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פתרון מיקרו לפי הרפורמה תשס"ז
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פתרון לשאלה 1
א.
ROT:
rrc
a

Rotate accumulator Right Through Carry -סובב את האקומולאטור ימינה דרך דגל הנשא 
הפקודה מזיזה פעם אחת ימינה את סיביות האקומולאטור. סיבית ה LSB נכנסת אל דגל הנשא ומה שהיה בדגל הנשא עובר לסיבית ה MSB של האקומולאטור.

לדוגמא : אם לפני הפקודה היה באקומולאטור היה  H51  (01010001) ובדגל הנשא היה '0 ' אז אחרי הפקודה יהיה באקומולאטור 8H2  ובדגל הנשא יהיה 1 .

ROT   הוא תווית  -  label .

Jnc RT
Jump to the label  rt  if Carry Flag = 0

קפוץ לתווית  RT  אם בדגל הנשא אין '1' (או במילים אחרות יש '0').   

RT:
djnz r7,ROT

Decrement R7 , jump to the label ROT if  R7 is not Zero

חסר 1 מרגיסטר 7R ואם הוא לא 0 אז קפוץ לכתובת עם התווית ROT .

Ret

פקודת חזרה מפרוצדורה. חזור אל הכתובת ממנה יצאת אל תת השגרה. נשלפים שני בתים מהמחסנית (מהכתובת ש SP מצביע עליהם) ונטענים אל מונה התוכנית (Program Counter). ה SP קטן ב 2 .

ב.  

תת השגרה מעבירה לאקומולאטור את הנתון שבכתובת H10  בזיכרון RAM  הנתונים שבתוך הרכיב . היא סופרת כמה '1' (אחדים) יש בנתון ע"י סיבוב הנתון ימינה 8 פעמים ימינה דרך דגל הנשא – Carry.  כמות הפעמים תהיה בתא H11 שמשמש כמונה כמות ה '1' .

ג.

2AH = 00101010    בנתון זה יש 3 פעמים '1'. לכן יהיה בתא H11 את המספר 3 .

פתרון לשאלה 2
א. היות ותדר הגביש   MHz12  ומחזור מכונה הוא 12 מחזורי שעון כלומר  MHz 1  אז זמן מחזור מכונה הוא 1 מיקרו שנייה.

כדי לדעת כמה זמן מתבצעת כל פקודה מסתכלים בדף הפקודות כמה מחזורי מכונה נמשכת כל פקודה. רואים שהפקודה  mov r7,#2eh    והפקודה  nop  הן מחזור מכונה אחד, כלומר זמן ביצוען הוא 1 מיקרו שנייה. שתי הפקודות הנוספות הן של 2 מחזורי מכונה, כלומר 2 מיקרו שניות.
ב.       היות ש 2EH   הוא 46 עשרוני אז כמות מחזורי המכונה הכוללת אותה נסמן ב N היא :
N = 1+ 46*2 + 1 + 2 = 96  מחזורי שעון
















ret









nop




















Djnz r7,dd









Mov r7,#2eh



היות וזמן של מחזור מכונה הוא 1 מיקרו שניות  אז הזמן הכולל של תת השגרה הוא 96 מיקרו שניות.
ג.

Square:


Cpl  p1.0

;  P1.0 הפוך את מצב רגל  

Lcall T1

Sjmp Square

שאלות 3 ו 4 
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פתרון לשאלה 3

א.

Mov a,r6

;    אל האקומולאטורRהעברה של   6   
Clr c


;      איפוס דגל הנשא  

Subb a,r7

;   R7 חיסור של
Mov r5,a

;   R5 העברה אל    

ב.

כשהמפסק פתוח נכנס '1' לוגי. מפסק סגור 0 

פתרון בשפת אסמבלי

Check:

Clr p1.2

;   מנוע לא יעבוד שליחת פקודה שה
/*               נבדוק ש S0   פתוח ו S1 סגור  


  
   */

Mov c,p1.0

; העברת הערך שבפורט 1 רגל 0 אל דגל הנשא
 Anl c,/p1.1
;  (a'bפעולת ) בצע פעולת  and  בין דגל הנשא והמצב ההפוך של הפורט
Jnc cont
;   איננה '1'   and אם התוצאה של פעולת ה   
Setb p1.2

Sjmp sof

/*    כעת  נבדוק ש S1   פתוח ו S0 סגור  


  

   */

Cont:
mov c,p1.1

Anl c, /p1.0
; (ab'פעולת ) בצע פעולת  and  בין דגל הנשא והמצב ההפוך של הפורט

Jnc sof

Setb p1.2
Sof:      ret

פתרון בשפת C , רואים שכאשר שני המפסקים באותו המצב אז המנוע איננו עובד. ניתן לרשום:
#include <8051.h>

void check( )

{

if ( P1_0 = = P1_1) ) 


P1_2=0;

else

P1_2=1;

}

פתרון לשאלה 4 

א. במיקרו בקר 8051 5 מקורות פסיקה.

1. פסיקה חיצונית 0     2. פסיקת טיימר 0     3.  פסיקה חיצונית 1     4. פסיקת טיימר 1     5. פסיקת תקשורת טורית.

ב. 

דוגמא למיעון ישיר  :

   mov a,10h    העבר את הנתון שבכתובת H10 בזיכרון הנתונים הפנימי אל האקומולאטור .

דוגמא למיעון מיידי

Mov a,#10h    העבר את הנתון H10  אל האקומולאטור

דוגמא למיעון עקיף

Mov a,@r0    העבר אל האקומולאטור נתון מהכתובת ש  r0  מצביע עליה.

ג.
הפקודה ret היא פקודת חזרה מתת שגרה. כתובת החזרה נשלפת מהמחסנית ונכנסת אל מונה התוכנית ואז חוזרים אל הכתובת ממנה יצאנו לתת השגרה.
הפקודה iret היא פקודת חזרה מפסיקה. גם כאן נשלפת כתובת החזרה מהמחסנית ומועברת אל מונה וחוזרים לכתובת ממנה יצאנו לתוכנית הפסיקה, אבל בפקודה זו פותחים את מסיכת הפסיקות ומתאפשרת קבלת פסיקות חדשות לפי התוכן של רגיסטר אפשור הפסיקות IE .
ד.

קטע התוכנית בשפת C  בהנחה שהוגדרו המשתנים SUM,  UP   ו   X .
if  (  (SUM = = UP) && (X > -3 ) && (X < = 3 ) )


X = X +10;

//     X+ = 10; אפשר גם לרשום בקצרה
else


X = X – 5 ;

//    X- = 5; אפשר גם לרשום בקצרה 







