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  پيشگفتار

هاي آسانسوري، برد  يكي از مهمترين قطعات مورد تاكيد در استانداردهاي جهاني سيستم

گيري بار ورودي به كابين، مقايسة آن با  باشد. وظيفه اين برد اندازه كنترل اضافه بار مي

  باشد.  ظرفيت مجاز و ارسال پيامهاي مناسب به برد كنترل مركزي آسانسور مي

استفاده از اين سيستم در درجة اول تأمين امنيت جاني و جلوگيري از سـقوط كـابين   مزيت 

هاي نگهداري و تعميرات موتور در اثـر اسـتفاده نادرسـت از     و در درجه دوم  كاهش هزينه

  باشد.  آسانسورها مي

متاسفانه به دليل هزينة سنگين بردهاي وارداتي و عـدم تمايـل سـازندگان داخلـي بـه توليـد       

توليد كه مسـتلزم بـه    (Multi- Discplinary)به داخلي به دليل  ماهيت چند تخصصي مشا

كارگيري چند تخصص براي توليد مجموعة برد ديجيتال و سـاخت قطعـة مكـانيكي مـورد     

استفاده در ساختمان آسانسور و نيز سنسورهاي مورد نياز، استفاده از بردهاي كنتـرل اضـافه   

اجباري شده است. هدف از پـروژه  حاضـر، طراحـي و سـاخت     بار در استانداردهاي ايران، 

  باشد.  كنترل اضافه بار مي دبر

متصـل بـه قطعـة     strain guageوردي اين برد، سيگنال الكتريكي حاصل از تـنش سنسـور   

  آن در شكل زير نشان داده شده است.    باشد كه نمونة مكانيكي مخصوصي مي
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باشـد پـس از تقويـت و نمونـه بـرداري وارد       سيگنال ورودي كه حاصل از تنش سنسور مي

 follگردد. در كنترل كننده عمل تصميم گيري نسبت به ارسـال پيامهـاي    كنترل كننده مي

load    وover load شود.  متناسب با ظرفيت كابين و همچنين فعال شدن آلارم، انجام مي  

شود. كـه شـامل نمايشـگر     يبر اي تنظيم حداكثر مقادير مجاز از پانل تنظيم دستي استفاده م

مناسب براي نمايش اعداد و پيغامهاي لازم براي كاربرد و صفحة كليد براي ورد اطلاعـات  

  باشد.  مربوط به تعداد نفرات مجاز و غيره مي

براي طراحي اين برد ديجيتالي ابتدا بايد يك ميكرو كنترلر مناسـب در نظـر گرفتـه شـود و     

فزار تحقق پيدا كند، براي اين منظور يك بلـوك  سپس سيستم طراحي شده توسط سخت ا

  شود. دياگرام كلي مطابق شكل زير فرض مي

در بلوك دياگرام فوق سنسور وظيفة توليد سينگنال آنالوگ ايجـاد شـده از تغييـرات وزن    

اي كـه بعـد از سنسـور قـرار دارد. سـيگنال       كابين آسانسور را به  عهده دارد تقويـت كننـده  

نيـز  “ سازد و بعـد از ا  ت مي كنند و آن را براي عمليات كنترلي آماده ميايجاد شده را تقوي

  دهد. ميكروكنترلر قرار داده شده كه عمل كنترل كننده را انجام مي

كنـد   افزار بـر روي كـارت تحقـق پيـدا مـي      بلوكهاي ذكر شده در بالا همگي توسط سخت

 A/Dدهـد و آن را بـه    بطوريكه سنسور وزن را كه يك سيگنال آنالوگ است تشخيص مي

كنـد . سـيگنال آنـالوگ بـه سـيگنال ديجيتـال تبـديل مـي شـود و سـپس بوسـيلة             منتقل مي
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گيـرد. سـيگنالهاي خروجـي ديجيتـال      ميكروكنترلر، كنترل ديجيتـال روي آن صـورت مـي   

  روند.  و آمار به كار مي fullو  over loadباشند و براي توليد پيامهاي  مي

سـي كـاملتر مباحـث ذكـر شـده، جزئيـات كـار و طراحـي كنترلـر          در فصلهاي بعدي به برر

  شوند:  پرداخته مي شود كه مباحث ارائه شده به صورت زير طبقه بندي مي

و اساس كار آن و معيارهاي انتخاب سنسـور   strain guageدر فصل اول به معرفي سنسور 

  پردازيم.   و آرايش مداري آن مي

گيـري وزن   و طراحـي مكـانيكي المـان انـدازه     G-8 در فصل دوم به اتصال فيزيكي سنسور

  شود.  پرداخته مي

  پرداخته خواهد شد.  S.Gفصل سوم به طراحي و ساخت تقويت كننده صنعتي براي 

  پردازيم فصل چهارم به طراحي و ساخت برد ديجيتال كنترل بار مي

  در فصل پنجم، ساختار كلي برنامه ميكروكنترلر ارائه خواهد شد. 

  ششم نيز تحقق عملي پروژه، نتايج و پيشنهادات ارائه خواهد شد. در فصل 
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  : 1فصل 

  strain Gaugeمعرفي سنسور 

  

  : مقدمه:  1-1

باشـد. اسـاس    مـي  S-Gگيري وزن استفاده از سنسورهاي  يكي از روشهاي متداول در اندازه

لكتريكـي  كار اين سنسورها همانطور كه توضيح داده خواهد شد بر تغيير طول يك المـان ا 

و در نتيجه تغيير مقاومت الكتريكي آن استوار است. در اين فصـل بـه معرفـي اسـاس كـار،      

  آرايشهاي مداري سنسور و نيز معيارهاي انتخاب سنسور مناسب خواهيم پرداخت.  

  :  S-G: اساس كار سنسور 1-2

يا بـه   ×LRباشد. يعني  مقاومت الكتريكي هر المان فيزيكي متناسب با طول آن المان مي

تر  طور دقيق
A

L
pR باشد. و اگر طـول   سطح قطع آن مي Aطول  المان و  Lكه در آن  =

يك المان فيزيكي به هر دليلي تغيير كند مقاومت الكتريكـي آن دچـار تغييـر خواهـد شـد.      

  باشد.  مي S-Gاين مطلب اساس كار سنسورهاي 

اي از آنهـا در شـكل زيـر     باشـند. كـه نمونـه    به صورت چاپ شده مـي  اين سنسورها معمولاً

  نمايش داده شده است.
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همانطور كه ملاحظه مي شود و چاپ سنسور به صورت مارپيچ انجام شده در نتيجه امكـان  

 در هـر  ∆Lتغيير طول كلي سنسور بسيار افزايش يافته است به اين معني كه با تغييـر طـول   

باشد. تغيير طـول كلـي بربـر     مي nها  هاي افقي و با فرض اينكه تعداد اين قطعه يك از قطعه

Ln∆  .خواهد بود  

L.nL
T
∆∆   

براي تبديل تغييرات وزن به تغيير طول در سنسور لازم است از يك المان مكانيكي استفاده 

  زير نشان داده شده است.  اي از آن در شكل شود. كه نمونه

  

نقش المان مكانيكي تبديل نيروي 
1
F     كه ناشي از وزن اسـت بـه نيـروي

2
F باشـد تغيـر    مـي

نيروي 
2
F   .باعث تغيير انحناي المان مي گردد  

بعد از اعمال نيروي 
2
F       ل از اعمال نيروي قب

2
F  

به المان مكانيكي به طور كامل چسـبانده شـده باشـد. تغييـر انحنـاي فـوق        S-Gاگر سنسور 

  باعث تغيير طول اين سنسور و در نتيجه تغيير مقاومت الكتريكي آن خواهد شد. 

تغييـر مقاومـت    به طور خلاصه تغيير وزن باعث تغيير تنش در المان مكـانيكي و در نهايـت  

  شود.  سنسور مي

به طور علمي تنش به صورت زير تعريف مي شود. 
e

L∆
=ε   



 ٧

  باشد.   طول اوليه المان مي Lتغيير طول ناشي از نيروي ورودي و  ∆Lكه در آن 

e

L∆
=ε  

G.F قسيم بر نسبت تغيير طول به طـول اوليـه   به نسبت تغيير مقاومت به مقاومت اوليه تG.F 

  شود.  يا گين فاكتور مي

  :  S-Gآرايش مداري سنسور  -1-3

ε
∆

=
RTR

F.G  يا
e/e

R/R
F.G

∆
∆

=  

  گيرند.  معمولاً به صورت پل مقاومتي مورد استفاده قرار مي S-Gسنسورهاي 
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0  

  علت استفاده از آرايش مداري پل وتسون آن است كه : 

  هاي مدار را تشخيص دهيم.  )  تغييرات بسيار كوچك ايجاد شده در مقاومت1



 ٨

شدن مقاومت در اثر عبور جريان را كـاهش دهـيم بـراي     دمايي ناشي از گرم  ) حساسيت 2

اين منظور لازم است هر چهار مقاومت مـورد اسـتفاده در پـل وتسـتون از يـك نـوع يعنـي        

چاپ شده باشند. ولي از آنجا كه تنها يكـي از چهـار مقاومـت بايـد نسـبت بـه تغييـر طـول         

ه مقاومت ديگـر را عمـود   حساس باشد. لذا يكي از مقاومتها را در جهت تغييرات طول و س

  بر جهت تغيير طول چاپ مي كنند. 

   S-G: معيارهاي انتخاب سنسورها  1-4

يكي از پارامترهاي الكتريكي مؤثر در انتخاب سنسور نسبت تغيير ولتـاژ خروجـي بـه دامنـة     

ولتاژ تحريك مي باشد.  
Ex

0

V

V  كه اين پارامتر بر حسب
v

mv شود به عنوان مثـال   بيان مي

شود اين سنسور داراي تغييرات  گفته مي
v

mv2 باشد. يعني در حالت حـداكثر تـنش    مي

mv20Vولت  10) و با ولتاژ تغذية 4(حداكثر مجاز 
0
  خواهد بود.  =

هر چند ميزان 
Ex

0

V

V گنال خروجي سنسور در تحريـك يكسـان بيشـتر    بيشتر باشد. دامنه سي

  يابد. گيري افزايش مي خواهد بود لذا دقت اندازه

-Gپارامتر الكتريكي ديگري كه در انتخاب سنسور بايد در نظر گرفته شود سخني تغييرات 

F       مي باشد. از آنجا كه تغيير طول المان فيزيكي نسبت بـه تغييـرات نيـروي وارده ههـم جـا

هـايي ماننـد شـكل زيـر      باشد و به صورت منحني نيز خطي نمي GFمنحني خطي نيست لذا 

  باشد.  مي
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گيريهاي داراي دقت كافي باشند لازم است سنسور در محدوده خطي آن  براي اينكه اندازه

هـاي   مورد استفاده قرار گيرند. لذا انتخـاب سنسـوري كـه محـدودة خطـي مناسـبي در وزن      

  گيري بسيار تأثير گذار است.   همطلوب داشته باشد. در دقت انداز

پارامتر فيزيكي كه در انتخاب سنسور بايد مورد توجه قرار گيرد. حداكثر تنش قابل اعمـال  

باشد و مانند هر المان فيزيكي ديگـر   يك المان فيزيكي مي S-Gباشد. سنسور  به سنسور مي

ل سنسور بيش از ايـن  باشد. بطوريكه اگر تغيير طو مجاز براي تغيير طول مي  داراي محدودة

مقدار مجاز شود. ديگر خاصيت ارتباعي المان قادر به برگرداندن وضعيت سنسور بـه طـول   

آن نخواهد بود و سنسور خاصيت خود را از دست خواهد داد. اگر تغييرات طـول بـاز     اولية

تواند حتي موجب پارگي قطعـات چـاپي سنسـور شـود. و لـذا بـراي هـر         هم بيشتر باشد مي

  شود.  يك حداكثر تغيير طول مجاز يا حداكثر تنش مجاز قابل اعمال تعريف مي سنسور

  هاي ميكانيكي:   و المان S-Gاي از سنسورهاي  نمونه  -1-5

  روش نصب سنسور روي المان مكانيكي .  -1-6
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  : 2فصل 

  طراحي و ساخت برد ديجيتال كنترل بار

  

  مقدمه   -2-1

  قسمتهاي مختلف آن پرداخته مي شود. در اين فصل به توضيح و معرفي بر دو 

  ) نشان داده شده است.  1-4بلوك دياگرام كلي سيستم در شكل (

  فرمانهاي ارسالي به برد كنترل آسانسور

  اين بلوك دياگرام شامل پنج بلوك اصلي تشكيل دهنده برد است.  

   (Microcontroler)كليد و كنترلر  -

   (A/D)مبدل آنالوگ به ديجيتال .  -

   (AMP)ننده تقويت ك -

   (Keyboard)صفحه كليد  -

   (LCD)نمايشگر  -

  –علاوه بر اين بخشها جهت امكان ارائه آزمايشگاهي پروژه بردهاي شبيه سـار سنسـوري   

stai    و برد خروجي فرمانهاي ارسالي به تابلوي مركزي آسانسور نيز طراحـي و سـاخته شـده

  است.  
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  ميكروكنترلر -2-2

 8qc51اسـتفاده شـده اسـت. ميكركنترلـر      8qc51كنترلـر   در پياده سازي سيسـتم از ميكرو 

يكي از ميكر كنترلرهاي همه منظوره مي باشد كه در بسياري از سيستمهاي الكترونيكي كه 

  گردد.  ريزي دارند استفاده مي نياز به قابليت برنامه

  : 8qc51مشخصات ميكروكنترلر 

   RAMبايت حافظه داخلي  128 -

  رابط سريال -

  فضاي حافظه خارجي كه  كيلو بايت  64 -

  كيلو بايت حافظه خارجي براي داده   64 -

  دهد)  پردازنده بولي ( كه عمليات روي بيت ها را انجام مي -

  مكان بيتي آدرس پذير.  210 -

  ميكروثانيه  4انجام عمليات ضرب و تقسيم در  -

  هشت بيتي  (I/O)چهار در گاه  -

  بيتي)  16دو تايمر (شمارنده  -

V5%10بليــت كــار بــا ولتــاژ ايــن ميكــرو كنترلــر قا - و حــداكثر جريــان دهــي در   ±

مگـاهرتز   24تـا   4باشد و فركـانس كـاري ايـن ميكـرو از      مي 15maپورتهاي خروجي آن 

  باشد.  مي
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   8051هاي  بررسي پايه -2-2-01

گـاه  بـه عنـوان در    ICپايه ايـن   40پايه از  32پايه است كه  40با  ICاين ميكروكنترلر يك 

I/O خـط از ايـن خطـوط دو منظـوره هسـتند. هـر يـك از ايـن          24كند، كه البتـه   عمل مي

يا خط كنترل و يا بخشي از درگـاه آدرس يـا گـذرگاه داده     I/Oتواند به عنوان  خطوط مي

بكار بروند. يا صفحه كليد قرار گيرند و يا هر خط بـه تنهـايي بـا قطعـات تـك بيتـي ماننـد        

  ها ارتباط برقرار كنند. سوئيچ ها و ترانزيستور

   PoRTφ  در گاه صفر 

تراشــه مــي باشــد. ايــن درگــاه در  39تــا  32ايــن درگــاه، يــك درگــاه دو منظــوره از پايــه 

شـود و   عمومي استفاده مـي   I/Oهاي با كمترين اجزاي ممكن به عنوان يك درگاه  طراحي

كننـد، ايـن درگـاه يـك گـذرگاه       استفاده ميهاي بزرگتر كه از حافظة خارجي  در طراحي

  باشد.  آدرس و داده مالتي پلكس شده مي

  : (PORTT)درگاه يك 

هاي  است. وظيفه  ديگري براي پايه 8تا  1هاي  روي پايه I/Oدرگاه يك درگاه اختصاصي 

در نظر گرفته شده است، بنـابراين گهگـاه بـراي ارتبـاط بـا وسـايل خـارجي بكـار          1درگاه 

    رود. مي
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  :  (PORT2)درگاه دوم 

عمومي و يـا   I/O) يك درگاه دو منظوره است كه به عنوان 28تا  21هاي  درگاه دوم (پايه

رود. ايـن درگـاه    بايت بالاي گذرگاه آدرس در طراحي با حافظـه كـد خـارجي بكـار مـي     

بايت از حافظه داده خارجي نيـاز دارنـد اسـتفاده     256همچنين در طراحي هايي كه بيش از 

  شود.  مي

  : (PORT3)درگاه سوم 

 I/Oباشـد. عـلاوه بـر     ) مـي  17تـا   10هـاي (  در گاه سوم يك درگاه دو منظـوره روي پايـه  

  دارند.  8051ها هر يك وظايف ديگري نيز در رابطه با امكانات خاص  عمومي اين پايه

  هاي براي كاربردهاي خاص دارد.   پايه 8051علاوه بر درگاههاي بررسي شده تراشه 

RST  (Roset)  :  

است. هنگامي كـه ايـن سـيگنال حـداقل      89051، آغاز كد اصلي  9در پايه  RSTورودي 

با مقـاديري مناسـبي    89051هاي داخلي  براي دو سيكل ماشين در وضعيت بالا بماند، ثبات

كند تا  مي Rosetرا  ICشوند. مداري كه با روشن كردن سيستم   براي شروع به كار، بار مي

  باشد. مي (6-3)از ابتداي نرم افزار شروع به خواند كند مطابق شكل  ميكرو

   Rosetبه مدار  RSTاتصال  (4-3)شكل 

(Address Latch enable ) ALE :  
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شـود. وقتـي كـه     ) براي جداسازي گذرنامه آدرس و داده اسـتفاده مـي   30از اين پايه (پايه 

دو مقـدار داده و آدرس را تهيـه   شود، پورت صفر هر  به يك حافظه بيرون وصل مي 8051

آدرس و داده را از طريق پورت صفر مالتي پلكس مي نمايد تا  8051كند. به بيان ديگر  مي

براي دي مالتي پلكسي كردن آدرس و داده  ALEجويي شود. پايه  ها صرفه در مصرف پايه

فر  را به عنوان سـير داده  پورت ص 8051است،  φ=ALEبه كار مي رود. بنابراين وقتي 

  برد.   است، آن را به عنوان مسير آدرس به كار مي ALE=1و وقتي 

بـه عنـوان گـذرگاه داده     φPباشـد و در ايـن صـورت     مـي  φ=ALEدر حالت معمولي 

  عمل كرده و داده را به خارج و يا داخل هدايت خواهد كرد. 

(Exterhal Aceess) EA  :  

وصـل   (GND)و يـا پـايين    (Vce)بـه سـطح منطقـي بـالا      31در پايـة   EAسيگنال ورودي 

  شو.  مي

داخلـي غيرفعـال    ROMبرنامـه را از   8051اگر اين پايه در وضعيت بالا قـرار گرفتـه باشـد    

  شوند.  خارجي اجرا مي EPROMها از  شود و برنامه مي

Vce  وGND  :(اتصال تغذيه )  

ولتـاژ تغذيـه را بـراي تراشـه فـراهم       40كـار مـي كنـد. پايـه      5V+ه با يك تغذية اين تراش

  زمين است.  20كند و پاية  مي

  نحوة اتصالات ميكروكنترلر -2-2-2
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)P(در گاه صفر  φ       از اين درگاه براي اتصال يك صفحه كليـد بـه ميكـرو اسـتفاده شـده :

  است.  

متصل است و مقدار ديجيتـال   ADCر سيستم به خروجيهاي : اين پورت د(p1)درگاه يك 

  شود.  سنسور بر روي اين پورت ريخته مي

  : اين درگاه براي اتصال ميكرو به صفحه نمايش بكار رفت است.  (P2)درگاه دوم 

متصل هستند كـه پايـة    ADCبه بلوك  (P3.2 , P3.1 , P3.0)هاي  : پايه (P3)درگاه سوم 

P3.2  پايةINTφ  فعال كنندهADC   است و دو پايه ديگر بـرايRD  وWR   تراشـهADC 

  است.  

  به بلوك فرمانهاي كنترل آسانسور متصل مي شود.  p3تا  P3.4هاي  پايه

  شود.  متصل مي Settingنشان دهندة خاتمه عمليات  LEDنيز به يك  P3.3 (SET)پاية 

RST اين پايه به مدار :Roset گردد.  متصل مي  

XTAL1  وXTAL2 كيلو هرتز متصل هستند.  12ها به يك كريستال  : اين پايه  

EA  شـود تـا برنامـه از     : در مدار مورد برسي اين پايه به سطح بالا وصـل مـيROM   داخلـي

ولـت را توليـد مـي     5: اين دو پايه به مدار منبع تغذيه كه ولتـاژ  GNDو  Vceخوانده شود. 

  اند.   كند وصل نشده

  

  اتصالات ميكروكنترلر 4-4ل شك



 ١٦

  تبديل كننده آنالوگ به ديجيتال   -2-3

  (مبدل آنالوگ به ديجيتال) بررسي شده است.  ADCدر اين بخش تراشة 

نشـان   8051پرداخته شده و سـپس چگـونگي اتصـال آن بـه      ADCابتدا به توصيف تراشه 

  داده شده است.  

باشـند. كامپيوترهـاي    ي اخـذ داده مـي  مبدلهاي آنالوگ به ديجيتـال از وسـايل متـداول بـرا    

برنـد. ولـي در جهـان فيزيكـي همـه چيـز        ديجيتال مقادير دو رويي جدا از هـم را بكـار مـي   

اي به نام مبـدل قابـل    آنالوگ است يك كميت فيزيكي (وزن، دما، فشار، رطوبت) با وسيله

ا حسـگر مـي   تبديل به يك سيگنال الكتريكي (جريان يا ولتاژ) اسـت. مبـدلها را سنسـور ي ـ   

انـد ولـي همـه آنهـا      نامند. گر چه سنسورها براي وزن دما، فشار، سرعت و . . .  ساخته شده

كنند بنابراين يك مبدل آنـالوگ بـه    يك نوع خروجي را كه ولتاژ يا جريان است توليد مي

بتوانـد   PCديجيتال براي تبديل سيگنالهاي آنالوگ به اعداد ديجيتال لازم است، بطوريكـه  

بـه   ADCهـاي   را بخواند. در سخت افزار مورد استفاده از يكي از پرمصـرفترين تراشـه   آنها

  استفاده شده است.  ADC0804نام تراشة 

   ADC 804تراشه  -2-3-1

 tsاسـت. بـا    ADC800يك مبدل آنـالوگ بـه ديجيتـال و از خـانواده      ADC804آي سي 

ت. علاوه بر دقـت زمـان تبـديل    بيتي اس 8ولت كار مي كند و داراي قابليت دقت يا تجزيه 

اسـت. زمـان تبـديل بـه معنـي زمـاني اسـت كـه          ADCهم فاكتور مهم ديگري در انتخاب 
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ADC  هـاي   لازم دارد تا سيگنال آنالوگ ورودي را به روي پايـهdKR   يـاCLKIN   تغييـر

  ميكرو ثانيه باشد.  110تواند سريعتر از  است ولي نمي

   ADE 804هاي   بررسي پايه -2-3-2

CS پاية :CS  يك ورودي فعال پايين است كه براي فعال كردن تراشـه بكـار مـي     1(پايه (

  شود. رود . براي فعال كردن تراشه اين پيه صفر مي

(Road) RD  :  

سـيگنال آنـالوگ ورودي را بـه     ADCاسـت.   2اين سيگنال ورودي فعال پـايين روي پايـه   

بـراي خـارج    RDداخلي نگه مـي دارد.  معادل دودويي تبديل كرده  و آن را در يك ثبات 

پائين بـه   -است اگر يك پالس بالا CS=0شود. وقتي  استفاده مي 804كردن داده از تراشه 

7DDهـاي   اعمال شود، بيت خروجي ديجيتال در پايـه  RDپايه  −φ    نشـان داده خواهنـد

  شود.  فعال ساز خروجي هم خوانده مي RDشد. پايه 

(wright) WR :  

 ADC804است. كه آغـاز رونـد تبـديل را بـه      3يك سيگنال ورودي فعال پايين روي پايه 

 ADC804، تراشـه  WRباشد به هنگام انتقـال بـالا بـه پـائين      φ=CSدهد. اگر  اطلاع مي

بيتي مـي نمايـد. مقـدار زمـان لازم      8به عدد ديجيتال  vinشروع به تبديل ورودي آنالوگ 

 INTRبسـتگي دارد. پـس از اتمـام تبـديل داده پايـه       clkRو  clkinاي تبديل به مقـادير  بر

  به پايين واداشته مي شود.  ADC 804بوسيلة 
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CLKR- CLKIN :  

 CLKIN  تراشه يك پايه ورودي متصـل بـه يـك منبـع سـاعت خـارجي اسـت كـه          4پايه

داراي يـك   04د. تراشـة  شـو  هنگام استفاده از ساعت خارجي براي زمان بندي استفاده مـي 

بـه يـك     CLKR- CLKINهـاي   مولد ساعت داخلي نيز است كه براي استفاده از آن پايه

  مقاومت و يك خازن وصل مي شوند. 

ميكـرو متصـل    ALEرا بـه پايـة    4شـود و پايـة    در اين مدار از ساعت خارجگي استفاده مي

  كنيم.  مي

INTER :(وقفه)  

INTER   پايه پنجمADC يه خروجي فعال پايين است. اين پايه معمولاً بالاسـت  كه يك پا

آمادگي براي برداشتن داده را اطـلاع   cpuو وقتي تبديل پايان يابد، به سطح پايين رفته و به 

ايجاد و يك پـالس بـالا بـه پـائين بـه پايـة        CS=0، يك  INIRمي دهد. پس از پائين رفتن 

RD شود تا داده به خارج از تراشه  فرستاده ميADC 804  .برود  

Vin (-) , Vin (+)  :Vin (-) , Vin (+)  هاي آنالوگ تفاضلي هستند كـه در آن   ورودي

Vin (+) - Vin (-)   =Vin باشد. اغلب  ميVin(-)  به زمين وVin(+)   به وردي آنـالوگ

  جهت تبديل به ديجيتال وصل است. 

7DD −φ  :7DD −φ را شامل مي شـوند (   18تا  11ايه هاي كه پD7   همـانMSB  و

φD  همانLSB هاي خروجي داده ديجيتال است. اين خروجي هاي سـه حالتـه    است) پايه
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به پايين وا دا شته شود قابـل   RDباشد و  CS=0بافر شده و داده تبديل شده فقط رماني كه 

  دسترسي است. 

  رود:  خروجي، فرمول زير بكار ميبراي محاسبة ولتاژ 

Srepsize

Vin
D

out
=  

كه 
out

D  ، برابر است با خروجي داده ديجيتالVin     ولتاژ ورودي آنالوگ و انـدازه پلـه يـا

هشت بيت برابر  ADCدقت هم در ازاي كوچكترين تغيير مي باشد كه براي 
256

2/vnef2 

  است.  

2
refV  :

2

Vref  رود.  تراشه يك ولتاژ ورودي است كه به عنوان نرجع بكار مي  9پاية  

ولت اسـت مثـل    5تا  0در محدودة   ADC804اگر اين پايه باز باشد، وردي آنالوگ براي 

 5تـا   φشـوند بـه جـز     وصل مي vin) با اين وجود كاربردهاي بسيار ديگري كه به Vaپاية 

  ولت است.  

2
refV  هنگامي به كار مي رود كه ولتاژ ورودي در محدودهv50−     نباشـد مـثلاً اگـر

ولت باشد.  4تا  0محدوده وردي آنالوگ 
2

refV  1)ولت وصل مي شود. جدول  2به-

اي انواع وروديهاي را بر Vinمحدودة  (4
2

Vref
  دهد.  نشان مي 
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   ADC 804روش اتصال  -2-3-3

پرداخته شد و چگونگي فعال شدن هـر پايـه    ADC 804هاي  در مباحث بالا به بررسي پايه

هـا بـه اجـزاي ديگـر مـدار       توضيح داده شد. در اين قسمت چگونگي اتصال هر يك از پايه

  شود.  نشان داده مي

  شود.  صفر مي  A/D): براي فعال كر دن 1(پاية  Csاية پ

نگهداري مي شود بايـد   A/D) : براي خواندن مقداري كه در ثبات داخلي 2( پاية  Rdپاية 

 (P3.0)پايين اعمال شود. اين پايه به پايـه صـفر از پـورت سـوم      -به اين پايه يك پالس بالا

افزارش پاس از اين پايه دريافت مي كنـد.   متصل شده است، كه به صورت نرم 8051تراشه 

  شود.  فعال مي

): براي آغاز روند تبديل ورودي آنالوگ به عدد ديجيتال به اين پايه بايـد  3(پاية  WRپايه 

از تراشـه   (p3.1)پايين اعمال شود. اين پايه بـه پايـة يـك از پـورت سـوم       –يك پالس بالا 

  افزاري پالس از اين پايه دريافت مي كند.  شده است كه بصورت نرممتصل  8051

Clking R  براي زمانبندي 19و  4(پايه : (A./D  شـود   همانطوري كه در شكل مشاهده مـي

 c.4در پايـة   CLKINبه  ALE/P 30 ميكرو استفاده شده است به اين ترتيب كه پاية clkاز 

ADC 84  .متصل است  

INTR  اين پايه نشان دهنده اتمام تبديل 5( وقفه ) پاية : (ADC  است. زمانيكه كارADC 

تمام شود  اين پايه يك لبه بالا به پايين ايجاد مي كند. ايـن پايـه    ADCاست . زمانيكه كار 
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)2.3p)Intبه پايه  φ  متصل شـده اسـت و وقتـي پايـه      8051از تراشهINTR    يـك پـالس

)ايجاد مي كند، پايه  ) 2.3pINTφ   متصل شده است و وقتي  پايه  8051از تراشهINTR 

شود، در واقـع رخ   پالس را دريافت كرده و فعال مي φINTكند، پايه  يك پالس ايجاد مي

  است.   ADCنشان دهنده پايان كار  φINTدادن 

Vin(-) , Vin(+) هاي آنالوگ هستند كه پايـة   ن پايه ها ورودي): اي 6 7هاي  : پايهvin(-) 

  به ورودي آنالوگ (سنسور) وصل شده است.   (+)Vinبه زمين و پايه 

2

Vref  پاية)q         اين پايه به عنوان مرجع به كـار مـي رود، مـي تـوان ايـن پايـه را بـه يـك :(

وصل كرد كه با تغيير آن مقدار  Lokپتانسيومتر 
2

Vref       تنظـيم شـود و از يـك ديـود زنـر

LM336     .به صورت موازي با پتانسيومتر براي تثبيت ولتاژ دو سر پتانسـيومتر اسـتفاده كـرد

اين ديود نز كه بصورت موازي با پتانسيومتر بسته مي شود از هر گونه تغيي رد منبـع تغذيـه   

مورد نظـر بـراي ايـن مـدار متغيـر      جلوگيري مي كند. از آنجائيكه محدوده وردي آنالوگ 

است از مدار شكل زير براي توليد 
2

Vref شود.  استفاده مي  

  مي توان ولتاژ خروجي را در مقدار مطلوب تنظيم نمود.  Rsبا تغيير مقاومت متغير 

7DD −φ  1): اين هشت پايه به هشت پايـه پـورت    18تا  11(پايه هاي  (P1.7  , p1.0) 

  متصل هستند و مقادير تبديل شده ديجيتال را روي اين پورت مي ريزند.   8051از تراشة 
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AGND  وDGND  هاي ورودي هستند كه زمين را براي سيگنال  ): هر دو پايه10و  8(پاية

شـود در   وصل مي Vinنمايند. زمين آنالوگ به زمين  آنالوگ و سيگنال ديجيتال فراهم مي

متصل است. دليل وجود و پايه زمين ايزوله كـردن   Vceزمين ديجيتال به زمين پاية  حاليكه

7DDاز ولتاژهاي گذري حاصل از تغييرات خروجي  Vinسيگنال  −φ باشـد. چنـين    مي

افزار مـورد بررسـي هـر دو     جداسازي در دقت خروجي داده ديجيتال موثر است. در سخت

  ل مي باشند. پايه به يك زمين متص

  :  (Key board)صفحه كليد  -2-4

افزار بررسي شـده اسـت. ابتـدا بـه معرفـي       در اين بخش صفحه كليد استفاده شده در سخت

نشـان داده   8051هاي آن پرداخت شده و سپس چگونگي اتصال آن بـه   صفحه كليد و پايه

  شده و در نهايت اصول كار آن توضيح داده شده است.  

  فحه كليد.  اتصال ص -2-4-6

تـرين   هسـتند. در پـايين   8051ترين وسـايل ورودي بـراي تراشـه     صفحه كليد، از پرمصرف

شــوند.  هــا و ســطرها ســازماندهي مــي ســطح، صــفحه كليــدها در مــاتريس هــايي از ســتون 

هـاي خـود دريافـت مـي كنـد. صـفحه        ميكروكنترلر، سطرها و ستون ها را از طريـق پـورت  

كليد است كه  16نظر بكار رفته است  يك صفحه كليد با كليدي كه در سخت افزار مورد 

پايه است كه چهار پايـه بـه چهـار     8چهار سطر و چهار ستون دارد. اين صفحه كليد داراي 

سطر  و چهار پايه به چهار ستون اتصال دارند هنگاميكه كليدي فشرده شـود يـك سـطر بـه     
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ها موجود نيسـت. ايـن    و ستونچسبد. در غير اين صورت اتصالي بين سطرها  يك ستون مي

 p.0.0هاي  اند به اين ترتيب كه سطرها به پايه متصل شده 8051ها به پورت صفر تراشة  پايه

  اند.  متصل شده 8051از تراشه  P0.7تا  P0.4هاي  و ستون ها از پايه P0.3تا 

  صفحه نمايش   -2-5

پرداخته و چگونگي  seg-7در اين بخش به معرفي اجزاي مربوط به نمايش اطلاعات روي 

شود. براي نمـايش اطلاعـات    نشان داده مي 8051اتصالات اين اجزاء با يكديگر و با تراشه 

پايه براي داده مـورد   seg  ،8-7دوتايي آند مشترك استفاده شده است . اين نوع  seg-7از 

  هــــا و دو پايــــه كاتــــد بــــراي فعــــال كــــردن هــــر يــــك از         LEDنمــــايش در 

7-sey 7كننـده تنهـا يـك     هاي فعال ي با فعال بودن هر يك از پايهها دارد. يعن-sey   روشـن

بـر روي   MC74HC 4066هاي  هاي خروجي تراشه شود كه اطلاعاتي كه از طريق پايه مي

  شوند را نمايش مي دهد.   ها قرار داده مي LEDپاية  8

  نحوة اتصال صفحه نمايش   -2-5-1

تراشه  2به اين صورت است كه از پرت  sey-7هاي  به پايه 8051هاي  ترتيب اتصال پايه

8051 (P2.1  p2.0) هاي دو تراشة  به پايهMC74HC4066  به ترتيب(13  p2.0)  ،

)p2.1  5به ) (p2.2  6به) و  (p2.3  12به ) براي اولين تراشه و (p2.4  13به) ، (p2.5  به

5) ، (p2.6  6به) و (P2.7  9،  13،  2ند. خروجي (شو ) براي دومين تراشه متصل مي13به 

 14هاي  ها منتقل مي شوند. از پايه sey-7هاي  به پايه me74HC4066) هر دو تراشه  10، 
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شود. پاية  ها متصل مي sey-7نيز به دو پاية فعال كننده هر يك از  8051تراشة  15و 

14)T( φ  بهK-R و پاية (T1)is  بهK.L شود  متصل مي  

  

  يت كننده  تقو – 4-6

در اين بخش تقويت كننده استفاده شده در سخت افزار بررسي شده است. ابتدا بـه معرفـي   

نشان داده  8051هاي آن پرداخته شده  و سپس چگونگي اتصال آن به  تقويت كننده و پايه

  شده  و در نهايت اصول كار آن توضيح داده شده است.

    Lm324 Nمعرفي تقويت كنندة  – 4-6-1

سازي سيستم برد كنترل ديجيتال اولين جزء ورودي را يك تقويت كننده عمليـاتي   دهدر پيا

را دريافـت و   strein geogeتشكيل داده است، كه سيگنال آنالوگ توليد شده از سنسـور  

  كند.  منتقل مي ADCپس از تقويت به تراشة 

وصـيف كلـي يـك    در اين مدار از يك تقويت كنندة علمياتي استفاده شده است. ابتدا به ت

امپ) يك تقويت كننـدة   –پردازيم. تقويت كنندة عملياتي (آپ  تقويت كنندة عملياتي مي

dc        ،با بهرة بالاست كه در پايانـة ورودي و يـك پايانـة خروجـي دارد. يـك پايانـة ورودي

وردي واردنساز نام دارد، زيرا سيگنال ثبت اعمال شده بـر ايـن پايانـه يـك خروجـي منفـي       

ند. پايانة ورودي ديگر ورودي ناوارونساز نام دارد، اگـر بـه ايـن پايانـه سـيگنال      ك ايجاد مي

مثبتي اعمال شود يك خروجي مثبت ايجاد خواهد شد. امپـدانس ورودي آپ امـپ بسـيار    
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بزرگ و امپدانس خروجي آن بسيار كوچك است. از آپ امپ بـه عنـوان تقويـت كننـده     

ردي فيدبك منفـي توسـط مقاومـت ايجـاد مـي      خطي بسيار استفاده مي شود. در چنين كارب

كند، به كمك فيدبك منفي مي توان بهره تقويـت   شود. فيدبك منفي بهره ولتاژ را كم مي

حلقه بسته) را به هر مقدار دلخواهي رساند هيچگاه آپ امپ از مستقيماً (بـدون   كننده (بهرة

آنقدر بالاست كه خروجي   هبرند، زيرا بهر فيدبك منفي) به عنوان تقويت كننده به كار نمي

رسـد. دليـل انتخـاب تقويـت      شود و به ولتاژي نزديك ولتاژهاي منـابع تغذيـه مـي    اشباع مي

هاي تفاضل اغلب بـراي تقويـت كـردن خروجـي      كندة تفاضلي اين است كه تقويت كننده

هـاي يكسـان    يك مبدل پل به كار مي روند. به طور عادي چهار شاخة پـل داراي مقاومـت  

 ∆Fتواند بـه مقـدار    هاي پل تصادفات مقاومت قرار داده شده مي در يكي از شاخه هستند.

تغيير يابند كه اين تغييرات مي تواند بر اثـر درجـه حـرارت و بـا سـاير پارامترهـاي فيزيكـي        

در  δگـري نسـبي تغييـرات مقاومـت      صورت گيرد. منظور از بكار بردن اين سيستم انـدازه 

ي فعال يعني  شاخه
r

r∆
=δ   .است  

سازي برد ديجيتال به جاي سنسور از پل رتسـتون بـراي توليـد سـيگنال      از آنجائيكه در پياده

  آنالوگ استفاده شده است، از اين نوع تقويت كننده استفاده شده است.  



 ٢٦

خروجـي آپ امـپ و    1اسـت كـه پايـة    استفاده شـده   LM 324nبراي اين منظور از تراشة 

هاي وارونساز و ناوارونسـاز   پايانه 3و  2 بوده، پاية GNDو  VCEبه ترتيب  11و  4هاي  پايه

  شوند.  و + مشخص مي –كه به ترتيب با علامت 

  ، نحوة اتصال تقويت كننده  4-6-2

و بـه پايـة   آن بـه عنـوان خروجـي بـوده      1 باشد كه پايـة  پايه مي 14داراي  Lm 324N تراشة

)(Vin شود. پـل وتسـتون نيـز كـه بـراي توليـد سـيگنال         متصل مي ADC804 در تراشة +

شود به اين ترتيـب كـه دو سـر آزاد پـل بـه       متصل مي 324Nآنالوگ طراحي شده است به 

k390Rشـوند و از مقاومـت    متصل مي LM324تراشه  3و  2هاي  پايه
1
اد بـراي ايج ـ  =

  شود.  گيرد استفاده مي تراشه قرار مي 1و  2  فيدبك منفي كه بين پاية

   strain- Gogeبرد شبيه ساز سنسور  -4-7

توسـط مــداري   S-Gبـراي ايجـاد امكــان ارائـه آزمايشــگاهي طـرح لازم اسـت سنسوســور      

سازي شود چرا كه سنسورهاي وصل شـده بـه المانهـاي مكـانيكي بـراي وزنهـاي بـالا         شبيه

شـوند و امكـان ايجـاد تـنش لازم و سـيگنالهاي الكتريكـي مناسـب در آنهـا در          ي ميطراح

محيطهاي آزمايشگاهي وجود ندارد براي شبيه سازي سنسور از چهار مقاومت متغير كـه از  

كنـيم ايـن مقاومتهـا در     باشـند اسـتفاده مـي    ) مي multi tornنوع چند دودي ( مولتي مترن 

تواننـد   به هم متصل شـوند و بـه خـوبي تنظـيم شـوند مـي      صورتيكه به صورت پلي دستتون 

  شوند.  S-Gجايگزين سنسور 
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  برد خروجي به تابلوي كنترل آسانسور   -4-8

شـوند لازم   هاي كليد و كنترلر ايجاد مـي  كه توسط پايه Full loadو  Overloadفرمانهاي 

ايـن بـرد از دو    است براي تحريك تابلو كنترل آسانسور به يك برد واسط اعمال شوند. در

دو رقمـي دو   7seyها يك  شود. علاوه بر اين رله سه ولتي براي توليد فرمان استفاده مي  رلة

نيز روي اين برد تعبيه شده است كـه در واقـع نشـان     Bvzzerچراغ زرد و قرمز و يك بازر 

  باشند.  دهنده وضعيت فعلي و بار موجود مي

  باشد. ها به صورت زير مي  مدار تحريك اين رله

در اين مدار از يك سوئيچ ترانزيستوري بـراي تقويـت فرمـان ميكـرو و اعمـال آن بـه رلـه        

  شود.  خروجي استفاده مي
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  : 3فصل 

  نرم افزار تهيه شده براي برد ديجيتال كنترل بار

  

  مقدمه:

هاي قبلي به معرفـي و چگـونگي سـاخت بـرد كنترلـي پرداختـه شـده و بـراي راه          در فصل 

و اجزاي برد كنترلي نياز به نرم افزار راه انـداز اجـزاء بـر روي ميكروكنترلـر      اندازي سيستم

پـردازيم، كـه بـراي ايـن كـار       باشد. در اين فصل ابتدا به توضيح كلي عملكرد برنامه مي مي

العمـل بـرد در برابـر     انـدازي و عكـس   راه -نياز بـه توضـيح نحـوة عملكـرد دسـتگاه، تنظـيم      

  باشد.  هاي مختلف مي وزن

  عملكرد دستگاه  -2-2-1

باشــد نيــاز بــه  در ايــن سيســتم مــورد نظــر كــه هــدف اصــلي آن كنتــرل بــار آسانســور مــي 

باشد. تنظيمات مورد نظر توسط كاربر با اسـتفاده از    گيري و تنظيم چندين پارامتر مي اندازه

Key board شود. در ابتدا وزن كابين آسانسور بدون مسافر را به عنوان  انجام ميOffSET 

گيريم سپس براي بدست آوردن وزن واحدي مشخصي را بـا وزن متوسـط وارد    در نظر مي

گيـريم بـا در دسـت     در نظـر مـي   personگيري شده را به عنـوان   كابين كرده و وزن اندازه
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توان وزن واحد مـورد نظـر را از رابطـة زيـر بدسـت       مي personو  offsetداشتن دو مقدار 

  آورد:  

effsetpersonUNTTp −=−  

حال كاربر مي تواند عدد دلخواهي را به عنوان ظرفيت قابل قبـول بـراي اسـتفاده كننـدگان     

  گيريم.  در نظر مي capacityآسانسور در نظر بگيرد كه آن را به عنوان 

و در صـورت   Full loadبا دست بودن اين مقادير در صورت تكميل بودن ظرفيت فرمـان  

شود. و چراغهاي هشدار دهنده و آلارم مـورد    صادر مي over loadداشتن اضافه بار فرمان 

نظر به صدا در خواهد آمد. كه اين امر باعث مي شود همواره آسانسور بار قابـل تحملـي و   

  مجازي را جابجا كند. 

هاي موجود ابتدا به معرفي و توضيح  نويسي به دليل استفاده از تايمرها و وقفه در روند برنامه

  پردازيم.   ز آنها ميدلايل استفاده ا

  تايمر  

توانند بـه عنـوان تـايمر (زمـان سـنج) بـراي        داراي دو شمارنده / تايمر است. آنها مي 8051

توليد يك تأخير زماني يا شمارنده بـراي شـمارش وقـايع رخـداده در خـارج ميكروكنترلـر       

 8051د. ون بيت عـرض دارن ـ  16نام دارند و  1روند. اين دو تايمر، تايمر دو تايمر  بكار مي

بيتي دارد، هر تايمر شـانزده بيتـي بـا دو ثبـات مختلـف بايـت پـايين و بايـت بـالا           8ساختار 

  شود.   دستيابي مي
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شـوند. ثبـات بايـت پـايين را       بصورت بايت بالا و پايين دسـتيابي مـي   5بيتي تايمر  16ثبات 

Tlo  و ثبات بايت بالا راTHO ها قابل خوانـدن هـم    مي خوانند . اين ثبات مانند ديگر ثبات

  هستند. 

   0ثبات تايمر 

بيت آن هم به صورت دو بايت به دو نيم شده است كه هـر   16بيتي است و  16هم  1تايمر 

  قابل دستيابي اند.  0هاي تايمر  ها به روشي مشابه با ثبات نامند. اين ثبات و مي TL1يك را 

م انـواع مـدهاي عمليـاتي تـايمر     براي تنظـي  TMODاز يك ثبات به نام  1و  0هر دو تايمر 

 4 0تـر بـراي تـايرم     بيت پايين 4بيتي است كه در آن  8يك ثبات  TnoDكنند.  استفاده مي

تـر بـراي تنظـيم     كنار نهاده شده است. در هـر حـال، در بيـت پـايين     1بيت بالاتر براي تايمر 

  روند.  تايمر دو بيت بالاتر براي مشخص كردن عمليات بكار مي

GATE شود. تايمر / شمارنده فقط هنگامي فعـال   شود كنترل تايمر شدن فعال مي 1تي : وق

شود. هـر وقـت پـاك شـود، تـايمر       1برابر  TRXبالا و پايه كنترل  INTXشود كه پايه  مي

  گردد.  1برابر  TRXهنگامي فعال مي شود كه بيت كنترل 

C/T  1ليـات شـمارش بايـد    گردد، ايـن بيـت بـراي عم    باشد تايمر انتخاب  مي 0: هر وقت 

  باشد. 

M1 1: بيت مد   

Mo  0: بيت مد   
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  مد عمليات: 

  بيتي  13مد تايمر 

  بيت  16مد تايمر 

  بيتي با بار شدن خودكار   8هر تايمر 

  مد دو نيم كردن تايمر  

M1, M0 :  

M1 , M0      2،  1،  0شـود ، سـه مـد     براي انتخاب مد تايمر اسـت. همـانطور كـه ديـده مـي 

بيت است.   8يك تايمر  2بيت و مد  10تايمر  1بيت ، مد  13يك تايمر  5وجود دارد. در 

  تأكيد خواهد شد.  2و  1كه عمدتاً بر مدهاي 

C/T اين بيت در ثبات :TMOD    براي تصميم گيري انتخاب تايمر به عنوان مولد تـأخير و

توليـد زمـان    باشـد از آن بـه عنـوان تـايمر بـراي      e/t=0رود. اگر  يا شمارنده وقايع بكار مي

  است.  8051تأخير استفاده ميشود. منبع ساعت براي تأخير فركانس كريستال 

GATE بيــت ديگــر ثبــات :TMOD  بيــت ،GATE  از ثبــات  1و  0اســت. هــر دو تــايمر

TMOD        داراي بيـت گيـت هســتند. هـر تـايمري آغــاز و تـوقفي دارد. بعضـي آن را نــرم ،

افـزاري و نـرم افـزاري     ا هـر دو كنتـرل سـخت   افزاري و بعضي ديگر ب افزاري، برخي سخت

هر دو نوع را دارا هستند. هر دو توقـف تـايمر بـه صـورت      8051دهند. تايمرهاي  انجام مي

شوند. اين كار بوسيله دستورات  انجام مي TRاز  TR1و  TROهاي  نرم افزاري بوسيله بيت
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SET Te1  وCLR TR1  1براي تايمر SET TR0  وCLR TRO  صـورت   0 براي تـايمر

گـردد.   متوقف مـي  CLRآن را شروع مي كند ولي بوسيله دستور  SETBگيرد. دستور  مي

دهنـد. راه   است اين كار را انجام مـي  TMOD  ،CATE=0اين دستورات مادامي در ثبات 

در  CATE=1افزاري شروع و توقف تايمرها، به وسيله يك منبع بيروني است كه بـا   سخت

در روشـن و خـاموش    TR1و  Troهـاي   ت. كـاربرد پـرچم  امكان پـذير اس ـ  TMODثبات 

اسـت.   TQMبيتـي بـه نـام     8هـا بخشـي از ثبـاتي     كردن تايمرها را ملاحظه كرديم اين بيت

انـد. چهـار    بكـار رفتـه   1و  0در دو تـايمر و   TRو  TFهـاي   چهار بيت بالا براي ذخيره بيت

در مورد آنهـا صـحبت خـواهيم    تر براي كنترل بيت هاي وقفه اختصاص يافته كه  بيت پايين

  يك ثبات آدرس پذير بيتي است.   TCONكرد. ثبات 

  وقفه   -2-3-2

اي دروني يـا بيرونـي اسـت كـه ميكروكنترلـر را از نيـاز يـك وسـيله بـه نـوعي            وقفه پديده

يـا اداره كننـده    (ISR)سازد بازاي هر وقفـه، بايـد روال سـرويس وقفـه       سرويس ، مطلع مي

كند. بازاء هـر وقفـه بايـد مكـان ثـابتي در حافظـه تعريـف شـود تـا           را مياي وقفه را اج وقفه

هـاي كنـار گذاشـته شـده بـراي نگهـداري آدرس        حافظه  را نگهدارد مجموعه ISRآدرس 

  ، جدول بردار وقفه نام دارد.   IDRهاي 

  شود.  مراحل اجراي يك وقفه: بعد از فعال شدن وقفه، ميكروكنترلر وارد مراحل زير مي 
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را در پشـت ذخيـره    (PC)دهد و آدرس دستور بعـدي   جراي دستور جاري را پايان ميا -1

  مي كند. 

  نمايد. هاي دروني را نيز ذخيره مي وضعيت جاري همه وقفه -2

به مكان معيني از حافظه بنام جدول بردار وقفه كـه آدرس روال سـرويس وقفـه را نگـه      -3

  كند  دارد پرش مي مي

را از جدول بدار وقفه بدست آورده و به آن پرش مي نمايـد.   ISRميكروكنترلر آدرس  -4

اسـت   RETIكند تا به آخرين دستور كه  آنگاه شروع به اجراي زير روال سرويس وقفه مي

  برسد.  

، ميكروكنترلر به مكاني كه در آن وقفه را دريافـت كـرده    RETIپس از اجراي دستور  -5

نامه را از پشته  با برداشت از دو بايت بالاي رشـته  بود باز مي گردد ابتدا، آدرس شمارنده بر

  نمايد.  فرستد. سپس شروع به اجراي برنامه از آن آدرس مي مي P.Cكند و به  بازيافت مي

  :  8051هاي موجود در  وقفه

  پرش مي كند.  0000به آدرس  8051بازشناني. وقتي كه پايه بازشناسي فعال شود،  -1

   1گذاشته شده است: يكي براي تايمر و ديگر براي تايمر دو وقفه براي تايمر ها كنار  -2

  اند.  هاي سخت افزار بيروني كنار گذاشته شده دو وقفه براي وقفه -3

  اي است كه متعلق به ارسال و دريافت مي باشد.  تبادل داده سيال داراي وقفه -4

   8150جدول بردار وقفه براي 
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  فعال سازي و غير فعال سازي و قضا 

ها غير فعال مي شود، اين معني كه اگـر هـر كـدام فعـال شـوند       سي  همه وقفهپس از بازشنا

شوند. براي اينكه ميكروكنترلر بـه آنهـا پاسـخ     هيچيك بوسيله ميكروكنترلر پاسخ داده نمي

، مسـئول ايـن    IEها را با نرم افزار فعال كـرد. ثبـاتي بنـام فعـال سـاز وقفـه ،        دهد، بايد وقفه

  يك ثبات آدرس پذير بيتي است   IEهاست. ثبات  ن وقفهتواناسازي و ناتوان كرد

شـود. بـراي فعـال      (تمام فعال ساز) خوانـده مـي   IE  ،EAدر ثبات  D-1توجه شود كه بيت 

  شود.  1شدن بقيه ثبات ، اين بيت پايه 

  سازي يك وقفه مراحل فعال

  گردد.  براي فعال كردن يك وقفه، مراحل زير اجرا مي

  بايد به سطح بالا برده شود تا بقيه ثبات فعال گردد.  IEاز ثبات  D7بيت  -1

هاي مربوطـه بـه هـر وقفـه در      باشد، وقفه ها فعال شده و هنگامي  كه بيت EA=1ارگ  -2

IE  فعلا گردد به آن وقفه پاسخ داده خواهد شد. اگرER=0   اي پاسـخ   باشد، به هـيچ وقفـه

  شوند.  داده نمي

  تفاده  هاي مورد اس ISRزير پايه ها و  -

   Scan key\) برنامه شناسايي كليه فشرده شده 1

باشـد اگـر    مـي  φمتصل بـه پـورت    6*4صفحه كليد انتخاب شده به صورت يك ماتريس 

ها نتيجه مي دهد. زيرا همه آنها بـه   براي همه ستون 1/1كليد فشرده نشود، خواندن پورت ، 
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اشند. اگر همه سـطرها بـه زمـين وصـل شـوند و كليـدي       ب متصل مي (Vcc)ولتاژ سطح بالا 

ها خواهد شد زيرا كليد فشرده شده مسيري را به زمين ايجاد مي  فشرده شود، يكي از ستون

كند. اين به عهده ميكروكنترلر است كه صفحه كليـد را دائمـا بـر ي تشـخيص و شناسـايي      

  كليد فشرده شده پويش كند. 

يكروكنترلر همه سـطرهاي را بـا تهيـه ؟؟؟؟ خروجـي بـه      براي تشخيص كليد فشرده شده، م

-p0.3زمين وصل مي كند، و سپس ستون را مي خوانـد، اگـر داده خوانـده شـده از سـتون      

p0.0=1111         اي اداه  كليدي فشرده نشـده اسـت و فرآينـد تـا تشـخيص كليـد فشـرده شـده

  باشد:  خواهد داشت. كدهاي مربوط به كليدهاي مختلف به صورت زير مي

در اين زير برنامه از فرمول زير براي تشـخيص كـد مربـوط بـه كليـد فشـرده شـده اسـتفاده         

  شود،  مي

Key number = Row – number ×  4  + Cromn- number, 

2  (Dday1 M , Delay :  

اد ايـن  اند. براي ايج ـ در برنامه مورد استفاده قرار گرفته 1sو  200Msبراي ايجاد تأخيرهاي 

  هاي تو در تو استفاده شده است.   تأخير ها از روش حلقه

3 (ISR-INTO   

بـه ورودي   A/Dخروجـي   INTپايـة   -افزار توضيح داده شد همانگونه كه در بخش سخت

INT باشد هر گاه  ميكرو متصل ميA/D     مقداري براي ارائه به ميكرو آماده كنـد ايـن پايـه



 ٣٦

شد تا مدار مربوطه را  فعال  مي INTOمربوط به  IDRكند . در اين حالت  مي φ)(را فعال 

كه نشان دهندة وزن فعلي تشخيص داده شده توسط سنسور است خوانده ذخيره نمايد. ايـن  

و ذخيـره مقـدار    A/Dتراشة  A/Dتراشه  Readكار توسط ارسال طرفين  مناسب روي پاية 

  رد. گي انجام مي Sensorمربوطه در متغير 

4 (ISR- To   

گيرد براي تنظيم اين زمان از تايمر صـفر در   انجام مي Somsنمونه برداري از سنسور در هر 

تنظـيم شـده و     TLOو  THOاين تـايمر مقـادير    ISRحالت اينتراپت استفاده مي كنيم. در 

Rwنيز فرامين مناسب روي پاية 
−

  ارسال مي شود.  A/Dتراشة  

5 (ISRT1 :  

دو رقمي لازم است از روش رفرش كردن استفاده  sag-7براي نمايش مقادير مناسب روي 

 Displayيك بار هر يـك از ارقـام را مجـدداً بـه       ms 20كنيم. براي اين منظور در هر دو 

كه در حالت اينتراپت راه اندازي مي  1توسط تايمر  ms 20كنيم. تنظيم زمانهاي  ارسال مي

  گيرد.  ميشود انجام 

  

 


