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(57) 摘要

一种光盘驱动器寻轨系统包括依次循环相连

的数字信号处理器、控制器、步进电机、光学读取

头及模拟信号处理器。所述数字信号处理器具有

单步跨轨量，且所述单步跨轨量具有当前值。所

述步进电机用于移动所述光学读取头由初始位置

至目标位置。所述光学读取头用于接收所述光盘

的反射光束，并转换所述反射光束为模拟电子信

号。所述模拟信号处理器用于转换所述电子信号

为数字电子信号。所述数字信号处理器用于分析

所述数字电子信号以得出所述光学读取头的当前

位置。所述数字信号处理器还用于计算出所述单

步跨轨量的实际值，并以所述实际值修正所述当

前值以用于下次寻轨操作。一种光盘驱动器寻轨

方法也被揭示。
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1. 一种光盘驱动器寻轨系统，包括电性相连的数字信号处理器、控制器、步进电机、光

学读取头及模拟信号处理器，所述步进电机用于移动所述光学读取头由初始位置至目标位

置，所述光学读取头用于接收所述光盘的反射光束，并转换所述反射光束为模拟电子信号，

所述模拟信号处理器转换所述模拟电子信号为数字电子信号，所述数字信号处理器分析所

述数字电子信号以得出所述光学读取头所处的当前位置，其特征在于：所述数字信号处理

器具有针对所述步进电机的单步跨轨量，且所述单步跨轨量具有当前值，所述数字信号处

理器基于所述单步跨轨量的当前值、所述初始位置对应的位于所述光盘上的初始轨道、所

述当前位置所对应的位于所述光盘上的当前轨道及所述目标位置对应的位于所述光盘上

的目标轨道计算出所述单步跨轨量的实际值，并以所述实际值修正所述当前值以用于下次

寻轨操作。

2. 如权利要求 1 所述的光盘驱动器寻轨系统，其特征在于：所述数字信号处理器包括

计算单元，所述计算单元用于计算出位于所述光盘上对应于所述初始位置的初始轨道与对

应于所述目标位置的目标轨道之间的第一轨道数，且用于计算出位于所述光盘上所述目标

轨道与对应于所述当前位置的当前轨道之间的第二轨道数。

3. 如权利要求 2 所述的光盘驱动器寻轨系统，其特征在于：所述计算单元还用于以所

述当前值除所述第一轨道数，以计算出第一寻轨步数。

4. 如权利要求 3 所述的光盘驱动器寻轨系统，其特征在于：所述控制器基于所述第一

寻轨步数及所述单步跨轨量的当前值产生控制信号，且所述步进电机基于所述控制信号产

生用于移动所述光学读取头的驱动力。

5. 如权利要求 4 所述的光盘驱动器寻轨系统，其特征在于：所述数字信号处理器具有

修正单元，所述修正单元用于基于所述第二轨道数计算出所述单步跨轨量的所述实际值，

并以所述实际值修正所述当前值。

6. 如权利要求 5 所述的光盘驱动器寻轨系统，其特征在于：所述数字信号处理器还包

括存储单元，所述存储单元用于存储所述单步跨轨量的当前值。

7.一种光盘驱动器寻轨方法，其包括有如下步骤：

计算出光学读取头初始位置所对应的位于光盘上的初始轨道与目标轨道之间的第一

轨道数；

以光盘驱动器具有的单步跨轨量的当前值除所述第一轨道数，从而计算出第一寻轨步

数；

计算出光学读取头当前位置所对应的位于光盘上的当前轨道与所述目标轨道之间的

第二轨道数；

基于所述第一轨道数、所述第二轨道数及所述单步跨轨量的当前值计算出所述单步跨

轨量的实际值；

以所述实际值修正所述当前值以用于下次寻轨操作。

8. 如权利要求 7 所述的光盘驱动器寻轨方法，其特征在于：所述光盘驱动器寻轨方法

还包括步骤：

接收具有目标轨道信息的寻轨命令。

9. 如权利要求 8 所述的光盘驱动器寻轨方法，其特征在于：所述光盘驱动器寻轨方法

还包括步骤：
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接收具有所述第一寻轨步数及所述单步跨轨量的当前值的信息，并产生第一控制信

号；

基于所述第一控制信号产生第一驱动力。

10.如权利要求 9所述的光盘驱动器寻轨方法，其特征在于：所述光盘驱动器寻轨方法

还包括步骤：

接收反射光束，并转换所述反射光束为模拟电子信号；

转换所述模拟电子信号为数字电子信号；

分析所述数字电子信号以得出所述当前位置。
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光盘驱动器寻轨系统及方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种光盘驱动器，尤其涉及一种光盘驱动器寻轨系统及方法。

背景技术

[0002] 光盘驱动器使用光盘作为存储介质。光盘的记录面上形成有螺旋形轨道。光盘驱

动器采用一光学读取头向所述轨道上投射光束以将信息刻录在所述轨道上，还可通过所述

光学读取头内部的检测装置检测由所述轨道反射回的反射光束以再现所述轨道上的信息。

其中，所述光学读取头可将所述反射光束转成模拟电子信号。所述模拟电子信号经模拟信

号处理器转换为数字电子信号。所述数字电子信号经数字信号处理器处理与译码后，可产

生所述光学读取头所处位置及其对应的轨道的信息。

[0003] 如图 1 所示，光盘驱动器 400 包括用于向光盘 530 上投射光束的光学读取头 450

及用于移动光学读取头 450 的步进马达 440。步进马达 440 具有可旋转的导杆 442。光学

读取头 450 与导杆 442 相互啮合。当导杆 442 旋转的时候，光学读取头 450 沿导杆 442 的

轴向移动。

[0004] 在光盘驱动器 400 进行寻轨操作之前，光学读取头 450 位于对应于光盘 530 上初

始轨道 533的初始位置 443。当光盘驱动器 400进行寻轨操作时，光学读取头 450将由步进

马达 440自初始位置 443移动至对应于光盘 530上目标轨道 535的目标位置 445。实际操

作过程中，寻轨误差常常发生，光学读取头 450常常不能一次准确的到达目标位置 445。光

学读取头 450实际到达的当前位置 444对应的光盘 530上的当前轨道 534与目标轨道 535

之间相差若干轨道。光盘驱动器 400需要进行进一步的寻轨操作才可以将光学读取头 450

移到目标位置 445。由于光盘驱动器 400具有的各种参数在上述寻轨操作中并未发生变化，

故光盘驱动器 400在进行与上述情况相同的寻轨操作时，仍然需要重复多次操作。因此，所

述光盘驱动器无法进行快速的寻轨操作。

发明内容

[0005] 有鉴于此，还有必要提供一快速寻轨的光盘驱动器寻轨系统。

[0006] 此外，还有必要提供一种光盘驱动器寻轨方法。

[0007] 一种光盘驱动器寻轨系统用于对光盘进行寻轨操作。所述光盘驱动器寻轨系统包

括依次循环相连的数字信号处理器、控制器、步进电机、光学读取头及模拟信号处理器。其

中，所述数字信号处理器具有针对所述步进电机的单步跨轨量，且所述单步跨轨量具有当

前值。所述步进电机用于移动所述光学读取头由初始位置至目标位置。所述光学读取头用

于接收所述光盘的反射光束，并转换所述反射光束为模拟电子信号。所述模拟信号处理器

用于转换所述模拟电子信号为数字电子信号。所述数字信号处理器用于分析所述数字电子

信号以得出所述光学读取头的当前位置。所述数字信号处理器还用于基于所述单步跨轨量

的当前值、所述初始位置对应的位于所述光盘上的初始轨道、所述当前位置所对应的位于

所述光盘上的当前轨道及所述目标位置对应的位于所述光盘上的目标轨道计算出所述单
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步跨轨量的实际值，并以所述实际值修正所述当前值以用于下次寻轨操作。

[0008] 一种光盘驱动器寻轨方法，其包括有如下步骤：

[0009] 计算出光学读取头初始位置所对应的位于光盘上的初始轨道与目标轨道之间的

第一轨道数；

[0010] 以光盘驱动器具有的单步跨轨量的当前值除所述第一轨道数，从而计算出第一寻

轨步数；

[0011] 计算出光学读取头当前位置所对应的位于光盘上的当前轨道与所述目标轨道之

间的第二轨道数；

[0012] 基于所述第一轨道数、所述第二轨道数及所述单步跨轨量的当前值计算出所述单

步跨轨量的实际值；

[0013] 以所述实际值修正所述当前值以用于下次寻轨操作。

[0014] 上述光盘驱动器及其寻轨方法以所述单步跨轨量的实际值修正当前值，从而调整

步进电机驱使光学读取头移动的准确度。因此，在实际的寻轨操作中，光盘驱动器寻轨系统

可自行调整自身参数，以达到快速寻轨的目的。

附图说明

[0015] 图 1为现有光盘驱动器中光学读取头移动原理图。

[0016] 图 2 为本发明一较佳实施方式的采用数字信号处理器的光盘驱动器寻轨系统的

结构框图。

[0017] 图 3为图 2中数字信号处理器的结构框图。

[0018] 图 4为本发明一光盘驱动器寻轨方法的操作流程图。

具体实施方式

[0019] 如图 2 所示，一较佳实施方式提供的光盘驱动器寻轨系统 100 用于对光盘 610 进

行数据纪录和 / 或数据再现操作。光盘驱动器寻轨系统 100 包括接口 110、数字信号处理

器 120、控制器 130、步进电机 140、光学读取头 150 及模拟信号处理器 160。数字信号处理

器 120、控制器 130、步进电机 140、光学读取头 150及模拟信号处理器 160循环相连。数字

信号处理器 120 与接口 110 相连。数字信号处理器 120 具有一参数，所述参数为单步跨轨

量。所述单步跨轨量用于表示步进电机 140 每驱使光学读取头 150 移动一步，光学读取头

150跨越的轨道数。

[0020] 接口 110用于接收来自光盘驱动器寻轨系统 100外部的寻轨命令。所述寻轨命令

包括光盘 610的一目标轨道的信息。数字信号处理器 120用于计算出光学读取头 120被移

至对应于所述目标轨道的目标位置的寻轨步数，并且修正单步跨轨量的当前值。控制器130

用于产生控制信号。步进电机 140用于产生驱动力。光学读取头 150经所述驱动力由初始

位置移至所述目标位置。光学读取头 150 接收光盘反射光束，并将所述反射光束转为模拟

电子信号。模拟信号处理器 160 用于对所述模拟电子信号进行处理，并转换所述模拟电子

信号为数字电子信号。数字信号处理器 120 还用于分析所述数字电子信号，以得到光学读

取头 150所处的当前位置及其对应的光盘 610上的当前轨道。

[0021] 如图 3 所示，数字信号处理器 120 包括计算单元 122、存储单元 124 及修正单元
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126。计算单元 122 用于分析所述处理后之电子信号，以得到所述当前位置及所述当前轨

道。计算单元 122 还用于计算出位于初始轨道与所述目标轨道之间的第一轨道数，并且计

算出第一寻轨步数。其中，计算单元 122以单步跨轨量的当前值除所述第一轨道数，从而得

到所述第一寻轨步数。计算单元 122进而用于计算出位于所述当前轨道与所述目标轨道之

间的第二轨道数。存储单元 124用于存储所述单步跨轨量的当前值。修正单元 126用于基

于所述第二轨道数计算出单步跨轨量的实际值。修正单元 126进而以所述实际值修正所述

当前值以用于下次寻轨操作。

[0022] 其中，修正单元 126 计算出所述单步跨轨量的实际值的方法较多，与之相对应修

正方法也较多。比如修正单元 126可以采用以所述第一寻轨步数除所述第二轨道数以得出

所述实际值，从而以所述实际值加上所述当前值作为对所述当前值的修正，或者以所述当

前值减去所述实际值作为对所述当前值的修正。修正单元 126还可以采用以第一寻轨步数

除所述第二轨道数与所述第一轨道数的和以得出所述实际值，从而以所述实际值替换所述

当前值作为对所述当前值的修改。修正单元 126还可以采用以第一寻轨步数除所述第二轨

道数与所述第一轨道数的差以得出所述实际值，从而以所述实际值替换所述当前值作为对

所述当前值的修改。修正单元 126计算所述实际值的方法及以所述实际值修正所述当前值

的方法不便穷举，仅以上述几例予以说明。

[0023] 本实施方式采用数字信号处理器 120 对单步跨轨量的数值进行修正，从而调整步

进电机 140驱使光学读取头 150移动的准确度。因此，在实际的寻轨操作中，光盘驱动器寻

轨系统 100可自行调整自身参数，以达到快速准确寻轨的目的。

[0024] 如图 4所示，一较佳实施方式揭示的光盘驱动器寻轨方法包括以下步骤。

[0025] 接口 110接收一具有目标轨道信息的寻轨命令 (步骤 902)。计算单元 122计算出

位于初始轨道与所述目标轨道之间的第一轨道数 (步骤 904)。计算单元 122以存储于存储

单元 124 中的单步跨轨量的当前值除第一轨道数，从而计算出第一寻轨步数 ( 步骤 906)。

控制器 130 接收具有所述第一寻轨步数及所述单步跨轨量的当前值的信息，并产生第一控

制信号，进而发送所述第一控制信号至步进电机 140(步骤 908)。步进电机 140基于所述第

一控制信号产生第一驱动力，并基于所述第一驱动力移动光学读取头 150(步骤 910)。

[0026] 光学读取头 150 接收光盘反射光束，并将所述反射光束转为模拟电子信号 ( 步骤

912)。模拟信号处理器 160 用于对所述模拟电子信号进行处理，并转换所述模拟电子信号

为数字电子信号 (步骤 914)。计算单元 122分析所述数字电子信号，以得到光学读取头 150

所处的当前位置及其对应的光盘 610上的当前轨道 (步骤 916)。计算单元 122计算出位于

所述当前轨道与所述目标轨道之间的第二轨道数 (步骤 918)。修正单元 126基于所述第二

轨道数计算出单步跨轨量的实际值 (步骤 920)。修正单元 126以所述实际值修正所述当前

值以用于下次寻轨操作 (步骤 922)。

[0027] 本实施方式提供的光盘驱动器寻轨方法在每次接收寻轨命令以进行寻轨操作的

过程中，均会根据实际寻轨情况修正自身参数，从而使之后的寻轨操作采用更加准确的参

数，以达到准确寻轨的目的。
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图 1

图 2
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图 3
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图 4
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