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基于89C51单片机的寻迹避障小车设计

摘要：随着人们生活质量以及科技水平的提高，智能系统的关键性逐渐受到大家的高

度关注，特别是在社区日常生活方面其地位更是显得越来越重要。然而，传统的社区

智能系统一般采用人工收集和检查的方法。显然这种方法是非常低效、耗时和劳动密

集的，而且人为因素的存在会导致数据的差异性和错误性。单片机智能系统先进、实

用、稳定，它能够长期的为人们的生活提高一定的安全保障，这是人们的安全意识、

生活品质提高的需要，也是社会进步、技术发展的表现。

基于单片机的寻迹避障小车设计与开发，以 AT89C51单片机控制的核心，采用光

电传感器模块进行小车循迹或者避障。通过单片机与光电传感器模块之前的数据交互

来达到寻迹避障小车设计，按键用来改变小车的工作方式，降压模块用于保证整个系

统的电压稳定的功能，指示灯用于表示小车所处的工作模式。

这样就可以解脱以往的不便利,又可以控制小车的行迹等,从而达到小车自动控制

的目标，对于寻迹避障系统具有深远的意义和实际的应用价值。

关键词:AT89C51；采用光电传感器模块；寻迹避障小车
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1 绪论

1.1研究的背景和意义

随着第二次工业革命的结束，科学技术已经成为第一生产力，科学技术的发展是

每个国家的首要任务，因为科学技术的创新和发展不仅代表着一个国家在科技层面的

发展，而且代表着每个国家综合实力的表现。 自21世纪以来，所有领域都开始走向高

科技，每一项发展都为国家经济带来了巨大的贡献。 上个世纪，通信技术、计算机网

络对于很多国家来说还不是很成熟。 如今，这些技术的研究和开发给日常生活带来了

无限的便利，不断促进了社会的进步。 也促进了智能系统的发展。人们在生活中需要

强有力的智能设施，来提升自己的生活质量，各种各样的智能系统随之而生。但随着

数字化和网络化的不断发展，以前的智能设备在鉴别方式、速度和性能方面越来越不

能满足人们的需要，比如射频卡、数字密码等方式，其安全性不够高。 传统的智能设

备一般依靠人工采集的方法。 这种方法效率极低，耗时耗力，人为因素的存在，可能

会造成数据、科技研究的不准确和成本高的问题。 如今，随着各领域需求的不断增加，

在加快效率的前提下，准确性也是最基本的要求。 基于此原因的推动，单片机和电子

技术应运而生，该系统可以有效地解决人工控制方法下的短板问题，技术简单易懂，

为人们所接受。光电传感器通过光敏二极管或光敏三极管，接收反射回的不同光强信

号， 把不同光强转换为电流信号，最后通过电阻，转换为单片机可识别的高低电平以

此来控制小车的行动轨迹。

1.2研究现状

近些年来，世界各国都在加快研究单片机的发展，单片机已经在我们生活中的很

多领域中实以应用，特别是在智能汽车这一块。我国最近几十年单片机的发展也在飞

速发展。
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世界各国开发、研制星球探测车系统已经有了多年的历程。美国和前苏联是从 20

世纪 60年代末期开始进行月球表面探测任务的。美国曾在 1966-1968年间，向月球成

功发射了两次无人巡游探测器。1997年，由美国 JPL（JetPropulsion Laboratory,美

国太空总署喷气推进实验室）研制的 Sojourner 号探测车登上了火星。它验证了小型

火星车的性能，并完成了一系列技术试验。2004 年 1 月，美国的“勇气号”和“机遇

号”火星探测车再度登陆火星。前苏联在 1959-1976 年间，总共成功发射了两个月球

探测车。

在我们的生活中，单片机应用在很多方面，比如计算机外部设备、通讯、工业控

制等。单片机系列有很多，其中主流产品当属 AT89C51 莫属，因此我们学习单片机的

好处有很多，提升我们的能力是一方面，应用在生活中更是甚好。随着社会的发展，

不仅社会的智能化会越来越快，我们人类也要适应这样的生活趋势。

1.3研究的主要内容和目的

研究的主要内容：

本次设计的基于 AT89C51 单片机的寻迹避障小车以 51 单片机作为控制器作为电

动车的控制核心，具有 3 种模式，分别有由个按键来切换这 3 种模式：第一种模式为

寻迹模式，在地上贴上黑线，小车在此模式下可以按照黑线的轨迹进行寻迹行走；第

二种模式是避障模式，在此模式下小车会自动躲避前方障碍物；第三种模式为遥控模

式，在此模式下可以用过无线遥控器控制小车的运行，例如前进后退，左转右转。

研究的目的：

(1)设计出一辆能够寻迹避障功能的小车，使小车能够自动沿引导线寻迹，能够检

测出对其运动方向受到的阻碍，并作出各种躲避障碍的动作。

   (2)进一步学习单片机原理及其应用,提高程序的编写能力。

   (3)掌握单片机系统外扩器件的连接与使用以及其工作原理。

   (4)掌握软件和硬件调试的基本技巧与方法。

1.4本章小结

本章节主要是对研究的背景、现状、主要内容和目的进行描述，得出本设计的大

致理论知识。具体的设计方案、模块选择、功能实现将在以下几章一一实现。
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2 方案设计

2.1 总体方案设计

单片机的寻迹避障小车设计，分为系统硬件设计部分和系统软件设计部分。硬件

设计部分由微处理器单片机、光电传感器模块，按键模块，降压模块所组成，为整套

显示系统提供了强有力的硬件支撑。系统软件设计部分，运用单片机的功能，编写出

一套简单实用的程序，使整套设计系统运作流畅，能基本实现预期功能。本次设计的

总体结构图如下所示：

图 2-1 设计架构图
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2.2 主控器的选择

本次设计中，主控制模块有三种选择，分别是：

（一）第一种类型的单片机是由 STM32 系列微控制器。由 ARM 研发和制造的

Cortex-M3内核就是 STM32系列的微型控制器内核，STM32类型的单片机也属于 ARM系

列，可以实现我们需要测量的信号处理，因为特定的芯片有特定的功能，能够对不同

模块的不一样的操作达到一个具体且准确的反应。STM32系列的单片机具有很多的优点，

比如：高性能，低成本，低功耗。因为具有突出优势，使得该中单片机在市场上占有

一席之地，并且发展超过了其他类型的单片机。其发展的快速性和很高效的利用性等

等的一系列优点，使得该单片机在市场上具有很多应用数据，以此非常适合我们去研

发和探索[23]。  

（二）AT89C51单片机。AT89C51是美国 ATMEL公司生产的低电压，高性能 CMOS8

位单片机，因为这款单片机对我们来说并不陌生，我们在学校学习的时候也会经常用

到这款单片机，而且这款单片机各个方面的性能也是非常稳定的，而且相对来说价格

方面也不贵，并且这款单片机也可以进行定时和计数，如果将此类芯片应用到本次毕

业设计的系统装置中，也是可以实现本次毕业设计系统装置的设计要求。  

 （三）arduino 系列单片机。Arduino 是一个方便且灵活的开源电子原型平台。 

包括硬件（各种型号的 Arduino板）和软件（Arduino IDE）。 它建立在简单的开源 I 

/ O 接口上，并具有使用 Java 和 C 之类的语言进行处理/接线的开发环境。 在使用

Arduino 开发开源开发环境时，它还支持 Windows，Linux 等多种平台的开发，其代码

部署简单，支持在线编程，对外部电子组件进行编程简单，可以让我们发展有用的扩

展和有用的设计。

根据所列出的三种方案，我们无疑选择第二种。因为 AT89C51单片机的功能适合、

设计简单、性价比高且实惠。对于我们的扩展功能也是较为合适的，因此我们选择

AT89C51单片机作为我们的主芯片。

2.3 系统设计原则要求
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以上内容仅为本文档的试下载部分，为可阅读页数的一半内容。如要

下载或阅读全文，请访问：

https://d.book118.com/467060113006006161
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