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ROW ' a ' ROW • c  •
P H KNEKDMIC SIGN All DESCRIPTION MNEMONIC SIGNAL DESCRIPTIONNO. FLOW FLOW

ADDRESS 9 A0 OUT LOW-ORDER ADDRESS BUS A l OUT . LOW-ORDER ADDRESS BUS
EUS 1 0 A2 OUT - d o - A3 OUT - d o -

11 A4 OUT - d o - A5 OUT - d o -
12 A6 OUT - d o - A7 OUT - d o -
13 A8 OUT HIGH-ORDER ADDRESS EUS A9 OUT HIGH-ORDER ADDRESS BUS
14 AlO OUT - d o - A l l OUT - d o -
1 5 A.12 OUT - d o - A l3 OUT -d o - .
16 A 14 . OUT - d o - A l 5 OUT - d o -

130



ROW ' a  * • ___ ' ROW * c '
PIN 
NO .

.MNEMONIC ร ICI .AL 
FLOW

DESCRIPTION MNEMONIC SIGNAL 
FLOW

1 DESCRIPTION

CON TrioL 17 INTjf IN I n t e r r u p t  l in e IN'T Ï IN I n t e r r u p  t  l i n e
BUS 18 XNT2* IN “d o - IÏ4T3 IN - d o -

19 ÏNT4 IN -d o - ÏNT5 IN “ d o -
20 XNT6 IN v “ d o - XNT7 - d o -
21 CCLK OUT C o n s ta n t  c lo ck — — r e s e r v e d
22 lT IT A OUT I n t e r r u p t  acknowledge ÏFJH2 OUT I n h ib i  t  2
23 " X AC K IN Reddy in p u t ÏNÏTÏ OUT I n h i b i t  1
24 T o r c OUT i / o  Read - ÏÔuC OUT . i / o  w r i t e
26 MiPUjC OUT Memory re a d MWiX: - OUT Memory v /ri te
26 BUSY OUT Bus b usy BRËQ IN Eus r e q u e s t
27 B P Rj4 IN Bus p r i o r i t y  in B P RO OUT Bus p r i o r i t y  ou
23 BCLK OUT Bus c lo c k RTSËT . OUT I n i t i a l i s a t i o n
30 ’---- — r e s e rv e d — — • — r e s e r v e d

N o te : 1) A b a r  o v e r  th e  mnemonic i n d i c a t e s  t h a t  th e  s ig n a l  i s  a c t iv e  v.'hen i t  i s  a t  อ l o g i c
' LO' l e v e l . 131
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ภ าค ผ น ว ก  ง .  ว ส ีก าร โป ร น ก ร ม ก ำ ห น ด ร ูป น บ บ ก า ร ค ว บ ค ุม ล ง  ROM

เนองจากตัวควบคุมเสิงเลข๙นิดโปรนกรมใดั ที่สร้างปีนฮั'งไม่ม C om piler บน
ไมโดรคอมนิวเตอร้ที่ทำหน้าที่เปลยนรหัช mnemonic เนินไฝล I n t e l  Hex เนอเปียนลง 
EPROM โด ยใส ิ EPROM Programmer CLK3000 บนไมโครคอมนิวเตอร

ตังนั้นจงจำเนินต้องทราบวิสีการเปลยนรหัช mnemonic เนินไฝล I n t e l  Hex โดย  
วสีการเขยน'โปรแกรมภาษาแอล'แช'มบ! สิงเนินวิสีที่ใสิในการเขยนโปรแกรมทดลอบตัวควบคุมที ่
ลร้างขน ขั้นตอนทั้งหมดมรายละเอียดดังนั้

ง . 1 เขยนรหัล mnemonic รายละเอียดดู'ในบฑที่ 5
ง . 2 เขยนเนอลแชมบเ จากรหัล mnemonic นำมาเปียนเนินภาษาแอลแชมบลไต้ 

โดยสำมารแบ่งประเภทของฟ้งกสินออกเนิน 4 ประเภท ใต้ดังนั้
ง . 2 .1  ฟ้งกสินที่ไม่มิการส่งผ่านนารามิเตอร ลามารถแปลงแต่ละฟ้งกสิน

เนินนอลแชมบลไต้ ตังรูปท่ี ง . 1

Mnemonic 4 s s e s b ly Mnemonic A .339!ably

A Pi ท ] -11 น b x ,07 fd ah SUB id bx 1 OoOOdh
ะ-ฝ 1 bx c a l l k พน ■■

H! H id ๒ 108040h โ'. T นบ่' i y M bx ท!:;.ก 71k
c a l l bx c a l l bx

1 โ*. r*ükS ! J b x 1OoObeh 3QR Id bx 1OSOaén
c a l l bx 1 1c a l l b X

Aim ใ 4iu bx jO olcah OR id นox 108le e h
c a l l bx c a l l bx

NOT ใ Jiu นพ ก!:!กุก0k r  M p ! ทุ bx ทกุกกก!ๆ  ! น044น:!
c a l l bx c a l l bx

HSL Id bx 1080d0h LSL Id bx ก0 1 Â ไ!-.J พบI ษน!!
c a l l bx c a l l bx

FX Id bx ,079371)
c a l l bx

8PID Id ๒ ,0 8 2 ๗ ! CPID Id bx 108550H
c a l l bx c a l l bx

รปท่ี ง . 1 แลดงการแปลงฟ้งกสินที่ไม่มิการส่งผ่านนารามิเตอรเนินแอลแชมบล
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ง. 2 .2  ปีงกสันท่ีมการส่งม่านล่าตัวแปร
แชมบลีได้ ผังรูปที่ ง . 2

สำมารถแปลงแต่ละฟ้งกสันเป็นนอสํ

fneaonic As;ร 90ably Mnemonic A :îse a b ly

LD Din 3 0 V -31 11 ก-! LD DOn aov a l , ท -!
push ax push ax
il) 0 V bx 1108272b 30V b x ,082aeh
c a l l bx c a l l bx

! n  n  1ๆ ะทn v a jน !  ;เ ท - !

p U S : i

IB นิ V b X 1 ร

. . .A  ไ นc a l l DX

LD x.n jJIOV a l 1 ก-! ST Yn 30V a l .ท - ]
push ax p u s h ax
30 V b X ., 0785ah a n y b x ,078foh1 - . -A  Ic a l l ox c 311 OX

t t  พ  ท ะ ichannel n o . . & f la g  no.

รูปท ง. 2 แสํดงการแปลงฟ้งกสันที่มีการส่งผ่านล่าตัวแปรเป็นแอสํแชมบล

ค่า ท ในรูปที่ ง . 2 คือค่าของส่องส่ญญาณของอินนุm ฮา'ท่ีนุทท้ังอนา 
ลอค!.เละดิจิตอล หรอ ค่าของสํถานะ f l a g  ของปีงกสัน PID โดยที่ค่า ท ในรหัสํ mnemonic 
จะต้องถกลบด้วย 1 ในแฮสํแชมบล เส่น ต้องการอ่านค่าอนาลอดอินนุฑปีองส่องสืกุญาณที่ 1 
เขียนคำส่งได้ดังน

mnemonic ะ LD XI
assem bly  ะ rnov a l ,  0

push ax
mov b x ,0785ah
c a l l bx

ง . 2 .3  ปีงกสันที่มีการส่งผ่านล่าตำแหน่ง แบ่งเป็น 2 ประเภท คือ
1. ส่งผ่านล่าตำแหน่ง'หนงล่า สำมารถแปลงแต่ละฟ้งกสันเป็น

แอสํแชมบลได้ ดังรูปที่ ง . 3



Mnemonic Asseaibly Mnemonic A sse m b ly

LD Pn 1150 V ax,addr s r  Pn 30V ax,addr
push 3X push  3X
so y b:< 107oo4.h litov b x , 078b2h
call bx c a ll bx

LEDn fiiov ax,addr LAGn mov a x ,a d d r
push 3 A push 3X
35 ท V bx,07b04h 80V b.x |07a0eh
๗ 1 bx c a l l  bx

TIMn ■ 30 V ax,addr GIF a o v  a x ,a d d r
push ax push ax
iiov bx,07f76h mov bx,Oobceh
ca ll bx c a ll bx

รูปท ง. 3 แปดงการแปลงฟ้งกฐ'นท่ีมีการส่งผ่านค่าตำแหน่งหนงค่า เ ท่ีนนอปแชมบล

ค่า ad d r ในรูปท่ี ง . 3 คอค่าตำแหน่งของตัวแปรท่ีใฐกับฟ้งก 
ปี'น โดยค่าตำแหน่งของแต่ละตัวแปรแปดงได้ดังรูปที่ ง . 4

V a r ia b le A d d re ss V a r ia b le A d d res :

PJ O lbh F 2 0 : eh
P3 0 2 lh P4 024h
PS 027h โ'6 02ah
P7 รๅ กุ..ปุh pg ôoôh
pn nsih P I ท 036h
P H O j?h F I  2 0 3 ; h
p i 3 03 fh P I 4 na?h
P15 045h
LED I O lo ih LED2 O lo fh
LAG! 0 l9 c h LAG2 01a3h
LAG 3 O laah LAG4 O lb lh
T IM ! 02a2h H r?  2 02aéh
TÎM 3 f!Oi •อ, 1 ir !4 02aeh

รูปท่ี ง . 4 แปดงตำแหน่งของตัวแปรที่ใฐในการส่งผ่านค่าตำแหน่งหนงค่า
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ตัวอย ่างเรน ต้องการอ่านค่า P1 เปียนค่าสิ'งตังน

mnemonic ะ ID P1
assem b ly  : mov a x ,01b h

push ax
mov b x ,0 7 8 8 4 h  
c a l l  bx

ตัวอย่าง ต้องการเรียกใตังกร น LAG ตัวท่ี 2

mnemonic ะ LAG2
assem b ly  ะ mov a x ,0 1 a 3 h

push ax  
mov b x ,0 7 a 0 eh  
c a l 1 bx

2. ส่งผ่า,น ค่าตำแหน่งชองค่า ชามารถแปลงแต่ละปังกรนเป็น
แอส'แชมบเไต้ ตังรูปที่ ง . 5

Mnemonic A ssem b ly
P, •โ?ไ̂ fflîiv a ï  1 a . i i r !

push a ï  
30V a x ,a d d r2  
push a *
aov bx107c6dh 
c a l l  bx

รูปท่ี ง . 5 แชดงการแปลงปังกรนที่มีการส่งผ่านค่าต่าแหน่งชองค่าเป็นแอชแชมบลํ้

รูปท่ี ง . 6
ค่าต่าแหน่งปีอง a d d r l และ addr2 ปีฮงปังกร'นแชดงไต้ตัง
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V a r ia b le A d d re s s ! A d d re s s ?

GED1 O lbSh O lcah
DED2 02G6h Q218h
nrr,7 ก ร ุ'ร งh G2hAh

รูปท ง . 6 แส์ดงตำแหน่งของตัวแปรที่ใ!/กับป้งก์&น dead Lime 

ตัวอย่าง การเ รีฮกใ!/ฟ้งกร'น dead t  ime ฑ่ื 1 เชียนคำสิ’งได้ตังน

mnemonic : DED1
assem b ly  ะ mov ax ,01b 8h

push ax
mov a x ,O lca h
push ax
mov b x ,07c6d h
c a l l bx

เมื่อไต้ assem b ly  แล้วนำมาเชียนโปรแกรม ชีงรูปร่างปีอง'โปรแกรมแส์ดง
ได้ตังรูปฑ ง . 7
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NAME u s e r ] rom
ASSUME CS: CODE,DS:DATA
DATA SEGMENT WORD PUBLIC
DATA ENDS
CODE SEGMENT WORD PUBLIC
u s e r p p r o c f a r

push ax
push bx
mov a l ,0 h
p u s h ax
mov b x ,0 7 8 5 a h
c a l l bx ; LD XI

mov b x ,0 8 2 ca h
c a l l bx ; BPID
pop bx
p o p ax
r e t

U s e p ENDP
CODE ENDS

END

DATA’
โปรแกรมส่วนน 

CODE’ คงที่

โปรแกรมส่วน'นได้'จาก 
การแปลง mnemonic เป็น 

แอส่แชมบ!

โปรแกรมส่วนน 
คงที่

รูปท่ี ง . 7 รูปร่างปีองโปรแกรม assem b ly  ที่'ใ!/ส่ร้าง I n t e l  Hex

ง . 3 Com pile &1 L ink ทำการ co m p ile  โดฮใส ี co m p ile r  ASM86 และ 
l in k  โดย'ใ!/ iAPX 8 6 ,8 8  u t i l i t y  มฃ้ันตอนดังน

1. >ASM86 f i l e .a s m
2. >LINK86 f i l e . o b j  t o  f i l e . I n k
3. >L0C86 f i l e . I n k  to  f i l e . l o c  AD(SM(CODE(08000H)))
4 . >01186 f i l e . l o c  t o  f i l e . h
เมอหมดปีนตอนนจะได้ f i l e . h  "ร?งเป็น'ฝฮร่แมฑปีอง I n t e l  h ex  16 บท
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ง . 4 แปลง I n t e l  hex 16 บิาา เป็น 8 บิฑ เนองจาก EPROM Programming 
ทำงานกับไปลฑมีปอรแมทเป็น I n t e l  hex 8 บท ทำการแปลงโดยใïfโปรแกรม INTELH สิง 
เชยนปีนเฮงดังน

>INTELH <ret>
> in p u t f i l e : f i l e . h  
>o u tp u t f i l e : f i l e . h e x

ง . 5 เปียน EPROM โดยใส ิ EPROM Programmer CLK3Ô0Û เปียน f i l e . h e x  
บน EPROM น่าไปใน่ในบอรดหน่วยความจำตำแหน่ง 08000H เนอกำหนดรูปแบบการควบคุมให ้
กับตัวควบคุมเสิงเลปี
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