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粥通用接 口系统的设计
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7电子工程系

摘 要

本文根据 ; Β 仪的按 口功能选用= : Χ & Δ & & 作为 ; Β 仪与Ε Β 一 1Φ之间的接 口适配器 7 Ε Β1 , <
#

根拐= : Χ & Δ & & 的中断与挂钩原理
一

设计了 Ε Β1, 接 口管理子程序
#

根据仪器功能设计了程控命令的输人和

识别子程序等
#

概 述

科研与生产实践对测量的高精度和高速度的要求促使了由测量仪器 7数字万用表
、

计竺
器等 <

、

记录仪器 7 打印机
、

绘图仪等 < 和 控 制 器 7一般为计算机 < 组成的自动测试系纷
的出现

#

为 了将上述仪器 7 设备 < 组成 自动测试系统
,

就需把不同厂家生产的仪器配上标准

接 口
, 即 Γ Β一1Φ 7 Ε Γ Η Γ Ι > ∀ ϑ 。 Ι ϑ ! 4 Γ 一1Η 3 Γ Ι Κ > Γ Γ Φ 。 4 < 接口

,

以实 现信层
、

在上述
#

仪 器之间的

传递
,

协调地工作
#

把若干台仪器组成 自动测试系统
,

还可使某些设备

等 < 为各仪器所公用
Λ 可 以充分利用计算机的巨大存贮量和丰富的软件

,

7 为打印机
、

绘图树
大大地增强了对碧

号处理的能力
#

就 ; Β 仪来说
,

为了对诱发电位 ; Β 估计更为准确
,

拟在将来采用维 纳 滤 波
,

或 其 它

更为复杂的处理方法
,

这利用微机较易实现
#

因此
,

在将来改型时拟 增 加 Ε Β一1Φ 接 口
,

以

实现与微机的联机
。

; Β 仪的接 口功能选择如下
Μ

− Ν
、

, / 1
、

8 9
、

9/ 1 , 9∗ 1
、

ϑ ϑ ∀
、

Ο : 1
、

Ο 8 1
、

∗ − 1 根据上述接 口 功能
,

故

选用= :Χ & Δ Δ &大规模集成电路接口
Λ

芯片

作为 ; Β仪与 Ε Β一1Φ 之间的接口 适配 器

7 Ε Β1 , <
,

它具有所有上述九 种 接 口

功能
#

它利用Ο , :
、

∗ .Ο
、

Ο兀丽三条 挂

钩线保证每一多线消息准确
、

无误地异

步传送
#

图 ∃ 表示 = : Χ & Δ & & 与 : ϑ ) 和

Ε Β 一1Φ连接的示意图
#
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图 �
#

= : Χ 4Δ Δ 4与:Β)和Ε ∗ 1Φ连接示意图

本文 ∃ � & Ρ年 Ν月 ∃Ρ 日收到
#
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二
、

Ε Β1, 的挂钩和中断功能

∃
。

中断功能

7 ∃ < 异常事件中断
Μ

当仪器出现异常情况时
,

通过 Ε Β1 ,接 口向总线发出9 ∗ 0消息
,

向控者提出服务 请 求
,

以便实时处理
。

本仪器的异常中断有
Μ 7 > < 8 与及

、

8 Σ

不匹配
,

即 8 Τ �% Χ Υ 8
,

ς 几时
,

串行点名寄 存

器 ∗ 9Ω的4∃ 位写 ∃
,

即状态字节98 Φ Ξ Δ∃ / ,

向控者提出服务请求 ∃
#

7 Ψ < “
寄生

”
中断

,

仪器发生异常事件
,

发出中断请求9 ∗ 0消息
,

控者响应后
,

中断状态寄存器∗ !∗ 的1+ 8置位
,

但若控者错误地彻消 ,8 + ,

将使∗ ! ∗ 的中断位复位
,

因此
,

查不到中断源
#

∗ 9Ω 的 9� 位 写

∃ ,
即48 Φ 二 Δ �/

,

请求控者重发消息
#

7 Γ <非法徨控命令
, ∗ 9Ω 的% Ν位写5

,

即98 Φ Ξ Δ Δ/ ,

请求控者重发命令
,

仲 < 正常事件中断
Μ

当输出寄存器∗ ΡΩ 已空
、

群执行触发等正 常事件出现时
, ∗ ! ∗ 中的相应位置位

,

若相 应

位为开中断
,

则可向:Β )提出中断请求
,

告知:Β)进行相应的操作和处理
#

中断屏蔽寄存器
∗ !Ζ 的 内容由用户设定

,

某位写 ∃ 为开中断
,

写 。为关中断
#

命令状态寄存器可通过∗ ! ∗ 的

:= Ο位 7 [ = Ο Ξ 9ϑ , 4 ς ∗ −: ς 刁云舀 7 Ο :, 9 ς ) , :Ε ς ) ):Ε < <间接地向:ϑ )提出中断请 求
。

地址方式寄存器∗ ∴Ω中的 Σ ! Γ ∀ 位起到 了部分屏蔽 : = Ο 中断的作用
,

当Σ 4 Γ ∀写 ∃ 时
,

屏蔽 了

Ο Γ, 4 、 ) ) [ Ε
、

) , :Ε中断
#

�
#

挂钩功能

有些命令 7 如) ):[
、 Ε ; 8等 <需要:Β)进行识别和 7 或 < 处理

,

这时就需暂时抑 制 挂

钩
,

暂停仪器和控者 7或其它仪器 < 之间的信息传递
,

待 :Β)处理完再释放挂钩
,

恢复信息

的传递
。

为此
, Ε Β1 ,中相应地设置有

Σ > [ Σ , ] ∀Σ > 、

] ∀Σ Γ

—
抑制挂钩位 Σ > Γ Ι Λ Ι

ΚΣ Ι

—
释放挂钩位

下面结合受挂钩, /功能状态图说 明抑制和释放挂钩的方法 7 图 � <
#

陋
<

争

严
<

[ 7厕和<
,

刀例‘

⊥
⊥

图 � , / 功能状态图

—
”表示在该状态下所发的消息
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7∃< 对于接收仪器消息 7 , 8 + 二 ( <
,

设置∗ . Ο 抑制
,

写 Ι ΚΣΙ Ξ ∃ 释放挂钩
。

7�< 对于接收接 口消息 7 , 8 + Ξ ∃ <
,

采用 Ο , :抑制
,

写 Σ “ 。Ι Ξ ∃释放挂钩
。

本仪器所采用的;
、

.表语 7 即状态转变的条件 < 为
Μ

; Ξ , 8 + 7‘< ς , 乍+
·

] ∀Σ >
·
Ι
ΚΣ

Ι 7� <

. Ξ 入丁冈
#

∗ ; , Ο _ Ρ Μ 7 ’< ς , 8 +
·

日压之Σ
·

币石∀〔Ο :, 9 ς ) ) :Ε ς ) , :Ε 〕
·

Σ > Γ Ι 7� <

表语; 体现了 ∗ .Ο 抑制和释放的条件
Μ
7∃< 表示Ε Β1 ,对多线接口 消息无 ∗ .Ο 抑制 Λ 7�< 对仪

器消息
,

写]∀ Σ> “ ∀ ,

抑制∗ .Ο ,

并由写
Ι ΚΣΙ Ξ ∀ ,

释放∗ .Ο
#

表语.则体现了Ο , :抑 制 和 释

放的条件
Μ

7∃< 对仪器消息无 Ο , :抑制
,

只 要 :Β ) 读∗ Ρ ∗ ,

即表明数据已接收
,

并发 Ο ,: 为

真 Λ 7� <若:ϑ ) 写 Σ > Γ Σ Ξ ! , Σ 4 Γ ∀ Ξ ! ,

则对接收未定义通令 ) ) :Ε
、

未定义址令) , :Ε 接口消

息
,

及仪器清除作用态 Ο :, 9 , Ε Β1 , 均能自动抑制 Ο , : 挂钩
,

并使相应的中断位置 工
,

当

: Β) 读入并进行处理后
,

写 Σ > [ Ι “ ∃ ,

释放 Ο , : ,

从而恢复挂钩
。

三
、

接 口管理程序的设计

; Β 仪具有本控和遥控两种工作方 式
,

仪器一上电即处于本控状态
,

控者可通过接口 命

令使仪器处于遥控或本控状态
#

仪器处于本控时才能响应面板操作
。

当仪器处于遥 控 状 态

时
,

控者通过程控命令指挥仪器工作
#

图 Ν 为 ; Β 仪管理程序总框图
。

下面对其中一些框作进一步的说明
#

沁沁化祷
口功蒯劲名名

什什存器‘才Π
∃∃∃

叉叉胆甲宁时那应对
‘‘

⎯⎯⎯ 中街才式州护护

图 Ν ; Β仪管理程序总框图 图 Δ Ε .1, 初始化程序框图

∃
。

Ε Β ⎯,的初始化 7图 Δ <

Ε Β1 ,内部有∃% 个可编程寄存器 7见表∀ <
, &个只读寄存器 7 ∗ !∗一∗ Ρ ∗ < 用以反映接口

的状态或锁存来自接口总线的信息
, Ρ 个只写寄存器 7 ∗ (Ω

、 ∗ ∴Ω一∗ ΡΩ < ,
由:Β) 写入内

容
,

以规定 接口的某些功能或锁存 : Β) 准备发往接口总线的信息
。

其中中断屏 蔽 寄 存 器

∗ (Ω
、

地址方式寄存器 ∗ ∴Ω
、

辅助命令寄存器∗ ΝΩ
、

地址寄存器∗ ΔΩ等需由用户进行编 程
。
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表一 = : Χ 4 Δ 44内部寄存瓷

∗ (Ω

丁戈(∗

飞屯1∗

∗ 1Ω

∗ ∴ ∗

∗ ∴Ω

∗ Ν ∗

∗ ΝΩ

∗ Δ ∗

∗ ΔΩ

∗ 9∗

∗ 9人刃

∗ Χ ∗

∗ Χ Ω

∗ 了∗

∗ 了Ω

1∗ 0

工+ 8

) , : Ε

Φ (

Φ (

∗ ; =

: = Ο

: = Ο

9Β , 9

; + Ο

; + Ο

Ο : , 9

Φ 1

Φ 1

) ) : Ε

力∀>

Σ 4 Γ ∀

∗ Γ 4 Γ 3

∗ Γ 4 Γ 3

) Ο Ν

∀4 Ψ Γ

9 &

9 &

Φ 了

ΒΒ∗ 9

Ο ∃Ρ

Ο ( Ρ

3Π

3 Π

Ο , :

Ι ΚΣ Ι

) Ο ∴

Σ > ∀

9 ∗ 0 9

Ι 9  

Φ Χ

ΒΒ∗ Ρ

Ο ∃Χ

Ο ( Ε

∃ !

∃!

( ,  

Κ Γ ! 5

) Ο 1

Σ > 3

9 Χ

9 Χ

Φ %

ΒΒ ∗ Χ

Ο ∃%

Ο ( 9

, 8 + 8 , : 9

] ∀Σ Γ

∗ .Ο

Σ > Γ Ι

, Ο 9

, Ο 9

9 %

9 %

Φ Δ

ΒΒ ∗ 9

Ο ∃Δ

Ο ( Δ

刀 19 >

上刃 9 >

, Ο Δ

, Ο Δ

9 Δ

9 Δ

Φ Ν

ΒΒ∗ Δ

Ο ∃Ν

Ο ( Ν

−, : 9

] ∀Σ >

Ι 3 ∀

Ι 3 ∀

, Ο Ν

, Ο Ν

9 Ν

9 Ν

Φ �

ΒΒ∗ Ν

Ο 工�

Ο ( ∴

− Β, 9

α 1Β>

Σ > Γ Σ

, Ο ∴

, Ο ∴

9 �

9 �

Φ ∀

ΒΒ ∗ ∴

Ο ∃ ∃

Ο Π ∃

8 Β , 9

> Β 3Γ

Κβ Γ 3

Κβ Γ 3

, Ο 1

, Ο 1

9 ∃

9 ∀

Φ Π

ΒΒ∗ 工

Ο ∃Π

Ο ( (

中断屏蔽育存豁

中断 χ欠态害存器

命 令伏态
‘

寿
Λ
子器

不用

地址状态寄存器

地 ∋
一

庄方式寄存器

辅助命 令寄存器

车甫助命令寄存器

地址开关寄存器

地川二寄存器

串行 汽名寄存器

串行点名寄存器

命 令通过寄存器

汗污点名寄存器

数据输入寄存器

数据输出寄存器

Ε Β1 助勺刊始化程序首乡创巴尺Ν Ω 的 ∗ Γ Μ Γ 3 位写入 ∃ ,

使各接 口功能处于空闲态
#

接着 把

: Β认各寄存器 5青Π
,

读入仪器地址
, ∗ (Ω 写 入 & % / ,

使能:= Ο 和 Φ∀ 中断
,

∗ ∴从
一

写 入 洲 / ,

非

扩址和 ∗ .Ο 脱钩方式
,

使按收每一仪器 消会
、

都抑制挂钩
,

以使由软件处理
#

若控者要求 ; Β

仪输出试验结呆
, ∗ (∗ 的Φ ( 位段 ∃ ,

待 ; Β 仪完成 试验后查询到 Φ ! 位为 ∀ ,

即输出 试验 结

果
。

≅

图 Δ 为Ε Β1,初始化程序框 困
#

�
#

接口 管理子程序的没计
#

接口管理子程序的任务是当:Β )接到Ε Β1, 的中断请求后
,

进行一系列判断
,

查找 中 断

源以作出相应的处理
#

木仪器利用中断方式接受打
Μ名 ∀为程扛Μ

命令
,

响应控者的串行点名
,

仪器清除和本地 ⊥ 远

地转换
#

而用查询
二

Φ ( 位的状态来决定是否输出 试验结果
,

以及根据 : Β1 , 的中断和挂钩 原

理
,

设计的接口 管理子程序框图如图 % 所示
#

其中
Μ

7 ∃ < [Β )响应Ε Β1 ,中断后
,

首先读∗ ! ∗
、

∗ 1∗ 和 ∗ ∴∗ 内容并加以 深护
,

以备后面查询
Λ

7 � < 接着查询 Φ1 位
,

若Φ1 二 ∀ ,

则为拄者发程控命令
,

转程佗命令输入
、

识别和处理子程

序
#

7 Ν < 若Φ1 二 (
,

则查询:= Ο 位
#

若: = Ο Ξ (
,

发生
“寄生 ” 中 断

,

提 服 务 请 求 � Λ

7约 若[ = Ο 二 ∃
,

则查询9 Β, 9 位
,

若 9Β, 9 Ξ ∃ ,

发状态字节 98 Φ ,

控者作出响应后
,

清
Ι 4了‘

,

开中断返回 Λ
、

7 % < 若9Β, 9 二 Π
,

则查询∗ − :位
,

截∗ − : Ξ ∃ ,

则查询∗ ; =位 7图Ν <
#

若尹; = 二 ∃ ,

转遥控
,

否则转本控 Λ 7 Χ < 若 ∗ − : 二 (
,

则查询Ο :, 9 位
,

若 Ο :, 9 Ξ ∃ ,

则

为仪器清除
,

即置仪器于初始状 态
Λ 7 Ρ < 若 Ο :, 9 二 ! ,

则查询 ) ):Ε 位
、

α , [ Ε 位
,

若
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αα [Ε 或 α , [ Ε 为 ∃ ,

则 由于本仪器不采用未定义通令和未定义址令
,
释放挂钩

,

开时断返

回
。

若 ) ) [ Ε
、 ) , [ Ε 均为 ! ,

则发生
“寄生

” 中断
,

提服务请求 �
。

读俐民
、

∗∀灭 ∗∴尺内字并你护

气福玉
二

启

袅愉ϑ ,

声

气菊
‘二

户

% 反必二口<

甲
刊拟 /

卜诩味之

命
二δ诀碑

图 % 接 口管理子程序框图

Ν
#

程控命令的输人和识别子程序

在接 口管理子程序判明是Φ1 中断后就转入程控命令输入和识别子程序
,

这就是程控命令

的输入
、

识别
,

找出服务程序的入 口地址
#

本仪器的程控命令有
Μ

7 ∃ < 功能 , 9 :∀∀码

7 > <加算 .(

7 Ψ <
一

手停 .∀

7 : < 继续 .∴

7 Σ < 打印 .Ν

7 Γ < 复位 . Δ

7 � < 参数设置 , 9 :∀∀码

7 > < 8
。

Β(

7 Ψ < 8
‘ Β∀

7 [ < 8 Β∴

7 Σ < + ΒΝ

7 Ν < 输出方式 , 9 Γ ∀∀码

只有被寻址为讲才输出 Ω !
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所有程控命令都是由两个字符组成
,

故可采用
“
二表法

”
来实现命令的识别和获得相应

的子程序的入 口 地址
#

图Χ 中处理子程序入 口地址表紧接在命令表之后
#

若输入的程控命令

与命令表中的第
二
个命令相符

,

则可由下式得到子程序的入口地址
Μ

9) Φ , Ο Ο Ξ := Ο 8 , Φ ς ∃ Π ς � 火 Η

式中: =Ο 8 , Φ为命令表的首址
#

命令丧 贝理子拦扒 口地址麦

∃Π超丹
乙月Ο 侧吕 万万口口

厂厂,,
厂厂之 εεε
厂厂多φφφ
厂厂牛牛

尸尸口口

ΒΒΒγγγ

尸尸之之

尸尸ΝΝΝ

四四ΠΠΠ

到朋即 %%%汉占夕夕

%%%仅占γγγ

%%% “占���

%%%啦子子

百百“乡千千

%%%“去万万

万万助 会会

%%% 己占
≅≅≅

压压以石口口

γγγ 议占白白

报报之据私缓中巨巨

乏要丫

白喇了该

口�� �一冲眨
!邝
∀
#�列勺#�一立,

衬∃毕工阵嘟汗目�%古石�%��月郊诱

&∋旧勿邵抖助邓

拜龙 ()  

当石钻习今

图 ∋ 二表法示意图

图 ∗ 程控命令输入和认别子程序框图

图 ∗ 为程控命令输入和识别子程序框图
%

每收到一数据字节
,

就释放挂钩
,

当收到两个

字节数据
,

判明为有效的程控命令后
,

查出子程序首址
,

转去执行相应的子程序
%

若为非法

的命令
,

则提出服务请求 +
%
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