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单片机系统中多任务并发机制的实现
黄德梅

(广东岭南职业技术学院信息工程系 广东广州 5 1 0 6 6 3)

摘 要
:

根据 P C 机的多用户多任务操作系统原理
,

统程序结构
,

讨论了具体实现方法
,

并给出应用实例
。

构的程序时
,

特别适用
。
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分析了单片机的应用系统功能
,

提出了一种崭新的基于多任务机制的单片机系
实验证明

,

这种结构在设计单片机控制中定时要求复杂
、

需要动态改变执行结
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传统的单片机监控程序都是基于单任务

机制的
,

程序只能按单一的线索执行
,

缺乏

灵活性
,

在复杂的系统中难以胜任
,

为 了扩

大单片机的应用领域
,

需要对这种单任务机

制加 以改进
。

多任务机制是基于 C P U 的分时技术来实

现的
,

在这种机制下
,

C P U 的运行时间被

划分成很多小的时间片
,

按照某种调度算法

各时间片被分配给不同优先级的任务
,

从而

实现微观上轮流运行
,

宏观 上并发执行的多

任务效果
。

时间片的划分借助于中断机制来

实现
,

而通用的单片机中都允许使用中断
,

因此在单片机系统中实现多任务机制是切实

可行的
,

但单片机的运行能力决定了调度算

法必须简单明 了
。
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杂的定时要求
。

丫任务机制系统结构

单片机完成的系统功能通常可以分解为

若干功能相对独立的子任务
,

引进多任务管

理机制后就形成如图 1 的程序结构示意图
。

图 1 程序乡黔构示意图

在这种结构下
,

各子任务地位平等
,

功

能独立
,

扩充维护都比较方便
,

各子任务由

调度程序调度执行并返回
,

因此可以在程序

执行过程中动态改变执行顺序
。

优先级别表

现在其执行频率上
,

优先级越高的子任务在

单位时间执行的次数越多
,

执行频率越高
,

各个子任务在自己的时间片内运行
,

通过设

计合理的时间片和优先级
,

可以满足各种复

2 多任务机制的实现方法
2

.

1 时间片的划分

由系统时钟将 C P U 的运行时间划分成若

干时间片
,

系统调度程序将它分给各个子任

务
。

M C s 一 51 系统用其内带的定时器来完成

这一工作
,

定时频率应设计为各子任务要求

执 行频率的整数倍
。

2
.

2 任务调度表的构造

构造一个任务调度表来详细说明各个子

任务的情况
,

该表的表项数等于需要调度的

子任务数
,

每个表项占 4个字节
,

用于描述各

子任务的入 口地址 (2 字节 )和访问计数器 (2 字

节 )
。

任务调度表反映 了各子任务的执行顺序

和优先级别
。

另外
,

还需要一个 1字节的系统

任务指针
,

指向系统当前正在执行的任务
。

2
.

3 调度程序

多任务机制的具体实现由调度程序来完
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次侧电流互感器的变比为一次侧线路额定电流

除以 5 或 1
,

二次侧电流互感器的变比为二次

侧线路额定电流除以 5或 l
。

而与传统型的接

线方式不一样
,

由干一饮侧电流互感器采用
的是三角形接法

,

其二次的输出电流为线电

流
,

因此它的变比必须再乘以了 3 } 因此这

不仅对电流互感器的制造增加 了难度
,

而且

也增大了由于变比带来的不平衡电流
。

所以

采用智能差动保护装置
,

可以降低由电流互

感器变比带来的不平衡电流
; 同时此差动保

护装置具有很强的二次谐波和五次谐波抑制闭

锁能力
,

大大提高了差动保护的可靠性
。
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选取一种接线方式进行设定
。

比如二期总变电

流差动保护接线类型为 I类接线
,

再对照继电器

常用电力变压器矢量组匹配表对继电器进行设

定
。

下表为常用电力变压器矢量组 匹配表 1
。

电力变压器

从上面表可查得二期总变差动继电器内

部矢量组设定
,

其核查和 6 4
。

可见
,

只要对其进行设定
,

就可以对一
、

二次电流的相位进行补偿
,

而不必要对电流互

感器的接线有特殊的要求
,

只要电流互感器的

极性正确
,

其接地满足上述两种接线类型
。

同时
,

电流互感器的变比也好选取
,

一

3 总结
通过对上述两种差动保护接线的对比

,

可以看出
,

第二种接线方式明显优于第一 种

接线方式
,

但 同时对我们继 电保护人 员来

说
,

提出了更高的要求
,

随着计算机技术的

不断发展和电气智能模块的不断研制与开

发
,

电力系统的继 电保护必将产生一次变

革
,

继电保护人员必须时刻掌握新知识
、

新

技术
,

迎接新的挑战
。

参考文献
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成
,

调 度程序在每个时间片的开始取得控

制
,

根据系统任务指针查阅任务调度表
,

并

将被访问任务的访问计数器减 1
,

判断其是

否为零
,

不为零则直接返回
。
为零则立即执

行此任务
。

任务执行完毕将访问计数器置为
初值

,

供下次使用
。

当任务指针到达调度表

末尾后
,

调度程序将重新指向调度表的开

头
,

以开始下一调度周期
。

2
.

4 注意事项

多任务的调度实质是把各任务模块作为

定时器的中断服务程序来实现的
,

因此执行

完毕后都会返回到主程序
,

而各子任务分配

的时问片比实际所需可能会有多余
,

所以可

以把那些对执行频率无要求的子任务放人主

程序
,

从而充分利用各时 间片内的多余时

问
,

提高程序运行效率
。

若系统中存在其他中断
,

应将其设为高

优先级别
,

否则只能在各时间片的多余时间

片内执行
,

可能会影 响中断效果
。

分解系统功能时
,

各任务模块应尽量知

小
,

以在给其分配的时间片内能得到充分执

行为准
,

尤其是各模块中的延时要求
,

应转

化为对模块执行频率的要求
。

若某一任务模

块确实无法在分配的时间片内执行完毕
,

可

在进人该任务模块后将系统时钟停止
,

相当

于给此模块附加了运行时间
,

模块执行完毕

之后再打开时钟
,

确保多任务的正常调度
。

若某些模块之间需要相互通讯
,

应采用

公共单元并保持同步
。

键盘去抖延时定为 20 m s ,

因此键盘管理

模块执行频率为 1次 / 20 m s ,

键盘管理模块记

为 K E Y 模块
。

系统中其他没有严格时 间限制的模块可

放人主程序执行
,

不参与 多任务调度
。

根据以上分析可知
,

系统共有 4 个模块

参与多任务调度
,

所以任务调度表设计为 4

个表项
。

模块的最高执行频率为 l 次 / Zm s ,

因此时间片的长度设计为 Zm s ,

统计出各任

务的基本情况及任务调度表 1
。

m O V

a dd

I n C a

1l l O V

111 0 V

a ,

P o in t e r

a ,

# t a s k t a b

r o
, a

@ r o
,

# x x h
;

访问计

任务调度程序可编写如下
:

3 应用实例
利用单片机 8 0 3 1 设计一个闭环控制系

统
,

要求此系统对现场环境温度进行采样并

进行调控
,

以保持恒温
,

同时
,

要求配有

L E D 显示器和键盘接受用户命令
。

根据上述 方案
,

可设计各任 务模块 如

下
:

一个输入模块用干温度采样
,

其执行频

率为 l 次 / s ,

记为 I N 模块
。

一个输尽瞬莫块用于控制温度
,

其执行频

率为 1 次 / s ,

记为 0 U T 模块
。

采用动态扫描方案
,

为 了保持显示稳

定
,

要求每位显示之间有 2 m s 的延时
。

若

显示模块执行一次将所有位都显示一遍
,

显

示模块运行时间将变得冗长
,

不适宜在中断

服务程序中执行
。

我们可以采用每次只显示

一位的方法
,

减少运行时间
。

位显之间的延

时转化为模块的执行频率
,

即要求显示模块

的执行频率为 1次 / Zm s ,

显示模块记为 D ls

模块
。

m o v d p l
,

# t a s k t a b
; d p t r 赋值为

任务表的首地址

m o v d p h
,

# t a s k t a b + l ;
任务表在

内部 ar m 中

m o v a ,

p o i n t e r ; p o i n t e r 为系统任

务指针
a d d a

,

# t a s k t a b

」】I C a

1l l C a

m o v a ,

@
r o

Cl r C

S u b b a ,

# 0 l h ;

访问记数器

减 1

m o v t e m P
, a

I n C r o

m o v a ,

@ r o

s u】〕 t〕 a ,

# 0 0 h

inz
e x it

;

访问记数器不为零则返回

cj n e t e m P
,

# 0 0 h
, e x i t

m o v a ,

p o i n t e r ;
为零则转入

相应的任务人口

im P @ a + d p t r

e x i t m o v @ r o
, a ;

修改访

问记数器的值

d e C r o

m n v @
r
o

,

te m p

m o v a ,

p o l n t e z ;
修改系统任

务指针
a d d a ,

# 0 4 h

jC n e a ,

# 1 0
, e o u n

m
o v a ,

# OOh ;
系统任务指

针初值为零
e o u n : m o v p o i n te r , a

r e t i ;
中断返回

任务程序如下
:

t a s k l
:

数器初值

in C r o

m o v @ r o
,

# x x h

mo
v a ,

p o i n t e r 、

修改系统任

务指针

ad d a ,

# 0 4 h

cj n e a ,

# o l h
, 工z e x t

m o v a ,

# 0 0 h

n e x t
:

m o v P o i n t e r , a

r e t i ;

中断返回

如果在程序运行过程中动态改变各子任

务的执行顺序和优先级别
,

只需修改务调度

表 即可
。

4 结语

本文在单片机系统中引入 了现代操作系

统所具有的多任务机制
,

提出了一种新型的

程序结构
。

实验表明
:

这种结构模块清晰
,

调度灵活
,

程序扩充比较方便
,

适用干需要

动态改变执行顺序的程序设计
。

但应注意到

程序结构的不 同
,

编程方法也会有所不同
。

综上所述
,

在单片机系统中实现多任务机制

借助于时钟中断
,

由定时 器产生 系统时间

片
,

系统调度程序将时间片分给各任务模

块
,

合理的任务模块设计可充分发挥多任务

机制的优越性
。
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表 1 任务情况及调度表

模模块访问计数器位 〔执行周期 ))) 入门地址址

1110 进制计数值值 16 进制计数值值值

000主F 4 HHH 0 I F 4HHH

000 I F4 HHH 0 IF4 HHH

000 00 1HHH 00 0 1HHH

000 00 A HHH 00 0 A HHH
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