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基于单片机的嵌入式多电机智能

控制系统设计

陈立奇
!湖南信息学院 电子信息学院&长沙

!

*&#&%&

"

摘要!采用传统的电机控制系统应用模拟器来模拟整个电机的控制&虽然可操作性强&但存在控制效果差的问题&针对该问

题&提出了基于单片机的嵌入式多电机智能控制系统设计$选用嵌入式单片机
FK8/G"#V

芯片无需过多的外设装置&以此设计系

统硬件结构&获取感应器转子转速差&并将其转化为相应的信号&控制电机$选用
9-

.

7G84#&

型号
9

-

-

数据采集器&在
)##

米范围内可通过互联网进行超远程控制与传输$选用
U%+'("9>

是厚模单列直插式封装驱动模式&实现良好过流保护作用$使

用
WUeX#+%

步进电机作为一种实用传动设备&符合单片机需求&输出扭矩也相对较大$采用嵌入式实时操作系统
$

G?,2LQ

&分

别设计任务调度流程)单片机程序和
8G

上位机&由此完成嵌入式多电机智能控制$在
8DB5HLK

仿真软件支持下进行系统调试&

由调试结果可知&该系统控制效果最高可达到
#[''(

&为提高电机工作效率奠定基础%

关键词!单片机$嵌入式$多电机$智能控制
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引言

电机作为工业生产加工的主要动力驱动设备&具有使

用方便)运行可靠)成本低的特点&在工业领域发挥了重

要的作用+

&

,

%近年来&随着现代工业产业的快速发展&电

机在工业领域内得到了广泛的应用&传统电机的运行方式

已经无法满足当今工业生产需求%因此&研究人员通过对

电机控制系统进行创新改造&采用数字式控制系统的新技

术以完善电机的控制系统&提高电机的工作效率和控制系

统工作的可靠性&并且有利于电机系统在使用中的不断升

级完善&延长电机的使用寿命+

"

,

%

随着数字式控制系统的应用&利用单片机与电机控制

系统的有效结合&发挥了智能化)数字化的特点&提高了

整个电机控制系统的运行效率%通过设计者的不断研究探

索&电机控制系统在嵌入式单机片的整体设计过程中&不

仅需要硬件平台设计与软件平台有效地结合在一起&还要

实现单机片与电机的契合性&以保障电机作为动力系统在

运行过程中满足单机整体的良好运转&从而提高电机控制

系统的整体运用效率+

)

,

%因此&在电机控制系统进行嵌入

式单机片的设计具有重要的意义&基于此种背景&提出了

基于单片机的嵌入式多电机智能控制系统设计研究%数字

式控制系统采用高性能数字式控制芯片&使得电机的调速控

制范围广)使用寿命长)维护方便&大大提高了电机的工

作效率和可靠的性能+

*

,

%



!!

计算机测量与控制
!

第
"$

""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""

卷#

&&$

!!

#

D

!

系统总体架构设计

在系统总体架构设计中&单片机的嵌入式多电机智能

控制系统采用
-@8"$))%

为核心处理器&

@W(%bX-")#

为

G9W

总线收发机的架构设计&方案的整体架构如图
&

所示%

图
&

!

系统总体架构

系统总体架构包括上位机)驱动电路)

G9W

接口和各

电路等&系统运行时上位机发送命令&通过
G9W

接口传送

给驱动器模块&

G9W

接口负责上位机与驱动器之间的信息

传递连接&驱动器将接收到的命令进行对电机的运行控制&

并实时对电机运动过程中的电压和电流信息及时反馈给上

位机&确保系统安全稳定的运行+

&

,

%

E

!

硬件结构设计

在系统硬件结构设计中&由于采用嵌入式单片机

FK8/G"#V

芯片&因此不需要过多的外设装置就可以进行正

常的电机控制操作+

%

,

%这是因为嵌入式单片机
FK8/G"#V

芯

片包括了丰富的内部资源&不仅能够保证电机的运行效率&

还减少了外设装置的使用数量&有效降低设备成本&使控

制工作更加简便&优化了系统运行效果+

(

,

%

基于单片机的嵌入式多电机智能控制系统硬件结构设

计如图
"

所示%

图
"

!

系统硬件结构设计

系统硬件结构设计如图
"

所示&单片机的电机控制系

统采用
FK8/G"#V

芯片控制信号%在工作流程中&首先由系

统内的感应器对电机转子的位置进行采样&再与设定数据

进行比较计算&然后把两者之间的转速差转化为相应的信

号&最后发送到控制芯片+

+

,

%由于控制芯片预先设定了控

制指令&因此会向驱动模块发出特定的信号&并传送到相

应的驱动模块&控制芯片根据接收到的信号发出控制指令

反馈给电机&从而完成全部的控制过程%电机的整体旋转

速度应当根据实际的工作环境来选择一个合适的旋转速度&

提高电机的工作效率+

$

,

%

EGD

!

?

$
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数据采集器

选用
9-

.

7G84#&

型号
9

-

-

数据采集器&该局域网

9

-

-

数据采集器采用
/8

协议控制
8G

主机进行通讯&传输

距离远且稳定可靠&在
)##

米范围内可通过互联网进行超

远程控制与传输&每块
9

-

-

转换采集板都分配一个唯一
/8

地址&通过该地址进行数据传输%该型号采集器控制器具

有
(

路
&#

位高速转换通道&同时对外部输入模拟量进行模

数转换&并将转换结果通过以太网向
8G

主机快速输出%输

出数据帧固定字节如下所示*

帧头固定格式为
#h%%

&具有
(

个通道&每个通道具体

转换结果为
"

字节数据如表
&

所示%

表
&

!

帧头通道转换结果

通道 字节

#

高位字节
4

低位字节

&

高位字节
4

低位字节

"

高位字节
4

低位字节

)

高位字节
4

低位字节

*

高位字节
4

低位字节

%

高位字节
4

低位字节

帧头固定格式为
#h99

$

每路
9

-

-

转换数值计算公式如下所示*

输入电压
%

高位字节
F

"

%

&

低位字节

"

&#

F

%

!

&

"

!!

9

-

-

数据采集器采用
Td"$

数据采集转换模块&包括

信号隔离)电源隔离)线性化)

9

-

-

转换和
e@4*$%

串行

通信等&通过对电机与传感器之间的信号采集转换&完成

对模拟信号的检测&确保通讯正常%数据采集器可承受

)###X-G

隔离电压&具有较强的抗干扰性能&在系统控制

中发挥了重要的作用&保证了电机设备正常可靠的运行%

EGE

!

驱动模块电路

驱动模块采用直流电路的方式&系统主要包括电动机)

控制器)功率转换器等&在设计过程中根据驱动模块直流

电路开展直流电机的设计模式%

该电路选用
U%+'("9>

是厚模单列直插式封装模式&

如图
)

所示%

驱动模块电路在正常工作中电流为
"[%9

&当瞬间驱动

电机运转时&可以提供的电流强度达到
%

!

(9

%在驱动模

块电路内部还伴有过流保护测量电路&能够进行有效的过

流保护作用&确保电路处于正常工作状态之中%

EGF

!

电机

选用
WUeX#+%

步进电机具有伺服蜗轮蜗杆
DO

减速机



第
%

期 陈立奇*

""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""""

基于单片机的嵌入式多电机智能控制系统设计
#

&&'

!!

#

图
)

!

U%+'("9>

芯片的直插式封装驱动模式

小型减速器带电机齿轮箱&重量比较轻&外壳采用铝合金

铸造&强度优越且外观精美&散热性高&使用寿命长&动

作无噪音&与电机连接较为简便%该电机作为一种实用传

动设备&更符合单片机需求&不需要联轴器连结&适合全

方位安装&输出扭矩也相对较大%该电机结构如图
*

所示%

图
*

!

WUeX

步进电机结构

该步进电机的
>]-

和键盘模块如图
%

所示%

图
%

!

>]-

和键盘模块

根据图
%

可知&单片机的步进电机控制系统通过设计
)

&

*

键盘与
&

@>]-

数码管&实现了人与机器的对话&实现

智能化控制操作%操作人员通过键盘输入&控制系统将键

盘输入的信息进行扫描&接口器件
$"+'

负责键盘的输入与

>-]

输出&可以有效提高单片机的工作效率%同时&通过

>-]

管可以清晰观测到步进机的运转)启动)转动方向等&

及时掌握步进机的转向和转速的动态&避免发生故障%

F

!

软件部分设计

软件平台设计中采用嵌入式
$

G?,2LQ

实时操作系统&根

据实际工作需求从系统应用程序调度函数&通过对调度函

数中寻找的最高任务进行任务切换操作%嵌入式实时操作

系统不仅有效减少了单片机工作的承载&同时还能够在操

作过程中进行实时性的任务操作或及时的中断处理&提高

了电机工作的安全性和可靠性%

FGD

!

任务调度流程设计

在单片机的嵌入式多电机智能控制系统任务流程设计

中&将
G8;

)操作系统)主要任务控制块和
7GM

优先级表

进行初始化&并创建空任务和新任务&同时在新创建的任

务中创建其他的新任务&最后调用
.@@79e7

!"函数启动

多任务调度&流程图如图
(

所示%

图
(

!

调度流程

FGE

!

单片机程序设计

整个单片机程序是由多个功能器件驱动程序组成&通

过中断脉冲信号后计算运转步数和圈数&并实时记录&再

将采集到的数据通过接口电路传递给单片机&供单片机进

行计算处理和控制开关状态信息处理&实现对电机运转速

度的有效控制%具体按程序设计流程如图
+

所示%

FGF

!

0!

上位机设计

通过对
8G

上位机优化设计&采用晶振中设置的
;@S

9e7

模块&由
XM([#

对相关的控制软件进行编写&采用

U@GBEE

软件进行实时通讯&确保任务执行的准确性&实

现了智能化电机控制系统%上位机利用单片机中相关设置

实现人与机的对话&通过单片机软件在设置中存储执行命

令&进行人与机的对话&可以完成实时多任务的运行或中

断&提高了系统运行效率&保证了电机安全可靠的运行%

FGH

!

软件控制程序设计

为使软件程序达到最优设计&对电机控制系统中的主
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!

单片机程序设计

程序和中断服务子程序进行优化控制设计%优化后的主程

序和中断服务子程序不仅能够完成数据计算 )定值更新)

故障判断)

9

-

-

转换)开关量输入输出)通信等一系列功

能程序&同时还可以进行多功能任务的实施%

电机控制的系统任务的设置与采集需要根据实际工作

环境进行设计&外部数据信号根据用户设置的采集通道采

集&并根据任务设置完成
>G-

模块和数据处理程序模块)

本地数据采集程序模块)数据储存程序模块&完成数据采

集)处理及存储%然后发送给数据处理模块&经过对接收

数据的数字滤波处理后&过滤后的数据存储在公共数据缓

冲区中&供
>G-

模块显示或供网络服务程序使用%再将

V?=KA

中的数据以数据标准格式&存储在公共缓冲区中$与

此同时&配置键盘模块&以设置采集到的参数为依据&可

对电机设备进行现场实时控制%

H

!

系统调试

在完成基于单片机的嵌入式多电机智能控制系统设计

工作之后&需对其运行稳定性进行实验验证分析&为此&

需选取
8DB5HLK

仿真软件作为验证方式%

HGD

!

0("&'%+

仿真软件

8DB5HLK

仿真软件是在仿真引擎电路下设计的&不仅具

有模数混合电路&更具有特色仿真功能&支持
FK8/G"#V

单

片机设计系统运行%在
8DB5HLK

仿真系统内构件的模型是与

硬件电路一致的&因此&构件的实验环境是具有可操作

性的%

8DB5HLK

中示波器使用情况如图
$

所示%

图中的左下角
Gb&

和
Gb"

按钮可以选择
-G

模式或是

9G

模式&而图中右上角的
Gb&

和
Gb"

按钮可以选择不同

通道进行信息传输%

HGE

!

反馈信息分析

电机正转)停止和反转的反馈信息如表
"

!

*

所示%

图
$

!

8DB5HLK

中示波器使用情况

表
"

!

电机正转

传输方向 时间标识 帧
/-

数据长度

发送
#$

*

*%

*

#"!&+'!# #h#+#& #h#&

接收
#$

*

*%

*

#"!&')!# #h#+## #h#%

接收
#$

*

*%

*

#"!"#+!# #h#+## #h#%

接收
#$

*

*%

*

#"!""#!# #h#+## #h#%

接收
#$

*

*%

*

#"!"))!# #h#+## #h#%

表
)

!

电机停止

传输方向 时间标识 帧
/-

数据长度

发送
#$

*

*%

*

#"!+$)!# #h#+#& #h#&

接收
#$

*

*%

*

#"!+'#!# #h#+## #h#%

接收
#$

*

*%

*

#"!$#%!# #h#+## #h#%

接收
#$

*

*%

*

#"!$"#!# #h#+## #h#%

表
*

!

电机反转

传输方向 时间标识 帧
/-

数据长度

发送
#$

*

*(

*

#)!)+'!# #h#+#& #h#&

接收
#$

*

*(

*

#)!)$%!# #h#+## #h#%

接收
#$

*

*(

*

#)!)'*!# #h#+## #h#%

接收
#$

*

*(

*

#)!*#'!# #h#+## #h#%

接收
#$

*

*(

*

#)!*"*!# #h#+## #h#%

HGF

!

调试结果与分析

依据电机正转)停止和反转的反馈信息对基于单片机

嵌入式多电机智能控制系统运行情况进行调试分析%

*[)[&

!

电机正转

针对电机正转反馈信息&对其
%

个时间标识下的数据

采集情况进行分析&如图
'

所示%

由图
'

可知*在
#$

*

*%

*

#"[&+'[#

时间标识下&数据

量采集波形呈直线上升
4

不变
4

下降趋势&最高数据采集

量可达到
%'#FP

$在
#$

*

*%

*

#"[&')[#

时间标识下&数据

量采集波形呈曲线上升
4

下降趋势&最高数据采集量可达

到
+%#FP

$在
#$

*

*%

*

#"["#+[#

时间标识下&数据量采集

波形呈曲线上升
4

下降趋势&最高数据采集量可达到
+)#

FP

$在
#$

*

*%

*

#"[""#[#

时间标识下&数据量采集波形呈
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!!

#

图
'

!

电机正转数据采集情况

曲线上升
4

下降趋势&最高数据采集量可达到
+*#FP

$在

#$

*

*%

*

#"["))[#

时间标识下&数据量采集波形呈曲线上

升
4

下降趋势&最高数据采集量可达到
+##FP

%

*[)["

!

电机停止

针对电机停止反馈信息&对其
*

个时间标识下的数据

采集情况进行分析&如图
&#

所示%

图
&#

!

电机停止数据采集情况

由图
&#

可知*在
#$

*

*%

*

#"[+$)[#

时间标识下&数据

量采集波形呈直线上升
4

不变
4

下降趋势&最高数据采集

量可达到
*"#FP

$在
#$

*

*%

*

#"[+'#[#

时间标识下&最高

数据采集量可达到
**#FP

$在
#$

*

*%

*

#"[$#%[#

时间标识

下&最高数据采集量可达到
**#FP

$在
#$

*

*%

*

#"[$"#[#

时间标识下&数据量采集波形呈曲线上升
4

下降趋势&最

高数据采集量可达到
*##FP

%

*[)[)

!

电机反转

针对电机反转反馈信息&对其
%

个时间标识下的数据

采集情况进行分析&如图
&&

所示%

由图
&&

可知*在
#$

*

*(

*

#)[)+'[#

时间标识下&最高

数据采集量可达到
'"#FP

$在
#$

*

*(

*

#)!)$%!#

时间标

识下&最 高 数 据 采 集 量 可 达 到
'$# FP

$在
#$

*

*(

*

#)[)'*[#

时间标识下&数据量采集波形呈曲线上升
4

下降

图
&&

!

电机正转数据采集情况

趋势&最 高 数 据 采 集 量 可 达 到
'$# FP

$在
#$

*

*(

*

#)[*#'[#

时间标识下&数据量采集波形呈曲线上升
4

下降

趋势&最 高 数 据 采 集 量 可 达 到
$## FP

$在
#$

*

*(

*

#)[*"*[#

时间标识下&数据量采集波形呈曲线上升
4

下降

趋势&最高数据采集量可达到
'+#FP

%

根据上述数据采集结果&将传统系统与所设计系统的

控制效果进行对比分析&结果如表
%

所示%

表
%

!

两种系统控制效果对比分析

时间标识 传统系统 所设计系统

电机正转

#$

*

*%

*

#"!&+'!# #!("+ #!'"*

#$

*

*%

*

#"!&')!# #!(%* #!')%

#$

*

*%

*

#"!"#+!# #!()' #!'*(

#$

*

*%

*

#"!""#!# #!('& #!'*%

#$

*

*%

*

#"!"))!# #!($" #!'%%

#$

*

*%

*

#"!&+'!# #!($+ #!'*&

电机停止

#$

*

*%

*

#"!+$)!# #!%%' #!'+%

#$

*

*%

*

#"!+'#!# #!%'$ #!'+)

#$

*

*%

*

#"!$#%!# #!%(+ #!'$"

#$

*

*%

*

#"!$"#!# #!%"% #!'$&

电机反转

#$

*

*(

*

#)!)+'!# #!*&) #!''%

#$

*

*(

*

#)!)$%!# #!*#% #!''(

#$

*

*(

*

#)!)'*!# #!*"" #!'$"

#$

*

*(

*

#)!*#'!# #!*&' #!'$*

#$

*

*(

*

#)!*"*!# #!*#& #!'+'

通过对比结果可知&采用所设计系统的最高控制效果

可达到
#[''(

&而传统系统最高控制效果可达到
#[('&

&由

此可知&基于单片机的嵌入式多电机智能控制系统调试效

果较好%

I

!

结束语

随着电子)通信技术的快速发展&电机控制已经实现

智能化控制&尤其是数字信号电机控制系统&利用单机芯
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#

片优越性能&简化了系统结构设计&提高了运行速度和工

作性能%采用模块设计方案对硬件结构和软件平台进行科

学合理的设计&实现了复杂的控制功能%现代电机控制系

统简化了电路的设计&并带有保护电路功能&设计连线在

芯片的范围内&提高了系统工作的可靠性和抵抗外界干扰

的能力%单机控制系统通过用户需求可以自行设置任务参

数&以满足用户的实际需要&能够实时完成多任务的控制

管理&发挥了良好的应用效果%嵌入式单片机控制系统具

有成本低)节能环保的特点&提高了电机的工作效率&保

证了电机运行的安全性和可靠性&在工业领域和相关应用

企业发挥了重要的作用%

通过嵌入式单片机的整体设计研究&应明确单片机芯

片体系的设计方案&依据电机的电力体系结构开展嵌入式

单片机的硬件设计&科学合理地搭配各种硬件设施&并对

软件体系进行优化设计&以保证软件的控制功能&从而实

现多种不同的运行功能&确保电机控制系统中嵌入式单机

片的设计满足控制多任务的需求%
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"通过
8DB5LHK

平台对步进电机的运行状态进行仿真&

发现在步进电机加速启动阶段&具有稳定的速度匹配&占

空比为
(#<

时&步进电机振动噪声较小%从而有效保证了

该系统在针织机上的稳定运行%
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