

В В Е Д Е Н И Е



Современные информационно-управляющие системы базируются на средствах вычислительной техники, которые в первую очередь включают в себя большие интегральные схемы (БИС) и микропроцессорные электронно-вычислительные машины (микроЭВМ). Широкое использование микропроцессорной техники в устройствах автоматики, телемеханики и связи на железнодорожном транспорте потребовало повысить уровень подготовки специалистов в этой области. Выпускники вузов МПС специальности 210700 ( "Автоматика, телемеханика и связь на железнодорожном транспорте" должны свободно ориентироваться в вопросах разработки, программирования и использования микропроцессорных систем различного назначения. С этой целью в учебный план введена дисциплина "Основы микропроцессорной техники". Изучив данную дисциплину, студент            должен:

знать типовую структуру микроЭВМ, назначение, состав и технические характеристики основных элементов выпускаемых в настоящее время микропроцессорных комплектов, области их применения и особенности эксплуатации;

иметь представление о принципах работы микроЭВМ и ее программном обеспечении;

уметь разработать программу на языке Ассемблера и записать ее в память микропроцессорной системы.

Содержание дисциплины и последовательность ее изучения представлены в программе.

























1. Программа  по  дисциплине

"Основы  микропроцессорной  техники"



1.1. Введение



Основные этапы развития микропроцессоров. Совершенствование систем железнодорожной автоматики, телемеханики и связи на основе использования микропроцессорной техники.



1.2. Основные узлы микропроцессорных систем

Регистры, шифраторы, дешифраторы, цифроаналоговые и аналого-цифровые преобразователи, сумматоры, вычитатели и счетчики, их назначение, состав и особенности реализации.



1.3. Однокристальные восьмиразрядные микропроцессоры



	1.3.1. Типовая структура микропроцессорной системы.

	Назначение, состав и особенности функционирования центрального процессора, формирователя тактовых импульсов, схемы управляющих сигналов, блоков памяти, шинных формирователей, устройств ввода и вывода. Шинный способ связи между блоками и направление передачи информации по шинам адреса, данных и управления. Организация работы микропроцессорных систем в реальном масштабе времени.

	1.3.2. Центральный процессор КР580ВМ80А.

Архитектура, функциональное обозначение и назначение выводов микросхемы. Назначение и состав ее арифметико-логического устройства, блока регистров и устройства управления. Функционирование микропроцессора по машинным циклам и машинным тактам. Понятие "слова составления" процессора.

1.3.3. Формирователь тактовых импульсов.

Назначение, состав, способы реализации и особенности подключения его к центральному процессору. Архитектура, функциональное обозначение и назначение выводов микросхемы КР580ГФ24.

1.3.4. Схема управляющих сигналов и шинные формирователи.

Назначение основных управляющих сигналов в микропроцессорных системах. Состав и способы реализации схем формирования управляющих сигналов и шинных формирователей. Функциональное обозначение  и назначение выводов микросхем КР580ВК28, КР580ВА86 и К589АП16.





	1.3.5. Память микропроцессорных систем.

Виды памяти. Оперативные запоминающие устройства (ОЗУ), их разновидности по типу хранения информации и по способу обращения к ячейкам памяти. Постоянные запоминающие устройства (ПЗУ) и способы их программирования. Перепрограммируемые ПЗУ, особенности их реализации, перспектива развития и использование.

1.3.6. Устройства ввода и вывода.

Понятие интерфейса и организация портов ввода и вывода информации. Программируемый параллельный интерфейс (ППИ) и универсальный синхро-асинхронный приемопередатчик (УСААП), их назначение, режимы работы и особенности программирования. Архитектура, функциональное обозначение и назначение выводов микросхем КР580ВВ55А и КР580ВВ51А.

	1.3.7. Программное обеспечение микропроцессорных систем.

Система команд микропроцессора КР580ВМ80А. Форматы команд и способы адресации. Понятие языка Ассемблера. Директивы Ассемблера. Особенности составления программ на языке Ассемблера. 

	1.3.8. Организация режима прерываний.

Целесообразность организации режима прерываний, виды прерываний, способы и средства их реализации. Особенности использования специальных программируемых контроллеров прерываний (ПКП) в микропроцессорных системах.

1.3.9. Организация режима захвата.

Особенности передачи данных между внешними устройствами и блоками памяти в режиме захвата. Организация режима захвата с помощью специального программируемого контроллера прямого доступа к памяти (ПКПДП).



1.4.  
Двухбайтовые  микропроцессоры




Назначение, состав и особенности реализации микропроцессорного комплекта К1810.

1.4.1. Структурная схема, функциональное обозначение и назначение выводов микропроцессора К1810ВМ86.

1.4.2. Адресное пространство памяти и устройств ввода и вывода, краткие сведения о системе команд и способах адресации.






2.  Варианты  заданий  на  контрольную  работу



Вариант 0



1. Принять из входного порта PRT1 однобайтовый параметр PAR1.

2. Принять из входного порта PRT3 однобайтовый параметр PAR2.

Сравнить численные значения принятых параметров.

4. Если PAR1 < PAR2, то передать параметр PAR2 в выходной порт PRT2 и вновь принять информацию из входного порта PRT1.

5. Если PAR1 > PAR2, то передать параметр PAR1 в выходной порт PRT4 и повторно принять данные из порта PRT3.

6. Если PAR1 = PAR2, то определить разность величин PAR ( DOP и переслать ее в ячейку памяти с адресом, на единицу большим того, по которому хранится допуск DOP, а затем вновь принять параметр PAR1 из входного порта.



Вариант 1



1. Принять из входного порта PRT1 однобайтовый параметр PAR.

2. Сравнить принятый параметр с величиной допуска DOP.

3. Если PAR < DOP, то проинвертировать значение PAR, увеличить полученный результат на единицу и передать его в выходной порт PRT2.

4. Если PAR > DOP, то уменьшить величину PAR в два раза и передать полученное значение в выходной порт PRT3.

5. Если PAR = DOP, то передать принятый параметр в выходной порт PRT4.

6. Вновь принять из входного порта параметр PAR.



Вариант 2



1. Принять из входного порта PRT1 однобайтовый параметр PAR1.

2. Принять из входного порта РRT3 однобайтовый параметр PAR2.

3. Сложить численные значения принятых параметров.

4. Сравнить полученную сумму (SUM) с величиной допуска DOP.

5. Если SUM = DOP, то передать в выходной порт PRT2 последовательно параметры PAR1 и PAR2 и вновь принять данные из входного         порта PRT3.

6. Если SUM ( DOP, то проинвертировать значение суммы, передать полученный результат в выходной порт PRT4 и повторно принять информацию из входного порта PRT1.



Вариант 3



1. Принять из входного порта PRT1 однобайтовый параметр PAR.

2. Вычесть из принятого параметра величину допуска DOP.

3. Если полученная разность (RAZ) меньше нуля, то увеличить принятый параметр в два раза и передать его в выходной порт PRT2.

4. Если RAZ = 0, то уменьшить параметр PAR на единицу и передать в выходной порт PRT3.

5. Если RAZ > 0, то переслать параметр PAR в ячейку памяти с адресом, на единицу большим того, по которому хранится допуск.

6. Вновь принять из входного порта параметр PAR.



Вариант 4



1. Принять из входного порта PRT1 однобайтовый параметр PAR1.

2. Принять из входного порта PRT3 однобайтовый параметр PAR2.

3. Вычесть численное значение PAR2 из PAR1.

4. Сравнить полученную разность (RAZ) с величиной допуска DOP.

5. Если RAZ < DOP, то увеличить значение PAR1 в два раза и передать полученный результат в выходной порт PRT2.

6. Если RAZ > DOP, то уменьшить значение PAR2 в два раза и передать результат в выходной порт PRT4.

7. Если RAZ = DOP, то проинвертировать значение PAR1 и переслать результат в ячейку памяти с адресом, на две единицы большим того, по которому хранится допуск.

8. Вновь принять из входного порта параметр PAR1.



Вариант 5



1. Принять из входного порта PRT1 однобайтовый параметр PAR.

2. Увеличить принятый параметр в два раза.

3. Передать полученный результат в выходной порт PRT2.

4. Сравнить значение параметра PAR с величиной допуска DOP.

5. Если PAR < DOP, то сложить значение PAR с числом 3FH и передать в выходной порт PRT3.

6. Если PAR > DOP, то вычесть значение допуска из величины PAR и переслать разность в ячейку памяти с адресом, на единицу меньшим того, по которому хранится DOP.

7. Если PAR = DOP, то передать значение PAR в выходной              порт PRT4.

8. Вновь принять из входного порта  параметр PAR.



Вариант 6



1. Принять из входного порта PRT1 однобайтовый параметр PAR1.

2. Принять из входного порта PRT3 однобайтовый параметр PAR2.

3. Сложить численные значения принятых параметров.

4. Проинвертировать полученную сумму (SUM).

5. Вычесть из найденного результата (� EMBED Equation.2  ���) величину допуска DOP.

6. Если � EMBED Equation.2  ��� < DOP, то уменьшить значение SUM в два раза, передать результат в выходной порт PRT2 и вновь принять данные из входного порта PRT3.

7. Если � EMBED Equation.2  ��� > DOP, то увеличить сумму на единицу и передать ее в выходной порт PRT4.

8. Если � EMBED Equation.2  ��� = DOP, то переслать значения параметров PAR1 и PAR2 в смежные ячейки памяти с начальным адресом на единицу большим того, по которому хранится допуск.

9. Вновь принять информацию из входного порта PRT1.



Вариант 7



1. Принять из входного порта PRT1 однобайтовый параметр PAR1.

2. Принять из входного порта PRT3 однобайтовый параметр PAR2.

3. Сравнить численные значения принятых параметров.

4. Если PAR1 = PAR2, то вновь принять информацию из входного порта PRT3.

5. Если PAR1 > PAR2, то вычесть из значения PAR1 величину допуска DOP и передать полученную разность в выходной порт PRT2.

6. Если PAR1 < PAR2, то вычесть из значения PAR2 величину допуска и переслать полученную разность в ячейку памяти с адресом, на единицу большим того, по которому хранится допуск.

7. Вновь принять данные из входного порта PRT1.



Вариант 8



1. Принять из входного порта PRT1 однобайтовый параметр PAR.

2. Увеличить принятый параметр в два раза.

3. Сравнить полученный результат PAR1 с величиной допуска DOP.

4. Если РAR1 = DOP, то вновь принять данные из входного           порта PRT1.

5. Если PAR1 < DOP, то прибавить единицу к численному значению параметра PAR и передать полученный результат в выходной порт PRT2.

6. Если PAR1 > DOP, то вычесть число 15H из значения PAR1 и полученную разность переслать в ячейку памяти с адресом, на единицу большим того, по которому хранится допуск.

7. Вновь принять информацию из входного порта PRT1.



Вариант 9



1. Принять из входного порта PRT1 однобайтовый параметр PAR1.

2. Принять из входного порта PRT3 однобайтовый параметр PAR2.

3. Вычесть численное значение PAR1 из PAR2.

4. Если полученная разность RAZ ( 0, то вновь принять данные из входного порта PRT3.

5. Если  RAZ = 0,  то  сравнить  значение  PAR  с  величиной              допуска DOP.

6. Если PAR = DOP, то передать PAR в выходной порт PRT2.

7. Если PAR ( DOP, то переслать PAR в ячейку памяти с адресом, на единицу большим того, по которому хранится допуск..

8. Вновь принять данные из входного порта PRT1.



3.  Методика  выполнения  контрольной  работы



Контрольная работа предусматривает составление структурной схемы микропроцессорного устройства управления объектами (МУУО) и разработку программы его функционирования на языке Ассемблера. Перед выполнением контрольной работы необходимо изучить рекомендуемую литературу и знать типовую структуру микроЭВМ, архитектуру                 микропроцессора КР580ВМ80А и систему его команд. Работу следует выполнять в следующем по
рядке:


1) выбрать решаемую задачу, принимая во внимание, что вариант задания соответствует последней цифре учебного шифра студента. Причем две последние цифры указанного шифра определяют значение допуска DOP в шестнадцатеричной системе счисления;

2) составить структурную схему микропроцессорного устройства управления объектами, в которой типовые блоки должны быть связаны между собой при помощи шин адреса, данных и управления. При этом предполагается, что разрабатываемая программа функционирования 
           
М
У
УО и исходные данные к ней будут храниться в оперативной памяти, а программа монитора со всеми ее подпрограммами ( в постоянной памяти;

3) дать описание составленной структурной схемы с обязательным указанием функционального назначения и состава всех блоков и шин;

4) составить структурную схему алгоритма функционирования микропроцессорного устройства управления, в которой каждый пункт словесного алгоритма представляется в виде отдельного блока;

5) составить структурную схему машинного алгоритма МУУО с          указанием всех конкретных операций, выполняемых центральным               процессором;

6) разработать программу функционирования МУУО на языке Ассемблера, в которой команды и адреса ячеек памяти должны быть представлены в символических именах;

7) написать текст разработанной программы на типовом бланке.



4.  Пример  выполнения  контрольной  работы



Алгоритм функционирования микропроцессорного устройства управления объектами задан в виде последовательности операций:

1) принять из входного порта PRT1 параметр PAR;

2) увеличить значение принятого параметра в два раза;

3) сравнить полученный результат PAR1 с величиной допуска DOP;

4) если PAR1 < DOP, то передать PAR1 в выходной порт PRT2 и повторно увеличить значение принятого параметра в два раза;

5) если PAR1 = DOP, то инвертировать величину PAR и переслать результат в ячейку памяти с адресом, на единицу большим того, по которому хранится допуск;

6) если PAR1 > DOP, то уменьшить значение PAR1 в два раза и передать полученный результат в выходной порт PRT3;

7) вновь принять данные из входного порта PRT1.



С учетом особенностей заданного алгоритма функционирования требуется составить структурную схему микропроцессорного устройства управления. Возможный вариант структурной схемы МУУО для данного алгоритма представлен на рис. 1
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Рис. 1




Схема включает в себя формирователь тактовых импульсов (ФТИ), центральный процессор (ЦП), системный контроллер (СК), буфер шины адреса (БША), оперативное запоминающее устройство (ОЗУ), постоянное запоминающее устройство (ПЗУ), порт ввода (PRT1) и два порта вывода (PRT2, PRT3). Указанные блоки в данной схеме связаны между собой при помощи шин адреса (ША), данных (ШD) и управления (ШУ). Далее необходимо дать описание составленной структурной схемы МУУО с обязательным указанием назначения, состава и особенностей функционирования всех блоков и шин.

После этого необходимо по заданному словесному алгоритму          составить структурную схему алгоритма функционирования МУУО.           Такая схема, составленная по условиям рассматриваемого примера, представлена на рис. 2.
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Рис. 2




Далее целесообразно составить структурную схему машинного алгоритма МУУО, в которой должны быть отражены все операции
,
 выполняемые центральным процессором. Для решаемой задачи такая схема представлена на рис. 3.

В этой схеме запись (А), (В) и (HL) обозначает содержимое регистров А, В и HL соответственно, а запись < (HL) > ( содержимое ячейки памяти, адрес которой указан в регистровой паре HL.
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Рис. 3




Данная схема является основой для составления программы. Текст программы на языке Ассемблера для этого алгоритма представлен в               таблице.

Программа функционирования МУУО на языке Ассемблера



Метка�Мнемокод�Операнд�Комментарий��PRT1�EQU�0F1H�; присвоить порту PRT1 адрес F1H��PRT2�EQU�0F2H�; присвоить порту PRT2 адрес F2H��PRT3�EQU�0F3H�; присвоить порту PRT3 адрес F3H��DOP:�DB�53H�; определить значение допуска���DS�01�; зарезервировать одну ячейку памяти��MET0:�IN�PRT1�; ввести в аккумулятор значение PAR через входной порт���MOV�B, A�; переслать содержимое аккумулятора в регистр B���LХI�H, DOP�; загрузить в HL адрес ячейки памяти, в которой хранится значение допуска��MET:�RLC��; увеличить содержимое аккумулятора в два раза���CMP�M�; сравнить содержимое аккумулятора с величиной допуска���JC�MET1�; переход по адресу MET1 при отрицательном результате сравнения���JZ�MET2�; переход по адресу MET2 при равенстве сравниваемых величин���RRC��; уменьшить содержимое аккумулятора в два раза���OUT�PRT3�; передать содержимое аккумулятора в выходной порт PRT3���JMP�MET0�; передать управление команде по адресу MET0��MET1:�OUT�PRT2�; передать содержимое аккумулятора в выходной порт PRT2���JMP�MET�: передать управление команде по адресу MET��MET2:�MOV�A, B�; переслать в аккумулятор значение PAR из регистра B���CMA��; инвертировать содержимое аккумулятора���INX�H�; увеличить содержимое регистровой пары HL на единицу���MOV�M, A�; переслать величину PAR в заданную ячейку памяти���JMP�MET0�; передать управление команде по адресу MET0���END��; конец программы��	Следует иметь в виду, что адреса портам ввода и вывода могут быть присвоены произвольно в виде двухразрядных шестнадцатеричных чисел.
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