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  :چكيده 

گي حـذف كنـيم   امروزه تكنولوژي الكترونيك در تمام قسمت هاي زندگي بشر نقش دارد بطوري كه اگر آن را از زنـد 

ايـن مـدار از دو سنسـور    .مدار زير قسمت كنترل و فرمان يك درب هوشمند است. دچار مشكلات فراواني مي شويم 

نحوه كار مدار به اين شكل اسـت  .گيرنده و فرستنده مادون قرمز ،يك آي سي ومدارات توليد پالس تشكيل شده است

ه شده است پالس هايي را با فركانس قابـل تنظـيم بـه مـدار     ساخت 555كه يك مدار آستابل كه از يك آي سي تايمر 

  و فرستنده نيز امواج مادون قرمز را تا فاصله اي خاص مي فرستد كه به محض. فرستنده مادون قرمز مي فرستد 

لازم به ذكر است كه فركانس ايـن  .بر خورد با مانع امواج مادون قرمز برگشت مي كند وگيرنده آن را دريافت مي كند

در غير اينصورت .مواج ارسالي بوسيله فرستنده بايد با فركانس گيرنده همسان باشد تا از فيلتر داخلي گيرنده عبور كندا

  . بوسيله ي گيرنده قابل در يافت نيست

  گيرنده كه فعال به صفر است ،با صفر كردن پايه ي آي سي ،آن را متوجه يك جسم مي كند و

بعد .متصل به رله را مي دهد و رله نيز موتور را به كار انداخته ودرب باز مي شود  آي سي نيز دستور يك شدن پايه ي 

البته در تمامي اين مدت مدا ر فرستنده و گيرنـده در  .ثانيه درب دوباره شروع به بسته شدن مي كند 10از مدتي حدود 

ثانيه  10گري ديده شود درب براي و اگر در همين زمان  هم جسم دي.حال ارسال و دريافت امواج مادون قرمز هستند 

  . ي ديگر باز مي ماند

براي پوشش دادن كل عرض مسير مورد نظر با امواج مادون قرمز اول لازم است كـه از گيرنـده هـاي ترانزيسـتوري     

  .استفاده شود و دوم هم اينكه بايد از يك عدسي مقعر براي پراكنده كردن امواج استفاده كرد

  

  

  

  

  

  :تاريخچه و مقدمه 

يعني يك كنترل كننده . ريزپردازنده وسيله اي است كه مي توان با دادن فرمان آن را به عمليات مختلف واداشت 

انتقال اطلاعات ، حساب و : همه ريزپردازنده ها سه عمل اساسي يكساني را انجام مي دهند . قابل برنامه ريزي است 
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به وسيله هر ريزپردازنده ، كامپيوتر كوچك يا كامپيوتر مركزي منطق ، تصميم گيري ، اينها سه كار يكسان هستند كه 

  . انجام مي شود 

بيتي دودويي را جمع كند و  4بود كه توانست دو عدد  Intel 4004اولين ريزپردازنده تك تراشه اي ، ريزپردازنده 

  . عمليات متعدد ديگري را انجام دهد 

براي حل . مكان مختلف را آدرس دهد 4096يي بود كه مي توانست با معيارهاي امروزي يك وسيله كاملا ابتدا 4004

  . معرفي شد  Intelبه وسيله شركت )  8008( بيتي  8اين مسئله بود كه ريزپردازنده 

Intel 8008:  

Intel 8008  به كار گيرد ، كه اين خود پيشرفت بزرگي نسبت ) كه بايت ناميده مي شوند ( بيتي را  8توانست اعداد

نيمه هادي اكسيد فلز از نوع (  NMOSتقريبا در همان زمان گشايشي در ساختن مدارهاي منطقي . بود  4004به 

N ( منطق . پيش آمدNMOS  بسيار سريع تر ازPMOS  به علاوه از يك منبع تغذيه مثبت استفاده مي . است

مذكور از اين جهت داراي خصوصيات . سازگارتر مي كند  TTLكند كه آن را براي اتصال به مدارهاي منطقي 

سرعت ريزپردازنده را با  NMOS. هستند  TTLاهميت است كه بسياري از مدارهاي جنبي ريزپردازنده از نوع 

  . بار افزايش مي دهد كه رقم چشمگيري است  25ضريبي در حدود 

  . شد ده به كار بر Intel 8080ساختمان ريزپردازنده معروف امروزي يعني اين تكنولوژي جديد در

  

  

  

 Intel 8080:  

Intel 8080  8080نوع بسيار غني شده اي از  8080. و معرفي آن دنيا را به دوره ريزپردازنده وارد كرد  1973در 

 500000كيلو بايت از حافظه را آدرس مي دهد و  64عمل را در ثانيه انجام دهد و  500000بود كه مي توانست 

اين است كه مي تواند از دستورالعمل هايي كه  8080نسبت به  Z80امتياز اصلي  .دستورالعمل را در ثانيه اجرا كند 

 Z80استفاده مي شود بدون پيچيدگي بر روي  8080نرم افزاري كه براي . مي شوند نيز استفاده كند   8080براي 

 Z80. ت آرايش كامل تر ثبات هاس 8080در مقايسه با  Z80يك مشخصه سخت افزاري مهم . قابل اجرا است 

اين دو مشخصه . ديناميكي را به طور خوركار تازه مي كند  RAMهمچنين مكانيزمي را به كار مي گيرد كه حافظه 

  .شده است Intel 8080نسبت به  Z80اضافي موجب برتري 
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  :ساير ريزپردازنده هاي اوليه 

وليد كنندگان ديگر متوجه شدند كه اين بعد از آن ت. توليد كننده اصلي ريزپردازنده ها بود   Intel،  1973تا سال 

  . كردند  Intel 8080وسيله جديد داراي آينده است و شروع به توليد انواع اصلاح شده ديگري از ريزپردازنده 

  :ريزپردازنده هاي امروزي 

اين . است  Zilogو  Intel   ،Motorolaبه نظر مي رسد كه آينده توجه ريزپردازنده در دست سه شركت 

امروزه ريزپردازنده ها از . ها هر يك با دو سال يك بار انواع پيشرفته تري از ريزپردازنده ها را توليد مي كنند  شركت

  . بيت دارند  32تا  4نظر اندازه بين 
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  :انواع ميكروپروسسورها 

1 .Genela   ) كه خود شاملcpu و ) مي باشد كه بر اساس برنامه وظيفه آنها تغيير مي كندµ.c  كه از تكنولوژي

RISC  سود مي برد .  

  توليد كننده  شماره قطعه  اندازه كلمه

8 8048  Intel  
8 8051  Intel  
8 8085A  Intel  
16  8086  Intel  
16  8088  Intel  
16 8096  Intel  
16 80186  Intel  
16 80188  Intel  
16  80286  Intel  
32  80386  Intel  
8 6800  Motorola  
8 6805  Motorola  
8,16 6809  Motorola  
16,32  68000  Motorola  
16,32  68008  Motorola  
16,32  68010  Motorola  
32  68020  Motorola  
8  Z8  Zilog  
8  Z80  Zilog  
16  Z8000  Zilog  
32  Z80000  Zilog  
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   ISDو سري   QUICKساخت شركت  VPسري  :پروسسورهاي صوتي .2

  . )مي زند فقط پروسسورهاي مخابراتي MITELشركت ( پروسسورهاي مخابراتي .3

 ) تفاده مي شود براي كاربردهاي خاص اس( پروسسورهاي خاص . 4

 CISC )  Complexاستفاده شده كه تكنولوژي  RISCو  CISCاز تكنولوژي  CPUدر معماري 

INSTROCTION set Computer ( دستورات پيچيده را در داخل خود اجرا مي كند و تكنولوژيRISC )

Reduce INSTROCTION set Computer  (  

SET  كامپيوتري است كه دستورات ساده اي دارد كه از اين نوع تكنولوژي در ميكرو كنترلرها نيز استفاده شده و

  . خواص آن تعداد كم دستورالعمل ها مي باشد 

  : µ.cتعريف 

اين نوع . تراشه هايي هستند كه واسطهاي صفحه كليد ، ديسك و در بسياري از ديگر دستگاهها استفاده مي شود 

  . معروفند  single µ.c chipتراشه ها به علت حجم بسيار كوچك كه دارند به نام 

  ) : µ.c( تفاوت ميان ريزپردازنده با ريز كنترل كننده 

. نيز دارند  A/Dتايمر ، كانتر و در برخي از آنها حتي  I/Oشامل حافظه ، خطوط  cpuريز كنترل كننده ها علاوه بر 

  . و انواع آنها مي پردازيم  AVRميكروهاي حال به مروري بر 
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  :مقدمه 

 الكترونيك در زندگي امروز - 

ماشين حساب  م انواع وسايل الكترونيكي مانند امروزه پيشرفت در الكترونيك اي امكان را به ما داده است تا بتواني

طريقه توليد كالا به طور  هاي جيبي ، ساعت رقمي ، كامپيوتر براي كاربرد در صنعت در تحقيقات پزشكي و يا

  .اتوماتيك در كارخانجات و بسياري از موارد ديگر را مستقيم يا غير مستقيم مورد استفاده قرار دهيم 

اينها همه به خاطر آن است كه فن آوري توانسته مدارهاي الكترونيكي را كه شامل اجزاء كوچك الكترونيكي هستند ، 

فن آوري . ميلي متر مربع بيشتر نيست ، جاي دهد  5د سطح آن به بر روي يك قطعه كوچك سيليكن كه شاي

ميكروالكترونيك كه به مدارهاي يكپارچه معروف به آي سي يا تراشه مربوط مي گردد ، در بهبود زندگي بشر تاثير به 

در  تراشه ها همچنين براي مصارفي چون كنترل رباتها. سزايي داشته و آن را بطور كلي دگرگون نموده است 

كارخانجات ، يا كنترل چراغهاي راهنمايي و يا وسايل خانگي مانند ماشين لباس شويي و غيره مورد استفاده قرار مي 

 .از طرفي تراشه ها را مي توان مغز دستگاه هايي چون ميكرو كامپيوترها و رباتها به حساب آورد . گيرند 

  سيستم هاي الكترونيكي  -

ل يك سيستم الكترونيكي مانند يك دستگاه راديو ، تلويزيون و يا كامپيوتر ممكن است پس از يك نظر اجمالي در داخ

انسان از پيچيدگي آن و از يادگيري الكترونيك دلسرد شود ، اما در واقع آن طور كه به نظر مي رسند ، دشوار نيستند و 

  . اين به دو دليل است 

              او قطعات زيادي را در خود جاي مي دهند ، اما بايد ول اينكه اگرچه سيستم هاي الكترونيكي اجز ا      

                  .دانست كه انواع كلي اين اجزا اغلب محدود و انگشت شمار هستند       

 

  

 

بدل گروه هاي اين اجزا مي توان مقاومت ها ، خازن ها ، القا گرها ، ديودها ، ترانزيستورها ، كليدها و م از مهم ترين  

اين اجزا زماني كه به صورت يكپارچه در يك تراشه قرار مي گيرند ، هر يك همان وظيفه خود را به . ها را نام برد 

  . عنوان يك قطعه مجزا انجام مي دهند و فقط اندازه  فيزيكي آن كوچكتر شده است 
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بلوك هايي كه وظيفه هر كدام به دوم اينكه انواع سيستم هاي الكترونيكي از تعداد محدودي مدارهاي اصولي و يا 

كاراندازي قسمتي از سيستم مثلا تقويت يا شمارش است ، تشكيل يافته اند كه به منظور عملكرد كل سيستم ، آن را 

  . به يكديگر متصل مي نمايند 

  مدارهاي خطي و مدارهاي رقمي  -

ورودي الكتريكي و با پردازش آن ، يك  بسياري از سيستم هاي الكترونيكي طوري طراحي شده اند تا با دريافت يك

كه اين كار بدون سيستم مورد نظر ، به تنهايي از ( خروجي الكتريكي توليد كرده تا بتوانند كار معيني را انجام دهند 

  . )عهده ورودي الكتريكي مذكور ساخته نخواهد بود 

و ) يا قياسي ( مدارهاي خطي : سيم مي شوند مدارهاي الكترونيكي كه در سيستم ها كاربرد دارند به دو دسته مهم تق

  .مدارهاي رقمي يا ديجيتال 

مدارهاي خطي ار نوع مدارهاي تقويت كننده هستند كه با سيگنال هايي سرو كار دارند كه اين سيگنال ها معرف 

ي از در بسياري از مدارهاي خط. كميت هايي مانند تغييرات صوتي ، صداي انسان يا موسيقي و غيره هستند 

مدارهاي ديجيتال از نوع مدارهاي كليدزني هستند ، كه  .ترانزيستور به عنوان تقويت كننده صوتي استفاده مي كنند 

فقط    مي تواند داراي يكي از دو حالت صفر يا يك باشد و اگر قرار است  نمقدار ورودي يا خروجي آنها در هر زما

 ت بسيار سريع اتفاق مي افتد ، در حالي كه مدارهاي خطي داراي حالتشوند اين تبديل حال اين دو حالت به هم تبديل

   .مداوم بوده و اين حالات به تدريج در واحد زمان قابل تغيير هستند  

به معني بالا ، يعني نزديك ) high(مدارهاي رقمي داراي فقط دو حالت هستند و ورودي و خروجي آنها به اصطلاح  

 .به معني پايين ، يعني نزديك صفر ولت هستند ) low(و يا به ميزان ولتاژ منبع مدار 

دستگاه شمارش گر در واقع يك مدار رقمي است . در اين مدارها عمل كليدزني به وسيله ترانزيستور انجام مي گيرد  

ستگي كه در آن سيگنال توليد شده توسط سلول نوري ، يا در حالت صفر و يا در حالت يك قرار مي گيرد و اين امر ب

بنابراين مدارهاي رقمي علائم الكتريكي را به صورت پالس يا ضربه با خود حمل مي . به قطع شدن يا نشدن نور دارد 

سيستمي كه در آن يك لامپ توسط ديمر كنترل و كم و زياد مي شود ، يك سيستم حالت مداوم و سيستمي . كنند 

الته است ، چون كه توسط آن لامپ مذكور يا كاملا كه همان لامپ را خاموش و روشن مي كند يك سيستم دو ح

  . روشن يا كاملا خاموش مي شود 
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   :AVR  راجع به مختصري 

به سرعت درحال تبديل شدن به  HLL (HIGH LEVEL LANGUAGES)زبانهاي سطح بالا يا همان 

زبان برنامه .بيتي كوچك هستند 8كروهاي حتي براي مي (MCU)زبان برنامه نويسي استاندارد براي ميكروكنترلرها 

دارند، ولي در اكثر كاربردها كدهاي بيشتري  اميكرو هبيشترين استفاده را در برنامه نويسي   Cو BASIC نويسي 

  . را نسبت به زبان برنامه نويسي اسمبلي توليدميكنند

ATMEL كه نتيجه اين تحول  ايجاد تحولي در معماري ،جهت كاهش كد به مقدار مينيمم را درك كرد

هستند كه علاوه بر كاهش و بهينه سازي مقدار كدها به طور واقع عمليات را تنها در يك   AVRميكروكنترلرها 

 (REDUCED RISC INSTRUCTION SET COMPUTER)كلاك سيكل توسط معماري 

تا  4اعث شده استفاده مي كنند كه ب  (ACCUMULATORS)رجيستر همه منظوره  32انجام مي دهند و از 

  .بار سريعتر از ميكروهاي مورد استفاده كنوني باشند 12

ها مورد استفاده قرار گرفته  AVRبراي برنامه ريزي  ATMELتكنولوژي حافظه كم مصرف غير فرار شركت 

. هستند (ISP)در داخل مدار قابل برنامه ريزي  EEPROMو  FLASH  است در نتيجه حافظه هاي

بيتي سازماندهي  16و به صورت كلمات  FLASHكيلو بايت حافظه  8و1،2داراي  AVRيه ميكروكنترلرهاي اول

  .شده بودند



 ٩ 
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AVR  ها به عنوان ميكروهايRISC  با دستورات فراوان طراحي شده اند كه باعث مي شود حجم كد توليد شده

  .كم وسرعت بالاتري بدست آيد

  

  

  

  

  

 

  :عمليات تك سيكل

هيچ تقسيم كننده اي در داخل . ك اسيلاتور با كلاك داخلي سيستم يكي مي شودبا انجام تك سيكل دستورات،كلا

AVR 1:12يا  1:4كلاك اسيلاتور به سيستم را با نسبت  ااكثر ميكرو ه. قرار ندارد كه ايجاد اختلاف فاز كلاك كند 

بار  12-4آنها نيز بار سريعتر و مصرف  12تا  4ها  AVRلذا . تقسيم مي كنند كه خود باعث كاهش سرعت ميشود

، AVR استفاده شده در ميكروهاي  CMO نسبت به ميكروكنترلرهاي مصرفي كنوني كمتر است زيرا در تكنولوژي

 .مصرف توان سطح منطقي متناسب با فركانس است

  

را به علت انجام ) MIPS )MILLION INSTRUCTION PER SECONDSنمودار زير افزايش 

  .نشان مي دهد  ادر ديگر ميكرو ه 1:12و  1:4در مقايسه با نسبت هاي ) 1:1نسبت ( AVRعمليات تك سيكل 
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  : Cو  BASICطراحي براي زبان هاي 

   

دارند تا امروزه معماري  HLLبيشترين استفاده را در دنياي امروز به عنوان زبان هاي   Cو  BASICزبان هاي  

  .حمايت كرده اند HLLمتر از زبان هاي براي زبان اسمبلي طراحي شده و ك  ابيشتر ميكرو ه

  

به طور مثال در . مفيد باشد HLLطراحي معماري بود كه هم براي زبان اسمبلي و هم زبان هاي  ATMELهدف 

مي توان يك متغير محلي به جاي متغير سراسري در داخل زير برنامه تعريف كرد ، در اين  BASICو  Cزبان هاي 

براي متغير اشغال مي شود در صورتي كه اگر متغيري  RAMبرنامه مكاني از حافظه  صورت فقط در زمان اجراي زير

  .را اشغال كرده است  FLASH ROMبه عنوان سراسري تعريف گردد در تمام وقت مكاني از حافظه 

  .براي دسترسي سريعتر به متغيرهاي محلي و كاهش كد ، نياز به افزايش رجيسترهاي همه منظوره است 

AVR رجيستر هستند كه مستقيما به -32اراي ها دLOGIC ALU )ARITHMETIC UNIT ( متصل

سه جفت از اين رجيسترها مي توانند به . شده اند ،و تنها در يك كلاك سيكل به اين واحد دسترسي پيدا مي كنند

  . بيتي استفاده شوند 16عنوان رجيسترهاي 

مي توانند با معماري ) هاAVRدر (رجيسترهاي همه منظوره برنامه صفحه بعد نشان ميدهد كه چگونه تعداد مناسب 

CISC   با يكACCOMULATOR  براي اين منظور ما مي خواهيم از معادله ي صفحه ي .مقايسه گردند

در   CISCكلاك سيكل و با كدهاي  4اين در عرض   AVRمي بينيم كه با كدهاي . را به دست بياوريم Aبعد 

  .مي گيرد كلاك سيكل انجام 48- 96عرض 

. هستند RISCبا سرعت بالا و سازماندهي    AVRنتيجه تمام اين موارد بحث شده ، ميكروكنترلرها 

تقسيم  MEGA AVRو   AVR ،   TINY AVRيا  AT90S  به سه نوع   AVRميكروكنترلرهاي 

  . بندي شده اند

  ديمانسيون متغير 

مي    ه در برنامه به كار بردهمي توانيد متغيرهايي ك با اين دستور. اين دستور بعد يك متغير را نشان ميدهد

  . تعريف كنيدشوند

DIM var AS [XRAM/SRAM/ERAM] data type [AT location] [OVERLAY] 

VAR  در صورت استفاده از حافظه جانبي آن را با . نام متغيري كه در برنامه به كار برده مي شودXRAM 
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قرار دهيد و   SRAMار كنيد كه مي خواهيد متغير ها را در حافظه را زماني اختي   SRAMمشخص كنيد و 

ERAM   متغير مورد نظر را درEERAM  داخلي جاي مي دهد.  

 Data type    نوع داده است كه مي تواند طبق جدول زيرSTRING , WORD , LONG , 

INTERGER , BYPE , BIT   ياSINGOL  در صورت استفاده از متغير . باشدSINGOL  بيشترين ،

در   POINTERمتغير تعريف شده را به صورت  OVERLAYگزينه اختياري . طول  آن نيز بايد نوشته شود

 . نظر مي گيرد و فضايي را براي متغير در نظر نمي گيرد

AT LOCATION   ر ترا در آدرسي كه مي خواهيد در حافظه ذخيره كنيد انبه شما اجازه مي دهد كه متغي .

  . محل آدرس دهي اشغال باشد ، اولين جاي خالي در حافظه استفاده مي شودزماني كه 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

   Atmega16و  Atmega16Lخصوصيات  -

 .استفاده مي كند  AVR RISC ازمعماري ٭

  كارايي بالا و توان مصرفي كم  -
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  .شوند  دستورالعمل با كارايي بالا كه اكثرا تنها در يك كلاك سيكل اجرا مي 131داراي  -

  رجيستر كاربردي32×8 -

  MHZ 16در فركانس  MIPS 16سرعتي تا  -

  غير فرار  افظه ، برنامه و دادهح ٭

-16K  بايت حافظهFLASH  داخلي قابل برنامه ريزي  

  ) WRITE / ERASE( بار نوشتن و پاك كردن  10000قابليت :  FLASHپايداري حافظه 

  SRAMبايت حافظه داخلي  1024-

  داخلي قابل برنامه ريزي  EEPROMت حافظه باي  512-

  )WRITE / ERASE(  بار نوشتن و پاك كردن  100000قابليت :  EEPROMپايداري حافظه 

  EEPROMو حفاظت داده  FLASHقفل برنامه  -

 ) . JTAG  )IEEE Std قابليت ارتباط ٭

ريق ارتباط از ط FLASH   ،EEPROM  ،FUSE BITS  ،LOCK BITSبرنامه ريزي برنامه  - 

JTAG  

  خصوصيات جانبي  ٭

  COMPAREمجزا و مد  PRESCALERبيتي با  TIMER / COUNTER  (8(كانتر  - دو تايمر -

مجزا و داراي مدهاي  PRESCALERبيتي با  TIMER / COUNTER  (16(كانتر  -يك تايمر -

COMPARE  وCAPTURE   

  PWM كانال 4 -

  تي بي 10كانال مبدل آنالوگ به ديجيتال  8 -

  SINGLE-ENDEDكانال  8

   TQFPكانال تفاضلي در بسته بندي   7داراي 

   200xو  1x  ،10xداراي دو كانال تفاضلي با كنترل گين 

  .يك مقايسه كننده آنالوگ داخلي  -

- WATCHDOG  قابل برنامه ريزي با اسيلاتور داخلي.  
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  )  TWO-WIRE(قابليت ارتباط با پروتكل سريال دو سيمه  -

به صورت )  SPI  )SERIAL PERIPHERAL INTERFACEبليت ارتباط سريال قا -

MASTER  ياSLAVE  

-USART   سريال قابل برنامه ريزي 

  ترلرخصوصيات ويژه ميكروكن ٭

- POWER-ON RESET CIRCUIT   وBROWN-OUT  قابل برنامه ريزي.  

  داخلي كاليبره شده  RCداراي اسيلاتور  -

،  SLEEP  )POWER-DOWN  ،IDLE  ،POWER-SAVE  ،STANDBYحالت  6داراي  -

EXTENDED STANDBY  و ADC NOISE REDUCTION (  

  .داخلي و خارجي )   INTERRUPT(منابع وقفه  -

  .عملكرد كاملا ثابت  -

  CMOSتوان مصرفي پايين و سرعت بالا توسط تكنولوژي  -

1MHZ  ،3V  ،25 توان مصرفي در ٭
0
C  برايATMEGA16L  

  ) mA  )ACTIVE MODE 1.1عال حالت ف -

  ) mA  )IDLE MODE 0.35در حالت بي كاري  -

   POWER-DOWN  :> 1µAدر حالت  -

  )كاري (ولتاژهاي عملياتي  ٭

-2.7 V 5.5تا V  براي )Atmega16 L (  

-4.5 V  5.5تا V  براي )Atmega16  (  

  فركانس هاي كاري  ٭

-0MHZ 8  تاMHZ  براي )Atmega16 L (  

-0MHZ  16ا تMHZ  براي )Atmega16  ( 

  و انواع بسته بندي  I/Oخطوط  

  .قابل برنامه ريزي ) I/O (خروجي / خط ورودي 32-



 ١٤ 

 ظ

   MLFپايه   44و  TQFPپايه   PDIP ، 44پايه  40-

  :تركيب پايه ها -

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
  

   ATMEGA16فيوز بيت هاي  -

ATMEGA16 اشد داراي دو بايت فيوز طبق جدول هاي زير مي ب:  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 ١٥ 

 ظ

 
 
 
 
 
 
 
 
 

قفل  LB1ميكرو تاثيري نمي بينند ولي مي توانند با برنامه ريزي بيت )   ERASE(فيوز بيت ها با پاك كردن 

  . به معناي برنامه ريزي نشدن بيت است   1به معناي برنامه ريزي شدن و  0منطق . شوند 

OCDEN  :ه باشند برنامه ريزي اين بيت به همراه بيت در صورتي كه بيت هاي قفل برنامه ريزي نشد

JTAGEN  باعث مي شود كه سيستمON CHIP DEBUG  برنامه ريزي شدن اين بيت به . فعال شود

كار كنند كه اين خود باعث افزايش مصرف سيستم  SLEEPقسمت هايي از ميكرو  امكان  مي دهد كه در مدهاي 

  . است  )1(ه ريزي نشدهاين بيت به صورتي پيش فرض برنام. مي گردد 

 
 

JTAGEN  : بيتي براي فعال سازي برنامه ريزي ميكرو از طريق استاندارد ارتباطيIEEE         )JTAG  ( كه

  . در حالت پيش فرض فعال است و ميكرو مي تواند از اين ارتباط براي برنامه ريزي خود استفاده نمايد 

SPIEN  :ميكرو از طريق سريال  در حالت پيش فرض برنامه ريزي شده وSPI  برنامه ريزي مي شود .  

CKOPT  : عملكرد اين بيت به بيت هاي . انتخاب كلاك كه به صورت پيش فرض برنامه ريزي نشده است

CKSEL  در انتهاي همين فصل آمده است )  1( بستگي دارد كه در بخش كلاك سيستم .  

EESAVE  :زمان پاك شدن  در حالت پيش فرض برنامه ريزي نشده و در)ERASE  ( ميكرو حافظه

EEPROM  پاك مي شود ولي در صورتي كه برنامه ريزي شود محتوياتEEPROM  در زمان پاك شدن

  . ميكرو محفوظ مي ماند 

BOOTSZ0 , BOOTSZ1  براي انتخاب مقدار حافظهBOOT  طبق جدول زير برنامه ريزي مي شوند و در

  . آغاز خواهد شد  BOOTاجراي برنامه از آدرس حافظه  BOOTRSTزمان برنامه ريزي شدن فيوز بيت 
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BOOTRST  : بيتي براي انتخاب بردار ريستBOOT  كه در حالت پيش فرض برنامه ريزي نشده و آدرس

است و در صورت برنامه ريزي آدرس بردار ريست به آدرسي كه فيوز بيت هاي  0000$بردار ريست 

BOOTSZ0 وBOOTSZ1 خص كرده اند تغيير مي يابد مش .  

    

  

  

  

BODLEVEL  : باشد ، اگر ولتاژ پايه ) پيش فرض ( زماني كه اين بيت برنامه ريزي نشدهVCC 2.7 ازV 

زماني كه اين بيت برنامه ريزي شده باشد ، . پايين تر شود ريست داخلي ميكرو فعال شده و سيستم را ريست مي كند 

ريست مي كند  2-3ايين تر شود ريست داخلي ميكرو فعال شده و ميكرو را طبق شكل پ 4Vاز  VCCاگر ولتاژ پايه 

 .  

BODEN  : براي فعال كردن عملكرد مدارBROWN-OUT  اين . اين بيت بايستي برنامه ريزي شده باشد

  . بيت به صورت پيش فرض برنامه ريزي نشده است 

  

  

  

  

  

SUT1 ,SUT0  : زمان عملكرد اين دو بيت براي انتخابSTART-UP  در انتهاي همين  14-3در بخش

  .فصل كاملا توضيح داده شده است 

CKSEL0 …CKSEL3   : در انتهاي همين فصل كاملا توضيح داده شده  14- 3عملكرد اين بيت ها در بخش

  :مقدار پيش فرض. است 
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1MHZ INTERNAL RC OSCILLATOR@  است.  

   ATMEGA16بررسي پورت هاي ميكرو 

  . ش به بررسي عملكرد پورت هاي ميكرو مورد نظر مي پردازيم در اين بخ

  : Bپورت  

يك . دارد  PORTBاختصاص به  I/Oسه آدرس از مكان حافظه . بيتي است  8دو طرفه  I/Oيك  Bپورت 

 B  ،PINBو سومي پايه ورودي پورت  DDRBدومي رجيستر جهت داده  PORTBآدرس براي رجيستر داده 

در صورتي كه رجيستر داده و رجيستر جهت داده . فقط قابل خواندن است  Bآدرس پايه هاي ورودي پورت . است 

بافر خروجي پورت . مجزا هستند  PULL-UPپايه هاي پورت داراي مقاومت . هم خواندني و هم نوشتني هستند 

B  20مي تواند تاmA  راSink   كند و در نتيجهLED هنگامي كه . ندازي مي كند را مستقيما راه اPB0-

PB7  با مقاومت هايPULL-DOWN  خروجي استفاده مي شوند آنهاSOURCE  زماني . جريان مي شود

  . فعال باشند  3داخلي  PULL-UPكه مقاومت هاي 

  :عمومي ديجيتال  I/Oبه عنوان يك  Bاستفاده از پورت 

  . يجيتال استفاده مي شوند داراي عملكرد مساوي هستند د I/Oپايه موجود زماني كه به عنوان پايه هاي  8تمام 

PBn  و پايهI/O  بيت : عموميDDBn  در رجيسترDDRB  اگر . مشخص كننده جهت پايه استDDBn 

به   PBnصفر باشد ،  DDBnبه عنوان يك پايه خروجي مورد استفاده قرار مي گيرد و اگر  PBnيك باشد ، 

  .ته مي شود گرفعنوان يك پايه ورودي در نظر 

فعال مي شود براي  Pull-UPيك باشد هنگامي كه پايه به عنوان ورودي تعريف شود مقاومت  PortBnاگر  

پايه . صفر باشد يا اينكه پايه به عنوان خروجي تعريف شود  Port Bnبايد  Pull-UPخاموش كردن مقاومت 

  . روندمي   Tristateهاي پورت زماني كه ريست اتفاق مي افتد به حالت 

  

  

  

  : Bديگر كاربردهاي پورت 

PORTB.7-TOSC2 :  
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TOSC2 در مد آسنكرون كار مي كند به اين پايه و پايه  2كانتر / زماني كه تايمرTOSC1  كريستال ساعت

  . استفاده نمود  I/Oدر اين حالت ديگر نمي توان از اين پايه با عنوان . متصل مي شود 

PORTB.5-SCK :  

SCK  كلاك خروجيMaster  و كلاك وروديSlave   براي ارتباطSPI  زماني كه . استSPI  به عنوان

Slave   شكل دهي مي شود اين پايه با توجه به تنظيمDDB7  ورودي و در حالتMaster  خروجي تعريف مي

  . شود 

PORTB.4-MISO :  

MISO  ورودي دادهMaster  و خروجي دادهslave  كه براي ارتباطSPI   زماني كه . ود استفاده مي شSPI 

به  Slaveورودي و در حالت  DDB6اين پايه با توجه به تنظيمات . شكل دهي مي شود   Masterبه عنوان 

  . عنوان خروجي استفاده مي شود 

PORTB-MPS1,OC2 :  

MIS1  ورودي دادهSlave   و خروجي دادهMaster  كه براي ارتباطSPI  زماني كه . استفاده مي شودSPI  به

به   Slaveخروجي و در حالت   DDB3اين پايه با توجه به تنظيمات . شكل دهي مي شود  Masterن عنوا

 . عنوان ورودي استفاده مي شود 

OC2  : كانتر / خروجي مد مقايسه اي تايمرPB3.2  با يك شدنDDB3  مي توان به عنوان پايه خروجي مد

تايمر استفاده مي  PWMه همچنين براي خروجي اين پاي. شكل دهي مي شود  timer/counter2مقايسه اي 

  . شود 

  

  

  

PORTB.2-SS.OC1B :  

SS  زماني كهSPI  به عنوانSlave   شكل دهي شودPB2  با توجه بهDDB2  ورودي تعريف مي شود و در

Slave   باLow   شدن اين پايهSPI  اين پايه در . فعال مي شودMaster  مي تواند خروجي يا ورودي تعريف

  . شود 
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OC1B  خروجي مد مقايسه ايTimer/Counter 1  پايهPB2  با يك شدنDDB2  مي تواند براي خروجي

تايمر استفاده  PWMاين پايه همچنين براي خروجي . شكل دهي مي شود  Timer/Counterمد مقايسه اي  

  . مي شود 

PORTB.0.ICP :  

PB0.ICP  مي تواند به عنوان پايه وروديCAPTURE  عمل  كند  1نتر كا/ تايمر .  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  : Cپورت  

  .دارد   PORTCاختصاص به  I/Oسه آدرس از مكان حافظه . بيتي است  7دو طرفه  I/Oيك  Cپورت 

  . است  PINC,Cو سومي پايه پورت  DDRCدومي رجيستر جهت داده  PORTCيك آدرس براي رجيسترداده 

در صورتي كه رجيستر داده و رجيستر جهت داده هم . خواندن است فقط قابل  Cآدرس پايه هاي ورودي پورت 

  Cبافر خروجي پورت . مجزا هستند )  Pull-up( پايه هاي پورت داراي مقاومت . خواندني و هم نوشتني هستند 

 PC0-PC7هنگامي كه . را مستقيما راه اندازي مي كند   LEDكند و در نتيجه   sinkرا  20mAمي تواند تا 
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جريان مي شوند زماني كه  SOURCEخروجي استفاده مي شوند آنها   Pull-Downا مقاومت هاي كه ب

  . داخلي فعال باشند  Pull-upمقاومت هاي 

  :عمومي ديجيتال  I/Oبه عنوان يك  Cاستفاده از پورت 

  .مساوي هستند ديجيتال استفاده مي شوند داراي عملكرد  I/Oپايه موجود زماني كه به عنوان پايه هاي  7تمام 

PCn  پايهI/O  بيت : عموميDDCn  در رجيسترDDRC  اگر . مشخص كننده جهت پايه استDDCn  يك

به عنوان   PCnصفر باشد ،  DDCnبه عنوان يك پايه خروجي مورد استفاده قرار مي گيرد و اگر   PCnباشد ، 

  . يك پايه ورودي در نظر گرفته مي شود 

. فعال مي شود   Pull-upمي كه پايه به عنوان ورودي تعريف مي شود ، مقاومت يك باشد هنگا  Port Cnاگر 

پايه . صفر باشد يا اينكه پايه به عنوان خروجي تعريف شود  Port Cnبايد  Pull-upبراي خاموش كردن مقاومت 

  .مي روند  Tri-stateهاي پورت زماني كه ريست اتفاق مي افتد به حالت 

  : Cديگر كاربردهاي پورت  

خروجي تعريف شوند اين نكته  Cاگر تعدادي از پايه هاي پورت . هم استفاده مي شوند  ADCبه عنوان  Cپورت 

اين كار ممكن است . ، سوييچ نشوند  ADCبسيار مهم است كه در زمان نمونه برداري از سيگنال آنالوگ توسط 

  . را نا معتبر كند  ADCعمليات تبديل 

  

  

  

  

  

  

 

  

  

  

PORTC.6-RESET :  
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RESET  اين پايه براي ريست كردن ميكرو استفاده مي شود .  

PORTC.5-SCL,ADC5 :  

SCL  2در زمان ارتباط-WIRE  به عنوان خط كلاك استفاده مي شود .  

PORTC.4-SDA,ADC4 :  

SDA  2در زمان ارتباط-WIRE  به عنوان خط  داده استفاده مي شود .  

  : Dپورت 

يك . دارد  PORTDاختصاص به   I/Oسه آدرس از مكان حافظه . ي است بيت 8دو طرفه  I/Oيك  Dپورت 

 PIND,Dو سومي پايه ورودي پورت  DDRD، دومي رجيستر جهت داده  PORTDآدرس براي رجيستر داده 

فقط قابل خواندن است در صورتي كه رجيستر داده جهت داده هم خواندني و  Dآدرس پايه هاي ورودي پورت . است 

مي تواند تا  Dبافر خروجي پورت . مجزا هستند  Pull-upپايه هاي پورت داراي مقاومت . هستند هم نوشتني 

20mA  راsink  كند و در نتيجهLED  را مستقيما راه اندازي مي كند .  

جريان  SOURCEخروجي استفاده مي شوند آنها   Pull-Downبا مقاومت هاي  PD0-PD7هنگامي كه 

  . داخلي هستند  Pull-upهاي  مي شوند زماني كه مقاومت

  :عمومي ديجيتال  I/Oبه عنوان يك  Dاستفاده از پورت 

  . ديجيتال استفاده مي شوند داراي عملكرد مساوي هستند  I/Oپايه موجود زماني كه به عنوان پايه هاي  8تمام 

PDN  پايهI/O  بيت : عموميDDDn  در رجيسترDDRD  اگر . مشخص كننده جهت پايه استDDDn  

به عنوان يك پايه ورودي در  DDnبه عنوان يك پايه خروجي مورد استفاده قرار مي گيرد و اگر  PDnيك باشد ، 

  .نظر گرفته مي شود 

فعال مي شود براي   Pull-upيك باشد هنگامي كه پايه به عنوان ورودي تعريف شود مقاومت  PortDnاگر 

پايه هاي . باشد يا اينكه پايه به عنوان خروجي تعريف شود صفر  PortDnبايد  Pull-upخاموش كردن مقاومت 

 روند مي Tri-stateپورت زمانيكه ريست اتفاق مي افتد به حالت 

  :  D ديگر كاربردهاي پورت 

PORTD.7.AIN1 :  

AIN1  ورودي منفي مقايسه كننده آنالوگ است .  
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 PORTD.7.AIN0 : 

AIN0  ورودي مثبت مقايسه كننده آنالوگ است.  

POTRD.5.T1 :  

T1  ورودي كلاك برايTimer / Counter1  است.  

PORTD.4-XCKT0 :  

T0  ورودي كلاك برايTimer / Counter0  است.  

XCK  :  اين پايه نيز مي تواند به عنوان كلاك خارجيUSART  مورد استفاده قرار گيرد .  

  .د در مد آسنكرون كار مي كند فعال مي شو USARTاين پايه فقط زماني كه 

   

PORTD.3-INT1 :  

INT1  : منبع وقفه خارجي يك  

  . مي تواند به عنوان منبع وقفه خارجي براي ميكرو استفاده شود  PD3پايه 

PORTD.3-INT0 :  

INT0  :منبع وقفه خارجي يك  

  .مي تواند مي تواند به عنوان منبع وقفه خارجي براي ميكرو استفاده شود  PD2پايه 

PORTD.1-TXD :  

فعال مي شود پايه با توجه به  USARTزماني كه ارسال )  USARTپايه خروجي داده براي ( اده ارسال د

DDD1 به عنوان خروجي شكل دهي مي شود.  

PORTD.0.RXD :  

RXD   پايه ورودي براي ( دريافت دادهUSART  (  

  .ميشود به عنوان ورودي شكل دهي DDD0فعال مي شود پايه با توجه به  USARTزماني كه دريافت 
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  ATMEGA16شماتيك آي سي 
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  :مادون قرمز

  

  770 - نور مادون قرمز در واقع صورتي از امواج الكترو مغناطيس است كه در گستره 

  وجود دارد و چون طول موج نور مادون قرمز زياد است در نتيجه انسان 11000000

  ست و در جاهايي كه از نور مادون قرمز استفاده مي شود نورهايقادر به تشخيص آن ني

  مي توانيد 1ديگر نمي توانند در كار آن سيستم اختلال ايجاد كنند در شكل 

  طول موج نور ها را مشاهده نماييد

  

  
  

  

  سيستم هاي مادون قرمز كاربرد فراواني دارند يكي از موارد مصرف آنها استفاده در وسايل

در , مانند كنترل سيستم هاي صوتي و تصـويري خـانگي ،سيسـتم هـاي تهويـه مطبوعخـانگي        كنترلي است

از اين نوع سنسور هـا اسـتفاده    صنعت به عنوان سنسورهاي بدون تماس و در سيستم هاي كنترل درب منازل

ع فرسـتنده  سنسورهاي مادون قرمز هم از نوع فرستنده وجود دارد وهم از نوع گيرنده ي آن البته نو. مي شود 

  ي آن به صورت وسيع استفاده 

  .مي شود

  فقط در سيستم ها ي مخابراتي بايد فرستنده و گيرنده هم نوع باشد به طور مثال از نظر

  .محدودهي فركانسي پهناي باند وغيره بايد با يكديگر مچ باشند 

  هاي نوراني ندارند و  LED سنسورهاي فرستنده از نظر شكل ظاهري هيچ تفاوتي با

  پايه هاي آنها مانند ساير ديود هاي نورا ني رايج در بازار است به اين صورت كه در 

پايه ها به اين صورت  3mm در نوع. استاست و پايه كوتاه تر پايه كاتد) مثبت( پايه بلندتر پايه آند mm 5نوع

اين نوع سنسورها در نو ع . است) نفيم(كوتاه تر پايه كاتد  و پايه ي) منفي(و ) مثبت (است كه پايه بلندتر پايه آند 

  .در بازار موجود است ميلي متر 5و3استاندارد

مي تواني  2به كاربرد و طرح فيزيكي آنها دارد در شكل  البته شكل هاي متفاوت ديگري در بازار است كه بستگي

  .كنيد د ديود فرستنده را مشاهده
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  :شناسايي و تست سنسور فرستنده

  سنسور فرستنده ابتدا ما لتي متر مورد نظر را در حالت تست ديودبراي تشخيص 

قرار مي دهيم و پراب ها را به پايه هاي فرستنده متصل مي كنيم حال اگر پراب را درست وصل كرده باشيم بايد 

  بر روي صفحه نمايش داده شود دراين حالت  v 0,9عدد

  متصل است و ) پايه كوتاه (ه پايه كاتد و پراب منفي ب) پايه بلند (پراب مثبت به پايه آند 

  بر روي صفحه نمايش داده شود يعني اينكه پايه ها جا به جا متصل  0vحال اگر عدد 

  شده است در اين حالت مي توان گفت سنسور وصل شده به مالتي متر از نوع فرستنده

  mm 5و  3mmاست البته قابل ذكر است اين روش تست براي هر دو نوع سنسور

  .سان استيك

  فرستنده فعال شود براي اين كار بايد ولتاژي مستقيم LED براي توليد نور مادون قرمز بايد

ولي براي راه دفرستنده متفاوت باشبه آن داده شود البته مقدار ولتاژ ممكن است براي هر  V  1,5تا V 1.1 در حدود

يكي از مشكلات رايج در مورد  . لتاژ كفايت مي كندكه در بازار ايران رواج دارد اين مقدار و LED نوع اندازي اين

  كار با سيستم هاي مادون قرمز اين است كه اين نور چون

  داراي طول موج متفاوتي است در نتيجه براي انسان قابل روئيت نيست و اين مسئله مشكل

حرارت سنج صنعتي  گاه هايساز است براي حل اين مشكل راه حل متفاوتي وجود دارد يكي از اين راه استفاده از دست

  از اين راه حل است كه به علت بالا بودن قيمت و دسترس نبودن آنها



 ٢٦ 

 ظ

  از كه CCD ديجيتالي با لنز هاي دوربين اما روش دوم استفاده از. نمي توان استفاده كرد

دسترس آن  كه نوع در. قرمز هستند  قادر به آشكار سازي نور مادون است اين لنز ها هستندCMOS خانواده هاي

  .همان دوربين تلفن همراه است

  .در زير نتيجه آزمايش با لنز يك دوربين ديجيتالي را مشاهده مي كنيد

  

  

  

   
  

  

ولت تغذيه مي  5است با توجه به اين كه مدارهاي مورد استفاده عموما از  1,5تا  1,1ولتاژ كاري يك فرستنده در حد 

البته اين .ساده ترين كار استفاده از تقسيم مقاومتي است.ولتاژ را كاهش دهدكنند بنابراين بايد مداري طراحي كرد كه 

چون مقاومت داخلي فرستنده كم است لذا جريان زيادي از آن عبور مي كند و . تقسيم مقاومتي خوب جواب نمي دهد

در اين . شود به همين جهت از روش زير استفاده مي.هدر مي رود R1در نتيجه توان به صورت حرارت در مقاومت 

اهم استفاده شده  56از يك مقاومت  R2و به جاي مقاومت .كيلو اهم است 10T  -10يك پتانسيومتر R1تركيب 

كه يك مقاومت ثابت است و حد پايين مقدار جريان را ثابت نگه داشته است تا  R2يكي ديگر از كارهاي .است

سور مادون قرمز بايد با پلاريته ي درست در مدار قرار البته بايد توجه داشت كه سن. مشكلي براي مدار پيش نيايد

اين مدار . مانند شماتيك.به اين صورت كه پايه ي آند به مثبت مدار و پايه ي كا تد به زمين مدار وصل گردد. بگيرد

  .ميلي متر به كار مي رود 3و5براي را ه اندازي هر دو نوع سنسور 
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 فرستنده

مادون 

  :قرمز

امواج براي ارسال 

مادون قرمز مي 

توان از ديو هاي 

مخصوص آن 

اين . استفاده كرد

ديود ها از نظر 

ظاهري مانند 

LED    ها

و به . هستند 

  .مي باشد TSAL6200نمونه اي از اين ديود ها .) گاهي اوقات سياه رنگ هم هستند( صورت سفيد رنگ وجود دارند 

  

  

  

  

و   TSAL6200فاصله ي فرستنده 

 35انزيستوري مي تواند تا گيرنده ي تر

  .متر باشد

اتصال ديود فرستنده به ميكرو 

  :كنترلر

بوسيله اي مدار . در شكل زير يك فرستنده امواج مادون قرمز و نحوه اتصال آن به ميكرو كنترلر نشان داده شده است

  .دمي توان يك فركانس خاص را ارسال وبوسيله ي گيرنده عمليات پردازش بر روي آن انجام دا
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  :گيرنده هاي مادون قرمز

  

دريافت كننده ي كوچك امواج مادون قرمز هستند كه در سيستم هاي كنترل از  HS0038Bآي سي هاي سري 

  .راه دور كاربرد زيادي دارند

 .آشكار ساز نور وپري آمپلي فاير بصورت داخلي در آي سي تعبيه شده است •

 معين فيلتر مخصوص براي عبور فركانس •

 خروجي فعال به صفر •

 CMOSو TTLسازگاري با •

  توان مصرفي پايين •

 مصونيت بالا در برابر نورهاي پيراموني •

 ولت  5,5تا  4,5ولتاژ تغذيه بين  •

  )بيت در ثانيه 800(قابليت دريافت متناوب وپشت سر هم •

 درجه سانتيگراد+  85تا  -25محدوده دمايي كاري بين  •

  

  

  

  

  

  

  

  :ساختار پايه اي 

  . شكل زير نماي ظاهري اين آي سي را ملاحظه مي كنيددر 
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مخصوص خروجي  1ي  پايه 

  .است

براي اتصال ولتاژ  2ي  پايه 

  .زمين است

  .براي تغذيه ي مثبت است 3پايه ي 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  :بلوك دياگرام داخلي
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  :چگونگي اتصال

  

  .ميكرو كنترلر استفاده كرداز شكل زير مي توان براي اتصال اين آي سي به 

  .اين گيرنده ها به نوع ترانزيستوري معروف هستند

به اين معنا كه با دريافت امواج به حالت صفر منطقي مي .فراموش نشود كه خروجي به شكل فعال به صفر مي باشد

  و در حالتي كه دريافت انجام نشده با شد در حالت يك با قي. رود

  .مي ماند 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

نوع 

ديگر

ي از 

و به نوع مقاومتي معروف . دريافت كننده هاي مادون قرمز وجود دارد كه در آنها از ديود نوراني استفاده شده است

دو نمونه از اين مدارات در شكل زير .در اينگونه مدارات نياز به مداري جهت انجام عمل تقويت مي با شد. هستند
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ستور عمل تقويت را انجام مي دهد و نوع دوم بوسيله ي آپ امپ اين عمل نوع اول توسط ترانزي.نشان داده شده است

نكته قابل ذكر در مورد آپ امپي اين است كه بايد تغذيه ي آپ امپ كنترل شود تا به ميكرو آسيبي .را انجام مي دهد

  .نرسد

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  .ولت قرار بگيرد  1,5تا  1د بين همچنين ولتاژ تغذيه پايه ي مثبت آپ امپ بوسيله ي پتانسيومتر باي

  

  

مانند ارتباط . يا بي سيم استفاده كرد Wireless گيرنده هاي مادون قرمز در انتقال اطلاعات بصورت  –از فرستنده 

  ....بين دو ميكرو كنترلر ،سيستم هاي امنيتي و دزدگير ها ،درب بازكن هاي كنترلي و

ميلي متر  4تا  3و فاصله از زمين هم . ميلي متر با شد 3نده و گيرنده بين براي كارهاي رباتيك با يد فاصله بين فرست

در اين پكيج ها گيرنده و فرستنده در يكجـا  .( در چنين مواردي معمولا از پكيج هاي يكپارچه استفاد ه مي شود. باشد
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علت استفاده از ايـن  .)مي شودقرار دارند و نصبت به هم فاصله استانداردي دارند كه بوسيله كارخانه ي سازنده معيين 

در شكل زير نمـاي ظـاهري وطـرز    .نمونه اي از اين نوع پكيج ها مي باشد CNY70.پكيج ها بالا بردن دقت است

  .عملكرد بصورت خلاصه نشا ن داده شده است

  

  

  

همچنين .ده مي شوداستفا) گيرنده(براي بالا بردن برد فرستنده و گيرنده از چندين طبقه تقويت كننده ولتاژ در خروجي 

اسـتفاده مـي   ) فرسـتنده  (را ه ديگري براي افزايش برد وجود دارد كه در آن ازيك عدسي براي متمركز كردن امـواج  

  .شود

  .در اين قسمت با يك مثال عمل در يافت تشريح شده است

ت صورت نگرفته است، در هنگامي كه درياف. متصل است Bاز پورت  0دربرنامه زير ديود نوري ديافت كننده به پايه 

همچنين . منطقي تغيير وضعيت مي دهد 1، به  0منطقي است با دريافت امواج ،پايه ي  1در حالت  0ولتاژ پايه ي 

  .نيز روشن مي شود 1متصل به پايه ي  LED همرا ه با عمل دريافت ،

  

  

  

  

  

DEFINE OSC 4  
 

      Trisb = % 00000001  
 

      led-red VAR portb.4  
 

main :  
 

      IF portb.0 = 0 THEN  
 

         led-red = 1  
 

      ELSE  
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         led-red = 0  
 
           
GOTO main 
       
ENDIF 

  
 

  

  

استفاده مي شود طرز ارسال بايد بـه صـورت يـك     HS0038Bدر مواقعي كه از آي سي هاي دريافت كننده مانند 

  .باشد PWMي موج  موج با فركانس ثابت و بوسيله

  اين حفاظ از عبور .همانطور كه گفته شد اين آي سي ها داراي يك حفاظ داخلي هستند

عددي كه در شماره آي سي به كار برده مي شود نشان دهنده ي فركانس .نا خواسته جلوگيري مي كندفركانس هاي 

  .مي كند كيلو هرتز كار 38با فركانس  HS0038Bبه عنوان نمونه . كاري آي سي است

  

  : 555آي سي 

البته .آي سي هاي تايمر از مقايسه كننده هاي ولتاژ،فليپ فلاپ ها و طبقات خروجي با امپدانس پايين تشكيل مي شوند

با اتصال مقاومتها و خازن هاي خارجي مي توان به كمك اين آي سي هـا منـو   .تمام اينها در يك بسته بندي قرار دارند

  .ج مربعي وتايمر ترتيبي ساختاستابل ،آستابل ،مولد مو

اين آي سي با منبـع  . ، دو مقايسه كننده ي ولتاژ تشكيل شده است R1،R2،R3از يك شبكه تقسيم ولتاژ  555تايمر 

  .در  زير نمدار داخلي آن را ملا حظه مي كنيد.ولت به خوبي كار مي كند 18تا  4,5تغذيه ي 
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  "555مدار داخلي آي سي "                                                                

  

را فـراهم مـي     2وپايانه ي مثبت مقايسه كننده ي 1شبكه تقسيم كننده ي ولتاژ ،باياس پايانه ي منفي مقايسه كننده 

و خروجي فليپ فلاپ به طبقه ي خروجي و بيس ترانزيسـتور  .خروجي مقايسه كننده فليپ فلاپ را كنترل مي كند.كند

Q1 هنگام بالا .متصل است)high  ( بودن خروجي فليپ فلاپترانزيستورQ1  كـار ايـن ترانزيسـتور    .روشن مي شـود

طبقـه خروجـي   .خاموش است Q1خروجي فليپ فلاپ ) low(هنگام پايين بودن .است 7تخليه خازن متصل به پايانه 

هنگام بالا بـودن  .را وارون مي كند باعث مي شود كه مقاومت خروجي مدار پايين باشد و همچنين خروجي فليپ فلاپ

جريان  200maپايين خواهد بود، و بر عكس پايانه خروجي مي تواند حد اكثر  3ولتاژ خروجي فليپ فلاپ،ولتاژ پايانه 

  .يا بگيرد.بدهد 

اگـر  .كوچكتر است وصل اسـت  Vccكه از  Vrefامير اين ترانزيستور به يك ولتاژمرجع.است  Q2 ،pnpترانزيستور 

هنگـامي كـه   . خاموش مـي مانـد   Q2. وصل شوداتصال بيس ،اميتر در باياس معكوس است Vccبه  resetي پايه 

و فليـپ فـلاپ   .به زمين مي رسد 3روشن مي شود، خروجي پايانه ي  Q2مي رسد Vrefبه زير ولتاژ  4ولتاژ پايه ي 

reset يعني خروجي آن بالا مي رود.مي شود.  

  

  :555مدارآستابل با 

   

 Raدو مقاومت .مي توان مدار آستابل ساخت ) 6پايه ي (به پايه ي آستانه ) 2پايه ي (مستقيم پايه ي تريگر  با اتصال

،Rb  وصل مي شود)7پايانه (به پايه ي تخليه.  

مي شـود،ولتاژ ورودي منفـي مقايسـه      1/3Vccوصل است كمتر از  2و  6هنگامي كه ولتاژ خازن كه به پايانه هاي 

بالا مي  2در نتيجه خروجي مقايسه كننده .مي شود) 1/3Vccكه برابر است با (ولتاژ ورودي مثبت آنكمتر از  2كننده 
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 Raاز طريـق   Caخـاموش و   Q1در حالت ست خروجي فليپ فلاپ پايين است،. و فليپ فلاپ را ست مي كند.رود 

،Rb پر مي شود.  

  

  

  

   
  "555دار آستابل با  م"                                                   
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  "قابل تنظيم Dutyتغيير براي داشتن  "          "درصد Duty cicle  50تغيير براي داشتن "  

  

  

كـه از طريـق   ( 1مي رسد،ولتاژ ورودي مثبت مقايسه كننده ي )  2/3Vcc( وقتي ولتاژ خازن به CAبا شارژ شدن 

بالا مي رود و  1خروجي مقايسه كننده ي . آن بزرگتر مي شود از ولتاژ ورودي منفي) وصل است CAبه  6پايه هاي 

 Q1حـال  . را روشن مـي كنـد   Q1مي كند،خروجي فيليپ فلاپ بالا مي رود و ترانزيستور  Resetفيليپ فلاپ را 

)   (1/3Vccبـه   CAعمل تخليه تا آنجا ادامه دارد كه ولتاژ . تخليه مي كند RBرا از طريق مقاومت  CAخازن 

ايـن  . را خاموش مي كند Q1مي شود و Setبالا مي رود،فيليپ فلاپ  2در اين موقع خروجي مقايسه كننده . برسد 

 2و7كيلو بين پايه هـاي   10براي داشتن پالسي متغيير با گذاشتن يك پتانسيومتر . سيكل شروع ومرتبا تكرار مي شود

  .مي توان به اين نتيجه رسيد

  

  

  

  

  نحوه كار مدار

  

 10روشن شده و پس از  LEDك مدار فرستنده گيرنده است كه پس از دريافت امواج مادون قرمز مدار شكل زير ي

  .ثانيه روشن ماندن در صورت نبود مانع خاموش مي شود
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اين مدار .همراه خازن ويك مقاومت وپتانسيومتر تشكيل يك مدار آستابل را مي دهند  555در اين مدار آي سي 

به اين معني كه . زيرا گيرنده هاي ترانزيستوري داراي فيلتر داخلي مي باشند .س قابل تنظيم مي باشدآستابل داراي پال

اينكه گيرنده قادر به  بنابراين براي. فقط فركانس هاي خاصي را كه بوسيله ي كارخانه مشخص شده دريافت مي كنند

و بعد از ساختن پالس با فركانس وپ تنظيم كرده دريافت امواج باشد لازم است كه مدار آستابل را  بوسيله اسيلوسك

  .مورد نظر آن را به مدار فرستنده مي دهيم

  .در اين مدار فرستنده مانند يك ديود نوراني است

  

  

پايه مي باشد پايه اي  3داراي  مشخص شده است Infera-red resiverگيرنده امواج مادون قرمز كه با عنوان 

لازم به ذكر است كه اين نوع  .برعكس كشيده شده است به عنوان خروجي است E  كه بر روي آن حرف انگليسي

   .چون بصورت جداگانه تغذيه مي شوند داراي برد زيادي نسبت به نوع مقاومتي هستند) ترانزيستوري(گيرنده ها 

دو پايه ي مثبت و خازن مانع از افزايش ولتاژ بين . پايه ي وسط به زمين مدار و پايه ي منفي خازن متصل شده است 

اين آي سي گيرنده داراي  .وبا شارژودشارژ شدن خود تغذيه لازم براي گيرنده را فراهم مي كند. منفي گيرنده مي شود

يك محفظه سياه رنگ در جلوي خود است كه باعث مي شود نور هاي مزاحم وارد آن نشوند هر چند كه خود داراي 

  . فيلتر داخلي است
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و در صورتي كه دريافت . باشند يعني با دريافت امواج به حالت صفر منطقي مي روند به صفر مياين آي سي ها فعال 

   آي سي  24پايه ي خروجي آي سي گيرنده به . قرار دارند) ولت  5(منطقي  1صورت نگرفته با شد در حالت 

Atmega16 كه پورت  C2 است و  1كيلو  10 است متصل مي با شد اين پورت در حالت عادي از طريق مقاومت

  .اين مقاومت مانع از آسيب ديدن پورت مي شود

مي  1است را  B.2كه همان پورت  3پايه ي  پس از صفر شدن پايه متوجه دريافت شده و Atmega16آي سي 

در اين قسمت مي توان به . متصل به آن روشن مي شود LEDشدن اين پايه كه قبلا در حالت صفر بوده  1كند با 

يك رله قرار داد كه به موتور متصل است و موتور نيز به چرخ دنده هاي حركت دهنده ي درب متصل  LEDجاي 

  .شكل زير نماي ساده اين مدار را نمايش مي دهد.است

 

  
  

  

PCB"                                        مدار كنترل درب هوشمند"  
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  "قطعات لازم  "                                                          

  

  

  

  

  

   Atmega16آي سي  - 1

  555سي تايمر آي  - 2

 ) TSAL6200(فرستنده مادون قرمز   - 3

 ) HS0038B(گيرنده مادون قرمز - 4

 ميكرو فاراد 47خازن  - 5
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 كيلو اهم 10مقاومت  - 6

 كيلو اهم 10پتانسيومتر  - 7

 پايه  40سوكت  - 8

  7805آي سي رگولاتور  - 9

10- POWER –JACK )وكت آدابتورس( 

11- LED  
 10در  10فيبر  -12

 اسيد پر كلرو دوفر -13

 ماژيك ضد اسيد -14

15- SPACER )پايه( 

  ولت 9منبع تغذيه  -16

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  " Atmega16برنامه آي سي  "                                   

  

  

  

  

  

  

$regfile="m16def.dat" 
$crystal=8000000 

Config portb=out put 
Config portc=input 

Main: 
Do 
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If pin c.2=0 then  
Goto one 

Loop 
One: 

Portb.2=1   
Wait 10 

Portb.2=0 
Goto main 

END 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

         

  "موارد استفاده "                                            

  

  

  

  

  

  

  درب هاي هوشمند - 1

 ساخت درب باز كن به صورت كنترل از را ه دور - 2

 يرياستفاده در مدارات صوتي وتصو - 3

 استفاده براي فعال سازي يك آي سي ديگر - 4

  Dataارسال  - 5

 شمارنده ها - 6

 تشخيص فاصله - 7

8 - ..... 
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  555برگه اطلاعاتي آي سي                                               
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