
 

摘要 本文介绍了一种基于MAx787的可嫡程脉宽调制型电流源电路．谊电路与通常的线性电流滩 

电路相比．有敷字化l2位程控接口；采用脉宽调制控制模式．走气提高了电源效率；高精度电流反 

馈设计增强了输出电流的稳定性．电路在8—柏V电压输入时，能够在0—5A范周内输出稳定的可调电 

流，无需外接功率管进行电流扩展． 
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、 前言 

直流力矩电动机是伺服系统设计中常用的一个执行元件，它可不经齿轮减速而直接驱动负载， 

可以工作在低速状态，输出大的转矩．且机械特性和调节线性度较好，更重要的是它可连续工作在 

堵转状态，所以也称之为堵转电机．在系统设计中．力矩电机常用在需要低速驱动的场合．或直接 

使其工作在堵转状态以输出较大力矩．传统的力矩电机电蔼c设计使用晶体管线性稳流蔼c．其主要缺 

点是效率低，大部分能量以热量形式散失；动态响应差．不能适应快变系统对力矩电机输出力矩随 

外部条件随动变化的要求：输出电流稳定性差． 

本文设计了基于MAX787、MAX472和MA)(507的可编程脉宽调制型电流蔼c电路．该电路与通常 

的电流蔼c电路相比，有数字化l2位分辨率的程控接口；采用脉宽调制控制模式．大大提高了电源效 

率；高精度电0畈 馈设计增强了输出电流的稳定性．电路在8-40V电压输人时，能够在0．5A范围内 

输出稳定的可调电流，无需外接功率管进行电流扩展． 

二、力矩电动机的结构特点 

直漉力矩电动机的工作原理和普通的直流伺服电动机相同．只是 

在结构和外形尺寸的比例上有所不同．一般直流伺服电动机为了减小 

其转动惯量．大都做成细长形．而直流力矩电动机为了能在相同的体 

积和电枢电压下产生较大的转矩和较低的转速，一般做成圆盘状，电 

枢长度和直径之比一般为0．2左右，从结构合理性来考虑．—般做成永 

磁多极的．为了减少转矩和转速的波动．选取较多的槽数．换向片数 

和串联导体数．对于图l所示力矩电机模型它的电磁转矩为： 
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空载转速为： 
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式中N为电枢绕组的总导体畿 

为—个磁极下气隙磁通密度的平均值； 

L为电枢铁芯轴长度： 

沩 电枢导体中的电流： 

U为电枢电压： 

D为电枢的直径 

圈2．租控电谵蠢电路 

可见在电动机 陬  气隙平均 啦通密度、导体中的电亩| 陵 的情况下，电磁转矩与电枢导体中的 

电漉成正比；在电动机体积，气隙平均磁通密度，导体中的电流不变的情况下，电磁转矩大致和直 

径成正比．当电枢电压和气隙平均磁i匝密度不变时，理想空载转速n0和电枢铁芯直径近似成正比． 

这就是直流力矩电动机做成日盘状的原因． 

电路由3片集成电路构成． 

三、程控电流源电路设计 

提售 A电流．只需很少的外都元件，在电源电压8一柏v范围均闸 工作 

降式DdDC转换器，单片可 

其振蔼器，反馈和控制电路 
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都集成在单片内，有优良的动态响应和传输响应．通过逐个周期的电流检测防止过流输出和外部短 

路．MAX742是高边电流检测放大电路，它通过外接传感电阻在线地检测负载电流．MAXS07是电 

压输出、具有内部基准源和l2位并行接口的l2位散模转换器，其数据籀人端采用双缓存结构，易于 

实现与8位及l6位微处理器接口．设计的电路如图2所示． 

在电路中，U2通过检测R4两端的电压来检测输出电流，井在8脚输出—个运算电流信号，结果 

是由DAC电P u3设定的调整器ul的反馈输人端电压被U2的电流反馈所修正．反馈电流在并联的R2 

和R3上产生压降．它的变化与由负载电阻引起的负载电流的变化呈反方向． 

DAc输出0-10V电压．DAC输人为FFEHEX时，DAc输出为10V,U1源电流输出为0mA；相 

反，当DAc输凡o0旺Ⅲx时，DAo喻出为0V,对应ul源电流输出为5A． 

电路可通 '~2R2和R3值的修改设定输出电流(1一 )的范围． 

z一=啬( · · 
其中． 2．21V，vD̂c从 l0诃 变． 

从期望的输出电流范围可得出R2、R3的值．由(3)式，VDAc=10V~应I 最小值，VDAC=0V对应 

最大值，两式联立求解鄙可． 

四、小结 

作者在研制光栅数字显示卡卷尺测长系统时，使用力矩电机作为保持标光栅平直度的施力元件， 

并使用了本文设计的程控化电流源电路．本电路的电流输出能够实时跟踪标尺光栅的双向运动，通 

过快速反馈使输出电流保持稳定不变：同时电源效率可达90％远远高于线性电流源电路：12Jt~ 字 

分辨的编程接口设计易于实现与各类8位．16位微控制系统接口．在输人电压范围8-40V内，直接获 

得0-5A可调的稳定电流输出．本电路也适于控制同类型的伺服电机，或用于大电流蓄电池供电系统 

中实现程序控制的电池充放电控制． 
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关于CL480VcD初始化，主CPU主要等待自举，进行画面初始化．画面初始化，用设定画面边 

界色的sBC宏指令和设定显示视频窗口的SW宏指令进行．读出装入视频CD磁道l的磁盘信息用修正 

数据的D 指令，用分，秒，字组表示磁盘上的地址作为指令自变量装人磁盘，指定CL480VCD的 

D】乙̂M地址读出数据，数据一经读出，主微控制器就实行中断． 

动画面声音再生是通过把设定CD放音 勺P宏指令和设定∞ 放音开始的P．sS宏指令发送给CL480 

VCD．只要把CD驱动从需要的地址进入放音状态就可以了．在这里，宏指令自变量Start~起始磁盘 

再生的地址，宏指令自变量Sq堤结束磁盘再生的地址．如果执行这些指令，CL480VCD可以进行 

从cD接口输人的MPEG动画面和声频的解码．MPEG系统位漉分离，声频和视频输出同步及错误隐 

蔽等全部由t~IASOVCD控制，主微控制器发送宏指令后对CL480VCD就不需再作任何控制． 

静止画面声音再生是把设定静画面显示的DS宏指令和设定静画面显示开始结束的DS．sS宏指令 

发送给CL480VCD，只要把cD驱动从需要的地址进入放音状态就可以了．同放音P宏指令一样，宏 

指令发送后主微控制~XCCL480VCD不需再作任何控制． 
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