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以 6.−一∀ 9 微型计算机为主体的

数 据 采 集 系 统

苏 丽 英

: 电子工程系 ;

摘 要

本文介绍一个以6 .−一∀9 微机为主体的数据采集系统
。

对于非电量的物理量经过传感 器 转

换成电量
,

这类的模拟信号
,

其信号的输人范围在 。一# 伏或 一 �
<

#伏= > �
<

#伏
,

模拟信 号 的 频

率范围在 。=  99 , ?
<

本数据采集系统可采集分辨率为八位的八个通道 : 由用户自选;的数据量
,

供微机分析处理
,

从而实现对某物理量的实时控制和测量
。

为了方便用户
,

本系统同时用 ≅ 人Α. −

语言输人数据采集子程序
,

并用 ≅) 1. − 语言调用这个目的集子程序
,

应用灵活
。

前 言

微机应用的一个很重要方面
,

就是对于工业现场的实时控制
,

而在实时控制中必不可少

的重要环节就是对于现场的物理量 :如温度
、

压力
、

流量
、

速度或电压等 ;
,

进行采集和分

析处理
<

对于非电量可以首先通过传感器转换成电信号
,

进而利用计算机控制
,

将实时模拟

量转化为数字量
,

供计算机进行数据处理
。

这就大大提高微机的功能
,

从而实现对这类物理

量的实时测量和处理
。

一
、

组成数据采集系统的原理框图
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图  数据采集系统原理框图
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然而
,

) Δ Φ 转换电路与微机 :时钟  
<

Γ ΓΕ 6 , ? ; 配合
,

最高频率允许每秒采集� 9 9 9 9个

样点
,

否则
,

数据的存取时间就无法跟上
,

而往往在现场所测的信号总是不断变化的
,

) Δ Φ

转换需要一定时间
,

所以必须把要转换的信号采样后并保持一段时间
,

以备 ) Δ Φ 转 换 用
<

另外
,

现场信号的变化就微机速度而言是较
·

缓慢的
,

没有必要始终监视
,

如果用巡回检测的

方法进行数据采集
,

就需要有采样
—

保持电路
<

本文所讨论的是以 6 .−一∀9 微型计算机为主体的一个自动控制数据采集系统
, 它 用 传

感器测量物理参数并转换成电信号后的模拟信号采集
,

其模拟信号电压的变化范围 为 。= #Η

:或 一 �
<

1 / = > �
<

ΑΗ ;
,

其信号频率在 9 =  9 9, ?
<

二
、

本系统的硬件组成及工作原理
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图 � 数据采集系统的硬件接线图

本系统除6 .−一∀9 微型计算机外
,
还包括 ) Δ Φ 转换器 : ) Φ − 9 ∀ 9 ! ;

,

采样 保 持 器

: ∗ + ϑ ! ∀ ; 和 Δ 9 接口芯片 : ?一∀9 Σ.% ;
,

以及一些触发器
、

门电路
。

考虑到 ) Φ − 9 ∀ 9 ! 芯片要求的时钟频率应不大于 �Ε 9 Ρ , ?
<

故将 6 .−一∀9 微型机计算

机的时钟  
<

ΓΓ Ε6 , ? 经双 Φ 触发器 ΓΕ ∗ 1 ΓΕ 四分频后
,

送旦) Φ − 9 ∀ 4Τ 的扣∗ Ρ 端
,
而用译码

器 ΓΕ ∗ 1  ϑ ∀的输出端 Π Κ
与 6 工−一∀9 机的 石百了端来 控 制 ) Φ − 4Α4Τ 的 1 2 ) ∋ 2 端

,

以 启

动 ) Φ − 4∀ 9 !
。

由于 6.−一 # 9 的 − Σ& 是 ?一Α4 − Σ& ,
所以选择了 ?一Α4 Σ.% 作为接 口 芯
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片
<

而且 用 ΓΕ ∗ Α ϑ ∀ 的 夕
。
端作为Σ.% 的选 通 脉 冲信 号

:接 Σ.% 的 一己0 端;
<

当 ) Δ Φ 转换结束后
,

) Φ −一。∀ 9 ! 的

0 % − 和 % 0 端发出转换结束信号送至 Σ. % 的 Σ≅ 。
端

,

使得

Σ) 口 允许装入数据
,

而 Σ .% 的 Φ ) 2 ) ≅& 1 与 6 .−一 ∀9

机的 Φ ) 2 ) ≅ & 1 相连接
,

其他几 条 控 制 信 号 线 如 人

万
Κ ,

丁百哀白
,

而丁
,

∋ 百
一

等也都对应地与 6 .−一∀9 的控制

线相连 接
。

使得数据采集成为现实
。

刃丽、 犯

置内
口的) 口 为

愉入 二作方式

置ΣΥ 4
的 < ς 月

位搜方式

三
、

软件的设计
设 再 Ν , Ν 。

禁正中断
为了提高采集数据的速度

,

采集数据子程序用机器语言

直接 输入到 6工−一∀9 微型 计算机的内存单元中
,

而为了方

便用户处理和分析
,

所采集的数据
,

利用了人机对话功能很

强的 ≅ ) 1 .− 语言做为调用目的子程序的软件工具
。

 
<

用汇编语言编写的数据采集子 程序流程图

子程序 :方式ϑ ;
Ν

∗ Φ )
,

−厂, Κ
设 尸) 口为输入工作方式

。

% & 2 : ∀ �, ;
,

) ,

∗ Φ )
,

++ , Κ 设置 Σ) Γ
= Σ ) 。

皆为输入的控制字
。

% & 2 : ∀ �, ;
,

) Κ

∗ Φ )
,

−+ , Κ

% & 2 : ∀ϑ , ;
,
刁Κ 设 Σ ≅ 口为位控工作方式

<

∗ Φ )
,

9 , Κ 设 Σ刀。为输入
。

% & 2 : ∀ ϑ, ;
,

) Ο

∗ Φ )
,

9ϑ , , )
,

≅ 口禁止中断
<

% & 2 : ∀ ϑ, ;
,
通,

% & 2 : ∀ � , ;
,

) Κ

∗ Φ , ∗
,

Γ 0 99 , , 置存贮单元首地址
。

∗ Φ Φ
,

++ , ,
采集数据的点数

。

∗ % %尸 � Ν % & 2 : ∀ Ε, ;
,

) Κ

∗ % %Σ Ν Ν .( )
,

: ∀  , ; Κ 数据从 : ∀  , ; 输给)
。

≅ . 2 Γ ,
) ,
测 Φ

Γ

位
<

.∋ ? Κ ∗ %%Σ Υ

.( )
,

: ∀ 9, ; , 取数
<

∗ Φ : , ∗ ;
<

) Κ

.( − , ∗ ,

Φ 0 − Φ ,

吸呈存晾草
元昔地让

东东集数拐拐

图 ϑ 数据采集子程序框图
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.Σ( ? ,

∋ 0 马 ∗ %%Σ ?

�
<

用 ≅ ) 1.− 语官编写的主程序流程圈

主程序
Ν

 9 + % ∋ . Ω  2 % Ε Ε

� 9 ∋ 0 )Φ Φ Ν Σ%Ρ 0 ϑ  ! ! ! > .
,

Φ

ϑ 9 ( 0 Ξ 2 .

Ε 9 Φ ) 2 ) � �
,

� 9 Γ
,

�   
,  ϑ 9 , � �

,
� # #

, �   ,
 ϑ 9

,

� � , � 9 Γ 一 �   ,  ϑ  , � �
#  � ∀

,
�   

,  ϑ  Ψ

� � ,
ϑ

,
�   ,  ϑ � ,

�   ,
 ϑ 9

, ϑ ϑ
,

9
,

 � � , � �

# 9 Φ ) 2 ) ϑ �
, �   ,  ϑ �

, �  ! ,  � ! , � 9 ϑ ,  � Γ
,

Ε 9
Ψ

� # 9
一 �  !

#  � ∀
#   ! 一 ϑ #

,
�  ,

 ! Ε
, � Γ

Ψ

 � # , � 9  

� 9 Σ % Ρ 0  � # � �
, 9 9 Ν Σ % Ρ 0  � # � Γ ,

 � #

Γ 9 Ξ Ω & 1 ∋ : % ;

∀ 9 +% ∋ ( Ω  2 % � # �

! 9 ) 二 Σ 0 0Ρ : ϑ � � # # > ( ;

 9 9 Σ ∋ .( 2 )
,

  9 ( 0 Ξ 2 (

开 始

才巴数拐东集子程

序是入脚 ’‘ 一吕口

机的内存单允

取教

教据外理

四
、

结 束 语

随着微机应用的迅速发展
,

数据采集系统对于工业的现场实时控制和微机直接进行原始

数据的处理
,

提供了有利条件
。

本文只讨论用查询方式采集数据
,
除此之外

,
尚可适当增加

硬件电路 , 在用汇编语言编写子程序时
,
则可采用 .6

Ν
方式进行数据采集

。

本系统在调试过程中承蒙上海交通大学陆丽华副数授的指导
,
在此仅表示深切的谢意

。
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