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五相混合式步进电动机在空间扫描驱动机构中的应用
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摘要：介绍了采用步进电动机、谐波减速器和绝对式编码器构成的扫描镜驱动机构进行成像光谱仪运动补偿的方案。说

明了选用五相混合式步进电动机的合理性，研究了五相混合式步进电动机在该应用中的特殊要求，驱动技术和控制实现

方法。首先，指出了扫描镜和相应驱动方案对步进电动机的特殊要求。接着，针对扫描镜低速运动补偿和高速运行回归

初始位置两种工况，提出了一种基于隔相五边形绕组联结方式的新型驱动方法，即调频调压结合恒频变脉宽调制

（ＰＷＭ）的方法，重点分析了该驱动方式对扫描机构运行性能的影响。最后，利用相关测试设备和相应方法对扫描镜的

运行精度进行了实验测量。结果表明：扫描镜在以０．１～０．５（°）／ｓ低速进行匀速运行和跟踪给定运动补偿曲线运行两

种情况下，角速度的均方根误差均＜５．５％，基本满足一般成像光谱仪对扫描机构的工程应用要求。
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１　引　言

　　为了满足成像光谱仪降低探测器的工作帧

频，提高信噪比的要求，多需要使用光学补偿技

术，而利用扫描镜进行运动补偿是常见的方法之

一［１］，好的扫描镜驱动机构应具备低速、大惯量、

高精度及高可靠性等特点。采用步进电动机、谐

波减速器和绝对式编码器组成的驱动机构［２］是一

种新型的空间扫描驱动机构方案，与基于有限转

角直流力矩电机的驱动机构方案［３４］相比，该方案

具有体积重量小、能够机械自锁，控制简单，工作

可靠，输出力矩大等优点，可满足航天轻量化和高

可靠性设计的要求。

这种方案对步进电动机的性能要求很高，主

要体现在需要步进电动机在较宽频域内都能保持

一定的牵出转矩，并且在低速时具有良好的运行

平稳性。这里选用的五相混合式步进电动机是一

种高性能电机，与航天领域广泛应用的两相（或四

相）［５］混合式步进电动机比较，二者的主要区别为

结构和相数的差别，即二相混合式步进电机为定

子八极／转子５０齿，五相混合式步进电机则为定

子十极／转子５０或１００齿。电机自身结构导致的

固有特点使得五相混合式步进电机比两相混合式

步进电机的分辨率高。上述的差别对电机的运行

性能有着不同的影响，相数和定子磁极的结合方

式不同对转子的吸力发生了变化，由此使运行性

能显著提高，表现在分辨率提高，起动停止频率

提升，运行频域增宽，运行的平稳性增强，定位转

矩减小［６］。

本文针对五相混合式步进电动机在成像光谱

仪扫描镜驱动机构中应用的特殊性，对其关键技

术进行了分析，提出了一种适用于成像光谱仪扫

描镜运动补偿的电机驱动方式，并结合原理样机

的试验，验证了在该驱动方式下系统具有良好的

运行性能和较高的稳定精度。

２　成像光谱仪的扫描驱动机构运行

对电机的特殊要求

　　扫描镜在成像光谱仪中的工作原理
［７］是：在

光谱仪成像过程中，扫描镜从初始位置轴向逆着

卫星运行方向反扫旋转，进行有限角度的低速平

稳运动，确保地面目标在探测器上有一定的驻留

时间，从而完成对光学系统的运动补偿；成像过程

结束后，扫描镜快速返回至初始位置，为下次成像

做准备。

因此，应用基于步进电动机的空间扫描驱动

机构时需要注意：

（１）在低速运行时，为了提高扫描镜的运行平

稳性，即使采用了减速机构这种机械阻尼的方法，

仍需要进一步改进电子阻尼形式，譬如采用合适

的绕组联结方式和相应的驱动技术，进而改善电

机绕组的电流波形，以防止电机振荡和失步等；

（２）在到达扫描终止位置后的返回瞬间，电机

和驱动电路构成的步进电机系统应有很高的启动

频率，并在高速返回的过程中，电机仍能够提供一

定的输出力矩。

此外，为了满足成像光谱仪对成像质量的要

求，对扫描镜在运动补偿过程中低速运动的平稳

性进行评价和测量也是系统应用的关键。

３　五相混合式步进电动机的驱动方

式设计

３．１　绕组联结方式的选定

五相混合式步进电动机的绕组联结方式对电

机的运行平稳性有直接的影响。这里采用五相绕

组按照犃→犆→犈→犅→犇首尾串联顺序构成的隔

相五边形联结方式，功率拓扑采用五相半桥结构，
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仅需１０只功率管，且工作时流过功率管的峰值电

流是相电流的２倍，系统效率高，绕组电流不存在

锯齿波，电磁噪音小［８］。相比五相 Ｈ 桥电路
［９］，

这种联结方式会由于五相绕组电流相互关联使相

电流波形具有很陡的上升沿和下降沿，从而使得

电机具有优良的动态特性。

３．２　基于调频调压和恒频变脉宽调制（犘犠犕）相

结合的驱动方法

对于步进电机的驱动，需要兼顾空间扫描驱

动机构的低速和高速两种运行情况。本文提出了

一种基于调频调压和恒频变ＰＷＭ相结合的方法

对五相混合式步进电动机进行驱动，该方法使得

电路电压在不同状态时发生改变，不仅能减小低

频时电流过大造成的振荡，还能在高频时保持一

定的输出转矩。

系统的电路结构如图１所示。

图１　五相混合式步进电动机驱动系统结构图

Ｆｉｇ．１　Ｂｌｏｃｋｄｉａｇｒａｍｏｆｆｉｖｅｐｈａｓｅｈｙｂｒｉｄｓｔｅｐｐｉｎｇ

ｍｏｔｏｒｄｒｉｖｉｎｇｓｙｓｔｅｍ

３．２．１　调频调压应用于电机高低速运行的速度

切换

步进电机低速运行时，电机旋转电势低，可以

通过控制器减小ＰＷＭ 的脉冲占空比，控制主电

路上的功率管，将加到功率桥上的直流电压幅值

调节到使电机绕组电流等于额定电流值，从而实

现电机的低频振荡区间内振荡减小，绕组电流的

前沿变缓，以减小单步运行的过冲和提高低速运

行的平稳性。

电机高速运行时，旋转电势增大，增加了

ＰＷＭ占空比，功率桥上直流电压升高，使总驱动

电流保持不变，从而提高电机输出转矩，克服结构

上大减速比的影响。在提高直流电压的同时，需

抬升驱动系统的启动频率，由于负载转矩和惯量

大小已确定，这个频率就和系统的机电时间常数

有着直接的关系，功率管的导通电阻犚犇犛（狅狀）和主

回路中的限流保护电阻犚 值是除电机绕组参数

外的关键参数。驱动系统功率拓扑与绕组的联接

如图２所示。

图２　功率级和绕组联接图

Ｆｉｇ．２　Ｄｉａｇｒａｍｏｆｐｏｗｅｒａｎｄｉｎｄｕｃｔｏｒｃｏｎｎｅｃｔｉｏｎ

高速返回时，采用四五通电方式，通电状态

为：

犃珚犅犆珡犇犃珚犅犆珡犇犈珚犅犆珡犇犈珚犅犆珡犇犈珡犃…，

对应功率管通电逻辑信号：

犛犪犛珔犫犛珋犲犛犪犛珔犫犛犪犛珔犫犛犮犛珔犫犛犮…

当所选功率管的犚犇犛（狅狀）＝４４ｍΩ，限流电阻

犚取１Ω时，四五通电方式下启动频率可以达到

９ｋＨｚ，即扫描镜转动速度为４．５（°）／ｓ，可以满足

扫描镜完成运动补偿后瞬间启动，随即迅速返回

初始位置的要求。当电机输入频率为９ｋＨｚ时，

绕组的相电流和线电流波形分别如图３中（ａ）和

（ｂ）所示。

（ａ）相电流

（ａ）Ｐｈａｓｅｃｕｒｒｅｎｔｗａｖｅｆｏｒｍ
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（ｂ）线电流

（ｂ）Ｌｉｎｅｃｕｒｒｅｎｔｗａｖｅｆｏｒｍ

图３　高速运行时相电流和线电流波形

Ｆｉｇ．３　Ｐｈａｓｅｃｕｒｒｅｎｔａｎｄｌｉｎｅｃｕｒｒｅｎｔｗａｖｅｆｏｒｍｓ

ｆｒｏｍｈｉｇｈｓｐｅｅｄｒｕｎｍｏｔｏｒ

３．２．２　改善低速运行性能的新型驱动方法

仅靠调频调压的方法难以满足电机低速运行

时的平稳性要求。当步进频率与系统固有振荡频

率相等或存在倍数关系时，容易引起振荡，严重时

导致失步。一般情况下，步进频率和固有振荡频

率的关系，

犳ｓｔｅｐ＝犳狀／犽　犽＝１，２，… ， （２）

式中，犳ｓｔｅｐ为步进频率，犳狀 为固有振荡频率。

这种低频振荡产生的原因是由于电机转子达

到平衡位置时具有多余的动能，需要通过增加阻

尼的办法来削弱这部分能量。在应用中，连接电

机与负载的大速比谐波减速器已构成机械阻尼，

但即使在电机四五通电半步工作方式下，对输出

端的扫描镜速度稳定性的改善效果仍不理想。从

相电流的波形上观察，相电流成梯形波，且变化率

较大，电机转子仍然产生多余动能。

为了提高电机的低速运行性能，需要改进驱

动方式以改善相电流波形。因此，首先建立了五

相混合式步进电动机数学模型。

五相混合式步进电动机的绕组端电压方程

为：

犞犽 ＝犚犻犽＋犔
ｄ犻犽
ｄ狋
＋犕∑

犲

犼＝犪
犼≠犽

ｄ犻犼
ｄ狋
＋狌犽（狋）．（３）

式中，犚为相绕组电阻；犔为相绕组自感；犕 为相

绕组间互感；犽为犪，犫，犮，犱，犲相；狌犽（狋）为转子在相

绕组中感应的旋转电势。

五相混合式步进电动机的旋转电势狌犽（狋）近

似正弦波，可用正弦函数表示，

狌犽（狋）＝犽ｅωｍｓｉｎ（ω狋－δ－θ犽）， （４）

式中，犽ｅ为旋转电压系数；ωｍ 为机械角速度；Δ为

超前／滞后角，即相电压基本分量超前或滞后旋转

电压的角度；θ犽 为旋转电压初始角。

每相绕组电流对应的转矩方程可以描述成：

犜犃＝犓犜犐犃ｓｉｎθ

犜犅＝犓犜犐犅ｓｉｎ（θ－２π／５）

犜犆＝犓犜犐犆ｓｉｎ（θ－４π／５）

犜犇＝犓犜犐犇ｓｉｎ（θ－６π／５）

犜犈＝犓犜犐犈ｓｉｎ（θ－８π／５）

， （５）

式中，犓犜 为转矩常数；θ为转子电角位移。

由此，需在五相绕组中分别通以相位差为

２π／５且幅值相同的正弦电流，在电机内建立均匀

的圆形旋转磁场，各相绕组的合成磁势矢量在空

间做幅值恒定的旋转运动。而在实际的多相电机

应用中，电机相数增多给驱动系统的设计带来了

更多的困难，难以直接实现这种正弦波电流很难，

往往是利用梯形电流来近似。

当绕组线电压和线电流参考方向如图２中所

示时，相电流为：

犻犪犮＝犻犪－犻犮

犻犮犲＝犻犮－犻犲

犻犲犫＝犻犲－犻犫

犻犫犱＝犻犫－犻犱

犻犱犪＝犻犱－犻犪

， （５）

因此，

犻犪犮＋犻犮犲＋犻犲犫＋犻犫犱＋犻犱犪＝０， （６）

电机在绕组隔相五边形联结方式下合成的力

矩矢量图如图４所示，假设每相绕组通额定电流

犐狅 时产生的单位转矩大小为犜，则

图４　合成转矩矢量图

Ｆｉｇ．４　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｏｆｔｏｒｑｕｅｖｅｃｔｏｒｓｙｎｔｈｅｓｉｓ
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犜犃＝犜犅＝犜犆＝犜犇＝犜犈＝犜 ， （７）

图４中的犜犖 为合成转矩，在一般整步四四

通电十拍工作方式下，绕组的通电状态为：

犃珚犅犆珡犇珚犅犆珡犇犈犆珡犇犈珡犃珡犇犈珡犃犅，… ，

犜犖 将以整步距角按顺序直接从犜０ 跳变至

犜１，犜１ 跳变至犜２…，这种转矩的跳变使电机转子

产生多余动能，表现在绕组电流上的波形有较大

的变化率。

由于绕组采用隔相五边形连接，相电流相互

关联，根据整步通电十拍工作方式，将一个步距角

行程周期分为十步，由式（５）、（６）可推导出相电流

的参考波形［１０］如图５所示。

图５　相电流参考波形

Ｆｉｇ．５　Ｒｅｆｅｒｅｎｃｅｗａｖｅｆｏｒｍｏｆｐｈａｓｅｃｕｒｒｅｎｔ

以狋０～狋１ 时段为例，当犻犪犮＝犐狅，犻犲犫＝－犐狅，犻犫犱

＝－犐狅 时，满足

犻犮犲＋犻犱犪＝犐狅， （８）

即犇相和犆相绕组的电流犻犮犲和犻犱犪分别从０

到犐狅 和犐狅 到０线性变化。为了达到这种效果，在

犃，犅，犈对应的桥臂功率管信号正常通电逻辑时

序下，犇，犆 两相绕组对应的桥臂功率管信号做

ＰＷＭ斩波处理，在以犗 点为基准位置的犜犇 与

犜犆 满足关系：

犽犜犆＋（１－犽）犜犇＝犜犖． （９）

其中，０≤犽≤１。

这样，使相电流变化满足线性渐变的关系，合

成转矩犜犖 将在狋０～狋１ 时间内完成沿犜０→犜１ 方向

渐变的过程。依次类推，即可完成合成磁场的圆

旋运动。

采用图５所示的相位互差为２π／５的参考电

流波与固定频率的三角波比较产生五路恒频变

ＰＷＭ信号，分别用来驱动功率桥的上半桥臂功

率管，反相后的信号驱动下半桥臂功率管。当三

角波频率为１６ｋＨｚ，电机输入频率为８０Ｈｚ时，

使用该驱动方法所测得的相电流波形如图６（ａ）

所示，与图２相比相电流更趋于正弦波，从线电流

波形上更容易看出这种阶梯形渐变的变化特征，

如图６（ｂ）所示。

参考电流值的选取也是这种方法的关键。齿

层比磁导动态分析法［１１］虽然能够利用计算模型

计算出电机牵入过程中每一瞬间的各相电流值，

但计算复杂，且需要大量的电机基本参数。通过

调频调压的试验方法，可以获得电机矩频曲线下

对应的电流值大小，一般可以满足工程应用的需

要。

（ａ）相电流

（ａ）Ｐｈａｓｅｃｕｒｒｅｎｔｗａｖｅｆｏｒｍ

（ｂ）线电流

（ｂ）Ｌｉｎｅｃｕｒｒｅｎｔｗａｖｅｆｏｒｍ

图６　低速运行时相电流和线电流波形

Ｆｉｇ．６　Ｐｈａｓｅｃｕｒｒｅｎｔａｎｄｌｉｎｅｃｕｒｒｅｎｔｗａｖｅｆｏｒｍｓ

ｆｒｏｍｌｏｗｓｐｅｅｄｒｕｎｍｏｔｏｒ

４　试验与结果

４．１　试验测试系统的组成

为了验证扫描镜驱动机构的运行性能，采用
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图７所示的检测系统对其角速度稳定性进行测

试。

该检测系统由指向反射镜控制系统，被测扫

描镜组件，２４位光电轴角编码器，ＰＣＩ板卡和计

算机测试软件等构成。其中，编码器的测角精度

为０．５″；计算机测试软件包括上位机仿真指令测

试软件和数据接收处理软件两部分，分别用来为

扫描镜控制系统发送通讯指令，提供基准补偿曲

线和接收编码器处理系统处理后的信号，完成角

度和速度的换算处理及数据曲线的显示回放。

扫描镜系统利用 Ｘｉｌｉｎｘ公司的 ＸＣＶ３００型

ＦＰＧＡ作为核心控制器，驱动电机采用某型号五

相混合式步进电动机的主要参数为：基本步距角

为０．３６（°）／ｓｔｅｐ，保持转矩为０．２４Ｎ·ｍ，绕组电

阻为２．２Ω，绕组电感为４ｍＨ。

图７　检测系统组成框图

Ｆｉｇ．７　Ｂｌｏｃｋｄｉａｇｒａｍｏｆｔｅｓｔｓｙｓｔｅｍ

４．２　扫描镜低速匀速运行

在扫描镜低速匀速运行的情况下，对系统跟

踪０．１～０．５°／ｓ内多组匀速的理论角速度情况进

行测量，采样时间为１００～２００ｍｓ，其中部分数据

的处理结果如表１所示。

表１　低速匀速运行角速度测量结果

Ｔａｂ．１　Ｍｅａｓｕｒｅｄｒｅｓｕｌｔｓｏｆａｎｇｕｌａｒｖｅｌｏｃｉｔｙ

ｉｎｓｌｏｗｕｎｉｆｏｒｍｍｏｔｉｏｎ

理论

角速度

／（（°）·ｓ－１）

采样

时间

／ｍｓ

实际测量角速度／（（°）·ｓ－１）

最大 最小 平均

最大相

对误差

Δ犻ｍａｘ／（％）

均方根

误差σ／（％）

０．１ ２００ ０．１１８ ０．０８６０．０９９６ １８．４７ ５．１８

０．１７５ ２００ ０．２０７ ０．１５００．１７４３ １８．２２ ５．４２

０．２５ １５０ ０．２９６ ０．２１４ ０．２４９ １８．３９ ５．３３

０．３７５ １５０ ０．４４１ ０．３１７０．３７５６ １７．６１ ５．３８

０．５ １００ ０．５７９ ０．４２３ ０．４９８ １５．８０ ５．２１

测量的结果也可以直接显示如图８的形式，

该图反映的是角位置和角速度的关系，对应理论

角速度为０．３７５（°）／ｓ。表１和图８综合体现出

角速度呈小幅周期性波动，平稳性良好。对应不

同理论速度，计算每组角速度的均方根误差

＜５．５％。

图８　低速匀速运行实测的角位置角速度曲线

Ｆｉｇ．８　Ｍｅａｓｕｒｅｄａｎｇｕｌａｒｐｏｓｉｔｉｏｎｖｅｌｏｃｉｔｙｃｕｒｖｅｉｎ

ｓｌｏｗｕｎｉｆｏｒｍｍｏｔｉｏｎ

为了比较提出的新型驱动方法在改善电机低

速稳定性的优势，对应理论角速度为０．３７５（°）／

ｓ，在同样条件下实际测量了仅使用传统的调频调

压驱动方法，电机四五通电方式的试验数据结

果。从图９可以直观看出，角速度存在明显的振

荡，而计算得到的均方根误差结果已高达１３．７％，

侧面反映了调频调压和恒频变ＰＷＭ相结合的新

型驱动方法较大程度地改善了扫描镜低速运行的

性能。

图９　调频调压驱动下的实测角位置角速度曲线

Ｆｉｇ．９　Ｍｅａｓｕｒｅｄａｎｇｕｌａｒｐｏｓｉｔｉｏｎｖｅｌｏｃｉｔｙｃｕｒｖｅｓｕ

ｓｉｎｇｆｒｅｑｕｅｎｃｙａｎｄｖｏｌｔａｇｅｍｏｄｕｌａｔｉｏｎｍｅｔｈｏｄ

４．３　扫描镜按运动补偿曲线运行

在给定运动补偿曲线运行的情况下，电机运

行跟踪此理论曲线，测量后的结果如图１０所示。
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曲线１为理论给定曲线，曲线２为实际测量曲线。

以曲线上４５″间隔即取一数据进行误差比较计

算，经数据统计后得到的角速度均方根误差

＜５．５％，符合一般成像光谱仪运动补偿的工程要

求。

图１０　运动补偿模式下实测的角位置角速度曲线

Ｆｉｇ．１０　Ｍｅａｓｕｒｅｄａｎｇｕｌａｒｐｏｓｉｔｉｏｎｖｅｌｏｃｉｔｙｃｕｒｖｅｓｉｎ

ｍｏｔｉｏｎｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎｍｏｄｅ

５　结　论

　　本文在成像光谱仪的光学成像运动补偿的工

程背景下，介绍了五相混合式步进电动机在新型

空间扫描机构中应用的特殊性。为了满足应用要

求，提出了一种新的五相混合式步进电机的驱动

方法，并结合采用的特殊的绕组联结方式，分析了

这种方法的工作原理和对驱动机构运行性能的影

响。最后，通过对工程原理样机的试验测试，验证

了扫描镜的运行平稳性精度。实验结果证明：在

０．１～０．５（°）／ｓ低速匀速运行和跟踪运动补偿曲

线运行两种工作情况下，扫描镜角速度的均方根

误差都小于５．５％，能够基本满足一般成像光谱

仪的工程要求。应用五相混合式步进电动机并使

用文中所论述的驱动方法，在实际工程中有广泛

的应用前景，适用于航天领域中需要的较为精密

控制的场合。
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●下期预告

仿生复眼接收系统设计与实验

谭雪春，武志超，梁　柱

（长春理工大学 理学院，吉林 长春１３００２２）

以生物视觉成像和目标识别为研究背景，深入研究了光学复眼的结构与拼接以及光纤耦合及光信

号接收成像技术，设计了一种可应用于凝视激光雷达的新型光学复眼接收系统。该系统通过模仿昆虫

复眼结构形式，拟由１６个透镜阵列构成，全视场角为２°。利用光纤耦合技术接收光信号，并对复眼探测

结果进行了实验研究和分析。结果表明，该接收系统能够准确地反映探测目标轮廓，探测距离可达２００

ｍ以上，在实验室获得了２０ｆｒａｍｅ／ｓ的距离图像，像点点阵间距为１．７２ｍ×１．７２ｍ。该系统可以满足

导弹末制导使用或是低空飞行器下视地形匹配，具有广阔的应用前景。
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