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第一章  实验设备介绍

1.实验仪面板示意图:
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2.实验系统组成和联接
2.1  实验系统主机的硬件组成
本实验系统由板上仿真器、试验仪、伟福仿真软件、开关电源构成。主机上有丰富的实验电路模块和灵活的组成方法，可以完成各种实验。实验仪提供强大的逻辑分析、波形输出和程序跟踪功能，可以直观地观察到弹片机内部及外部电路工作的波形。

2.2  MCS51系列单片机实验软件设置

WAVE集成调试环境应设置如下：

仿真器型号：伟福Lab8000实验仪

仿真头型号：MCS51实验  

2.3  系统的安装和启动

1、用配套的USB通讯电缆将PC机和实验仪相联接。

2、将实验台的电源线与220V电源相连。（实验结束后应拔下）

3、打开实验台电源开关，红色电源指示灯亮。

4、打开计算机电源，执行WAVE集成调试软件。
注意：

1、无论是集成电路的插拔、通讯电缆的连接、跳线器的设置还是实验线路的连接，都应确保在断电情况下进行，否则可能造成对设备的损坏。
2、实验线路连接完成后，应仔细检查无误后再接通电源。
3.伟福Lab8000系列弹片机仿真开发器使用简介
MCS51的仿真板已经集成到实验仪的仿真电路中了。仿真板的总线已经接到实验仪的总线器件上，做总线实验时，连接好CS即可，在实验仪上也接出了MCS51的P0~P3输入输出端口，I/O实验时只要接到相应的接线柱即可。本实验仪具有外接仿真功能，将实验仪附带的40芯仿真插头的电缆插到AJ3插座上，就是一台MCS51的仿真器，对你自己的设计用户板进行仿真。
4.实验仪电路原理图
4.1  逻辑电平开关电路
实验仪上有8只开关K0―K7,并有与之相对应的K0―K7引线孔为逻辑电平输出端。开关向上拨相应插孔输出高电平“1”,向下拨相应插孔输出低电平“0”。 
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图1： 逻辑电平开关电路
4.2  LED电平显示电路

实验仪上装有8只发光二极管及相应驱动电路。见图2，L0-L7为相应发光二极管驱动信号输入端，该输入端为高电压电平“1”时发光二极管点亮。我们可以通过P1口对其直接进行控制，点亮或者熄灭发光二极管。
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4.3  单脉冲电路
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单脉冲电路由按键(PULSE) 和去抖动处理组成，每按一次(PULSE) 键 产生一个单脉冲。板上有单脉冲的输出信号插孔，图中“     ”“      ”分别为正脉冲和负脉冲。
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4.4  继电器输出电路
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当控制端电平置高，公共触点与常开端吸合。我们可以将常开端接入一发光二极管，公共端接+5V电平，通过对控制端进行控制，观察发光二极管的状态。见图4。
图4： 继电器控制电路
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4.5  PWM转换电

图5： PWM转换电路
4.6 可调模拟量输入电路
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电位器电路用于产生可变的模拟量（0-5V）。
4.7  音频放大电路
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4.8  串口通信程序实验插孔

单片机与标准的串行设备通信，需要将TTL电平转到RS232电平或将RS232电平转成TTL电平。本实验仪提供用户串行通信接口，可以用这两个插孔进行RS232通信程序实验，经电平转换后，再通过实验仪的“用户串口”接到PC机或其它RS232设备，实现数据互传。
4.9  六位LED数码显示器

4.10  4×6 键盘电路

本实验仪的LED显示电路和键盘电路如图1。显示电路和键盘电路可以工作在内驱和外驱两种方式，内驱是用CPU总线方式驱动，通过总线读写外部设备的地址

来控制显示和读入键盘码。外部驱动方式是直接用IO方式驱动八段显示的段码、位码和键盘按键信息，这里的IO控制可以用CPU的IO口来实现控制，也可通过8255等IO扩展电路来控制。内驱、外驱由板上的拨动开关控制。
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图9-10： 键盘及LED显示电路

内驱方式：将拨动开关拨到“内驱”位置，显示和键盘工作于内驱方式 ，显示控制的位码通过总线由74HC374输出，经ULN2003反向驱动后，做LED的位选通信号。位选通信号也可做为键盘列扫描码，键盘扫描的行数据从74HC245读回，374输出的列扫描码经245读入后，用来判断是否有键被按下，以及按下的是什么键。如果没有键按下，由于上拉电阻的作用，经245读回的值为高，如果有键按下，374输出的低电平经过按键被接到245的端口上，这样从245读回的数据就会有低位，根据374输出的列信号和245读回的行信号，就可以判断哪个键被按下。LED显示的段码由另一个74HC374输出。 

键盘和LED显示电路的地址译码见图，做键盘和LED实验时，需将KEY/LED CS 接到相应的地址译码上。位码输出地址为0X002H，段码输出地址为0X004H，键盘行码读回地址为0X001H，此处X是地址高四位,由KEY/LED CS 决定。例如将KEY/LED CS接到地址译码的CS0上，那么位码输出地址就为08002H，段码输出地址就是08004H，键盘行码读回地址为08001H。
外驱方式：将拨动开关拨到“外驱”位置，八段显示和键盘工作于外驱方式，八段管的段码控制由输出端口输出到A~H插孔。G0~G5是八段管的位码，同时也是键盘列扫描信号，IO口输出的信号一方面可以点亮一位八段管，另一方面向键盘输出列扫描信号。K0~K3是键盘行信号，IO口可以从这里读到键盘按下的信息，与列扫描一起可以判断是哪个键被按下。
4.11  存储器电路

本实验仪上有一片32K存储器61256。提供给学生做存储器实验，由于地址译码为4K一段，所以只能提供4K容量使用，地址从0000H～0FFFH。用RAM CS来选择不同的地址段，以适应不同的应用电路。
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4.12  8255端口扩展电路

4.13  A/D 转换电路
实验仪上有一个0～5V的可调电位器，将可变电压输出端接入A/D转换电路的输入端，通过CPU软件处理，读进A/D转换值，再将转换值送数码管显示。我们可以调节电位器，使之输出不同电压值，通过数码管的显示，检验A/D转换正确与否。
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图13：A/D转换电路
4.14  D/A  转换电路
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实验仪上提供了D/A转换电路如下图所示。我们可以通过软件编程控制D/A转换芯片DAC0832，输出相应电流值，经过采样电路取出模拟量电压值，用电压表测量电压输出端子，读出电压值。

4.15  液晶屏显示控制电路
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  4.16  直流电机电路
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步进电机电路
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4.18  温度传感器电路

4.19  压力传感器电路
[image: image39.png]rso
)
o2
iav
uz0:
LM3za

®

v_outr

—120

o]




4.20  红外通信电路
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4.21  6×16 LED点阵电路
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图21：LED点阵电路

4.22  8251A串行口扩展电路
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4.23  8253定时器/计数器扩展电路

4.24  8259中断扩展电路
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4.25  8237 DMA扩展电路
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4.26  I2C总线实验电路

4.27  插孔

本实验仪上有MCS51芯片的P0~P3端口的插孔，端口功能与MCS51芯片一样，P0，P2既可以当I/O口，又可以当总线使用，P3可以当I/O口，也可以工作于第二功能，比如串口，中断，定时，读写等等到。如果是进行PIC57实验，相关的插孔还可以做为PIC57的管脚，实现PIC57的相关功能（PIC的管脚用稍小的字体标出）。板上还提供了8251串行通信芯片的管脚插孔，8253定时器/计数器芯片的管脚插孔，8259外部中断处理芯片及8237DMA芯片的管脚接出插座，在做实验时，将信号接到相关芯片的管脚插孔上即可。
4.28  地址译码插孔

	片选号
	地址范围

	CS0
	08000H～08FFFH

	CS1
	09000H～09FFFH

	CS2
	0A000H～0AFFFH

	CS3
	0B000H～0BFFFH

	CS4
	0C000H～0CFFFH

	CS5
	0D000H～0DFFFH

	CS6
	0E000H～0EFFFH

	CS7
	0F000H～0FFFFH


第二章  软件实验

软件实验一  程序跳转表

一、实验要求

在多分支结构的程序中，能够按调用号执行相应的功能，完成指定操作。

二、实验目的

1、了解程序的多分支结构
2、了解多分支结构程序的编程方法

三、实验说明

多分支结构是程序中常见的结构，若给出调用号来调用子程序，一般用查表方法，查到子程序的地址，转到相应子程序。

四、程序框图
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五、参考程序

unsigned char  temple_run=10;

void Func0() {temple_run=0;}

void Func1() {temple_run=1;}

void Func2() {temple_run=2;}

void Func3() {temple_run=3;}

void FuncEnter(unsigned char FuncID)

{

  switch (FuncID) {

    case 0: Func0();  break;

    case 1: Func1();  break;

    case 2: Func2();  break;

    case 3: Func3();  break;

    default:          break;

  }

}

void main()

{

  FuncEnter(0);

  FuncEnter(1);

  FuncEnter(2);

  FuncEnter(3);

  while(1);

}
/*===========================================================*/
org   0

     ljmp  Start

Func0: mov   a, #0

       ret

Func1: mov   a, #1

       ret

Func2: mov   a, #2

       ret

Func3: mov   a, #3

       ret

FuncEnter:

       add   a, acc      ; ajmp 为二字节指令, 调用号 X 2

       mov   dptr, #FuncTab

       jmp   @a+dptr

FuncTab:

       ajmp  Func0

       ajmp  Func1

       ajmp  Func2

       ajmp  Func3

Start:

       mov   a, #0

       call  FuncEnter

       mov   a, #1

       call  FuncEnter

       mov   a, #2

       call  FuncEnter

       mov   a, #3

       call  FuncEnter

       ljmp  $

       end
软件实验二  内存块移动

一、实验要求
将指定源地址和长度的存储块移到指定目标位置
二、实验说明
了解内存的移动方法。

加深对存储器读写的认识。

三、实验说明
块移动是计算机常用操作之一，多用于大量的数据复制和图象操作。本程序是给出起始地址，用地址加一方法移动块，请思考:给出块结束地址，用地址减一方法移动块的算法。另外，若源块地址和目标块地址有重叠，该如何避免？

四、实验框图
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五、参考程序
xdata unsigned char Buffer1[256] _at_ 0x3000;

xdata unsigned char Buffer2[256] _at_ 0x4000;

void main()

{

  unsigned int index;

  unsigned char xdata * ptr1;

  unsigned char xdata * ptr2;

  ptr1 = &Buffer1;

  ptr2 = &Buffer2;

  for (index=0; index <= 255; index++) {

    *ptr2++ = *ptr1++;

  }

}
/*===========================================================*/
; 移动 3000H --> 4000H, 256 字节

       mov   r0, #30h

       mov   r1, #00h

       mov   r2, #40h

       mov   r3, #00h

       mov   r7, #0

Loop:

       mov   dph, r0

       mov   dpl, r1

       movx  a, @dptr

       mov   dph, r2

       mov   dpl, r3

       movx  @dptr, a

       cjne  r1, #0ffh, Goon1

       inc   r0

Goon1:

       inc   r1

       cjne  r3, #0ffh, Goon2

       inc   r2

Goon2:

       inc   r3

       djnz  r7, Loop

       ljmp  $
       end

软件实验三  数据排序

1、 实验要求

给出一组随机数，将此组数据排序，使之成为有序数列
2、 实验说明

本程序用的是“冒泡排序”法，是将一个数与后面的数相比较，如果比后面的数大，则交换，如此将所有的数比较一遍后，最大的数就会在数列的最后面。再进行下一轮比较，找出第二大数据，直到全部数据有序。
三、程序框图
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四、参考程序
#define Size 10

unsigned char Array[Size]={9,7,2,8,4,6,0,3,1,5};

void main ()

{

  bit Change;

  unsigned char index;

  unsigned char Temp;

  do {

    Change = 0;

    for (index = 0; index < (Size-1); index++) {

      if (Array[index] > Array[index+1]) {

        Change = 1;

        Temp = Array[index];

        Array[index] = Array[index+1];

        Array[index+1] = Temp;

      }

    }

  } while (Change);

}
/*===========================================================*/
Size    equ   10              ; 数据个数

Array   equ   50h             ; 数据起始地址

Change equ   0               ; 交换标志

Sort:

        mov   r0, #Array

        mov   r7, #Size-1

        clr   Change

Goon:

        mov   a, @r0

        mov   r2, a

        inc   r0

        mov   B, @r0

        cjne  a, B, NotEqual

        sjmp  Next

NotEqual:

        jc    Next            ; 前小后大, 不交换

        setb  Change          ; 前大后小, 置交换标志

        xch   a, @r0          ; 交换

        dec   r0

        xch   a, @r0

        inc   r0

Next:

        djnz  r7, Goon

        jb    Change, Sort

        ljmp  $

        end
第三章  硬件实验

硬件实验一  IO口输入、输出实验

1、 实验要求

1、P1口做输出口，接八只发光二极管，编写程序使发光二极管循环点亮。

2、P1.0、P1.1作输入口接两个拨动开关，P1.2、P1.3作输出口，接两个发光二极管，编写程序读取开关状态，将此状态，在发光二极管上显示出来。编程时应注意P1.0、P1.1作为输入口时应先置1,才能正确读入值。

2、 实验目的

1、学习单片机的I/O口的使用方法。

2、学习延时子程序的编写和使用。
3、 实验电路及连线


四、实验说明

1、对于MCS51，P1口是准双向口。它作为输出口时与一般的双向口使用方法相同。由准双向口结构可知当P1口用为输入口时，必须先对它置“1”。若不先对它置“1”，读入的数据是不正确的。

2、8051延时子程序的延时计算问题，对于程序查指令表可知MOV，DJNZ指令均需用两个机器周期，在6MHz晶振时，一个机器周期时间长度为：12/6MHZ，所以该段程序执行时间为：（256×255+2）×2×12÷6 ≈ 261ms

五、实验框图


六、参考程序
(A)      #include <reg51.h>

void delay()

{

  unsigned int i;

  for (i=0; i<20000; i++) { }

}

void main()

{

  unsigned char index;

  unsigned char LED;

  while (1) 
{

    LED = 1;

for (index=0; index < 8; index++)
 {

      P1 = LED;

      LED <<= 1;

      delay();

     }

  }

}
(B)      #include <reg51.h>

sbit KeyLeft  = P1^0;

sbit KeyRight = P1^1;

sbit LEDLeft  = P1^2;

sbit LEDRight = P1^3;

void main()

{

  while (1) {

    LEDLeft  = KeyLeft;

    LEDRight = KeyRight;

  }

}
/*===========================================================*/
(A) 

Loop:

       mov   a, #01h

       mov   r2, #8

Output:

       mov   P1, a

       rl    a

       call  Delay

       djnz  r2, Output

       ljmp  Loop

Delay:

       mov   r6, #0

       mov   r7, #0

DelayLoop:

       djnz  r6, DelayLoop

       djnz  r7, DelayLoop

       ret

       end
(B) 

  
  KeyLeft   equ P1.0

       KeyRight  equ P1.1

       LedLeft   equ P1.2

       LedRight  equ P1.3

       SETB   KeyLeft

       SETB   KeyRight

Loop: 

       MOV    C,KeyLeft

       MOV    LedLeft,C

       MOV    C,KeyRight

       MOV    Ledright,C

       LJMP   Loop

       END

七、将以上程序改成先1,3,5,7灯亮,再2,4,6,8灯亮.

硬件实验二  继电器控制实验

1、 实验要求
用单片机的端口，输出电平控制继电器的吸合和断开，实现对外部装置的控制。
2、 实验目的

1、 学习I/O端口的使用方法
2、 掌握继电器的控制的基本方法
3、 了解用弱电控制强电的方法
3、 实验电路及连线

	连线
	连接孔1
	连接孔2

	1
	P1.0
	继电器输入

	2
	5V
	继电器常闭输入

	3
	L0
	继电器中间输入


4、 实验说明

现代自动控制设备中，都存在一个电子电路与电气电路的互相连接问题，一方面要使电子电路的控制信号能够控制电气电路的执行元件（电动机，电磁铁，电灯等），另一方面又要为电子线路的电气电路提供良好的电气隔离，以保护电子电路和人身的安全。继电器便能完成这一桥梁作用。

本实验采用的继电器其控制电压是5V，控制端为高电平时，继电器工作常开触点吸合，连触点的LED灯被点亮。当控制端为低电平时，继电器不工作。执行时，对应的LED将随继电器的开关而亮灭。

五、实验框图

六、参考程序
#include <reg51.h>

sbit Output = P1^0;

void Delay()

{

  unsigned int i;

  for (i=0; i<20000; i++) ;

}

void main()

{

 
 while (1)
 {   
Output = 0;

   


Delay();

    

Output = 1;

    

Delay();

 
 
 }

}
硬件实验三  74HC245扩展数据输入
一、实验要求
利用板上的245输入电路，用总线方式读入开关状态。
2、 实验目的

1、了解CPU常用的端口连接总线的方法。

2、掌握74LS245进行数据读入或输出。

3、 实验电路及连线

	连线
	连接孔1
	连接孔2

	1
	K0
	245-I0

	2
	K1
	245-I1

	3
	K2
	245-I2

	4
	K3
	245-I3

	5
	K4
	245-I4

	6
	K5
	245-I5

	7
	K6
	245-I6

	8
	K7
	245-I7

	9
	CS0
	CS245


4、 实验说明

一般情况下，CPU的总线会挂有很多器件，如何使这些器件不造成冲突，这就要使用一些总线隔离器件，例如74LS245就是一种。74LS245是三态总线收发器，利用它既可以输出也可输入数据。本实验74LS245的片选地址为CSO，即8000H，读这个地址，就是从74LS245读回开关的值。可以用单步的方式执行程序，改变开关状态，观察读回的值。

5、 实验程序框图

       
6、 参考程序
    
xdata unsigned char CS245 _at_ 0x8000;

void main()

{

  unsigned char b;

  while (1)
 {

  

  b = CS245;

  }

}
/*===========================================================*/
CS245  equ 8000h

        org   0000h

Loop:

        mov   dptr,#CS245

        movx  a, @dptr

        ljmp  Loop

        end
七、改变开关的值用发光二极管显示
硬件实验四  74HC273扩展数据输出 
一、实验要求

利用板上的273输出电路,从总线上输出I/O信号，控制八个LED灯。
二、实验目的

1、学习在单片机系统中扩展简单I/O接口的方法。

2、学习数据输出程序的设计方法。

3、了解数据锁存的概念和方法。
三、实验电路及连接

四、实验说明

因为本实验是用74HC273扩展I／O端口。方法是：通过片选信号和写信号将数据总线上的值锁存在273中，同时在273的输出端口输出，当数据总线上的值撤消以后，由于273能够锁存信号，所以273的输出端保持不变，直到下次有新的数据被锁存。本实验中，在数据输出同时输出片选信号和写信号。

五、实验框图

六、参考程序
xdata unsigned char CS273 _at_ 0x8000;
void main()

{

  unsigned char i, b;

  b = 1;

  for (i=0; i<8; i++) 
{

    CS273 = b;

    b <<= 1;

  
}

}
/*===========================================================*/
CS273  equ   8000h

        mov   dptr, #CS273

        mov   a, #1

Loop:

        movx  @dptr, a

        rl      a

        nop

        ljmp   Loop

        end
硬件实验五  PWM转换电压实验

一、实验要求 

     用P1端口输出不同占空比的脉冲，通过PWM转换电压电路转换成电压。

二、实验目的

1、了解脉宽调制(PWM)的原理

2、学习用PWM输出模拟量

三、实验电路及连接


四、实验说明

PWM是单片机上常用的模拟量输出方法，通过外接的转换电路，可以将脉冲的占空比变成电压。程序中通过调整占空比来输出模拟电压。占空比就是脉冲中高电平与低电平的宽度比。用万用表测量电压。

五、程序框图


六、参考程序


// 输出 50% (5:5) 占空比 PWM

// 输出 10% (1:9) 占空比 PWM

// 输出 90% (9:1) 占空比 PWM

#include <reg51.h>

sbit OUTPUT = P1^0;

void Delay(unsigned char CNT)

{

 

 
unsigned char i;

 

 
while (CNT--) 
{

  

  

for (i=0; i<50; i++) ;

 

 } 
 

}

void main()

{

 

 
while (1) 
{

 


   

OUTPUT = 0;

   


   

Delay(5);

   


   

OUTPUT = 1;

   


   

Delay(5);    

    
}

}
硬件实验六  8255输入、输出实验

一、实验要求

利用8255可编程并行口芯片，实现输入/输出实验，实验中用8255PA口作输出，PB口作输入。
二、实验目的

1、了解8255芯片结构及编程方法。

2、了解8255输入/输出实验方法。

三、实验电路及连线

8255的CS/接地址译码/CS0，则命令字地址为8003H，PA口地址为8000H，PB口地址为8001H，PC口地址为8002H。PA0-PA7（PA口）接LED0-LED7（LED）PB0-PB7（PB口）接K0-K7（开关量）。数据线、读/写控制、地址线、复位信号板上已接好。
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四、实验说明

可编程通用接口芯片8255A有三个八位的并行I/O口，它有三种工作方式。本实验采用的是方式0：PA，PC口输出，PB口输入。
五、实验框图



六、参考程序
#define mode 0x82   // 方式0，PA，PC输出，PB输入

xdata unsigned char PortA _at_ 0x8000 ; // Port A

xdata unsigned char PortB _at_ 0x8001 ; // Port B

xdata unsigned char PortC _at_ 0x8002 ; // Port C

xdata unsigned char CAddr _at_ 0x8003 ; // 控制字地址

void delay(unsigned char CNT)

{

 unsigned int i;

    while (CNT-- !=0)

    for (i=20000; i !=0; i--);

}

void main()

{

  register unsigned char i, dd;

  CAddr = mode;     // 方式0, PA,PC输出, PB输入

  while(1)
{

    dd = 0x80;

    for(i = 0; i<8; i++)

    {

      PortA = dd;   // 输出到PA

      dd >>= 1;     // 移位

      delay(1);     // 延时

    };

    dd = PortB;     // PB输入

    PortA = dd;     // 再输出到PA

    delay(2);

  }

}
/*===========================================================*/
mode  equ  082h   ; 方式0，PA，PC输出，PB输入

         PortA  equ  8000h  ; Port A

         PortB  equ  8001h  ; Port B

         PortC  equ  8002h  ; Port C

         CAddr  equ  8003h  ; 控制字地址

             org    0h

             mov   a, #mode

             mov   dptr, #CAddr

             movx  @dptr,a     ; 输出控制字

             ;实验1：PortA输出

EX_A:

             mov   a,#80H

             mov   dptr,#PortA

             mov   b,#8H

OutA:        

             movx  @dptr,a     ; 输出PortA

             rr    a           ; 移位

             mov   r5,#1

             call  delay       ; 延时

             djnz  b, OutA

             ;实验2： PortB 输入 PortA 输出

EX_B:

             mov   dptr,#PortB

             movx   a,@dptr    ; 读入PortB

             mov   dptr,#PortA

             movx  @dptr,a     ; 输出到PortA

             mov   r5,#2

             call  delay

             ljmp  0

delay:

             mov   r7,#0

ddd:         djnz  r7,ddd

             djnz  r6,ddd

             djnz  r5,ddd

             ret
             end
硬件实验七  串行数转换并行数实验

一、实验要求

利用单片机的串行口和I/O端口串行输出，利用板上的74HC164串转并电路,移位转换成并行数据，接在LED灯上显示。

二、实验目的

1、掌握MCS51/MCS96串行口方式0工作方式及编程方法。

2、掌握用MCS51/MCS96的P1口的I/O功能，输出串行数据。

3、掌握利用串行口入I/O口，扩展I/O通道的方法。

三、实验电路及连线



1、用串口方式0，串行输出数据/时钟   2、用I/O口串行输出数据/时钟
四、实验说明

串行口工作在方式0时，可通过外接移位寄存器实现串并行转换。在这种方式下，数据为8位，只能从RXD端输入输出，TXD端总是输出移位同步时钟信号，其波特率固定为Fosc/12。
五、实验框图


















  
(A) 串口方式0输出  程序框图     (B)P1口输出数据/时钟  程序框图


六、参考程序
   (A)

#include <reg51.h>

void Send164(unsigned char b)

{ 

 SCON = 0;     // 串口方式0

 


 SBUF = b;     // 输出 b

}
void main()

{

  



Send164(0x55);

  



while(1);

}
   (B)

#include <reg51.h>

sbit DAT = P1^0;

sbit CLK = P1^1;

void Send164(unsigned char b)

{

  



unsigned char i;

  



CLK = 1;

  



for (i=0; i<8; i++) 
{

    



DAT = (b & 1);

    



CLK = 0;

    



CLK = 1;

    



b >>= 1;

 
 


}

}

void main()

{

  



Send164(0x55);

  



while(1);

}
/*===========================================================*/
mov   SCON, #0        ; 串口方式0

       mov   a, #0aah

       mov   SBUF, a         ; 输出 55h

       jnb    ti, $

       clr     ti

       ljmp   $

       end

DAT   equ   P1.0

CLK   equ   P1.1

       mov   a, #55h

       setb   CLK

       mov   r7, #8

Next:

       rrc    a

       mov   DAT, c

       clr    CLK

       setb   CLK

       djnz   r7, Next

       ljmp   $
       end
硬件实验八  并行数转换串行数实验

一、实验要求

利用板上的74HC165并转串电路,读入外部的并行数据,移位转换成串行数，利用单片机串行口和P1口串行读入。

二、实验目的

1、掌握MCS51串行口方式0工作方式及编程方法。

2、掌握用MCS51的P1口的I/O功能，读入串行数据。

3、掌握利用串行口及I/O口，扩展I/O通道的方法。

三、实验电路及连线



(A)用串口方式0，串行输入数据/时钟     (B)用I/O口串行输入数据/时钟

四、实验说明

这个实验主要是用串并转换方法扩展I/O口。串行口工作在方式0时，可通过外接移位寄存器实现串并行转换。在这种方式下，数据为8位，只能从RXD端输入输出，TXD端总是输出移位同步时钟信号，其波特率固定为晶振频率Fosc/12。
















  (A) 串口方式0读入  程序框图      (B)P1口读入数据  程序框图
五、实验框图
六、参考程序
(A)

#include <reg51.h>

sbit LD = P1^0;

unsigned char Read165()

{

  


LD = 0;

  


LD = 1;

  


SCON = 0x10;

  


while (!RI) ;

  


return(SBUF);

}

void main()

{

  


unsigned char b;

  


b = Read165();

}
(B)

#include <reg51.h>

sbit LD  = P1^0;

sbit DAT = P1^1;

sbit CLK = P1^2;

unsigned char Read165()

{

  


unsigned char i, b;

    

LD = 0;

  


LD = 1;

  


b = 0;

  


for (i=0; i<8; i++) 
{

    


b >>= 1;
    


if (DAT) b |= 0x80;

    


CLK = 0;

    


CLK = 1;

  

}

  

return(b);

}

void main()

{

  

unsigned char b;

   

b = Read165();

}
/*===========================================================*/
LD     equ   P1.0

        clr    LD

        setb  LD

       mov   SCON, #00010000b

Wait:   jnb   RI, Wait

       mov   a, SBUF

       clr   ri

       ljmp  $
       end
LD     equ   P1.0

DAT    equ   P1.1

CLK    equ   P1.2

        setb  CLK

        clr   LD

        setb  LD

        mov   r7, #8

Next:

        rr    a

        mov   c, DAT

        mov   ACC.7, c

        clr   CLK

        setb  CLK

        djnz  r7, Next

        ljmp  $
        end
硬件实验九  计数器实验

一、实验要求

MCS51内部定时计数器T0，按计数器模式和方式1工作，对P3.4（T0）引脚进行计数。将其数值按二进制数在P1口驱动LED灯上显示出来。

二、实验目的
学习单片机内部定时/计数器使用方法。
三、实验电路及连线




四、实验说明

本实验中内部计数器起计数器的作用。外部事件计数脉冲由P3.4引入定时器T0。单片机在每个机器周期采样一次输入波形，因此单片机至少需要两个机器周期才能检测到一次跳变。这就要求被采样电平至少维持一个完整的机器周期，以保证电平在变化之前即被采样。同时这就决定了输入波形的频率不能超过机器周期频率。

五、 实验框图


六、参考程序
#include <reg51.h>

void main()

{

  TMOD = 0x05;   // 方式1,记数器

  TH0  = 0;

  TL0  = 0;

  TR0  = 1;      // 开始记数

  while (1) P1 = TL0; // 将记数结果送P1口

}

/*===========================================================*/
       mov     TMOD, #00000101b   ; 方式1,记数器

       mov     TH0, #0

       mov     TL0, #0

       setb    TR0                ; 开始记数

Loop:

       mov     P1, TL0            ; 将记数结果送P1口

       ljmp    Loop

       end

硬件实验十  外部中断
一、实验要求

本实验模拟交通信号灯控制，一般情况下正常显示，有急救车到达时，两个方向交通信号灯全红，以便让急救车通过。设急救车通过路口时间为10秒，急救车通过后，交通恢复正常，本实验用单次脉冲申请外部中断，表示有急救车通过。
二、实验目的

1、学习外部中断技术的基本使用方法。

2、学习中断处理程序的编程方法。

三、实验电路及连线

四、实验说明

中断服务程序的关键是：
1、保护进入中断时的状态，并在退出中断之前恢复进入时的状态。

2、必须在中断程序中设定是否允许中断重入，即设置EXO位。

本例中使用了INTO中断，一般中断程序进入时应保护PSW，ACC以及中断程序使用但非其专用的寄存器。本例的中断程序保护了PSW，ACC等三个寄存器并且在退出前恢复了这三个寄存器。另外中断程序中涉及到关键数据的设置时应关中断，即设置时不允许重入。本例中没有涉及这种情况。

MCS51CPU 外部中断由INTO（P3.2）端接入。中断信号由单次脉冲发生器产生。
五、实验框图


           外部中断子程序框图
主程序框图

六、参考程序

#include "reg51.h"

#define ON  1

#define OFF 0

sbit SR = 0x90;  // 南北红灯

sbit SY = 0x91;  // 南北黄灯

sbit SG = 0x92;  // 南北绿灯

sbit ER = 0x93;  // 东西红灯

sbit EY = 0x94;  // 东西黄灯

sbit EG = 0x95;  // 东西绿灯

bit Flash;       // LED状态

bit STOP;

void StopInt() interrupt 0

{

  STOP = 1;

}

void Delay(unsigned char CNT)

{

  unsigned int I;

  while ((CNT > 0) && !STOP)
 {

    for (I=0; (I < 10000) && !STOP; I++) ;

    CNT--;

    }

}

void main()

{

  unsigned char I;

  TCON = 0x01;  // INT0 下沿中断

  IE   = 0x81;  // EA =1,  EX0=1

  STOP = 0;

  SR = ON;       // 南北, 东西均红灯

  SY = OFF;

  SG = OFF;

  ER = ON;

  EY = OFF;

  EG = OFF;

  while (1) 
{

    if (STOP) goto AllRed;

    SR = ON;     // 南北红灯, 东西绿灯

    SY = OFF;

    SG = OFF;

    ER = OFF;

    EY = OFF;

    EG = ON;

    Delay(20);

    if (STOP) goto AllRed;

    SR = ON;     // 南北红灯, 东西黄灯闪

    SY = OFF;

    SG = OFF;

    ER = OFF;

    EY = OFF;

    EG = OFF;

    Flash = OFF;

for (I=0; I < 9; I++)
 {

      EY = Flash;

      Delay(1);

      Flash = !Flash;

    }

    if (STOP) goto AllRed;

    SR = OFF;    // 南北绿灯, 东西红灯

    SY = OFF;

    SG = ON;

    ER = ON;

    EY = OFF;

    EG = OFF;

    Delay(20);

    if (STOP) goto AllRed;

    SR = OFF;    // 东西红灯, 南北黄灯闪

    SY = OFF;

    SG = OFF;

    ER = ON;

    EY = OFF;

    EG = OFF;

Flash = OFF;

for (I=0; I < 9; I++)
 {

      SY = Flash;

      Delay(1);

      Flash = !Flash;

    }

  AllRed:

if (STOP)
 {

      SR = ON;       // 南北, 东西均红灯

      SY = OFF;

      SG = OFF;

      ER = ON;

      EY = OFF;

      EG = OFF;

      STOP = 0;

      Delay(10);

    }

}

}
/*===========================================================*/
       Flash    equ 0         ; LED状态

       STOP   equ 1

       SR      equ p1.0      ; 南北红灯

       SY      equ p1.1      ; 南北黄灯

       SG      equ P1.2      ; 南北绿灯

       ER      equ P1.3      ; 东西红灯

       EY      equ P1.4      ; 东西黄灯

       EG      equ p1.5      ; 东西绿灯

       ljmp     Start

       org      3

       setb     STOP          ; 南北, 东西均红灯

       reti

Start:

       mov     SP, #70

       mov     TCON, #01h    ; down edge  IT0

       mov     IE, #81h      ; enable EA, EX0

       setb     SR            ; 南北, 东西均红灯

       clr       SY

       clr       SG

       setb     ER

       clr       EY

       clr       EG

       clr       STOP

Loop:

       jb      STOP, AllRed

       setb    SR            ; 南北红灯, 东西绿灯

       clr     SY

       clr     SG

       clr     ER

       clr     EY

       setb    EG

       mov     a, #20

       call    Delay

       jb      STOP, AllRed

       setb    SR            ; 南北红灯, 东西黄灯闪

       clr     SY

       clr     SG

       clr     ER

       clr     EY

       clr     EG

       clr     Flash

       mov    r7, #9

Loop1:

       mov    c, Flash

       mov    EY, c

       mov    a, #1

       call    Delay

       cpl     Flash

       djnz    r7, Loop1

       jb      STOP, AllRed

       clr     SR            ; 南北绿灯, 东西红灯

       clr     SY

       setb    SG

       setb    ER

       clr     EY

       clr     EG

       mov    a, #20

       call    Delay

       jb     STOP, AllRed

       clr     SR            ; 东西红灯, 南北黄灯闪

       clr     SY

       clr     SG

       setb    ER

       clr     EY

       clr     EG

       clr     Flash

       mov    r7, #9

Loop2:

       mov    c, Flash

       mov    SY, c

       mov    a, #1

       call    Delay

       cpl     Flash

       djnz    r7, Loop2

       ljmp    Loop

AllRed:

       setb   SR

       clr     SY

       clr     SG

       setb   ER

       clr     EY

       clr     EG

       clr     STOP

       mov    a, #10

       call    Delay

       ljmp    Loop

Delay: ; 延时子程序

       mov    r1, #80H

       mov    r0, #0

DelayLoop:

       jb      STOP, ExitDelay

       djnz    r0, DelayLoop

       djnz    r1, DelayLoop

       djnz    ACC, Delay

ExitDelay:

       ret

       end
硬件实验十一  定时器实验

一、实验要求

用CPU内部定时器中断方式计时,实现每一秒钟输出状态发生一次反转.

二、实验目的

1、学习单片机内部计数器/定时器的使用和编程方法。

2、进一步掌握中断处理程序的编程方法。

三、实验电路及连线


四、实验说明

1、 关于内部计数器的编程主要是定时常数的设置和有关控制寄存器的设置。内部计数器在单片机中主要有定时器和计数器两个功能。本实验使用的是定时器。

2、 定时器有关的寄存器有工作方式寄存器TMOD和控制寄存器TCON。TMOD用于设置定时器/计数器的工作方式0-3，并确定用于定时还是用于计数。TCON主要功能是为定时器在溢出时设定标志位，并控制定时器的运行或停止等。

3、 内部计数器用作定时器时，是对机器周期计数。每个机器周期的长度是12个振荡器周期。因为实验系统的晶振是6MHZ，本程序工作于方式2,即8位自动重装方式定时器, 定时器100us中断一次, 所以定时常数的设置可按以下方法计算：
机器周期=12÷6MHZ=2uS
（256-定时常数）×2uS=100us
定时常数=206. 然后对100us中断次数计数10000次,就是1秒钟.

4、 在例程的中断服务程序中，因为中断定时常数的设置对中断程序的运行起到关键作用，所以在置数前要先关对应的中断，置数完之后再打开相应的中断。
5、对于80C196，与定时器有关的寄存器为IOC1.2和INT-MASK。IOC1.2为定时器1溢出中断允许/禁止位。INT-MASK的第0位为定时器溢出屏蔽位。
6、对于80C196，在设置中断定时常数时，要注意先设置窗口寄存器WSR，设置完常数后，再恢复原WSR值。

7、对于PIC5X和LPC2103内部定时器/计数器的编程，参阅相关MCU的数据手册。
五、实验框图
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              主程序框图                       定时中断子程序框图

六、参考程序
#include <reg51.h>

#define Tick   10000     // 10000 x 100us = 1s

#define T100us (256-50)  // 100us时间常数(6M)

unsigned int C100us;     // 100us记数单元

bit LEDBuf;

sbit LED = P1^0;

void T0Int() interrupt 1

{
  
C100us--;

  

if (C100us == 0) 
{

C100us = Tick;   // 100us 记数器为0, 重置记数器

    



LEDBuf = !LEDBuf;  // 取反LED

 


 }

  }

void main() 

{

TMOD = 0x02;   // 方式2, 定时器

  

TH0 = T100us;

  

TL0 = T100us;

  

IE = 0x82;   // EA=1, IT0 = 1

  

LEDBuf = 0;

  

LED = 0;

  

C100us = Tick;

  

TR0 = 1;      // 开始定时

  

while (1) 
{    LED = LEDBuf;

  


}  

}
/*===========================================================*/
       Tick    equ  10000    ; 10000 x 100us = 1s

       T100us  equ  256-50   ; 100us时间常数(6M)

       C100us  equ  30h      ; 100us记数单元

       LEDBuf  equ  0

       LED     equ  P1.0

       ljmp    Start

       org     000bh

T0Int:

       push    PSW

       mov     a, C100us+1

       jnz     Goon

       dec     C100us

Goon:

       dec     C100us+1

       mov     a, C100us

       orl     a, C100us+1

       jnz     Exit         ; 100us 记数器不为0, 返回

       mov     C100us, #high(Tick)

       mov     C100us+1, #low(Tick)

       cpl     LEDBuf       ; 100us 记数器为0, 重置记数器

                            ; 取反LED

Exit:

       pop     PSW

       reti

Start:

       mov     TMOD, #02h         ; 方式2, 定时器

       mov     TH0, #t100us

       mov     TL0, #t100us

       mov     IE, #10000010b     ; EA=1, IT0 = 1

       setb    TR0                ; 开始定时

       clr     LEDBuf

       clr     LED

       mov     C100us, #high(Tick)

       mov     C100us+1, #low(Tick)

Loop:

       mov     c, LEDBuf

       mov     LED, c

       ljmp    Loop
       end
硬件实验十二  D/A数模转换实验 
一、实验要求

利用DAC0832，编制程序产生锯齿波、三角波、正弦波。三种波轮流显示，用示波器观看。
二、实验目的

1、了解D/A转换的基本原理。

2、了解D/A转换芯片0832的性能及编程方法。
3、了解单片机系统中扩展D/A转换的基本方法。
三、实验电路及连线



       用电压表或示波器探头接-5V~+5V输出，观察显示电压或波形。

四、实验说明

1、D/A转换是把数字量转换成模拟量的变换，实验台上D/A电路输出的是模拟电压信号。要实现实验要求，比较简单的方法是产生三个波形的表格，然后通过查表来实现波形显示。

2、产生锯齿波和三角波的表格只需由数字量的增减来控制，同时要注意三角波要分段来产生。要产生正弦波，较简单的方法是造一张正弦数字量表。即查函数表得到的值转换成十六进制数填表。D/A转换取值范围为一个周期，采样点越多，精度越高些。本例采用的采样点为256点/周期。
3、8位D/A转换器的输入数据与输出电压的关系为U(0∽-5V)=Uref/256×N
U(-5V∽+5V)=2·Uref/256×N-5V     (这里 Uref为+5V)

五、实验框图















六、参考程序
xdata unsigned char CS0832 _at_ 0xa000;

void Write0832(unsigned char b)

{

  CS0832 = b;

}

void main()

{

  Write0832(0);

  Write0832(0x80);

  Write0832(0xff);

  while(1);

}
/*===========================================================*/
CS0832 equ 0a000h

       mov   dptr, #CS0832

       mov   a, #00h

       movx  @dptr, a

       mov   a, #40h

       movx  @dptr, a

       mov   a, #80h

       movx  @dptr, a

       mov   a, #0c0h

       movx  @dptr, a

       mov   a, #0ffh

       movx  @dptr, a

       ljmp  $
       end

硬件实验十三  A/D模数转换实验 
一、实验要求

利用实验板上的ADC0809做A/D转换器，实验板上的电位器提供模拟量输入，编制程序，将模拟量转换成二进制数字量，用8255的PA口输出到发光二极管显示。

二、实验目的

1、掌握A/D转换与单片机的接口方法。

2、了解A/D芯片ADC0809转换性能及编程。

3、通过实验了解单片机如何进行数据采集。

三、实验电路及连线


四、实验说明

A/D转换器大致有三类：一是双积分A/D转换器，优点是精度高，抗干扰性好；价格便宜，但速度慢；二是逐次逼近A/D转换器，精度，速度，价格适中；三是并行A/D转换器，速度快，价格也昂贵。

实验用的ADC0809属第二类，是八位A/D转换器。每采集一次一般需100us。本程序是用延时查询方式读入A/D转换结果,也可以用中断方式读入结果,在中断方式下，A/D转换结束后会自动产生EOC信号，将其与CPU的外部中断相接,有兴趣的同学可以试试编程用中断方式读回A/D结果.

五、实验框图

六、参考程序
#define mode 0x82

xdata unsigned char CTL    _at_ 0x9003;

xdata unsigned char PA     _at_ 0x9000;

xdata unsigned char CS0809 _at_ 0x8000;

unsigned char Read0809()

{

  unsigned char i;

  CS0809 = 0;                // 起动 A/D

  for (i=0; i<0x20; i++) ;   // 延时 > 100us

  return(CS0809);            // 读入结果

}

main()

{

  unsigned char b;

  CTL = mode;

  while(1)
{

    
b = Read0809();

   
 
PA = b;

 
 }

}
/*===========================================================*/
mode   equ  082h   ; 方式0，PA，PC输出，PB输入

CS0809 equ  8000h

PortA  equ  9000h  ; Port A

PortB  equ  9001h  ; Port B

PortC  equ  9002h  ; Port C

CAddr  equ  9003h  ; 控制字地址

       org   0

       mov   dptr,#CAddr  

       mov   a,#mode

       movx  @dptr,a

       mov   dptr, #CS0809

       mov   a, #0

       movx  @dptr, a    ; 起动 A/D

       mov   a, #40h

       djnz  ACC, $      ; 延时 > 100us

       movx  a, @dptr    ; 读入结果

       mov   r7,#100

 dly:

       mov   dptr,#PortA

       movx  @dptr,a

       djnz  r7,dly      ;延时

       ljmp  0

       end
硬件实验十四  八段数码管显示

一、实验要求

利用实验仪提供的显示电路,动态显示一行数据.

二、实验目的

1、了解数码管动态显示的原理。

2、了解用总线方式控制数码管显示

三、实验线路及连线


当用PIC5X驱动八段管时，是用I/O方式驱动，所以，驱动方式开关拨到“外驱”方式，PB0~PB7接八段的A~H段，PC0~PC5接G0~G5。
四、实验说明

注意：当用总线方式驱动八段显示管时，请将八段的驱动方式选择开关拨到“内驱”位置；当用I/O方式驱动八段显示管时，请将开关拨到“外驱”位置。
本实验仪提供了6 位8段码LED显示电路，学生只要按地址输出相应数据，就可以实现对显示器的控制。显示共有6位，用动态方式显示。8位段码、6位位码是由两片74LS374输出。位码经MC1413或ULN2003倒相驱动后，选择相应显示位。
本实验仪中 8位段码输出地址为0X004H，位码输出地址为 0X002H。此处X是由KEY/LED CS 决定，参见地址译码。做键盘和LED实验时，需将KEY/LED CS 接到相应的地址译码上。以便用相应的地址来访问。例如，将KEY/LED CS 接到CS0上，则段码地址为08004H，位码地址为08002H。

七段数码管的字型代码表如下表：         
        a

    f        b 

        g
    e        c
        d
              。dp
	显示字形
	g
	f
	e
	d
	c
	b
	a
	段码

	0
	0
	1
	1
	1
	1
	1
	1
	3fh

	1
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	0
	06h

	2
	1
	0
	1
	1
	0
	1
	1
	5bh

	3
	1
	0
	0
	1
	1
	1
	1
	4fh

	4
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	66h

	5
	1
	1
	0
	1
	1
	0
	1
	6dh


	6
	1
	1
	1
	1
	1
	0
	1
	7dh

	7
	0
	0
	0
	0
	1
	1
	1
	07h

	8
	1
	1
	1
	1
	1
	1
	1
	7fh

	9
	1
	1
	0
	1
	1
	1
	1
	6fh

	A
	1
	1
	1
	0
	1
	1
	1
	77h

	b
	1
	1
	1
	1
	1
	0
	0
	7ch

	C
	0
	1
	1
	1
	0
	0
	1
	39h

	d
	1
	0
	1
	1
	1
	1
	0
	5eh

	E
	1
	1
	1
	1
	0
	0
	1
	79h

	F
	1
	1
	1
	0
	0
	0
	1
	71h


                                            否

                                                            是

五、程序框图

六、参考程序

#define LEDLen 6

xdata unsigned char OUTBIT _at_ 0x8002;   // 位控制口

xdata unsigned char OUTSEG _at_ 0x8004;   // 段控制口

xdata unsigned char IN  _at_ 0x8001;   // 键盘读入口

unsigned char LEDBuf [LEDLen];  // 显示缓冲

code unsigned char LEDMAP[ ] = {  // 八段管显示码

  0x3f, 0x06, 0x5b, 0x4f, 0x66, 0x6d, 0x7d, 0x07,

  0x7f, 0x6f, 0x77, 0x7c, 0x39, 0x5e, 0x79, 0x71 };

void Delay(unsigned char CNT)

{

  unsigned char i;

  while (CNT-- !=0)

  for (i=100; i !=0; i--);

}

void DisplayLED()

{

  unsigned char i, j;

  unsigned char Pos;

  unsigned char LED;

  Pos = 0x20;      // 从左边开始显示

  for (i = 0; i < LEDLen; i++) 
{

    OUTBIT = 0;    // 关所有八段管

    LED = LEDBuf[i];

    OUTSEG = LED;
    OUTBIT = Pos;  // 显示一位八段管

    Delay(1);

    Pos >>= 1;     // 显示下一位

  }

  OUTBIT = 0;      // 关所有八段管

}

void main()

{

   unsigned char i = 0;

   unsigned char j;

   while(1) {

     LEDBuf[0] = LEDMAP[ i& 0x0f];

     LEDBuf[1] = LEDMAP[(i+1) & 0x0f];

     LEDBuf[2] = LEDMAP[(i+2) & 0x0f];

     LEDBuf[3] = LEDMAP[(i+3) & 0x0f];

     LEDBuf[4] = LEDMAP[(i+4) & 0x0f];

     LEDBuf[5] = LEDMAP[(i+5) & 0x0f];

     i++;

     for(j=0; j<30; j++)

     DisplayLED();   // 延时

   }

}
/*===========================================================*/
OUTBIT    equ 08002h  ; 位控制口

OUTSEG   equ 08004h  ; 段控制口

IN         equ 08001h  ; 键盘读入口

LEDBuf    equ   60h     ; 显示缓冲

Num       equ   70h     ; 显示的数据

DelayT     equ   75h     ;

ljmp  Start

LEDMAP:              ; 八段管显示码

       db    3fh, 06h, 5bh, 4fh, 66h, 6dh, 7dh, 07h

       db    7fh, 6fh, 77h, 7ch, 39h, 5eh, 79h, 71h

Delay:               ; 延时子程序

       mov   r7, #0

DelayLoop:

       djnz  r7, DelayLoop

       djnz  r6, DelayLoop

       ret

DisplayLED:

       mov   r0, #LEDBuf

       mov   r1, #6          ; 共6个八段管

       mov   r2, #00100000b  ; 从左边开始显示

Loop:

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   a, #0

       movx  @dptr, a        ; 关所有八段管

       mov   a, @r0

       mov   dptr, #OUTSEG

       movx  @dptr,a

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   a, r2

       movx  @dptr, a        ; 显示一位八段管

       mov   r6, #01

       call  Delay

       mov   a, r2           ; 显示下一位

       rr    a

       mov   r2, a

       inc   r0

       djnz  r1, Loop

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   a, #0

       movx  @dptr, a        ; 关所有八段管

       ret

Start:

       mov   sp, #40h

       mov   Num, #0

MLoop:

       inc   Num

       mov   a, Num

       mov   b, a

       mov   r0, #LEDBuf

FillBuf:

       mov   a, b

       anl   a, #0fh

       mov   dptr, #LEDMap

       movc  a, @a+dptr    ; 数字转换成显示码

       mov   @r0,a         ; 显示在码填入显示缓冲

       inc   r0

       inc   b

       cjne  r0, #LEDBuf+6, FillBuf

       mov   DelayT,#30

DispAgain:

       call  DisplayLED    ; 显示

       djnz  DelayT,DispAgain

       ljmp  MLoop

       end

硬件实验十五  键盘扫描显示实验 
一、实验要求

在上一个实验的基础上,利用实验仪提供的键盘扫描电路和显示电路,做一个扫描键盘和数码显示实验，把按键输入的键码在六位数码管上显示出来。

实验程序可分成三个模块。

1、键输入模块：扫描键盘、读取一次键盘并将键值存入键值缓冲单元。

2、显示模块：将显示单元的内容在显示器上动态显示。

3、主程序：调用键输入模块和显示模块。
二、实验目的

1、掌握键盘和显示器的接口方法和编程方法。

2、掌握键盘扫描和LED八段码显示器的工作原理。
三、实验电路及连线

  这里只是键盘草图，详细原理参见图1





四、实验说明

本实验仪提供了一个6×4的小键盘，向列扫描码地址(0X002H)逐列输出低电平，然后从行码地址(0X001H)读回。如果有键按下,则相应行的值应为低,如果无键按下，由于上拉的作用，行码为高。这样就可以通过输出的列码和读取的行码来判断按下的是什么键。在判断有键按下后，要有一定的延时，防止键盘抖动。地址中的X是由KEY/LED CS 决定，参见地址译码。做键盘和LED实验时，需将KEY/LED CS 接到相应的地址译码上。以便用相应的地址来访问。例如将KEY/LED CS信号接CS0上，则列扫描地址为08002H，行码地址为08001H。列扫描码还可以分时用作LED的位选通信号。
五、实验框图

六、参考程序

#define LEDLen 6

xdata unsigned char OUTBIT _at_ 0x8002;   // 位控制口

xdata unsigned char OUTSEG _at_ 0x8004;   // 段控制口

xdata unsigned char IN     _at_ 0x8001;   // 键盘读入口

unsigned char LEDBuf[LEDLen];    // 显示缓冲

code unsigned char LEDMAP[ ] = {  // 八段管显示码

  0x3f, 0x06, 0x5b, 0x4f, 0x66, 0x6d, 0x7d, 0x07,

  0x7f, 0x6f, 0x77, 0x7c, 0x39, 0x5e, 0x79, 0x71

};

void Delay(unsigned char CNT)

{

  unsigned char i;

  while (CNT-- !=0)

  for (i=100; i !=0; i--);

}

void DisplayLED()

{

  unsigned char i;

  unsigned char Pos;

  unsigned char LED;

  Pos = 0x20;       // 从左边开始显示

  for (i = 0; i < LEDLen; i++) 
{    
OUTBIT = 0;     // 关所有八段管

    


LED = LEDBuf[i];

    


OUTSEG = LED;

    


OUTBIT = Pos;   // 显示一位八段管

    


Delay(1);

    


Pos >>= 1;      // 显示下一位

 

 }

}

code unsigned char KeyTable[ ] = {   // 键码定义

  0x16, 0x15, 0x14, 0xff,

  0x13, 0x12, 0x11, 0x10,

  0x0d, 0x0c, 0x0b, 0x0a,

  0x0e, 0x03, 0x06, 0x09,

  0x0f, 0x02, 0x05, 0x08,

  0x00, 0x01, 0x04, 0x07

};

unsigned char TestKey()

{

   OUTBIT = 0;            // 输出线置为0

   return (~IN & 0x0f);   // 读入键状态(高四位不用)

}

unsigned char GetKey()

{

  unsigned char Pos;

  unsigned char i;

  unsigned char k;

  i = 6;

  Pos = 0x20;     // 找出键所在列

  do {    
OUTBIT = ~ Pos;

    


Pos >>= 1;
    


k = ~IN & 0x0f;

  
} while ((--i != 0) && (k == 0));

  if (k != 0)                 // 键值 = 列 x 4 + 行
{   
i *= 4;

    

if (k & 2)

      
i += 1;

    

else if (k & 4)

      
i += 2;

    

else if (k & 8)

      
i += 3;

    

OUTBIT = 0;

    

do Delay(10); 
while (TestKey());  // 等键释放

    

return(KeyTable[i]);  // 取出键码

  } else return(0xff);

}

void main()

{   
LEDBuf[0] = 0xff;

   
LEDBuf[1] = 0xff;

   
LEDBuf[2] = 0xff;

   
LEDBuf[3] = 0xff;

   
LEDBuf[4] = 0x00;

   
LEDBuf[5] = 0x00;

   
while (1)
 {    
DisplayLED();

     

if (TestKey()) LEDBuf[5] = LEDMAP[GetKey() & 0x0f];

  
 }

}
/*===========================================================*/
OUTBIT    equ 08002h  ; 位控制口

OUTSEG   equ 08004h  ; 段控制口

IN         equ 08001h  ; 键盘读入口

LEDBuf    equ   60h     ; 显示缓冲

ljmp  Start

LEDMAP:              ; 八段管显示码

       db    3fh, 06h, 5bh, 4fh, 66h, 6dh, 7dh, 07h

       db    7fh, 6fh, 77h, 7ch, 39h, 5eh, 79h, 71h

Delay:               ; 延时子程序

       mov   r7, #0

DelayLoop:

       djnz  r7, DelayLoop

       djnz  r6, DelayLoop

       ret

DisplayLED:

       mov   r0, #LEDBuf

       mov   r1, #6          ; 共6个八段管

       mov   r2, #00100000b  ; 从左边开始显示

Loop:

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   a, #0

       movx  @dptr, a        ; 关所有八段管

       mov   a, @r0

       mov   dptr, #OUTSEG

       movx  @dptr, a

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   a, r2

       movx  @dptr, a        ; 显示一位八段管

       mov   r6, #1

       call  Delay

       mov   a, r2           ; 显示下一位

       rr    a

       mov   r2, a

       inc   r0

       djnz  r1, Loop

       ret

TestKey:

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   a, #0

       movx  @dptr, a        ; 输出线置为0

       mov   dptr, #IN

       movx  a, @dptr        ; 读入键状态

       cpl   a

       anl   a, #0fh         ; 高四位不用

       ret

KeyTable:                    ; 键码定义

       db    16h, 15h, 14h, 0ffh

       db    13h, 12h, 11h, 10h

       db    0dh, 0ch, 0bh, 0ah

       db    0eh, 03h, 06h, 09h

       db    0fh, 02h, 05h, 08h

       db    00h, 01h, 04h, 07h

GetKey:

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   P2, dph

       mov   r0, #Low(IN)

       mov   r1, #00100000b

       mov   r2, #6

KLoop:

       mov   a, r1           ; 找出键所在列

       cpl   a

       movx  @dptr, a

       cpl   a

       rr    a

       mov   r1, a           ; 下一列

       movx  a, @r0

       cpl   a

       anl   a, #0fh

       jnz   Goon1           ; 该列有键入

       djnz  r2, KLoop

       mov   r2, #0ffh       ; 没有键按下, 返回 0ffh

       sjmp  Exit

Goon1:

       mov   r1, a           ; 键值 = 列 X 4 + 行

       mov   a, r2

       dec   a

       rl    a

       rl    a

       mov   r2, a           ; r2 = (r2-1)*4

       mov   a, r1           ; r1中为读入的行值

       mov   r1, #4

LoopC:

       rrc   a               ; 移位找出所在行

       jc    Exit

       inc   r2              ; r2 = r2+ 行值

       djnz  r1, LoopC

Exit:

       mov   a, r2           ; 取出键码

       mov   dptr, #KeyTable

       movc  a, @a+dptr

       mov   r2, a

WaitRelease:

       mov   dptr, #OUTBIT  ; 等键释放

       clr   a

       movx  @dptr, a

       mov   r6, #10

       call  Delay

       call  TestKey

       jnz   WaitRelease

       mov   a, r2

       ret

Start:

       mov   sp, #40h

       mov   LEDBuf+0, #0ffh    ; 显示 8.8.8.8.

       mov   LEDBuf+1, #0ffh

       mov   LEDBuf+2, #0ffh

       mov   LEDBuf+3, #0ffh

       mov   LEDBuf+4, #0

       mov   LEDBuf+5, #0

MLoop:

       call  DisplayLED       ; 显示

       call  TestKey          ; 有键入?

       jz    MLoop            ; 无键入, 继续显示

       call  GetKey           ; 读入键码

       anl   a, #0fh          ; 显示键码

       mov   dptr, #LEDMap

       movc  a, @a+dptr

       mov   LEDBuf+5, a

       ljmp  MLoop

       end
硬件实验十六  电子时钟 
一、实验要求

利用CPU的定时器和实验仪上提供的数码显示电路，设计一个电子时钟。格式如下：XX XX XX  由左向右分别为：时、分、秒

二、实验目的

1、进一步掌握定时器的使用和编程方法。

2、进一步掌握中断处理程序的编程方法。

3、进一步掌握数码显示电路的驱动方法。

三、实验电路及连线


本实验连线只需接上显示/键盘的选择信号即可。
四、实验说明

定时器每100us中断一次，在中断服务程序中,对中断次数进行计数，100us计数10000次就是1秒。然后再对秒计数得到分和小时值，并送入显示缓冲区。显示子程序模块可参照硬件实验十六和硬件实验十七。


     主程序框图                        

 100us定时中断服务程序

五、实验框图
六、参考程序
#include <reg51.h>

#define LEDLen 6

#define PB1    2  // 164 时钟位

#define PB0    1  // 164 数据位

xdata unsigned char OUTBIT _at_ 0x8002;   // 位控制口

xdata unsigned char OUTSEG _at_ 0x8004;   // 段控制口

unsigned char LEDBuf[LEDLen];  // 显示缓冲

code unsigned char LEDMAP[] = {  // 八段管显示码

  


0x3f, 0x06, 0x5b, 0x4f, 0x66, 0x6d, 0x7d, 0x07,

  


0x7f, 0x6f, 0x77, 0x7c, 0x39, 0x5e, 0x79, 0x71};

void Delay(unsigned char CNT)

{
  unsigned char i;

  while (CNT-- !=0)

  

  for (i=100; i !=0; i--);

}

void DisplayLED()

{

  

unsigned char i, j;

  

unsigned char Pos;

  

unsigned char LED;

  

Pos = 0x20;  // 从左边开始显示

  

for (i = 0; i < LEDLen; i++)
 {

    

OUTBIT = 0;     // 关所有八段管

    

LED = LEDBuf[i];

    

OUTSEG = LED;

    

OUTBIT = Pos;  // 显示一位八段管

    

Delay(1);

    

Pos >>= 1;     // 显示下一位

  

}

}

/*==================================================*/

#define Tick   10000     // 10000 x 100us = 1s

#define T100us (256-50)  // 100us时间常数(6M)

unsigned char Hour, Minute, Second;

unsigned int C100us;     // 100us记数单元

void T0Int() interrupt 1

{

  

C100us--;

 
 
if (C100us == 0) 
{

    

C100us = Tick;     // 100us 记数器为0, 重置记数器

    

Second++;

    

if (Second == 60) 
{

      


Second = 0;

      


Minute++;

      


if (Minute == 60) 
{

        


Minute = 0;

        


Hour++;

        


if (Hour == 24) Hour = 0;

      


}

    

}

  

}

}

void main()

{

  

TMOD = 0x02;   // 方式2, 定时器

  

TH0  = T100us;

  

TL0  = T100us;

 

IE   = 0x82;   // EA=1, IT0 = 1

  

Hour   = 0;

  

Minute = 0;

  

Second = 0;

  

C100us = Tick;

  

TR0    = 1;    // 启动定时器0

  

while (1)
 {

    


LEDBuf[0] = LEDMAP[Hour/10];

    


LEDBuf[1] = LEDMAP[Hour%10] | 0x80;

    


LEDBuf[2] = LEDMAP[Minute/10];

    


LEDBuf[3] = LEDMAP[Minute%10] | 0x80;

    


LEDBuf[4] = LEDMAP[Second/10];

    


LEDBuf[5] = LEDMAP[Second%10];

    


DisplayLED();

  


}

}
硬件实验十七  单片机串行口通讯实验

一、实验要求

利用单片机串行口，实现两个实验台之间的串行通讯。其中一个实验台作为发送方，另一侧为接收方。发送方读入按键值，并发送给接收方，接收方收到数据后在LED上显示。

二、实验目的

1、掌握单片机串行口工作方式的程序设计，及简易三线式通讯的方法。

2、了解实现串行通讯的硬环境、数据格式的协议、数据交换的协议。

3、学习串口通讯的中断方式的程序编写方法。

三、实验电路

显示电路和键盘电路见硬件实验十六和硬件实验十七。


  甲方                         乙方


四、实验说明

1、MCS51的RXD、TXD接线柱在POD51/96仿真板上。

2、通讯双方的RXD、TXD信号本应经过电平转换后再行交叉连接，本实验中为减少连线可将电平转换电路略去，而将双方的RXD、TXD直接交叉连接。也可以将本机的TXD接到RXD上，这样按下的键，就会在本机LED上显示出来。

3、若想与标准的RS232设备通信，就要做电平转换，输出时要将TTL电平换成RS232电平，输入时要将RS232电平换成TTL电平。可以将仿真板上的RXD、TXD信号接到实验板上的“用户串口接线”的相应RXD和TXD端，经过电平转换，通过“用户串口”接到外部的RS232设备。可以用实验仪上的逻辑分析仪采样串口通信的波形

五、实验框图

串口中断子程序

主程序

六、参考程序

#include <reg51.h>

#define LEDLen 6

xdata unsigned char OUTBIT _at_ 0x8002;   // 位控制口
xdata unsigned char OUTSEG _at_ 0x8004;   // 段控制口
xdata unsigned char IN     _at_ 0x8001;   // 键盘读入口
unsigned char LEDBuf[LEDLen];  // 显示缓冲
unsigned char RcvBuf;          // 接收缓冲
bit HasRcv = 0;                // 接收标志
code unsigned char LEDMAP[] = {  // 八段管显示码
  0x3f, 0x06, 0x5b, 0x4f, 0x66, 0x6d, 0x7d, 0x07,

  0x7f, 0x6f, 0x77, 0x7c, 0x39, 0x5e, 0x79, 0x71 };

void SerialIO0() interrupt 4

{

  if(RI)

      {

         RI = 0;

         RcvBuf = SBUF;

         HasRcv = 1;

       }else

     {

       TI = 0;

     }

}

void Delay(unsigned char CNT)

{

 unsigned char i;

     while (CNT-- !=0)

     for (i=100; i !=0; i--);

}

void DisplayLED()

{

      unsigned char i, j;

      unsigned char Pos;

      unsigned char LED;

      Pos = 0x20;  // 从左边开始显示
      for (i = 0; i < LEDLen; i++) 
{

           OUTBIT = 0;     // 关所有八段管
           LED = LEDBuf[i];

           OUTSEG = LED;

           OUTBIT = Pos;  // 显示一位八段管
           Delay(1);

           Pos >>= 1;     // 显示下一位
        }

}

code unsigned char KeyTable[ ] = {   // 键码定义
     0x16, 0x15, 0x14, 0xff,

     0x13, 0x12, 0x11, 0x10,

     0x0d, 0x0c, 0x0b, 0x0a,

     0x0e, 0x03, 0x06, 0x09,

     0x0f, 0x02, 0x05, 0x08,

     0x00, 0x01, 0x04, 0x07

};

unsigned char TestKey()

{

       OUTBIT = 0;            // 输出线置为0

       return (~IN & 0x0f);   // 读入键状态 (高四位不用)

}

unsigned char GetKey()

{

       unsigned char Pos;

       unsigned char i;

       //unsigned char j;

       unsigned char k;

       i = 6;

       Pos = 0x20;     // 找出键所在列
       do {

             OUTBIT = ~ Pos;

             Pos >>= 1;

             k = ~IN & 0x0f;

           } 
while ((--i != 0) && (k == 0));

       // 键值 = 列 X 4 + 行
       if (k != 0) 
{

             i *= 4;

             if (k & 2)

             i += 1;

             else if (k & 4)

             i += 2;

             else if (k & 8)
            i += 3;

       OUTBIT = 0;

       do Delay(10); while (TestKey());  // 等键释放
       return(KeyTable[i]);  // 取出键码
    } else return(0xff);

}

void main()

{

       IE =   0x00;  // DISABLE ALL INTERRUPT

       TMOD = 0x20;  // 定时器1工作于方式2 (8位重装)

       TH1  = 0xF3;  // 2400BPS @ 12MHz

       TL1  = 0xF3;

       PCON&= 0x7F;  // SMOD 位清零
       SCON = 0x50;  // 串行口工作方式设置
       LEDBuf[0] = 0xff;

       LEDBuf[1] = 0xff;

       LEDBuf[2] = 0xff;

       LEDBuf[3] = 0xff;

       LEDBuf[4] = 0x00;

       LEDBuf[5] = 0x00;

       TR1 = 1;

       ES  = 1;

       EA  = 1;

       HasRcv = 0;

      while (1) 
{    
 

if(HasRcv)
{    
 
LEDBuf[5] = LEDMAP[RcvBuf & 0x0f];

                  }

              
DisplayLED();

              
if (TestKey()) SBUF = GetKey();

         }

}
/*===========================================================*/
OUTBIT    equ 08002h  ; 位控制口

OUTSEG   equ 08004h  ; 段控制口

IN         equ 08001h  ; 键盘读入口

HasRcv equ   20h.0   ; 接收标志位

LEDBuf equ   40h     ; 显示缓冲

RCVBuf equ   50H     ; 接收缓冲

        ORG     0000H

        LJMP    START

; 串行口中断程序

        ORG    0023H

        JNB     TI,S0_R

        CLR     TI

        NOP

        SJMP    S0_RET

S0_R:                          ; 接收数据

        CLR     RI

        MOV     RCVBUF,SBUF    ; 保存数据

        SETB    HasRcv         ; 提示收到数据

        NOP

S0_RET:

        RETI

LEDMAP:              ; 八段管显示码

       db    3fh, 06h, 5bh, 4fh, 66h, 6dh, 7dh, 07h

       db    7fh, 6fh, 77h, 7ch, 39h, 5eh, 79h, 71h

Delay:               ; 延时子程序

       mov  r7, #0

DelayLoop:

       djnz  r7, DelayLoop

       djnz  r6, DelayLoop

       ret

DisplayLED:

       mov   r0, #LEDBuf

       mov   r1, #6          ; 共6个八段管

       mov   r2, #00100000b  ; 从左边开始显示

Loop:

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   a, #0

       movx  @dptr, a        ; 关所有八段管

       mov   a, @r0

       mov   dptr, #OUTSEG

       movx  @dptr,a

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   a, r2

       movx  @dptr, a        ; 显示一位八段管

       mov   r6, #1

       call  Delay

       mov   a, r2           ; 显示下一位

       rr    a

       mov   r2, a

       inc   r0

       djnz  r1, Loop

       ret

TestKey:

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   a, #0

       movx  @dptr, a        ; 输出线置为0

       mov   dptr, #IN

       movx  a, @dptr        ; 读入键状态

       cpl   a

       anl   a, #0fh         ; 高四位不用

       ret

KeyTable:                    ; 键码定义

       db    16h, 15h, 14h, 0ffh

       db    13h, 12h, 11h, 10h

       db    0dh, 0ch, 0bh, 0ah

       db    0eh, 03h, 06h, 09h

       db    0fh, 02h, 05h, 08h

       db    00h, 01h, 04h, 07h

GetKey:

       mov   dptr, #OUTBIT

       mov   P2, dph

       mov   r0, #Low(IN)

       mov   r1, #00100000b

       mov   r2, #6

KLoop:

       mov   a, r1           ; 找出键所在列

       cpl   a

       movx  @dptr, a

       cpl   a

       rr    a

       mov   r1, a           ; 下一列

       movx  a, @r0

       cpl   a

       anl   a, #0fh

       jnz   Goon1           ; 该列有键入

       djnz  r2, KLoop

       mov   r2, #0ffh       ; 没有键按下, 返回 0ffh

       sjmp  Exit

Goon1:

       mov   r1, a           ; 键值 = 列 X 4 + 行

       mov   a, r2

       dec   a

       rl    a

       rl    a

       mov   r2, a           ; r2 = (r2-1)*4

       mov   a, r1           ; r1中为读入的行值

       mov   r1, #4

LoopC:

       rrc   a               ; 移位找出所在行

       jc    Exit

       inc   r2              ; r2 = r2+ 行值

       djnz  r1, LoopC

Exit:

       mov   a, r2           ; 取出键码

       mov   dptr, #KeyTable

       movc  a, @a+dptr

       mov   r2, a

WaitRelease:

       mov   dptr, #OUTBIT  ; 等键释放

       clr   a

       movx  @dptr, a

       mov   r6, #10

       call  Delay

       call  TestKey

       jnz   WaitRelease

       mov   a, r2

       ret

START:

       MOV   SP,  #60H

       MOV   IE,  #0     ; DISABLE ALL INTERRUPT

       MOV   TMOD,#020H  ; 定时器1工作于方式2 (8位重装)

       MOV   TH1, #0F3H  ; 波特率?2400BPS @ 12MHz

       MOV   TL1, #0F3H

       ANL   PCON,#07FH  ; SMOD 位清零

       orl   PCON,#80h

       MOV   SCON,#050H  ; 串行口工作方式设置

       MOV   LEDBuf,   #0ffh    ; 显示 8.8.8.8.

       mov   LEDBuf+1, #0ffh

       mov   LEDBuf+2, #0ffh

       mov   LEDBuf+3, #0ffh

       mov   LEDBuf+4, #0

       mov   LEDBuf+5, #0

       SETB  TR1

       SETB  ES

       SETB  EA

       ;mov   sbuf,a

       ;jnb ti,$

MLoop:

       jb   HasRcv, RcvData   ; 收到数据？

       call  DisplayLED       ; 显示

       call  TestKey          ; 有键入?

       jz    MLoop            ; 无键入, 继续显示

       call  GetKey           ; 读入键码

       anl   a, #0fh          ; 通讯口输出键码

       MOV   SBUF,A

       LJMP  MLoop

RcvData:

       clr   HasRcv           ; 是

       mov   a, RcvBuf        ; 显示数据

       mov   b,a

       anl   a,#0fh           ; 显示低位

       mov   dptr, #LEDMap

       movc  a, @a+dptr

       mov   LEDBuf+5, a

       mov   a,b

       swap  a                ; 显示高位

       anl   a,#0fh

       mov   dptr, #LEDMap

       movc  a, @a+dptr

       mov   LEDBuf+4, a

       ljmp  MLoop

       END
硬件实验十八  1Wire总线实验

一、实验要求

利用实验仪上的1Wire总线器件DS18B20，编写1Wire总线读写程序并自行验证程序的正确性。

二、实验目的

1、了解1Wire总线基本原理

2、掌握典型1Wire总线器件读写操作

三、实验电路连线框图

	连线
	连接孔1
	连接孔2

	1
	DQ
	P1.0

	2
	KEY/LED CS
	CS0


四、实验说明

1Wire 单总线是Maxim全资子公司Dallas的一项专有技术。与目前多数标准串行数据通信方式不同，它采用单根信号线，既传输时钟又传输数据，而且数据传输是双向的。它具有节省I/O 口线资源、结构简单、成本低廉、便于总线扩展和维护等诸多优点。
1Wire 单总线适用于单个主机系统，能够控制一个或多个从机设备。当只有一个从机位于总线上时，系统可按照单节点系统操作，而当多个从机位于总线上时，则系统按照多节点系统操作。
顾名思义，单总线只有一根数据线。设备（主机或从机）通过一个漏极开路或三态端口连接至该数据线，这样允许设备在不发送数据时释放数据总线，以便总线被其它设备使用。单总线端口为漏极开路，其内部等效电路如图所示。

单总线要求外接一个约5k的上拉电阻，这样单总线的闲置状态为高电平，不管什么原因，如果传输过程需要暂时挂起，且要求传输过程还能够继续的话，则总线必须处于空闲状态。位传输之间的恢复时间没有限制，只要总线在恢复期间处于空闲状态（高电平）。如果总线保持低电平超过480us，总线上的所有器件将被复位。另外，在寄生方式供电时，为了保证单总线器件在某些工作状态下（如温度转换期间、EEPROM 写入等）具有足够的电源电流，必须在总线上提供强上拉（如图所示的MOSFET）。
典型的单总线命令序列如下：第一步初始化、第二步ROM命令（跟随需要交换的数据）、第三步功能命令（跟随需要交换的数据）。每次访问单总线器件，必须严格遵守这个命令序列。如果出现序列混乱，则单总线器件不会响应主机。但是，这个准则对于搜索ROM命令和报警搜索命令例外，在执行两者中任何一条命令之后，主机不能执行其后的功能命令，必须返回至第一步。

所有的单总线器件要求采用严格的通信协议，以保证数据的完整性。该协议定义了几种信号类型：复位脉冲、应答脉冲、写0、写1、读0、读1。 所有这些信号，除了应答脉冲以外，都由主机发出同步信号。并且发送所有的命令和数据都是字节的低位在前，这一点与多数串行通信格式不同（多数为字节的高位在前）。
本实验提供一个单结点访问D18B20的程序样例，关于1Wire更详细的说明及通讯协议可以参照DALLAS相关技术资料及1Wire器件资料。

五、参考程序

// printer

// C for MCS51

#define mode 0x82 /* 8255工作方式, PA,PC输出, PB输入 */

xdata unsigned char control _at_ 0x8003;  /* 8255 控制口地址 */

xdata unsigned char dport  _at_ 0x08000; /* 数据8255 PA口地址 */

xdata unsigned char status _at_ 0x08001; /*忙状态8255PB口地址 */

xdata unsigned char ctl _at_ 0x08002; /*选通控制 8255 PC口地址 */

#define busy 1   /* 忙状态位 */
Code char string[]={'H','e','l','l','o','','W','o','r','l','d','!', '\n',0x0c,0x00};

void print(unsigned char dd)

{  while(status & busy);      // 读打印机状态, 若忙，等待
   dport = dd;                // 数据送出
   ctl = 1;                   // 输出选通脉冲
   ctl = 0;

}

void main()

{   char *pos;

    control = mode;

    pos = &string;            // 被打印字串
    while((*pos)) print( *pos++);

    while(1);

}
硬件实验十九  直流电机控制实验 
一、实验要求

利用实验仪上的D/A变换电路，输出-8V至+8V电压，控制直流电机。改变输出电压值，改变电机转速，用8255的PB.0读回脉冲计数，计算电机转速。

二、实验目的
1、了解直流电机控制原理。
2、学习单片机控制直流电机的编程方法。

3、了解单片机控制外部设备的常用电路。

三、实验电路连线框图

D/A变换电路可参见D/A变换实验。8255电路可参见8255实验。



四、实验说明

在电压允许范围内，直流电机的转速随着电压的升高而加快，若加上的电压为负电压，则电机会反向旋转。本实验仪的D/A变换可输出-8V到+8V的电压，将电压经驱动后加在直流电机上，使其运转。通过单片机输出数据到D/A变换电路，控制电压的高低和正负，观察电机的旋转情况。
在电机转盘上安装一个小磁芯，用霍尔元件感应电机转速，用单片机控制8255读回感应脉冲，从而测算出电机的转速。

有兴趣的同学，可以做一个恒速的试验，即让电机转速保持一定。若电机转速偏低，则提高输出电压，若电机转速偏高，则降低输出电压。 首先给电机一定的阻力，让转速保持一定，然后稍微给加大阻力，观察D/A输出的电压是否能做出反应，再减小阻力，也观察D/A电压，有何变化。注意所加的阻力不能过大，以免电机烧毁。

五、实验程序框图


六、参考程序

// DC motor

// C for MCS51

#include <reg52.h>

#define mode 0x82

xdata unsigned char CTL    _at_ 0x8003;

xdata unsigned char status _at_ 0x8001;

xdata unsigned char CS0832 _at_ 0x9000;

unsigned int count;

#define DC_P 1

void delay()

{

unsigned int ddd;

  

ddd = 50000;            // 在6MHz约延时1秒

  

while(ddd--);

}

unsigned int read()

{

  

TMOD = 1;                // 16位计时

  

TR0  = 0;

  

TH0  = 0;

  
TL0  = 0;

  

while(!(status & DC_P)); // 等待低电平完

  

while(status & DC_P);    // 等待高电平完

  

TR0  = 1;

  

while(!(status & DC_P)); // 等待低电平完

  

while(status & DC_P);    // 等待高电平完

TR0  = 0;

  

return (TH0*0x100+TL0);

}

void main()

{

  

CTL = mode;

  

while(1)
 {

    


CS0832 = 0xff;          // 产生电压控制电机

    


delay();                // 等待电机运转稳定

    


count = read();         // 读取时间

    


CS0832 = 0xc0;          // 产生电压控制电机

    


delay();                // 等待电机运转稳定

    


count = read();         // 读取时间

    


CS0832 = 0x40;          // 产生电压控制电机

    


delay();                // 等待电机运转稳定

    


count = read();         // 读取时间

    


CS0832 = 0x00;          // 产生电压控制电机

    


delay();                // 等待电机运转稳定

    


count = read();         // 读取时间

  

 }

}
硬件实验二十  步进电机控制实验

一、实验要求
用8255扩展端口控制步进电机，编写程序输出脉冲序列到8255的PA口，控制步进电机正转、反转，加速，减速。

二、实验目的

1、了解步进电机控制的基本原理。

2、掌握控制步进电机转动的编程方法。

3、了解单片机控制外部设备的常用电路。

三、实验电路连线框图

8255控制的原理图，参见8255实验。此实验中，MCS51用总控制8255输出步进电机的脉冲PIC5X用IO方式输出步进电机的控制脉冲。
用总线方式控制8255输出脉冲
	连线
	连接孔1
	连接孔2

	1
	8255_CS
	CS0

	2
	PA0
	步进电机A项

	3
	PA1
	步进电机B项

	4
	PA2
	步进电机C项

	5
	PA3
	步进电机D项


四、实验说明

步进电机驱动原理是通过对每相线圈中的电流的顺序切换来使电机作步进式旋转。切换是通过单片机输出脉冲信号来实现的。
所以调节脉冲信号的频率便可以改变步进电机的转速，改变各相脉冲的先后顺序，可以改变电机的旋转方向。步进电机的转速应由慢到快逐步加速。

电机驱动方式可以采用双四拍(AB→BC→CD→DA→AB)方式，也可以采用单四拍(A→B→C→D→A)方式，或单、双八拍(A→AB→B→BC→C→CD→D→DA→A)方式。各种工作方式的时序图如下：（高电平有效）




















上图中示意的脉冲信号是高有效，但实际控制时公共端是接在VCC上的，所以实际控制脉冲是低有效。8255的PA口输出的脉冲信号经（MC1413或ULN2003A）倒相驱动后，向步进电机输出脉冲信号序列。MCS51或80C196单片机也可以通过P1口输出脉冲信号控制步进电机的运转。也可以通过实验仪上的波形发生器来产生脉冲序列来控制步进电机的运转，参见“第四章 逻辑分析工具”的波形发生器部分。
五、实验程序框图


六、参考程序

// step motor control

// C for MCS51

#define mode8255 0x82

xdata unsigned char control _at_ 0x8003;

xdata unsigned char ctl _at_ 0x8000;

#define Astep 0x01

#define Bstep 0x02

#define Cstep 0x04

#define Dstep 0x08

unsigned char dly_c;

void delay()

{

   


unsigned char tt,cc;

   


cc = dly_c;

  


tt = 0x0;

   


do{

     


do {

     



}while(--tt);

   


}while(--cc);

}

void main()

{

   


unsigned char mode;

control = mode8255;

   


mode = 2;

   


ctl = 0;

  


dly_c = 0x10;

   

// 单/双八拍工作方式
   

if(mode ==1)

  

 while(1)

  

 {

     

ctl = Astep;

     

delay();

     

ctl = Astep+Bstep;

     

delay();

     

ctl = Bstep;

     

delay();

     

ctl = Bstep+Cstep;

     

delay();

     

ctl = Cstep;

     

delay();

     

ctl = Cstep+Dstep;

     

delay();

     

ctl = Dstep;

     

delay();

     

ctl = Dstep+Astep;

     

delay();

     

if(dly_c>2) dly_c --;

   
};

// 双四拍工作方式
   

if(mode == 2)

while(1)

  
{

      


ctl = Astep+Bstep;

      


delay();

      


ctl = Bstep+Cstep;

      


delay();

      


ctl = Cstep+Dstep;

      


delay();

      


ctl = Dstep+Astep;

      


delay();

      


if(dly_c>3) dly_c --;

  

 };

// 单四拍工作方式
   

if(mode ==3)

   

while(1)

   

{

      

ctl = Dstep;

      

delay();

      

ctl = Cstep;

      

delay();

      

ctl = Bstep;

      

delay();

      

ctl = Astep;

      

delay();

      

if(dly_c>4) dly_c --;

   

}

  while(1);

}
硬件实验二十一  温度传感器实验

一、实验要求

利用试验板上提供的温度传感器电路，完成温度的采样和显示。

二、实验目的

1、了解温度传感器电路的工作原理。

2、了解弱信号传感器的常见电路。

3、进一步熟悉A/D变换电路的工作原理。

三、实验接线框图


四、实验说明

上图是一个较常用的温度测量电路，大致分成电源，电阻电桥，运放，输出四部分。电源由R4、R6、C1、U1B组成，R4、R6为分压电路，C1主要滤除VCC中纹波，U1B为LM324运算放大器，工作于电压跟随器方式，其特点是具有高输入阻抗低输出阻抗，为后级电桥提供较稳定的电流。电桥由R1、R2、R3、R13及热敏电阻组成，通过调节R13使电桥平衡，当温度发生变化时，热敏电阻阻变化，电桥产生电压差。运放电路由R7、R8、R9、R10及U1A组成，这是一种灵敏度较高的电桥放大电路，放大倍数由R9/R8得到。输出电路由R4、R12、R14、D1组成，调节R14可以调整输出电压幅度。D1主要用于防止输出负电压，保护后级A/D电路。       
其它电阻类传感器的工作原理与此相似，也可分成以上几部分，具体电路可能有所不同，但原理是相同的。

五、实验程序框图

本实验介绍温度传感器的电路，具体程序可参见A/D变换实验和显示实验。
六、参考程序

#include <reg51.h>

#define LEDLen 6

#define LowTemp   (-99)   // A/D 0

#define HighTemp  99      // A/D 255

xdata unsigned char OUTBIT _at_ 0x8002;

xdata unsigned char OUTSEG _at_ 0x8004;   // 段控制口
xdata unsigned char IN     _at_ 0x8001;

xdata unsigned char ADPort _at_ 0x9000;

signed char CurTemp;

unsigned char LEDBuf[LEDLen];

code unsigned char LEDMAP[] = {

  

0x3f, 0x06, 0x5b, 0x4f, 0x66, 0x6d, 0x7d, 0x07,

  

0x7f, 0x6f, 0x77, 0x7c, 0x39, 0x5e, 0x79, 0x71 };

void Delay(unsigned char CNT)

{

  


unsigned char i;

  


do
{
    


i = 100;

    

do
{

   

 


}while(--i);

  



}while (--CNT);

}

void DisplayLED()

{

  


unsigned char i;

  


unsigned char Pos;

  


unsigned char LED;

  


// 初始位置为右边
  


Pos = 0x20;

 


 for (i = 0; i < LEDLen; i++) 
{

    



// 关闭所显示位
    



OUTBIT = 0;

    



// 取出显示数据
    



LED = LEDBuf[i];

    



OUTSEG = LED;

    



// 输出位选通信号,选择一位LED点亮
    



OUTBIT = Pos;

    



// 延时
    



Delay(2);

    



// 移位,选择下一位LED准备点亮
    



Pos >>= 1;  






}

  


OUTBIT = 0;

}

void DisplayResult()

{

 


signed char T;

  


T = CurTemp;

  


if (T < 0) 
{

    


//如果温度低于零度,显示'-'号
    


LEDBuf[0] = 0x40;

    


T = - T;

  


 } else LEDBuf[0] = 0;
  

//显示温度十位数
  


LEDBuf[1] = LEDMAP[T / 10];

  

//显示温度个位数
  


LEDBuf[2] = LEDMAP[T % 10];

  


LEDBuf[3] = 0;

}

unsigned char ReadAD()

{

 

 unsigned int i;

  

// 启动A/D变换
  

ADPort = 0;

  

//延时100us,

  

for (i=0; i<20; i++);

  

//得到A/D采样值
  

return (0xff - ADPort);

}

void ReadTemp()

{

  

unsigned char i;

  

signed int Temp;

  

Temp = 0;

  

//采样16次,取平均数
  

for (i=0; i<16; i++)
 
{

    

Temp += ReadAD();

  


};

  

//AD采样值转换为实际温度
  

CurTemp = (Temp >> 4) * (HighTemp-LowTemp) / 256 + LowTemp;

}

void main()

{

  


unsigned char dtimer;

  


while (1)
 {

   



 
for(dtimer=15; dtimer>0; dtimer--)
{      // 当前温度和设定温度送显示缓冲
      






DisplayResult();

      






// 显示当前温度和设定温度
      






DisplayLED();

    

  


};

    


// 读入当前温度
    



ReadTemp();

  


}

}
硬件实验二十二  液晶显示控制实验

一、实验要求
利用实验上的液晶显示屏电路，编写程序控制显示，输出汉字。

二、实验目的
1、了解液晶显示屏的控制原理及方法。

2、了解点阵汉字的显示原理。

三、实验电路及连接


四、实验说明
本实验仪采用的液晶显示屏内置控制器为SED1520，点阵为122x32,需要两片SED1520组成，由E1、E2分别选通，以控制显示屏的左右两半屏。图形液晶显示模块有两种连接方式。一种为直接访问方式，一种为间接控制方式。本实验仪采用直接控制方式。

直接控制方式就是将液晶显示模块的接口作为存储器或I／O设备直接挂在计算机总线上。计算机通过地址译码控制 E1和 E2的选通；读／写操作信号 R／W由地址线 A1控制；命令/数据寄存器选择信号 AO由地址线 A0控制。实际电路如上图所示。地址映射如下

	0X000H
	0X001H
	0X002H
	0X003H
	0X004H
	0X005
	0X006H
	0X007H

	写E1指令
	写E1数据
	读E1状态
	读E1数据
	写E2指令
	写E2数据
	读E2状态
	读E2数据


间接控制方式是计算机通过自身的或系统的并行接口与液晶显示模块连接，如 MCS51的P1口和P3口， 8255等并行接口芯片。计算机通过对该并行接口输出状态的编程操作，完成对液晶显示模块所需时序的操作和数据的传输。这种间接控制方式的电路简单，控制时序通过编程来实现。
有关图形液晶显示屏的命令和详细原理，可参见SED1520的芯片资料。

五、实验框图
























六、参考程序
#include <reg51.h>

#define PD1  61        //  122/2 分成左右两半屏(122x32)

unsigned char Column;

unsigned char Page_ ;  // 页地址寄存器 D1,DO:页地址

unsigned char Code_ ;  // 字符代码寄存器

unsigned char Command; // 指令寄存器

unsigned char LCDData; // 数据寄存器

xdata unsigned char CWADD1 _at_ 0x8000;  // 写指令代码地址(E1)

xdata unsigned char DWADD1 _at_ 0x8001;  // 写显示数据地址(E1)

xdata unsigned char CRADD1 _at_ 0x8002;   // 读状态字地址(E1)

xdata unsigned char DRADD1 _at_ 0x8003;  // 读显示数据地址(E1)

xdata unsigned char CWADD2 _at_ 0x8004;  // 写指令代码地址(E2)

xdata unsigned char DWADD2 _at_ 0x8005;  // 写显示数进地址(E2)

xdata unsigned char CRADD2 _at_ 0x8006;   // 读状态字地址(E2)

xdata unsigned char DRADD2 _at_ 0x8007;  // 读显示数据地址(E2)

//英文字模库    8x8 点阵

code unsigned char EETAB[ ][8]={

        {0x38,0x44,0x44,0x44,0x44,0x44,0x38,0x00},   // 0

        {0x10,0x30,0x50,0x10,0x10,0x10,0x7c,0x00},   // 1

        {0x38,0x44,0x04,0x08,0x10,0x20,0x7c,0x00},   // 2

        {0x78,0x84,0x04,0x38,0x04,0x84,0x78,0x00}};  // 3

// 中文字模库   16x16点阵

code unsigned char CCTAB[][32] ={
        {0x00,0x04,0xe4,0x24,0x24,0x64,0xb4,0x2f, // 南

         0x24,0xa4,0x64,0x24,0x24,0xe6,0x04,0x00,

         0x00,0x00,0x7f,0x04,0x05,0x05,0x05,0x7f,

         0x05,0x05,0x05,0x25,0x44,0x3f,0x00,0x00},

        {0x00,0x04,0x04,0xe4,0x24,0x24,0x25,0x26, // 京

         0x24,0x24,0x24,0xe4,0x06,0x04,0x00,0x00,

         0x00,0x20,0x10,0x19,0x0D,0x41,0x81,0x7f,

         0x01,0x01,0x05,0x0d,0x38,0x10,0x00,0x00},

        {0x00,0x80,0x60,0xf8,0x07,0x0a,0x28,0x28, // 伟
         0x28,0xff,0x28,0x28,0x28,0x28,0x00,0x00,

         0x01,0x00,0x00,0xfF,0x00,0x01,0x01,0x01,

         0x01,0xff,0x01,0x21,0x41,0x3f,0x00,0x00},

        {0x08,0x08,0x89,0xce,0x28,0x18,0x02,0x7a, // 福

         0x4a,0x4a,0x4a,0x4a,0x4a,0x7a,0x02,0x00,

         0x02,0x01,0x00,0xff,0x01,0x02,0xff,0x49,

         0x49,0x49,0x7f,0x49,0x49,0x49,0xff,0x00}};

// 1.写指令代码子程序(E1)

void WriteCommandE1()

{

  

while(CRADD1 & 0x80);

  

CWADD1 = Command;

}

// 2.写显示数据子程序(E1)

void WriteDataE1()

{

  

while(CRADD1 & 0x80);

  

DWADD1 = LCDData;

}

// 3.读显示数据子程序(E1)

void ReadDataE1()

{

  
while(CRADD1 & 0x80);

  

LCDData = DRADD1;

}

// 4.写指令代码子程序(E2)

void WriteCommandE2()

{

  

while(CRADD2 & 0x80);

  

CWADD2 = Command;

}

// 5.写显示数据子程序(E2)

void WriteDataE2()

{

  

while(CRADD2 & 0x80);

  

DWADD2 = LCDData;

}

// 6.读显示数据子程序(E2)

void ReadDataE2()

{

  

while(CRADD2 & 0x80);

  

LCDData = DRADD2;

}

// 初始化程序

void Init()

{

  

Command = 0xe2;
  

WriteCommandE1();

  

WriteCommandE2();

  

Command = 0xa4;

  

WriteCommandE1();

  

WriteCommandE2();

  

Command = 0xa9;

  

WriteCommandE1();

  

WriteCommandE2();

  

Command = 0xa0;

  

WriteCommandE1();

  

WriteCommandE2();

  

Command = 0xc0;

  

WriteCommandE1();

  

WriteCommandE2();

  

Command = 0xaf;

  

WriteCommandE1();

  

WriteCommandE2();

}

// 清屏

void Clear()

{

  

unsigned char i,j;

  

i = 0;

  

do {

          Command = (i + 0xb8); // 页地址设置

    

WriteCommandE1();

    

WriteCommandE2();

    

Command = 0x00;      // 列地址设置为"0"

    

WriteCommandE1();

    

WriteCommandE2();

    

j = 0x50;            // 一页清 80个字节

    

do {

      



LCDData = 0x00;    // 显示数据为"0"

      



WriteDataE1();

      



WriteDataE2();

    


}while(--j !=0);     // 页内字节清零循环

  


}while(++i !=4);       // 页地址暂存器加一

                         // 显示区清零循环

}

// 延时程序

void Delay()

{

  

unsigned char i,j;

  

i = 20;

  

j = 0;

  

do{

    

do{

    


}while(--j !=0);

  


}while( --i != 0 );

}

// 中文显示子程序

void WriteCHN16x16()

{

  


unsigned char i,j,k;

  


i = 0;

  


j = 0;

  


while(j<2) {

    

Command = ((Page_ + j) & 0x03) | 0xb8;   // 设置页地址

    

WriteCommandE1();

    

WriteCommandE2();

    

k = Column;                   // 列地址值

    

while(k < Column + 16){

      

if (k < PD1)
 {       



      // 为左半屏显示区域(E1)

        



Command = k;

        



WriteCommandE1();         // 设置列地址值

        



LCDData = CCTAB[Code_][i]; // 取汉字字模数据

        



WriteDataE1();            // 写字模数据

      



} 
else{                     // 为右半屏显示区域(E2)

        



  Command = k-PD1;

        



  WriteCommandE2();       // 设置列地址值

        



  LCDData=CCTAB[Code_][i]; // 取汉字字模数据

        



  WriteDataE2();            // 写字模数据

       



};

      

i++;

       
if( ++k >= PD1 * 2) break;  // 列地址是否超出显示范围

         } ;

     j++;

   };

}

//  中文显示程序

void main()

{

  

Init();

  

Clear();

  

Page_ = 0x02;

  

Column = 0x00;

  

Code_ = 0x00;

  

WriteCHN16x16();

  

Page_ = 0x02;

  

Column = 0x10;

  

Code_ = 0x01;

  

WriteCHN16x16();

  

Page_ = 0x02;

  

Column = 0x20;

  

Code_ = 0x02;

  

WriteCHN16x16();

  

Page_ = 0x02;

  

Column = 0x30;

  

Code_ = 0x03;

  

WriteCHN16x16();

  

while(1);

}
/*===========================================================*/
CWADD1   EQU   08000H   ;写指令代码地址（E1）

DWADD1   EQU   08001H   ;写显示数据地址（E1）

CRADD1   EQU   08002H   ;读状态字地址（E1）

DRADD1   EQU   08003H   ;读显示数据地址（E1）

CWADD2   EQU   08004H   ;写指令代码地址（E2）

DWADD2   EQU   08005H   ;写显示数进地址（E2）

CRADD2   EQU   08006H   ;读状态字地址（E2）

DRADD2   EQU   08007H   ;读显示数据地址（E2）

PD1       EQU   3DH      ;122/2 分成左右两半屏 122x32

COLUMN   EQU   30H

PAGE_    EQU   31H      ;页地址寄存器 D1,DO:页地址

CODE_    EQU   32H      ;字符代码寄存器

COUNT    EQU   33H      ;计数器

DIR      equ   34h

dtp1     equ   35h

dtp2     equ   36h

dtp3     equ   37h

CTEMP    EQU   38H

COM      EQU   20H      ;指令寄存器

DAT      EQU   21H      ;数据寄存器

         ORG   0

         jmp   main

         mov   dptr, #0f002h

         mov   a,#56h

         movx  @dptr,a

         mov   a,#0

         movx  a,@dptr

         JMP   MAIN

;------------------------------------------------------------------------------------

; 初始化程序

INIT:     MOV   COM, #0E2H     ;复位

         LCALL PRO

         LCALL PR3

         MOV   COM, #0A4H     ;关闭休闭状态

         LCALL PRO

         LCALL PR3

         MOV   COM, #0A9H     ;设置 1／32占空比

         LCALL PRO

         LCALL PR3

         MOV   COM, #0A0H     ;正向排序设置

         LCALL PRO

         LCALL PR3

         MOV   COM, #0C0H     ;设置显示起始行为第一行

         LCALL PRO

         LCALL PR3

         MOV   COM, #0AFH     ;开显示设置

         LCALL PRO

         LCALL PR3

         RET

;-----------------------------------------------------------------------------------

; 清屏

CLEAR:   MOV   R4,#00H       ;页面地址暂存器设置

CLEAR1:  MOV   A,R4          ;取页地址值

          ORL   A,#0B8H       ;"或"页面地址设置代码

          MOV   COM,A         ;页面地址设置

          LCALL PRO

          LCALL PR3

          MOV   COM,#00H      ;列地址设置为"0"

          LCALL PRO

          LCALL PR3

          MOV   R3,#50H       ;一页清 80个字节

CLEAR2:  MOV   DAT,#00H      ;显示数据为"0"

          LCALL PR1

          LCALL PR4

          DJNZ  R3,CLEAR2     ;页内字节清零循环

          INC   R4            ;页地址暂存器加一

          CJNE  R4,#04H,CLEAR1;RAM区清零循环

          RET

;------------------------------------------------------------------------------------

;1．写指令代码子程序（E1）

PRO:     PUSH  DPL

          PUSH  DPH

          MOV   DPTR,#CRADD1  ;设置读状态字地址

PR01:    MOVX  A,@DPTR       ;读状态字

         JB    ACC.7,PR01    ;判"忙"标志为句"0",否再读

         MOV   DPTR,#CWADD1  ;设置写指令代码地址

         MOV   A,COM         ;取指令代码

         MOVX  @DPTR,A       ;写指令代码

         POP   DPH

         POP   DPL

         RET

;-----------------------------------------------------------------------------------

;2.写显示数据子程序（E1）

PR1:     PUSH  DPL

         PUSH  DPH

         MOV   DPTR,#CRADD1 ;设置读状态字地址

PR11:    MOVX  A,@DPTR      ;读状态宇

         JB    ACC.7,PR11   ;判"忙"标志为"0",否再读

         MOV   DPTR,#DWADD1 ;设置写显示数据地址

         MOV   A,DAT        ;取数据

         MOVX  @DPTR,A      ;写数据

         POP  DPH

         POP   DPL

         RET

;-------------------------------------------------------------------------------

;3.读显示数据子程序（E1）

PR2:     PUSH  DPL

         PUSH  DPH

         MOV   DPTR,#CRADD1 ;设置读状态字地址

PR21:    MOVX  A,@DPTR      ;读状态字

         JB    ACC.7,PR21   ;判"忙"标志为"0"否,否再读

         MOV   DPTR,#DRADD1 ;设置读显示数据地址

         MOVX  A,@DPTR      ;读数据

         MOV   DAT,A        ;存数据

         POP   DPH

         POP   DPL

         RET

;---------------------------------------------------------------------------------

;4.写指令代码子程序（E2）

PR3:     PUSH  DPL

         PUSH  DPH

         MOV   DPTR,#CRADD2  ;设置读状态字地址

PR31:    MOVX  A,@DPTR       ;读状态字

         JB    ACC.7,PR31    ;判"忙"陈志为"0"否,否再读

         MOV   DPTR,#CWADD2  ;设置写指令代码地址

         MOV   A,COM         ;取指令代码

         MOVX  @DPTR,A       ;写指令代码

         POP   DPH

         POP   DPL

         RET

;---------------------------------------------------------------------------------

;  5.写显示数据子程序（E2）

PR4:     PUSH  DPL

         PUSH  DPH

         MOV   DPTR,#CRADD2   ;设置读状态字地址

PR41:    MOVX  A,@DPTR        ;读状态字

         JB    ACC.7,PR41     ;判"忙"标志为"0"否,否再读

         MOV   DPTR, #DWADD2  ;设置写显示数据地址

         MOV   A,DAT          ;取数据

         MOVX  @DPTR,A        ;写数据

         POP   DPH

         POP   DPL

         RET

;------------------------------------------------------------------------------

;  6.读显示数据子程序（E2）

PR5:     PUSH  DPL

         PUSH  DPH

         MOV   DPTR,#CRADD2 ;设置读状态字地址

PR51:    MOVX  A,@DPTR      ;读状态字

         JB    ACC.7,PR51   ;判"忙"标志为"0",否再读

         MOV   DPTR,#DRADD2 ;设置写显示数据地址

         MOVX  A,@DPTR      ;读数据

         MOV   DAT,A        ;存数据

         POP   DPH

         POP   DPL

         RET

;  中文显示子程序

CCW_PR:  MOV   DPTR,#CCTAB     ;确定字符字模块首地址

         MOV   A,CODE_         ;取代码

         MOV   B,#20H          ;字模块宽度为 32个字节

         MUL   AB              ;代码×32

         ADD   A,DPL           ;字符字模块首地址

         MOV   DPL,A           ;字模库首地址＋代码×32

         MOV   A,B

         ADDC  A,DPH

         MOV   DPH,A

         PUSH  COLUMN          ;列地址入栈

         PUSH  COLUMN          ;列地址入栈

         MOV   CODE_,#00H      ;代码寄存器借用为间址寄存器

CCW_1:   MOV   COUNT,#10H      ;计数器设置为 16

         MOV   A,PAGE_         ;读页地址寄存器

         ANL   A,#03H          ;取页地址有效值

         ORL   A,#0B8H         ;"或"页地址设置代码

         MOV   COM,A           ;设置页地址

         LCALL  PRo

         LCALL  PR3

         POP   COLUMN          ;取列地址值

         MOV   A,COLUMN        ;读列地址寄存器

         CLR   C

         SUBB  A,#PD1          ;列地址-模块参数

         JC    CCW_2           ;＜0为左半屏显示区域（E1）

         MOV   COLUMN,A        ;≥0为右半屏显示区域（E2）

         MOV   A,PAGE_

         SETB  ACC.3           ;设置区域标志位。

         MOV   PAGE_,A         ;"0"为E1,"1"为E2

CCW_2:   MOV   COM,COLUMN      ;设置列地址值

         MOV   A,PAGE_       ;判区域标志以确定设置哪个控制器

         JNB   ACC.3,CCW_3

         LCALL  PR3             ;区域E2

         LJMP  CCW_4

CCW_3:   LCALL  PRO             ;区域E1

CCW_4:   MOV   A,CODE_         ;取间址寄存器值

         MOVC  A,@A+DPTR       ;取汉字字模数据

         MOV   DAT,A           ;写数据

         MOV   A,PAGE_

         JNB   ACC.3,CCW_5

         LCALL  PR4             ;区域E2

         LJMP  CCW_6

CCW_5:   LCALL  PR1             ;区域E1

CCW_6:   INC   CODE_           ;间址寄存器加一

         INC   COLUMN          ;列地址寄存器加一

         MOV   A,COLUMN        ;判列地址是否超出区域范围、

         CJNE  A,#PD1,CCW_7

CCW_7:   JC    CCW_8           ;未超出则继续

         MOV   A,PAGE_         ;超出则判是否在区域E2

         JB    ACC.3,CCW_8     ;在区域E2则退出

         SETB  ACC.3           ;在区域E1则修改成区域E2

         MOV   PAGE_,A

         MOV   COM,#00H        ;设置区域E2列地址为"0"

         LCALL  PR3

CCW_8:   DJNZ  COUNT,CCW_4     ;当页循环

         MOV   A,PAGE_         ;读页地址寄存器

         JB    ACC.7,CCW_9     ;判完成标志D7位,"1"则完成退出

         INC   A               ;否则页地址加一

         SETB  ACC.7           ;置完成位为"1"

         CLR   ACC.3

         MOV   PAGE_,A

         MOV   CODE_,#10H      ;间址寄存器设置为 16

         LJMP  CCW_1           ;大循环

CCW_9:   RET

;----------------------------------------------------------------------------------------

;中文字符库

CCTAB:

small0:

;db     38h,44h,44h,44h,44h,44h,38h,00h         ;0

small1:

;db     10h,30h,50h,10h,10h,10h,7ch,00h         ;1

small2:

;db     38h,44h,04h,08h,10h,20h,7ch,00h         ;2

small3:

;db     78h,84h,04h,38h,04h,84h,78h,00h         ;3

         DB 000H,004H,0e4H,024H,024H,064H,0b4H,02fH ; 南

         DB 024H,0a4H,064H,024H,024H,0e6H,004H,000H

         DB 000H,000H,07fH,004H,005H,005H,005H,07fH

         DB 005H,005H,005H,025H,044H,03fH,000H,000H

         DB 000H,004H,004H,0e4H,024H,024H,025H,026H ; 京

         DB 024H,024H,024H,0e4H,006H,004H,000H,000H

         DB 000H,020H,010H,019H,00DH,041H,081H,07fH

         DB 001H,001H,005H,00dH,038H,010H,000H,000H

         DB 000H,080H,060H,0f8H,007H,00aH,028H,028H ; 伟

         DB 028H,0ffH,028H,028H,028H,028H,000H,000H

         DB 001H,000H,000H,0fFH,000H,001H,001H,001H

         DB 001H,0ffH,001H,021H,041H,03fH,000H,000H

         DB 008H,008H,089H,0ceH,028H,018H,002H,07aH ; 福

         DB 04aH,04aH,04aH,04aH,04aH,07aH,002H,000H

         DB 002H,001H,000H,0ffH,001H,002H,0ffH,049H

         DB 049H,049H,07fH,049H,049H,049H,0ffH,000H

;---------------------------------------------------------------------------------
MAIN:

         LCALL  INIT

         LCALL  CLEAR

         MOV    CTEMP,#0

         MOV    DIR,#0

AAA:

         MOV    PAGE_,#02H

         MOV    COLUMN,CTEMP

         MOV    CODE_,#00H

         LCALL  CCW_PR

         MOV    PAGE_,#02H

         MOV    A,CTEMP

         ADD    A,#10H

         MOV    COLUMN,A

         MOV    CODE_,#01H

         LCALL  CCW_PR

         MOV    PAGE_,#02H

         MOV    A,CTEMP

         ADD    A,#20H

         MOV    COLUMN,A

         MOV    CODE_,#02H

         LCALL  CCW_PR

         MOV    PAGE_,#02H

         MOV    A,CTEMP

         ADD    A,#30H

         MOV    COLUMN,A

         MOV    CODE_,#03H

         LCALL  CCW_PR

         LJMP   $

         LCALL  DELAY

         LCALL  DELAY

         LCALL  DELAY

         MOV    A, DIR

         CJNE   A,#0, LEFT

         INC    CTEMP

         MOV    A,CTEMP

         CJNE   A,#58, AAA

         MOV    DIR,#1

         LJMP   AAA

 LEFT:

         DEC    CTEMP

         MOV    A,CTEMP

         CJNE   A,#0, AAA

         MOV    DIR,#0

         LJMP   AAA

         ;LCALL  S_LEFT

         ;LCALL  S_UP

         SJMP    $

;  示例五      滚动演示程序段
;定时间隔地有规律地修改显示起始行地址,将产生显示画面平滑向上或向下滚动的效果。示例程序如下:

S_UP:    MOV       R7,#00H          ;向上改动程序

S_UPI:   MOV       A,#0C0H          ;显示起始行设置代码

         ORL        A,R7

         MOV       COM,A

         LCALL      PRO

         LCALL      PR3

         LCALL      DELAY            ;调延时子程序

         INC        R7

         CJNE       R7,#20H,S_UPI

         LJMP       S_UP

;-----------------------------------------------------------------------------

S_DOWN:  MOV        R7,#1FH           ;向下滚动程序

         MOV       COM,#0C0H         ;显示起始行设置代码

         LCALL      PRo

         LCALL      PR3

         LCALL      DELAY             ;调延时子程序

S_DOWN1: MOV       A,#0C0H           ;显示起始行设置代码

         ORL        A,R7

         MOV        COM,A

         LCALL      PRO

         LCALL      PR3

         LCALL      DELAY

         DJNZ       R7,S_DOWN1

         LJMP       S_DOWN

;--------------------------------------------------------------------------

DELAY:  MOV        R6,#060H          ;延时子程序

         MOV        R5,#00H

DELAY1:  NOP

         DJNZ       R5,DELAY1

         DJNZ       R6,DELAY1

         RET
硬件实验二十三  电子琴实验 
一、实验要求

利用实验仪上提供的键盘，使数字键1、2、3、4、5、6、7作为电子琴按键，按下即发出相应的音调。用8255的PA.0 口发出音频脉冲,驱动喇叭。

二、实验目的

1、了解计算机发声原理。

2、进一步熟悉定时器编程方法.

3、进一步熟悉键盘扫描电路工作原理及编程方法

三、实验电路及连接

喇叭发声电路与硬件实验六相同,

键盘电路无需连线,原理图可参考图1和硬件实验十七



四、实验说明

1、利用定时器,可以发出不同频率的脉冲,不同频率的脉冲经喇叭驱动电路放大滤波后,就会发出不同的音调.

2、时器按设置的定时参数产生中断,这一次中断发出脉冲低电平,下一次反转发出脉冲高电平.本实验中按键一次,会发50个脉冲.发完后继续检测键盘，如果键还按下，继续发音。

各音阶标称频率值：

	音   阶
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7

	频率(HZ)
	440.00
	493.88
	554.37
	587.33
	659.26
	739.99
	830.61


五、实验框图




















六、参考程序

#include <reg51.h>

#define mode 0x82;

xdata unsigned char Control _at_ 0x8003;

xdata unsigned char Speaker _at_ 0x8000;

xdata unsigned char OUTBIT _at_ 0x9002;

xdata unsigned char OUTSEG _at_ 0x9004;

xdata unsigned char IN     _at_ 0x9001;

code unsigned char KeyTable[ ] = {

  0x16, 0x15, 0x14, 0xff,

  0x13, 0x12, 0x11, 0x10,

  0x0d, 0x0c, 0x0b, 0x0a,

  0x0e, 0x03, 0x06, 0x09,

  0x0f, 0x02, 0x05, 0x08,

  0x00, 0x01, 0x04, 0x07

};

unsigned char TestKey()

{

   OUTBIT = 0;

   return (~IN & 0x0f);

}

unsigned char GetKey()

{

  unsigned char Pos;

  unsigned char i;

  unsigned char k;

  i = 6;

  Pos = 0x20;

  do {

    OUTBIT = ~ Pos;

    Pos >>= 1;

    k = ~IN & 0x0f;

  } while ((--i != 0) && (k == 0));

  if (k != 0) {

    i *= 4;

    if (k & 2)

      i += 1;

    else if (k & 4)

      i += 2;

    else if (k & 8)

      i += 3;

    OUTBIT = 0;

    return(KeyTable[i]);

  } else return(0xff);

}

/* =============================================== */

code unsigned int ToneTable[7] = {

  64578, 64686, 64778, 64821, 64898, 64968, 65029

};

unsigned char PulseCNT;

unsigned char Pulse;

unsigned ToneHigh, ToneLow;

void Timer() interrupt 1

{

  TR0 = 0;

  TH0 = ToneHigh;

  TL0 = ToneLow;

  TR0 = 1;

  Speaker = Pulse;

  Pulse ++;

  PulseCNT--;

}

void main()

{

  unsigned char Key;

  Control = mode;

  OUTSEG = 0;

  Pulse = 0;

  TMOD = 0x01;   // 方式 1 , 记时器

  IE   = 0x82;   // EA=1, IT0 = 1

  while (1) {

    while (! TestKey) ;  // 等按键

    Key = GetKey();

    if ( (Key >= 1) && (Key <= 7) ) {

      ToneHigh = ToneTable[Key-1] >> 8;

      ToneLow  = ToneTable[Key-1] & 0xff;

      TH0 = ToneHigh;

      TL0 = ToneLow;

      TR0 = 1;

      PulseCNT = 100;
      while (PulseCNT != 0) ;      // 发 100 个脉冲

      Speaker = 0;

      TR0 = 0;

    }

  }

}
硬件实验二十四  压力传感器实验 
一、实验要求

利用试验板上提供的压力传感器电路，完成压力的采样和显示。

二、实验目的

1、了解压力传感器电路的工作原理。

2、了解弱信号传感器的常见电路。

3、进一步熟悉A/D变换电路的工作原理。

三、实验接线框图

	连线
	连接孔1
	连接孔2

	1
	KEY/LED_CS
	CS0

	2
	模数转换AD_CS
	CS2

	3
	压力传感输出
	模数转换器IN0
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四、实验说明

上图是一个较常用的温度测量电路，大致分电源，电阻电桥，运放，输出四部分。具体的原理可参见温度传感器实验的说明。

五、实验程序框图

本实验介绍压力传感器的电路，具体程序可参见A/D变换实验和显示实验。

六、参考程序
#define LEDLen 6
xdata unsigned char CS0809 _at_ 0xa000;

xdata unsigned char OUTBIT _at_ 0x8002;   // 位控制口
xdata unsigned char OUTSEG _at_ 0x8004;   // 段控制口
xdata unsigned char IN     _at_ 0x8001;   // 键盘读入口
unsigned char LEDBuf[LEDLen];  // 显示缓冲
code unsigned char LEDMAP[] = {  // 八段管显示码
  0x3f, 0x06, 0x5b, 0x4f, 0x66, 0x6d, 0x7d, 0x07,

  0x7f, 0x6f, 0x77, 0x7c, 0x39, 0x5e, 0x79, 0x71 };

unsigned char Read0809()

{

  unsigned char i;

  CS0809 = 0;                // 起动 A/D

  for (i=0; i<0x20; i++) ;   // 延时 > 100us

  return(CS0809);            // 读入结果
}

void Delay(unsigned char CNT)

{

  unsigned char i;

  while (CNT-- !=0)
  for (i=100; i !=0; i--);

}

void DisplayLED()

{

  unsigned char i, j;

  unsigned char Pos;

  unsigned char LED;

  Pos = 0x20;      // 从左边开始显示
  for (i = 0; i < LEDLen; i++)

 {

    OUTBIT = 0;    // 关所有八段管
    LED = LEDBuf[i];

    OUTSEG = LED;

    OUTBIT = Pos;  // 显示一位八段管
    Delay(1);

    Pos >>= 1;     // 显示下一位
 }

  OUTBIT = 0;      // 关所有八段管
}

void main()

{

   unsigned char i = 0;

   unsigned char j, ADResult;

   while(1)

 {

     ADResult =  Read0809();

     LEDBuf[0] = 0x40;

     LEDBuf[1] = 0x40;

     LEDBuf[2] = 0x40;
     LEDBuf[3] = 0x40;

     LEDBuf[4] = LEDMAP[(ADResult>>4) & 0x0f];

     LEDBuf[5] = LEDMAP[ADResult & 0x0f];

     for(j=0; j<30; j++)

       DisplayLED();   // 延时
   }

}
硬件实验二十五  红外遥控实验

一、实验要求

利用实验仪上的红外器件，编写发送和接红外信号程序，实现近距离的无线通信。

二、实验目的

1、了解红外遥控电路的原理，及编码方法。

2、了解远程控制的一般原理和方法。

3、学习如何编写红外发射和接收程序。

4、了解单片机控制外部设备的常用电路。

三、实验接线框图

	连线
	连接孔1
	连接孔2

	1
	245_CS
	CS0

	2
	273_CS
	CS2

	3
	245_I0
	红外接收

	4
	273_O0
	红外发送

	
	
	




四、实验说明

红外遥控为现在最常用的近距离无线通信方式，它是将数字信号用红外线发送出去。为了能让受控设备能识别信号，要将数字信号编码，现今红外有很多编码标准，常见有PHILIPS的RC5格式和NEC格式。
在普通场合，有很多红外发射源，有白炽灯、日光、发热体，这些都会干扰红外信号，所以在发射时，还要数字将脉冲信号调制在30K-40K的载波上，以抑制这些红外干扰。本实验采用最常用的38K载波。为了抗干扰，还可以在接收处适当地加一些隔离。本实验接收部分采用的是一体化接收头，将信号解调和放大全部做在一起，提高了可靠性。这样，接收头送到单片机的就是编码的数据信号，而不是调制信号，数据的解码通过单片机来完成。

本实验使用的编码包括四部分，引导码，4位数据码，4位数据反码和数据间隔。引导码用于标识一个数据的开始，数据码为有效数据，数据反码是将有效数据取反后编码，用于提高数据的识别率。

引导码由5ms低电平和5ms的高电平组成，数字位‘0’由1ms低电平和1ms高电平组成，数字位‘1’由1ms电平和3ms高电平组成。数据间隔为20ms。








在用脉冲控制红外发射管时，是低有效。即当输出低电平时，红外管导通发光。单片机输出的脉冲信号被锁存在74273中，经ULN2003A反向驱动后，驱动红外管产生脉冲信号。接收红外编码信号时，信号是从74245读回的。从图可以看出。红外信号是从总线的第0位读回的，这样，从74245读回数据,再判断第0位的高低，而得知信号状态。判断信号变化时间长短，就可以对信号进行译码，得到对方发过来的数据。

五、实验程序框图

这里只给出红外发送和接收的子程序框图，有关键盘和显示的程序和框图请参见本实验仪的键盘和显示实验的相关部分。





















六、参考程序
// step motor control  C for MCS51

#define mode8255 0x82

xdata unsigned char control _at_ 0x8003;

xdata unsigned char ctl _at_ 0x8000;

#define Astep 0x01

#define Bstep 0x02

#define Cstep 0x04

#define Dstep 0x08

unsigned char dly_c;

void delay()

{  


  

    unsigned char a,b,c,i;  



for(i= dly_c;i>0;i--)

    
                 for(c= 8;c>0;c--)

        

for(b=197;b>0;b--)

            

for(a=2;a>0;a--);

                        }

  void main()

{

   unsigned char mode;

   control = mode8255;

   mode = 1;

   ctl = 0;

   dly_c = 0x10;

   // 单/双八拍工作方式

   if(mode ==1)

   while(1)

   {

     ctl = Astep;

     delay();

     ctl = Astep+Bstep;

     delay();

     ctl = Bstep;

     delay();

     ctl = Bstep+Cstep;

     delay();

     ctl = Cstep;

     delay();

     ctl = Cstep+Dstep;

     delay();

     ctl = Dstep;

     delay();

     ctl = Dstep+Astep;

     delay();

     if(dly_c>1) dly_c --;

   }

   // 双四拍工作方式

    if(mode == 2)

   while(1)

   {

      ctl = Astep+Bstep;

      delay();

      ctl = Bstep+Cstep;

      delay();

      ctl = Cstep+Dstep;

      delay();

      ctl = Dstep+Astep;

      delay();

      if(dly_c>1) dly_c --;

   };

// 单四拍工作方式

   if(mode ==3)

   while(1)

   {

      ctl = Dstep;

      delay();

      ctl = Cstep;

      delay();

      ctl = Bstep;

      delay();

      ctl = Astep;

      delay();

      if(dly_c>1 ) dly_c --;

   }

   while(1); 
   }
硬件实验二十六  16x16点阵显示实验 
一、实验要求
利用实验仪上的16x16 LED点阵显示器，编写显示英文、汉字字符程序。

二、实验目的

了解16x16点阵电路的原理。

三、实验电路连线框图

	连线
	连接孔1
	连接孔2

	1
	16x16_CS
	CS3
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四、实验说明

16x16点阵需要32个驱动，分别为16个列驱动及16个行驱动。每个行与每个列可以选中一个发光管，共有256个发光管，采用动态驱动方式。每次显示一行，10ms后再显示下一行。

五、实验程序框图



六、参考程序
#include <reg51.h>

#define uchar unsigned char

#define uint  unsigned int

//LED16x16的片选信号接主板CS3,其它数据信号,地址信号,写信号接主板的相应信号.

xdata unsigned char RowLow  _at_ 0xb002;   //行低八位地址
xdata unsigned char RowHigh _at_ 0xb003;   //行高八位地址
xdata unsigned char ColLow  _at_ 0xb000;   //列低八位地址
xdata unsigned char ColHigh _at_ 0xb001;   //列高八位地址
//字模   每个16x16点阵汉字为: 8位x2x16 = 256位, 32字节
code uchar Font[ ][32] = {

  //南
0x08,0x40,0x14,0x41,0x04,0x41,0x04,0x41,0xF4,0x5F,0x04,0x41,0x04,0x41,0xF4,0x5F,

  0x44,0x44,0x24,0x48,0xFE,0x7F,0x04,0x01,0x00,0x01,0xFE,0xFF,0x04,0x01,0x00,0x01,

  //京
0x00,0x02,0x08,0x25,0x18,0x11,0x30,0x09,0x40,0x09,0x00,0x01,0xF0,0x1F,0x10,0x10,

  0x10,0x10,0x10,0x10,0xF8,0x1F,0x10,0x00,0xFE,0xFF,0x04,0x01,0x00,0x01,0x00,0x02,

  //伟
0x40,0x10,0x40,0x10,0x48,0x10,0x54,0x10,0x44,0x10,0x44,0x10,0xFE,0x1F,0x44,0x10,

  0x40,0x90,0xFC,0x57,0x48,0x30,0x40,0x10,0xFE,0x17,0x44,0x08,0x40,0x08,0x40,0x08,

  //福
0x04,0x14,0xFC,0x17,0x44,0x14,0x44,0x14,0xFC,0x17,0x44,0x14,0x44,0x94,0xFE,0x57,

  0x04,0x38,0xF8,0x13,0x08,0x0A,0x08,0xFA,0xF8,0x03,0x00,0x10,0xFC,0x17,0x08,0x20,

  //实
  0x04,0x60,0x0C,0x18,0x10,0x04,0x20,0x02,0x40,0x01,0x00,0x01,0xFE,0xFF,0x84,0x04,

  0x80,0x0C,0x80,0x10,0x80,0x02,0x84,0x86,0x02,0x48,0xFE,0x7F,0x00,0x01,0x00,0x02,

  //业
  0x00,0x00,0xFE,0xFF,0x44,0x04,0x40,0x04,0x40,0x04,0x60,0x14,0x50,0x14,0x50,0x14,
  0x48,0x14,0x48,0x24,0x44,0x24,0x44,0x44,0x40,0x04,0x40,0x04,0x40,0x04,0x40,0x04,

  //有
  0x20,0x08,0x50,0x08,0x10,0x08,0x10,0x08,0xF0,0x0F,0x10,0x88,0x10,0x48,0xF0,0x2F,

  0x10,0x18,0x10,0x08,0xF8,0x0F,0x10,0x04,0x00,0x04,0xFE,0xFF,0x04,0x02,0x00,0x02,

  //限
  0x00,0x41,0x84,0x41,0x4E,0x41,0x10,0x51,0x20,0x69,0x50,0x45,0x88,0x45,0x04,0x45,

0xF8,0x49,0x08,0x49,0x08,0x51,0xF8,0x49,0x08,0x49,0x08,0x45,0xFC,0x7D,0x08,0x00,

  //公
  0x00,0x00,0x10,0x00,0xF0,0x1F,0x20,0x10,0x40,0x08,0x00,0x04,0x00,0x02,0x04,0xC2,

  0x0E,0x21,0x10,0x11,0x20,0x08,0x40,0x08,0x40,0x04,0x80,0x04,0x80,0x00,0x00,0x00,

  //司
  0x10,0x00,0x28,0x00,0x88,0x20,0x88,0x3F,0x88,0x20,0x88,0x20,0x88,0x20,0x88,0x20,

  0xC8,0x3F,0x88,0x00,0x08,0x00,0xE8,0xFF,0x48,0x00,0x08,0x00,0xFC,0x3F,0x08,0x00

  };

void delay(uchar t)

{

   uchar i,j;

   for(i= t; i>0; i--){

     for(j=0; j<100; j++);

   }

}

void main()

{

  uchar i,j;

  uchar count;

  uint bitmask;

  //清屏
  ColLow = 0xff;  //行驱动低有效
  ColHigh= 0xff;

  RowLow = 0x00;  //列驱动高有效
  RowHigh= 0x00;

  while(1){

    for(j=0; j<10; j++){

      for(count =0; count <50; count ++){

        bitmask = 0x01;

        for(i=0;i<16;i++){

          RowLow  = 0x00;              //首先清屏
          RowHigh = 0x00;

          ColLow  = ~ Font[j][i*2  ];  //写出一行数据
          ColHigh = ~ Font[j][i*2+1];

          RowLow  = bitmask & 0xff;    //点亮此行
          RowHigh = bitmask >> 8;

          bitmask <<= 1;               //移位,指向下一行
          delay(1);

        }

      }

      ColLow  = 0xff;

      ColHigh = 0xff;

    }

  }

}
硬件实验二十七  I2C总线实验

一、实验要求

利用实验仪上的I2C总线器件AT24C01A/AT24C02，编写I2C总线读写程序并自行验证程序的正确性。

二、实验目的

1、了解I2C总线基本原理

2、掌握典型I2C总线器件AT24C01A/AT24C02的读写操作

三、实验电路连线框图

    

四、实验说明

AT24C01A/AT24C02为I2C总线型EEPROM存储器，容量为1K/2K位(128/256*8)，前读/写时序遵循I2C总线协议标准。AT24C01A/AT24C02内部设有一个控制寄存器，其每一位的含义如下：
	Bit7
	Bit6
	Bit5
	Bit4
	Bit3
	Bit2
	Bit1
	Bit0

	1
	0
	1
	0
	A2
	A1
	A0
	R/W


其中A2/A1/A0用于选择总线上待访问的I2C器件，R/W=1读操作，R/W=0写操作；从上述时序可以看出，I2C总线上最多可以扩展23=8片同样的1K/2K容量EEPROM存储器或者可以扩展1片容量为16K Bits的EEPROM存储器。如果扩展8片2K以内容量的EEPROM存储器，每片存储器将对应一个地址，这个地址由芯片的A2/A1/A0决定，因此在同一个I2C总线上扩展多片同样的EEPROM存储器时，需要注意任意两片的地址不能相同。

由于实验仪上的AT24C01A/AT24C02的A2/A1/A0引脚全部接地，等效为实验仪上的AT24C01A/AT24C02的地址为0，所以在实验中读写控制字分别为：0xa1/0xa0

五、 实验程序框图
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六、参考程序
#include <reg51.h>

#include <intrins.h>

/* **********************************************************

  24C01/02 为IIC总线EEPROM存储器, 容量为1k位(128 * 8)

************************************************************/

/* **********************************************************

   EEPROM控制字节格式：
   [1, 0, 1, 0, A2, A1, A0, (R/W)], 其中R/W=1读,R/W=0写;

   由于实验仪上的AT24C01A(AT24C02) 的A2/A1/A0全部接地,

   所以读/写控制字分别为：0xa1/0xa0

************************************************************/

#define WriteDeviceAddress 0xa0

#define ReadDeviceAddress 0xa1

/******************IIC器件驱动引脚定义**********************/

sbit SCL = P1^0;

sbit SDA = P1^1;

/***********************简单延时****************************/

void DelayMs(unsigned int number) {

  unsigned char temp = 112;

  while(number--!=0) {

    while(temp--!=0) {

    }

  }

}

/*********************启动IIC总线***************************/

void Start() {

  SDA = 1;

  SCL = 1;

  SDA = 0;

  SCL = 0;

}

/*********************停止IIC总线***************************/

void Stop() {

  SCL = 0;

  SDA = 0;

  SCL = 1;

  SDA = 1;

}

/***********************请求相应****************************/

void Ack() {

  SDA = 0;

  SCL = 1;

  SCL = 0;

  SDA = 1;

}

/*******************不对IIC总线产生应答*********************/

void NoAck() {

  SDA = 1;

  SCL = 1;

  SCL = 0;

}

/**********************检查应答位***************************/

bit TestAck() {

  SDA = 1;

  SCL = 1;

  CY = SDA;

  SCL = 0;

  return(CY);

}

/********************向IIC总线写数据************************/

bit Write8Bit(unsigned char input) {

  unsigned char temp;

  for(temp = 8; temp != 0; temp--) {

    SDA = (bit)(input&0x80);

    SCL = 1;

    SCL = 0;

    input = input<<1;

  }

  return(0);

}

/****************从IIC总线上读数据子程序********************/

unsigned char Read8Bit() {

  unsigned char temp, rbyte=0;

  for(temp=8;temp!=0;temp--) {

    SCL=1;

    rbyte=rbyte<<1;

    rbyte=rbyte|((unsigned char)(SDA));

    SCL=0;

  }

  return(rbyte);

}

/*******************向EEPROM中写入数据块********************/

void AT24C02WriteBlock(unsigned char *Wdata, unsigned char RomAddress, unsigned char number) {

  if(number > 8)

    number %= 8; /*对于24C02, 一个页为8字节，所以最大的块写操作字节数为8*/

  Start();

  Write8Bit(WriteDeviceAddress);

  TestAck();

  Write8Bit(RomAddress);

  TestAck();

  for(;number!=0;number--) {

    Write8Bit(*Wdata);

    TestAck();

    Wdata++;

  }

  Stop();

  DelayMs(10);

}

/**************从EEPROM中读出数据块到指定RAM中**************/

void AT24C02ReadBlock(unsigned char *RamAddress, unsigned char RomAddress, unsigned char bytes) {

  EA = 0;

  Start();

  Write8Bit(WriteDeviceAddress);

  TestAck();

  Write8Bit(RomAddress);

  TestAck();

  Start();

  Write8Bit(ReadDeviceAddress);

TestAck();

  while(bytes!=1) {

    *RamAddress = Read8Bit();

    Ack();

    RamAddress++;

    bytes--;

  }

  *RamAddress = Read8Bit();

  NoAck();

  Stop();

}

/*****************向EEPROM中写入单字节数据******************/

void AT24c02WriteByte(unsigned char WriteData, unsigned char RomAddress) {

  Start();

  Write8Bit(WriteDeviceAddress);

  TestAck();

  Write8Bit(RomAddress);

  TestAck();

  Write8Bit(WriteData);

  TestAck();

  Stop();

  DelayMs(10);

}

/************从EEPROM中读出单字节数据到指定RAM中************/

unsigned char AT24c02ReadByte(unsigned char RomAddress) {

  unsigned char ReadData;

  Start();

Write8Bit(WriteDeviceAddress);

  TestAck();

  Write8Bit(RomAddress);

  TestAck();

  Start();

  Write8Bit(ReadDeviceAddress);

  TestAck();

  ReadData = Read8Bit();

  NoAck();

  Stop();

  return(ReadData);

}

void main(void)

{

  unsigned char i;

  unsigned char WriteBuff[8], ReadBuff[8];

  /* 读写缓冲初始化 */

  for(i = 0; i < 8; i++) {

    WriteBuff[i] = 0x55 + i;

    ReadBuff[i] = 0xff;

  }

  /* 从地址0开始按字节方式写入8个数据'0' */

  for(i = 0; i < 8; i++) {

    AT24c02WriteByte(0, i);

  }

  /* 按字节方式读出数据 */

  for(i = 0; i < 8; i++) {

    ReadBuff[i] = AT24c02ReadByte(i);

  }

  /* 按写Page方式从地址0开始写入WriteBuff指向的8个数据 */

  AT24C02WriteBlock(WriteBuff, 0x00, 8);

  /* 按连续读取方式读出从地址0开始的8个数据 */

  AT24C02ReadBlock(ReadBuff, 0x00, 8);

  while(1);

}

硬件实验二十八  SPI总线实验

一、实验要求

利用实验仪上的SPI总线器件AT93C46，编写SPI总线读写程序并自行验证程序的正确性。

二、实验目的

1、了解SPI总线基本原理

2、读写AT93C46，编写典型的SPI总线器件控制程序。

3、了解带SPI接口的MCU的编程方法。

三、实验电路连线框图

    MCS51/MCS96接线表              LPC2103接线表
	连线
	连接孔1
	连接孔2

	1
	CS
	P1.0

	2
	SK
	P1.1

	3
	DI
	P1.2

	4
	DO
	P1.3

	连线
	连接孔1
	连接孔2

	1
	CS
	扩展板上SSEL0(P0.7)

	2
	SK
	扩展板上SCK0(P0.4)

	3
	DI
	扩展板上MOSI(P0.6)

	4
	DO
	扩展板上MISO(P0.5)


做PIC5X MCU实验时, PB0连接CS，PB1连接SK ，PB2连接DI ，PB.3连接DO。
四、实验说明

AT93C46为EEPROM存储器，容量为1K位(128*8)，微控制器（MCU）通过四条线对其进行读写操作。其读/写时序与SPI总线协议标准基本相同，可以通过编写93C46的读写程序，了解一般的SPI总线器件的控制方法。

串行外设接口（SPI）协议由Motorola制定，被很多流行的处理器和微控制器所采用，SPI接口需要两条控制线（CS和SCLK）和两条数据线（DIN/SDI和DOUT/SDO）。为了叙述的清晰，在这里从器件的角度出发说明三线接口的数据线。DI是器件的数据输入线，DO是器件的数据输出线。这里我们使用CS，CK，DI和DO来定义三线接口中的各条线。

SPI接口可以工作在全双工模式（数据可以在同一时间发送和接收）。而且三线接口是边沿触发的而不是电平触发，因此具有更强的抗干扰能力。三线接口的主要缺点是它要为每一个器件提供一条片选线，除非将从设备用菊链形式连接。另外一个缺点是三线接口没有应答机制去判断数据的收发是否正确。
更详细的SPI控制时序请参照相应器件的资料和数据手册。


六、参考程序
#include "reg52.h"

#include "intrins.h"

sbit CS=P1^0;

sbit SK=P1^1;

sbit DI=P1^2;

sbit DO=P1^3;

#define NOP _nop_()

xdata unsigned char Buffer[256] _at_ 0x0000;

delay10ms()

{

  unsigned i,j;

  for(i=200;i>0;i--)

  for(j=200;j>0;j--);

}

/********************************************************

**名称：Ewen(void)

**功能：擦除/写入允许指令 Write enable must precede all programming modes.

**输入：
**返回：
*******************************************************/

void Ewen(void) {

unsigned char temp,InData;

CS=0;

SK=0;

CS=1;

InData=0x98; // 10011XXXXX X

for(temp=10;temp!=0;temp--)

{                    // 10位的指令
  DI=InData&0x80;    // 将InData按位输入
  SK=1;NOP; SK=0; NOP;

  InData<<=1;          //InData=InData<<1;

}

CS=0;

}

/********************************************************

**名称：Ewds(void)

**功能：禁止指令 Disables all programming instructions.

**输入：
**返回：
*******************************************************/

void Ewds(void) {

unsigned char temp,InData;

CS=0;

SK=0;

CS=1;

InData=0x80; // 10000XXXX X

for(temp=10;temp!=0;temp--)
{                          // 10位的指令
  DI=InData&0x80;           // 将InData按位输入
  SK=1;NOP; SK=0; NOP;

  InData<<=1;             //InData=InData<<1;

}

CS=0;

}

/********************************************************

**名称：unsigned int Read(unsigned char address)

**功能：Reads data stored in memory, at specified address.

        将address后六位指向的在93C46中的地址的一个字节（8位）


读出来放入result中
**输入：address(xx xxxxxxxx后面7位起作用)

**返回：result

*******************************************************/

unsigned int Read(unsigned char address)

{


unsigned char temp;


unsigned int result;


Ewen();


SK=0; DI=1;                 // 110 A6-A0


CS=0;NOP; CS=1;


SK=1;NOP; SK=0;             // SB:1

        DI=1;SK=1; NOP; SK=0;

        DI=0;SK=1; NOP; SK=0;       // OP:10


                            // address:xxxxxxx(7bit)


for(temp=7;temp!=0;temp--)

        {

           address<<=1;


        DI=address&0x80;

       SK=1; SK=0;


     }


DO=1;


for(temp=8;temp!=0;temp--)    //读取8位的数据(一字节)

        {

     

SK=1;               //在下降沿输出数据到DO




result=(result<<1)|DO;         //将数据按位存入result中



SK=0;



}


CS=0;


Ewds();


return(result);

}

/********************************************************

**名称：void Write(unsigned char address,unsigned int InData)

**功能：Writes memory location An - A0.

        将InData写入address

**输入：unsigned char address,unsigned int InData

**返回：
*******************************************************/

void Write(unsigned char address,unsigned char InData)

{

        unsigned char temp;

        Ewen();

        SK=0; DI=1; // 101 A6-A0

        CS=0; CS=1;

        SK=1; SK=0; //SB:1

        DI=0;SK=1; NOP; SK=0;

        DI=1;SK=1; NOP; SK=0;       // OP:01

         // address:xxxxxxx(7bit)
        for(temp=7;temp!=0;temp--)

        {

        
address<<=1;
        
DI=address&0x80;

        
SK=1; SK=0;

        }

        for(temp=8;temp!=0;temp--)         // 写入8位的数据(一字节)

        {

        
DI=InData&0x80;

        
SK=1; SK=0;                  //上升沿
        
InData<<=1;                  //InData=InData<<1;

        }

        CS=0; DO=1;

        CS=1; SK=1;       //CS不片选芯片(为0）的时间要大于Tcsmin

        while(DO==0)

        {                  // busy test

SK=0; NOP;SK=1;NOP;                //如果繁忙状态,则SK=0,CS=1

        }

        SK=0; CS=0;                    // 结束
        Ewds();

}

/*******************************************************

**名称：void Erase(unsigned char address)

**功能：Erase memory location An - A0.

        擦除操作指令，将address的内容擦除


在不需要擦除时，将此函数注释
**输入：unsigned char address

**返回：
*******************************************************/

void Erase(unsigned char address) {

        unsigned char temp;

        Ewen();

SK=0; DI=1; // 111 A6-A0

       CS=0; NOP;CS=1;

       SK=1;NOP; SK=0; // SB:1

       DI=1;SK=1; NOP; SK=0;

       DI=1;SK=1; NOP; SK=0;       // OP:11

        for(temp=7;temp!=0;temp--)

        {

        address<<=1;

        DI=address&0x80;

        SK=1; SK=0;

        }

        CS=0; DO=1;

        CS=1; SK=1;

        while(DO==0) {

        SK=0; NOP;SK=1;NOP;

        }

        SK=0; CS=0;

        Ewds();

}

/********************************************************

**名称：void Eral(void)

**功能：Erases all memory locations. Valid only at VCC = 4.5V to 5.5V.

        全部擦除操作指令，93C46所有的内容擦除


在不需要擦除时，将此函数注释
**输入：
**返回：
*******************************************************/

void Eral(void) {

     unsigned char temp,InData;

     Ewen();
     CS=0;SK=0;CS=1;

     InData=0x90; // 1001 0XXX XX

     for(temp=10;temp!=0;temp--) {

     DI=InData&0x80;

     SK=1; NOP;SK=0;

     InData<<=1;

     }

     CS=0; DO=1;

     CS=1; SK=1;

     while(DO==0) {

     SK=0;NOP; SK=1;NOP;

     }

     SK=0; CS=0;

     Ewds();

}

/********************************************************

// Writes all memory locations. Valid only at VCC = 4.5V to 5.5V.

*******************************************************/

void Wral(unsigned char InData) {

     unsigned char temp,address;
     Ewen();

     CS=0;SK=0;CS=1;

     address=0x88; // 1000 1XXX XX

     for(temp=10;temp!=0;temp--) {

     DI=address&0x80;

     SK=1;NOP;SK=0;

     address<<=1;

     }

     for(temp=8;temp!=0;temp--) 
{

     
DI=InData&0x80;

     
SK=1; NOP;SK=0;

     
InData<<=1;

    }

     CS=0; DO=1;

     CS=1; SK=1;

     while(DO==0) {

     SK=0;NOP; SK=1; NOP;

     }

     SK=0; CS=0;

     Ewds();

}

void clearbuffer(void){

        unsigned int index;

        unsigned char xdata * ptr;

        ptr = &Buffer;   // 起始地址
 for (index = 0; index <= 255; index++) {

        *ptr++ = 0;    // 清0, 地址加一
        }

}

void readtobuffer(void){

        unsigned int index;

        unsigned char xdata * ptr;

        ptr = &Buffer;   // 起始地址
        for (index = 0; index <= 127; index++) {

        *ptr++ = Read(index);    // 清0, 地址加一
        }

}

void main()

{

        Eral();

        clearbuffer();

        readtobuffer();

        Wral(0x55);

        readtobuffer();

        Write(0x00,0x5a);

        Write(0x7f,0xa5);

        readtobuffer();     

        while(1);

}
第四章  逻辑分析工具

一、逻辑分析仪
本实验仪带有32路逻辑分析仪功能，可以采样4路外部波形，28路内部波形，让学生直观地看到电路的工作时序，增加感性认识。外部4路逻辑波形由实验仪上的LA0..LA3接入，信号来源由学生选择，任意接到实验仪上所要观察的数字信号，内部28路逻辑波形分别为8路数据信号，16路地址信号，还有RD、WR、PSEN、ALE 4路控制信号。当用户程序运行时，逻辑分析就采样信号，当程序停下来时，仿真板将采样到的数据传到系统机上并显示出来。
下图是单片机在读写静态存储器时，采样到的波形。由于要写数据地址为08234H，所以要将RAM CS接到CS0上，将LA2接到RAM CS上，以便观察，采样速率为10M/S。当程序将数据56H写到SRAM地址08234H时，地址高8位从P2口（80C196为P4口）输出，地址最高3位译码使CS0为低（见LA2信号），选中SRAM芯片，地址低8位由P0口（80C196为P3口）输出，经过ALE锁存，做为地址低8位，然后从P0口（80C196为P3口）输出被写数据56H，在数据有效时，WR信号变低，将数据写入SRAM。完成一次写操作。


当程序从SRAM读数据时，时序与写数据相似，地址高8位从P2口（80C196为P4口）输出，地址最高3位译码使CS0为低，选中SRAM芯片，地址低8位由P0口（80C196为P3口）输出，经过ALE锁存，做为地址低8位，然后P0口（80C196为P3口）浮空，等待数据，RD信号变低，将数据从SRAM中读到P0口（80C196为P3口）。CPU将此数据送到寄存器，完成一次读操作。

下图是单片机在通信时采样的波形，采样速率为1M/S。 以2400波特率发送字符‘A’，将LA1接到仿真板的TXD端，在程序中检测到TI后，延时一段时间再停止，以便采样到信号的停止位。


从采样到的波形可以看出，在2400波特率时，单个脉冲的宽度为416uS。字符‘A’的二进制为‘0100 0001’，从上图可以看到串口通信时，产生信号的全过程，先发一个低脉冲做为串行信号的起始位，然后是数据的最低位，从低位到高位逐个发送数据位，最后再发一个高脉冲做为串行信号的停止位。完成一个串行通信的发送过程。
二、波形发生器
Lab8000实验仪带有一个4路的波形发生器，可用来产生可编程的数字信号。数字信号通过实验仪上的LA0..LA3输出。可参见《伟福仿真器使用说明书》上波形发生器的使用方法。

下图是用波形产生脉冲信号序列，LA3接到步进电机的A相，LA2接步进电机的B相，LA1接步进电机的C相，LA0接步进电机的D相。经驱动后控制步进电机的运转，采用双四拍控制方式，循环控制。波形定义说明如下：

LA3的定义(h20m l20m)81 h，表示产生（高20ms低20ms）的脉冲81个，然后保持高。直到循环。LA2的定义l10m(h20m l20m)81 l,表示产生 低电平10ms 再产生（高20ms低20ms）脉冲81个，然后保持低。直到循环。LA1、LA0的定义依此类推。由此定义产生波形如下：

将波形发生器产生的信号接到步机的ABCD相上，驱动后控制电机的运转。

三、程序跟踪器

本实验还提供了强大的程序跟踪器功能，让用户在程序全速运行时，捕捉程序运行轨迹，了解程序指令的执行流程。右图是在执行“软件实验五  程序跳转表”跟踪器捕捉到程序运行轨迹。


第五章  系统自动检测功能

本实验系统带有自动检测功能，可以检测实验仪上各种电路的工作是否正常，这些电路包括A/D变换电路、D/A变换电路、直流电机控制、步进电机控制、8255控制、16x16LED点阵显示电路、液晶显示电路、温度传感器、键盘/LED显示电路。
启动自检功能的方法是：1）关闭电源。2）随机附带的20芯自检电缆的两端插到两个TEST插座AJ5和AJ6中。TEST两端连接的信号如下图显示。3）按住八段数码管上方的TEST按钮。4）开启电源。5）等到LED最右边无显示后，松开TEST键。系统就进入了自动检测状态。

   在自检状态，程序流程如下：




  系统自检步骤：

1、LED一位一位地显示“8”字,如果有一位不显示，检测相应位的输出，及位驱动是否正确。

2、然后再显示八段码的各段，如果所有位的一段不亮，可能段输出时有错，如果是只有一位的一段不亮可能是LED管坏。

3、在热敏及AD变换检测时，会在LED的左边显示温度值，因为是负温度系数传感器，所以当温度升高，显示数值会减小。可以用手抓紧温度传感器，使其升温，观察显示是否有变化。如果温度显示不变，检测热敏是否有输出及A/D变换电路是否工作正常。

4、检测液晶显示时，会在液晶上显示一条竖线，并自右往左扫描，在动态扫描时，显示的竖线会较淡，如果显示不对，可以按复位键，对液晶屏复位。或换液晶屏，检查其是否损坏。如果读不到液晶返回的信号，会在LED的第四位显示‘-’。

5、检测8255及步进电机时，由8255输出步进电机的驱动脉冲。如果电机不转，检查8255的PC0~PC3是否有输出及驱动块是否损坏。

6、检测DA及直流电机时，由DA输出直流电压，经驱动后，加在直流电机上，电机旋转后，霍尔元件会输出脉冲，经8255读入。如果8255读不到霍尔输出的脉冲，会在LED的第五位显示‘-’，此时应检查电机是否运转，霍尔元件是否损坏，8255工作是否正常。

7检测键盘及LED显示，在键盘上按下某键，会在LED的最右边显示该键值。如果显示不对，观察键盘是否被锁住。

8、16x16 LED点阵滚动显示“南京伟福实业有限公司”字样及一条竖线。观察是否有缺点,缺行,缺列的现象。16x16点阵由四块8x8点阵组成，如果有一块显示乱码或不显示，可能是这块点阵损坏或插错方向。
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图3： 单脉冲发生电路
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图17：步进电机驱动电路
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图6： 电位器
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图12：8255端口扩展电路
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图14： D/A转换电路





图15： 液晶屏接口电路
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图2： LED电平显示电路





连线�
连接孔1�
连接孔2�
�
1�
KEY/LED_CS�
CS0�
�






连线�
连接孔1�
连接孔2�
�
1�
KEY/LED_CS�
CS0�
�






连线�
连接孔1�
连接孔2�
�
1�
KEY/LED_CS�
CS0�
�









输出高电平








连线�
连接孔1�
连接孔2�
�
1�
CS0�
8255CS�
�
2�
L0�
8255-PA0�
�
3�
L1�
8255-PA1�
�
4�
L2�
8255-PA2�
�
5�
L3�
8255-PA3�
�
6�
L4�
8255-PA4�
�
7�
L5�
8255-PA5�
�
8�
L6�
8255-PA6�
�
9�
L7�
8255-PA7�
�
10�
K0�
8255-PB0�
�
11�
K1�
8255-PB1�
�
12�
K2�
8255-PB2�
�
13�
K3�
8255-PB3�
�
14�
K4�
8255-PB4�
�
15�
K5�
8255-PB5�
�
16�
K6�
8255-PB6�
�
17�
K7�
8255-PB7�
�









连线�
连接孔1�
连接孔2�
�
1�
P1.0�
PWM输入�
�
2�
PWM输出�
电压表�
�









连线�
连接孔1�
连接孔2�
�
1�
L0�
273-O0�
�
2�
L1�
273-O1�
�
3�
L2�
273-O2�
�
4�
L3�
273-O3�
�
5�
L4�
273-O4�
�
6�
L5�
273-O5�
�
7�
L6�
273-O6�
�
8�
L7�
273-O7�
�
9�
CS0�
CS273�
�






低电平宽度延时





输出低电平





开始





开始





检测键输入





1<键值<7





读入键值





否





用键值查表得到音


频相关数据





启动定时


开始发声





是





已发50个脉冲？





关闭定时


停止发声





定时中断





停止计时





输出音频脉冲电平(高或低)





音频脉冲电平反转





恢复现场





脉冲个数减1





中断返回






































































































































给出另一数据





给出另一数据





延时





延时





清输出标志





� EMBED PBrush  ���





输出状态位





否





� EMBED PBrush  ���





中断返回





恢复现场





中断允许





状态位取反





设置秒计数值








重新设置秒计数值





设置初始状态位





是否到1秒








设置定时常数












































�


图23：8253定时器/计数器扩展电路
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图22：8251A串行口扩展电路
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图26：I2C总线电路
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图20：红外通信电路
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图24：8259中断扩展电路
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图25：8237 DMA扩展电路
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(B)  P1口输入输出程序框图
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图7： 音频放大滤波电路
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图18：温度传感器电路
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图16：直流电机/霍尔器件电路











图21：打印机驱动电路
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  图示的是一个5x7的英文字符，用6列x 1页来显示。一个16x16点阵的汉字，可以看成是16列x 2页的数据。那么同理，一个24x24点阵的汉字，可以用24列x 3页来显示。
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(A)  P1口循环点灯程序框图
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void Funce() ¢}
void Func1() <}
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void Func3() <}

void FuncEnter(unsigned char FuncID)
<
suitch (FuncID) {
case 0: FuncB(); break;
case 1: Func1(); break;
case 2: Func2(); break;
case 3: Func3(); break;
default: break;
¥

¥

void main()
g
FuncEnter(1);
FuncEnter(2);
FuncEnter(3);
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