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摘要：本次参赛是对数字电子秤的设计和制作。电子秤是一种常用的测量器具，与普通称量器具相比，数字电子秤具有精度高、性能稳定、测量准确、使用方便等优点。
数字电子秤通过传感器将被测物体的重量转换成模拟的电压信号。再将模拟信号转换为数字信号，模/数转换电路采用模/数转换芯片HX711实现。然后把数字信号经过CPU计算处理，输送到显示电路中去，最后由显示电路显示出测量结果。

本系统采用ADUC7026为控制核心，实现电子秤的基本控制功能。系统的硬件部分包括最小系统板，数据采集、人机交互界面三大部分。数据采集部分由梁式金属应变片、信号的前级处理和A/D转换部分组成。人机界面部分为键盘输入，并采用OCM12864-9显示屏，可以直观的显示文字，使用方便。

软件部分通过C语言实现了本设计的全部控制功能，包括基本的称重功能、报警功能、自动计价功能和去皮功能等。所以，数字电子秤电路主要由传感器电路、模/数变化电路、数字显示系统、键盘输入系统组成。
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一、系统设计目标
设计一个高精度的数字电子秤，并用LCD显示相关参数。
1.  基本设计目标
1) 额定的最大称重量：3.0 kg；
2) 精度：能分辨1g物体的重量；
3) LCD能够分别显示物体的重量和ADC芯片转换后的数字代码。
2.  发挥与拓展
1) 提高精度：分两档设计，即能分辨0.5g、1g物体的重量；
2) 增加去皮按键、自动校准功能；
3) 超重报警功能。
二、系统方案设计与论证

1 系统方案选择与比较

1）采用ADUC7026自带的AD转换。硬件电路简单，精度低。

2）采用外部高精度AD转换芯片，实现高精度测量，但外围电路稍微复杂。

经比较，我们最终选用外部高精度AD。
2. 系统框图和方案描述
基于ADUC7026最小系统的数字电子称，并以梁式金属应变片来产生信号。组成框图如图2.1。数字电子称具有精度高等特点。实现了自动计价、去皮等功能。
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图2.1  系统组成框
三、理论分析计算
由于AD为24位，参考电压为5V，对应的物重量程为5KG，

所以 理论结果=(AD输出/2^24)*5KG。但由于传感器部分存在非线性部分。通过实验过程中的记录与测量，我们将非线性部分进行分段线性拟合。部分记录如下：
分段数据补偿：（左为测量值，右为实际值）
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四、单元电路设计与功能实现说明
1、单元电路设计

1）电源部分

窗体顶端

要达到高精度，除了对传感器和A/D转换器件有严格的要求，对A/D转换器件的基准电压要求也是一样严格的。同时，由于电源或接地层上的任何噪声都会给系统带来干扰，导致电路性能降低，因此必须用低噪声稳压器产生AD和称重传感器的全部电源。

LM2940属于低压差稳压器，在室温条件下可达到±0.8%的出色精度，温度、线路和负载调节的整体精度为±1.4%。200 mA时，其压差仅180 mV（典型值）。能够满足设计要求。
2） 控制器部分

本系统基于ADUC7026来实现，此系统有老师提供，这里不再做更多的说明

3）  数据采集处理部分

（1）、传感器
我们选择的是梁式金属应变片传感器，量程为5Kg，灵敏度2.0±0.1mV/V，综合误差(%F.S) 为0.03、0.02 。可以满足本系统的精度要求。其原理如图3所示：
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图３  压力传感器原理图

称重传感器主要由弹性体、电阻应变片电缆线等组成，内部线路采用惠更斯电桥，当弹性体承受载荷产生变形时，输出信号电压可由下式给出：
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无差压时，电桥两臂电流相等。差压信号加到四个硅压敏电阻上，压敏电阻的阻值随差压而变化，引起电桥不平衡。电桥输出电压馈入放大器A1。A1的输出电压通过晶体管Q8改变输出电流I0的大小。I0流过电桥的电阻反馈网络，使电桥恢复平衡。这样，电桥输出电压的变化与差压变化成对应比例关系。从而将差压的变化直接转换成电信号。

（2）、A/D转换器
由上面对传感器量程和精度的分析可知：A/D转换器的精度要求较高。

在精度上考虑：

12位A/D精度：5Kg/4096=1.22g

14位A/D精度：5Kg/16384=0.3g

24位A/D精度：5Kg/16777216 = 0.0003g

考虑到其他部分所带来的干扰,12位和14 位A/D都无法满足系统精度要求。所以我们需要选择精度更高的A/D。为了达到要求，我们采用HX711来实现精密电子秤设计。
    HX711是一款适合高精密测量应用的低噪声完全模拟前端。它集成一个低噪声、24- bit Σ-Δ ADC。片上低噪声增益级意味着可直输入小信号。HX711功能框图如图4所示。
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                           图4  HX711功能框图

HX711特点：

两路可选择差分输入；
　　片内低噪声可编程放大器，可选增益为64 和128；
　　片内稳压电路可直接向外部传感器和芯片内A/D 转换器提供电源；
　　片内时钟振荡器无需任何外接器件，必要时也可使用外接晶振或时钟；
　　上电自动复位电路；
　　简单的数字控制和串口通讯：所有控制由管脚输入，芯片内寄存器无需编程；
　　可选择10Hz 或80Hz 的输出数据速率；
　　同步抑制50Hz 和60Hz 的电源干扰；
　　耗电量（含稳压电源电路）： 典型工作电流：< 1.7mA, 断电电流：< 1μA；
　　工作电压范围：2.6 ~ 5.5V；
　　工作温度范围：-20 ~ +85℃；
４）人机交互界面

（1）、键盘输入

键盘输入是人机交互界面中最重要的组成部分，它是系统接受用户指令的直接途径。我们采用了自己制作的4*4的矩阵式键盘，方便好用，而且成本较低。

（2）、显示输出

      虽然数码管显示的具有显示清晰、明亮等优点，但考虑打本题目要求中

文显示，数码管无法满足要求，只能考虑用中文字库的液晶显示器。由于可以分页显示，无需太大屏幕，我们选择了OCM12864-9。

  OCM12864-9具有显示质量高，体积小，质量轻，功耗低等优点。且软硬

件方面都比较简单，数字式接口，和单片机系统的接口更加简单可靠，操作  

更加方便。

2、流程图
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3、模块实现

1）整体实现
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2）传感器部分
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3） AD转换模块
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4） 人机交互
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5）电源管理
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4.  扩展电路设计
4.1  电路原理

电源部分：
5V电源：
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3.3V电源：
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AD部分：


[image: image18]
SD卡部分：（最终没有使用此部分，但当时仍然画在PCB板中，以便增强功能时使用。）
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4.2  Pcb版图
根据原理电路图手工绘制PCB电路图，最终的印刷电路板如下图所示：
（注：此PCB版图为AD7799的版图，由于有问题，AD最终选用HX711）
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图4.3  PCB版图
五、测试方案与测试结果
1.  测试方案
使用精密电子称来校正与测试。
2.  测试仪器
表5.1   测试仪器列表
	型号
	数量
	说明

	电子天平

JM20002
	1
	最大称重：3000g
精度：0.01g
称盘尺寸：140mm
电源：交流电
计数功能
自动校准
数码显示
全量程去皮


3.  测试结果

  将非线性部分进行分段线性化后，最终测量值如下所示：
	测量值
	精密电子称值

	0.3
	0.5

	1.2
	1.4

	1.9
	2

	2.8
	3.2

	20.6
	20.9

	50.5
	50.0

	80.1
	80.9

	100.5
	100.9

	112.2
	113.1

	120.1
	119.4

	180.5
	179.6

	261.7
	260.9

	330.1
	329.2

	498.8
	497.6

	523.9
	524.9

	1205.2
	1204.2

	1593.5
	1595.0

	2221.8
	2223.1


表5.2 最终实验结果
4. 误差分析

	测量范围(g)
	误差（g)

	0.0~1800.0
	0.2~0.5

	1800.0~3000.0
	1.0~2.5


六、收获、体会与建议

ADI电子设计竞赛给我们提供了一个培养创新、协作和钻研精神的平台，是我们展现自己、积累经验的舞台。激情创造，精彩无限！
以下我们在本次竞赛中的体会和感想：
一、态度
性格决定命运，气度影响格局，态度决定高度，细节决定成败。
对于竞赛，我们应该有正确的认识，我们要以学知识为目的，拿奖为动力。只有我们有丰富的知识和经验的积累，才能在赛场上赢得胜利。竞赛题与其他同学做的常规题相比，是一个相对漫长的过程，期间心态很重要，会遇到很多问题，比如：做方案时不懂的知识，硬件、软件调不出来，队员之间的矛盾，外界压力等，都需要我们去克服。其中，最重要的是处理好队员之间的矛盾和心态；不懂的知识可以去学习；硬件、软件调不出来，只要有耐心，认真分析就能找出原因； 阻碍我们发展的往往是自己心情，心胸开阔，善于接受意见和容忍别人的错误，才能在培训和竞赛中有所收获。
二、积累

电子竞赛要求较强的动手能力，将理论转换为实际的操做，“纸上得来终觉浅，绝知此事要躬行”。知识和经验需要我们在做课题时不断的积累，做课题时一定要合理分工，严格按要求完成，否则到比赛时就后悔莫及。

学会看英文文档，我们用到的芯片资料都是英文的，要学会找重点，找我们需要的东西，别人翻译的文档有可能错误或没说清楚。编程软件也是英文的，如果是没人教，就得自己看资料学习。

三、交流
交流包括本组队员之间、和其他组之间等等。队员之间交流过少，可能做出来的东西分开调试都满足要求，一旦连接起来就出问题了，我们做电子称时，事先队员之间没交流，看到题目后都各做各的部分，结果一接上才发现做的精度就达不到要求。虚心向其他人请教问题、利用一切可以提高自己能力的资源。网络上更有丰富的资源，要做的东西在网上都能找到相关内容，这也是一个学习的过程，特别在一些论坛里有着丰富的资源。
四、永不放弃
对数据的补偿矫正拟合是一个枯燥乏味的过程，而且在这期间还要保证高度的注意力以防止数据的误记，最后通过几百组的数据进行拟合才能得到一个高精度的分段线性表达式，才使得电子称有了较高的精度。
五、建议

整个比赛的系统设计是由我们学生自己来完成的，其中也会有很多困难，尤其是在控制成本这一块，对于PCB板的集体投板老师们并没有想当初所说的统一投板，导致很多队伍的成本提高。在比赛的组织方面感觉也有一些松散，例如很多消息并不能及时的到达参赛选手处，老师和学生之间缺少一个可以相互交流的平台。

总的来说，整个比赛过程中，我们学会了很多，为以后的发展奠定了基础。
七、结语
我们最终的作品完成了老师所要求的所有基本功能和扩展功能。整个参数的测定也经过我们的多次的拟合。

系统的误差主要来源一下几个方面

1. AD的采样值不稳定，这和线路的布局，信号的电磁干扰有关。

2. 参考电压的稳定性。对于AD的参考电压，纹波越小越好，但这对参考电压源要求很好，误差也难免会有。
3. 对于传感器部分，也有一定的机械误差，所以部件的啮合性也决定的最终的精度。
4. 我们理论所依据的电子天平JM20002自身也存在一定的误差。
八、致谢
整个比赛过程中，我们学会了很多，动手能力很大的提升。在此要感谢老师们提供的这次机会，并予以的指导和帮助。感谢ADI公司提供的平台和经费赞助。这使得无经济来源的我们有了一个很好的发展平台。同时感谢自己的队友，这个过程我们共同的艰辛付出成为了我们大学生化浓墨重彩的一笔。
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附录二：系统框图
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附录三：系统流程图
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附录四：成本清单

	器件类别
	数量
	价格(元)

	电阻等耗材器件
	若干
	20.0

	HX711
	1
	24.0

	称重传感器
	1
	32.0

	Ocm12864-9
	1
	35.0

	LM2940
	1
	5.0

	PCB
	5
	50.0


附录五：系统源码
/------------------------------GP.H-------------------------/

#ifndef _GP_H_

#define _GP_H_

extern void GPBitOut(unsigned char chGPNu,unsigned char chBit,unsigned char bState);

#endif
/------------------------------GPIO.C-------------------------/

#include<ADuC7026.h> 

#include"gp.h"

/*GPIO方式位控，chGPNu表示第几个GPIO端口，chBit表示第几位,bState表示输出1或0*/

void GPBitOut(unsigned char chGPNu,unsigned char chBit,unsigned char bState)

{

    unsigned long int nOutTemp;

    nOutTemp=(0x01<<chBit)<<16;

    switch(chGPNu)

    {

        case 0:


       if(bState==1)



   {



       GP0DAT|=(0x01<<chBit)<<24;



   
   GP0SET=nOutTemp;



   }



   else



   {



      GP0DAT|=(0x01<<chBit)<<24;



   
  GP0CLR=nOutTemp;



   }


   break;


   case 1:


       if(bState==1)



   {



       GP1DAT|=(0x01<<chBit)<<24;



   
   GP1SET=nOutTemp;



   }



   else



   {



      GP1DAT|=(0x01<<chBit)<<24;



   
  GP1CLR=nOutTemp;



   }


   break;


   case 2:


       if(bState==1)



   {



       GP2DAT|=(0x01<<chBit)<<24;



   
   GP2SET=nOutTemp;



   }



   else



   {



      GP2DAT|=(0x01<<chBit)<<24;



   
  GP2CLR=nOutTemp;



   }


   break;


   case 3:


       if(bState==1)



   {



       GP3DAT|=(0x01<<chBit)<<24;



   
   GP3SET=nOutTemp;



   }



   else



   {



      GP3DAT|=(0x01<<chBit)<<24;



   
  GP3CLR=nOutTemp;



   }


   break;


   case 4:


       if(bState==1)



   {



       GP4DAT|=(0x01<<chBit)<<24;



   
   GP4SET=nOutTemp;



   }



   else



   {



      GP4DAT|=(0x01<<chBit)<<24;



   
  GP4CLR=nOutTemp;



   }


   break;     

    }

}
/------------------------------HX711.H-------------------------/

#ifndef _HX711_H_

#define _HX711_H_

extern void HX711Init(void);

extern unsigned long HX711ReadAD(void);

extern void delay (unsigned int length); 

#endif
/------------------------------HX711.C-------------------------/

#include<ADuC7026.h>

#include "hx711.h"

#include "gp.h"

void HX711Init(void)

{

//  GPIO SETTING  //


GP0CON = 0x00000000;
//设置p0_1 p0_3为普通IO

}

unsigned long HX711ReadAD(void)

{


unsigned long Count;


unsigned char i;

    GPBitOut(0,1,0);  
//使能AD（PD_SCK 置低）


Count = 0;

    delay(1);


while((GP0DAT&0x08)==0x08);
//AD转换未结束则等待，否则开始读取


for(i=0; i<24; i++)


{



 GPBitOut(0,1,1);  
//PD_SCK 置高（发送脉冲）



 Count=Count<<1;









//下降沿来时变量Count左移一位，右侧补零

         delay(1);



 GPBitOut(0,1,0);  
//PD_SCK 置低

         delay(1);



 if((GP0DAT&0x08)==0x08)



 
Count++;


}

    GPBitOut(0,1,1);


Count = Count ^ 0x800000;


    delay(1);







//第25个脉冲下降沿来时，转换数据


GPBitOut(0,1,0);

    delay(1);


return Count;

}

void delay (unsigned int length)

{


while (length >0)

    
length--;

}
/------------------------------IRQ_ARM.C-------------------------/

/*    Function Pointers for Interrupts  */

typedef void (* tyVctHndlr) (void);

tyVctHndlr    IRQ     = (tyVctHndlr)0x0;

tyVctHndlr    SWI     = (tyVctHndlr)0x0;

tyVctHndlr    FIQ     = (tyVctHndlr)0x0;

tyVctHndlr    UNDEF   = (tyVctHndlr)0x0;

tyVctHndlr    PABORT  = (tyVctHndlr)0x0;

tyVctHndlr    DABORT  = (tyVctHndlr)0x0;

void
IRQ_Handler   (void) __irq;

void
SWI_Handler   (void) __irq;

void
FIQ_Handler   (void) __irq;

void
Undef_Handler (void) __irq;

void
PAbt_Handler  (void) __irq;

void
DAbt_Handler  (void) __irq;

void
IRQ_Handler(void) __irq

{


if ( *IRQ !=0x00)


{



IRQ();


}

}

void
FIQ_Handler(void) __irq

{


if ( *FIQ !=0x00)


{



FIQ();


}

}

void
SWI_Handler(void) __irq

{


if ( *SWI !=0x00)


{



SWI();


}

}

void
Undef_Handler(void)__irq 

{


if ( *UNDEF !=0x00)


{



UNDEF();


}

}

void
PAbt_Handler(void) __irq

{


if ( *PABORT !=0x00)


{



PABORT();


}

}

void
DAbt_Handler(void) __irq

{


if ( *DABORT !=0x00)


{



DABORT();


}

}

/------------------------------KEY.H-------------------------/

/*

4*4键盘头文件，

占用引脚：
LD 
片选

          
CLK
时钟（触发）




DIN
数据




IRQ
中断（由低变高）

*/

#ifndef __KEY_H

#define __KEY_H

#define  KEY_LD_H        GP2DAT=(GP2DAT|0x08080000)

//P2_3    

#define  KEY_LD_L        GP2DAT=(GP2DAT|0x08000000)&(~0x00080000)

#define  KEY_CLK_H        GP4DAT=(GP4DAT|0x40400000)

//  p4_6  

#define  KEY_CLK_L        GP4DAT=(GP4DAT|0x40000000)&(~0x00400000)

////*****************////

////*****函数声明****////

////*****************////

extern void Key_Initial(void );

  //按键初始化

extern void Key_Deley(unsigned int n);

extern unsigned int Key_Get(void);

extern unsigned int Key_Id(unsigned int n);

extern void My_IRQ_Function(void);
   //中断方式用，中断处理函数

unsigned int   GetKeyVal(void);

#endif
/------------------------------KEY.C-------------------------/

#include"key.h"

#include<aduc7026.h>

unsigned int key_value=0; 

//初始化

void Key_Initial(void )
   //IRQ中断方式

{      

    IRQ = My_IRQ_Function;



// 
Specify Interrupt Service Rountine 


IRQEN = XIRQ1_BIT;




//
Enable XIRQ0 in IRQEnable                              

}

//延时函数，改为调用设备驱动库函数

void Key_Deley(unsigned int n)  //(延时N)

{

  while(n--);  

}

//读取独热码数据

unsigned int Key_Get(void)

{

  
unsigned int value = 0x0000;

  
unsigned char i;

    if(GP0DAT &0x00010) 
//为高

    {

        KEY_LD_H;  //(CS=1)   

        __nop();    //保持

        __nop();

        KEY_LD_L;       //片选使能

        __nop();



__nop();

        for(i=16;i>0;i--)//读取热按键的值,为独码

        {









  



  if(GP4DAT & 0x0080)

            value |= 0x01<<(i-0x01);

          KEY_CLK_L;

          __nop();



  __nop();

          KEY_CLK_H;    //时钟移位

          __nop();



  __nop();  

        }

        return value;//16位独热码

      }

     else

     {

         return 0;

     }

}

void My_IRQ_Function() {

    if(GP0DAT & 0x00020)

    {

        Key_Deley(100);

        if(GP0DAT & 0x00020)

        {

            key_value = Key_Id( Key_Get());

        }

    }


while(GP0DAT & 0x00020){}


// wait for XIRQ to be low again

}

//将按键值翻译

unsigned int Key_Id(unsigned int n)

{  

  unsigned int i;

  if(n==0) 

    return 0;

  else 

  {

   for(i=0;i<16;i++)

     if(n&(1<<i))

     break;

  return (i+1);

  }

}

unsigned int  GetKeyVal(void)

{


return 
key_value;

}

/------------------------------OCM12864.H-------------------------/

#ifndef __OCM12864

#define __OCM12864

typedef unsigned char   uchar;

typedef  unsigned int   uint;

/****

#define  lcddata_out      P3OUT

#define  lcddata_in       P3IN

#define  LCD_DOUT_EN      P3DIR=0XFF

#define  LCD_DIN_EN       P3DIR=0x00

#define  set_rs()         (P2DIR|=BIT0, P2OUT|=BIT0)

#define  clear_rs()       (P2DIR|=BIT0, P2OUT&=~BIT0) 

#define  set_rw()         (P2DIR|=BIT1, P2OUT|=BIT1)

#define  clear_rw()       (P2DIR|=BIT1, P2OUT&=~BIT1)

#define  set_en()         (P2DIR|=BIT2, P2OUT|=BIT2)

#define  clear_en()       (P2DIR|=BIT2, P2OUT&=~BIT2)

#define  set_cs()         (P2DIR|=BIT3, P2OUT|=BIT3)

#define  clear_cs()       (P2DIR|=BIT3, P2OUT&=~BIT3) 

#define  set_reset()      (P2DIR|=BIT4, P2OUT|=BIT4)

#define  clear_reset()    (P2DIR|=BIT4, P2OUT&=~BIT4)

  ****/

#define  lcddata_out
  GP3DAT  






//P3

#define  lcddata_in       (char)(GP3DAT & 0x000000FF)

#define  LCD_DOUT_EN      GP3DAT=(GP3DAT|0xFF000000)

#define  LCD_DIN_EN       GP3DAT=(GP3DAT&0x00FFFFFF)

#define  set_rs()         GP2DAT=(GP2DAT|0x01010000)

//P2.0
   A0

#define  clear_rs()       GP2DAT=(GP2DAT|0x01000000)&(~0x00010000)

#define  set_rw()         GP2DAT=(GP2DAT|0x02020000)
   //P2.1

#define  clear_rw()       GP2DAT=(GP2DAT|0x02000000)&(~0x00020000)

#define  set_en()         GP2DAT=(GP2DAT|0x04040000)
   //P2.2

#define  clear_en()       GP2DAT=(GP2DAT|0x04000000)&(~0x00040000)

#define  set_cs()         GP4DAT=(GP4DAT|0x08080000)

//P4.3

#define  clear_cs()       GP4DAT=(GP4DAT|0x08000000)&(~0x00080000)

#define  set_reset()      GP4DAT=(GP4DAT|0x10100000)

//P4.4

#define  clear_reset()    GP4DAT=(GP4DAT|0x10000000)&(~0x00100000)

////*****************////

////*****函数声明****////

////*****************////

void LCD_Delay(unsigned long v);

void check_busy(void);

void write_data(unsigned long dat);

void write_command(unsigned long command);

void reset(void);

void clear_screen(uchar m);

void lcd_initial(void);

void set_page_address(uchar page);

void set_colume_address(uchar colume);

void disp_word(uchar col,uchar pag,uchar ascii);

void disp_chn(uchar col,uchar pag,uchar ascii);

void disp_str(uchar col,uchar page,char *cn);

void setpoint(uchar x,uchar y);

void point(uchar x,uchar y);

void disp_bmp( uchar const *puts );

void shuxian(uchar n,uchar e,uchar f);

void hengxian(uchar k);

void delaynum(unsigned char num);

#endif

/------------------------------OCM12864.C-------------------------/

#include<ADuC7026.h>

#include"OCM12864.h"

/*****将字符生产软件得到的每个汉字的32个字符依次存于tab表中*****/

/*****用PCtoLCD2002软件设置列行式和顺向输出得到对于汉字字符串*****/

const uchar tab[10*32]={                             

/*--  宋体16*16;  此字体下对应的点阵为：宽x高=16x16   --*/

 0x00, 0x00, 0x1F, 0x92, 0x52, 0x32, 0x12, 0x1F, 0x12, 0x32, 0x52, 0x92, 0x1F, 0x00, 0x00, 0x00, 

 0x08, 0x08, 0xC8, 0x48, 0x48, 0x48, 0x48, 0xFF, 0x48, 0x48, 0x48, 0x48, 0xC8, 0x08, 0x08, 0x00,  /*单 0*/

 0x00, 0x01, 0x06, 0x1F, 0xE0, 0x02, 0x04, 0x09, 0x30, 0xC0, 0x30, 0x09, 0x04, 0x02, 0x02, 0x00, 

 0x80, 0x00, 0x00, 0xFF, 0x00, 0x01, 0x06, 0xF8, 0x00, 0x00, 0x00, 0xFF, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00,  /*价 1*/

 0x02, 0x3C, 0x08, 0xFF, 0x08, 0x08, 0x04, 0x08, 0xF1, 0x1E, 0x10, 0x1F, 0x10, 0x1F, 0x00, 0x00, 

 0x40, 0x60, 0x40, 0xFF, 0x80, 0x80, 0x20, 0x42, 0x84, 0x18, 0x62, 0x81, 0x02, 0xFC, 0x00, 0x00,  /*物 2*/

 0x08, 0x08, 0x28, 0x2B, 0x2A, 0x2A, 0x2A, 0x3F, 0x4A, 0x4A, 0x4A, 0xCB, 0x48, 0x08, 0x08, 0x00, 

 0x02, 0x02, 0x0A, 0xEA, 0xAA, 0xAA, 0xAA, 0xFE, 0xAA, 0xAA, 0xAA, 0xEA, 0x0A, 0x02, 0x02, 0x00,  /*重 3*/

 0x00, 0x00, 0x3F, 0x20, 0x20, 0x20, 0x28, 0xA8, 0x6A, 0x29, 0x2A, 0x2C, 0x28, 0x20, 0x20, 0x00, 

 0x02, 0x0C, 0xF0, 0x00, 0x80, 0x80, 0x80, 0x82, 0x81, 0xFE, 0x80, 0x80, 0x80, 0xA0, 0xC0, 0x00,  /*序 4*/

 0x00, 0x40, 0x43, 0x4C, 0x78, 0x48, 0x48, 0x4F, 0x40, 0x00, 0x1F, 0x00, 0x00, 0xFF, 0x00, 0x00, 

 0x40, 0x81, 0x02, 0x84, 0x48, 0x30, 0xC0, 0x00, 0x00, 0x00, 0xF0, 0x02, 0x01, 0xFE, 0x00, 0x00,  /*列 5*/

 0x00, 0x00, 0x00, 0x8F, 0x48, 0x28, 0x08, 0x08, 0x08, 0x28, 0x48, 0x8F, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 

 0x02, 0x0C, 0x00, 0xC0, 0x9C, 0x82, 0x82, 0xA2, 0x9A, 0x82, 0x82, 0xCE, 0x00, 0x10, 0x0C, 0x00,  /*总 6*/

 0x00, 0x31, 0x22, 0xAD, 0x64, 0x25, 0x26, 0x30, 0x40, 0x4F, 0x58, 0x6B, 0x48, 0x4F, 0x40, 0x00, 

 0x08, 0x10, 0x3F, 0x52, 0x92, 0x52, 0x3F, 0x10, 0x01, 0xF2, 0x0C, 0xF0, 0x08, 0xF4, 0x03, 0x00,  /*额 7*/

 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 

 0x00, 0x00, 0x6C, 0x6C, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00, 0x00,  /*： 8*/

 0x04, 0x04, 0x44, 0x44, 0x44, 0x47, 0x44, 0x44, 0x44, 0x47, 0x44, 0x44, 0x44, 0x04, 0x04, 0x00,

 0x01, 0x02, 0x04, 0x08, 0x30, 0xC0, 0x00, 0x00, 0x00, 0xFC, 0x02, 0x02, 0x02, 0x02, 0x1E, 0x00,/*元*/

};

const uchar adj_page[]={7,6,5,4,3,2,1,0};

const uchar ASCIIchardot[16*96]= {

/*      */

0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*!     */

0x00,0x00,0x00,0x1F,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0xCC,0x0C,0x00,0x00,0x00,

/*"     */

0x00,0x08,0x30,0x60,0x08,0x30,0x60,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*#     */

0x02,0x03,0x1E,0x02,0x03,0x1E,0x02,0x00,0x20,0xFC,0x20,0x20,0xFC,0x20,0x20,0x00,

/*$     */

0x00,0x0E,0x11,0x3F,0x10,0x0C,0x00,0x00,0x00,0x18,0x04,0xFF,0x84,0x78,0x00,0x00,

/*%     */

0x0F,0x10,0x0F,0x00,0x07,0x18,0x00,0x00,0x00,0x84,0x38,0xC0,0x78,0x84,0x78,0x00,

/*&     */

0x00,0x0F,0x10,0x11,0x0E,0x00,0x00,0x00,0x78,0x84,0xC4,0x24,0x98,0xE4,0x84,0x08,

/*'     */

0x08,0x68,0x70,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*(     */

0x00,0x00,0x00,0x07,0x18,0x20,0x40,0x00,0x00,0x00,0x00,0xE0,0x18,0x04,0x02,0x00,

/*)     */

0x00,0x40,0x20,0x18,0x07,0x00,0x00,0x00,0x00,0x02,0x04,0x18,0xE0,0x00,0x00,0x00,

/**     */

0x02,0x02,0x01,0x0F,0x01,0x02,0x02,0x00,0x40,0x40,0x80,0xF0,0x80,0x40,0x40,0x00,

/*+     */

0x00,0x00,0x00,0x0F,0x00,0x00,0x00,0x00,0x80,0x80,0x80,0xF8,0x80,0x80,0x80,0x00,

/*,     */

0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x01,0x0D,0x0E,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*-     */

0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x80,0x80,0x80,0x80,0x80,0x80,0x80,

/*.     */

0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x0C,0x0C,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*/     */

0x00,0x00,0x00,0x00,0x01,0x06,0x18,0x20,0x00,0x06,0x18,0x60,0x80,0x00,0x00,0x00,

/*0     */

0x00,0x07,0x08,0x10,0x10,0x08,0x07,0x00,0x00,0xF0,0x08,0x04,0x04,0x08,0xF0,0x00,

/*1     */

0x00,0x08,0x08,0x1F,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x04,0x04,0xFC,0x04,0x04,0x00,0x00,

/*2     */

0x00,0x0E,0x10,0x10,0x10,0x11,0x0E,0x00,0x00,0x0C,0x14,0x24,0x44,0x84,0x0C,0x00,

/*3     */

0x00,0x0C,0x10,0x11,0x11,0x12,0x0C,0x00,0x00,0x18,0x04,0x04,0x04,0x88,0x70,0x00,

/*4     */

0x00,0x00,0x03,0x04,0x08,0x1F,0x00,0x00,0x00,0xE0,0x20,0x24,0x24,0xFC,0x24,0x00,

/*5     */

0x00,0x1F,0x10,0x11,0x11,0x10,0x10,0x00,0x00,0x98,0x84,0x04,0x04,0x88,0x70,0x00,

/*6     */

0x00,0x07,0x08,0x11,0x11,0x18,0x00,0x00,0x00,0xF0,0x88,0x04,0x04,0x88,0x70,0x00,

/*7     */

0x00,0x1C,0x10,0x10,0x13,0x1C,0x10,0x00,0x00,0x00,0x00,0xFC,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*8     */

0x00,0x0E,0x11,0x10,0x10,0x11,0x0E,0x00,0x00,0x38,0x44,0x84,0x84,0x44,0x38,0x00,

/*9     */

0x00,0x07,0x08,0x10,0x10,0x08,0x07,0x00,0x00,0x00,0x8C,0x44,0x44,0x88,0xF0,0x00,

/*:     */

0x00,0x00,0x00,0x03,0x03,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x0C,0x0C,0x00,0x00,0x00,

/*;     */

0x00,0x00,0x00,0x01,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x01,0x06,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*<     */

0x00,0x00,0x01,0x02,0x04,0x08,0x10,0x00,0x00,0x80,0x40,0x20,0x10,0x08,0x04,0x00,

/*=     */

0x02,0x02,0x02,0x02,0x02,0x02,0x02,0x00,0x20,0x20,0x20,0x20,0x20,0x20,0x20,0x00,

/*>     */

0x00,0x10,0x08,0x04,0x02,0x01,0x00,0x00,0x00,0x04,0x08,0x10,0x20,0x40,0x80,0x00,

/*?     */

0x00,0x0E,0x12,0x10,0x10,0x10,0x0F,0x00,0x00,0x00,0x00,0x0C,0x6C,0x80,0x00,0x00,

/*@     */

0x03,0x0C,0x13,0x14,0x17,0x08,0x07,0x00,0xE0,0x18,0xE4,0x24,0xC4,0x28,0xD0,0x00,

/*A     */

0x00,0x00,0x03,0x1C,0x07,0x00,0x00,0x00,0x04,0x3C,0xC4,0x40,0x40,0xE4,0x1C,0x04,

/*B     */

0x10,0x1F,0x11,0x11,0x11,0x0E,0x00,0x00,0x04,0xFC,0x04,0x04,0x04,0x88,0x70,0x00,

/*C     */

0x03,0x0C,0x10,0x10,0x10,0x10,0x1C,0x00,0xE0,0x18,0x04,0x04,0x04,0x08,0x10,0x00,

/*D     */

0x10,0x1F,0x10,0x10,0x10,0x08,0x07,0x00,0x04,0xFC,0x04,0x04,0x04,0x08,0xF0,0x00,

/*E     */

0x10,0x1F,0x11,0x11,0x17,0x10,0x08,0x00,0x04,0xFC,0x04,0x04,0xC4,0x04,0x18,0x00,

/*F     */

0x10,0x1F,0x11,0x11,0x17,0x10,0x08,0x00,0x04,0xFC,0x04,0x00,0xC0,0x00,0x00,0x00,

/*G     */

0x03,0x0C,0x10,0x10,0x10,0x1C,0x00,0x00,0xE0,0x18,0x04,0x04,0x44,0x78,0x40,0x00,

/*H     */

0x10,0x1F,0x10,0x00,0x00,0x10,0x1F,0x10,0x04,0xFC,0x84,0x80,0x80,0x84,0xFC,0x04,

/*I     */

0x00,0x10,0x10,0x1F,0x10,0x10,0x00,0x00,0x00,0x04,0x04,0xFC,0x04,0x04,0x00,0x00,

/*J     */

0x00,0x00,0x10,0x10,0x1F,0x10,0x10,0x00,0x03,0x01,0x01,0x01,0xFE,0x00,0x00,0x00,

/*K     */

0x10,0x1F,0x11,0x03,0x14,0x18,0x10,0x00,0x04,0xFC,0x04,0x80,0x64,0x1C,0x04,0x00,

/*L     */

0x10,0x1F,0x10,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x04,0xFC,0x04,0x04,0x04,0x04,0x0C,0x00,

/*M     */

0x10,0x1F,0x1F,0x00,0x1F,0x1F,0x10,0x00,0x04,0xFC,0x00,0xFC,0x00,0xFC,0x04,0x00,

/*N     */

0x10,0x1F,0x0C,0x03,0x00,0x10,0x1F,0x10,0x04,0xFC,0x04,0x00,0xE0,0x18,0xFC,0x00,

/*O     */

0x07,0x08,0x10,0x10,0x10,0x08,0x07,0x00,0xF0,0x08,0x04,0x04,0x04,0x08,0xF0,0x00,

/*P     */

0x10,0x1F,0x10,0x10,0x10,0x10,0x0F,0x00,0x04,0xFC,0x84,0x80,0x80,0x80,0x00,0x00,

/*Q     */

0x07,0x08,0x10,0x10,0x10,0x08,0x07,0x00,0xF0,0x18,0x24,0x24,0x1C,0x0A,0xF2,0x00,

/*R     */

0x10,0x1F,0x11,0x11,0x11,0x11,0x0E,0x00,0x04,0xFC,0x04,0x00,0xC0,0x30,0x0C,0x04,

/*S     */

0x00,0x0E,0x11,0x10,0x10,0x10,0x1C,0x00,0x00,0x1C,0x04,0x84,0x84,0x44,0x38,0x00,

/*T     */

0x18,0x10,0x10,0x1F,0x10,0x10,0x18,0x00,0x00,0x00,0x04,0xFC,0x04,0x00,0x00,0x00,

/*U     */

0x10,0x1F,0x10,0x00,0x00,0x10,0x1F,0x10,0x00,0xF8,0x04,0x04,0x04,0x04,0xF8,0x00,

/*V     */

0x10,0x1E,0x11,0x00,0x00,0x13,0x1C,0x10,0x00,0x00,0xE0,0x1C,0x70,0x80,0x00,0x00,

/*W     */

0x1F,0x10,0x00,0x1F,0x00,0x10,0x1F,0x00,0xC0,0x3C,0xE0,0x00,0xE0,0x3C,0xC0,0x00,

/*X     */

0x10,0x18,0x16,0x01,0x01,0x16,0x18,0x10,0x04,0x0C,0x34,0xC0,0xC0,0x34,0x0C,0x04,

/*Y     */

0x10,0x1C,0x13,0x00,0x13,0x1C,0x10,0x00,0x00,0x00,0x04,0xFC,0x04,0x00,0x00,0x00,

/*Z     */

0x08,0x10,0x10,0x10,0x13,0x1C,0x10,0x00,0x04,0x1C,0x64,0x84,0x04,0x04,0x18,0x00,

/*[     */

0x00,0x00,0x00,0x7F,0x40,0x40,0x40,0x00,0x00,0x00,0x00,0xFE,0x02,0x02,0x02,0x00,

/*\     */

0x00,0x30,0x0C,0x03,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x80,0x60,0x1C,0x03,0x00,

/*]     */

0x00,0x40,0x40,0x40,0x7F,0x00,0x00,0x00,0x00,0x02,0x02,0x02,0xFE,0x00,0x00,0x00,

/*^     */

0x00,0x00,0x20,0x40,0x40,0x40,0x20,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*_     */

0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,

/*`     */

0x00,0x40,0x40,0x20,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*a     */

0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x00,0x98,0x24,0x44,0x44,0x44,0xFC,0x04,

/*b     */

0x10,0x1F,0x00,0x01,0x01,0x00,0x00,0x00,0x00,0xFC,0x88,0x04,0x04,0x88,0x70,0x00,

/*c     */

0x00,0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x00,0x70,0x88,0x04,0x04,0x04,0x88,0x00,

/*d     */

0x00,0x00,0x00,0x01,0x01,0x11,0x1F,0x00,0x00,0x70,0x88,0x04,0x04,0x08,0xFC,0x04,

/*e     */

0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x00,0xF8,0x44,0x44,0x44,0x44,0xC8,0x00,

/*f     */

0x00,0x01,0x01,0x0F,0x11,0x11,0x11,0x18,0x00,0x04,0x04,0xFC,0x04,0x04,0x00,0x00,

/*g     */

0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0xD6,0x29,0x29,0x29,0xC9,0x06,0x00,

/*h     */

0x10,0x1F,0x00,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x04,0xFC,0x84,0x00,0x00,0x04,0xFC,0x04,

/*i     */

0x00,0x01,0x19,0x19,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x04,0x04,0xFC,0x04,0x04,0x00,0x00,

/*j     */

0x00,0x00,0x00,0x01,0x19,0x19,0x00,0x00,0x00,0x03,0x01,0x01,0x01,0xFE,0x00,0x00,

/*k     */

0x10,0x1F,0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x00,0x04,0xFC,0x24,0x40,0xB4,0x0C,0x04,0x00,

/*l     */

0x00,0x10,0x10,0x1F,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x04,0x04,0xFC,0x04,0x04,0x00,0x00,

/*m     */

0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,0x00,0x04,0xFC,0x04,0x00,0xFC,0x04,0x00,0xFC,

/*n     */

0x01,0x01,0x00,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x04,0xFC,0x84,0x00,0x00,0x04,0xFC,0x04,

/*o     */

0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x00,0xF8,0x04,0x04,0x04,0x04,0xF8,0x00,

/*p     */

0x01,0x01,0x00,0x01,0x01,0x00,0x00,0x00,0x01,0xFF,0x85,0x04,0x04,0x88,0x70,0x00,

/*q     */

0x00,0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x70,0x88,0x04,0x04,0x05,0xFF,0x01,

/*r     */

0x01,0x01,0x01,0x00,0x01,0x01,0x01,0x00,0x04,0x04,0xFC,0x84,0x04,0x00,0x80,0x00,

/*s     */

0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0xCC,0x24,0x24,0x24,0x24,0x98,0x00,

/*t     */

0x00,0x01,0x01,0x07,0x01,0x01,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0xF8,0x04,0x04,0x00,0x00,

/*u     */

0x01,0x01,0x00,0x00,0x00,0x01,0x01,0x00,0x00,0xF8,0x04,0x04,0x04,0x08,0xFC,0x04,

/*v     */

0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x00,0x80,0x70,0x0C,0x10,0x60,0x80,0x00,

/*w     */

0x01,0x01,0x00,0x01,0x00,0x01,0x01,0x01,0xF0,0x0C,0x30,0xC0,0x30,0x0C,0xF0,0x00,

/*x     */

0x00,0x01,0x01,0x00,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x04,0x8C,0x74,0x70,0x8C,0x04,0x00,

/*y     */

0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x01,0x01,0x01,0x01,0x81,0x71,0x0E,0x18,0x60,0x80,0x00,

/*z     */

0x00,0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,0x01,0x00,0x00,0x84,0x0C,0x34,0x44,0x84,0x0C,0x00,

/*{     */

0x00,0x00,0x00,0x00,0x01,0x3E,0x40,0x40,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0xFC,0x02,0x02,

/*|     */

0x00,0x00,0x00,0x00,0xFF,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0xFF,0x00,0x00,0x00,

/*}     */

0x00,0x40,0x40,0x3E,0x01,0x00,0x00,0x00,0x00,0x02,0x02,0xFC,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*~     */

0x00,0x60,0x80,0x80,0x40,0x40,0x20,0x20,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,

/*      */

0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00

};

////*****************////

////*****判忙函数****////

////*****************////

void check_busy()

{


 uchar read_data=0xff;   


 clear_rs();        


 set_rw();


 clear_cs();


 LCD_DIN_EN ;


 do


 {


 set_en();


 delaynum(1);


 delaynum(1);


 read_data=lcddata_in;


 clear_en();


 }while(read_data&0x80);


 set_cs();


 LCD_DOUT_EN;

}

////*****************////

////***写数据函数****////

////*****************////

void write_data(unsigned long dat)

{

 check_busy();

 set_rs();

 clear_rw();

 clear_cs();

 lcddata_out=(dat<<16)|0XFF000000;

 set_en();

 delaynum(1);

 delaynum(1);

 clear_en(); 

 set_cs();

}

////*****************////

////****写命令函数***////

////*****************////

void write_command(unsigned long command)

{

 check_busy();

 clear_rs();

 clear_rw();

 clear_cs();

 lcddata_out = (command<<16)|0xff000000;

 set_en();

 delaynum(1);

 delaynum(1);

 clear_cs();

 set_cs();

}

////*****************////

////*****复位函数****////

////*****************////

void reset(void)

{

 clear_reset();

 LCD_Delay(200);

 set_reset();

}

////*****************////

////*****清屏函数****////

////*****************////

void clear_screen(uchar m)

{

 uchar i,j;

 write_command(0x40);        //设置起始行

 for(i=0;i<8;i++)

  {

  write_command(i|0xb0);     //设置起始页

  write_command(0x10);       //设置列的高八位

  write_command(0x00);       //设置列的低八位

  for(j=0;j<128;j++)

   {

    write_data(m);           //设置清屏方式

   }

  }

}

////*****************////

////***初始化函数****////

////*****************////

void lcd_initial()

{

 LCD_DOUT_EN;

 clear_en();

 clear_rw();

 clear_cs();

 reset();

 write_command(0xe2);          //复位函数

 write_command(0xa2);          //液晶背光电压选择

 write_command(0xa0);          //液晶驱动输出和内部RAM列选择

 write_command(0xc0);          //控制输出模式选择

 write_command(0x24);          //液晶背光灯电压设置为总电压的50%

 write_command(0x81);          //液晶背光灯电压设置控制使能

 write_command(0x28);          //对比度控制，液晶所有控制电压全关

 write_command(0x2f);          //对比度控制，液晶所有控制电压全开

 write_command(0xa6);          //现实模式设置（正常）

 write_command(0xaf);          //开显示

 write_command(0xa5);          //液晶上所有显示点开

 LCD_Delay(1000);  

 write_command(0xa4);          //液晶正常显示

 clear_screen(0);              //以清屏

 write_command(0x40);          //显示起始行设置

 write_command(0xb0);          //设置起始页

 write_command(0x10);          //设定列高八位

 write_command(0x00);          //设定列低八位

}

////*****************////

////**设行起始页位置**////

////*****************////

void set_page_address(uchar page)

{

 write_command(0xb0|page);

}

////*****************////

////**设定起始列位置**////

////*****************////

void set_colume_address(uchar colume)

{

 uchar temp;

 temp=colume>>4;

 write_command(temp|0x10);     //先送列的高三位

 temp=colume&0x0f;

 write_command(temp|0x00);     //再送列的低四位

}

////*****************////

//在指定位置显示一个字符//

////*****************////

void disp_word(uchar col,uchar pag,uchar ascii)    //列col 0～127  小行pag 0～7  字符ascii

{                                                  //4行16列时(8*i,2*j,ascii);

  uchar i,tmp;

  uint x;

  x=(ascii-0x20)*0x10;                        //字符从0x20开始起，每个16位

  write_command((adj_page[pag]&0x07)|0xb0);   //设置页地址

  tmp=col>>4;

  write_command(tmp|0x10);                    //显示列的高四位

  tmp=col&0x0f;                              

  write_command(tmp);                         //显示列的低四位

  for(i=0;i<8;i++)

  {

   write_data(ASCIIchardot[x]);               //通过查找ASCIIchardot表得到相应字符串

   x++;

  } 

  pag++;//写下半页

  write_command((adj_page[pag]&0x07)|0xb0);   //设置页地址

  tmp=col>>4;

  write_command(tmp|0x10);                    //显示列的高四位

  tmp=col&0x0f;

  write_command(tmp);                         //显示列的低四位

  for(i=0;i<8;i++)

  {

   write_data(ASCIIchardot[x]);

   x++;

  }

  pag--;                                       //写完一个字符页还原

}

////*****************////

//在指定位置显示一个汉字//

////*****************////

void disp_chn(uchar col,uchar pag,uchar cn)    //列col 0～127  小行pag 0～7  汉字cn tab表中的序号0～x

{                                              //4行8列时(16*i,2*j,cn);

  uchar i,tmp;

  uint x;

  x=cn<<5;

  write_command((adj_page[pag]&0x07)|0xb0);   //设置页地址

  tmp=col>>4;

  write_command(tmp|0x10);                    //显示列的高四位

  tmp=col&0x0f;                              

  write_command(tmp);                         //显示列的低四位

  for(i=0;i<16;i++)

  {

   write_data(tab[x]);                        //通过查找tab表得到相应字符串

   x++;

  }

  pag++;                                      //写下半页

  write_command((adj_page[pag]&0x07)|0xb0);   //设置页地址

  tmp=col>>4;

  write_command(tmp|0x10);                    //显示列的高四位

  tmp=col&0x0f;

  write_command(tmp);                         //显示列的低四位

  for(i=0;i<16;i++)

   {

   write_data(tab[x]);

   x++;

   }

   pag--;                                       //写完一个字符页还原

}

////*****************////

//在指定位置显示一个字符串//

////*****************////

void disp_str(uchar col,uchar pag,char *cn)    

{

   while(*cn!=0)

  {

    if(col==128)

    {

      pag+=2;

      col=0;

    }

    if(pag==8)

    {

      pag=0;

    }

    disp_word(col,pag,*cn++);

    col+=8;

  }

}

////*****************////

////*****延时函数****////

////*****************////

void LCD_Delay(unsigned long v)

{

 while(v--);

}

void delaynum(unsigned char num)

{

  while(num--) ;

}
/------------------------------MAIN.C-------------------------/

#include"OCM12864.h"

#include"gp.h"

#include"serial.h"

#include"hx711.h" 

#include"key.h"

#include<ADuC7026.h>

#include <stdio.h>

#include <math.h> 

const unsigned int pergram = 462.0;

extern unsigned int key_value;

void ADuC7026_Initiate(void)

{

//  时钟配置41.78Mhz  //


POWKEY1 = 0x01;



//Start PLL setting


POWCON = 0x00;



//Set PLL active mode with CD = 0


POWKEY2 = 0xF4;



//Finish PLL setting

 

}

void menu()

{

     disp_chn(0,0,0);

     disp_chn(16,0,1);

     disp_chn(32,0,8);

     disp_chn(96,0,9);

     disp_chn(0,2,2);

     disp_chn(16,2,3);

     disp_word(96,2,'g');

     disp_chn(32,2,8); 

     disp_chn(0,4,4);

     disp_chn(16,4,5);

     disp_chn(32,4,8);

     disp_chn(0,6,6);

     disp_chn(16,6,7);

     disp_chn(32,6,8);

     disp_chn(96,6,9);

}

int main(void) {

    float weight=0.0;

    float price = 0.0;

    float z_price = 0.0;

    float ADData=0.0;

    float zerogram=0.0;

    unsigned int flag=0;

    unsigned int a=0;

    char s[30];


    char s1[30];

    char s2[30];

    char s3[30];

    int i;


ADuC7026_Initiate();

    HX711Init();

    Key_Initial();

    lcd_initial();

    //获取零点

    for(i=0;i<10;i++){

        zerogram += HX711ReadAD();

    }

    zerogram /=10.0;   


while(1)

    {

         switch(key_value)

         {

             case 7:  

                 zerogram=0;
      //去皮

                 for(i=0;i<10;i++){

                     zerogram += HX711ReadAD();

                 }

                 zerogram /=10.0;

                 break;

             case 8:        //量程切换

                 flag=~flag;

                 clear_screen(0);

                 break;

             case 11:  //加1

                 price += 1;

                 break;

             case 12:  //减1

                 price -= 1;

                 break;

             case 15:  //加0.1

                 price += 0.1;

                 break;

             case 16:  //减0.1

                 price -= 0.1;

                 break;

             default: break;

          }

        key_value=0;  //按键值清零

        //获取AD值

        for(i=0;i<10;i++){



    ADData += HX711ReadAD();


    }


    ADData /=10.0; 

        //AD值转换成重量

        if(ADData > zerogram)



    weight = (ADData-zerogram)/pergram;


   
else


    {



    weight = (zerogram-ADData)/pergram;




    weight = -weight;


    }

        //数据补偿

        if(weight<=0.0)  weight=0.0;

        else if((weight>0.0)&&(weight<18.3)) weight = weight*1.0933+0.0771;

        else if((weight>=18.3)&&(weight<90.5)) weight = weight*1.1013+0.2243;

        else if((weight>=90.5)&&(weight<493.5)) weight = weight*1.0971+0.361;

        else if((weight>=493.5)&&(weight<985.0)) weight = weight*1.0969+0.7411;

        else if((weight>=985.0)&&(weight<1486.0)) weight = weight*1.0998-2.993;

        else if((weight>=1486.0)&&(weight<1820.0)) weight = weight*1.1009-5.7297;

        else if((weight>=1820.0)&&(weight<2735.5)) weight = weight*1.0947+8.3532;

        else {                 

           clear_screen(0);

           disp_str(32,2,"error");

        }

        if(weight<3003){

            menu();

            //第二行显示AD值

            sprintf(s1,"%-6x",(int)ADData);

            disp_str(48,4,s1);

            if(!flag)

            {

                a=(int)weight;

                if((weight-a)>=0.5) weight+=1.0;

                else weight=weight;


            sprintf(s,"%-4d",(int)weight);

                disp_str(48,2,s);

                z_price=price*(weight/500.0);

            }

            else

            {

                sprintf(s,"%-5.1f",weight);

                disp_str(48,2,s);

                z_price=price*(weight/500.0);

            }

            //显示价格：

            sprintf(s2,"%-2.1f",price);        //单价

            disp_str(48,0,s2);

            sprintf(s3,"%-3.1f",z_price);        //总额

            disp_str(48,6,s3); 


    }

        weight=0;

        ADData=0;


     }

}
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