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本文介绍 了用 ∀∀∋ 0 一 1 微型计耳机板制的操作式条件反射实验 系统
。

系统 包括硬件
,

软件两部分
。

该 系统 可 同时控 制五个实验箱
,

预先设里实验条件

后
,

可在计葬机控制下 自动给 出刺激信号
,

并记录实验结果
,

最后将各项数据在

打印机上打印出来
。

目前
,

计算机已渗透到各个领域
,

为了改进传统的操作式条件反射实验
,

我们曾成功
·

地完成了用单板机控制多个斯金纳箱的实验系统
。

该系统可同时控制 2 个实验箱
。

实验

者设定好实验条件后
,

实验便可自动进行
,

最后
,

将实验结果打印输出 3管林初
、

姚力等
,

心

理学报
, 4 , 5年

,

第 6 期 7
。

最近
,

我们考虑到 8 8 9: 99 微型计算机 3或其兼容机7 已在国

内普遍使用
,

为实现 8 8 9: 机一机多用
,

我们又在 8 8 9: 1 微型机上完成了该实验

的实时控制和自动记录
。

本实验的控制系统分为硬件和软件两部分
;

一
、

硬件
/ .

一

/ ·

包括一块插在
/

8 8 9: 机上二号槽口 的接口 卡和一个提供灯光和电击信号的仪器箱

3简称刺激信号源7
。

接 口 电路选用通用接 口适配器5 2 < < ,

它是 ∀) & 3并行输入=输出接 口

电路 7
、

定时器和移位寄存器的有机组合
。

外部电路通过它与 8 8 9: 1 微型机的  ∀>

3中央处理单元 7 5 2 + < 交换信息 3图 97
。

一

刺激信号源包括以下几部分 电路
;

、

电击信号 电路
;
为了保证当实验动物数量改变或动物的体电阻改变时

,

电击强度

不变
,

由恒流源提供电击信号
‘ 电击电路由经稳压管稳压后的直流 电源供电 3图<7

。

<
、

灯光信号电路
;

为了简化电路
,

选用 5
/

6 伏
,
。

/

6安培信号灯提供灯光信号
,

用经

整流稳压后的 5 伏电流供 电3图67
。

如果用户 要选
/

用 << + 伏灯泡提供灯光信号
,

只要将电

路稍加改动
,

用光电隔离器和可控硅控制灯光信号的通断
。

6
、

消抖动电路
;

为了防止由于实验动物的按键动作 3压杆7引起开关抖动而造成的错

误动作
,

为此
,

当动物作按键反应后
,

必须先经过消
,

抖动电路
,

再送在接 口;电路‘ ;

7 本文于 4 , ?年 ,月 2 日收到
。

/ 北京师 范大学无线电 电子学系周 盛林同志参加部分技术工 作
,

特此致谢
。
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Η
、

,

测量电击电流的测量电路
; 主要 是监测每一只实验箱体的电击电流强度

,

以保证

开关泥或断

?Η ∋#&&

‘

甲
</ <‘

Ε # Φ

圈 通 消抖动电路

《 ∗ )Ι ∋ # ! > ϑ ∃

足够的电流刺激量
。

2
、

电源
;
本系统设有 Ε < +伏和 Ε 5伏二组电源

。

二
、

软件

Δ
、

主程序
; 用 Κ ∀ Λ # ) 3浮点 Λ #) 7 语言编程

,

实现输人数据 3设置实验条件 7及输出实验结果
。

<
、

控制程序
; 用 5 2 + < 汇编语言编程

,

完成实验的实时

控制
。

实验时
,

启动 8 8 9: 机后
,

在显 示终端的屏幕上将显

示以下
“

菜单
” ,

供实验者选择
。

0 Μ ∀0 Ν )Ι 0 ∗ ! & Κ ∋ 0 Ν ∗ )∗ ( ∗ ϑ Ι 0Ι Ο
−

& Ν ∃ )∗ ∗ )Ι ∋ ;

0 Μ ∀0 Ν )Ι 0 ∗ ! 》
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/
∀∋ 0 # 0  % & &# 0 Κ & ∋∋ & Π )∗ ( 一

3 7 ! 0 # ! # ! Ν ) Γ  > Ν Ν 0 ∗ !
/

3< 7 ∗ )Ι ∋ 0 Μ ∀ 0 Ν )Ι 0 ∗ !
/

36 7 ∋ & ϑ & ∋ ϑ ϑ ! ΚΝ &Ι ϑ )# Γ
,

3Η 7 # Φ 0 ∗ 0 Π ϑ ! )∗ ! & ϑ )# Γ
/

32 7 #0 0 & ∋ ϑ ϑ !  ! ∋ & (
−

35 7 > # )∗ ( 0 ∗ ϑ
/

一 )∗ ∀> ! ∃ & > Ν  % & & #0 ∗ > Ι Λ 0 Ν ;

上述英语
“

菜单
”

的大意如下
;

动物的学习和记忆实验
;

请选 择并输入下列你所需要的数字

3 7 测试 电击电流 3<7 进行动物实验 367 从磁盘中提取数据

3Η 7 将数据存入磁盘 32 7 查阅数据目录 357 实验结束

实验者可以按自己的要求输人所选项 目的编号
,

按回车键后
,

屏幕上又会给出提示
,

即可根据提示一步步地进行操作
。

待实验结柬后
,

实验结果可以在屏幕上显示出来
,

也可

以由打印机将实验结果按实验箱的顺序3Λ & Μ
一 ,

Λ & Μ
一

</
··

⋯Λ& Μ
一

27 逐个打印出来
,

还

可以将实验数据存人磁盘
,

需要时可随时调出数据
。

待一轮实验结束后
,

屏幕上就立即显

示
Θ

实验是否需要继续进行
”

仁
“
ϑ Ρ ΣΤ : 0 Υ 8 : ς ΔΩ : 1 Σ Ξ Θ Δ1 Ψ 3∃ = ∗ 7Ζ Ψ 如果要按原来

输入的条件再进行实验
,

只要敲打
“
∃

”

键
,

实验便可继续进行
,

而不必重复设置条件
。

这

样
,

可以在较短的时间内训练更多的动物
,

特别适合于大量筛选各种神经药物
,

或观察各

种理化因素对动物行为的影响
。

实验记录主要包括下列内容
,

除记录实验 日期
、

时间
、

实验名称
、

运行哪几个实验箱Ψ

训练次数
、

实验的间隔时间
、

亮灯时间和 电击时间等 一般情况外
,

还能记录主要的实验结

果
,

其中包括动物每次反应的潜伏期3)1 : [ ∴Θ ΣΔΡ 1 ∀: ς ΔΡ ]
,
)∀7

、

反应时 3Ν : Θ ⊥ ΣΔ。 1 ! ΔΩ : ,

Ν ! 7
、

实验间期内动物的压杆 3∗ [ Ω ∴ : ς Ρ _ ∀ ς : ⎯ ⎯ ,
∗ ∀

/

7 次数
,

以及无反应 3∗ & Ν : Θ : −

ΣΔ 叱
,

∗ Ν 7的次数等
,

并显示上述各项指标的平均数
、

正确反应率
、

电击率
、

错误率和无反

应率等 3见附表 7
。

本实验系统有如下一些优点
;

、

传统的斯金纳箱在每次实验中
,

一般每次只能观察一只动物的行为反应
,

不但计时

方法落后
,

精确度低
,

并且
,

实验者必须在现场观察并记录
。

而采用本实验系统
,

不但可同

时 自动观察并精确记录 2 只实验动物的行为反应
,

而且
,

由于 8 8 9: 99 型机的内存容量

较大
,

便于在必要时扩展实验箱的数目
。

<
、

可利用 8 8 9: 且 型机的显示终端进行人机对话
,

·

便于有些不熟悉计算机的实验

者使用该实验系统
。 −

6
、

当不做动物实验时
, 8 8 9: 99 型机仍可完成计算

、

管理
、

绘图等功能
。

若要进 行

其它条件反射实验
,

只要对接 口 电路和实验箱稍加修改
,

从而实现一机多用
,

提高了设备

的利用率
。

目前
,

我们正在考虑进一步研制食物性条件反射实验系统
。

附
;
实验原始记录 3举例 7
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