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单片机模拟电梯设计

[摘要]

随着国内经济的发展和人口的快速增长，我国城市化进程的脚步越来越快，

使都市的建筑物普遍朝着高层化方向发展。电梯在我们日常生活中起着举足轻重

的作用。电梯已不仅仅是一种生产环节中的重要设备，更是种人们频繁使用的交

通运输设备。最早使用的交流继电气控制因其线路复杂，维护工作量大，故障率

高，可靠性差，不易改动等缺点。针对这一现象单片机模拟电梯设计采用 C语言

编程方式在较大程度上改善了电梯运行的稳定性与运行精确度。

[关键词] LED 旋转灯 单片机 编程
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一、设计要求

1.根据单片机控制要求，确定所需硬件。

2.根据控制要求，进行单片机系统接线和编写单片机程序。

3.确定程序所需的单片机引脚数量，确定单片机的型号。
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二、设计思路

1.全面详细的掌握所构建电梯系统所需硬件和控制要求；

2.根据控制要求，确定所需单片机的引脚数；

3.选择恰当的单片机型号；

4.单片机系统接线和编写单片机程序；

5.将程序写入单片机，验证程序正确性。
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三、硬件方案设计及功能参数

（一）单片机硬件配置

此次设计主要采用宏晶科技的 STC89C52RC 单片机为主控单元。STC89C52RC

的芯片管脚图如图 3-1 所示。

图 3-1 STC89C52RC 的芯片管脚图

可用的资源有：

1.一个 8位的微处理器；

2.片内数据存储器 RAM，用以存放可以读/写的数据，如运算的中间结果、

最终结果以显示的数据等；

3.片内程序存储器 ROM/EPROM，用以存放程序、一些原始数据和表格；

4.四个 8位并行 I/O 接口 P0～P3，每个口可以用作输入，也可以用作输出；

5.两个（或三个）定时器/计数器，每个定时器/计数器都可以设置成计数方

式，用以对外部事件进行计数，也可以设置成定时方式，并可以根据计数或定时

的结果实现计算机控制；
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6.五个中断源的中断控制系统；

7.一个全双工 UART 接口（通用异步接收发送器）的串行 I/O，用于实现单

片机之间或单片机与微机之间的串行通信；

8.片内振荡器和时钟产生电路，但石英晶体和微调电容须要外接。

（二）电梯硬件设计

1. 输入输出回路

输入输出单元主要由轿箱内选层、楼层及方向指示、厅外呼叫、开关门、上

下强迫换速开关、井道内的上下平层、门锁、消防、安全保护继电器、检修、称

重、锁梯等单元构成。

输入单元为:开关门按钮，输入控制轿门的开闭(厅门也同时动作);上下平层

装置，用来保证电梯轿箱在各层停靠时准确平层；厅外呼叫单元，用来对各层站

的厅外召唤信号进行登记、记忆和消除;轿箱内选层单元，负责对预选楼层指令

的登记、消除和指示；上下限强迫换速开关，用于保护电梯的高速运行安全，避

免电梯出现冲顶或蹲底事故，当电梯到达上下端站时，装在轿厢边的上下限强迫

换速开关打板，发出换速信号强迫电梯减速运行到平层位置;门锁装置(或轿门和

厅门联锁保护装置)，轿门闭合和各厅门闭合上锁是电梯正常起动运行的前提；

安全回路，通常包括轿顶内急停开关、轿内急停开关、限速器断绳开关、安全钳

开关、限速器超速开关、相序保护继电器、底坑急停开关、上下限极限开关等；

检修、消防和泊梯，检修、消防和泊梯为电梯的三种运行方式，检修运行为电梯

检修时的慢速运行方式，消防运行有消防返回基站和消防员专用两种运行状态，

泊梯状态，消除内选和外呼信号，自动返回泊梯层、关门并断电:称重单元，用

来检测轿厢负荷，判断电梯处于欠载、满载或超载状态，然后输出数字信号、负

载情况进行起动力矩补偿，使电梯运行平稳。

输出单元为:层楼指示灯、楼层及方向指示单元，包括电梯上下行方向指示

灯以及报站钟等，开关门单元，用于控制电梯的厅门和轿门的打开和关闭，在自

动定向完成或电梯平稳停靠后给出相关指令，完成开关门动作。
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2. 变频调速回路

变频调速主回路由变频调速驱动、三相交流输入、曳引机和制动单元构成。

三相电源经接线端子进入变频器为其主回路和控制回路供电，输出端为两相电接

电动机的快速绕组，外接制动单元减少了制动时间，加快制动过程。变频器将实

际速度与变频器内部的给定速度相比较，从而调节变频器的输出频率及电压，使

电梯的实际速度跟随变频器内部的给定速度，达到调节电梯速度，旋转编码器用

来检测电梯的运行速度和运行方向的目的。变频器输入信号为:上、下行方向指

令，低速、高速、检修速度编码指令。

3. 显示模块

LED 显示器具有功耗低，接口控制方便等优点，而且模块的接口信号和操作

指令具有广泛的兼容性，并能直接与单片机接口，可方便地实现各种不同的操作，

在各类测量及控制仪表中被广泛的应用。当在 LED 上显示汉字时，应先取得汉字

的点阵构成数据，然后将其写入显示存储器中进行显示。

旋转 LED 显示器是一种通过同步控制发光二极位置和点亮状态来实现图文

显示的新型显示器，其结构新颖，成本低廉，可视角度达 360°。

本设计采用 16 个发光二极管，利用人眼“视觉暂留效应”显示文字及图案。

4. 按键控制图

为了节省单片机的接口，故选用行列键盘矩阵，本电路初始按键一端都加低

电平，有按键按下时，电路导通给输入口 P1输入低电平信号，然后根据按键不

同功能实现电梯的控制，如图3-2所示。

图 3-2 总体设计框图
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5. 显示模块

在本次设计中电机正反转用两个发光管来表示，用单片机的 P1 口做输入口

来输入，其中 L1 亮表示电机正转电梯向上运行，L2 亮表示电机反转电梯向下运

行，L3 亮表示超重。当电梯超重时，单片机产生低电平由 P25 口输出，同时由

P17，P37 口输出高电平，以此控制 LED 指示灯，如图 3-3 所示。

图 3-3 LED 指示灯

四、软件方案设计

（一）控制流程图

根据电梯的功能要求与工作原理，来绘制电梯的程序流程。电梯程序流程图

为图 4-1。采用模块化的设计方法，不同功能由不同子程序实现。由于本设计采

用单片机实现控制，其中主程序部分完成了系统初始化，定时器的工作方式，中

断产生，延时等。电梯的整个软件设计包括以下几个部分：电梯逻辑控制模块、

电梯运行模块、电机启动模块、电机正反转模块、楼层数显模块、键盘按键输入

模块、指示灯模块、超重报警器模块。
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图 4-1 程序流程图
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（二）硬件接线图

所需元器件如下表 4-1 所示。

表 4-1 元器件清单表

元件名称 型号（大小） 数量

电阻 200 16个

电阻 1K 1个

电阻 2K 1个

电阻 10K 1个

排阻 1个

瓷片电容 30pF 2个

瓷片电容 104 2个

电解电容 10uF 1个

电解电容 1000uF 1个

电解电容 470uF 1个

发光二极管（贴片） LED 16个

二极管（NPN） In4007 4个

霍尔传感器（开关） Ah3144 1个

单片机 STC89C52RC 1个

时钟芯片 DS1302 1个

变压器 1个

插头 1根

芯片底座 1个

插针 若干

直流电机 6V 1个
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（三）程序（C语言版）

#include<reg51.h>

#include"time.h"

#define uchar unsigned char

#define uint unsigned int

uchar a,b,c,g,e,f;

uchar dat,m=0;

void delay(void) //误差 -0.868055555556us

{

unsigned char a,b;

for(b=1;b>0;b--)

for(a=227;a>0;a--);

}

void init(void)

{

s=0;

EA = 1;

EX0 = 1;

IT0=1;

}

void zhongduan(void) interrupt 0

{

s=1;

}

void main(void)

{

init();

ds1302_write_time();

while(1)

{

P0=0XFF;

P1=0XFF;

ds1302_read_time();

a= time_buf1[6];
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b= time_buf1[7];

c= time_buf1[8];

g= time_buf1[9];

e= time_buf1[10];

f= time_buf1[11];

while(s==1)

{

uchar j=64;

uchar d,h;

for(h=0;h<64;h++)

{

P0=~zi[h];

P1=~zi[j];

j++;

delay();

}

j=16;

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

{

P0=~shu[a][d];

P1=~shu[a][j];

delay();

j++;

}

j=16;

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

{

P0=~shu[b][d];

P1=~shu[b][j];

delay();

j++;

}

j=16;

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

{
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P0=~shi[d];

P1=~shi[j];

j++;

delay();

}

j=16;

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

{

P0=~shu[c][d];

P1=~shu[c][j];

delay();

j++;

}

j=16;

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

{

P0=~shu[g][d];

P1=~shu[g][j];

delay();

j++;

}

j=16;

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

{

P0=~fen[d];

P1=~fen[j];

j++;

delay();

}

j=16;

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

{

P0=~shu[e][d];

P1=~shu[e][j];

delay();
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j++;

}

j=16;

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

{

P0=~shu[f][d];

P1=~shu[f][j];

delay();

j++;

}

j=16;

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

{

P0=~miao[d];

P1=~miao[j];

j++;

delay();

}

s=0;

}

}

}

#include <reg51.h>

#include<intrins.h>

sbit SCK=P2^0;

sbit SDA=P2^1;

sbit RST=P2^2;

/*复位脚*/

#define RST_CLR RST=0/*电平置低*/

#define RST_SET RST=1/*电平置高*/

/*双向数据*/

#define IO_CLR SDA=0/*电平置低*/

#define IO_SET SDA=1/*电平置高*/

#define IO_R SDA/*电平读取*/

/*时钟信号*/
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#define SCK_CLR SCK=0/*时钟信号*/

#define SCK_SET SCK=1/*电平置高*/

#define ds1302_sec_add 0x80 //秒数据地址

#define ds1302_min_add 0x82 //分数据地址

#define ds1302_hr_add 0x84 //时数据地址

#define ds1302_date_add 0x86 //日数据地址

#define ds1302_month_add 0x88 //月数据地址

#define ds1302_day_add 0x8a //星期数据地址

#define ds1302_year_add 0x8c //年数据地址

#define ds1302_control_add 0x8e //控制数据地址

#define ds1302_charger_add 0x90 #define

ds1302_clkburst_add 0xbe

unsigned char time_buf1[16] = {0,9,1,1,1,5,1,8,1,5,0,0,0,3};//空年月日

时分秒周

unsigned char time_buf[8] ;//空年月日时分秒周

/*向 DS1302 写入一字节数据*/

void ds1302_write_byte(unsigned char addr, unsigned char d) {

unsigned char i;

RST_SET; /*启动 DS1302 总线*/

/*写入目标地址：addr*/

addr = addr & 0xFE;/*最低位置零*/

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

if (addr & 0x01) {

IO_SET;

}

else {

IO_CLR;

}

SCK_SET;

SCK_CLR;

addr = addr >> 1;

}

/*写入数据：d*/

for (i = 0; i < 8; i ++) {
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if (d & 0x01) {

IO_SET;

}

else {

IO_CLR;

}

SCK_SET;

SCK_CLR;

d = d >> 1;

}

RST_CLR; /*停止 DS1302 总线*/

}

/*从 DS1302 读出一字节数据*/

unsigned char ds1302_read_byte(unsigned char addr) {

unsigned char i;

unsigned char temp;

RST_SET; /*启动 DS1302 总线*/

/*写入目标地址：addr*/

addr = addr | 0x01;/*最低位置高*/

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

if (addr & 0x01) {

IO_SET;

}

else {

IO_CLR;

}

SCK_SET;

SCK_CLR;

addr = addr >> 1;

}

/*输出数据：temp*/

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

temp = temp >> 1;

if (IO_R) {
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temp |= 0x80;

}

else {

temp &= 0x7F;

}

SCK_SET;

SCK_CLR;

}

RST_CLR; /*停止 DS1302 总线*/

return temp;

}

/*向 DS302 写入时钟数据*/

void ds1302_write_time(void) {

unsigned char i,tem;

tem=0;

for(i=1;i<9;i++){ //BCD 处理

time_buf1[tem]= time_buf1[tem]<<4;

time_buf[i]=time_buf1[tem]|time_buf1[tem+1];

tem=tem+2;

}

ds1302_write_byte(ds1302_control_add,0x00); //关闭写保护

ds1302_write_byte(ds1302_sec_add,0x80); //暂停

ds1302_write_byte(ds1302_charger_add,0xa9); //涓流充电

ds1302_write_byte(ds1302_year_add,time_buf[1]); //年

ds1302_write_byte(ds1302_month_add,time_buf[2]); //月

ds1302_write_byte(ds1302_date_add,time_buf[3]); //日

ds1302_write_byte(ds1302_day_add,time_buf[7]); //周

ds1302_write_byte(ds1302_hr_add,time_buf[4]); //时

ds1302_write_byte(ds1302_min_add,time_buf[5]); //分

ds1302_write_byte(ds1302_sec_add,time_buf[6]); //秒

ds1302_write_byte(ds1302_day_add,time_buf[7]); //周

ds1302_write_byte(ds1302_control_add,0x80); //打开写保护

}

/*从 DS302 读出时钟数据*/
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void ds1302_read_time(void) {

unsigned char i,tmp;

tmp=0;

time_buf[1]=ds1302_read_byte(ds1302_year_add); //年

time_buf[2]=ds1302_read_byte(ds1302_month_add); //月

time_buf[3]=ds1302_read_byte(ds1302_date_add); //日

time_buf[4]=ds1302_read_byte(ds1302_hr_add); //时

time_buf[5]=ds1302_read_byte(ds1302_min_add); //分

time_buf[6]=(ds1302_read_byte(ds1302_sec_add))&0x7F;//秒

time_buf[7]=ds1302_read_byte(ds1302_day_add); //周

for(i=1;i<9;i++){ //BCD 处理

time_buf1[tmp]=time_buf[i]/16;

tmp++;

time_buf1[tmp]=time_buf[i]%16;

tmp++;

}

}
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五、系统调试

1、程序的检查与修改

程序是利用 Keil51 软件调试的，它具有仿真、编译及检错的功能。经测试、

修改程序，最终符合要求。

2、硬件的焊接与检查

经过检查与修改，硬件电路最终符合要求。
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六、总结

通过这次单片机模拟电梯设计，我的理论与实践能力进一步提高，还让我对

单片机技术了解更深刻，认识到课上所学的东西是很有限的，设计的过程中需要

我们不断的查资料，整理，思考等等，不仅对电梯的控制有所了解，而且对设备

的选择也有或浅或深的认识。
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