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用一位微机顺控
,

指令条数少 (仅伟条)
,

编程方便
,

系统便于扩展
。

近年来
,

国内在这

方面做了不少工作
,

为了促进顺控 技 术 的 发

展
,

我们在总结别人经验的基础上设计制造了

功能较强
、

适应性广的一位微处理器通用可编

顺控装置
,

其功能可以取代任何型式 的继电线

路和电子式顺控装置
,

而且造价低
、

易掌握
、

便于推广
。

图 1 是该机的原理框图
。

整个系统 以一位

微处理器IC U 为核心
。

按照存放在存储器中的

4 位操作指令
,

先从指定的输入 接 口 Is 取出

信息
,

经 IC U 逻辑运算和逻辑判断以后
,

把处

理结果传送到指定的输出 接 口 O L
。

输入
、

输

出接口位置 由存储器中的 8 位地址码决定
。

在

IC U 时钟脉冲C L K 的作用下
,

程序计数器PC 连

续地加法计数
,

从而自动改变执行 指 令 的 地

址
,

使存储器中的指令逐条地得到实现
。

跟其

他计算机一样
,

系统采用总线结构
。

该机的存

储器采用 2 片 R A M 2 1 r 4和一片 E p R o M 2 7 1 6
。

每块接口 板上装有 16 个 1/ 0 接口
,

接口板数量

由用户按照实际需要配置
。

在控制面板上
,

具

有起动
、

复原
、

暂停
、

单步
、

PC 置数
、

R A M

写入
、

E PR O M 填写
、

键盘编程
、

定时整定等

操作按钮
。

系统具有连续运行
、

单步运行
、

暂

停记忆
、

软件停机
、

编程检查修改 等 多 种 功

能
。

为了隔离主机和现场
,

输入采 用 光 电 藕

合
,

输出采用继电器信号
。

与国内同类型机种相比
。

该机主要有下列

特长
:

( 1 )采用键盘编程
、

数 目管显示
, (2 )具

有程序转移功能 ; ( 3 ) 具有填写 E P R o M 的能

力
, ( 4 )多通道定时

。

下面将着重介绍上述各

点的设计思想和工作原理
。

一 键盘编程及其显示

在一般的一位机系统中
,

程序是通过单刀

双掷开关把二进制码直接 送入 R A M
,

并用发

光二级管显示编程内容
。

这种编程方式操作冗

长
、

容易出错
,

在程序长
、

位数多的情况下尤

其如此
。

为此
,

我们设计了键盘编程器
,

并用

荧光数目管显示指令的地 址 与 内 容
,

使得输

入
、

检查
、

修改程序方便
。

这部分的原理框图

见图 2
。

为简化线路节约元件
,

本机采用八进

制编程
。

八个键盘 ( O ~ 7 )的输入信号由编码

数据总经

地地址码码

,,

7 }}}

电路译成二进制 电码
,

再通

过串行输入
、

并行输出的移

位寄存器产生 9 位数据
,

最

后经三态门
,

或送至 P C 或

送至 R A M
。

在按下任何一个

数字键盘的时候
,

由脉冲成

形电路产生一个控制脉冲
,

它一方面使移位 寄存 器 移

位
,

一方面又使 PC 置入指

. 收 到本文时间是 19 8 4年 1 月 19 日
.



一位微处 理 器可编顺控器

令地址或者使R A M写入指令内容
。

(指令地址)

R A M
(指令内容

)

图 2

荧光数 目管在调式程序时显示 PC 内容或

R A M 内容
,

在正常运行时显示定时 的 大小
。

三路数据公用一套译码显示电路
,

相互之间用

三态 门和电阻进行隔离
。

二 程 序 转移

卯Fo认油

一般计算机都有程序转移功能
。

一位微处

理器毕竟功能简单
、

虽有一件JM P指令
,

实际

上不具有转移功能
,

只是在 IC U 的JM P标志位

发出一个正脉冲
。

为了使一位机系统具有程序

转移功能
,

必须 另添置硬件
。

当然
,

在一位机

中可以通过O E N 指令实现等效的程序转移
,

但

对用户编程不便
。

本机中设计了一个简单有效的程序转移系

统
,

原理图如 图 3 所示
。

存储器采用
“交叉存

储
” 方式

。

每条指令分放在两个存储单元中
,

操作码放低四位
,

1/ 0 地址 码放在下一个存储

单元中
。

为了实现程序转移
,

必须把转移指令

的地址置入 PC
。

但 是
,

本机中指 令地址设计

为 9 位
。

而存储器仅有 8 位
,

为此
,

我们把转

移指令的地址分成两部分
:

低八位 S : 和 第 9

位 S H ,

然后分两步转移
。

实现无条件程序转移

的指令如下
:

指令地址 指 令 说 明

n N OP o S 。

} 程序转移到
n + 1 JM P s L

{
s , + s L

S 。 十 S :

转移指令
’

执行转移指令

图 4 表示了执行上述指令的时序波形图
。

工作过程如下
:
执行 N o P o 指令时

, IC U 的F O

端发出正脉冲并触发U 。 ,

把第 g 位S 。

(即R O M
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图 4

证只有在S 、
稳定后才锁存

。

执行JM P指令时
,

IC U 的JM p端发出正脉冲
,

经过U ; 、

R : C : 、 U 6

组成的窄脉冲成形电路
,

在P C 的置数端 P E 上

产生一个脉宽为 艺: 的 正 脉冲
。

在这个置数脉

冲的作用下
,

位于指令总线上的转移地址低八

位 S L

以及锁存在 U 。

中的第 9 位 S H ,

一起被置

入P e
,

使PC输出为 S H + s L 。

从而实现了程序

转移
,

脉宽 才:

必须小 于 计 数 器 P C 对 P E 端

响应时间与 E PR O M 读 出 时 间的总和
,

约取

50 0n
。 ,

否则将引起混乱
。

为了保证 转 移指令

的执行
,

刘
一

于执行JM P指令后的第一个C L K 上

升沿来讲 (即图 4 中 t ,
瞬间)

,
PC 必须不对

c L K 进行计数
。

图 3 中的U , 、

U 。

就是为此而安

排的
。

此外
,

U
: 、

U ,
的 W R 控制端是用来保
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证填写 E p R O M时JM p 指令失效
。

如果把上述无条件转移指令和 IC U的零跳

指令s K z 相结合
,

就能实现条件程序转移
。

指

令如下
:

指令地址 指 令 说 明

n L D X 条件检测

n + 1 N O P O S H

n + 2 s K z 如果 X = 0
,

则执行
n + 4 句

,

不跳转
。

n + 3 J M p s :

如果X = 1 ,

则进行

S , + S L

句
,

跳转
。
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三 E PR OM填写

本机 R A M用于程序调试
。

R O M 用于正式

运行
,

当程序调试通过以后
,

必须将R A M 中程

序填写到 E P R o M中去
。

目前填写方法是利用

专门的 E PR O M 填 写 器或者借用其他微 型机

(例如 z 一

80 单板机 ) 的编程板
。

这对一位机用

户来讲
,

显然太不方便 了
,

因此
,

我们设计了

一个与一位机相配的 E PR 0 M 2 71 6填写系统
,

原理图见图 5
。

该图中的单元电路大部分是一

位机原有控制系统所不可缺少的
,

例 如 52 m s

脉冲取 自原有的定时计数电路
,

单步控制电路

是为了保证系统能够单步运行而原先设计的
,

所 以
,

增添 E P R O M填写功能以后
,

成本增加

不多
,

但大大方便了用户
。

合上开关 K 使 v , ,
升高至 25 v后

,

按一下

填写按钮w
·

R O M
,

R A M 中的程序便 自动地注

入 E P R o M
,

并自 动结束
。

从 图 5 看到
,

按下

w
.

R O M 按钮后
,

通 过填写控制电路发出各种

控制电平
。

首先
,

使R A M的c s = 。
,

允许
“

读
” ,

R O M的c s = 1 ,

允许
“

写
” 。

同时
,

启动5 2 m s

脉冲电路
,

该脉冲一方面加到R O M的 P D / P G M

端用作编程脉冲
,

一方面经单步控制电路加到

P C 的C P 端用作时钟脉冲
。

在 5 2 m s
脉冲上升

沿
,

PC计数加 1
,

更改指令地址
,

从而使R A M

图 6

中指令内容逐条地送到 E PR O M 的相应存储单

元去
。

时序波形见图 6
。

本机中
, N O PE 指令

被用作程序结束指令
。

在填写 E PR O M 期间
,

利用它可以自动结束填写工作
。

此外
,

为了保

证填写 E p R O M的正常进行
, IC U 发出的 JM P

、

R T N
、

w R IT 等标志脉冲必须失效
,

为此
,

通

过填写控制电路发出的低电平来封锁
。

四 多通道定时

一位机系统没有定时器
,

为了满足定时控

制的需要
,

必须 配置定时单元
。

本机采用图 7

所示的定 时 方 案
,

主 要 由 时 基 电路 (一片

5G 1 5 5 5 )
,

时间计 数 器 (三片 c l so ) 和数字

拨盘系统组成
。

首先利用拨盘设定时间
,

并选

定一个输出接口作为定时启动发讯
,

选定一个

输入接口作为定时查询
。

当 Ic U通过选定的输

出接口 发出定时开始命令后
,

时基电路起振
,

输出时基脉冲送入C 1 80 计数
。

当时间到达拨盘

设定值时
,

拨盘系统发出一个正脉冲
,

标志定

时结束
。

该脉冲由选定的输入接 口 查 询 到以

后
,

由 IC U发出清
“ 。” 以及其他执行命令

。

定时单元也采用总线结构
,

在 C 1 80 的输出

端引出 12 位定时总线
,

用户可根据需要挂上拨

盘系统
,

从而实现了多通道定 时
,

通道数目可

(下转 6 2页)
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能进行气球飞行位置的推算
,

当滑巷超过一定

时间
,

奥米伽接收信号恢复正常后
,

自动定位

就会丢失较精确的初始位置
,

定位结果误差变

大
。

所以
,

必须解决气球飞行位置的 自动推算

问题
。

在现实条件下
,

我们只好采用
“
利用自

动定位结果来推算
” 的方法

,

就是说在正常定

位情况下
,

每次定位的结果都在计算机中保存

下来
,

不过计算机仅仅保存最 后 十 次 定位结

果
。

由这十次结果我们算出气球飞行的平均速

度V , ,

还可以作出一条大致平滑的 运行曲线
,

用这条曲线能确定这期 间 气 球 的 飞 行 方 向

c s E P ,

有了这两个参数就 可 以进行推算
。

在

实际使用中可以有两种工作方式
:

一种是从连

续定位十次开始
,

推算系统就一直运行
,

其每

次推算
,

都 以最后十次定位结果为依据
,

与自

动定位系统并行运行 , 另一种是
,

在正常定位

情况下
,

每次仅仅保留最后十次定位结果
,

并

不去推算
,

只有在奥米伽出现滑巷时
,

自动转

入推算
,

直到奥米伽重新稳定接收后才自动转

回自动定位
。

试验证 明这两个方法 都 是可 行

的
,

当然
,

作为决定速度的依据也可不必取十

次定位结果
,

取三次也可
。

3
.

气球奥米伽自动定位应用

一九八三年五月二十三 日放气球时应用了

奥米伽自动定位
,

当气球升到一定高度以后
,

计算机连续把气球飞行位置显 示 和 打 印出来

(详细记录略 )
,

基本上反映了气 球 飞 行 轨

迹
,

落地点的奥米伽自动定位与雷达定位比较

纬度差0
.

5,
,

经度差 1
.

0’
。

在国 内首次试用空

间气球奥米伽 自动定位成功表明
,

空间气球奥

米伽自动定位是可行的
。

这套导航 系统的研制成功 是 大 协 作 的成

果
,

值此向复旦 大学
、

武汉大学
,

中国科学院

空 间物理研究所
,

上海电器厂 和上海船躺运偷

科学研 究所等单位和本所课题组 全体同志表示

谢意 !
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任意扩展
。

在多通道定时的时候
,

查询定时的

输入接口可以公用一个
,

各个定时通道则通过
“
定时通道选择信号

” 加以选择和区分
。

为了达到定时目的
,

还可以把定时总线上

的二进制码直接送到输入接口进行查询
。

这种

方法适用于定时通道较少
,

定时大小不需要经

常调节的场合
。

综上所述
,

我们认为
:

1
.

本文讨论的一位微处理器顺控器
,

从

功能上看
,

足以 代替任何型式的继电线路和电

子式顺控装置
。

从价格上着
,

和电子式顺控装置

相当
。

1/ 0 通道越多
,

一位 机越显得优越
。

所

以
,

一位机在顺控领域具有极大的竞争能力
。

木机由于配备上键盘编程和数目显示
,

并

具有程序转移
、

多通道定时
、

E P R o M 填 写等

功能
,

因此
,
编程灵活

,
操作简单

,

对用户更

加实用方便
。

2
.

本机主要功能是开关量逻辑控制
,

但

是
,
还能进行定时

、

计数
、

数据比较以及简单

的算术运算
。

只要合理灵活地编排程序
,

就能

应用于多种不同的场合
。

3
.

跟多位微机相比
,

一位机主要缺点是

不能数据处理
。

因此
,

在需要模拟量运算与数

据处理的场合
,
一位机是不适宜的

。


