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三维旋转台的微机控制与角度显示 
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摘要 本文介绍了利用微机 自动控 制三维旋转台 ．并且 能实时显 示转动 角度的工作原 

理、程序设计和精度分析等问题。 
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引 言 

三维转动台在机砘加工、光学测试等领域有着广泛的应用 ，如何利用微机实现旋转台的自 

动控制，是一个十分实际的问题。为此设计了一种利用微机控制的三维旋转台 ，并且能够直接 

将旋转台转动的角度实时显示出。实际鹿用表明，该转台不但有较高的精度，而且控制方便。 

2 结构与原理 

利用微机控制旋转台系统的框图如图 1所 

示。旋转台d]水平转盘和垂直转盘组成，其结构 

如图 2所示。两个转盘由各自的步进电机带动 

其中水平转动的蜗杆每转一周，水平转盘转过 2。。 

进电机每走一步 ．水平转角转过的角度是 

2
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同样，垂直转动的蜗杆每转一周，垂直转盘转过 

1．2。，选用步距角为 0．75。／步的步进电机 ．刚步 

进电机每走一步，垂直转盘转过的角度是 
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这表明，旋转 台可控制的最小转动角度分别是 

水平方向丽1度和垂直方向 度a在旋转台 

上 ，还装有手摇机构，以备在不使用微机控制 

时，由人工操作，实现水平及垂直方向的转动旋 

转台的步进电机由微机控制 ，原理框图如图 3 
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图 1 系统的结掏框图 

选用步距角为 0．36。／步的步进电机 ，则步 

图 2 旋转台结掏示意图 
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图 3 步进 电机驱动 电路原理框图 
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所示。整个步进电机驱动电路由和徽机联接的 I／O接口、光 电隔离器和功率放大电路 电源等 

组成 。 

为了能将 旋转 台转动的角度实时显示 出 

来 ，设计了专用的角度显示器 ．其原理如图 4所 

示。在与步进 电机同轴的蜗杆上 安装 了 NEL 

型光电增量式编码器 ，其脉冲数是 200个／周， 

利用四细分电路．使之达到 800个／周。如前所 

述，步进电机每转一周时．水平转盘转动 2。，所 

以，一 个脉 冲 对 应 于 2／8oo一 0．0025。，即 四个 

脉冲对应 0．01。 对垂直转动亦可做类似处理。 

利用单片机进行运算处理，使角度显示精度为 

0．0005。。显示器的角度值同时可被敬机采集。 

3 软件设计 

控制旋 转台的程序设计主要问题有两个： 
一 个是控制步进 电机转动；一个是采集转动的 

角度值。程序设计框图如图 5所示。 

整个程序全部采用 BASIC语言 ．其特点 

是，具备人机对话功能。在输入始末角度值后， 

判别是正转或反转；然后进行水平转动，垂直转 

动；同时微机实时采集转动的角度并存贮；最后 

使旋转 台复位、进行数据打印。整个程序可实现 

定点转动，也可 实现区域扫描 

4 精度分析 

图 4 角度晁示器原理 眶图 

圈 5 程序设 框图 

利用 0．3 精度的 32面体反射镜和平行光 

管 ，并利用 0．1 精度的经纬仪和平面镜，分别测定水平转动和垂直转动的精度，结果表明，转 

动角度的最大偏差不大于 0．01。，如表 1、表 2所示 。 

表 l 旋转台木平转动精度测试数据 

32面体 lO．0004。I 20．0008。j 30．Do2。l一9．99 I，一20_000 一29．g998。 
转 台 J 10 oo0。l 2o．00o。j 30．0o0。』一10．000。l一2O．000。 一30．000。 
偏差 I o．0004。l 0．0o08。i 0．002 i一0．000'7。l 0 0003。 一0．0002。 

表 2 旋转台垂直转动精廛测试数据 

经纬仪 I l0．0026。 I 16．do8。 1 —12．002'7。 、一20．004。 
转台 l 10．OOZ。 l 16．D00。 I 一12．o 一2O．0O0。 
偏差 l 0．0006。 l 0．oo8。 D_0007 0 004。 
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M icrocomputer Control and Angle Display of 3一 D Rolary Platform 
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Abstfact 

This paper mainly presents a method for auto——control of 3——D rotary platform by mi—r 

crocomputer．and also the principle software programme，error analysis for the rotary angle 

display in real time． 
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