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微电脑工业控制系统的研制及其应用

林 章 省

< 电子
、 =

仁程系 >

摘

谁
、

乞介绍 位机 系统的结 内点 及如何根据应用要求 来迸行 20 ( 系统设计
,

拚 币
=

从应 ?8≅ 角 度讨 论

了 �缝计
Α
Β

Χ
所涉及的一些基 井自〕题

,

业洋细介绍 了多功能注塑机微电脑控制系统的硬件和软 件
,

以此 说

明 Δ0 ( 系统 的设计特点
,

应 Ε日范 Χ且和发展前景
9

一
,

任务的提出

<一 >研制注塑机微电脑控制器的意义

 
9

 ! ∀  年 # 月
,

我们受某机械厂的委托
,

研制 # & 一 Φ #− 注塑机微电脑控制器
9

该机系

参照进 口机新设计的
,

有关部门要求整机性能达到国际先进水平
,

改变我国出口 机械在控制

设备
=

ΕΑ 的落后而貌
,

争取进入东南亚一带的国际市场
,

为国家赚取更多的外汇
。

&
9

国内的注塑机其控制部分一直沿用继电器接触器
9

但继电器系统由于体积
、

功耗
、

噪声都很大
,

具速度及长期运行可靠性又很低
,

’

更主要的缺点是系统的变更极难
9

必须用微

电脑这种新技术加 以改造更新
。

Φ
9

由于微电脑控制器先进
、

灵活
9

通用
,

它必提 高往塑机的劳动生产率和产品质量
,

不但对本行业有示范性的意义
,

而且对其它行业都具有现实的经济意义和推动作用
∃ 微 电脑

控制器的研制又将在工业制控方面积累有益的经验
,

其意义是重大的
9

< 二 > 采用一位机的原因

 
9

一位机是专为适应工业控制而设计的
9

其特点是简单
、

可靠
、

造价低
。

容易掌握
,

便 丁
二

阵遍推广应用
9

&
9

由于
一

位机省去许 多在工业控制方面不必要的复杂功能
,

故对于以开关逻辑为主的

控 制系统来说
,

应用一位机特点更突出
,

其系统硬件和软件都比八位机
、

四位机简单
9

Φ
9

当时国内 Γ一 ∀− 单板机售价 # − − − 元 <带盒式磁带机 >
,

而用一位机芯片和其 他 逻

辑 电路所 设
一

计的主机也不过 几百元
,

相差一个数量级
9

同时 Γ一∀− 单板机的许多功能对本控

制系统来说是用不着的
,

但系统所需的大量 2Η − 芯片却是它所缺少的
, 9

玫不宜采用它
9

%
9

从研制的把握性
,

将来批量投产的可能性以及用户掌握和维护的容易性 等 方 面 来

本文  ! ∀ % 年 ! 月  ∀ 日收到
。
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看
,

应用一 位机是最适合的
9

同时它又保持了程序可编
、

灵活通用的优点
,

益不因此而降低

它的先进性
。

二
、

一位机系统设计的基本问题

< 一 > 从设计观点看 2ϑ ( 系统的结构

 脚制
Κ桔号

从9.Λ只吓

开摊号翰
入 少洲鸽绪

负

毅毅序计故
,,

<<<Μϑ夕夕

飞飞万巍了了<<<侧或助
, >>>

尸尸尸

火火少      妙 士“ ΕΕΕ

输输卜球泌选泽。。。 骊徽据娜
田田

图  从木 20( 系统的结构框图

一位机系统的荃本组成如图一所示
9

它由一位微处理器
、

程序计数器
、

程序存储器
、

输

入数据选择器和输出数据锁存器 < ∋ , > 等五部分组成
9

除存储器外
,

还包括下列四种芯片
Α

 
9

5Ν  % # − − Ο

—
系统的中央处理器

,

也称工业控制单元 < 20 ( >
9

可执行墓才讨旨令

 � 条
9

 亥芯片有四 个标志信号端 . 。 、

. .、

. Κ、 和 . )
可供系统设计者用以 扩充指令 系 统

9

&
9

#< ∃  % # �

—
可预置的四位二进制可逆计数器

,

用作程序 计 数 器 < Μ0 >
9

尸0 不

集成在 20 ( 芯片上的好处是便于利用它的级联端构成不同寻址范围的系统
9

Φ
9

# Ν  %#  & 一一八输入通道数据选择器
9

它根据程序存储器送 来 的  Η− 地址码
,

把

被选中点的状态通过 一位数据总线送到 20 ( 参加运算
9

%
9

# Ν  % # ! !

—一位 ∀ 路双向锁存器
,

在系统中用作输出锁存器
,

也
一

可 用 作 8 Π Θ 的

暂存器
∃ 它能在 20 ( 写脉冲信号作用下

,

接受一位数据总线上的数据到指定的单元
,

业 可

由 20 ( 读出
9

< 二 > 硬件设计时要考虑的一些因素

设计时应当根据具体任务来确定系统的规模和必备的功能
,

使它具有相当的灵活性和通

用性
,

又有一定的针对性
,

也即使系统的结构适 当而不至过于庞大
,

又留有一定的余量
,

以

便能充分发挥它的效能
,

收到最佳的效果
9

普通的控制系统用一片  % # − − 也就够 了
9

 % #  � 的用量影响到寻址范围和存储器规摸的

配备问题
,

每增>Κ8Α 一片  % #  � 寻址范围就将扩
一

大  � 倍
9

存储器的输出除四位 ∋ Μ 码外
,

尚
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万
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图 Φ 到如动翻卜的 2Η。 Β乍选译 , Β电路 图 % 写信号参加译码的Α8Η − 片选译码
一

电路

一个实用控制索统
,

≅三应 有换作线路
,

转移逻辑
,

子程序堆栈
,

缓冲器 Η驱动器
、

定 时

器 Η
一

计数器和 编程器导电路
9

仃的将 几行而结含具沐设计介绍
,

有的已有有关资料可 以 参 手
9

这里就不
一

再讨论
一

了
。

< 三 > 20 ( 程序设计的特殊问题

 
9

∋ 4 ∗ 指 令及 允许结构程序

20 ( 指令系统中的特殊指 今是 24 ∗ 和 ∋ 4 ∗
,

尤以 ∋ 4 ∗ 指令用处最大
9

在执行 。 4 ∗

指令后
,

内部允许愉出寄存器 < ∋ 4 ∗ )
一

> 将受到影响
9 =

巨当仅 当 ∋ 4 ∗ ) 二  时
,

其 后 执 行

5 Υ ∋ 或 5Υ ∋ 0 步旨吟才有效
,

否则无效 < 20 ( 不向处发写信号 沂
9

这相 当于
一

可由 ∋ 4 ∗ ) 的

状态来决定一组指令是否被执行
,

从而实现等效的程序转移
9 ,

这意昧着在较 简单的控制系统

中可以不必执行常规的程俘转移指令
,

因而系统可 以得到简化
9

&
9

指 令 系
一

统的扩充

∗ ∋ Μ . 的
一

 ∗ ∋ Μ∋ 两条指令中的任何一条都可少ΒΒ于指 令扩充
9

比如
,

用 ∗ ∋ Μ∋ 指 令产生

的 尸
。

刀水冲配合该指令听带的操作数中的三位标志码
,

便可将它扩充如下表内的 ∀ 条指令
9

炎  ∗ ∋ Μ∋ 指令的扩充

∗ ∋ Μ∋ 指令所带
带你志码

系 统 Χ置计糕⋯溉
卜数
料
时

少己 了肖 Ε <  > Χ < 名 > Χ 远

基

Β
、、

拜 Χ
‘时

停 Χ自加如创启动模拟
新定 义的指令功能 定 时 器定

版
9 < 2 > Β <

时 器 停 少
互 > ≅

为此要加的逻辑如图 #
9

还可以用 . . 、

尸二及 . ) 三个月喊中构成下面的 逻

辑功能来皮系统真正具有 Κς Μ
9

Κ5 ) <转子程序 > 和

) Υ ∗ 等指令
9

实践证明这些设想是完全可行的
9

依靠图 #
、

图 � 的硬件作支持
,

系统的功能就将

大为增强
,

从而给程序设计带来很大的方便
,

业提高

··

八 己∃夕犷犷
,,

, Α

谬备妙妙
··

山 , 一

���
一一

月
·

谬砖叮叮

图场 扩充 ∗黔Μ∋ 摺令加的逻辑
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图 ! 实现 ∀# ∃
、

∀%& ∋ 即 ( ) ∃ ∗ +
、

& , ( 等指令的逻辑框图

运 行速度札−按制的灵 .舌性
/

01 2 没有条件分支指令
,

但可以用 % 3 4 ∋跳步 + 指令配合 ∀# ∃

指令来实现条件控制
5 当 ( ) ∃) 和 # ) ∃ ∗ 两条指令都用来扩充指令后

/

空操作指令可 以

使川 1
一

+尺 尺& 指令来代替
/

6
/

程序处理与系统结 构的关联性

在为任何一项任务编写控制程序时
,

都将碰到三种基本问题
,

处理这二种基本问题的程

序结梢∀如图 7 所示
/

依靠这三种基本问题程序结构
,

程序员就能够根据工艺流程 的 具 体 要

求
,

画出一个个的程序结构块来
。

8888888888888 一只只
             一岛岛岛 9草口口)))一氏氏氏 7 : 几几几 奋一 不不

   一 月;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;;

   

一
夕夕 磷磷产产产 域林划婚婚

令令令令姐卫卫

∋ < + ∋ = + ∋ > +

0 ∗
一

, ? ≅ ( 结 构 −− 了
一

, ? ≅ (
一

≅ Α %≅ 结构 Β ? ?
∀

≅ 结构
图 7 0 12 程序的三种基水程序结构框图

最后将它们串联成 个完整的程序流程图
,

籍以编写源程序
/

这三种结构都有一个判断

分支的问题
,

012 实现程序分支有如上述允许结构程序和常 规 转 移 ∋ % 3 4 和 ∀# ∃ + 指令

两种途径
/

比如图 7 ∋ = + 的 工∗一 , ? ≅ #一 ≅ ∀% ≅ 结构就可以有如下两种处理
Χ

程 序 工 程 序 亚

−
。

ΑΔ 3 Α Δ 3

Ε
。

Φ ( Δ 1 � Φ ( Δ 1 �

6
。

) & Φ ) & Φ

Γ
/

) ≅ ( & & % 3 4

Η
。

% , ) Δ
Ι

ϑ# ∃ Α Φ Κ

Λ
/

% , ) Δ Χ
%, ) Δ

5

7
。

Α Δ 1 & &
/ Χ

% , ) Δ Χ
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5 Υ ∋ 0

5Υ ∋ 0

2ς 尸

,月召
Α 5 Υ ∋

5 Υ ∋

5 Ξς
,

∃

ς

Υ

5Ξς

Ψ
8

Ψ &

朋Ψ8马ςΥ

Α
!∀

9

⋯
八曰
Κ

2移Μ八)心/−∀/−−/−,−

虽然这两段程序分支的方法不 同
,

但效果是一样的
/

对于具有多个指令组 的 Β ? 0Α ≅ 结

构
,

也可用 ) ≅ ( 指令和状态标志或状态计数器 ∋ 每一种状态代表唯一的一个指令组 + 所组

成的允许结构程序实现
/

这种处埋方式让程序依次一步一步地通过每一条指令
,

直到 ∃1 为

最大值才回到起始点
,

故称为循环返回控制
/

其优点是不需转移逻辑
,

硬件简单
,

但执行速

度慢
,

编程也较难 5 而利用常规转移指令来处理 ∋ 称为分支转移控制 + ,

则是跳过不执行的

指令组
,

其优缺点适与前者相反
/

因此
,

应该根据具体的控制要求
,

对硬件软件进行折衷考

虑
,

才能有合理的系统设计
/

诚然
,

在保证速度要求的条件下
,

应尽量简化硬件
,

以便降低

成本
,

提高可靠性
/

三
/

用于 Η Ε
一

6Η 。注塑机上的一位机控制系统

∋ 一 + 工艺流程简介

表 Ε 为本机基本的工艺流程
。

该机生产一个制品的过程一般要经过
Χ

闭漠
—

注射座进—
注射—保压

—
预塑一 防流涎 ∋ 预塑螺杆后退 +

—
制品冷

却—
注射座退

—
开模
—

制品顶出—
延时—再闭模⋯⋯这样一些程序步

/

百Ν.每个程

序步又包含若干不同的动作
,

此外还有一些特殊要求
Χ

Ι
。 “

自动
、

半自动
、

手动
” 三种工作方式

。

“
自动

” ,

是启动后连续一个接一个地生产 5 “
半自功

”
则每生产一个产品就停 5

“
手动

” 时只做单工步 ∋ 闭模
、

开模
、

注射座进
、

注射座退
、

注射
、

预塑
、

螺杆退
、

顶

出
、

退回
、

插芯和抽芯 +
,

要能点动又 能连续执行整个工步
。

Ε
/

在 “
自动

”
或

“
半自动

” 时有如下几种选择控制
。

∋ Ι + “
前加料—

固定加料
” , “

前加料
”
为前述正常生产程序

, “固定加料
” 则 在 注

射座进到位后不再后退
。

∋ Ε+ “
有芯—

无芯
” Χ

有芯时在闭模阶段要插芯
,

开模阶段要抽芯
/

∋ 6+ “顶出次数
” 选择

∋ Γ+ − 级
、

亚级和 班级注射方式选择 ∋ 见表 Ε 表 6 +

6
/

安全保护和故障报警
/

∋− +安全门一开不能启动机器
/ Ο ,

∋ Ε +安全罩没盖好不能进行注射
,

座子也不能前进
。

∋ 6 +护模报警
、

缺料警和油温超限报警
Χ

、

启动喇叭及相应的指示灯
/

Γ
/

延时及定时控制
,

要有六套
,

能由操作不萝时讽节涛碑
‘

入
·
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Θ
一

+二二二二不不不 555555555

ΝΝΝ Ν
」」」

−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−

’’ ·

撼 鲁
,

省 5
··

分狱书 、、、、、、、、、、、

川川嗽泛翻占占占占
Σ 乙乙乙乙乙
心心心心心心心心心

尸尸尸尸尸尸尸尸尸尸尸尸尸尸尸/ 、、、
Ο /

’

⋯
,

””
一 、      

ΓΓΓ 十十十十十十十十十十十十
、、/ 洲洲洲洲洲洲

心心
······

丰丰 十 十 ΣΣΣΣΣΣΣ
一一一

ΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘ

ΘΘΘΘΘΘΘΘΘ 、、、

十十 Σ 」」 +
一

只 二了二只二碱一一

三三
一一

⋯ 一一一 ——
−−−

ΘΘΘΘΘ乙恋恋上上上
∀∀∀∀∀∀∀∀∀

ΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝ
产产产产产产产产产产产产产产产介越 :::

三三三三三
Ι

;
··

555
三三 擎 占占占

甲 甲 Σ 半半半半半
/ 一

Ψ
:::::

、、、、/ 尸 、曰沪 、、 / 产

+尹尹尹尹尹 Θ
“““

∀∀∀∀∀∀∀∀∀∀∀∀∀∀∀∀∀∀∀

六六 擎 塑芍芍 Θ
; ;

一
’ ””” ΙΙΙΙΙ

Θ
Σ Σ

⋯
‘ ’’

ΝΝΝ
ΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣΣ Σ 十 十十 Σ Σ ΣΣΣ Σ Σ 价 十十 ΣΣΣ

‘

Σ 555 Σ Σ 十十

一
一

:: 曰

一
一 一
——ΝΝΝ芍芍 兴 占占占占占占占占 Θ

·

十 十 Σ 」 Σ ΣΣΣΣΣ

长长 以 石石
Ι ΧΧΧ Σ Σ 十 ΣΣΣ 十十十 ΣΣΣ 十十

ΘΘΘΣΣΣΣΣ 十 一 十十十十十十十十

ΤΤΤ 助助 周瑕恻娜娜 ΘΘΘ 翻翻翻 瑙恻擎擎

⋯
等细瀚瀚

Θ 翻宜宜
砌砌 池池 酬之驯写写 周瑙周 Θ 摄翔蒙日日 厚厚 纂纂 卿影驾驾 ⋯绷半醚醚 一一
强强 睡睡

一

王 擎擎 州泛坦坦坦 退退退退 ⋯昌对对
霆霆
芯 。 一一一

Θ

烹澎澎澎澎 台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台台
一一一一 鹦岌铡 Θ 曰目目举举举举 侧布恻州供 娜娜

Θ药药商商 一一一
一一一一一一

;;;;;;;
;

一 Θ
二 ; ;

一
‘

一一一一一一
泪泪泪泪淑锡泪泪泪泪泪泪

Γ
Σ

⋯
Ν

−

娜写恻醚
、

瑕安Ζ周酬

橄



第 8 期 微电脑工业控制系统的研制及其应用  琦

表 Φ 系统输人开关功能状态表

符
一

号 作

,‘
&Φ心

[[[[

[ 。人

[
5 。

�Ι∀日
[[[[

[  −

8 8

 么

 Φ

 %

】 #

Ε 日

8 了

8 日

闭模速度控制行程开关

开模速度控制行程开关

闭模低压深护限位开关
 闲模结束限位开关

注射座进速度控制行程开关

注射座退速度控制行程开关

之社射座退到位限位开
=

又

比对座进到位限位列
一

关
=
一

级注射检测开关
一

三级注射检测开关

预塑螺杆位限位开关

防流结束限位开关

开模到位限位开关
顶出到位限位开关

中心顶退回到位限位开关

安全门关牢行程开关

安全门打开保险开关

开模自动顶出发信号开关

芡全罩盖上保险开关

插
,

艺到位限位开关

抽
,

艺结束限位开关

工作方式选择开关

手动中芯顶退回指令开关

有芯 Η 无芯标志开关
加料方式选择开关

工作方式烈择开关

手动打匀芯指令开关

手动插芯指令开
=

又

一

Ε
一

马砂示至
一

Χ 常压一放一压

Χ 压 下

⋯毒
,
一

Α一放

几
一 常压一放一压
 

尸 8Χ∴

州
、 一

卜
‘

Χ 压 下

压 下

压 下

压 下

压
一

.

压 下

月几 下

厂获下 <安全门关上 >

压
卜 一

Τ’< 安全门开 >

压
一

卜

压 下

压 下
「

压 下

通 Η断 <  Η− >

1 通 <  态 >

通 Η断 < 8Η − >

Β 通 Η断 < 8Η 7 >

∃ 通 Η断 <  Η ∋ >

一
通 < 8 态 >

通 <  态 >

闭模 慢一快一俊

开模 慢一快一慢

低压保护结束
,

锁模开始
2闭模结束

,

注塑座进开始

泣射庄进 慢一快一漫
注对座退 慢一快一漫

注
Α

Χ寸座后退协 Ε卜

之
二
水座停止前

9

迸
,

汪射石
一

始

二级注射

三级注射

预塑停止
,

防流涎开始

防流涎结束
,

螺吁后退停止

开模停止
顶出到位

,

退回开始

中心顶退回到位

允许启动机器

机器停止工作

自动顶出开始

允许注射
,

注射座进动作

插芯停止

抽芯停止

手动Η 半自动
、

自动

手动时中芯顶退回

自动时有芯 Η 无
]
毖

固定加料 Η 前力「8求
之
Β

自动 Η半自动

手动抽芯

手动插
』

志

[[[3乃[[[[[[

ςςςςςςς

表 % 定时器启动 Η 输出及故障报普信号表

符
一

、
=

=
= =

“
= = = =

称
Χ

=
=

竺 态
⋯
=

= = =

些
=
二

=
= =

=

=

用
=

Υ 8

Η Ρ
Α

Υ Γ

Η Ρ
Α

Υ
Φ

Η Ρ
Φ

Υ Α
Η Ρ。

Υ 。 Η Ρ。

注身寸
、

保压定时启动厂输出

预塑缺料报警定时启动 Η输出

制品冷却延时启动 Η输出

顶出退回数定时启动 Η 输出

闭模延时时启动Η 输出

护模报警定万寸启动厂输史

护校报警启动信号

缺料报警启动信号

Υ 由低到

高上跳时启

动定时器
,

Ρ ⊥  是在

定中

限定注射及保压时间
,

预塑 二步的检使测信号
是转入

配合 [ Α 。

作缺料检测信号

使制品冷却
,

开模延时
,

是转人
开懊工步检测信号

控制项出的次数

建立从前一个产品结束到下一个
产品始的暂停时8司

配合 [ ‘
作闭模故障检侧信号

启动报警喇叭及
“
护模

”
指示灯

启动报警喇叭及
“
缺料

”
指示灯

态态
Κ2,8

9Η七几ΥΟΟ
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表 # 手动方式作操作开关及标志信号表

粉
「

名 称
=

匕竺
一

一

二⋯ 一 生
∴ ∴ ∴

∴ ∴
∴

∴ ∴ ∴ ∴
∴

∴

一
竺
一Γ [ Α 8

闭 准主令开关 Β 通 <  态 > Χ 建立闭模工步标志

公
Β

摆糕
开关 ’

豁粼 ⋯熬默篡
“

顶出主令开关

闭模工步标志

注射座进工步标志

注时工步标志

顶塑工步标志

螺杆退 <防流涎 〕工步标志

之七射座退 工步标志

开模工步标志

顶
’

咭工步标志

通 <  态 > 建立顶出工步标志

启动
“
闭模

”

指示灯
,

指定做闭模动作

启动
“
注射座进

”
指示灯

,

指定做注射座进动作

启动
“
注射

”
指示灯

,

指定做注射动作

启动
“
顶塑 ” 指示灯

,

指定做顶塑动作

启动
“
螺杆退

”

指示灯
,

指定做拔螺杆动作

启动
“
注射座退

”
指示灯

,

指定做注射座退动作

启动
“
开模

”
指示灯

,

指定做开模动作

启动
“
顶出

”
指示灯

,

指定做顶出动作

态态态态态态态态  Κ8  ,上刁9一, Κ8
Κ9工

[___−−&−−−
Ι,ΚΓ咋乙&&&&,乙

<二 > 系统硬件的确定

系统的控制要求及有关的 ΚΗ ∋ 信号以表 &
、

表 Φ
、

表 % 和 友 # 来表示
。

据此确定有如下

规模和功能
Α

∴

 
9

 Η − 通道
Α % ∀Η % ∀ 个

,

可扩展为 � % Η � % 个
9

输入 % & 个
,

备用 � 个
9

输出 Φ% 个
9

暂存单元 � 个
,

其中有 ∀ 个输出点兼作
一

8泣步 标 志 < Γ _

] Γ _ 5 >

&
9

寻址范围和存储器容量
Α Μ0 有九位可寻址多达 #  & 个 20( 语句

,
存 储器为 ) + ς

2Σ Π Θ ,
4 Μ) ∋ ς Γ Σ 又 ∀

。

Φ
9

指令字长及格式
Α 字长   位

,

其中 ΚΗ ∋ 地址码 Ι 位
,

·

采用交错存放方式
。

其格 式

是
Α

竺 Β
0 , Σ Ε

�

∋ Μ 码 < % 位 > Χ 任意
< ‘位 ’

 Η − 地址或转移目的地址

%
。

可执行指今
Α

有无条件转移指令 Κς Μ
、

软件暂停 ∗ ∋ Μ∋ < 工0 ( 复位 >
,

软 件 回

零 < Μ 0 义位 > ∗ ∋ Μ . 等功能
,

故 20( 可执行指今  � 条
9

#
9

系统操作
Α

一位机面板有
“运行

” 、 “
复位

” 和 “
单步 Η检查

”
等操作按钮

,

还 有

“连续
—

单步
—编程

”
方式选择开关及存储器选择择开关

9

同时系统控制箱及床身装有
“方式选择 ” ,

运行
、

复位和多种单工步操作指令开关及按钮
9

便于调试和故障检查
9 ‘

�
9

程序输入
Α
键盘编程器和开关编程器各一套

,

程序输入和检查十分方便
9
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Ι
9

存储器单元选择
Α

有 ! 个 Μ0 数据输入开关和一个送 Μ0 按钮
,

可在 ∋] 2Σ 范围

内任选 存储单元
,

以便检查和修改其内容
9

∀
9

状态显示
Α

有存储器地址及内容显示
,

还有微机工 作 状 态 < ) )
、

0, Σ
、

0 , Σ >

显示
,

便于监视和检查主机的运行情况
9

另外
,

控制箱还有八种工步显示
。

!
9

附加工能
Α

� 六套数字 � 二位十进制  定时器 !

∀ 一 套六位十进制产品计数器 !

#
一

二套声
、

光报警装置
!

∃尺% & 断 电程序保持电路
。

∋ ( )

隔离方式及输出驱动器
∗

� 系统开关信号输入用光 电藕合器隔离
!

∀ 电磁阀是经光 电藕合后
,

由可控硅整流器驱动
!

# 工步指示灯
、

报警继电器等是经缓冲后直接驱动 +, − . 和 + , − ∋/ 复合晶体管
!

田定时器与主机 0112经缓冲器拙合
)

� 三  系统硬件结构框图及说明

如图 3 ,

整个系统所包含的各部分是 同上述对系统的规 漠和功能所确定的十点要求相一

致的
)

系统以一片 4 − ∋5 4 ( 6 7 为核心
,

通过 % 7
、

, 7
、

8 7 二总线与其他系统相连
)

它是在

基本的 0 8 9 系统的基础上扩展而成的
)

为了充分发挥 8 & : ; 器件的抗干扰能力
,

电源电压采用 < ∋/ = )

为使系统 电平 匹 配
,

所有存储器的信号端均先经过电平转换再与其他部件相连接
)

系统时钟经电平转换后接到存

储器地址最低位 %
口 )

这样在时钟的一个周期内
, 0 8 9 便访问了存储单元

,

达到一条指令分

两个
‘

>二节存放 � 即交错存放  的目的
)

系统具有无条件转移控制功能
)

图中的转移控制逻辑和地址锁存器就是为此而设计的
)

因为标志 ? 2 是执行 2& ≅ 于旨令周期的 Α 1
下降沿起出现的

,

如果直接用它来把在 Α ,

阶段 山

存储 器提供的转移日的地址打 入 ≅8 ,

那么当 ≅8 稳定后存储器将输出转移去的那个2
一

污令的

操作码
,

而由于此时 ? ∗ 仍然有效
,

这操作码又将被当作转移地址再一次打入 ≅8
。

终于造

成混乱而达不到 目的
)

为此我们把 尸 ∗ 分两个阶段来处理
∗

第一阶段 ? , ·

Α
,

的 综 合信
一

号把

转移地址送锁存器
!
第二阶段 ? , ·

Α ∗ 的综合信号才把锁存后的转移地址打 入 ≅ 8 ,

因 而 有

效地防止空翻现象
)

程序计数器虽然用了三片的 4− ∋5 4 ∋. ,

但按设计要求只用了九位
)

在执行 2& ≅ 指令时

要把九位二进制码送到 ≅ 8 的数据输入端
,

但是存储器只能提供八位
,

故最高位月∋∋54 Β Β 的一

个单元来提供
)

当要修改这最高位时
,

可在执行 2& ≅ 指令前
,

先执行一条 ; Χ : 或 ; Χ : 8

指令来实现
,

这样可以节省器件
、

阵低成本
。

二卞系统 ∋Δ ( 芯 片片选择码如图 Β )

它将 ∋Δ ( 字段中的 高 5 位 , Ε Φ , 。

经二片 8 +(∋ 译出

∋. 根信号线
,

用 以驱功 4 �
∗
一54 ∋/ 和 4 − ∋54 Β Β 的片选端

)

由图可见 , Ε Γ 6 选中一 片 ∋54 ∋/ ,

故输入芯片的地址
、)己围为 (( Φ + ?Η ! 而 , Ε 二 ∋ 则选中一片 ∋54Β Β ,

故输出 Δ 暂存芯片的地址

范围为 5:Η Φ Ε ? Η
)



‘

犷 墓� 华 侨 大 学 拳
‘
报  蛇碑] ] ⋯

Κ 习 月 9 口, , 9 , 9 9 , 9 , 唱 ‘口曰9 户价‘ 砂够 9 泌‘ 9 9 9 9 9 9 口9 司 ‘‘

9

、
9

絮 , 场
‘

钾
,

神 , 碱嗬
, 之

’

一一
乙、 Κ

困星端略霎刻招剑彩Ε

写酬省摄坦[共到。穷·

留

口团

ΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘ鬓
/

蚕蚕了了了
一

每
‘‘‘

、 名名名

Ν
、艺艺

盈55555

Ν警藻藻
夸夸夸 勺勺勺勺勺 Ι 溉

−−−执执执

Ρ翼翼岑岑岑 咬咬咬咬咬

Ν耀
,,灿灿灿灿

双双好好

燃燃燃燃燃燃
勺勺勺勺

薯薯薯
冲冲冲冲冲冲

叱叱叱叱
冬冬冬 未未未未未未 》》》》

契契契契契契契契契契契契契契契契契

狱狱狱狱狱狱狱狱狱狱

∀矍畜畜畜畜
ΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡΡ场饭

尽尽尽尽

ΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝΝ, , ,,,,,,,,,

ΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘ召条鑫鑫鑫 −匀
·

勿勿///////////////////////////////

乌乌乌 Ι
一

、 ’
一

几,,,

Ρ戮戮灌灌灌灌灌卜卜卜卜卜卜卜卜卜 袅翼翼翼翼翼翼
护护护护护护护 /

低甲生生生生生生生生生生生生

下下下下下下下绷劝此此此此

− ΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘ
记记记记记记记记记记记记记记记记记记记记 盆盆盆盆盆盆盆

Θ馨馨
飞飞飞飞飞飞飞

匕匕斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤斤 −−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−−续续续 隧隧隧隧000000000000000000000000000

ΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘ ΘΘΘΘΘΘΘΘΘ

⋯⋯
一一 每每每每每每每每每每每每每每每每

产产一
““““““““““““““““

⋯⋯⋯⋯⋯
一

夔暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮暮命命命命命臀矛矛矛 息息息息息息息息息

Ν缴缴缴
帕帕

叙叙叙叙叙啥落落落 萎萎萎萎萎
叹叹

、、、、、叭 戒戒戒戒戒戒戒 七七

粥粥粥粥粥粥粥粥粥粥粥 咤咤

众众众奋急急急急急急急急急
试试试试试试试试试试试

粗套套誉誉誉誉誉豁豁豁 袭蓄誉誉誉誉誉誉誉誉誉誉衡衡衡衡衡
、戮酬酬酬酬酬 ,

嘉
,,,,,,,,,,,,,,,,

令令令令令砚砚砚砚砚砚砚砚砚砚砚砚

扩扩 二二吟吟吟吟吟脚脚脚
, 子 公 心心心心心心心心心心心心心心心心心心

忱忱忱习习习习习习习习习习习习习习习习砚砚砚
’’’

冬母母母母母母母母母母

−攀攀
、、、、、、、、、、、、、、 班班班班
ΙΙΙΙΙΙΙΙΙ

鬓
ΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧ

−−−−−−−−−−−−−
/

’’’

峨峨峨峨峨峨峨日僧僧僧僧僧僧僧

黝黝黝黝黝黝黝黝黝黝黝黝黝黝
卜口碑碑

霭霭霭霭霭势势势势势势势势势势势势势

禽禽禽禽禽、、、、、、、、、
ΑΑΑΑΑΑΑΑΑΑΑΑΑΑΑΑΑΑΑ口口口口

ΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘΘ、畜畜李李李李李李李李李奋奋奋奋奋奋奋奋奋毛蕊之之之

〕〕/////////////////////////

心 老老老老
蟾蟾

ΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧΧ

谁谁誉誉誉誉誉 痪痪痪痪痪痪痪痪痪雷雷雷雷雷雷雷雷雷雷雷彭彭彭 擎擎丫丫丫 一一一一一一

冬冬冬冬冬冬冬冬
赓赓赓赓赓赓赓赓

知知知知知知知知知知知 ΞΞΞ号号号号号号号号号号号誊誊誊 冬忍忍岌岌 廿廿廿
蓄馨馨馨 琳有有

含含感
「「「「「「

,, 呀沪 场场场场场场

簇簇篡篡篡
、与 尸 ΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞΞ

常常常常常常常常常常币禅禅禅 仁蜘不不
辉辉晨妥妥妥

Ι姗碍公公公 七」户户户户户户户

买买纂岩岩岩岩岩 昙蜂 ∀∀∀∀∀

桃桃辱辱辱辱辱辱喇喇喇 叫
钊每每

城城城城城城城城城城城城城城城城城城城城城城城城城
盆圈圈

誉誉豁豁
衡衡

、戮酬酬

令令砚砚
吟吟脚脚

冬冬母母

产产∀∀∀

ΘΘΘ、畜畜李李
乞乞乏三立立
喊喊

“

叹
一 ,,,,,,

///

心 老老老

痪痪
雷雷雷雷雷雷雷雷雷彭彭

厚厚Υ龚龚龚龚龚龚
ΙΙΙ匕 李李李李李李 号号号号号号号号誊誊

蓄蓄蓄蓄蓄蓄蓄蓄蓄蓄蓄蓄蓄蓄馨馨
簇簇篡篡篡

、 与 尸、、、、、、

常常币禅禅禅 仁蜘不不
姗姗碍公公公 七」户户

昙昙昙昙蜂 ∀∀∀
辱辱辱辱喇



第  9 期 微电脑工业控仓叮系统的研制及其应用   Ι

生油月姻钾劝”“

砚获

‘ :少− &

人% ,
凡 儿

未白沂

翻诸司名

—
, 产∴

一
< 存储器输出最高位为 Ψ 9 >

图 ! # &
一

Φ# − 注塑机 2 0 ( 系绕的 2闰片选择码电路

操作线路接受启动和复位按钮的

命令
,

经启停触发器去控制 20 (
。

它

还接受单工步按钮和键盘编程器送来

的单脉冲信号
,

经二分频后输出单拍

信号
9

尹。标志脉冲也送到这里
,

用以

将启停触发器置位
,

实现软件复位功

能
9

单工步操作逻辑的作用是将各手

动单工步指令开关的位置变成系统的

启停信号
,

以便简化操作过程和缩短

程序
,

故其输出也送到操作线路
9

简
Α
化的操作线路示于图  −

。

入入入入入< 彻彻
····

凡 2ϑ (
解解

’’

殷窿窿窿窿窿
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甩路路路路路路路路路路
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图  − 系统操作线路简

由图 ∀ 我们可以看到另一标志脉冲 . , 用以使 Μ 0 复位
,

因此在程序的任 何 地方 使 用

∗ ∋即 指令都将使程序返回到起始点
。

还可以看出所有
,

邮勿峨翻 芯片都接成读写式的
,

这

将给硬件和软件的设计带来方协 另外在主机与现场之倒采翔魏龟隔离以进一步提高系统的

可靠性
。

一 =

二
厂

 
 

不
一

价

系统时钟采用 20口 芯片上的自激振荡器
,

其振荡氛率  � ∋Σ 0
9

主机状态显示采用发光

二极管
,

业由廉价的 #Ν 9 Ι昌传偷开关葱接狠动
,

魄裁本大为阵低
9

系统主机由一块印刷板和一块控制面板组成
。

其上有一个键盘
,
每当按二次键后就准备

好要写入的指令的一个字节
,

同时发出允许写负脉冲
,

将它写入到由 Μ0 内容和讨钟电平作

地址所
9

指定的单元 , 在这个负脉冲的后沿
,
键盘编穆器又发一个单拍脉冲送到操作线路进行

二分频
,

经连续
、

单步Η 检查控制逻辑
,

、

便时钟电平产生一次变化
9

这样
,

根据十六 进 制机

器码程序单
,

就可以方便而迅速地将程序连续偷入到 ) + ς
、

中去 <参见图  � >
9

,

<协 >镶统控侧 9 序璐设针
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图 ⎯ 键盘编程器逻辑框图

图  & 是按照工艺要求和系统硬件而设计的本控制装置的控制程序流程框图
9

它分为 ∀ 个

独 乞的程序段
9

分另  控制闭模
,

注射座进
,

注射 保压
、

预塑
、

防流诞
、

注射座退
、

开模和顶

出退回等八种工步
9

依靠一个管理程序能实现单工步操作
,

也可 以按工艺要求的劝作顺序连

续控制
。

经过分析和归纳
,

系统控制包含 ∀ 种工步
,

可以独立进行设计
,

使程序成为 模 块 化 结

构
,

以便于灵活组合成各种不同控制要求程序
,

而且容易理解和掌握
9

可以应用程序结构式

和编程技巧
,

将它们适当组合嵌套
,

构成独立程序段
,

然后分别以 Γ _ ∃ 一Γ _ Ι 表示
,

在 系 统

竹理程序的统一指挥下形成一个复杂而完整的系统控制程序
9

整个程序是个大的 不/ 2 , 4 结

构
,

仃个工步程序就是 终中一个大指今组
9

工步的转换依状态移位法进行
9

管理程序在每一

次 ∃三迥中依次测试每个工步标志
,

决定执行哪个工步
∃
在离开一个程序 段时还要测试该工步

是否结束和是否要更改状态标志
,

然后回到起始测试点
,

继续巡迥
9

程序 的处理基木上是用分

支转移方式来实现对 各工步的顺序控制的
,

但在每个程序段内的各个分动作及事故处理是用

允许结构程序实现的
9

虽然工艺要求有自动
、

半白功和手动三种工作方式
,

但自动和半自动的差别不大
,

仅在

最后阶段 < 顶出 > 以后是否自动启功
9

而手动方式的要求最复杂
,

要能点动
,

还要能连续执

行 �亥 ,步规定的功作 ∃ 一

,步完成又能自动停止
,

而且任何时候只能做一种工步
,

同种工步的

拄制要求也与自功
、

丰自动有所不同 < 见表 & >
9

为实现这些要求的程序将是复杂的
9

我们

曾经设想分两套程序
,

然而让手动操作程序 < 它主要用于机器调整和事故处理 > 比正常生产

扎制程序还要长得多
,

是不合理的
9

因此我们在硬件设计时加进手动单工步操作逻辑
。

电路

十分简单
,

而好处不但简化程序
,

而且工人的操作也更简易了
。

另一方面是在对每一工步进

行程序设计时
,

综合考虑了手动 单
一

2’9 步的要求
,

因而可以把程序紧缩为一个较只有正常生厂

程序稍长的控制程序
。

图 ⎯ 已经相当具体地描述了较复杂的工艺流程及名种特殊要求
,

参照对工艺的分 析 和

儿个表就可以编写出源程序来
9

<五 > 运行的情况

ΚΑ 系统设计时立足于国内
,

除存储器外
,

都采用国产器件
。

经过  ! ∀  年约半年时间的调试

和例行试验
,

又经 ∀& 年上半年的现场运行
,

证明国产器件质量是可靠的
。

在调试阶段曾经发

现个别器件性能变差
,

例如传输时间太长
,

逻辑电平不合要求或功耗太大等不良现象
9

但经

调换后
,

至今一直是可靠的
。

本 # &一Φ#− 多功能注塑和控制系统从 ∀& 年 Ι 月起一直在 上海
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塑料制品三厂使用
9

几年来
,

特别是经过几次高温季节
、

连续开三班的长时间考验
,

证明控制

都分是稳定可靠的
。

# & 一Φ#− 注塑机微电脑控制器己于  ! ∀ Φ 年  月由上 海市高教局和机电

局主持有全国有关单位参加通过鉴定
9

目前造制厂还在继续生产有本控制器控制的往塑机
9

结 束 语

一位机系统部件栩当简单
,

有一定的先进性
9

它设计灵活
,

扩展容易
,

而且原理简单
,

造价颇低
,

易 于掌握
,

便于推广
9

是人们长期实践
、

不断创新的结果
9

它保持了程序可编
,

灵活通用的优点
,

却避免了一般计算机所存在的复杂昂贵的缺点
∃ 保持了继 电器逻辑

,

矩阵

式顺控器原理简单
,

便于使用和维护的优点
,

却比它们具有更强得多的功能和更 大 的 灵 活

性
,

通用 2�’ΕΧ
9

而且由于器件制造工艺先进
,

系统部件用量少
,

使得工业控制中所面临的可靠

性这个重要问题得以很好的解决
9

这一切使得 一位机具有独特的优越性和极广 阔 的 发 展 前

纷
9

尤其适合我国目前的发展水平
,
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应用
,
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