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用8251A实现PC机通信与控制的研究
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摘要该文为拓广PC机基于8251A芯片的各种通信和控制方式，用逻辑代数和人类正确交互方式对8251A芯片的性能进行了深入

研究，总结出了PC机针8251A芯片的多种可行的具体通信和控制方式，并结合一个通信实例设计了相关硬件的接口电路和软件的代码。
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Abstract In order tO broad pc-8251A chip based on a variety of communication and control，the article deeply studies the perfor-

mance of 8251A chip with logic algebra and human interact way．Second，the article summaries the needle on the pc 8251A chip communica-

lion and contr01．At last，the article with an example design of a hardware interface circuit and software programs．
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1 引言

随着计算机应用的越来越大，计算机通信和控制技术

的需求也越来越大。本论文面对目前基于I／0接口通信和

控制中的死板性和局限性，为拓广基于8251A芯片的各种

通信和控制方式。对以8251A芯片为核心的通信和方式进

行了深入研究和阐述，并结合一个实例对用8251A芯片通

信中的硬件连接和软件编程都做了具体设计。

2 8251A芯片的方式命令字、工作命令字与

状态字

1)方式命令字各位的定义口1

8251A的方式命令字的格式和各位的含义如图1所示：

D，D。D，n D，岛D，Da 13,De聩D．D，B D，Da

异莎模式的模式字格式 同步模式的模式字格式

图1方式命令字

说明：

(1)D。D。位的B：和Bt为同步模式或异步模式下的波

特率因子位：

B：B1_00：8251A工作于同步模式。其他值为异步模式

工作；

B：B。=01：8251A工作于波特率因子为“r的异步模式；

&B。=10：8251A工作于波特率因子为“16”的异步模

式；

BzB-=11：8251A工作于波特率因子为“64”的异步模式。
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(2)TxC，r口RxC的时钟频率=波祷率因子×波特率拍j】。

(3)D。D：位的L：和L．，指出数据位的数目：

·L2L。=00：数据位为5位；

·L：L，=01：数据位为6位；

·L：L，=10：数据位为7位；

·L：L。=11：数据位为8位。

(4)D。位为PEN为是否需要校验位：

·PEN=O：无校验位；

·PEN=1：有校验位。

(5)D。位为EP为奇／偶校验类型：

·EP=0：奇校验；

·EP=1：偶校验。

(6)D，D。位在异步模式时为S：和S。，在同步模式时为

SCS和ESD。

(7)当B：B，≠00时D7D6位为异步模式下的S：和S，，指

出停止位的数目：【41

·S2S1=00：无意义；

·S2SI=01：1个停止位；

·S：S。=10：1．5个停止位；

·S。S。=11：2个停止位。

(8)当B：B。=00时D6位为同步模式下的ESD，指出是

内同步还是外同步：

·ESD=0：内同步，SYNDET为输出；

·ESD=I：外同步，SYNDET为输入。

(9)当B：B。=00时D7位为同步模式下的SCS，指出同
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步字符的数目：

·SCS=0：2个同步字符；

·SCS=I：1个同步字符。

2)工作命令字各位的定义

8251A的工作命令字的格式和各位的含义如图2所示。

B D‘ 聩 D．D，D，D，D。

图2工作命令宇

说明：

(1)D。位为TxEN：发送允许位，T】【EN=1为允许发

送，TxEN=0为屏蔽；

(2)D。位为DTR：数据终端准备好，DTR=I将迫使

DTR端输出低电平；

(3)D：位为RxE：接收允许位，凡E=l为允许接收，
RxE=0为屏蔽；

(4)耽位为SBRK：送空白字符，SBRK=I则TxD为低

电平输出送空白字符，SBRK=0为正常工作；

(5)D。位为ER：ER=I则使状态寄存器中三个出错标

志复位，即使PE、OE、FE全为0⋯；

(6)D。位为RTS：请求发送位，RTS=I迫使RTS端输

出低电平．使MODEM获得一个发送请求；

(7)D；位为IR：内部复位位，IR=I使8251A复位而重

新进入初始化编程阶段；

(8)D，位为EH：只用于内同步模式，EH=l使8251A

搜索同步字符旧⋯。

3)状态字各位的定义

8251A状态字的格式及和各位的含义如图3所示。

D，D。 功 D．D，D，D，D。

圈3状态宇

在8251A内部，保存方式命令字、工作命令字和状态字

的寄存器虽然是不同的，但是它们的端口地址却是相同

的。8251A采用了根据写入次序来区分两种命令字的方

法。在复位后写人的第一个命令字．被8251A解释为方式

命令字，此后写入的才是工作命令字，且在对该8251A芯片

复位以前．所有写入的命令字都是工作命令字，当哪个工作

命令字的D6为1时，芯片重新复位。8251A按命令字的端

口地址，用IN指令输入的数据就是状态字。当8251A的C／

西引脚输入l时，计算机访问控制端口，输入0时。计算机访

问数据端口。8251A的C／D引脚常与CPU的地址线A0相

连，于是8251A就占有两个端口地址，数据端口的地址为偶

地址，控制端口的地址为奇地址“1。

3 8251A的通信方式与控制方式

一般计算机和8251A配合构成DTE，Modem作为

DCE。

8251A提供了四个与Modem相连的控制信号茛雨、
丽§、两i和丽i，其含义与RS一232C标准规定相同，属
于RS-232C标准接口规定的信号线中的常用九根线。

DTE与DCE的输入／输出方式可以采用查询输入／输

出方式与中断输入／输出方式。如果采用查询输入／输出方

式，825lA的引脚TxRDY和RXRDY不用，CPU可以从状

态字中获取TxRDY和RXRDY位的数据来确定是否发收

数据，状态字中的RxRDY位与引脚定义相同；但状态字中

的DO位即TxRDY位与引脚TxRDY的定义不同．

TxRDY位当8251A中的发送缓冲器一空：就置1有效。但

引脚TxRDY只有当状态字中的TxRDY位为1、工作命令

字中的TXEN位为l且数据通信设备发来的西两为O时才

为l有效⋯，工作命令字中的TXEN位实质上是请求发送中

断的屏蔽位，如果DTE与DCE采用中断输入／输出方式，

与DTE配合的8251A就可以用引脚TxRDY和RxRDY作

为向该DTE提出中断请求的信号线。

按接收按器和发送器的时钟是否同步把8251A的工作

方式划分为同步通信与异步通信。这些通信方式和8251A

的输入／输出数据格式均由8251A的方式命令字来确定；按

8251A作为收发器／接收器、分时分别作为收发器／接收器

或同时作为收发器和接收器又可以把8251A的工作方式划

分为单工、半双工或全双工方式，这些方式和8251A的工作

进程，均由8251A的工作命令字来确定。工作命令字中的

DO(TXEN)和D2(RXE)分别用以控制发送器和接收器工

作与否，Dl和D5是两个去往Moderm的控制信号，当它们

的数据为1时，相应的引脚丽和衍§成为低电平有效。
工作命令字中有两个复位控制位D4和D6。

总之，Intel 8251A可以用作USART(同步、异步接收

发送器)。

4 8251A的通信方式的实现例子

通过8251A实现相距较远的两台微型计算机相互通信

的系统连接简化框图如图4所示。这时，利用两片8251A

通过标准串行接口RS-232C实现两台8086微机之问的串

行通信，可采用异步或同步工作方式，实现单工、半双工或

全双工通信方式婚3l。

圈4两台微型计算机相互通信

设计算机采用查询方式控制传输过程，异步传送。

初始化程序由两部分组成：

将一方定义为发送器。发送端CPU每查询到TXRDY

有效，则向8251A并行输出一个字节数据；

将对方定义为接收器。接收端CPU每查询到RXRDY

有效，则从8251A输入一个字节数据，一直进行到全部数据

传送完毕为止。

发送端初始化程序与发送控制程序如下所示：

STT：MOV DX，8251A控制端口地址

MOV AL，7FH ；将8251A定义为异步方式。8位数据，1

位停止位
OUT DX，AL ；偶校验。取波特率系数为64，fc=kx波

特率

MOV AL，1lH ；允许发送，清除错误标志
0UT DX．AL

MOV DI，发送数据块首地址 ；设置地址指针
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MOV CX，发送数据块字节数 ；设置计数器初值

NEXT：MOV DX。8251A控制端D：1川

IN AL。DX

AND AL，OlH ；查询状态字中的

TXRDY位有效否?
JZ NEXT

MOV DX，8251A数据端口

MOV AL，[DI]；

数据。

OUT DX．AL

INC DI

LOoP NEXT

个

；无效则等待

；向8251A输出一个字节

；修改地址指针

；未传输完，则继续下一

HLT

接收端初始化程序和接收控制程序如下所示：

STR：MOV DX，8251A控制端口

MOV AL．7FH

OUT DX，AI。 ；初始化8251A，异步方式，8位数据

MOV AL，14H ；1位停止位，偶校验，波特率系数64，

允许接收。

oUT DX．AI。

MOV DI，接收数据块首地址；设置地址指针

MOV CX，接收数据块字节数；设置计数器初值

COMT：MOV DX，8251A控制端口

IN AL．DX

ROR AL．1

是否有效?

ROR AL．1

JNC CoMT

ROR AL．1

ROR AL．1

偶校验错。

JC ERR

MOV DX。8251A数据端口

IN AL．DX

收数据块。

MoV [DI]，AL
INC DI

LOoP COMT

HLT

ERR：CALL ERR一0UT

5结语

；查询状态字中的RXRDY位

；无效则等待

；有效时，迸一步查询是否有奇

；有错时，转出错处理

；无错时，输入一个字节到接

；修改地址指针

；未传输完，则继续下一个

本文作者创新点：对微机的CPU和I／O接口芯片

8251A进行了深刻的分析研究，分别从硬件和软件方面具

体地阐述了8251A的工作方式。
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