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本发明涉及一种控制步进电机停止和启动的方法:

由计算机通过如下步骤进行控制;将步进电机控制脉冲

按步进电机的脉冲发生规律编成代码存储在计算机的

存储器中，在停止时使步进电机到位的最后一个脉冲一

直保持到下次启动，并将该脉冲代码输人存储器记录;

启动时由计算机控制给停电时通电磁极的相邻磁极送

电。步进电机在停止时，由计算机控制增加 1-5 个脉冲

以补偿传动误差。本发明可消除步进电机到位不准，使

之正确启动而不会发生失步。

知识产权出版社出版

步进电机停止、启动控制方法
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书求要利权

由计算机1.一种步进电机停止启动控制方法，其特征在于:

通过如下步骤进行控制 z

(1)将步进电机控制脉冲按步进电机的脉冲发生规律编成代

码存储在计算机的存储器中，

(2) 在停止时使步进电机到位的最后一个脉冲一直保持到下

次启动，并将该脉冲代码输入存储器记录，

(3)启动时由计算机控制给停电时通电磁极的相邻磁极送

电

2. 根据权利要求l所述的步进电机停止启动控制方法，其特征

在于:所述的步进电机在停止时，由计算机控制增加1~5个脉冲以

补偿传动误差。

3. 根据权利要求l或2所述的步进电机停止启动控制Jj法，其

特征在于:所述的步进电机在停止时，由计算机将步进电机行程对

应的实际脉冲个数与计算出的脉冲个数对比，控制其到位时间判断

是否到位。
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说明书

步进电机停止、启动控制方法

本发明涉及一种控制步进电机停止和启动的方法。

步进电机是将电脉冲信号转换为角位移的机电式数一模转换

器，每接收一次指令脉冲就控制步进电机转动一个国定的角度.现

有技术中采用环形脉冲分配器控制驱动步进电机，是由环形脉冲分

配器产生脉冲信号，通过信号放大器输人控制步进电机，硬件部分

故障点多，干扰大;该数控装置在送完规定的融冲后，触发器自动

恢复清零状态，步进电机转动部分实际上处于"自由状态"，造成

工艺过程中的移位现象，使步进电机到位不准，不能满足工艺要

求。为控制电机的停止，一般电机都带有刹车装置，但由于步进电

机多用于一些控制精度较高的工艺设备上，安装刹车装置在设计上

成为一种负担，也造成更多的故障因素，随着计算机技术的发展，

计算机作为控制元件参与工艺过程已越来越普遍，但采用计算机对

步进电机的停止、启动过程进行控制的技术至今还未见报导。

本发明的目的是得到一种用计算机对步进电机的停止启动进行

控制的方法，可消除步进电机到位不准的现象，并正确启动而不会

发生失步现象 o

为实现上述目的，本发明提出的技术解决方案为:

4种步进电机停止启动控制方法，是由计算机通过如下步骤进

行控制:

( 1)将步进电机控制脉冲按步进电机的脉冲发生规律编成代

码存储在计算机的存储器中，

( 2 )在停止时使步进电机到位的最后一个脉冲一直保持到下

次启动，并将该脉冲代码输入存储器记录，

( 3 )启动时由计算机控制给停电时通电磁极的相邻磁极送

电。

所述的步进电机在停止时，由计算机控制增加 1 - 5个脉冲以补

偿传动误差。

所述的步进电机在停止时，由计算机控制其到位时间判断是否

到位。

下面对本发明做进一步详细描述:

现有的步进电机数控装置在送完规定(理论计算出来)脉冲



后，触发器自动恢复原始状态(清零) ，这时，步进电机实际上处

于"自由状态"，如果此时机电接合部分的摩擦力较大，电机不会

移位;如机电接合部分摩擦力较小，就会产生移位现象，即启动时

的位置不在停止时的位置，而现有技术中的分析误认为是到位不准

确引起.

本发明由计算机控制将步进电机停止后的自由状态改为锁定状

态，即将步进电机到位时的最后一个脉冲由清零状态改为不清零状

态，使最后一个脉冲保持送进步进电机的某一组磁极，将转子用电

磁力紧紧锁定，使步进电机在下次启动前还在停止的位置，消除了

不到位的一种假象.

采用该方法控制停止后，当步进电机要再次启动执行下一工序

时，发出的控制脉冲必须是按照脉冲发送规律给相邻的磁极送电

(正 JJ或反方) .例如，步进电机为三相六拍脉冲，其正向转动的

三相六拍脉冲规律为 :A→AB→B→BC→C→CA→A... ... ;反向的脉

冲规律为 :A→CA→C→Be→B→AB→A... ... ，如此循环.如果电机
在执行某一工艺过程中出现停机信号时(断点) ，保持脉冲的磁极

为A，电机再次启动时的通电磁极必须是与 A相邻的磁极 AB (正方)

或CA (反方) ，否则步进电机会出现失步状态. (注:如果电机停止

时处于自由状态，就不会产生失步) ，为了解决失步问题，需要对步

进电机运行断点进行记忆，首先根据步进电机三相电摞接到 PIO接口

的位置和信号放大相序设定脉冲代码，并在脉冲存放地址两端设立

标志位，例如在 C 、 A相脉冲代码下一个地址设一个标志位进行判

断，如与标志;位代码相符，则运用绝对转移指令到 A相脉冲代码地

址，发送脉冲到 A相，如有停机信号则由计算机控制记忆停机时(断

点)的脉冲代码，即将保持通电的磁极的代码进行存储.

如有重新启动的信号，由计算机控制在原脉冲的代码上进行自

动士 1 ，然后将存储器内容与标志位进行对比，根据比较出来的雨种

不结果，去分别执行相应的指令，控制脉冲撞照脉冲发生规律输

出，步进电机就能按照工艺要求进行运转，从而实现步进电机的断

点保护，保证其正常启动.

另外，为了消除步进电机机械传动误差，本发明经过定数、定

时检测是否到位，如果到位即停机.

定数检测是根据各个传动机构不同的行程，计算出步进电机角

位移所需要的脉冲数作为基数，考虑到机械传动上的误差，墓教脉

冲送完后仍不能到位，在停止时采用脉冲的动态补偿，进行到位控
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制时补送 1 - 5个脉冲，即送一个脉冲检测一次，最多送5个脉冲，如

仍不到位，则作为故障报警.

为了对故障进行正确判断，除了到位检测外再如上走时检测使

故障误判为零.定时检测是根据步进电机纵向行程计算出应发送脉

冲个数，并根据要求计算出脉冲发送间隔，得到送完所有脉冲时

间;为实现定时幢测，用计算机的一个寄存器作为时间计数器，将

时间参数按二进制输入寄存器，计算机每开中断一段，也就是送一

个脉冲后计数器自动模一，当检测到计数器为零时，如这时检测还

未到位，就作为故障报警.

本发明由于采用计算机对步进电机的停止、启动进行控制，由

计算机控制使步进电机到位时的最后一拍脉冲保持到下一次启动，

并对那最后一拍没有规律、随机的脉冲进行简洁又巧妙的记忆，实

现电机的停止时的断点记忆;当重新启动步进电机时，由计算机控

制进行断点识别，发出相邻的控制脉冲并按照规律发迭，保证再次

启动可正常启动，并可消除机械传动的误差，消除停止时的到位不

准的现象.
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