
Parallele Schnittstelle
Seine 25 Leitungen werden unterteilt in:

· 8 Datenleitungen

Ausgabe. Dienen zur Übertragung der Daten vom PC zum Endgerät

· 5 Statusleitungen

Eingabe. Dienen zur Ermittlung des Zustands des Endgeräts

· 4 Steuerleitungen
Ausgabe. Dienen der Steuerung des Endgeräts

· Restlichen 8 Pins werden als Erdung für die 8 Datenleitungen verwendet.

Handshake-Verfahren

· Länge der Datenleitung nicht über 2m

· 8 Daten- und 3 Steuerleitungen

· Wenn Daten anliegen Strobe auf Low ( Datenübernahme ( BUSY auf H

· Wenn Daten fertig übernommen BUSY wieder Low und ACK auf High

Adressen des ParaPorts

· 3 standardmäßig benutzte Adressen: 0x3BC, 0x378, 0x278
· Beim Einschalten sucht BIOS an diesen Adressen nach paralleler Schnittstelle

Softwareregister der parallelen Schnittstelle

Die parallele Schnittstelle besitzt 3 Register.

1. Datenregister. 

a. Ansprechbar per BASISADRESSE

b. Register für Datenleitungen

c. primär zur Ausgabe gedacht. Bei lesen bekommt man vorher eingegebenen Wert.

d. Bei Ports mit Bidirektionaler Implementierung auch zur Eingabe geeignet.

2. Statusregister. 

a. als Eingabe verwendet.

b. Anliegende Werte resultieren aus Signalen von Pins 10, 11, 12, 13 und 15.

c. Ansprechbar durch BASISADRESSE + 1.

d. Write wird ignoriert.

3. Steuerregister. 

a. primär zur Ausgabe.

b. Reingeschriebene Daten werden an den Pins 1, 14, 16, 17 ausgegeben.

c. Ansprechbar unter BASISADRESSE + 2.

d. „open-collector“ ( heißt, dass auch Eingabe möglich.

ADDA
Wandlungsverfahren D-A Wandler

· 8421-Verfahren

· 4 Bit liegen an Schaltern an

· Jeder Schalter hat unterschiedliche Wertigkeit

· Je nach dem welche Schalter geschlossen sind bildet sich die entsprechende Stromsumme

· Selten eingesetzt da hohe Genauigkeit der Widerstände benötigt wird

· Zu teuer für kleine Schaltungen
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· R-2R Verfahren

· Hauptunterschied ist die Verwendung eines Widerstandsnetzwerks was die benötigte Genauigkeit verringert

· In der horizontalen Kette werden nach jedem Querleiter die Ströme halbiert und geben daher den quer anliegenden Strömen über die andern Widerstände die gleiche Funktion wie ein 8421 Wandler.

Wandlungsverfahren A-D Wandler
· Zählverfahren

· Dualzähler wird erhöht, gekoppelt an D/A Wandler. Vergleicher vergleicht solange bis Übereinstimmung mit zu wandelnder Spannung vorliegt.

· Schrittweise Annäherung

· Ähnliches verfahren wie Zählverfahren durch Vergleichen anliegender Spannungen mit einem D/A Wandler

· Nach 8 Schritten (Anzahl der Bits) ist das Ergebnis gefunden.

· Jedes Bit wird von D7 nach D0 auf 1 gesetzt und dann an einer Steuerlogik überprüft ob größer kleiner oder gleich vorliegt.

· Zwischenergebnisse landen in einem Ergebnisregister und werden am Ende vollständig übernommen.

· Zenerdioden

· Speziellen Dioden die je nach anliegendem Strom in beide Richtungen durchschalten. Verwendet man ein bestimmtes Netzwerk dieser so kann man je nach dem welche Dioden durchschalten den Digitalen Wert auslesen.

AD/DA im MFA

· 2 D/A Wandler

· nicht parallel Ansprechbar

· Eingänge über Komperatoren mit D/A Wandler angesteuert um nach Zählverfahren aufzulösen

· Gesamtfreigabe des AD/DA Bausteins durch A4-A7. A0 wählt D/A1 oder D/A2 aus.
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Serielle Schnittstelle
· Serielle Datenübertragung

· Serieller Datensender, serieller Datenempfänger

· Umwandlung parallel anliegender Datenbussignale per Schieberegister

· Rückwandlung dito
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· Wichtig ist:
· Synchrone Umschaltung der Schalter in Empfänger und Sender

· Baudrate bestimmt Bits/Sekunde

· Datenwortlänge wird festgelegt

· Startbit wird gesendet (L Pegel) und Empfänger schaltet auf Startposition

· Erster 1-0 Wechsel bedeutet Start der Übertragung nach Ruhepause

· Abtastung nicht an der Flanke sondern in der Mitte des Pegels

· Übertragungsüberprüfung durch Paritätsbit

· 1 bit mehr vor Stopbit
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bei even Parity füllt Parity bit die Anzahl der High Pegel zu einer geraden Anzahl auf. Bei 01101 wäre Parity 1. Bei odd wird zu ungeradem Ergebnis aufgefüllt.

· Synchron/Asynchron Übertragung

· Asynchron

· Einfacher zu realisieren

· Kurze synchronitätsphasen da neu-synch bei Startbit

· Nachteil: bei 5 Datenbits bis max 9 bits zur Übertragung

· Zeitaufwendiger!

· Aber billigere Bauteile

· Synchron

· Mehr Datendurchsatz

· Exakte Sync erforderlich

· Erreicht durch spezielle Sync-codes zu Beginn der Übertragung

· Bei Datenpausen läuft Sendung weiter zur Sync-Erhaltung

· Separate Taktleitung möglich
· Schwierige und teure Anwendung da komplexere Logik

· Wenig Anwendung in Technik

· MFA Baugruppe

· Ansprechbar durch A4 bis A7 für Freigabe

· A0, sowie die Steuerleitungen IOW und IOR führen zum Steuermodul

· A0 ( C/D ( control/Data Mit A0 werden Steuer- oder Datenregister angesprochen
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IOR und IOW der CPU entscheiden ob Sende oder Empfangslogiken angesprochen werden.

· Lala

· Lala

· Lala

· Df

· Baudratenkontrolle durch Steckbrücken

· Baudratenteiler stellt 77 kHz, 38,5 kHz, 19,2 kHz und 9,6 kHz zur Verfügung

· Liegt mit 2 MHz am Systemclock an

· TxC (transferclock) und RxC (Receiveclock)liefern den Takt dann an die Sende und Empfangsmodule
· Diese Teilen den takt intern noch mal mit 1, 16 oder 64

· 150 bis 4800 Baud sind möglich

· Ansteuerung im MFA durch laden des Betriebsartenwortes und dann des Kommandowortes
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Interrupt

· Unterbrechungssignal an die CPU

· Aktuelle Programmadresse wird gespeichert

· Sprung zur festgelegten Sprungadresse für den Interrupt

· Nach Abarbeitung des Int-Programms Rücksprung zur Ausgangsstelle

· Unterschied zw. Polling und Interrupt

· Polling:

· Ständige zeitaufwändige Abfrage des eingangs o.ä.

· Hauptprogramm kann nicht abgearbeitet werden

· Interrupt

· Für die Laufzeit viel günstiger

· Hardware bedingter Unterbrechungsimpuls zum verlassen des Hauptprogramms

· Sprung jederzeit möglich, keine zeitaufwendigen Abfrageschleifen

· 8085 hat 6 Pins für Interrupts

· RST 5.5, RST 6.5, RST 7.5, TRAP, INTR und INTA

· Da es 5 verschiedne INT-Eingänge gibt muss ein Steuerwerk her

· Vor und Hauptschalter für die RSTs und INTR

· TRAP ohne Regelung ( oberste Priorität

· Softwareseitig müssen die RSTs per Maske freigegeben werden

· SIM um Nebenschalter für RSTs freizugeben

· INTR hat kein Nebenschalter

· Hauptschalter = EI

· Priorität von TRAP nach INTR abfallend

· Annahme von INTs nach Abarbeitung des aktuellen Befehls (worst Case 20 Zyklen)

· TRAP = Reset Schalter ( Annahme denoch nur wenn bereit über AND Gatter und FF zur Signalspeicherung bei Wartezeit.

· RSTs einzige frei programmierbare INTs

· Zur Annahme muss Maske entsprechend Gesetzt sein und EI aktiv

· RST 7.5 liegt über FF an, um ständige Impulsiwederholungen zu vermeiden

· Durch Quittierung, Reset oder entsprechendem SIM befehl freischaltbar

· Der Nebenschalter

· Maske bestehend aus 8 Bits
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· INTR

· Am INTR (int-Read) meldet ein Peripheriegerät dass es einen Interrupt braucht.

· Allerdings ist dies kein Hardware Interrupt sondern ein Softwaremäßig vergebener Int

· Stellt ein Gerät eine Anfrage an den INTR dann wird gewartet bis die CPU bereit ist und dann am INTA ein Low ausgegeben.

· Die Peripherie kann jetzt einen Maschinencode über den Datenbus schicken und bekommt dann einen RST zugeteilt (RST0 – RST 7)

· Diese RST haben auch Sprungziele im ROM die Programmiert werden können, allerdings haben diese dann die niedrigste Priorität.

· Am INTR können viele Peripherie Geräte in Reihe angeschlossen werden. Die Zuteilung erfolgt dann jeweils prioritär an das ersten in Reihe angeschlossene Gerät 
Der Schrittmotor

Was ist ein Schrittmotor?

Ein Schrittmotor ist ein einfacher Elektromotor der genaue Positionen anfahren kann. Hierzu wird keine aufwendige Wegstreckenerkennung benötigt sondern der Motor bewegt sich in gleich bleibenden Schritten die einem genau festgelegten Winkel entsprechen. Dadurch wird eine präzise Positionierung sehr einfach ermöglicht.
Anwendungsgebiete

Ein Schrittmotor findet überall dort seine Einsatzgebiete wo hochpräzise Stellelemente benötigt werden, wie z.B. in der Feinmechanik und Elektrotechnik. Bekannte Beispiele sind: Diskettenlaufwerke, Scanner, Plotter, CD-Player, alte Festplatten usw...
Aufbau
Die gebräuchlichen Schrittmotoren bestehen aus einem Permanentmagneten als Rotor und einer geraden Anzahl von Spulen als Elektromagnete im Stator. Die Spulen sind gegenüberliegend angeordnet und bilden sog. Polpaare.
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Schrittmotormodelle

Unipolarer Schrittmotor

Der Rotor im Innern ist meist kugelgelagert und besitzt eine ganze Reihe permanentmagnetischer Pole (Dauermagnete). Die beiden - sich kreuzenden – Statorzangen sind als Elektromagnete ausgeführt. Die vier Statorpole werden jeweils von zwei Spulen mit Mittelanzapfung ummagnetisiert, so dass die Statorpole abwechselnd Südpol oder Nordpol sein können. Die Bewegung entsteht durch das Ummagnetisieren der Statorzangen in einem vorgegebenen Rhythmus. Man könnte dies auch dadurch erreichen, indem man jeweils zwei Spulen mit umgekehrter Wickelrichtung aufbringen würde, die dann nacheinander eingeschaltet werden.
Der Einfachheit halber bedient man sich aber eines Tricks: Die Spulen sind in der gleichen Wickelrichtung aufgebracht: Sie besitzen jedoch eine Mittelanzapfung. Die Elektronik schaltet nun die eine Hälfte der Spule zu (die zweite Hälfte bleibt jeweils stromlos), dann die zweite Hälfte. Hierdurch erreicht man die gewollte Ummagnetisierung in der Statorzange. Die Drehung der Rotorwelle geschieht also schrittweise durch ein wanderndes Magnetfeld, das in den Statorspulenwicklungen erzeugt wird.

Bipolarer Schrittmotor
Prinzipiell gleiche Funktionsweise wie beim unipolaren Schrittmotor, nur werden die Spulen an den Statorzangen nicht per Mittelabgriff umpolarisiert, sondern die Polarität der kompletten Spule wird verändert.
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Betriebsarten

Vollschrittbetrieb

Beim Vollschrittbetrieb werden umlaufend jeweils zwei nebeneinander liegende Spulen gleichzeitig aktiviert, so dass aufgrund des resultierenden Magnetfelds der Rotor zwischen den beiden Spulenköpfen positioniert wird. Die Vorteile dieser Betriebsart sind das größere Dreh- und Haltemoment, sowie die relativ einfache elektronische Ansteuerung. Allerdings ist der größere Schrittwinkel von Nachteil.
Die prinzipielle Anzahl der möglichen Schrittwinkel im Voll - und Halbschrittbetrieb ist von der Anzahl der Statorzangen und der Magnetpole des Rotors abhängig. Von 4 bis mindestens 200 Polen ist jede gerade Anzahl möglich. So führt ein Motor mit 200 Polen zu einem Schrittwinkel von 1,8 Grad im Vollschrittbetrieb bzw. 0,9 Grad im Halbschrittbetrieb.
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Halbschrittbetrieb

Beim Halbschrittbetrieb werden umlaufend nacheinander 

- zunächst eine Spule einzeln,

- dann zwei benachbarte Spulen gleichzeitig und

- dann die nächste Spule einzeln aktiviert.

Dadurch ergibt sich ein halb so großer Schrittwinkel im Vergleich zum Vollschrittbetrieb. 

Die Nachteile des Halbschrittbetriebs sind das kleinere Dreh- und Haltemoment sowie die kompliziertere elektronische Ansteuerung.


[image: image4]
Quellcodes zur Ansteuerung per MFA
Programm 1 – simple Drehung


.org 0E000h

ANSCHL:
.equ 02h

START:
mvi a,0Ah


OUT ANSCHL


call ZEIT


mvi a,09h


out ANSCHL


call ZEIT


mvi a,05h


out ANSCHL


call ZEIT


mvi a,06h


out ANSCHL


call ZEIT


jmp START

ZEIT
lxi h,200h

LOOP
dcr l


jnz LOOP


dcr h


jnz LOOP


ret
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 SHAPE  \* MERGEFORMAT 
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Unterprogramm Zeit + Loop:
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Programm 2 – simple Drehung mit Richtungswechsel


.org 0E000h

ANSCHL:
.equ 02h

abfrag:
in 01h


sui 00000001b


jnz rechts

links:
mvi a,06h


OUT ANSCHL


call ZEIT


mvi a,05h


out ANSCHL


call ZEIT


mvi a,09h


out ANSCHL


call ZEIT


mvi a,0Ah


out ANSCHL


call ZEIT


jmp abfrag

rechts:
mvi a,0Ah


OUT ANSCHL


call ZEIT


mvi a,09h


OUT ANSCHL


call ZEIT


mvi a,05h


OUT ANSCHL


call ZEIT


mvi a,06h


OUT ANSCHL


call ZEIT


jmp abfrag


ZEIT
lxi h,2000h

LOOP
dcr l


jnz LOOP


dcr h


jnz LOOP


ret


.end
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Wert 06h ausgeben





UP Zeit





Wert 05h ausgeben
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Wert 09h ausgeben
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