基于单片机的智能窗帘控制系统的设计

摘 要

目前，家庭居住环境的采光及避光问题主要采用的是手动开闭窗帘，手动开闭不仅费力而且很多方面不够人性化，会对用户造成一定的困扰，本文设计的智能窗帘控制系统可以解决这些问题。

本文主要阐述了智能窗帘控制器的设计过程。本设计采用STC89C52单片机为控制核心，介绍了基于单片机的智能窗帘控制系统，主要从硬件结构原理及软件编程方面进行讲解。硬件采用分块的模式，对整个系统的电路设计进行分析，分别给出了系统整体结构框图、光照传感电路、温度检测电路、系统主控模块电路、电源转换电路、步进电机控制电路、键盘显示电路以及时钟模块电路等相关电路；随后讲述了软件的编写过程，也是采用了分块的模式，主要包括软件主程序设计，步进电机程序设计，显示程序设计，键盘程序设计以及定时程序设计，每一模块都画出了相应的流程图。本设计重点讨论了窗帘自动控制系统的设计过程、硬件选用和软件调试等问题。

通过本系统最终实现了利用光照强度以及设置时间来控制窗帘自动开闭的仿真。此外本设计还实现了室内温度检测的功能。

关键词：单片机，智能窗帘，定时控制

DESIGN OF INTELLIGENT CURTAIN CONTROL SYSTEM BASED ON MCU 

ABSTRACT

At present, the family living environment of lighting and light avoidance problem mainly adopts is manually open and close the curtains, manual opening and closing is not only laborious and many not human, will cause some trouble for users. In this paper, the design of the intelligent curtain control system can solve these problems.
This paper mainly expounds the design process of the intelligent curtain controller. This design uses STC89C52 microcontroller as the core, introduces the intelligent curtain control system based on MCU, mainly from the hardware structure and software programming aspects of the explanation. Hardware using block model, carries on the analysis to the circuit design of the whole system are given, the system overall structure diagram, light sensing circuit, temperature detection circuit, system main control module circuit, power conversion circuit, stepper motor control circuit, keyboard and display circuit and clock circuit module circuit. Subsequently introduces the software of the writing process, but also uses a block mode, including software, the main program design, program design of stepping motor, showing design program, keyboard program design and program timing design, each module draw flow chart. This design focuses on the design process, hardware selection and software debugging of the curtain automatic control system.
Through the system, the simulation of the automatic blind opening and closing of the curtain is realized by the illumination intensity and the setting time. In addition, the design of indoor temperature detection function.
Key words: MCU, intelligent curtain, timing control
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第一章 绪论

1.1 研究的目的及意义

21世纪是科技飞速发展的时代，随着国民经济的发展和科学技术水平的提高，特别是计算机技术，通信技术，网络技术，控制技术的迅猛发展，生活现代化得以实现，居住环境向舒适化，安全化发展，智能家居也随之应运而生。由于我国的科技刚刚发展起来，各种科技产品还明显的落后于发达国家，人民的生活也刚刚开始富裕起来，许多智能系统也刚刚在我国兴起。但是，发展前景却广阔。这种系统可以为我们营造出高效、舒适、便捷的居住环境。并且它可以牵动一大批产业[1]。如此广泛的应用，他的前景也必将非常广阔。随着科学技术的飞速发展，人们的生活观念也在渐渐的发生转变。各种家电也在发生着变化。由于单片机技术和计算机技术的的不断成熟，家电越来越智能化。窗帘也不例外，在欧美等发达国家，智能窗帘系统已广泛应用。智能窗帘在国内算是高端前沿产业，市场广阔，有推广和应用的意义，在发达的欧美市场智能窗帘已经并不新鲜，已经广泛运用于平常百姓家中，所以有必要在国内推广。

随着现代社会的高速发展，人们对室内设计智能化的要求也越来越高，相对于传统的窗帘，智能窗帘更能满足人们对于生活品质的追求[2]。在一年四季中，随着不同的季节、气候，人们对于窗帘打开与闭合的需求是不同的；在每一天中，随着天气的变化及时间段的不同，人们对于窗帘打开与闭合的需求也是不一致的。这也就为智能窗帘系统的研发提供了市场价值[3]。随着信息、自动化和通信等技术的不断进步，智能窗帘控制系统在家居、大型会议室等领域得到了广泛的使用，最大限度地满足人们对窗帘开度的各种需求。尤其在智能家居领域克服传统的窗帘的许多缺点，为人们提供了更方便、快捷、舒适安全的生活环境，提供了人类的生活质量[4]。

智能窗帘控制系统的控制方式大体上有三种：光控，时控，遥控。遥控属于半自动类；而光控属于全自动式，但因光敏器件的灵敏度，以及不同季节的光照度的不同，以及人们对于窗帘开闭在时间上的要求不同，而难以实施和普及。因此，设计一款价格低廉，结构简单，灵敏度高，抗干扰能力强[5]，实现时间控制、手动控制功能为一体的智能窗帘，具有十分重要的意义。

1.2 智能窗帘的国内外研究现状

1.2.1国外研究现状

在欧美等发达国家，电动窗帘已广泛应用。在十多年前，电动窗帘就已经进入我国，可一直没有大的推广，这两年，随着电控技术的不断提高及价格的不断下降，电动窗帘热才又卷土重来。在此后短短几年时间里，生产商由最初的几家增加到如今的百余家，发展十分迅速。据查我国目前共有170多种电动窗帘获得国家专利，其技术大同小异，但售价在五百到数千元居多，共同缺点是价格高、灵活性不强，而且自动化程度不高。尽管遥控自动窗帘系统在国内是一个新兴的行业，但是，它正以不可抵挡之势迅速崛起。遥控自动窗帘系统走进中国以来，在短短四年时间里，自动窗帘系统生产商由最初的几家公司增加到如今的百余家，其行业发展迅速是目前国内任何其他行业所无法比拟的。

1.2.2国内研究现状

目前，我国遥控自动窗帘系统生产厂商、分销商、集成商已形成相当规模，不少国内知名企业纷纷涉足遥控自动窗帘系统行业，如青岛海尔、清华同方、TCL等，并涌现出一些较具影响力的智能家居专业厂商，如上海索博智能电子有限公司、北京九州易居科技有限公司、天津瑞朗智能家居电子科技有限公司、深圳市正星特科技有限公司等。在应用范围拓展方面，除了写字楼、酒店、演播厅、教学楼等大型公共场所外，自动窗帘产品还走进了普通家庭，展示了巨大的应用潜力。

随着自动窗帘热潮在世界范围内兴起、电子技术的飞速发展以及人们生活水平的不断提高，电动窗帘的自动化程度不断提高，从目前的发展趋势来看，在未来的20年时间里，自动窗帘行业将成为中国的主流行业之一，其市场的发展前景是非常广阔的。

1.3 主要研究内容及章节安排

1.3.1  主要研究内容

根据自动窗帘的发展现状来规划其智能功能，从而对窗帘进行智能控制，设计的电动窗帘控制系统主要实现以下几大功能：1）手动控制：该功能使电动窗帘具有手动正转、手动反转和手动停止的功能，该功能是根据用户的需求通过按键进行窗帘的开关，此功能可以使窗帘的开闭处于任何一种状态。2）半自动手动控制：半自动手动控制是在需要关闭和打开窗帘的时候，只需要人工按一下“正转”或“反转”按键后，窗帘到位自动停止。窗帘的正转、反转和停止功能可由单片机输出电平来控制步进电机的运转以实现。此功能可以使窗帘通过按键一次性开闭窗帘。3）光照控制：系统可以根据用户设定的光照强度值通过感光器采集光照自动开光窗帘。4）时间控制：此功能是根据用户设定的时间一次性开关窗帘，并显示当前温度。

其中采用步进电机为执行原件，通过单片机对驱动芯片输出不同的高、低电平来控制电机的正、反转，完成窗帘的开、关动作[6]；以光敏电阻，温度传感器作为传感原件，光敏电阻是利用半导体的光电效应制成的一种电阻值随入射光的强弱而改变的电阻器，入射光强，电阻减小，入射光弱，电阻增大。窗帘在光照控制模式下，当光强高于所设定的标准值时，窗帘会自动关闭，反之，当光强低于该标准值时，窗帘将自动打开[7]。温度传感器用来检测当前温度，并显示当前温度值。89C52单片机作为控制芯片，辅助键盘和显示，实现自动窗帘的多项智能功能[8]。

1.3.2  章节安排

智能窗帘控制系统设计过程主要分为以下几个章节：

（1）
绪论：介绍选题意义，目前国内外研究现状，主要研究内容及章节安排。

（2）
总体设计方案：介绍智能窗帘控制系统的总体设计方案的选取以及硬件设计的总体概况。

（3）
硬件设计：智能窗帘控制系统以89C51单片机为核心，系统的硬件部分包括:89C52，晶振电路，复位电路，时钟电路，键盘电路，显示电路，A\D转换电路，光敏传感器，步进电机，温度模块等。

（4）
软件设计：介绍各个功能模块的设计流程以及设计思路。智能窗帘控制系统的程序分析与设计:包括主程序设计，键盘程序设计，定时程序设计，步进电机程序设计，显示程序设计等。

（5）系统仿真与总结：对智能窗帘控制系统进行结果仿真，分析总结设计过程。

第二章 总体设计方案

智能窗帘控制系统总体设计方案是确定能够满足设计要求的总体方案的环节。本章从系统功能需求出发，规划并确定了系统的总体结构，并在此基础上考虑了系统的可扩展性及可实现性。

2.1 方案选取

单片机在各种电子产品中的应用已经越来越广泛，很多的电子产品利用单片机所取得的便利性得到了人们的好评，针对单片机控制的自动窗帘控制系统的智能化要求，实现其自动控制的方案有两种：

方案（一）基于温度检测以及声控检测器件的自动控制。

方案（二）基于光照强度器件以及时钟模块的自动控制。

这二个方案都是基于单片机控制的，采用步进电机控制以及液晶显示，不同的设计部分在于检测器件的选取上。

方案（一）的系统框图如图2.1：

[image: image1]
图2.1  方案（一）系统框图
方案（一）与方案（二）的区别主要在于检测器件的应用，方案（一）采用温度采集和声音检测元件，通过设定的温度来控制窗帘的开闭，以减少光照对室内的温度影响，利用声音控制虽然方便性有所提高，但是其误差较大。方案（二）采用的时钟模块以及光照采集元件，通过设定光照值来控制窗帘的开闭，以实现白天开窗帘，晚上关窗帘的功能，利用设定的时间来控制窗帘的开闭，实用性更强。综合考虑以上因素，系统设计采用方案（二）。
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方案（二）的系统框图如图2.2：

图2.2  方案（二）系统框图

2.2 系统总体设计与工作原理

智能窗帘控制系统的总体结构框图如图2.3所示
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图2.3  智能窗帘控制系统的总体结构框图
由光敏传感器来探测外界的光强，从传感器出来的信号输入到A/D转换器。转换后的信号由单片机控制电机，来实现电机的运行与停止。温度模块用来采集温度，并且将采集到的温度通过显示模块显示。显示部件用来显示电动窗帘控制器的各种状态信息。键盘是主要的输入设备，控制单片机的各种参量。[9]电源模块用来提供单片机所需电压。

第三章 硬件设计
3.1 STC89C52单片机及相关电路

在总体硬件包括单片机外围电路，电源模块、按键模块、LCD1602液晶显示模块、步进电机驱动模块、DS1302时钟模块、AD模数转换模块、光照检测模块和温度检测模块组成。单片机外围电路提供各模块所需的5V电源。信号检测后的是模拟信号，经过A/D转换后输出数字信号给单片机。单片机的P2口控制步进电机的运行从而控制窗帘的升降。显示和键盘让人机交换变得更容易。

3.1.1  STC89C52单片机概述

单片机是将中央处理器（CPU）、随机存储器（RAM）、只读存储器（ROM或EPROM）、定时器芯片和一些输入/输出接口电路集成在一个芯片上的微控制器。89C52是INTEL公司MCS-51系列单片机中基本的产品，它采用ATMEL公司CMOS工艺技术制造的高性能8位单片机，属于标准的MCS-51的HCMOS产品。[10]它结合了CMOS的高速和高密度技术及CMOS的低功耗特征，它基于标准的MCS-51单片机体系结构和指令系统。

STC89C52主要参数有： 8k字节Flash，512字节RAM， 32 位I/O 口线，看门狗定时器，内置4KB EEPROM，MAX810复位电路，3个16 位定时器/计数器，4个外部中断，一个7向量4级中断结构（兼容传统51的5向量2级中断结构），全双工串行口。另外 STC89C52 可降至0Hz 静态逻辑操作，支持2种软件可选择节电模式。空闲模式下，CPU 停止工作，允许RAM、定时器/计数器、串口、中断继续工作。掉电保护方式下，RAM内容被保存，振荡器被冻结，单片机一切工作停止，直到下一个中断或硬件复位为止。最高运作频率35MHz，6T/12T可选。

89C52是INTEL公司MCS-51系列单片机中基本的产品，它采用ATMEL公司CMOS工艺技术制造的高性能8位单片机，属于标准的MCS-51的HCMOS产品。51系列优点之一是它从内部的硬件到软件有一套完整的按位操作系统，称作位处理器，或布尔处理器。它的处理对象不是字或字节而是位。它不光能对片内某些特殊功能寄存器的某位进行处理，如传送、置位、清零、测试等，还能进行位的逻辑运算，其功能十分完备，使用起来得心应手。虽然其他种类的单片机也具有位处理功能，但能进行位逻辑运算的实属少见。51系列在片内RAM区间还特别开辟了一个双重功能的地址区间，十六个字节，单元地址20H～2FH，它既可作字节处理，也可作位处理(作位处理时，合128个位，相应位地址为OOH～7FH)，使用极为灵活。这一功能无疑给使用者提供了极大的方便，因为一个较复杂的程序在运行过程中会遇到很多分支，因而需建立很多标志位，在运行过程中，需要对有关的标志位进行置位、清零或检测，以确定程序的运行方向。而实施这一处理(包括前面所有的位功能)，只需用一条位操作指令即可。

51系列的另一个优点是乘法和除法指令，这给编程也带来了便利。八位除以八位的除法指令，商为八位，精度嫌不够，用得不多。而八位乘八位的乘法指令，其积为十六位，精度还是能满足要求的，用的较多。作乘法时，只需一条指令就行了，即MUL AB(两个乘数分别在累加器A和寄存器B中。积的低位字节在累加器A中，高位字节在寄存器B中)。很多的八位单片机都不具备乘法功能，作乘法时还得编上一段子程序调用，十分不便。

在51系列中，还有一条二进制一十进制调整指令DA，能将二进制变为BCD码，这对于十进制的计量十分方便。而在其他的单片机中，则也需调用专用的子程序才行。STC89C52单片机的引脚排列如图3.1所示。

3.1.2  晶振电路    

电路中的晶振即石英晶体震荡器。由于石英晶体震荡器具有非常好的频率稳定性和抗外界干扰的能力，所以，石英晶体震荡器是用来产生基准频率的。通过基准频率来控制电路中的频率的准确性。同时，它还可以产生振荡电流，向单片机发出时钟信号。

晶振电路中的电容C1和C2的典型值通常选择为30μF左右，该电容的大小会影响振荡电路频率的高低、振荡器的稳定性和起振的快速性。[10]晶体振荡频率的范围通常在1.2~12MHz。晶体的频率越高，系统的时钟频率越快，单片机的运行速度越快。但反过来，运行速度对于存储器的速度要求就越高，对印刷电路板的工艺要求也就越高，即要求线间的寄生电容要小。晶体和电容应该尽可能安装得与单片机芯片靠近，以减少寄生电容，更好地保证振荡器稳定、可靠地工作。89C52常选择振荡频率12MHz的石英晶体。

[image: image2.png]STC80C52
STCRICS2 o,

EANpp
ALEPROG
PSEN

P27

STC89C52




图3.1  STC89C52单片机引脚排列图

图3.2是单片机的晶振电路。其中，XTAL1接外部晶体的一个引脚，XTAL2接外晶体的另一端。在单片机内部，接至上述振荡器的反相放大器的输出端。采用外部振荡器时，对HMOS单片机，该引脚接外部振。在石英晶体的两个管脚加交变电场时，它将会产生一定频率的机械变形，而这种机械振动又会产生交变电场，上述物理现象称为压电效应。一般情况下，无论是机械振动的振幅，还是交变电场的振幅都非常小。但是，当交变电场的频率为某一特定值时，振幅骤然增大，产生共振，称之为压电振荡。这一特定频率就是石英晶体的固有频率，也称谐振频率。石英晶振起振后要能在XTAL2线上输出一个3V左右的正弦波，以便使MCS-51片内的OSC电路按石英晶振相同频率自激振荡。通常，OSC的输出时钟频率fOSC为0.5MHz-16MHz，典型值为12MHz或者11.0592MHz。电容C1和C2可以帮助起振，调节它们可以达到微调fOSC的目的。
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图3.2  晶振电路

3.1.3  复位电路

复位是单片机的初始化操作，只需要给89C52的复位引脚RST加上大于2个机器周期（即24个时钟震荡周期）的高电压就可以使89C52复位。复位时，单片机初始化为0000H，从0000H单元开始执行程序。除了进入系统的正常初始化之外，当程序运行错误（如程序跑飞）或者操作错误使系统处于锁死状态时，也需要复位键使RST引脚为高电平，使89C52摆脱“跑飞”或者“死锁”状态而重新启动。复位电路图如图3.3所示。

3.1.4  电源电路设计

单片机工作需要使用5V电压，因此需要给单片机设计电源电路。图3.4是单片机的电源电路。它采用LM7805三端集成稳压器，可输出+5V的直流电压供电。

三端集成稳压器LM7805，总共有三条引脚，分别是输入端、接地端和输出端。用LM78\LM79系列三端稳压器来组成稳压电源所需的外围元件极少，电路内部还有过流、过热及调整管的保护电路，使用起来可靠、方便。其内部结构图如图3.5所示。
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图3.3  复位电路
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图3.4  单片机电源电路
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图3.5  LM7805内部示意图

3.2 时钟模块电路

本设计需要窗帘在给定的时间自动开和关，所以需要用到定时器，而为了保证单片机与外界时钟一致，要用到一个实时时钟电路。这里使用DS1302实时时钟芯片来完成这项功能。

3.2.1  DS1302性能简介

DS1302 是DALLAS 公司推出的涓流充电时钟芯片，内含有一个实时时钟/日历和31 字节静态RAM ，通过简单的串行接口与单片机进行通信。实时时钟/日历电路提供秒、分、时、日、周、月、年的信息，每月的天数和闰年的天数可自动调整。时钟操作可通过AM/PM 指示决定采用24 或12 小时格式。DS1302 与单片机之间能简单地采用同步串行的方式进行通信，仅需用到三个口线：（1）RES 复位（2）I/O 数据线（3）SCLK串行时钟。时钟/RAM 的读/写数据以一个字节或多达31 个字节的字符组方式通信。DS1302 工作时功耗很低保持数据和时钟信息时功率小于1mW。

DS1302 是由DS1202 改进而来增加了以下的特性：双电源管脚用于主电源和备份电源供应，Vcc1 为可编程涓流充电电源，附加七个字节存储器。它广泛应用于电话、传真、便携式仪器以及电池供电的仪器仪表等产品领域。

下面将主要的性能指标作一综合：

（1） 实时时钟具有能计算2100 年之前的秒、分、时、日、星期、月、年的能力，还有闰年调整的能力。

（2）31 8 位暂存数据存储RAM。

（3）串行 I/O 口方式使得管脚数量最少。

（4）宽范围工作电压2.0 5.5V。

（5）工作电流 2.0V 时,小于300nA。

（6）读/写时钟或RAM 数据时有两种传送方式单字节传送和多字节传送字符组方式。

（7）8 脚DIP 封装或可选的8 脚SOIC 封装根据表面装配。

（8）简单 3 线接口。

（9）与 TTL 兼容Vcc=5V。

（10）可选工业级温度范围-40 +85。

（11）双电源管用于主电源和备份电源供应。

DS1302的外部引脚功能说明如图3.6所示。各引脚的功能为：⑴.VCC1:主电源。⑵.VCC2：备份电源。当VCC2>VCC1+0.2V时，由VCC2向DS1302供电；当VCC2<VCC1时，由VCC1向DS1302供电。⑶.SCLK：串行时钟，输入，控制数据的输入与输出。⑷.I/O：三线接口时的双向数据线。⑸.CE：输入信号，在读、写数据期间，必须为高。该引脚有两个功能：第一，CE开始控制字访问移位寄存器的控制逻辑；其次，CE提供结束单字节或多字节数据传输的方法。

[image: image7.emf]
图3.6  DS1302外部引脚分配图

3.2.2  DS1302接口电路设计

DS1302时钟芯片和STC89C52单片机的接口电路如图3.7所示。DS1302与单片机的连接仅需要3条线：CE引脚、SCLK串行时钟引脚、I/O串行数据引脚，VCC2为备用电源，X1与X2外接一个32.768kHZ晶振，为芯片提供计时脉冲。
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图3.7  DS1302与单片机的接口电路

3.3 键盘显示电路

3.3.1  键盘电路

键盘在由单片机控制的窗帘自动控制系统中的主要作用是通过按键向单片机输入指令，其中主要包括设定时间，控制窗帘的开关等等功能，是人工控制单片机的主要手段。

本设计中的键盘采用了五个按键。S2键为自动手动切换键。S3键为退出键，S4键为参数减/手动关，S5键为参数加/手动开，S6为设置键。

S2键可以在手动、自动状态切换。S6键为设置键，按下S6键有三种选项，可分别按S4-,S5+来设定窗帘的开启时间，关闭时间，定时开关窗帘时间以及光线值。按键接口电路如图3.8所示：
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图3.8  键盘电路

3.3.2  显示电路

显示部分则主要用于显示、设置时间，以及显示温度。在日常生活中，我们对液晶显示器并不陌生。液晶显示模块已作为很多电子产品的通用器件，如在计算器、万用表、电子表及很多家用电子产品中都可以看到，显示的主要是数字、专用符号和图形。在单片机与人的人机交流界面中，一般的输出方式有以下几种：发光管、LED数码管、液晶显示器。本设计中采用的是液晶显示器作为输出器件的。

在单片机系统中应用液晶显示器作为输出有以下几个优点：

（1）
显示质量高：由于液晶显示器每一个点在收到信号后就一直保持那种色彩和亮度，恒定发光，而不像阴极射线管显示器（CRT）那样需要不断刷新新亮点。因此，液晶显示器画质高且不会闪烁。

（2）
数字式接口液晶显示器都是数字式的，和单片机系统的接口更加简单可靠，操作更加方便。

（3）
体积小、重量轻：液晶显示器通过显示屏上的电极控制液晶分子状态来达到显示的目的，在重量上比相同显示面积的传统显示器要轻得多

（4）
低功耗：相对而言，液晶显示器的功耗主要消耗在其内部的电极和驱动IC上，因而耗电量比其它显示器要少得多。

字符型液晶显示模块是一种专门用于显示字母、数字、符号等点阵式LCD，目前常用16*1，16*2，20*2和40*2行等的模块。本设计采用的液晶显示器为1602字符型液晶显示器。

1602LCD主要技术参数：

① 显示容量:16×2个字符；

② 芯片工作电压:4.5—5.5V；

③ 工作电流:2.0mA(5.0V)；

④ 模块最佳工作电压:5.0V字符尺寸:2.95×4.35(W×H)mm。

1602液晶显示器引脚接口说明：

① 第1脚：VSS为地电源。

② 第2脚：VDD接5V正电源。

③ 第3脚：VL为液晶显示器对比度调整端，接正电源时对比度最弱，接地时对比度最高，对比度过高时会产生“鬼影”，使用时可以通过一个10K的电位器调整对比度。

④ 第4脚：RS为寄存器选择，高电平时选择数据寄存器、低电平时选择指令寄存器。

⑤ 第5脚：R/W为读写信号线，高电平时进行读操作，低电平时进行写操作。当RS和R/W共同为低电平时可以写入指令或者显示地址，当RS为低电平R/W为高电平时可以读忙信号，当RS为高电平R/W为低电平时可以写入数据。

⑥ 第6脚：E端为使能端，当E端由高电平跳变成低电平时，液晶模块执行命令。

⑦ 第7～14脚：D0～D7为8位双向数据线。

⑧ 第15脚：背光源正极。

⑨ 第16脚：背光源负极。

1602液晶模块内部的控制器共有11条控制指令如表3.1所示:

表3.1  1602液晶模块控制指令表  
	序号
	指令
	RS
	R/W
	D7
	D6
	D5
	D4
	D3
	D2
	D1
	D0

	1
	清显示
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1

	2
	光标返回
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	*

	3
	置输入模式
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	I/D
	S

	4
	显示开/关控制
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	D
	C
	B

	5
	光标或字符移位
	0
	0
	0
	0
	0
	1
	S/C
	R/L
	*
	*

	6
	置功能
	0
	0
	0
	0
	1
	DL
	N
	F
	*
	*

	7
	置字符发生存贮器地址
	0
	0
	0
	1
	字符发生存贮器地址

	8
	置数据存贮器地址
	0
	0
	1
	显示数据存贮器地址

	9
	读忙标志或地址
	0
	1
	BF
	计数器地址

	10
	写数到CGRAM或DDRAM
	1
	0
	要写的数据内容

	11
	从CGRAM或DDRAM读数
	1
	1
	读出的数据内容


1602液晶模块的读写操作、屏幕和光标的操作都是通过指令编程来实现的。（说明：1为高电平、0为低电平）

指令1:清显示，指令码01H,光标复位到地址00H位置。

指令2:光标复位，光标返回到地址00H。

指令3:光标和显示模式设置 I/D：光标移动方向，高电平右移，低电平左移 S:屏幕上所有文字是否左移或者右移。高电平表示有效，低电平则无效。

指令4:显示开关控制。 D：控制整体显示的开与关，高电平表示开显示，低电平表示关显示 C：控制光标的开与关，高电平表示有光标，低电平表示无光标 B：控制光标是否闪烁，高电平闪烁，低电平不闪烁。

指令5：光标或显示移位 S/C：高电平时移动显示的文字，低电平时移动光标。

指令6：功能设置命令 DL：高电平时为4位总线，低电平时为8位总线 N：低电平时为单行显示，高电平时双行显示 F: 低电平时显示5x7的点阵字符，高电平时显示5x10的点阵字符。

指令7：字符发生器RAM地址设置。

指令8：DDRAM地址设置。

指令9：读忙信号和光标地址 BF：为忙标志位，高电平表示忙，此时模块不能接收命令或者数据，如果为低电平表示不忙。

指令10：写数据。

指令11：读数据。

液晶显示器电路如图3.9所示：
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图3.9  1602液晶显示电路

3.4 光敏传感器电路

窗帘自动控制系统的光控功能是可以根据用户设定的光照强度值通过感光器采集光照自动开关窗帘，因此需要用到光照传感元器件，在本设计中采用了光敏电阻。

光敏电阻又称光导管，常用的制作材料为硫化镉，另外还有硒、硫化铝、硫化铅和硫化铋等材料。这些制作材料具有在特定波长的光照射下，其阻值迅速减小的特性。这是由于光照产生的载流子都参与导电，在外加电场的作用下作漂移运动，电子奔向电源的正极，空穴奔向电源的负极，从而使光敏电阻器的阻值迅速下降。光敏电阻属半导体光敏器件，除具灵敏度高，反应速度快，光谱特性及r值一致性好等特点外，在高温，多湿的恶劣环境下，还能保持高度的稳定性和可靠性，可广泛应用于照相机，太阳能庭院灯，草坪灯，验钞机，石英钟，音乐杯，礼品盒，迷你小夜灯，光声控开关，路灯自动开关以及各种光控玩具，光控灯饰，灯具等光自动开关控制领域。

光敏控制电路是由运算放大器组成比较电路，在运算放大器同相输入端用两个电阻分压，得到的电压值作为基准电压，在反相输入端则用光敏电阻对光进行采集，由于光敏电阻具有根据光照强度阻值变化的特点，可以得到反向输入端的电压值。然后将得到的两组电压值进行比较，比较后的信号经过A/D转换送入单片机89C52的P1接口，单片机处理后输出命令控制电机正转或者反转，以实现通过光照控制窗帘的开关功能。

应用光控原理工作，天亮窗帘自动打开，天黑窗帘自动关闭。由于光敏电阻信号检测后得到的是模拟信号，所以光控电路采集到的模拟信号需要经过A/D转换后输出数字信号给单片机。

A/D转换的作用是进行模数转换，把接收到的模拟信号转换成数字信号输出。在选择A/D转换时，先要确定A/D转换精度、转换速度以及转换位数等，A/D转换的位数确定与整个测量控制系统所需测量控制的范围和精度有关，在自定窗帘控制系统中采用了8位A/D转换器ADC0832。ADC0832是美国国家半导体公司生产的一种8位分辨率、双通道A/D转换芯片。
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图3.10  光敏电阻电路图
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图3.11  光控电路原理图

由运放组成比较电路，同向输入端有两个电阻分压得到一个电压值，作为基准电压进行比较，而反相输入端用一个光敏二极管对外部环境的光线进行采集，利用光敏二极管暗时电阻大，亮时电阻小的特点，来确定反向输入端的电压值。再两者进行比较，比较后的信号再送入单片机的P0口，从而通过单片机来控制电机的正反转。来实现天亮窗帘自动打开，天黑窗帘自动关闭这一自动控制功能。本设计采用了型号为GL3526的光敏电阻。光敏电阻电路图如图3.10所示。光控电路原理图如图3.11所示。

3.5 步进电机控制电路

步进电机为一种数字伺服执行元件，具有结构简单、运行可靠、控制方便、控制性能好等优点，广泛应用在数控机床、机器人、自动化仪表等领域。为了实现步进电机的简易运动控制，一般以单片机作为控制系统的微处理器，通过步进电机专用驱动芯片实现步进电机的速度和位置定位控制。

现在比较常用的步进电机包括反应式步进电机（vr）、永磁式步进电机（pm）、混合式步进电机（hb）和单相式步进电机等。永磁式步进电机一般为两相，转矩和体积较小，步进角一般为7.5度 或15度；反应式步进电机一般为三相，可实现大转矩输出，步进角一般为1.5度，但噪声和振动都很大。反应式步进电机的转子磁路由软磁材料制成，定子上有多相励磁绕组，利用磁导的变化产生转矩。

本设计采用的步进电机是混合式步进电机。混合式步进电机混合了永磁式和反应式步进电机的优点它又分为两相和五相：两相步进角一般为1.8度而五相步进角一般为 0.72度。这种步进电机的应用最为广泛。所以，本设计采用28BYJ-48型四相八拍步进电机。

步进电机28BYJ-48型四相八拍电机，电压为DC5V—DC12V。当对步进电机施加一系列连续不断的控制脉冲时，它可以连续不断地转动。每一个脉冲信号对应步进电机的某一相或者两相绕组的通电状态改变一次，也就对应转子转过一定的角度（一个步距角）。当通电状态改变完成一个循环时，转子转过一个齿距。步进电机驱动方式如表3.2： 

表3.2  步进电机驱动方式

	导线颜色
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8

	5红
	+
	+
	+
	+
	+
	+
	+
	+

	4橙
	-
	-
	
	
	
	
	
	

	3黄
	
	-
	-
	-
	
	
	
	

	2粉
	
	
	
	-
	-
	-
	
	

	1蓝
	
	
	
	
	
	-
	-
	-


28BYJ-48步进电机技术指标：1.额定电压：5VDC。2.减速比：1/16。3.步距角：5.625/16。4.驱动方式：四相八拍。5.牵入转距：≥200gf.cm（工作频率：100Hz）。6.打滑扭力：≥500～1600gf.cm。7.温升：≤55K（5VDC 工作频率：100Hz）。8.噪音：≤35dB（空载，100Hz，水平距马达10cm）。

由于单片机接口信号不够大需要通过ULN2003放大再连接到相应的电机接口。ULN2003晶体管阵列：ULN2003是一个单片高电压、高电流的达林顿晶体管阵列集成电路。它是由7对NPN达林顿管组成的，它的高电压输出特性和阴极箝位二极管可以转换感应负载。单个达林顿对的集电极电流是500mA。达林顿管并联可以承受更大的电流。此电路主要应用于继电器驱动器，字锤驱动器，灯驱动器，显示驱动器（LED气体放电），线路驱动器和逻辑缓冲器。ULN2003的每对达林顿管都有一个2.7kΩ串联电阻，可以直接和TTL或5V CMOS装置。ULN2003的主要特点：

（1）500mA 额定集电极电流（单个输出）。

（2）高电压输出：50V。

（3）输入和各种逻辑类型兼容。

（4）继电器驱动器。

步进电机控制系统的方框图以及其控制系统的电路图如图3.12与3.13所示。
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图3.12  步进电机控制系统方框图
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图3.13  步进电机控制系统电路图
在使用两相混合式步进电机时需注意，该种电机在低速运转时有振动和噪声，是其固有的缺点、一般可采用以下方案来克服：

（1）如步进电机正好工作在共振区，可通过改变减速比等机械传动避开共振区；

（2）采用带有细分功能的驱动器，这是最常用的、最简便的方法；

（3）换成步距角更小的步进电机，如三相或五相步进电机；

（4）在电机轴上加磁性阻尼器，市场上已有这种产品，但机械结构改变较大。

3.6 温度检测电路

本设计温度检测使用的温度传感器的型号为DS18B20。DS18B20采用单总线通信协议。它有独特的单线接口方式，DS18B20在与微处理器连接时仅需要一条口线即可实现微处理器与DS18B20的双向通讯。本系统只用到单片机的一条口线，即P1.0，如图3.14所示。由于采用单总线数据传输方式，DS18B20的数据I/O均由同一条线完成，因此，对读写的操作时序要求严格。为了保证DS18B20的严格I/O时序，需要做较精确的延时。DS18B20采用+5V电源供电。这些在程序中有体现。
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图3.14  温度模块
第四章 软件设计

智能窗帘控制系统的程序分析与设计包括主程序设计，步进电机程序设计，显示程序设计，键盘程序设计，定时程序设计几部分。本章节系统的介绍了智能窗帘控制系统的主程序和各主要功能子程序的设计流程。

4.1 软件主程序设计

主程序主要完成单片机初始化，关中断，菜单显示内容初始化，按键扫描，电机运行，计时等功能。主程序的流程图如图4.1所示。
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图4.1 主程序流程图

主程序流程说明：电路主要分为以下几个部分，分别是电源部分、显示部分、按键部分、步进电机控制部分、A\D转换部分、单片机主控器件部分，各部分具有不同的子程序。

启动主程序，先关中断并且设置堆栈，接着初始化寄存器，初始化显示内容；然后执行按键查询，执行相应的操作。如果是设定键，则设定时间，开始计时；到时间后步进电机开始相应的工作，工作完成后停机。如果是电机控制键，则也执行相应的工作。如果都不是，则是复位键，采取复位操作。

4.2 软件子程序设计

4.2.1 步进电机程序设计

步进电机是操控窗帘开闭的主要执行器件，其设计主要是按照单片机指令以及按键指令进行正转或者反转。图4.2是步进电机工作流程图。
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图4.2 步进电机工作流程图

步进电机程序设计的主要任务是： 

（1）判断旋转方向；

（2）按顺序传送控制脉冲；

（3）判断所要求的控制步数是否传送完毕。

总之，只要按一定的顺序改变 P2.0-P2.3 四位通电的状况，即可控制步进电机依选定的方向步进。而对于节拍比较多的控制程序，通常采用循环程序进行设计。
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图4.3 显示部分子程序流程图

4.2.2 显示程序设计

显示程序开始后，起始地址60H发送到R0，01H发送至显示位代码R2，再将位代码发送到单片机A口，单片机取显示数据查表转换成显示代码发送至单片机B口，延时2ms，指针R0加1，然后判断6位显示是否完成。如果完成则返回，没完成则位代码R2左移一位，继续显示查表，一直到6位显示完成后返回。显示部分子程序流程图如图4.3所示。

4.2.3 键盘程序设计

在操作按键时，无论是按下还是松开，触点在闭合和断开时均会产生抖动，此时逻辑电平是不稳的，如果得不到正确处理，可能会引起单片机对按键命令的错误执行。解决这个问题的简单方法是利用软件延时。在单片机处理按键操作后都延时6ms，如果确定是按键后再延时12ms，这样基本可以避免键盘的抖动。然后由单片机进行键码分析，并执行相应的命令，显示并且返回。图4.4是键盘程序设计流程图。

4.2.4 定时程序设计

定时程序的主要作用是在用户设定的时间后能够使单片机收到一个中断信号，从而发出相应的指令，控制窗帘的开关。时钟芯片发出50ms的信号给单片机后，计数器开始工作，计数器记到20，时间即为1秒，秒单元加1，当秒单元计数到60，分单元加1，此时秒单元清零。当时单元计数到24时单元清零。图4.5是定时程序流程图。
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图4.4 键盘程序流程图
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图4.5 定时程序流程图
第五章 系统仿真与总结

5.1 Proteus软件简介

Proteus软件是英国Lab Center Electronics公司出版的EDA工具软件。它不仅具有其它EDA工具软件的仿真功能，还能仿真单片机及外围器件。它是目前比较好的仿真单片机及外围器件的工具。

Proteus是世界上著名的EDA工具(仿真软件)，从原理图布图、代码调试到单片机与外围电路协同仿真，一键切换到PCB设计，是目前世界上唯一将电路仿真软件、PCB设计软件和虚拟模型仿真软件三合一的设计平台。

5.2 仿真过程与结果

首先，将在Keil软件中调试好的程序生成*.HEX文件，然后将本文所设计的智能窗帘控制系统的原理图在PROTEUS绘制好，最后调入已编译好的目标代码文件：*.HEX。本设计在接通电源时，系统自动复位，默认处于手动光控状态。

系统仿真前部分电路图如图5.1所示，图中STEPPER-MOTOR为步进电机，LCD1为1602液晶显示屏，DS18B20为温度检测，图中还有五个按键，S1，S2，S3，S4，S5。S1键为自动手动切换键。S2键为退出键，S3键为参数减/手动关，S4键为参数加/手动开，S5为设置键。
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图5.1 系统仿真前部分电路图

点击开始仿真时系统部分电路图如5.2，本设计在接通电源时，系统自动复位，处于手动状态。LCD1602液晶显示屏从左到右第一排依次为当前控制状态，时分秒，以及星期。第二排从左到右依次为当前光线值，年月日，以及当前温度。

在手动模式下，系统可以实现一次性开光窗帘。此时按下S4电机正传，如图5.3所示，S2为停止键，S3为电机反转。
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图5.2系统开始仿真时部分电路图
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图5.3 电机正传

若此时按下S1手动/自动模式切换键则系统变为自动模式，如图5.4所示。
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图5.4 自动模式电路图

在自动模式下，此时若按下S5键，系统则进入设置菜单，如图5.5，设置菜单由上到下分别为设置时间，设置窗帘开闭时间，以及设置光线值。可分别按S3-，S4+，来切换菜单，切换到设置光线值的菜单如图5.6所示。
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图5.5 设置菜单

当光标分别位于数字“1”“2”“3”时，按下S5键可分别设置对应参数。若此时光标位于“1”处，按下S5键，则此时进入系统时间设置如图5.7所示，则此时按下S3-，S4+设定当前光标的值，然后按下S5键向右切换光标位置，依次设定当前时间的时分秒，星期，以及年月日，设定完成后按S2返回主界面，系统时间设置完成，如图5.8所示。
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图5.6设置光线值菜单
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图5.7 系统时间设置
若此时光标位于“2”处，按下S5键，则此时进入窗帘定时开闭设置，如图5.9所示。显示屏第一排为关窗时间，第二排为开窗时间的设置，若设定关窗帘时间为18:25，开窗帘时间设定为18:30。则此时按下S3-，S4+设定当前光标的值，然后按下S5键向右切换光标位置，设定好时间后如图5.10所示。然后按下S2键返回主界面。当时间到达18:25时电机转动，如图5.11，窗帘关闭；当时间到达18:30时电机转动，如图5.12，窗帘打开。
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图5.8系统时间设置完成界面
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图5.9窗帘定时开闭设置
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图5.10 窗帘定时时间设置完毕
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图5.11关窗时间到
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图5.12开窗时间到

第六章 总结

经过这段时间资料的查找和设计，最终完成了毕业设计的任务。本文设计了基于单片机的智能窗帘控制系统，系统的介绍了智能窗帘控制系统从硬件电路设计到软件设计的一系列步骤。本设计采用光敏电阻、温度传感器作为检测元件，89C52单片机作为控制芯片，步进电机作为执行元件，结合键盘和显示器件，实现了智能窗帘控制器的多项智能项目。

从整体设计来看，使用了熟悉的89C52单片机，从而对控制芯片的功能了如指掌，熟悉的控制芯片设计起来也是得心应手。所用芯片简单实用，减少了开发和硬件开销。本设计的主要原理是光敏电阻受到外界条件影响后，经过A/D转换，传送给单片机一个电信号，在由单片机经过处理后，将信号传给步进电机，控制步进电机做出相应的动作，最终实现控制窗帘的开闭。在实现一般应用的基础上，又添加了定时元器件电路，用户可以自己设定开关时间，使窗帘的自动化性能得到进一步提升。再加上手动控制，使得本系统更加人性化。光敏电阻的良好感光性以及步进电机的结构简单，控制方便的优点使窗帘控制开关更加稳定。并且设计的温度检测电路可以实时显示室内当前温度值。

同时，智能项目是一项比较有价值的项目，智能窗帘也有许多问题和功能可以进一步研究，如解决光电开关的滞回特性，可以使用施密特电路来完成。一个完整的毕业设计过程，使我掌握了单片机系统和电子操作软件等方面的知识，尤其在动手能力方面有很大的提升，也给今后打下坚实的基础。

本次毕业设计的整个研究与设计过程包括选题、设计以及完善等。首先，在选题方面我查阅了很多与题目相关的资料和课题并且制定了几个详细的设计方案，进行设计的总体规划，从中选出经济，节能并且稳定容易实现的方案，然后将方案落实到设计环节中。其次，在制定的方案基础上运用所学的知识对硬件以及软件进行了设计，并用相关软件进行仿真设计。最后，对设计内容进一步修缮，以求达到最佳设计效果。但是由于个人水平能力有限，论文设计上存在许多不足之处，有待于进一步的改进。所以虽然设计内容完成了基本的功能要求，但是其中还是存在一定欠缺，比如在设计中没有考虑到窗帘工作方式的显示，以及没有添加类似红外遥控的设计等。     

此次设计过程中，在完成设计任务之外也让我系统性地认识和全面地掌握了单片机相关技术，从本次毕业设计中我更加深刻地认识到了理念来源于实际的含义。并且在和老师以及同学就相关问题的互相讨论交流中，我认识到了自己的很多不足，但在这些不足中我又学到了很多知识，使我的综合应用能力有了很大提高。所以在本次毕业设计的实现中，使我对所学的科目进行了综合，让我对所学的知识更加的清楚，我也相信在不久的将来踏入社会，类似这样的设计绝不在少数，只要我们努力学习、勇于实践、勤学好问我们就会懂得以前不明白或不懂得道理，就会很快地成长和成熟起来。我也相信凭着我自强不息勇于拼搏的精神一定能够很快的适应类似设计的需要，适应这个多变的社会，充分发挥长处，朝需要我们的地方不断前进再前进！
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附录A：系统设计原理图
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附录B：系统设计仿真图
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附录C：程序清单

智能窗帘.c

#include <reg52.h>
#define uchar unsigned char 

#define uint  unsigned int
 

bit flag_200ms ;

bit flag_relay_en;   

uchar flag_kaig_moshi=0;//开关模式

bit flag_zd_sd;

  //自动 手动 模式

bit flag_lj_en;

 //按键连加使能

bit flag_lj_3_en;
    //按键连3次连加后使能 加的数就越大了 

uchar key_time,flag_value;  //用做连加的中间变量

bit key_500ms  ;

uchar menu_shudu = 20;  //用来控制连加的速度

uchar value,i;

uchar k_shi=1,k_fen=2;
//开窗帘时间

uchar g_shi=3,g_fen=4;
//关窗帘时间

sbit DO=P2^6;

//DO定义为P1口的第4位脚，连接ADC0832DO脚

sbit SCL=P2^7;

//SCL定义为P1口的第3位脚，连接ADC0832SCL脚

sbit CS=P2^5;

//CS定义为P1口的第4位脚，连接ADC0832CS脚

uchar guanxian,guanxian_set = 4;     //光线

void write_eepom();

#include "eepom52.h"

#include "key.h"

#include "ds1302.h"

#include "lcd1602.h"

#include "18b20_2lu.h"

#include "bujindianji.h"

sbit key_jia = P3^1;   //加

sbit key_jie = P3^2;   //减

/*************写单片机内部EEPOM*************/

void write_eepom()

{



SectorErase(0x2000);


byte_write(0x2000,flag_zd_sd);


byte_write(0x2001,k_shi);


byte_write(0x2002,k_fen);


byte_write(0x2003,g_shi);


byte_write(0x2004,g_fen);


byte_write(0x2009,guanxian_set);



byte_write(0x2010,bjdj_value);



byte_write(0x2050,a_a);


}

/*************读单片机内部EEPOM*************/

void read_eepom()

{


flag_zd_sd = byte_read(0x2000);



k_shi  = byte_read(0x2001);



k_fen  = byte_read(0x2002);



g_shi  = byte_read(0x2003);



g_fen  = byte_read(0x2004);




guanxian_set  = byte_read(0x2009);



bjdj_value  = byte_read(0x2010);



a_a = byte_read(0x2050);

}


/*************初始化EEPROM************/

void init_eepom()
//初始化EEPROM

{


read_eepom();

 
if(a_a == 0xff)



{



flag_zd_sd = 1;     //模式设置



a_a = 1;



k_shi=8;



k_fen=2;


//开



g_shi=3;



g_fen=4;


//关




guanxian_set = 4;



bjdj_value  = 0;



write_eepom();




}

}

#include "menu.h"

/***************读数模转换数据****************/


//请先了解ADC0832模数转换的串行协议，再来读本函数，主要是对应时序图来理解，本函数是模拟0832的串行协议进行的







//  1  0  0 通道







//  1  1  1 通道 

unsigned char ad0832read(bit SGL,bit ODD)

{


unsigned char i=0,value=0,value1=0;





SCL=0;



DO=1;



CS=0;

//开始



SCL=1;

//第一个上升沿




SCL=0;



DO=SGL;



SCL=1;  
//第二个上升沿



SCL=0;



DO=ODD;



SCL=1;
    //第三个上升沿



SCL=0;
    //第三个下降沿



DO=1;



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



{




SCL=1;




SCL=0; //开始从第四个下降沿接收数据




value<<=1;




if(DO)





value++;









}



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



{


//接收校验数据




value1>>=1;




if(DO)





value1+=0x80;




SCL=1;




SCL=0;



}



CS=1;



SCL=1;




if(value==value1)

//与校验数据比较，正确就返回数据，否则返回0





return value;


return 0;

}

/******************1ms 延时函数*******************/

void delay_1ms(uint q)

{


uint i,j;


for(i=0;i<q;i++)



for(j=0;j<120;j++);

}

/*************定时器0初始化程序***************/

void init_1602_ds1302()

{


write_sfm2_ds1302(2,4,nian);



write_sfm2_ds1302(2,7,yue);



write_sfm2_ds1302(2,10,ri);



write_sfm2_ds1302(1,4,shi);



write_sfm2_ds1302(1,7,fen);



write_sfm2_ds1302(1,10,miao);


write_sfm1(1,14,week);



}








   

/*************定时器0初始化程序***************/

void init_time0()
  

{


EA   = 1;
 
  //开总中断


TMOD = 0X01;
  //定时器0、工作方式1


ET0  = 1;

  //开定时器0中断 


TR0  = 1;

  //允许定时器0定时

}

/*************手动开关窗帘***************/

void shoudong_kaiguan()
  //手动开关窗帘

{


if(flag_zd_sd == 0)
  //手动模式


{



if(menu_1 == 0)



{




if(flag_kaig_moshi == 0)




{





if(key_can == 2)






flag_z_f = 1;     //手动开窗





if(key_can == 3)






flag_z_f = 2;     //手动关窗





if(flag_lj_en == 0)






flag_z_f = 0;




}



}


}


if(flag_kaig_moshi == 0)


{



if(flag_zd_sd == 1)
  //自动模式



{




if(guanxian <= guanxian_set)





flag_z_f = 1;     //手动开窗




else 





flag_z_f = 2;     //手动关窗



}


}

}

/*********************智能窗帘处理函数***********************/

void zinengchuanglian_dis()
  //智能窗帘处理函数

{


if((miao == 0) && (fen == k_fen) && (shi == k_shi))
  //定时开窗帘


{



flag_z_f = 1;     //开窗帘    



flag_kaig_moshi = 1;


}


if((miao == 0) && (fen == g_fen) && (shi == g_shi))
  //定时关窗帘


{



flag_z_f = 2;    //关窗帘



flag_kaig_moshi = 2;


}

}

void main()

{



init_eepom();

 //初始化EEPROM


init_1602();

 //lcd1602初始化


init_1602_dis_csf(); //lcd1602初始化显示


init_ds1302_io();
 //初始化ds1302Io


init_time0();

 //初始化定时器


menu_1_break();
     //菜单初始界面


init_ds1302();

 //ds1302初始化


temperature1 = read1_temp();  //读温度1


delay_1ms(650);


while(1)


{



key();


 //按键程序



if(key_can < 10)



{




key_with();




}



shoudong_kaiguan();
  //手动开关窗帘



if(flag_200ms == 1)



{






flag_200ms = 0;




temperature1 = read1_temp();  //读温度1
环境温度




if(temperature1 >= 99)





temperature1 = 99;




zinengchuanglian_dis();
  //智能窗帘处理函数




guanxian = ad0832read(1,0) * 9.0 / 255;




if((menu_1 == 0))




{





read_time();

  //读时间





init_1602_ds1302();   //显示时钟





write_sfm_18b20(2,13,temperature1);
//显示温度





write_sfm1(2,0,guanxian);
//显示温度      




}



}



bujindj();
 //步进电机函数


}

}

void time0() interrupt 1

{


 


static uchar value;


TH0 = 0X3C;


TL0 = 0XB0;
   //50ms


value ++;


if(value >= 4)


 //200ms


{



value = 0;



flag_200ms = 1;


}


if(flag_lj_en == 1)
   //按下按键使能


{



key_time ++;



if(key_time >= menu_shudu) //500ms



{




key_time = 0;




key_500ms = 1; //500ms




flag_value ++;




if(flag_value > 3)




{





flag_value = 10;





flag_lj_3_en = 1; //3次后1.5秒后连加大些




}









}


}

}

LCD1602.h

#ifndef _LCD1602_H_

#define _LCD1602_H_

#define uchar unsigned char 

#define uint unsigned int 

#define data_1602 P0

uchar code table_num[]="0123456789abcdefg";

sbit rs=P3^5;
 //寄存器选择信号 H:数据寄存器  
L:指令寄存器

sbit rw=P3^6;
 //寄存器选择信号 H:数据寄存器  
L:指令寄存器

sbit e =P3^7;
 //片选信号   下降沿触发

/***********************延时函数************************/

void delay_uint(uint q)

{


while(q--);

}

/***********************lcd1602写命令函数************************/

void write_com(uchar com)

{


e=0;


rs=0;


rw=0;


data_1602=com;


delay_uint(10);


e=1;


delay_uint(50);


e=0;

}

/***********************lcd1602写数据函数************************/

void write_data(uchar dat)

{


e=0;


rs=1;


rw=0;


data_1602=dat;


delay_uint(10);


e=1;


delay_uint(50);


e=0;


}

/***********************lcd1602初始化设置************************/

void init_1602()

{


write_com(0x38);
//


write_com(0x0c);


write_com(0x06);

}

/***********************lcd1602上显示两位十进制数************************/

void write_sfm1(uchar hang,uchar add,uchar date)

{


if(hang==1)   



write_com(0x80+add);


else



write_com(0x80+0x40+add);


write_data(0x30+date % 10);


}

/***********************lcd1602上显示两位十进制数************************/

void write_sfm2_ds1302(uchar hang,uchar add,uchar date)

{


uchar shi,ge;


if(hang==1)   



write_com(0x80+add);


else



write_com(0x80+0x40+add);


shi=date/16;


ge=date%16;

  


write_data(table_num[shi]);


write_data(table_num[ge]);


}

/***********************lcd1602上显示这字符函数************************/

void write_string(uchar hang,uchar add,uchar *p)

{


if(hang==1)   



write_com(0x80+add);


else



write_com(0x80+0x40+add);



while(1)













 



{




if(*p == '\0')  break;




write_data(*p);




p++;



}


}

/***********************lcd1602上显示 两位温度正负************************/

void write_sfm_18b20(uchar hang,uchar add,uint date)

{


if(hang==1)   



write_com(0x80+add);


else



write_com(0x80+0x40+add);


write_data(0x30+date / 10 % 10);



write_data(0x30+date % 10);



write_data(0xdf);
 //度

}

/***********************lcd1602清除显示************************/

void clear_1602()

{


write_string(1,0,"                ");


write_string(2,0,"                ");

}

/****************开机液晶显示函数 初始化液晶的内容********************************/

void init_1602_dis_csf()

{


write_string(1,0,"      :  :   W  ");  


write_string(2,0,"  2000-  -      ");  


if(flag_zd_sd == 0)

   //手动



write_string(1,0," sd");  


if(flag_zd_sd == 1)

   //自动



write_string(1,0," zd");  

}

#endif
DS1302.h

#ifndef _DS1302_H_

#define _DS1302_H_

/******************


ds1302 内部RAM   RAM0  1100 000R/W   1读 0写






 RAM1  1100 001R/W  






       ....... 






 RAM30 1111 110R/W   

********************/

sbit clk = P1^1;
  //ds1302时钟线定义

sbit io =  P1^2;
  //数据线

sbit rst = P1^3;
  //复位线







//秒  分   时   日   月  年   星期 


uchar code write_add[]={0x80,0x82,0x84,0x86,0x88,0x8c,0x8a};   //写地址

uchar code read_add[] ={0x81,0x83,0x85,0x87,0x89,0x8d,0x8b};   //读地址

uchar code init_ds[]  ={0x55,0x59,0x23,0x01,0x01,0x13,0x13};   

uchar miao,fen,shi,ri,yue,week,nian;

uchar i;

bit open1,open2;

/*************写一个数据到对应的地址里***************/

void write_ds1302(uchar add,uchar dat)

{




rst = 1;


 //把复位线拿高


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


{



     //低位在前



clk = 0;

 //时钟线拿低开始写数据



io = add & 0x01;    




add >>= 1;

 //把地址右移一位



clk = 1;

 //时钟线拿高


}



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


{



clk = 0;

 //时钟线拿低开始写数据



io = dat & 0x01;



dat >>= 1;

 //把数据右移一位



clk = 1;

 //时钟线拿高


}


rst = 0;


 //复位线合低


clk = 0;


io = 0;

}

/*************从对应的地址读一个数据出来***************/

uchar read_ds1302(uchar add)

{


uchar value,i;


rst = 1;


 //把复位线拿高


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


{



     //低位在前



clk = 0;

 //时钟线拿低开始写数据



io = add & 0x01;    




add >>= 1;

 //把地址右移一位



clk = 1;

 //时钟线拿高


}




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


{



clk = 0;

 //时钟线拿低开始读数据



value >>= 1;



if(io == 1)




value |= 0x80;



clk = 1;

 //时钟线拿高


}


rst = 0;


 //复位线合低


clk = 0;


io = 0;


return value;

 //返回读出来的数据

}

/*************把要的时间 年月日 都读出来***************/

void read_time()

{


miao = read_ds1302(read_add[0]);
//读秒


fen  = read_ds1302(read_add[1]);
//读分


shi  = read_ds1302(read_add[2]);
//读时


ri   = read_ds1302(read_add[3]);
//读日


yue  = read_ds1302(read_add[4]);
//读月


nian = read_ds1302(read_add[5]);
//读年


week = read_ds1302(read_add[6]);
//读星期

}
/*************把要写的时间 年月日 都写入ds1302里***************/

void write_time()

{


write_ds1302(0x8e,0x00);


//打开写保护


write_ds1302(write_add[0],miao);
//写秒


write_ds1302(write_add[1],fen);

//写分


write_ds1302(write_add[2],shi);

//写时


write_ds1302(write_add[3],ri);

//写日


write_ds1302(write_add[4],yue);

//写月


write_ds1302(write_add[5],nian);
//写星期


write_ds1302(write_add[6],week);
//写年


write_ds1302(0x8e,0x80);


//关闭写保护

}

/*************把数据保存到ds1302 RAM中**0-31*************/

void write_ds1302ram(uchar add,uchar dat)

{


add <<= 1;     //地址是从第二位开始的


add &= 0xfe;   //把最低位清零  是写的命令


add |= 0xc0;   //地址最高两位为 1  


write_ds1302(0x8e,0x00);


write_ds1302(add,dat);



write_ds1302(0x8e,0x80);

}

/*************把数据从ds1302 RAM读出来**0-31*************/

uchar read_ds1302ram(uchar add)

{


add <<= 1;     //地址是从第二位开始的


add |= 0x01;   //把最高位置1  是读命令


add |= 0xc0;   //地址最高两位为 1  


return(read_ds1302(add));


}

/*************初始化ds1302时间***************/

void init_ds1302()

{

//
uchar i;


rst = 0;
//第一次读写数据时要把IO品拿低


clk = 0;


io = 0;


i = read_ds1302ram(30);   


if(i != 3)


{




i = 3;



write_ds1302ram(30,i);



write_ds1302(0x8e,0x00);
            //打开写保护



for(i=0;i<7;i++)




write_ds1302(write_add[i],init_ds[i]);
//把最高位值0 允许ds1302工作



write_ds1302(0x8e,0x80);
//关写保护


}

}

void init_ds1302_io()

{


rst = 0;
//第一次读写数据时要把IO品拿低


clk = 0;


io = 0;


}

/**********************设置ds1302时间函数**********************/

void set_ds1302time(uchar num,uchar *shi,uchar dat)
 //调时

{

  
if(num == 1)

    {

    
*shi+=0x01;



if((*shi & 0x0f) >= 0x0a)




*shi = (*shi & 0xf0) + 0x10;



if(*shi >= dat)




*shi = 0;

    }

    else

    {



if(*shi == 0x00)




*shi = dat;



if((*shi & 0x0f) == 0x00)




*shi = (*shi | 0x0a) - 0x10;



*shi -=0x01 ; 

    }  

}

#endif
18B20_2LU.h

#ifndef _18B20_2LU_H_

#define _18B20_2LU_H_

sbit dq1   = P1^0;
//18b20 IO口的定义
uint temperature1 ; //

/***********************18b20初始化函数*****************************/

void init1_18b20()

{


bit q;


dq1 = 1;



//把总线拿高

delay_uint(1);
    //15us


dq1 = 0;



//给复位脉冲

delay_uint(80);

//750us


dq1 = 1;



//把总线拿高 等待

delay_uint(10);

//110us


q = dq1;



//读取18b20初始化信号

delay_uint(20);

//200us


dq1 = 1;



//把总线拿高 释放总线
}

/*************写18b20内的数据***************/

void write1_18b20(uchar dat)

{


uchar i;


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


{




 //写数据是低位开始



dq1 = 0;


 //把总线拿低写时间隙开始 



dq1 = dat & 0x01; //向18b20总线写数据了



delay_uint(5);
 // 60us



dq1 = 1;


 //释放总线



dat >>= 1;


}


}

/*************读取18b20内的数据***************/

uchar read1_18b20()

{


uchar i,value;


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


{



dq1 = 0;


 //把总线拿低读时间隙开始 



value >>= 1;
     //读数据是低位开始



dq1 = 1;


 //释放总线



if(dq1 == 1)

 //开始读写数据 




value |= 0x80;



delay_uint(5);
 //60us
读一个时间隙最少要保持60us的时间


}


return value;

 //返回数据

}

/*********1111****读取温度的值 读出来的是小数***************/

uint read1_temp()

{


uint value;


uchar low;


   //在读取温度的时候如果中断的太频繁了，就应该把中断给关了，否则会影响到18b20的时序


init1_18b20();

   //初始化18b20


write1_18b20(0xcc);
   //跳过64位ROM


write1_18b20(0x44);
   //启动一次温度转换命令


delay_uint(50);

   //500us


EA = 0;


init1_18b20();

   //初始化18b20



write1_18b20(0xcc);
   //跳过64位ROM


write1_18b20(0xbe);
   //发出读取暂存器命令


low = read1_18b20();
//读温度低字节


value = read1_18b20();  //读温度高字节


EA = 1;


value <<= 8;

   //把温度的高位左移8位


value |= low;

   //把读出的温度低位放到value的低八位中


value *= 0.0625;
       //转换到温度值 小数


return value;

   //返回读出的温度 

}

#endif
BUJINDIANJI.h

#ifndef _BUJINDIANJI_H_

#define _BUJINDIANJI_H_

void write_eepom_shoudong();

uchar flag_z_f;        //正反标志位  0为顺时钟 1为逆时史上转

unsigned char code zheng[4]={0xf8,0xf4,0xf2,0xf1};//正转表格

unsigned char code fan[4]={0xf1,0xf2,0xf4,0xf8};//反转表格

uint bjdj_value;   //步进电机的量

uchar bjdj_zidong;   //步进电机的量
自动

void bujindj()
 //步进电机函数

{


static uchar i;


if(flag_z_f != 0)



{




if(flag_z_f == 1)
   //开



{




if(bjdj_value >= 254)




{





flag_z_f = 0;





bjdj_value = 254;





P2 = P2 & 0xf0;
//让4个IO口都不输出





write_eepom();  //保存




}else 





bjdj_value ++;




}



if(flag_z_f == 2)
   //关



{








if(bjdj_value <= 1)




{





flag_z_f = 0;





bjdj_value = 1;





P2 = P2 & 0xf0;
//让4个IO口都不输出





write_eepom();  //保存




}else  





bjdj_value --;



}



for(i=0;i<4;i++)          //4相



{




if(flag_z_f == 1)
  //开





P2=zheng[i];// & (P2 | 0xf0);
       //




else if(flag_z_f == 2)//关




P2=fan[i];// & (P2 | 0xf0);
        //




delay_uint(500);        //改变这个参数可以调整电机转速


}


}

}

#endif
MENU.h

#ifndef _MENU_H_

#define _MENU_H_

#include "menu_value.h"

#include "menu_1.h"

void key_exit()

{

    (*key_break)();

// 退出键

}

void key_up()

{

    (*key_up_down)(2);  // 向上键

}

void key_down()

{

    (*key_up_down)(1);  // 向下键

}

void key_sure_1()
    // 确定键

{

 
 menu_1_fun();

}

void key_with()

{


switch(key_can)


{



case 1:  key_sure_1();   // 确定键




 
 break;



case 4:  key_exit();  
 // 退出键




 
 break;



case 3:  key_up();    
 // 向上键




 
 break;



case 2:  key_down();  
 // 向下键




 
 break;






default: break;



}


if(menu_1 == 0)


if(key_can == 5)
//设置手动还是自动模式


{



flag_zd_sd = ~flag_zd_sd;



if(flag_zd_sd == 0)

   //手动




write_string(1,0," sd");  



if(flag_zd_sd == 1)

   //自动




write_string(1,0," zd");  



write_eepom();    

   //保存



flag_kaig_moshi = 0;


}








}

#endif
MENU_VALUE.h

#ifndef _MENU_VALUE_H_

#define _MENU_VALUE_H_

#define uchar unsigned char

#define uint unsigned int

/****************菜单变量的定义*******************/

uchar menu_1;
   //第1级菜单变量

uchar menu_2;
   //第2级菜单变量

uchar menu_3;
   //第3级菜单变量

uchar menu_4;
   //第4级菜单变量

uchar menu_5;
   //第5级菜单变量

uchar menu_i;
   //做上下键的变量

void (*key_up_down)(uchar n);
  //定义上下键指针函数

void (*key_shuzi)(uchar n);

  //定义数字键指针函数

void (*key_break)(void);

  //定义退出键指针函数

/***********************延时函数************************/

//void delay_uchar(uchar q)

//{

//
while(q--);

//}

/***********************空函数************************/

void null()

{
}

/***********************带形参的空函数************************/

void null_1(uchar num)

{


num = num;

}

#endif
MENU_1.h

#ifndef _MENU_1_H_

#define _MENU_1_H_

#include "lcd1602.h"

#include "menu_value.h"

#include "menu_2.h"

void menu_1_n(uchar num);

void menu_1_break()


  //第一级菜单退出函数
{


menu_1 = 0;  


menu_2 = 0;  


menu_3 = 0;  


clear_1602();


 //清除LCD1602显示

init_1602();


init_1602_dis_csf();
 //初始化LCD1602显示

key_break = null;

 //给退出键赋空函数

key_up_down = null_1;
 //给上下键赋空函数

key_shuzi = null_1;
 //给数字键赋空函数
}

void menu_1_dis()

{

    write_string(1,0,"1.set-time      ");


write_string(2,0,"2.set-time on-off");
   

}

void menu_2_dis()

{


    write_string(1,0,"3.set-LIGHT");



write_string(2,0,"                  ");   


}

void menu_1_init()

 //第一级菜单第一项

{

    menu_1 = 1; menu_2 = 0; 
//menu._1 = 1;  说明菜单到了第一级第一项

    menu_1_dis();


write_com(0x80+0);              //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);                //显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_1_n;

    //上下键指针函数赋值

    key_break = menu_1_break;
    //退出键指针函数赋值

    menu_i = 1;



menu_shudu = 20 ;       //50ms 的定时、 10就对应500ms  20对应1s



}

void menu_2_init()

  //第一级菜单第2项

{

    menu_1 = 2; menu_2 = 0;


//menu._1 = 2;  说明菜单到了第一级第2项


menu_1_dis();


write_com(0x80+0x40);           //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f); 



//显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_1_n;


//上下键指针函数赋值

    key_break = menu_1_break;

//退出键指针函数赋值

    menu_i = 2;


menu_shudu = 20 ;       //50ms 的定时、 10就对应500ms  20对应1s


} 

void menu_3_init()

  //第一级菜单第3项

{

    menu_1 = 3; menu_2 = 0;


//menu._1 = 3;  说明菜单到了第一级第3项


menu_2_dis();


write_com(0x80);           //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f); 



//显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_1_n;


//上下键指针函数赋值

    key_break = menu_1_break;

//退出键指针函数赋值

    menu_i = 3;


menu_shudu = 20 ;            //50ms 的定时、10就对应500ms  20对应1s


}

void menu_1_n(uchar num)

    //上下键的原函数

{

    if(num == 1)



   //如果形参为1 则代表是向下键

    {

        menu_i ++;

        if(menu_i > 3)

            menu_i = 1;

    }

    else





  //只要形参不为1 则代表是向上键

    {

         menu_i -- ;

         if(menu_i < 1)

            menu_i = 2;

    }

    switch(menu_i)

    {

        case 1:  menu_1_init();  break;

   //3个初始化显示函数调用

        case 2:  menu_2_init();  break;

        case 3:  menu_3_init();  break;

    }

}

/***************************第一级菜单的功能函数****************************/

void menu_1_fun()


  

{

    switch(menu_1)

    {

        case 0:

             menu_1_init();

             break;

        case 1:




 menu_1_1_fun();

             break;

        case 2:




 menu_2_1_fun();

             break;



case 3:




 menu_3_1_fun();

             break;           

    }

}

#endif
MENU.h

#ifndef _MENU_2_H_

#define _MENU_2_H_

#include "menu_value.h"

void menu_1_init();

void menu_2_init();

void menu_3_init();

void menu_1_1_n(uchar num);

void menu_1_2_n(uchar num);

void menu_1_3_n(uchar num);

void menu_1_4_n(uchar num);

void menu_1_5_n(uchar num);

void menu_1_6_n(uchar num);

void menu_1_7_n(uchar num);

void menu_2_1_n(uchar num);

void menu_2_2_n(uchar num);

void menu_2_3_n(uchar num);

void menu_2_4_n(uchar num);

void menu_3_1_n(uchar num);

/**************************_1_1******************************/

void menu_1_1_dis()

{


write_string(1,0,"    -  -    W:  ");

    write_string(2,0," 20  -  -       ");



write_sfm2_ds1302(2,3,nian);



write_sfm2_ds1302(2,6,yue);



write_sfm2_ds1302(2,9,ri);



write_sfm2_ds1302(1,2,shi);



write_sfm2_ds1302(1,5,fen);



write_sfm2_ds1302(1,8,miao);


write_sfm1(1,14,week);

}

void menu_1_1_shudu()

{


if(flag_lj_3_en == 0)



menu_shudu = 10 ;  //500ms 
加减一次


else 



menu_shudu = 6;  //200ms 加减一次

}

void menu_1_1_init()

//时

{

    menu_2 = 1; menu_3 = 0; 

    menu_1_1_dis();


write_com(0x80+2);  //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_1_1_n;

    key_break = menu_1_init;

    menu_i = 1;


menu_shudu = 20 ;       //50ms 的定时、 10就对应500ms  20对应1s


}

void menu_1_2_init()
    //分
{

    menu_2 = 2; menu_3 = 0; 


write_com(0x80+5);//将光标移动到秒个位

write_com(0x0f);//显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_1_2_n;

    key_break = menu_1_init;

    menu_i = 2;


menu_shudu = 20 ;       //50ms 的定时、 10就对应500ms  20对应1s


}

void menu_1_3_init()
   //秒
{

    menu_2 = 3; menu_3 = 0; 



write_com(0x80+8);//将光标移动到秒个位

write_com(0x0f);//显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_1_3_n;

    key_break = menu_1_init;

    menu_i = 3;


menu_shudu = 20 ;       //50ms 的定时、 10就对应500ms  20对应1s


}

void menu_1_4_init()
//星期
{

    menu_2 = 3; menu_3 = 0; 


write_sfm1(1,14,week);


write_com(0x80+14);//将光标移动到秒个位

write_com(0x0f);   //显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_1_4_n;

    key_break = menu_1_init;

    menu_i = 4;


menu_shudu = 20 ;       //50ms 的定时、 10就对应500ms  20对应1s


}

void menu_1_5_init()
 //年
{

    menu_2 = 5; menu_3 = 0; 


write_com(0x80+0x40+3);//将光标移动到秒个位

write_com(0x0f);//显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_1_5_n;

    key_break = menu_1_init;

    menu_i = 5;


menu_shudu = 20 ;       //50ms 的定时、 10就对应500ms  20对应1s


}

void menu_1_6_init()
  //月
{

    menu_2 = 6; menu_3 = 0; 


write_sfm2_ds1302(2,6,yue);



write_com(0x80+0x40+6);//将光标移动到秒个位

write_com(0x0f);//显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_1_6_n;

    key_break = menu_1_init;

    menu_i = 6;


menu_shudu = 20 ;       //50ms 的定时、 10就对应500ms  20对应1s


}

void menu_1_7_init()
  //日
{

    menu_2 = 7; menu_3 = 0; 


write_sfm2_ds1302(2,9,ri);


write_com(0x80+0x40+9);//将光标移动到秒个位

write_com(0x0f);//显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_1_7_n;

    key_break = menu_1_init;

    menu_i = 7;


menu_shudu = 20 ;       //50ms 的定时、 10就对应500ms  20对应1s


}

void menu_1_1_n(uchar num)
 //调时
{


menu_1_1_shudu();

    if(num == 1)

    {

    
shi+=0x01;



if((shi & 0x0f) >= 0x0a)




shi = (shi & 0xf0) + 0x10;



if(shi >= 0x24)




shi = 0;

    }

    else

    {



if(shi == 0x00)




shi = 0x24;



if((shi & 0x0f) == 0x00)




shi = (shi | 0x0a) - 0x10;



shi -- ; 

    }  


write_sfm2_ds1302(1,2,shi);


write_com(0x80+2);  //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


write_time();

}

void menu_1_2_n(uchar num)
 //调分

{


menu_1_1_shudu();

    if(num == 1)

    {

    
fen+=0x01;



if((fen & 0x0f) >= 0x0a)




fen = (fen & 0xf0) + 0x10;



if(fen >= 0x60)




fen = 0;

    }

    else

    {



if(fen == 0x00)




fen = 0x5a;



if((fen & 0x0f) == 0x00)




fen = (fen | 0x0a) - 0x10;



fen -- ;

    }  


write_sfm2_ds1302(1,5,fen);


write_com(0x80+5);  //将光标移动到秒个位

write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁

write_time();

}

void menu_1_3_n(uchar num)
  //调秒
{


menu_1_1_shudu();

    if(num == 1)

    {

    
miao+=0x01;



if((miao & 0x0f) >= 0x0a)




miao = (miao & 0xf0) + 0x10;



if(miao >= 0x60)




miao = 0;

    }

    else

    {



if(miao == 0x00)




miao = 0x5a;



if((miao & 0x0f) == 0x00)




miao = (miao | 0x0a) - 0x10;



miao -- ;

    }  


write_sfm2_ds1302(1,8,miao);


write_com(0x80+8);  //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


write_time();

}

void menu_1_4_n(uchar num)
  //调星期

{


menu_1_1_shudu();

    if(num == 1)

    {

    
week+=0x01;




if((week & 0x0f) >= 0x0a)





week = (week & 0xf0) + 0x10;




if(week >= 0x08)





week = 1;

    }

    else

    {



if(week == 0x01)





week = 0x08;




if((week & 0x0f) == 0x00)





week = (week | 0x0a) - 0x10;




week -- ;

    }  


write_sfm1(1,14,week);


write_com(0x80+14);  //将光标移动


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


write_time();

}

void menu_1_5_n(uchar num)
 //调年

{


menu_1_1_shudu();

    if(num == 1)

    {

    
nian+=0x01;



if((nian & 0x0f) >= 0x0a)




nian = (nian & 0xf0) + 0x10;



if(nian >= 0x9a)




nian = 1;

    }

    else

    {



if(nian == 0x01)




nian = 0x9a;



if((nian & 0x0f) == 0x00)




nian = (nian | 0x0a) - 0x10;



nian -- ;

    }  


write_sfm2_ds1302(2,3,nian);


write_com(0x80+0x40+3);  //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


write_time();

}

void menu_1_6_n(uchar num)
   //调月

{


menu_1_1_shudu();

    if(num == 1)

    {

    
yue+=0x01;



if((yue & 0x0f) >= 0x0a)




yue = (yue & 0xf0) + 0x10;



if(yue >= 0x13)




yue = 1;

    }

    else

    {



if(yue == 0x01)




yue = 0x13;



if((yue & 0x0f) == 0x00)




yue = (yue | 0x0a) - 0x10;



yue -- ;

    }  


write_sfm2_ds1302(2,6,yue);


write_com(0x80+0x40+6);  //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


write_time();

}

void menu_1_7_n(uchar num)
   //调日

{


menu_1_1_shudu();

    if(num == 1)

    {

    
ri+=0x01;



if((ri & 0x0f) >= 0x0a)




ri = (ri & 0xf0) + 0x10;



if(ri >= 0x32)




ri = 0;

    }

    else

    {



if(ri == 0x01)




ri = 0x32;



if((ri & 0x0f) == 0x00)




ri = (ri | 0x0a) - 0x10;



ri -- ;

    }  


write_sfm2_ds1302(2,9,ri);


write_com(0x80+0x40+9);  //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


write_time();

}

void menu_1_1_fun()

{    


switch(menu_i)

    {

        case 1:  menu_1_1_init();  break;

        case 2:  menu_1_2_init();  break;

        case 3:  menu_1_3_init();  break;

        case 4:  menu_1_4_init();  break;

        case 5:  menu_1_5_init();  break;

        case 6:  menu_1_6_init();  break;

        case 7:  menu_1_7_init();  break;

    } 


menu_i ++;

    if(menu_i > 7)

        menu_i = 1;

}

/**************_2_1_ 设置开关时间***********/

void menu_2_1_dis()

{



write_string(1,0," OFF  00:00      ");

    write_string(2,0," ON  00:00      ");


}

void menu_2_1_init()

//开时

{

    menu_2 = 1; menu_3 = 0; 

    menu_2_1_dis();


write_sfm2_ds1302(1,5,k_shi);
  //显示开时


write_sfm2_ds1302(1,8,k_fen);
  //显示开分


write_sfm2_ds1302(2,5,g_shi);
  //显示关时


write_sfm2_ds1302(2,8,g_fen);
  //显示关分

    key_up_down = menu_2_1_n;

    key_break   = menu_2_init;


write_com(0x80+5);  //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


    menu_i = 1;

}

void menu_2_2_init()
    //开分

{

    menu_2 = 2; menu_3 = 0; 


write_com(0x80+8);  //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_2_2_n;

    key_break   = menu_2_init;

    menu_i = 2;

}

void menu_2_3_init()
   //关时

{

    menu_2 = 3; menu_3 = 0; 



write_com(0x80+0x40+5);     //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);            //显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_2_3_n;

    key_break   = menu_2_init;

    menu_i = 3;

}

void menu_2_4_init()
   //关分

{

    menu_2 = 4; menu_3 = 0; 



write_com(0x80+0X40+8);     //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);            //显示光标并且闪烁


    key_up_down = menu_2_4_n;

    key_break = menu_2_init;

    menu_i = 4;

}

void menu_2_1_n(uchar num)
 //开时

{


menu_1_1_shudu();

    set_ds1302time(num,&k_shi,0x24)
;


write_sfm2_ds1302(1,5,k_shi);
  //显示开时


write_com(0x80+5);  //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


write_eepom();            //保存设置

}

void menu_2_2_n(uchar num)
 //开分

{


menu_1_1_shudu();

    set_ds1302time(num,&k_fen,0x60)
;


write_sfm2_ds1302(1,8,k_fen);
  //显示开分


write_com(0x80+8);  //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


write_eepom();            //保存设置

}

void menu_2_3_n(uchar num)
  //关时

{


menu_1_1_shudu();

    set_ds1302time(num,&g_shi,0x24)
;


write_sfm2_ds1302(2,5,g_shi);
  //显示关时


write_sfm2_ds1302(2,8,g_fen);
  //显示关分


write_com(0x80+0x40+5);     //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);    //显示光标并且闪烁


write_eepom();            //保存设置

}

void menu_2_4_n(uchar num)
  //关分

{


menu_1_1_shudu();

    set_ds1302time(num,&g_fen,0x60)
;


write_sfm2_ds1302(2,8,g_fen);
  //显示关分


write_com(0x80+0x40+8);   //将光标移动到秒个位


write_com(0x0f);          //显示光标并且闪烁


write_eepom();            //保存设置

}

void menu_2_1_fun()

{



menu_2 ++;

    if(menu_2 > 4)

        menu_2 = 1;

    switch(menu_2)

    {

        case 1:  menu_2_1_init();  break;

        case 2:  menu_2_2_init();  break;

        case 3:  menu_2_3_init();  break;

        case 4:  menu_2_4_init();  break;

    } 


}

/**************_3_1_ 设置光线等级***********/

void menu_3_1_dis()

{



write_string(1,0,"  Set Guanxian  ");

    write_string(2,0,"                ");


}

void menu_3_1_init()

//开时

{

    menu_2 = 1; menu_3 = 0; 

    menu_3_1_dis();

    key_up_down = menu_3_1_n;

    key_break   = menu_3_init;


write_sfm1(2,7,guanxian_set);
//显示光线等级度


write_com(0x0c);    //关光标


    menu_i = 1;

}

void menu_3_1_n(uchar num)
 //
设置光线

{


menu_1_1_shudu();

    if(num == 1)

   
  //加光线等级

    {



guanxian_set ++ ;



if(guanxian_set > 9)




guanxian_set = 9;


    }

    else




   //减光线等级

    {



if(guanxian_set < 1)




guanxian_set = 1;



guanxian_set -- ;

    }  


write_sfm1(2,7,guanxian_set);
//显示光线等级度


write_eepom();

//保存数据

}

void menu_3_1_fun()

{

    switch(menu_2)

    {

        case 0:  menu_3_1_init();  break;

        case 1:  menu_3_1_init();  break;

    } 


}

#endif
KEY.h

#ifndef _KEY_H_

#define _KEY_H_

#include "lcd1602.h"

#define key_io P3
 //按键IO口的宏定义

uchar key_can;

 //按键值的变量

void key()

{


static uchar key_new = 0,key_old = 0,key_value = 0;


key_io |= 0x1f;


if(key_new == 0)

 //按键松开


{



if((key_io & 0x1f) == 0x1f)




key_value ++;



else 




key_value = 0;



if(key_value >= 5)
 //按键松开松手检测



{




key_value = 0;




key_new = 1;




flag_lj_en = 0;

//关闭连加使能




flag_lj_3_en = 0;
//关闭3秒后使能




flag_value = 0;

//清零




key_time = 0;

//


write_eepom();  
//保存



}


}


else 


{



if((key_io & 0x1f) != 0x1f)
 //按键按下




key_value ++;



else 




key_value =0;



if(key_value >= 2)
//按键按下消抖



{




key_value = 0;




key_new = 0;




flag_lj_en = 1;
 //连加使能



}


}


key_can = 20;


if(key_500ms == 1)


{



key_500ms = 0;



key_new = 0;



key_old = 1;


}


if((key_new == 0) && (key_old == 1))


{



switch(key_io & 0x1f)



{




case 0x1e: key_can = 5; break;
  //得到按键值 




case 0x1d: key_can = 4; break;
  //得到按键值 




case 0x1b: key_can = 3; break;
  //得到按键值 




case 0x17: key_can = 2; break;
  //得到按键值 




case 0x0f: key_can = 1; break;
  //得到按键值 



}



flag_kaig_moshi = 0;

//

write_sfm1(1,0,key_can);


}


 


key_old = key_new;
 

}

#endif
89C52








键盘模块





显示模块





声控模块





电源模块





温度模块





时钟模块





89C52








显示模块





键盘模块





光照检测





电源模块





光敏电阻





A/D转换电路





温度模块





键盘模块








单片机








步进电机





窗    帘





显示模块





脉冲控制器





功率驱动电路





步进电机





负载








脉冲信号










_1234567891.vsd
�

�

�

开始


步进电机


是正转吗？


传送正转脉冲序列


传送反转脉冲序列


传送步数是否完成？


传送步数是否完成


返回


Y


N


Y


N


Y


N



_1234567893.vsd
�

�

�

开始�

调用显示子程序延时6ms�

有按键闭合？�

两次调用显示子程序延时12ms�

有按键闭合？�

键码分析�

执行相应的模块�

显示�

返回�

Y


N


Y


N



_1234567894.vsd
�

�

�

开始


返回


现场保护，重置初值，启动下一个50ms


50ms，计数器加1


计数器=20？


秒单元加1,50ms计数器清零，秒写入秒个位和秒十位


秒单元=60？


分单元加1，秒单元清零，分写入分个位和分十位


分单元=60？


时单元加1，分单元清零，时写入时个位和时十位


时单元=24？


时单元清零


Y


Y


Y


Y


N


N


N


N


Y



_1234567892.vsd
�

�

�

开始


显示子程序


显示器缓冲起始地址60H→R2


显示位代码01H→R2


位代码R2→89C52


取显示数据查表转换成显示代码→89C52


延时


指针R0加1


6位显示完吗？


返回


R2左移一位



_1234567890.vsd
�

�

�

开始


关中断设置堆栈


复位初始化


显示


有键操作？


键码分析


命令键？


数码键处理


设定键？


设定时间


开始计时


到点了？


电机控制键


电机工作


工作完成？


电机停止


Y


N


Y


N


N


Y


N


Y


N


Y


N


Y



