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摘 要! 刻章机$绣花机等小型机电一体化产品对控制精度和系统成本都提出了很高的要求 %针
对这些特殊的民用领域 # 采用基于 ()* 技术的高速单片机 *+$&,-,%$ 实现低成本的运动控制解决方
案 #并已推广到小型工控领域%
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随着现代技术的发展进步 "运动控制技术取得了巨
大的成就 "被认为是 %, 世纪最有发展潜力的技术之一 #
运动控制器作为数控系统的核心运算单元 "具有举足轻
重的地位 # 但纵观所有市场 "几乎所有的产品都定位于
工控领域 "在低成本的民用领域却很少涉及 # 针对低端
运动控制器的市场应用前景 " 本文主要应用 ()* 技术 "
采用 (V3W 公司最新推出的高性能混合信 号处 理器
*+$&,-,%$"设计出基于 ()* 技术的运动控制器 "从而实
现低成本的大规模生产 #

. 雕刻数控系统的一般构成
雕刻机的数控系统是指一种能够装载数控程序文

件并能够自动控制机床进行加工的控制系统 #其工作原
理 $用计算机编制数控加工程序 X或画出需要雕刻的图
形 ’"通过存储介质传输给运动控制模块 "运动控制模块
将 7* 程序解释成特定的加工路径数据 "并通过查补和
速度控制算法产生控制步进电机或伺服电机 !本文采用
步进电机 ’"控制 !%"%# 等轴的进给 "对工件进行加工 #
结合雕刻机"运动控制模块的工作流程示意图如图 ,所示 #

/ 基于 0123456/7 的运动控制系统
本设计采用 (V3W 公司最新推出的混合信号处理器

*+$&,-,%$ 作为核心控制器 "在满足插补速度的同时 "成
本相对较低 "但没有涉及到多轴插补 "一般应用在只需
要低速度点位运动控制和对轨迹要求不高的轮廓运动

控制场合 #
894 0173454/7 芯片简介

*+$&,-,%$ 器件是完全集成混合信号的片上系统型
?*S 芯片 "具有 ,$$ 个 J YZ 引脚 "其内部采用高速 %流水
线结构 % 与 +$&, 兼容的 *J05&, 内核 " 运行速度可达
,$$ ?J0( [,\!采用全速 %非入侵式的系统片内调试接口 "
极大地方便了系统的调试 ! 其 ,4!,4 的 ?3* 单元可以
提供强大的数据处理能力 !,%+ ]W 的片上 -C:PA 和 + ]W
的片内数据存储器" 为大容量的数据存储提供了空间 [ %\#
其结构示意图如图 % 所示 #
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图 ! 四象限内直线插补示意图
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./. 0123454.6 中直线插补的实现
)*%+&,&(% 是实现数控过程中运算的关键 ! 全部运

算均由其完成 " 当采用逐点比较法实现直线插补时 !每
走一步都需要 ’ 个节拍 - !." 其实现步骤如下 #

"&$误差判别 " 判别偏差函数 & 的正负 !确定工作点
相对于规定曲线的位置 "

"($坐标进给 " 根据偏差情况 !控制 " 或 ’ 坐标进给
一步 !使工作点向规定的曲线靠拢 "

"!$偏差计算 " 进给一步后 !计算工作点与规定曲线
的新偏差 !作为下一步偏差判别的依据 "

"’$ 终点判别 " 判断终点是否到达 ! 如果未到达终
点 !继续插补 $如果已经到达终点 !则停止插补 "

’ 个象限内的直线插补如图 ! 所示 "

7 0163454.6 中软件的实现
)*%+&,&(% 具有双周期的 &/!&/ 01) 单元 ! 其 &%%

0234 强大的数据吞吐能力为逐点比较法实现直线插补
提供了强有力的支持 - ’." 只需先将坐标绝对化 !同时记
录象限值 !偏差判断后决定进给量即可方便地实现直线
插补 "
784 直线插补程序流程
软件实现直线插补的流程图如图 ’ 所示 "

7/. 直线插补的 0 语言实现
为了提高 )*%+&,&(% 的运行效率 ! 系统的数控软件

部分主要采用 ) 语言编写 " 方法如下 #
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图 ’ 直线插补流程图
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本文在吸收消化国内外先进产品的经验后 "采用低

成本的器件开发出极低成本 # 性能优良的运动控制模
块 "能够满足广泛的刻章机 #点胶机等小型数控系统的
需要 "并可以继续开发出高端运动控制器才有的脱机功
能 "具有广泛的推广价值和使用价值 $
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