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[57]摘要

本发明公开了一种利用计算机定时系统控制步进电

机的方法，涉及计算机应用技术，尤其涉及利用计算机

控制电机的技术。为了在不影响计算机各部的正常工

作和不新增任何硬件的前提下，去有效控制步进电机的

转动。本发明的目的是通过适当的端口设置和软件修

改来实现的，即主要是将定时系统中的扬声器换接为步

进电机，将计算机定时系统通道 O 设定为方式 3 工作，

并将计数初值由原来的 O 改为 1193 ，将计算机系统的

时间分辨率由 54.9ms 提高到 1阻，以实现对通道2 输出

脉冲数目的精确度量。由于其性能价格比高，因此有着

广阔的应用前景。
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权利 要 求 书

1 、一种利用计算机定时系统控制步进电机的方法，其特征是:

①将计算机定时系统中的内接扬声器 (Y) 换接为步进电机 (B) ;

@将计算机定时系统通道0设定为方式 3 工作，并将计数韧值由原来的0改为

1193;

③在控制完成后，恢复计算机的时钟计数频率，即将计算机定时系统0 通道

设定为方式3 工作，并将计数初值设置为0，同时读取计算机CMOS是实时钟时间，

将其写人日时钟存储寄存器.

2 、按权利要求1 所述的一种利用计算机定时系统控制步时电机的方法，其

特征是程序为:

①初始化设置日时钟中断频率(1 )→设置电机驱动频率( 2 )→读取日时

钟( 3 )→输出脉冲序列 启动步进电机( 4 )→数据采集( 5 )→数据处理

Y
( 6 )→结果显示( 7 )→检测完毕( 8 ) →停止脉冲输出( 9 )→恢复日时

钟中断频率( 1 0 )→读取实时钟( 1 1 )→恢复日时钟( 1 2 )→结束( 1 3 )

②检测完毕( 8 )巴读取时间( 1 4 )→设定时间( 1 5 )乙数据采集(
5 ) ;

③设定时间到( 1 5 )巳读取时间( 1 4 ) .
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一种利用计算机定时系统控制步进电机的方法

本发明涉及计算机应用技术，尤其涉及利用计算机控制电机的技术.

计算机在各个领域都得到广泛应用，但在一般情况下，计算机都不直接配备

有供用户使用的控制某设备的输出控制端口.

目前，在利用计算机控制步进电机中，有以下几种方式:

①在计算机内加装一块控制卡.常见的控制卡是在计算机的数据总线上扩充

一片并行接口芯片，通过计算机不断向其写人数据，来达到产生控制步进电机的

所需方波脉冲序列的目的.这一方法，在计算机对步进电机进行控制时，几乎不

能做任何其它的工作，待到每次步进结束后，计算机才能进行数据采集、处理工

作.这不仅浪费了大量的CPU时间，而且在需要同时快速数据采集、处理的时候，

就无法满足使用的需要.

②控制卡是采用光电编码控制方式.就是即在计算机启动步进电机后，当电

机每转动设定的步进角度时，即向计算机输入一个位置信号;计算机每次在检测

到该信号后即进行数据采集、处理工作，这样就可以使计算机的数据采集、处理

与步进电机的转动同步进行.这种控制方式虽然效率也较高，但成本也较高.

③此外，还有一些使用者自己制作控制卡，并在卡上扩充多路分频计数器.

通过计算机对其端口寄存器的初始化，使其输出所要求频率和持续时间的方波脉

冲序列，从而达到对步进电机进行控制的目的.

以上几种方式，都需在计算机内扩充控制卡，这样不仅挤占机内空间，增加

了系统戚本，而且在有些情况下很难满足要求.

本发明的目的就在于克服上述方式所存在的缺点，在不影响计算机各部分的

正常工作和不新增任何硬件的前提下，去有效控制步进电机的转动.

本发明的目的是这样实现的，通过适当的端口设置和软件修改，即可使计算

机系统在处理其他工作的同时，输出任意频率和持续的方波脉冲序列.

下面结合附图和实施例详细说明:

图 1 为本定时系统电原理图;

图 2 为本发明程序图.

其中: y-扬声器， B一步进电机; 1-初始化设置日时钟中断频率， 2­

设置电机驱动频率， 3 →卖取日时钟， 4 一输出脉冲序列 启动步进电机， 5­

数据采集， 6 一数据处理， 7 一结果显示， 8 一检测完毕， 9 一停止脉冲输出，

1 0 一恢复日时钟中断频率， 1 1 一读取实时钟， 1 2 一恢复日时钟， 1 3 一结
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束， 1 4 一读取时间， 1 5-设定时间到.

由附图 1 可知，本发明是:

①将计算机定时系统中的内接扬声器Y换接为步进电机B. 现在的计算机一般

配有声卡及外接扬声器，原来的SPK信号用处不大.将原来的SPK线取下，在该处

另接两根输出线，作为控制步进电机B用. 通过设置计算机定时系统通道 2 的计

数初值，使其输出所要求频率的方波系列.

@将计算机定时系统通道。设定为方式 3 工作， 并将计数初值由原来的 O 改

为 1 1 9 3 .由于计算机的日时钟是以18. 2次/秒向CPU申请中断，因而计算机的

日时钟是以每54.9毫秒为单位进行计数的，这就决定了计算机的日时钟的时间分

辨率不可能小于54. 9毫秒.如果用这种时间分辨率来度量频率为几百赫兹、周期

为几毫秒的方波脉冲序列的持续时间即方波脉冲的数目，必然会产生较大的误差.

为此，本发明根据计算机时钟系统的特点，重新设定上述的日时钟的中断频率，

从而提高系统的时间分辨率. 其中初值 O 的对应中断频率为 1. 1931816

MHz/65536=18.2日z ， 1193的中断频率为1. 1931816MHz/1193=1000Hz. 从而将计

算机系统的时间分辨率由54. 9ms提高到lms ， 以实现对通道2 输出脉冲数目的精

确度量.

③通过修改后的计算机日时钟系统对SPK DATA信号高电平维持时间的精确控

制，从而实现对步进电机转动角度的精确控制.

④计算机在起动步进电机B转动后，立即重复进行数据采集、数据处理、结

果显示及延时等待工作以保证上述每个动作周期的时间精确一致，这样在计算机

完成设定数目的上述每个动作后，步进电机B也精确转动到所设定的角度.

⑤在控制完成后，需要恢复计算机的时钟计数频率.将计算机定时系统0 通

道设定为方式3 工作，并将计数初始值设置为O. 同时，读取计算机CMOS 是实时

钟时间，将其写人日时钟时间存储寄存器.

@本发明的程序是:

a: 初始化设置日时钟中断频率1 →设置电机驱动频率2 叶读取日时钟3 →

输出脉冲序列 启动步进电机4 叶数据采集5 →数据处理6 呻结果显示7-+检

测完毕8L停止脉冲输出9 →恢复日时钟中断频率1 0 →读取实时钟 1 1 →恢
复日时钟 1 2 →结束 1 3.

b: 检测完毕8 汇读取时间 1 4 →设定时间15L数据采集5 •

c: 设定时间到 1 5 巴读取时间 1 4 •
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本发明具有以下优点:

①修改后的计算机及其时钟系统通过对SPK DATA信号高电平维持时间的精确

控制，实现了对步进电机转动角度的精确控制.

@计算机在启动步进电机转动后，可立即重复进行数据采集、数据处理、结

果显示及延时等待工作，以保证每个数据采集、数据处理及结果显示周期的时间

精确一致，从而达到在计算机采集、处理数据及显示结果的同时，步进电机精确

转动到所设定的角度.

③计算机无需增加任何硬件，因此成本低，容易实现.

总之，由于本发明性能价格比高，因此有着广阔的应用前景.
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