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内容概要

《学用单片机制作机器人》旨在引导读者动手做，完成单片机程序编写、制作下载电路、控制伺服电
机、制作恐龙机器人这一套完整的流程，以最小的代价拥有自己的机器人的同时，也达成学习目的，
获得基本技能。

《学用单片机制作机器人》共9章，主要内容有机器人时代，认识单片机，AT89S51单片机与自制烧写
器，程序代码的编译、纠错及烧写，认识R/C伺服电机，单片机控制伺服电机，多个R/C伺服电机的控
制，机器人的制作，机械手臂组装及控制，机械恐龙组装及控制，附录MCS‐51系列指令集。

《学用单片机制作机器人》规避了那些深奥的理论，基本符合“工作过程导向”、“任务教学”需要
，适合作为广大电子爱好者及无线电爱好者的单片机、机器人入门读物，也可作为工科院校的教学用
书。
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章 认识单片机2.1 微电脑的基本结构2.2 单片机的优点2.3 单片机的种类2.3.1 台湾地区的芯片厂2.3.2 其
他国家和地区的芯片厂2.4 单片机的规格说明2.4.1 复杂指令集与精简指令集2.4.2 振荡电路2.4.3 看门狗
定时器2.4.4 省电模式及唤醒功能第3章 AT89S51单片机与自制烧写器3.1 AT89S51的特性3.2 AT89S51的引
脚3.3 AT89S51的内部结构及烧写方式3.3.1 并行模式3.3.2 串行模式3.4 AT89S51烧写电路制作3.4.1 实验目
的3.4.2 电路原理3.4.3 电路制作3.4.4 与计算机联机第4章 程序代码的编译、纠错及烧写4.1 程序代码的编
译及纠错4.1.1 KeilVision2的安装4.1.2 KeilVision2的执行及程序编译4.1.3 使用KeilVision2的Debug功能4.2 
烧写软件的安装及使用4.2.1 安装步骤4.4.2 AT89S51的烧写第5章 认识R/C伺服电机5.1 R/C伺服电机的结
构5.2 R/C伺服电机驱动信号5.3 R/C伺服电机的引脚5.4 利用NE555芯片产生PWM波5.5 NE555无稳多谐
振荡器的制作5.5.1 实验目的5.5.2 相关知识5.5.3 功能说明5.5.4 电路图5.5.5 实验步骤5.5.6 R/C伺服电机工
作情形第6章 单片机控制伺服电机6.1 利用单片机产生PWM波6.1.1 实验目的6.1.2 动作情形6.1.3 电路
图6.1.4 流程图6.1.5 范例SERVO1.ASM6.1.6 实验步骤6.2 利用单片机中断的方式控制RC/伺服电机6.2.1 实
验目的6.2.2 相关知识6.2.3 电路图6.2.4 流程图6.2.5 范例程序SERVO2.ASM6.2.6 程序说明6.2.7 实验步
骤6.3 伺服电机的连续动作6.3.1 实验目的6.3.2 动作情形6.3.3 电路图6.3.4 流程图6.3.5 程序范
例SERVO3.ASM6.3.6 程序说明6.3.7 实验步骤第7章 多个R/C伺服电机的控制7.1 2个RC/伺服电机的控
制7.1.1 实验目的7.1.2 相关知识7.1.3 电路图7.1.4 流程图7.1.5 范例程序SERVO4.ASM7.1.6 程序说明7.1.7 实
验步骤7.2 3个RC/伺服电机的控制7.2.1 实验目的7.2.2 相关知识7.2.3 电路图7.2.4 流程图7.2.5 程序范
例SERVO5.ASM7.2.6 程序说明7.2.7 实验步骤第8章 机器人的制作8.1 使用材料8.2 使用器具8.3 亚克力的
切割8.4 如何根据本书制作机器人8.5 特别叮咛第9章 机械手臂组装及控制9.1 机械手臂零件制作9.2 机械
手臂的组装9.2.1 手掌部分9.2.2 前臂部分9.2.3 底盘部分9.2.4 手腕和前臂组装9.2.5 前臂和后臂组装9.2.6 
后臂和底盘组装9.2.7 机械手臂全图9.2.8 机械手臂实体图9.3 5个RC/伺服电机的控制9.3.1 实验目的9.3.2 
相关知识9.3.3 电路图9.3.4 流程图9.3.5 程序范例SERVO6.ASM9.3.6 程序说明9.3.7 实验步骤9.4 机械手臂
的精密控制9.4.1 实验目的9.4.2 相关知识9.4.3 电路图9.4.4 流程图9.4.5 程序范例SERVO nhf.ASM9.4.6 程序
说明9.4.7 实验步骤第10章 机械恐龙组装及控制10.1 零件制作10.2 组装10.2.1 左脚部分10.2.2 右脚部
分10.2.3 身体部分10.2.4 头的部分10.2.5 尾的部分10.2.6 肚的部分10.2.7 身体与左脚结合10.2.8 身体与右脚
结合10.2.9 身体与底盘结合10.2.10 身体与肩部结合10.2.11 身体与头尾结合10.2.12 肩与头尾传动回形针
结合10.2.13 加上电池10.2.14 机械恐龙实体图10.3 动作分析10.3.1 蹲下10.3.2 站立10.3.3 取食10.3.4 观
测10.3.5 恐龙行走方式分解10.4 机械恐龙的控制10.4.1 8个R/C伺服电机的控制10.4.2 机械恐龙的行走控
制附录 MCS-51系列指令集数据传送指令算术运算指令逻辑运算指令位处理指令跳转指令调用指令及
循环指令其他指令参考文献
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编辑推荐

　　《学用单片机制作机器人》规避了那些深奥的理论，基本符合“工作过程导向”、“任务教学”
需要，适合作为广大电子爱好者及无线电爱好者的单片机、机器人入门读物，也可作为工科院校的教
学用书。
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