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[54J 实用新型名称

基于网络控制的多步进电机控制器

[57J 摘要

本实用新型公开一种基于网络控制的多步进电

机控制器，用于同时控制驱动由多个步进电机组成

的步进电机组，包括:用于网络连接并接收控制命

令的网络接口;与所述网络接口连接，用于从所述

控制命令中提取控制参数，并将控制参数转化成控

制信号输出的中央处理单元;连接在所述中央处理

单元输出端的信号隔离电路;连接在所述信号隔离

电路输出端，由多个步进电机驱动构成的步进电机

驱动器组;以及连接在所述步进电机驱动器组和所

述步进电机组之间，用于根据所述控制信号选通所

述步进电机驱动器组中其中一个步进电机驱动器，

并由该步进电机驱动器驱动相应步进电机的分时控

制选通电路。 本实用新型实现了利用网络分时控制

多个步进电机。
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1、一种基于网络控制的多步进电机控制器，用于同时控制驱动由多个步

进电机组成的步进屯机组，其特征在于，包括:

用于网络连接并接收控制命令的网络接口;

与所述网络接口连接，用于从所述控制命令中提取控制参数，并将控制

参数转化成控制信号输出的中央处理单元;

连接在所述中央处理单元输出端，用于接收所述控制信号并放大的信号

隔离屯路;

连接在所述信号隔离电路输出端，由多个步进电机驱动构成的步进电机

驱动器组;

以及连接在所述步进电机驱动器组和所述步进电机组之间，用于根据所

述控制信号选通所述步进屯机驱动器组中其中一个步进电机驱动器，并由该

步进电机驱动器驱动相应步进电机的分时控制选通电路。

2、根据权利要求 1 所述的基于网络控制的多步进电机控制器，其特征在

于，所述分时控制选通电路包括:

连接在所述步进电机驱动器组和所述步进电机组之间的继电器电路;

连接在所述信号隔离电路输出端和所述继电器电路之间的选通及驱动电

Z各。

3、根据权利要求 1 所述的基于网络控制的多步进电机控制器，其特征在

于，所述网络接口包括串行接口、以太网接口、或光线端口的一种或多种。

4、根据权利要求 1 所述的基于网络控制的多步进电机控制器，其特征在

于，还包括:连接在所述中央处理单元的输出端，用于发出光报警信号或声

音报警信号的报警电路。

5、根据权利要求 l 所述的基于网络控制的多步进电机控制器，其特征在

于，还包括:连接在所述中央处理单元的输入端，用于输入数字信息的数字
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量输入接口。

6、根据权利要求 1 所述的基于网络控制的多步进电机控制器，其特才正在

于，还包括:连接在所述中央处理羊元的输入端，用于输入模拟信息的模拟

量输入接口。

7、根据权利要求 1 所述的基于网络控制的多步进电机控制器，其特才正在

于，还包括:连接在所述中央处理羊元的输入端，用于显示所述中央处理单

元的当前执行的控制命令并为用户提供控制界面的触摸屏。

8、根据权利要求 1 至 7 任何一项所述的基于网络控制的多步进电机控制

器，其特才正在于，所述中央处理单元为 ARM微处理器。
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技术领域

本实用新型涉及电机控制技术，尤其是涉及一种应用于工业控制领域内，

基于网络控制的多步进电机控制器。

背景技术

传统电动机作为机电能量转换装直，在人类的生产和生活进入电气化过

程中起着关键的作用。随着科学技术的进步，传统电动机适应工厂自动化和

办公自动化等各种运动控制系统的要求，发展了一系列新的具备控制功能的

电动机系统，其中较有自己特点，且应用十分广泛的一类使是步进电机。

步进电机是将电脉冲信号转变为角位移或线位移的开环控制元件。在非

超载的情况下，电机的转速、停止的位置只取决于脉冲信号的频率和脉冲数，

而不受负载变化的影响，即给电机加一个脉冲信号，电机则转过一个步距角。

这一线性关系的存在，加上步进电机只有周期性的误差而无累积误差等特点。

使得在速度、位置等控制领域用步进电机来控制变的非常的简单。因此，步

进屯机已成为除直流电动机和交流电动机以外的第三类电动机。

步进电机的发展与计算机工业密切相关。一方面，自从步进电机在计算

机外围设备中取代小型直流电动机以后，使其设备的性能提高，很快地促进

了步进电机的发展;另一方面，微型计算机和数字控制技术的发展，又将作

为数控系统执行部件的步进电机推广应用到其他领域，如电加工机床、小功

率机械加工机床、测量仪器、光学和医疗仪器以及包装机械等。

目前市面有大量的通用型的步进电机驱动器，仅需要提供给其电源、方

向信号和动作脉冲信号即可工作。该类产品虽然使利了用户，但是，仍存在

以下缺陷:

1、由于该类驱动器均只能对步进电动进行一对一控制，因此，在很多行

业比如食品的自动配料加工行业，加工设备上需要安装多个步进电机，且由
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于设备的体积和空间限制，存在无法同时安装多个步进屯机驱动器的情形;

2、由于步进电机的动作实际是分时完成的，对多个步进屯机并未采用分

时复用控制驱动，而是均采用多个驱动器对步进电机采用一对一控制驱动，

故存在成本过高的缺点。

3、并且，随着网络的发展，工厂的产品线需要进行车间级的自动化，各

车间设备之间能够由计算机控制进行连锁互动控制，迫切需要通过以太网网

络控制现场设备，而目前大多步进电机控制器没有实现网络控制。

实用新型内容

本实用新型的目的在于提供一种基于网络控制的多步进屯机控制器，以

利用网络分时控制多个步进电机，解决现有的步进电机驱动器无法同时控制

多个步进电机和实现网络控制的技术问题。

为解决本实用新型的技术问题，本实用新型公开一种基于网络控制的多

步进电机控制器，用于同时控制驱动由多个步进电机组成的步进电机组，包

括:用于网络连接并接收控制命令的网络接口;与所述网络接口连接，用于

从所述控制命令中提取控制参数，并将控制参数转化成控制信号输出的中央

处理单元;连接在所述中央处理羊元输出端，用于接收所述控制信号并放大

的信号隔离电路;连接在所述信号隔离电路输出端，由多个步进电机驱动构

成的步进电机驱动器组;以及连接在所述步进电机驱动器组和所述步进电机

组之间，用于根据所述控制信号选通所述步进电机驱动器组中其中一个步进

电机驱动器，并由该步进屯机驱动器驱动相应步进电机的分时控制选通电路。

较优的，所述分时控制选通电路包括:连接在所述步进电机驱动器组和

所述步进电机组之间的继电器电路;连接在所述信号隔离电路输出端和所述

继电器电路之间的选通及驱动电路。

较伏，的，所述网络接口包括串行接口、以太网接口、或光线端口的一种

或多种。
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较优的，所达的基于网络控制的多步进电机控制器还包括:连接在所述

中央处理单元的输出端，用于发出光报警信号或声音报警信号的报警电路。

较优的，所述的基于网络控制的多步进电机控制器还包括:连接在所述

中央处理羊元的输入端，用于输入数字信息的数字量输入接口。

较优的，所述的基于网络控制的多步进电机控制器还包括:连接在所述

中央处理羊元的输入端，用于输入模拟信息的模拟量输入接口。

较优的，所述的基于网络控制的多步进电机控制器还包括:连接在所述

中央处理羊元的输入端，用于显示所述中央处理单元的当前执行的控制命令

并为用户提供控制界面的触摸屏。

较优的，所述中央处理单元为 ARM微处理器。

与现有技术相比，本实用新型具有如下有益效果:

1、本实用新型采用分时复用控制技术，摆脱了现有技术中一个步进电机

驱动器只能一对一对步进电机的控制驱动，实现了利用分时复用同时控制多

个步进电机;

2、本实用新型的网络接口可以接收外部网络传送用于控制步进电机的控

制命令，因此，本实用新型为将车间的诸多控制设备互连，利用网络统一控

制的实现提供了条件;

3、摆脱了现有技术中一个步进电机驱动器只能一对一对步进电机的控制

驱动，尤其是在需要大量步进屯机的设备中，利用本实用新型可以大大减少

步进电机驱动器的使用数量，降低设备的成本，同时由于步进电机驱动器的

使用数量，还有利于减少的设备空间体积。

附图说明

图 1 是本实用新型控制器的结构示意图。

图 2 是本实用新型控制器一个具体实施例的电路结构示意图。
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具体实施方式

请参考图 1所示，是本实用新型揭示的步进电机控制器的一个较佳实施例

的结构示意图。

该控制器用于同时控制驱动由多个步进电机组成的步进屯机组 150，包

才舌:用于网络连接并接收控制命令的网络接口 100; 与所述网络接口 100 连接，

用于从所述控制命令中提取控制参数，并将控制参数转化成控制信号输出的

中央处理单元 110; 连接在所述中央处理羊元 110 输出端，用于接收所述控制

信号并放大的信号隔离电路 120; 连接在所述信号隔离电路 120 输出端，由多

个步进电机驱动构成的步进电机驱动器组 130; 以及连接在所述步进电机驱动

器组 130 和所述步进电机组 150 之间，用于根据所述控制信号选通所述步进

电机驱动器组 150 中其中一个步进电机驱动器，并由该步进电机驱动器驱动

相应步进电机的分时控制选通电路 140。

其中，所述中央处理羊元 110 为 ARM微处理器。所述分时控制选通电路

140 包括:连接在所述步进电机驱动器组 130 和所述步进屯机组 150 之问的继

电器电路 141 ;连接在所述信号隔离电路 120 输出端和所述继电器电路 141 之

间的选通及驱动电路 142 。

所述网络接口 100 为以太网接口，比如为 RJ45 接口，也可以是为 RS-232

或 RS-232-C 的串行接口，甚至还可以是光线端口(或 SC 端口)。所述网络接

口 100 与网络上的控制端连接，将控制端上的控制命令传送至所述中央处理

羊元 110，也可以将所述中央处理单元 110 的执行结果通过所述网络接口 100

反馈给控制端。

所述控制命令中分为两种，第一种为装置配置命令，包括国己直向各个步

进电机的输出脉冲速度、配置报警的条件等控制器的各种特性参数;另一种

为生产工艺文件，在文件中包含了给定各个电机的动作步数、方向、动作的

顺序等信息，其指定了所述步进电机组 150 进行工作的过程。

7
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本实用新型的控制器第一次运行，一般首先会进行一次初始化自身的配

置。正常生产时，所述中央处理单元 110 接收到网络上的控制端传来的生产

工艺文件，提取中间的命令参数，比如 M19 1000 01, M19 表示所述步进电

机组 150 中的 19 号步进屯机，将该命令信号通过所述信号隔离电路 120 作

放大处理后，通过所述选通及驱动电路 142 驱动对应继电器电路 141 中的继

电器，将所需要继屯器吸合，使得 19 号步进电机和所述用步进电机驱动器纽

130 中一个空闲的步进电机驱动器选通，接着向该步进电机驱动器给出控制命

令信号，包括控制 19 号步进电机的方向脉冲和工作步数的脉冲， 19 号步进电

机即根据该命令作相应的动作。如此，达到了通用步进电机驱动器分时复用

的目的。

本实用新型的控制器还设有光电隔离的 8 路 10 位的数字量输入接口 181

和 8 ;1各 10 位的模拟量输入接口 182，均与所述中央处理单元 110 的输入端连

接，使得可以完成检测的功能，构成闭环控制。该接口 181 和 182 可以通过

控制器的配置命令进行网络远程自己置。所述数字量输入接口 181 通常被用为

位置检测，可以接收 48V 以内直流电压信号输入，检测控制器是否到位，其

具体的含义可以根据实际配置。模拟量输入接口 182 通常可以接收 0-5V 的标

准电压信号，其具体的含义可以根据实际配直，通常为液位高度等模拟量的

输入。

本实用新型的控制器还设有声信号或光信号的报警电路 160，均与所述中

央处理单元 110 的输出端连接，当达到报警条件时，发出报警信号，提醒现

场工作人员及时处理。

另外，本实用新型的控制器还设有用于显示所述中央处理单元的当前执

行的控制命令并为用户提供控制界面的触摸屏 170，与所述中央处理单元 110

的输入端连接。因此，用户可以通过所述触摸屏 170 启动、中止、甚至停止

本实用新型的控制器，也可以通过所述触摸屏 170 处理所述报警电路 160 发

8
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出的报警故障。

同时，请参考图 2 所示，是本实用新型控制器一个具体实施例的电路结

构示意图。所述中央处理羊元 110 采用型号为 S3C440BOX 的三星的 ARM7

系列的微处理器;所述信号隔离电路 120 可以根据需要采用 2 个或 2 个以上

的型号均为 TLP521 系列的光相藕合器;而所述分时控制选通屯路 140 则是可

以根据需要采用 2 个或 2 个以上的型号均为 74138 逻辑芯片产生选通信号，

其选通信号通过达林顿晶体管集成电路 MC1413 进行放大，驱动 4 通道的直

流继电器吸合，来选通需要驱动的步进电机。通过向通用步进电机驱动器给

定方向信号和步进的脉冲数量，控制被选远的步进电机动作。
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