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(54) 发明名称

卫星天线自动回收控制方法

(57) 摘要

卫星天线自动回收控制方法是一种可自动记

录卫星天线电机运动轨迹，可自动回收的方法。所

述的自动回收控制方法为：PDA 通过无线路由器

连接到自动寻星单元再连接到主控制板上；主控

制板通过主 CPU 获取电机控制 CPU 发出的水平和

俯仰脉冲数；检测是否还有指令到主 CPU；电机控

制 CPU 得到主 CPU 指令开始计算步进电机回零所

需的步距；停止水平电机运动，电机控制 CPU步距

递减到零便主动发给主 CPU 一个高电平；主 CPU

开始发给电机控制 CPU 俯仰回零所需脉冲数，电

机控制 CPU 接收到主 CPU 所发的指令又开始计算

俯仰回零所需的回零的步距数；电机控制 CPU 又

开始启动俯仰电机，同样开始进行递减操作，直到

所发脉冲数递减为零为止。
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1.一种卫星天线的自动回收控制方法，其特征在于所述的自动回收控制方法为：

1.)开始回收操作，停止水平步进电机和俯仰步进电机，

2.) 打开手持计算机等待连接网络，手持计算机通过无线路由器连接到自动寻星单元

再连接到主控制板上，

3.)主控制板通过主 CPU获取电机控制 CPU发出的水平和俯仰脉冲数，再取出到主 CPU

进行计算获得天线当前水平方位角和俯仰角的结果，

4.) 检测是否还有指令到主 CPU；如果没有，主 CPU 根据计算所得水平回零所需脉冲数

给电机控制 CPU 发出水平回零的脉冲数；如果有，就终止发送水平回零的脉冲数指令，等待

操作，

5.)电机控制CPU得到主CPU指令开始计算水平步进电机水平回零所需的步距数，启动

水平步进电机，主 CPU 中记录电机控制 CPU 发送给水平步进电机的步距数开始进行减法计

算，直到所发步距数递减为零为止，

6.)停止水平步进电机运动，电机控制CPU步距数递减到零便主动发给主CPU一个高电

平，这样主 CPU会知道水平步进电机运动结束，

7.)主 CPU开始发给电机控制 CPU俯仰回零所需脉冲数，电机控制 CPU接收到主 CPU所

发的指令又开始计算俯仰回零所需的回零的步距数，

8.)电机控制 CPU又开始启动俯仰步进电机，同样开始进行递减操作，直到所发步距数

递减为零为止，电机控制CPU又有一个低电平给主CPU，让主CPU知道已结束俯仰回零工作，

9.)结束天线回收操作。
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卫星天线自动回收控制方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种卫星天线的自动回收控制方法，尤其是一种可自动记录卫星天线

电机运动轨迹，可自动回收及断电复位的方法。

背景技术

[0002] 公知的卫星天线都是由电机控制运动的，由于带载能力弱，输出电压不易控制，调

节电机转速很麻烦，早期使用的伺服电机已经逐步被步进电机取代。步进电机带载能力强，

调节转速简单，故已普遍被运用在控制卫星天线的运动中。但目前大多数卫星天线不具有

记录运动轨迹的功能，所以在天线回收的时候，就需要人为进行手动回收，费时费力，且回

收的情况并不好。

发明内容

[0003] 技术问题：为了使得卫星天线能够快速准确的自动回收到位，本发明提供了一种

可记录电机运动状况的卫星天线自动回收控制方法，该方法可以自动记录 CPU 分别向俯仰

和水平控制电机发送的脉冲数，在进行天线回收的时候，能迅速准确的将天线回收到位。

[0004] 技术方案：本发明所述的自动回收控制方法为：

[0005] 1.)开始回收操作，停止所有步进电机

[0006] 2.)打开 PDA等待连接网络，PDA通过无线路由器连接到自动寻星单元再连接到主

控制板上，

[0007] 3.)主控制板通过主CPU获取电机控制CPU发出的水平和俯仰脉冲数，再取出到主

CPU进行计算获得天线当前水平方位角和俯仰角的结果，

[0008] 4.) 检测是否还有指令到主 CPU；如果没有，主 CPU 根据计算所得水平回零所需脉

冲数给电机控制 CPU发出水平回零的脉冲数；如果有，就终止发送脉冲数指令，等待操作，

[0009] 5.)电机控制CPU得到主CPU指令开始计算步进电机回零所需的步距，启动水平电

机，主 CPU中记录电机控制 CPU发送给水平电机的脉冲数参数开始进行减法计算，直到所发

脉冲数递减为零为止，

[0010] 6.) 停止水平电机运动，电机控制 CPU 步距递减到零便主动发给主 CPU 一个高电

平，这样主 CPU会知道水平电机运动结束，

[0011] 7.) 主 CPU 开始发给电机控制 CPU 俯仰回零所需脉冲数，电机控制 CPU 接收到主

CPU所发的指令又开始计算俯仰回零所需的回零的步距数，

[0012] 8.)电机控制 CPU又开始启动俯仰电机，同样开始进行递减操作，直到所发脉冲数

递减为零为止，电机控制CPU又有一个低电平给主CPU，让主CPU知道已结束俯仰回零工作，

[0013] 9.)结束天线回收操作。

[0014] 有益效果：该系统可以自动记录 CPU 分别向俯仰和水平控制电机发送的脉冲数，

从而在进行天线回收的时候，通过软件中的参数加减脉冲数达到迅速准确的将天线回收到

位的目的。
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附图说明

[0015] 图 1是卫星天线的自动回收控制方法流程图。

具体实施方式

[0016] 在天线转动轴上安装 4 个撞块，在天线的俯仰和水平位置的极限处安装 4 个限位

开关，限位开关的主要目的是为了防止机构运动越位，同时在天线进行断电复位操作时，也

做为参照点来进行复位操作。寻星控制单元通过脉冲信号和电平控制步进电机转动和方

向，并通过 TTL电平判读伺服机构限位开关的状态。一但撞块碰到限位开关，限位开关即向

电机控制模块发送一个信号，电机控制模块向电机驱动模块发送信号，驱动模块停止工作，

整个天线停止运动，等待操作。

[0017] 自动回收控制方法为：

[0018] 1.)开始回收操作，停止所有步进电机

[0019] 2.)主 CPU获取电机控制 CPU发出的水平和俯仰脉冲数，再取出到主 CPU进行计算

获得天线当前水平方位角和俯仰角的结果，

[0020] 3.)主 CPU向电机控制 CPU发送水平回零脉冲数 A，

[0021] 4.)电机控制 CPU启动水平电机，主 CPU中记录电机控制 CPU发送给水平电机的脉

冲数参数 A开始进行自减计算，直到所发脉冲数 A自减为零为止，

[0022] 5.)当主 CPU中记录水平发送脉冲数的参数 A自减为 0后，主 CPU发送一个低电平

给电机控制 CPU，

[0023] 6.)电机控制 CPU停止水平电机运动，再发给主 CPU一个高电平，等待下一步操作

[0024] 7.)主 CPU接收到信号后，开始向电机控制 CPU发送俯仰回零所需脉冲数 B，

[0025] 8.)电机控制 CPU接收到主 CPU所发的指令后，电机控制 CPU开始启动俯仰电机，

同样开始进行自减操作，

[0026] 9.)当主 CPU中记录俯仰发送脉冲数的参数 B自减为 0后，主 CPU发送一个低电平

给电机控制 CPU，

[0027] 10.)电机控制 CPU停止俯仰电机运动，再发给主 CPU一个高电平。

[0028] 11.)主 CPU接收到信号后，停止发送信息。

[0029] 12.)回收操作完成。

[0030] 在制作天线运动标准的时候，需要记录以下数据：水平运动每度的脉冲数，俯仰运

动每度的脉冲数，天线展开运动到俯仰 0度的角度，天线从水平限位位置回转到 0度的脉冲

数。

[0031] 其中计算水平运动和俯仰运动的方法是：控制电机运转固定的脉冲数，人工测量

出天线的运动角度，计算出运动一度的脉冲数；

[0032] 计算天线展开运动到俯仰 0 度的角度方法是：手动对准卫星后，通过计算得出当

地的对星仰角，将数值输入标准的对星角度。并通过记录当前俯仰运动的脉冲数，和已经计

算出的俯仰运动每度的脉冲数，计算出天线展开到俯仰 0度所需的角度；

[0033] 计算天线从水平限位位置回转到 0 度的脉冲数的方法是：通过累加计算从初始位

置旋转到水平限位位置所发送的脉冲数，就是回转到 0度的脉冲数。

说  明  书
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[0034] 在软件中，预先设置了两个参数，分别记录 CPU 向水平电机和俯仰电机发送的脉

冲数，达到了随时跟踪天线运动状态的目的。在回收时，记录水平电机发送脉冲数的参数先

运算，将天线的水平位置先回收到基准位置，再运算记录俯仰电机的参数，将天线的俯仰位

置回收到基准点。完成整个天线的回收操作。

[0035] 如天线在使用过程中出现突然断电等突发情况，系统参数记录的天线运动状况就

会丢失。这时可利用断电复位进行回收，对星操作人员可先手动将天线到达无干涉区域，操

作人员在操作界面上选择复位，主控芯片向电机控制芯片发送复位命令，电机控制芯片控

制水平电机使天线按顺时针沿水平方向运动，直至到达限位位置；再控制天线沿水平方向

逆时针运动预先设定的脉冲数，到达居中位置；最后控制天线沿俯仰方向向下运动，直至到

达限位位置，完成天线的复位操作。
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图 1
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