
ايران رباتيک دات کام

ها کنترلر میکرو

                .        
           ...                   
   .

                            .   
                                        .   

      .                          
      .

:مقدمه

                        1971   8080    
                        RCA ,ZILOG,MOS technology  

       . 
                          .           

                          .             
          .

                                           
              .           
                        

)!!!                (      ".است  باز  خودروب    در  "        

                   .

                                         !  
                .                      ic 8051 

                       FPGA,PIC ...     
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ايران رباتيک دات کام

    !   IC 8051   .

:کامپیوتری سیستم یک ملزومات

                                       
                        .             

    .

                               )کامپیوتر  پدر  (بابیج  چارلز    
                    )    (         
                              .  

                                       
                            .        IBM     
                    "    IBM"                   

  .       :

: cpuمرکزی پردازشواحد -1

                                            . cpu 
                .

Cpu      :

-  ALU                                ...         
 And  OR  ...   

 –             ALU   .

-            ALU         .
 – PC         CPU          .
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ايران رباتيک دات کام

- IR              
              .

: حافظه .2

          .                            .   
             .

                                        
ROM  RAM      .

ROM  )(                            
    .      ROM                             . ROM  
        .

RAM  )(              CPU                         
                 .

                                  
                            .          
Rom    Ram    .                  ROM                 

RAM     .       HARD DISK  FLOPPY   

:باس یا گذرگاه -3
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ايران رباتيک دات کام

              .         :

  –      :            CPU    )(             
     .

  -      :                                     
            .

 -      :                                    
     CPU        . 
        READ    WRITE              CLOCK           
      .

: خروجیو  ورودی هی واحد – 4

                  .

         .      .

:برنامه

                                           
          .
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ايران رباتيک دات کام

                .

                CPU      .          
CPU                      .

CPU                                           
)  (       .

        :

1-  PC           .
2-   READ        
3-  )   (             
4-     IR    
5-            )              

    2        3                           
  .(

                                CPU         
  ALU          .

: کنترلر میکروو  پردازنده ریز یسهامق

      IC          CPU                      IC   
                       )    (    

ROM,RAM,timer,       ...
                                IC  
               .
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ايران رباتيک دات کام

                                         
                                       

  .
                      .               
                                     

  .

 

ها کنترلرمیکرو 

       MCS-51        .      
        IC     .   MCS-51   8051     

IC    :

1 - 4   ROM

2- 128  RAM

3 - 4     8 
4 -  / 16  
5 -       
6 - 64       64            
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ايران رباتيک دات کام

7 -       
8 - 210    

: ها پیه

  Ic                40          20            40        5   
    .        4    I/O  )  -    (  8        32      40       
                1                        -     

     .
 

:صفر شماره پورت

          32    39       .            
                                .                 

               .

:2 شماره پورت
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ايران رباتيک دات کام

)      21    28(                                   
    .

:3 شماره پورت

                       .

PSEN:

)    29(            )               
      (.PSEN    Program Storage Enable                   

        OE ( Output Enable) EPROM           
      EPROM  .

ALE:

)    30(              .  Address Latch Enable             
                       .   ALE     
                              

                    .

EA:

) 31 (   External Access         5     .   
    5            ROM                             

  EPROM    .

RST:
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ايران رباتيک دات کام

)    9(          .        5             
 .         .

:8051حافظه ی

:ی ثبات ابانک ه

8051    8          R0-R7                
                              

                         .

  8051  4                         
.                         PSW.3, PSW.4                   

PSW .

:PSWثبات 

  Program status word             .                       
                                 .PSW  Flag 

         .

 

Page 9



ايران رباتيک دات کام

:P بیت

                       .       Accumulator  
                                  
  .        Accumulator    00000011                     1 
                  .

:OV بیت

        Over flow  )    )     .      ) (   +127  
  -127     1  .

: RS1,RS0بیت 

                                  .          00 
         .

:F0بیت 

          .            .

:ACبیت 
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ايران رباتيک دات کام

)    (                         3   4      
       .

: CYبیت 

) (        7              .

:Aثبات 

Accumulator          .                 
.            .

:Bثبات 

              A    .

:: DPTRثبات 

        16               8       DPL  DPH         
                 .

                       ...           
.

بری کار با میکرو کنترلر به چه چیزی احتیاج داریم؟

                         .     
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ايران رباتيک دات کام

             .      "    "           )low level( 
                           8051  

  Z80                                      
   Z80                    

          .                 
    .              C  pascal     

                    keil      C     . 
               .

    keil    
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ايران رباتيک دات کام

        8051         keil  Notepad      
        ASM51       8051      HEX    .) keil  
          Hex        (    Hex        EXE        

     .           
)        IC8051          (      IC   .         

        .                  .       
schematic      (  programmer 8051 , 8052(    download        programmer     

                                            
  )12  15  !(.

 

                                .         
                            

                  .                 8051    
      .

 8051       :

•   )Register Addressing(

•    )Direct Addressing(

•     )Indirect Addressing(

•    )Immediate Addressing(

•    )Relative Addressing(

•   ) Absolute Addressing(

•    )Long addressing(

•      )Index Addressing(

            .
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ايران رباتيک دات کام

:آدرس دهی ثبات

          8051                          
R0-R7                   8051                      
             .                                 

         A,B      DPTR)      (      C  )  (    PSW)     
(             .

                    )                        
           (:

 

: مستقیم دهی آدرس

        )8  (                                   
                 .   آدرس         
   !.

              .         
.

                   .       90H     

ADD A,R0
INC DPTR
MUL AB
DIV AB
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ايران رباتيک دات کام

P1   .    )  (      .
                   .

: مستقیم غیر دهی آدرس

                          .                   
                                        
  @) At sign(      .

                                              
                              .    

                                             
             .

          :
 

       90              R0        –      #)  number sign(         
           -    90h            .                  

.قرار بده  )به آن اشاره می کند  R0یا مکانی که  (است R0را در آدرسی که در  Aمحتوی ثبات 

                      .            
    .

   @R0   P1  .
:آدرس دهی فوری یا بلافصل 

MOV R0,#90h
MOV @R0,A
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ايران رباتيک دات کام

               –        –                 
    .                       .               # 

    .
                                                  

         #                  .                      
 :

 

   90       A    .          A  
90h    .                90h          A              90h 

        .                          A    
.         .

:توجه

 نوشتنو  عدد نوشتن از فادهتاس با کار  ینا  .  کرد  ستفاده  مختلف  عددی  هی  مبنا  از  توان  می  میکرو  نویسی  برنامه  در
. گیرد می صورت )عدد راست سمت در( پسوند عنوان به،  آن از بعد درست عددی  مشخصه
:است زیر صورت به عددیی اه مبنای  مشخصه

B یا دودویی مبنی بری binary

D یا دهدهی مبنی بریdecimal 
H یا شانزدهی مبنی بری hexadecimal

 فرض  پیش  ده  مبنی  کنیم  صرفنظر  D  پسوند  از  توانیم  می  باشیم  داشته  را  ده  نیامب  از  استفاده  قصد  که  صورتی  در
. است یلراکامپ

MOV A,#90h

MOV A,90h
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ايران رباتيک دات کام

-A بین رقمی ) رقم ترین ارزش پر ( عدد چپسمترقماولیناگرکردیماستفادهبرنامه  در  شانزدهیمبنیازاگر

F عدد مثلا دهیم قرار 0 صفر یک عدد از قبل یداب بود شانزده مبنی در #FFh 0# صورت به یداب راFFh بنویسیم.

: نسبی دهی آدرس

              .) sjmp(          
  127        127                  .                  

                                )pc(      
:

 

      90              100     .       
)100-90(   pc  +10    .

              .

: مطلق دهی آدرس
         Acall,Ajmp                                       

       .          .

:آدرس دهی طولانی 

90 sjmp 100 
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ايران رباتيک دات کام

    Ljmp ,Lcall                 .                 64     
 )        (.

        .

:توجه 

:منظور از کد وابسته به مکان بدین صورت است

برنامه زیر.حافظه شروع می شود  100ی افرض کنید برنامه ی نوشته یم که از فض

 

 پرش here به هم there ازو  کند می پرش است there برچسب  داری  که  105  به  100  آدرس  از  برنامه  ینا  در
 منطق  کنیم  اجرا  باشد  شده  شروع  50  آدرس  از  برنامه  که  دیگری  میکروی  روی  را  برنامه  همین  اگر  حال.  میکند
:یدا می در زیر صورت به برنامه

 

100 sjmp there
101….
….
….
105 there :Ajmp 110
…..
….
110 here: ------
 

50 sjmp there
101….
….
….
55 there :Ajmp 110
…..
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ايران رباتيک دات کام

 که ajmp دستور اما کند  می  پرش  there  درست  مکان  به  کند  می  استفاده  نسبی  دهی  آدرس  از  که  sjmp  دستور
 نظر  مورد  اصلا  که  کند  می  پرش  حافظه  10  مکان  به  here  به  پرش  جی  به  کند  می  استفاده  مطلق  دهی  آدرس  از

!!! است نبوده نویس برنامه
 چه از یداب ما برنامه که بگوییم یلراکامپ به تا کنیم می استفاده برنامهی اابتد در  ORG  دستور  از  مشکل  ین  رفع  بری
. شود شروع بیستیی  حافظه مکان

 

:دار اندیس دهی آدرس

….
60 here: ------
--- ----- ----
110 :---- ----
 

ORG 100
100 sjmp there
101….
….
….
105 there :Ajmp 110
…..
….
110 here: ------
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ايران رباتيک دات کام

              )pc    DPTR  (          )A(          JMP  MOVC 
                )LOOKUP Table(        

        .
 

                     .       
                    .                 

                              
                                  
     Debugging    .            

                 .
  8051            .

•    
•    
•     
•     
•      

: محاسباتیی اه العمل دستور نخست

                 8   .

MOVC A,@A+DPTR

  .
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ايران رباتيک دات کام

    ADD            8        A            .       
  A )(   .    4        .

                                               
           .

 

        )Rn,@Rn,#data,direct(          
    .    Rn                  data    8     
 diret            .

:

 

      R0        A          A              90h   
)  (      A              A       .     R0      

    A          A        .        A     10     

ADD A,Rn
ADD A,direct
ADD A,@Rn
ADD A,#data

 

ADD A,R0
ADD A,090h
ADD A,@R0
ADD A,#10
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ايران رباتيک دات کام

    A   .
                                

  .

                ADC      ADD with Carry                
                     C )(   A         
 A    .      ADD           .

: بیتی 8 تقسیم دستورالعمل

 

              A              B        .          A  
     B   .

        A      11     B   4        2   
A   3   B   .

 

                      .      
                                          A   

DIV A 

   : 
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ايران رباتيک دات کام

 #offh        A, 00     ov(over flow(   .
                .

 

:کاهش دستورالعمل

      .           .

 

: توجه
. دهیم کاهش جداگانه را DPH وDPL ثبات دو DPTR کاهشی ابر یداو ب ندارد وجود DEC DPTR دستور

  A   10     DEC A  A   9   .

INC A
INC direct
INC Rn
INC @Ri
INC DPTR
 

DEC A
DEC Rn
DEC direct
DEC @Rn
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ايران رباتيک دات کام

:دستور العمل ضرب 
 

          A        B                      .   
   A       B   .

:تفریق العمل دستور

  SUBB            8        A          .    )Sub with 

Barrow(                  Carry      A                     
      Carry                  .         
 .

 

: منطقی هی دستورالعمل مجموعه

MUL AB
 

SUBB A,Rn
SUBB A, direct
SUBB A, @Rn
SUBB A,#data
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ايران رباتيک دات کام

                        AND  OR  XOR           
         .

  AND                              .  OR            
                   XOR    )    (               

  .

XOR                         .  XOR           1             
XOR          0               .              

        .
    And      ANL ( And Logic( .

 

                    .

:
               #01001111b            A     #00001010b  

 
     ANL A,P1       :

 

ANL A,direct

ANL A,@Ri

ANL A,Rn

ANL A,direct

ANL A,#data

ANL direct,A

ANL direct,#data

ANL c, bit
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ايران رباتيک دات کام

     A    .

: توجه
 نام.  داشت  دسترسی  مستقیم  صورت  به  ها  بیت  تک  تک  به  توان  می  یعنی  است  پذیر  آدرس  بیت  ثبات  یک  A  ثبات

 )انباره یا Accomulator(مخفف که است ACC داشت  خواهید  خورد  بر  آن  با  اسمبلیی  اه  برنامه  در  که  دیگری
 اعمال بیت آن روی بر مستقیما توان می A ثبات بیت شمارهو  )DOT(نقطه  یک  همراه  به  ACC  از  استفاده  با  است
. است A ثبات بیت آخرین نشانگر ACC.7 مثال بری.داد انجام را منطقی

ANL C,ACC.7 

.قرار میگیرد  Carryکرده و نتیجه در  Carry ،ANDرا با  Aبیت شماره هفت ثبات

و بری    ORLاز    ORدارند فقط بری      ANLکردن هم ساختاری مانند دستور         XORکردن و     ORدستورات  
XOR  ازXRL  استفاده می کنیم.

.وجود دارد که کارش مکمل کردن عملوند خود است  CPLدستور دیگری هم با نام 

:دستورات چرخشی 

.بری عملیات چرخشی مورد استفاده قرار می گیرند RR A, RL A,RLC A ,RRC Aچهار دستور 

RL A (Rotate Left A(   تی ثبا ابیت ه  A                را یک واحد به طرف چپ چرخش می دهد بیت شماره هفت از

01001111
AND
00001010
--------------
00001010
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ايران رباتيک دات کام

:باشد 10000001b#حاوی Aاگر ثبات.ثبات خارج می و دوباره وارد بیت شماره صفر می شود
 

RR A ( Rotate right A(  خارج که بیتی  چرخش  دستورات  در  دهد  می  چرخش  راست  به  واحد  یک  را  ثبات 
.شود می ثبات وارد دیگر طرف از شود می

 

RRC A    وRLC A         ین تفاوت که بیتی که از یک طرف خارج می شود وارد            اهم مشابه دستورات بالا هستند با
.از طرف دیگر وارد ثبات می گردد Carryمی شود و محتوی قبلی  Carryبیت

 

       8051          .
             RAM     RAM     . 
  RAM    

10000001 ----------------> 00000011  

10000001 ----------------> 11000000 
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ايران رباتيک دات کام

 

      .                                         
RAM        .
                      xch                       
    .            xchd                 
 .
:

   A   #04fh       100  #03EH  :

 

    100      R1        .                         
               .
      A      100           3E   A   4F   100 
        .                        A   100     

       4E   100  3F   A   .

:خارجی RAM در داده انتقال

Mov ,  

Mov R1,100

Xch A,@R1

XChd A,@R1
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ايران رباتيک دات کام

        RAM                            .       
    A          )        RAM(        )        RAM( 

    .
    RAM  movx  .        .
                          ROM       

    ROM (Read Only Memory(              .        mov       
RAM                  movx        RAM    .         

        ROM              movc      ) ( .       
      ROM                  .          

      

                   .
                )lookup Table( .

:ی بیتیادستور العمل ه

             .      8                        
          .

                 ... .
       )         (   SETB   .

 

SETB bit 
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ايران رباتيک دات کام

    )       (   

 

      .            )                      (   
 

 

      .         mov  .  mov          
          mov             

    :                               mov           
        

 

             ANL  ORL      .    AND    OR        .   
            :

 

CLR bit 

CPL bit 

Mov c, p1.0
Mov A,#10
 

ANL C,P1.0 
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ايران رباتيک دات کام

    XRL (XOR(  .

: برنامه انشعاب دستورات

                         
                            
    .                                 

                   .
        :

1 –     2-   

:انشعاب غیر شرطی 

                         .       
 JMP  CALL   .

     JMP ( jump(   . sjmp (short jump(    )    127    
    (    ljmp (long Jump(       Ajmp       .     
          )   64  (         

         .
                                                jmp   

       .                                           
                                    

     127   sjmp      ljmp    .
             )0000800h1000h1800hf800h(
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ايران رباتيک دات کام

         call   Call         .      
       .

:پرشهی شرطی

                              .           
                                              

 .
               JNB    )jump if not bit(                

  . JB       
 

Bit                 address                              
  bit      )    (

    DJNZ    )decrease jump if not zero(  )                       .( 
                           )     for     

  (

     :
 

1               .

JB bit,address 

DJNZ  1 ,address 
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ايران رباتيک دات کام

       CJNE(compare jump if not equal(        
  .

 

  1      2           . Address        
            .                 

.
 

              8051                              
         8051             

                     .             8051     
      

 

                                  .       
                        .                 

                    "        ".                   

CJNE  1, 2 , address 

IF  1 > 2  then
C <----------1
Else
C<-----------0
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ايران رباتيک دات کام

       .

 segment – 7 روی بر را آن کندو دریافت را دو مبنی  در  عدد  یک  3  پورت  پیین  بیت  4  از  که  بنویسیدی  ا  برنامه
 داده  نشان  خروجی  باشد  0101  ورودی  که  صورتی  در  مثالی  ابر.دهد  نشان  یک  پورت  به  متصلی    پارچه  هفت  یا

.باشد 5 عدد segment– 7 روی بر شده

                               .                .  7-

segment         LED            LED            dp (decimal Point(       
.        LED                          .  

LED       .

 

*******************************************************************************
segmen                        .      7-segment     

        LED                                  .   
      LED      7-seg              Ground        VCC    . 7-seg  

                  LED            7-seg   
VCC          LED         TTL   . 

segmen    10        5          5            .               
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ايران رباتيک دات کام

                               VCC  GND    ) 
  7-seg              (              LED      PACKAGE   

.     LED    .

         2   7-seg   .        d,e,g,b,a   
                7-seg        5      
          TTL   .

     7-seg        !

.کنیم می استفاده مشترک آند seg-7 از ما مثال ینا در

     :
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ايران رباتيک دات کام

                                             
  .   0011  3  0001111   3   7-seg  .      lookup 

table    .

  lookup table         7-seg             
                 .

     :

 

     LED        LED .

: توجه
.کنید متصل پورت بیت ترین ارزش پر به را gی  یهاو پ کنید متصل پورت بیت ترین ارزش کم به را aی  یهاپ
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ايران رباتيک دات کام

     :

 :4             3   .
 :8          LED        .
  :  4                                               

   .

  :

 

                 .           
   30h       .

                  .                     set      .       

ORG 30h
MOV P1,#0FFh
Loop: mov A,P1 
Anl A,#00001111b
Mov DPTR,#Table
Movc A,@A+DPTR
Mov P3,A
Sjmp loop
Table: 
Db 1000000b, 1111001b ,0100100b,0110000b, 0011001b,0010010b, 0000010b, 1110000b, 
0000000b, 0010000b, 0001000b, 0000011b, 0100111b, 0100001b, 0000110b, 0001110b

End
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ايران رباتيک دات کام

          .       .      
   .

Mov A, P1                     A        .              
                       ANL A,#00001111b           A   

           .     A        
 .
  mov DPTR,#table      table      DPTR        .           

         A          3    .
  sjmp              .            
.

      :

 

DB                      د.                  
)define Byte(.

                     DB              .    
             Table      1   table +1  ...    

  F   Table+15   .
         3      A      DPTR   Table  

Table :

Db 1000000b, 1111001b ,0100100b,0110000b, 0011001b,0010010b, 0000010b, 1110000b, 
0000000b, 0010000b, 0001000b, 0000011b, 0100111b, 0100001b, 0000110b, 0001110b
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ايران رباتيک دات کام

  movc A,@A+DPTR   3    3    .
                 LED     TTL       

 7-segment        )            (

           LOOKUP TABLE ) (   . 
 

)ها برنامه زیر (7 قسمت کنترلر میکرو آموزش

                                             
                            .     

          .

                  )label(          .             
      .           ROM      

.              ORG              ROM      .       
            ORG                            

      LABEL    

                                       
                                           

                              
                                       

     .

                                      "":""    
       .

                    .       
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ايران رباتيک دات کام

            .                         
                    .

      :

 

       

 

  . main      100   .
      .

                  .         CALL         
 RET   .

      RET    .         CALL    .
       :

50 jmp Main
...
...
100 main: mov A,#10
 

50 Jmp 100
…..
…..
100 mov A,#10
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ايران رباتيک دات کام

 

              Call      display    .    display   
       Ret     RET  mov B,#11    .

                                            RET 
  mov b,#11           

                  PC                       
                     

 

      PC            mov A,#10      CALL               
        CALL   PC      mov B,#11                       
                  display    PC             display    

Mov A,#10
Call display
Mov b,#11
…

Display: 
….
….
….
Ret
 

Call display  
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ايران رباتيک دات کام

        RET                 
      PC                           

 mov B,#11   .

                        .               
                                      

match                 .             
 .

                                            
          .    400              10 

          40                                .         
          

                            .    
                           

   .

                                               
                      

       
 

هشتم قسمت 8051 کنترلر میکرو آموزش

ها تیمر

            8051                      .         
      8051    .                  .       
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ايران رباتيک دات کام

                     .
8051          16                .      
 8    TH  TL    .    4      :
 00        13     .
 01      16     .
 02    8        .)AutoReload(
 03      8            .

  4                                  .  16      01       
  0000    FFFFH               FFFF          )TF(           
 0000     . 

    2        AutoReload         8    00  FFh    
                                                 

        100            2    .       TH 
      .                       TL           FFh 

   .    TL  FFh      TF     TH        
      .

                TCON  TMOD    TMOD                  
          TCON               TMOD       

   .  TMOD    :
 

TMOD    8              4    )nible(          1     

 

Page 43



ايران رباتيک دات کام

 0     .              .
  Gate                        .                       

                                INT1      
             INT1  .

  C/T                                        T1   
T0                                     18    19   

  .             ) (            
             .   c/T              
             .

  M1  M0                     .          
        M1, M2    .

     1  AutoReload     )  (     :
 

     :
 

            .
                      TCON               
.

 

Mov Tmod,#00100000b 
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ايران رباتيک دات کام

  TF:                            
                  )FFh    FFFFh  1FFFh  (                 

    TF                         
  .
                                            

 .
TF1     TF0      .

 TR:        .                
                   .   TF  TR1    1  TR0     

 0     .

4                      .
                 .

از کدام تیمر استفاده خواهیمکرد؟.1
.مود کاری تیمر را تعیین کنید.2

تیمر مورد نظر شماست یا شمارنده.3
.را با معادل دودوئی آن بار گذاری کنید TMODثبات .3

.را با مقدار اولیه مناسب بار کنید THاستفاده می کنید  AutoReloadدر صورتی که از .4

.تیمر را راه اندازی کنید .5

.بمانید  TFمنتظر یک شدن .7
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ايران رباتيک دات کام

:مثال

.تولید کند P1.0میکرو ثانیه بر روی پیه ی  200برنامه ی بنویسید که یک پالس با دوره تناوب 

:
      200                          high     

    low      .        100                             
       2   autoReload     -100    .

     -100         100     AutoReload   
8      FFh   :

TH=FFh-100d=9Bh
  -100               .          -100    9Bh      TH           

  .

            .         .

 

            TF   .
 

Mov TMOD,#00100000b

Mov TH1,#-100
Setb TR1
Wait :jnb Tf1,wait
ClR TF1
CPL p1.0
Sjmp wait
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ايران رباتيک دات کام

سریالعملیات نهم قسمتهاکنترلرمیکرو

        8051                    
                                .         

       RxD TxD    .
                                setting   

     8    SCON    .

 

        8051    4                          Sm0/sm1 
   .

                            
            .
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ايران رباتيک دات کام

            UART        Universal Asynchron Receive and 

Transmission                                         
.

: سریال ارتباط های مد تشریح

   :
        RxD    TxD                       .    
     RxD              .  TxD  
                            

              .        TxD                     SBUF  
RxD    . 

:متغیر فرکانس حالت

      1  3              1     .  2     16  32 
       SMOD    PCON           .

        UART 10                         8            
     .

           
                 TxD        TI            )  

(               .                      
RI              .

:توجه 
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ايران رباتيک دات کام

.به صورت سخت افزاری یک می شوند و باید به صورت نرم افزاری صفر شوند RIوTIبیت های

               8     .      
 UART 9   4     .          

                                  
     .             .

8              SBUF              
      SBUF         8        SBUF    

                                 SBUF      .       
SBUF          SBUF               

    SBUF      SBUF       .

   8        SBUF           
     SCON     TB8 RB8          .   

                   TB8                         RB8 
      .          RB8           
   TB8  .

        mov    SBUF         . 
          SBUF               TxD   TI 

   .       SBUF        .
         RI   SCON       SBUF  .
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ايران رباتيک دات کام

                  .          SCON         
                  REN   . REN  Receive Enable     
     .

             RI              
            RI                   . CLR RI  RI 

                                      SBUF 
     A   .

  UART 9                                      )  mov 
sbuf,A(    TB8                              )mov a,sbuf( 

 RI          .
    TB8          :

 

Mov SCON,#01010000b
Wait : jnb RI,wait

Clr RI
Mov A, SBUF

Mov c,p
Cpl c
Mov TB8,c

Mov SBUF,A
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ايران رباتيک دات کام

  p                                       
     cpl c    .  c(carry(              
    p      c                mov bit,bit          8051   

    mov TB8,p     .

                  TI                           
                                TI             
 :

 

:سریال ارتباط ساعت پالس تولید

       1 3                
   2        .

              T1   .

             32) 16(    .
      TH1          .            1200      )Baud 

Rate(  :
 

Wait:jnb TI,wait

Clr TI

Mov SBUF,A
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ايران رباتيک دات کام

   12MHZ   :

 

  1200       38.4 :

 

   26.04           TH1  -26    :
 

        26.04  -      -26                           
 1200  .

1200=  1 /32
  =1200*32 =38.4  KHZ

 

  1=  /12=1  MHZ=1000 KHZ 

1000÷38.4=26.04 

Mov th1,#-26 
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ايران رباتيک دات کام

: مثال
؟ کنید دهی مقدار بیتی UART 8 حالت در ثانیه بر بیت 2400 دریافتو  ارسال برای را سری پورت

 

          Scon      SM2                   
        .

 

8051 در ها وقفه دهم قسمت کنترلر میکرو آموزش

2400=    1/32
   1=2400*32=76.8

 12  MHZ
1000 /76.8=13.02
=? TH1=-13

Mov scon ,#01010000b

Mov Tmod , #00100000b

Mov TH1,#-13

SetB TR1
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ايران رباتيک دات کام

            8051          .         
                      )(       

)  (              )(             
    .

                                 
                         

  .
                                        
                )Interrupt service Routine(    ISR    .       

  8051                           .       5  
           .

               TFX             
                                    TFx  

        :

 

                      TF1                             
                                              

  .

                                                  

Wait :jnb TF1,wait
CLR TF1
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ايران رباتيک دات کام

)TI,RI(    :

 

             .

              :
                                              .   
      :

1.                            .
2.                             .

  2             . 
                                               

                .
       .

 8051 5                     .
                                 

      –    ..  .                              
       .

Wait : jnb TI,wait

CLR Ti
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ايران رباتيک دات کام

                              .        IE( Interrupt Enable( 
       .

 

EX0:     0

ET0:     0

EX1:     1

ET1:    1

Es:     
ET2:     2)  8052(

--:  
EA:     

  EA                                                 
  set           EA .
               EA          EA    

   .
                        IE        )               

  (           :
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ايران رباتيک دات کام

      mov          :

 

                                              IE       
.

:تقدم وقفه ها 

                                1            
                                         )         

        (                              IC        
      IP(Interrupt Priority(                 .   

                  .
 IP   IE :

 

SETB ET1

SETB EA

 

Mov IE,#10001000b 
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ايران رباتيک دات کام

                                                  
     .

     :

 

                              .                     
                      .         
          .

                                  . 
                                  .         
      
                               .  

        .
                                          )  

Tf1, TF0,TI,RI(.
         .

Mov IE,#10011010b

Mov IP,#00010010b
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ايران رباتيک دات کام

 

:)ISR( وقفه دهی سرویس روتین

                                    .    ISR         
     ISR  RETI         RET.

  ISR            CLR   .

 

:وقفه بردار

 

Timer0_ISR:
CLR TF0
SETB P1.0
RETI
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ايران رباتيک دات کام

                            PC (Program Counter(      
.            .                ROM       8     

              .

 

      8                RESET    3      .     Reset   Setting 
          Reset        .

    8                                   
           .            :

 

ORG 0Bh
Ljmp Timer0_ISR
RETI
...
..
...
ORG 100h
Timer0_ISR:
....
.....
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ايران رباتيک دات کام

                        RET            RETI             
RETI                 RETI   .

                    INT0  INT1                 
           .

      OR    TI  RI   .
   

 :   

.....
RET
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