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内容概要

　　《普通高等教育“十二五”精品规划教材：AT89S52单片机基础项目教程》是基于Keil uVision软
件仿真与Proteus硬件仿真平台，结合全国高等院校技能大赛“单片机控制安装与调试项目”的指定实
训平台——亚龙YL-236单片机控制实训考核装置，精心挑选了我们在单片机师生技能训练与单片机精
品课程建设中确立的项目，编写了这部教材。
　　《普通高等教育“十二五”精品规划教材：AT89S52单片机基础项目教程》采用单片机专业课项
目教学的形式编排，内容涵盖了目前主流的AT89S52单片机控制程序设计必须掌握的所有知识点。
《普通高等教育“十二五”精品规划教材：AT89S52单片机基础项目教程》提供了大量在实践中成功
地调试完成的例程与完整产品的程序。
　　本书可以作为高等院校学生学习实践单片机、C51程序设计的教学用书或参考书，同时也可以作
为单片机装调项目技能训练的参考资料，也适合广大电子、电气工程技术人员和单片机爱好者作为参
考用书。
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书籍目录

项目1音乐彩灯制作 任务1认识AT89S52单片机 任务2实现单只LED闪烁 任务3LED花式彩灯制作 任务4定
时器及中断学习 任务5单片机控制扬声器发音 任务6音乐彩灯控制实训 项目2全自动洗衣机控制 任务1
数码管及动态显示实现 任务212864液晶屏显示实现 任务3按键及按键矩阵输入控制 任务4交、直流电机
驱动控制 任务5模拟全自动洗衣机控制实训 项目3LED点阵显示温度计制作 任务1LED汉字点阵屏显示
实现 任务2数模及模数转换控制 任务3LM35温度传感器信号采集实现 任务4DS18820单总线温度传感器
信号采集实现 任务5LED点阵显示温度计控制实训 项目4自动分拣投料机控制 任务1步进电机开环控制 
任务2接近开关及相关传感器学习 任务3机械手动作调试及工位检测控制 任务4自动分拣投料机控制实
训 项目5化工自动投料反应釜系统控制 任务151单片机的I/O口总线复用学习 任务251单片机的I/O口扩
展及8255应用 任务3机械手、数码管及12864液晶屏复用控制 任务4化工自动投料反应釜控制系统实训 
项目6实训工位供电故障自诊断及故障点数据采集制作 任务151单片机串行口学习 任务2单片机与单片
机通讯实现 任务3实训工位供电故障自诊断及故障点数据采集实训 项目7电力负荷无线实时监控系统控
制 任务1单片机与上位计算机通讯实现 任务2KYL—610无线传输模块应用 任务3电力负荷无线实时监控
系统构建实训
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章节摘录

版权页：   插图：   （1）直角坐标式 直角坐标机械手的末端执行器在空间位置的改变式通过三个互相
垂直的轴线移动来实现的，即沿X轴的纵向移动、沿Y轴的横向移动及沿z轴的升降。
这种机械手位置精度最高，控制无耦合，比较简单，避障性好，但结构较庞大，动作范围小，灵活性
差。
 （2）关节坐标式 关节坐标机械手主要是由立柱、大臂和小臂组成，立柱绕z轴旋转，形成腰关节，立
柱和大臂形成肩关节，大臂和小臂形成肘关节，大臂和小臂作俯仰运动。
这种机械手工作范围大，动作灵活，避障性好，但位置精度低，有平衡问题，控制耦合比较复杂，目
前应用越来越多。
 （3）极坐标式 极坐标机械手的运动式由一个直线运动和两个转动组成，即沿手臂方向x轴的伸缩，
绕Y轴的俯仰和绕2轴的回转。
这种机械手占地面积小，结构紧凑，位置精度尚可，但避障性差，有平衡问题。
 （4）圆柱坐标式 圆柱坐标机械手是通过两个移动和一个转动来实现末端执行器空间位置的改变，其
手臂的运动由在垂直立柱的平面伸缩和沿立柱升降两个直线运动及手臂绕立柱转动复合而成。
这种机械手位置精度较高，控制简单，避障性好，但结构也较庞大。
 2）按控制方式分 （1）点位控制 采用点位控制的机械手，其运动为空间点到点之间的直线运动，不
涉及两点之间的移动轨迹，只在目标点处控制机械手末端执行器的位置和姿态。
这种控制方式简单，适用于上下料、点焊等作业。
 （2）连续轨迹控制 采用连续轨迹控制的机械手，其运动轨迹可以是空间的任意连续曲线。
机器人在空间的整个运动过程都要控制，末端执行器在空间任何位置都可以控制姿态。
 3）按驱动方式分 （1）电力驱动 电力驱动式目前采用最多的一种。
早期多采用步进电机驱动，后来发展了直流伺服电动机，现在交流伺服电动机的应用也得到了迅速发
展。
这类驱动单元可以直接驱动机构运动，也可以通过谐波减速器装置减速后驱动机构运动，结构简单紧
凑。
 （2）气压驱动 气压驱动的机械手结构简单，动作迅速，价格低廉，由于空气可压缩性，导致工作速
度稳定性差，气源压力一般为0.7MPa，因此抓取力小，只能抓取重量为几千克到十几千克的物体。
 （3）液压驱动 液压驱动的机械手具有很大的抓起能力，可抓取质量达上百公斤的物体，油压可
达7MPa，液压传动平稳，动作灵敏，但对密封性要求较高，不宜在高温或低温现场工作，需配备一套
液压系统。
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编辑推荐

《AT89S52单片机基础项目教程》可以作为高等院校学生学习实践单片机、C51程序设计的教学用书或
参考书，同时也可以作为单片机装调项目技能训练的参考资料，也适合广大电子、电气工程技术人员
和单片机爱好者作为参考用书。
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