
单片机控制装置安装与调试技能评分表 

工位号                        

 

一、职业与安全意识评分标准 （此项满分为10分,最低为-20分） 

评分项目 分值 评分标准 得分 

操作是否符合安全操作规程 4 
出现不符合安全操作规程的，一次扣 1分，扣

完为止。 
 

工具的摆放和正确使用、导线

线头的处理、调试操作方法等

是否符合职业岗位的要求 

3 
出现工具运用、装置取舍不符合职业岗位要求

的(如工具遗忘在赛场),一次扣1分,扣完为止。 
 

是否遵守赛场纪律、爱惜赛场

的设备和器材、保持工位整洁 
3 

发现违反赛场纪律(如规定时间外继续答题不

听劝阻)、损坏设备仪器的,一次扣 3分。工位

不整洁扣1～3分，扣完为止。 

 

小计  

 

二、工艺性评分标准（此项满分30分，最低0分） 

评分项目 分值 评分标准 得分 

模块元件

导线连接

工艺 

（15分） 

2 元件选择多于试题要求的，每项扣 1分，扣完为止。  

3 模块布置不合理，扣 1~3分。  

2 导线选择不合理，每项扣 1分，扣完为止。  

3 导线走线不合理，每项扣 1分，扣完为止。  

2 导线整理不美观的，扣 1~2分。  

3 
导线连接不牢，同一接线端子上连接多于 2条的，每项扣 1分，

扣完为止。 
 

制图准确

与规范性 

（15分） 

3 徒手绘图，字迹潦草扣 1~3分  

3 图形标号不符合标准要求，每项扣 0.5分，扣完为止。  

3 没有元件说明，每项扣 0.5分，扣完为止。  

6 
漏画元件，每项扣 0.5 分，与实际连线不符的每项扣 1 分，连线

与功能要求不符的每项扣 1分。扣完为止。 
 

小计  
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三、功能评分标准（此项满分60分，最低0分） 
项

目 
评分项目 分值 评分标准 

得

分 

提

交 
芯片烧写 3 3 比赛结束时能正确将程序烧写在芯片中得3分。  

初

始

状

态 

电源控制总开关 

15 

6 
电源控制总开关设置正确得1分,主机模块关机状态不

得上电得5分（必须烧录在芯片上实现）。 
 

数码管驱动 2 
上电后，八位数码管初始显示“0000×0.00”，得1分；

无明显抖动再得1分。  
 

LCD显示 3 按显示格式要求显示初始状态，无花屏现象得3分  

机械手初始化 4 

机械手能从任意状态准确位移至二工位上方得 1分；

如原来手爪有球能自动先送球处理，再得 1分；手爪

处于放松状态得1分，LCD实时显示动作状态得1分 

 

工

作

过

程 

 

 

 

 

统

计

模

式 

自

动 

运行 

12 

2 

按下运行键能启动系统，并且系统启动后只有停止、

暂停键有效，其余键均无效得1分； 在系统处于暂停

状态下再按运行键，系统从当前进度继续运行再得 1

分 

 

停止 2 
能在工作过程中按停止键，立即结束系统运行，得 1

分；并使机械手恢复至初始状态再得1分；  
 

暂停 1 
能在工作过程中按暂停键，立即控制机械手静止于当

前位置得1分 
 

数码管

计时 
2 

在系统处于运行状态时，数码管秒计时正确得 1分，

分计时正确再得 0.5分，系统暂停或停止时停止计时

再得0.5分。 

 

机械手

动作显

示 

3 
LCD正确实时显示各动作状态得 3分（每个状态 0.5

分） 
 

抓球数

显示 
2 
在系统抓球过程中，1工位及2工位抓球数显示正确得

2分，某一个工位显示错，扣1分 
 

手

动 

手动按

键识别 

15 

2 
仅在系统处于暂停或停止模式下，才能识别手动按键

得1分； LCD显示为手动正确得1分 
 

抓1 2 

按下抓 1能控制机械手位移至工位 1上方并自动抓取

工位 1上的小球，得1分；如果原来手爪上有小球，

则先送球处理，并对原工位计数，正确再得 0.5分，

然后再控制机械手移动至工位 1抓取小球，再得 0.5

分。 
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抓2 2 

按下抓 2能控制机械手位移至工位 2上方并自动抓取

工位 2上的小球，得1分；如果原来手爪上有小球，

则先送球处理，并对原工位计数，正确再得 0.5分，

然后再控制机械手移动至工位 2抓取小球，再得 0.5

分。 

 

送球 1 
按下此键，如果手爪有球，控制机械手准确位移停靠

到工位3位置，得1分。 
 

放球 1 
当手臂有球，且在工位三位置，按下此键才能松开手

爪放球，得1分 
 

左移 2 
按下此键能控制机械手立即左移，得 1分；松开此键

手臂立即停止左移得1分。 
 

右移 2 
按下此键能控制机械手立即右移，得 1分；松开此键

手臂立即停止右移得1分。 
 

继续自

动运行 
3 
在手动模式下，按下运行键，可使系统按照现进度继

续开始自动模式运行得2分，LCD显示自动再得1分。 
 

 
预设模

式 

预设抓

球数 

15 

2 

仅在系统处于停止状态下，才可设置抓球数，按下抓1

再通过预置+/预置-设置工位 1抓球数范围为 00～99

正确得1分，同理工位2设置正确再得1分。 

 

运行 3 

如果已设置好抓球数，按下运行键能启动系统；否则

系统不启动抓球，功能正确得 1分，并且系统启动后

只有停止、暂停键有效，其余键均无效得1分； 在系

统处于暂停状态下再按运行键，系统从当前进度继续

运行再得1分 

 

暂停 1 
能在工作过程中按暂停键，立即控制机械手静止于当

前位置得1分 
 

停止 2 

能在工作过程中按停止键，立即结束系统运行，预设

抓球数清零，功能正确得 1分；并使机械手恢复至初

始状态再得1分； 

 

显示 3 

在系统运行过程中，数码管准确显示各工位剩余抓球

数，正确得1分；LCD显示预设模式，得1分，并显示

机械手动作中的各实时状态正确得1分。 

 

抓球结

束 
4 

当预设的某一工位抓球结束后，则不再抓取此工位小

球正确得1分，如果所有工位设置的抓球数全部抓完，

能控制系统停止运行正确得 2分，再控制机械手恢复

初始状态再得1分。 

 

小计  

 

 

评委签名                           
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一、总体要求：请你在四小时（240分钟）内完成  

1、请你仔细阅读并理解智能机械手控制系统的工作要求和有关说明，

根据你的理解，选择你所需要的控制模块和元器件。 

2、在赛场提供的图纸（见附页）上，画出智能机械手控制系统的模块

接线图，并在标题栏的“设计”栏填写你的竞赛工位号。 

3、根据你画出的模块接线图，连接智能机械手控制系统的电路。 

4、请你编写智能机械手控制系统的控制程序，存放在“D”盘以工位

号命名的文件夹内。 

5、请调试你编写的程序，检测和调整有关元器件设置，完成智能机械

手控制系统的整体调试，使该智能机械手控制系统能实现规定的工作要求，

并将相关程序 “烧入”单片机中。 

二、智能机械手控制系统描述及有关说明  

（一）、智能物料搬运装置 

 

 

 

图 1    智能物料搬运装置结构示意图 

左限位行程

开关 

右限位行程开关 

机架 

三工位 

接料斗 

供料斗 

手爪 

二工位 
一工位 

搬运机构 
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图 1 所示是智能物料搬运装置结构示意图，主要包含机架、搬运机构

及接供料机构。 

其中： 

1、机架主要功能是支撑起整个系统； 

2、搬运机构主要功能是在系统程序控制下通过相关元器件有效配合完

成手爪对物料的抓取、搬运及放料等动作； 

3、接供料机构主要功能是使物料能顺利导落，并能感测有无物料。 

（附说明：搬运机构主要由行程开关，滚珠丝杆，气动手爪，光纤传

感器，导气缸，直流电动机，继电器，单线圈电磁阀，双线圈电磁阀构成。） 

4、行程开关共有五个，从左到右分别为左限位，三工位限位，二工位

限位，一工位限位，右限位。左、右限位用来限制整个手爪的行程范围，

由硬件自动保护。一、二、三工位限位用来定位手爪位置，分别与其下方

接供料机构的物料检测光电传感器及接料斗右端在垂直方向上对应。 

5、滚珠丝杆在直流电机的带动下带动手爪的水平运动。 

6、双线圈电磁阀控制气动手爪夹紧与放松。 

7、光纤传感器感测手爪上是否有物体。 

8、单线圈电磁阀控制手爪的上升与下降。 

9、直流电机正反转、电磁阀的导通与断开由五个继电器来控制。 

（二）、操作面板 

1、显示：显示 1由八位数码管组成，数码管显示工位 1、工位 2的抓

球数在统计模式下的抓球数统计或预设模式下的抓球预设数值；以及系统
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工作时循环稳定显示计时“0.00 ~9.59”。如下图所示。 

 

DS7 DS6 DS5 DS4 DS3 DS2 DS1 DS0 

0～9 0～9 0～9 0～9 X 0～9 0～9 0～9 

抓球数

十位 

抓球数

个位 

抓球数

十位 

抓球数

个位 
不显示 分 

秒表

十位 

秒表

个位 

工位1抓球数 

（统计或预设） 

工位2抓球数 

（统计或预设） 
 

系统运行时循环稳定

显示秒计时 

0.00～9.59 

 

显示 2 由液晶模块组成，主要显示系统模式、抓球模式、机械手在搬

运物料过程中的各种状态、系统工作状态。汉字均采用 16*16 点阵标准中

文字体显示。 

系统模式：显示为“自动、手动”。 

抓球模式：显示为“统计、预设”。 

机械手状态：显示为“空闲、左移、右移、下降、抓球、上升、放球”。 

系统状态：“停止、运行、暂停”。 

显示格式如下图所示。 

 

2、键盘：4×4行列键盘功能如下图所示。“预设/统计”为了使系统运

行稳定，此键必须在系统停止状态下才有效，功能为设置系统在预置模式
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和统计模式下切换。其余各功能键功能详见系统工作过程控制要求。 

预设          

   统计 
运行 暂停 停止 

抓 1 抓 2 送球 放球 

左移 右移 预置+ 预置- 

    

面板按键布置示意图 

3、电源控制总开关：控制系统电源通断。用钮子开关实现，手柄向上

为“开”，向下为“关”。在运行过程中系统电源被拨至“关”位置，机械

手立即停止运行，数码管、LCD 显示均熄灭，系统关闭电源供电（关闭除

继电器、指令模块以外的所有模块 5V供电），如果此时电源重新拨至“开”

位置，系统重新得电，系统并恢复到初始状态。 

三、系统控制要求  

供料斗内放置两个球以确保一、二工位中随时处于有球状态，编写程

序实现手爪对一、二工位依次轮流循环抓球，在系统处于预设模式下，直

至完成预设的抓球数量，并能实现报警提示抓取结束；在系统处于统计模

式下，系统始终统计工位一、工位二的抓球数量，直至收到停止命令后才

停止抓球。 
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初始状态要求： 

1.打开电源控制总开关后，数码管显示为“0000X0.00” （X为不显示）。

LCD液晶显示按照显示格式要求，显示系统初始状态：“系统模式：自动；

抓球模式：统计；机械手状态：空闲；系统状态：停止”  

2. 系统控制机械手从任意位置初始化至二工位正上方且上升到位，手

爪处于放松状态，在此过程中，LCD 实时显示机械手状态，如手臂左移则

显示“左移”等。 

3. 抓球模式切换：在系统处于停止状态下，按下预设/统计键，使系统

在预设模式和统计模式间切换。 

系统运行要求： 

1．统计模式： 

系统控制机械手默认处于自动模式，  

（1）按“运行”键启动系统运行状态下，只有按键停止、暂停有效，

其余均无效。系统自动控制机械手轮流从工位一抓球后送至工位三放球，

再从工位二抓球送至工位三放球，循环以上操作。此时数码管准确显示各

工位抓球数量统计值。 

（2）暂停与手动工作(不影响原计数)： 

系统在运行过程中，按下暂停键后，系统立即停止各项操作，使机械

手静止于当前状态。LCD显示中的系统状态：显示为“暂停”。在系统处于

暂停状态下，手动抓 1、抓 2、送球、放球、左移、右移按键和运行键、

停止键有效，在按下抓 1 键后，如果原手爪上有球，则先送球处理，并对
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对应工位抓球数计数，然后系统控制机械手移至工位一抓起小球，如果工

位一无球则机械手停止在工位一正上方；同理抓 2 为抓工位二上的小球。

送球是如果手爪上有球，将控制机械手臂移至工位三位置，否则则手臂不

位移。放球是当手臂有球且在工位三位置时，才能松开手爪放球；如果不

在工位三位置或手爪无球，则不作处理。左移 右移此键被按下时控制手臂

左位移或右位移，松开按键则手臂停止。 

注意：手动模式不仅在系统暂停时有效，在系统停止状态下也有效。

在系统响应手动按键后，LCD系统模式显示为“手动”，并实时显示机械手

状态，当机械手停止运动时，则显示“空闲”。 

（3）继续运行：在系统暂停后，如果还想继续自动模式运行，则此时

可以按下运行键，系统将按照现进度继续自动模式运行，LCD 在规定位置

显示“运行”，且系统模式显示为“自动”。 

（4）停止运行：按下停止键，系统将控制机械手回到初始状态，停靠

在工位二正上方并松开手爪，统计数清零，数码管显示、LCD 显示同于初

始状态。 

2.预设模式 

由于考试时间有限，对于预设模式下只要求做自动模式功能，无手动

功能。在预设模式下，必须先设置各工位的抓球数量，工位一工位二预设

数量可不相同。 

（1）预设抓球数 

按下抓 1，预抓工位一的抓球数量处于设置状态；抓 2，预抓工位二的
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抓球数量处于设置状态。再通过预置+、预置-，可设置抓球数量在“00～

99”范围内加/减 1。 

（2）按“运行”键启动系统运行，除“运行、暂停、停止”以外，其

余键均为无效。 

运行过程： 

a.移动手爪到工位一，当一工位有球时，完成对一工位的抓球； 

b.移动手爪至三工位放球成功，此时，使数码管前两位（DS7、DS6）

显示的当前工位一剩余抓球数（每放一球，抓球数减 1）； 

c. 移动手爪到工位二，如工位二有球时，完成对工位二的抓球； 

d. 移动手爪至三工位放球成功，此时，使数码管（DS4、DS3）显示的

当前工位二剩余抓球数（每放一球，抓球总数减 1）； 

e.如果在工位轮流抓取过程中，发现抓取的某个工位无球，则自动判断

到有球的工位上进行抓取，如两工位均无球则等待；如果预先设置的某个

工位抓球数已全部抓完，则只抓取未抓完球的工位。 

f. 重复上述 a—e 步骤，直至抓完所有球，剩余抓球数显示为“00”，

系统自行停止运行，并使机械手回到初始状态。 

注意：LCD要实时显示机械手的每一个动作状态。 

（3）系统工作过程中，按“停止”键可立即结束系统运行，并初始化

机械手，清除预设抓球数； 

（4）系统运行中间任意时刻按“暂停”键都可暂停系统工作；当重按

“运行”键时，系统能从暂停前状态继续运行。 
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电工电子技能比赛执委会 
制图 

设计 

系统电气原理图 工位号 


