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(57) 摘要

本发明提供一种机台运动控制系统及其使用

方法，该机台运动控制系统包括一操作台、至少一

机台及数量与所述机台相对应的轴控卡，所述轴

控卡装设在与其相应的机台上且分别与所述操作

台及设置于机台内的至少一伺服系统相连，所述

轴控卡包括一主控制器及一运动控制器，所述主

控制器从操作台中获取机台的工作参数并判断操

作台是否有发送运动指令，当所述主控制器判断

操作台有发送运动指令时，所述主控制器接收运

动指令并将所述运动指令及工作参数发送给运动

控制器，所述运动控制器接收所述运动指令，并根

据所述工作参数驱动相应的伺服系统工作，进而

控制机台的相应的运动部件进行相应的运动。

(51)Int.Cl.

(19)中华人民共和国国家知识产权局

(12)发明专利申请
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1. 一种机台运动控制系统，包括一操作台及至少一机台，其特征在于：所述机台运动

控制系统包括数量与所述机台相对应的轴控卡，所述轴控卡装设在与其相应的机台上且分

别与所述操作台及设置于机台内的至少一伺服系统相连，所述轴控卡包括一主控制器及一

运动控制器，所述主控制器从操作台中获取机台的工作参数并判断操作台是否有发送运动

指令，当所述主控制器判断操作台有发送运动指令时，所述主控制器接收运动指令并将所

述运动指令及工作参数发送给运动控制器，所述运动控制器接收所述运动指令，并根据所

述工作参数驱动相应的伺服系统工作，进而控制机台的相应的运动部件进行相应的运动。

2. 如权利要求 1 所述的机台运动控制系统，其特征在于：所述操作台内设置有一存储

单元，所述工作参数及运动指令存储在所述存储单元内。

3. 如权利要求 1 所述的机台运动控制系统，其特征在于：所述运动控制器还与一设置

于所述机台内的硬件限位开关相连，所述运动控制器用于接收硬件限位开关返回的脉冲

值，并根据所述脉冲值判断机台的运动部件是否触发了所述硬件限位开关。

4. 如权利要求 1 所述的机台运动控制系统，其特征在于：所述主控制器还与一设置于

所述机台内的位置编码器相连，所述位置编码器分别与相应的运动部件相连，所述主控制

器从所述位置编码器中读取脉冲数量，以根据读取的脉冲数量计算出机台运动部件的当前

位置数据，并将所述当前位置数据发送给所述操作台。

5. 一种如权利要求 1 所述的机台运动控制系统的使用方法，其特征在于，该方法包括

以下步骤：

主控制器从所述操作台中获取机台的工作参数；

主控制器将所获取的工作参数发送给运动控制器；

主控制器判断操作台是否有发送运动指令；

当判断操作台有发送运动指令时，所述主控制器接收所述运动指令，并将所收到的运

动指令发送给运动控制器；

所述运动控制器接收所述运动指令，并根据所述工作参数驱动相应的伺服系统工作，

进而控制机台的相应的运动部件进行相应的运动。

6. 如权利要求 5 所述的机台运动控制系统的使用方法，其特征在于，该方法还包括一

将所述运动控制器与一硬件限位开关相连的步骤。

7. 如权利要求 6 所述的机台运动控制系统的使用方法，其特征在于，该方法还包括以

下步骤：

运动控制器接收硬件限位开关返回的脉冲值，并根据该脉冲值判断机台的运动部件是

否触发了所述硬件限位开关；

当机台的运动部件触发了硬件限位开关时，运动控制器根据工作参数中回原点模式的

控制机台的运动部件返回原点位置；

当机台的运动部件没有触发硬件限位开关时，结束流程。

8. 如权利要求 5 所述的机台运动控制系统的使用方法，其特征在于，该方法还包括一

将主控制器与一位置编码器相连，且将所述位置编码器分别与相应的运动部件相连的步

骤。

9. 如权利要求 8 所述的机台运动控制系统的使用方法，其特征在于，该方法还包括以

下步骤：
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所述主控制器从所述位置编码器中读取脉冲数量，以根据读取的脉冲数量计算出机台

运动部件的当前位置数据；

所述主控制器将所述当前位置数据发送给所述操作台；

所述操作台接收所述相对位置数据，并将所述相对位置数据进行统计、绘图并生成测

试报告，以将数据显示出来。
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机台运动控制系统及其使用方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种机台运动控制系统及其使用方法，尤其涉及一种可应用于机台上

且可对机台中的多个运动部件进行控制的机台运动控制系统及其使用方法。

背景技术

[0002] 目前，常用于机械自动控制技术中的轴控运动电路板卡 (以下简称“轴控卡”)在

使用时一般都必须安装于计算机等操作台内，而无法安装在用于直接完成加工动作的机台

上。当将轴控卡安装于操作台内时，机台与该操作台之间需要设置数量较多的连接线进行

通信，拆装极不方便。另外，大多安装于操作台内的轴控卡不但价格昂贵，而且无常用外接

设备接口，没有良好的扩展性。

发明内容

[0003] 有鉴于此，有必要提供一种可应用于机台上且可有效控制机台的多个运动部件进

行运动的机台运动控制系统。

[0004] 另外，还有必要提供一种该机台运动控制系统的使用方法。

[0005] 一种机台运动控制系统，包括一操作台、至少一机台及数量与所述机台相对应的

轴控卡，所述轴控卡装设在与其相应的机台上且分别与所述操作台及设置于机台内的至少

一伺服系统相连，所述轴控卡包括一主控制器及一运动控制器，所述主控制器从操作台中

获取机台的工作参数并判断操作台是否有发送运动指令，当所述主控制器判断操作台有发

送运动指令时，所述主控制器接收运动指令并将所述运动指令及工作参数发送给运动控制

器，所述运动控制器接收所述运动指令，并根据所述工作参数驱动相应的伺服系统工作，进

而控制机台的相应的运动部件进行相应的运动。

[0006] 一种上述所述的机台运动控制系统的使用方法，该方法包括以下步骤：主控制器

从所述操作台中获取机台的工作参数；主控制器将所获取的工作参数发送给运动控制器；

主控制器判断操作台是否有发送运动指令；当判断操作台有发送运动指令时，所述主控制

器接收所述运动指令，并将所收到的运动指令发送给运动控制器；所述运动控制器接收所

述运动指令，并根据所述工作参数驱动相应的伺服系统工作，进而控制机台的相应的运动

部件进行相应的运动。

[0007] 相较于现有技术，本发明所述的机台运动控制系统所用的轴控卡可以直接设置于

机台上，机台与操作台之间只需采用数量较少的数据线进行连接即可，可以省去现有技术

中设于操作台内的轴控卡与机台之间复杂的连接布线结构，有效降低了成本并提高了机台

使用的方便性。

附图说明

[0008] 图 1为本发明较佳实施例机台运动控制系统的功能框图。

[0009] 图 2为图 1所示机台运动控制系统的另一功能框图。
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[0010] 图 3为图 1所示机台运动控制系统的使用方法的流程图。

[0011] 主要元件符号说明

[0012] 机台运动控制系统    100

[0013] 操作台              1

[0014] 机台                2

[0015] 轴控卡              3

[0016] 存储单元            11

[0017] 伺服系统            20

[0018] 位置编码器          21

[0019] 硬件限位开关        22

[0020] 主控制器            31

[0021] 运动控制器          33

[0022] 驱动器              201

[0023] 电机                202

具体实施方式

[0024] 请参阅图 1，本发明较佳实施例提供一种机台运动控制系统 100，其包括一操作台

1、至少一机台 2及数量与所述机台 2相对应的轴控卡 3。每一机台 2内设有若干用于控制

运动部件工作的伺服系统20，每一轴控卡3分别设置在与其相应的机台2内，且分别与该操

作台 1及该若干伺服系统 20相连，用于驱动该伺服系统 20进行工作，进而控制该机台 2上

的多个运动部件进行相应的工作。

[0025] 请一并参阅图 2，每一轴控卡 3 包括一主控制器 31 及一运动控制器 33，该主控制

器 31 与运动控制器 33 电性连接。所述主控制器 31 通过一通信协议而与该操作台 1 进行

通信，所述通信协议可以为 USB 通用串行总线协议。当操作台 1 发送运动指令给该主控制

器 31时，主控制器 31接收所述运动指令，并将其发送给运动控制器 33，运动控制器 33在接

收到该运动指令后控制相应的伺服系统 20，以驱动机台 2的各个运动部件 (图未示 )进行

运动，从而控制机台 2进行相应的机械加工工作。

[0026] 在本实施例中，每一伺服系统 20 分别对应一运动部件，包括一驱动器 201 及

一电机 202。当运动控制器 33 在接收到运动指令后，其将输出一脉波频率调变 (pulse 

frequency modulation，PFM)波给相应的驱动器 201，驱动器 201在接收到 PFM波后输出一

模拟电压给对应的电机 202，以驱动电机 202运作，进而带动与该电机 202相应的运动部件

工作。

[0027] 该操作台 1 可以为一计算机，其内设置有一存储单元 11。该存储单元 11 内存储

有使得机台 2 正常运作的各项工作参数及上述所述的运动指令。在本实施例中，该运动指

令为控制机台 2 的各个运动部件进行运动的指令；所述机台 2 的工作参数可以为数据采集

频率、数据采集精度、运动初始速度、运动加速度、运动模式 ( 连续或定量模式 )、运动方向

(正向或负向 )、脉冲方式 (单向脉冲或双相脉冲 )、脉冲电平选择 (正逻辑脉冲或负逻辑脉

冲 )、运动方向电平选择 ( 正方向逻辑电平或负方向逻辑电平 )、回原点模式及硬件限位开

关的电平选择 ( 高电平有效或低电平有效 ) 等。该存储单元 11 与该主控制器 31 相连，以
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使该主控制器 31 可通过该存储单元 11 从操作台 1 中获取机台 2 的工作参数，并将该工作

参数发送给运动控制器 33。所述主控制器 31 还用于判断操作台 1 是否有发送运动指令。

当主控制器 31 判断操作台 1 有发送运动指令时，其将接收所述运动指令，并将所收到的运

动指令发送给运动控制器 33。此时，所述运动控制器 33将接收所述运动指令，并根据所述

工作参数控制机台 2的运动部件按照接收的运动指令进行相应的运动。

[0028] 该机台 2 内还设置一位置编码器 21 及一硬件限位开关 22。所述位置编码器 21

分别与机台 2 的各个运动部件及所述主控制器 31 相连，用于当各个运动部件发生位移时，

计算各个运动部件在运动过程中发送回来的脉冲数量，并将该脉冲数量传送给该主控制器

31。该主控制器 31获取位置编码器 21计算出的脉冲数量，并根据所获取的脉冲数量机台 2

的各个运动部件当前的相对位置数据。所述主控制器 31 还用于将相对位置数据发送给操

作台 1。操作台 1在收到所述位置数据后，对该位置数据进行统计、绘图并生成测试报告，以

便将数据更直观地显示出来。

[0029] 所述硬件限位开关 22与运动控制器 33相连，以将该硬件限位开关 22的脉冲值返

回给该运动控制器 33。所述运动控制器 33接收硬件限位开关 22返回的脉冲值，并根据该

脉冲值的变化判断机台 2的运动部件是否触发了硬件限位开关 22。且当运动控制器 33判

断机台 2 的运动部件触发了硬件限位开关 22 时，其将根据工作参数中回原点模式控制机

台 2的运动部件返回原点位置。该硬件限位开关 22可为：光电限位开关、机械限位开关等。

本实施例中以光电限位开关为例进行说明，当运动部件上的遮片遮住光电限位开关的光路

时，该光电限位开关发送给运动控制器 33 的脉冲的电平发生变化。例如：若该光电限位开

关的脉冲的原始电平为高电平，则当运动部件上的遮片遮住光电限位开关的光路时，该光

电限位开关发送给运动控制器 33 的脉冲的电平转为低电平；若该光电限位开关的脉冲的

原始电平为低电平时，则当运动部件上的遮片遮住光电限位开关的光路时，该光电限位开

关发送给运动控制器 33的脉冲的电平转为高电平。

[0030] 请参阅图 3，该机台运动控制系统 100的使用方法具体包括以下步骤：

[0031] 步骤 S1：主控制器 31从操作台 1中的存储单元 11内获取机台 2的工作参数。

[0032] 步骤 S2：主控制器 31将所获取的工作参数发送给运动控制器 33。

[0033] 步骤 S3：主控制器 31判断操作台 1是否有发送运动指令，若是，则执行步骤 S4；若

不是，则仍然执行步骤 S3，即继续判断操作台 1是否有发送运动指令。

[0034] 步骤 S4：所述主控制器 31接收该运动指令，并将所收到的运动指令发送给运动控

制器 33。

[0035] 步骤 S5：运动控制器 33接收所述运动指令，并根据所述工作参数控制机台 2的运

动部件进行相应的运动。

[0036] 步骤 S6：主控制器 31 从位置编码器 21 中读取脉冲数量，以根据读取的脉冲数量

计算出机台 2运动部件的当前相对位置数据。

[0037] 步骤 S7：所述操作台 1从主控制器 31接收所述相对位置数据，并将所述相对位置

数据进行统计、绘图并生成测试报告，以便将数据更直观地显示出来。

[0038] 步骤 S8：运动控制器 33接收硬件限位开关 22返回的脉冲值。

[0039] 步骤 S9：所述运动控制器 33 根据该脉冲值的变化判断机台 2 的运动部件是否触

发了硬件限位开关 22。若是，则执行步骤 S9；若不是，则结束流程。
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[0040] 步骤 S10：当机台 2的运动部件触发了硬件限位开关 22时，运动控制器 33根据工

作参数中回原点模式控制机台 2的运动部件返回原点位置。

[0041] 本发明所述的机台运动控制系统 100 所用的轴控卡 3 可以直接设置于机台 2 上，

机台 2 与操作台 1 之间只需采用数量较少的数据线进行连接即可，可以省去现有技术中设

于操作台 1 内的轴控卡 3 与机台 2 之间复杂的连接布线结构，有效降低了成本并提高了机

台 2使用的方便性。

[0042] 另外，本领域技术人员还可在本发明权利要求公开的范围和精神内做其它形式和

细节上的各种修改、添加和替换。当然，这些依据本发明精神所做的各种修改、添加和替换

等变化，都应包含在本发明所要求保护的范围内。
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图 1
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图 2
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图 3
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