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!新特器件应用

’ 概述
直流电机以其良好的线性特性、优异的控制性

能等特点，至今仍然是大多数变速运动控制和闭环

位置伺服控制系统的最佳选择。为适应小型直流电

动机的使用需要，各国半导体厂商纷纷推出了大量

的直流电动机控制专用集成电路。其中 ($)% * ($)’ *
($)$三种专用集成电路是 +,+ ! -./0+/1公司为
直流电动机控制而专门设计的，利用它们可以构成

基于微处理器控制的直流电机伺服系统，并具有快

速、精确、高效、低功耗等特点，可方便地与微机直接

交互。另外，这三种芯片不但可以共同构成直流电

机伺服控制系统，同时也可以单独使用。

$ 芯片的主要特点及功能

$2 ’ ($)’的特点及功能
($)’ 是一种 ’& 脚

塑料封装的 (+3电路，主
要组成部分为 4位 5 * 6
转换器、误差放大器和位

置放大器，其内部组成框

图如图 ’所示。电源电压
采用 7 ’% 8 ’49。($)’可
将微处理器和 ($)$联系
在一起，并由它输出控制

电压给 ($)$，其中的位
置放大器允许位置环路

对其参数进行单独调

节。

由于其 5 * 6转换器

的极性可调，因而可用于控制电机的转向。5 * 6 转
换器可接受微处理器发来的二进制码，电路的参考

电压取自 ($)%，它可产生双极性的输出电流，其极
性由微处理器的 +3,1信号脚控制。
$2 $ ($)$开关式直流电机驱动器

($)$是一个 ’4脚塑料封装的 (+3智能功率集
成电路，它可以看作是一个功率转换放大器。($)$
可为直流电动机输出与 ($)’的输出电压 :;;9成
正比的驱动电流。($)$内部设有电流反馈环，因而
可保证电机电流始终与控制电压 :;;9 成正比。
($)$的主要特点如下：

! 驱动能力为 $6 * "&9 * "%<.=；

! 采用单电源供电（’# 8 "&9）；

! 外部环增益可调；
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摘要：介绍了直流电机驱动芯片 ($)% * ($)’ * ($)$的主要技术特点和功能，给出了由其构成的三种
基本控制系统和具体的应用控制电路。
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图 ’ ($)$的原理框图
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图 $ %$#& ’ %$#( ’ %$#$组成的系统框图

表 ( %$#$的主要参数
符号 参 数 测 试 条 件 最小 典型 最大 单位

)* 电源电压 (+ ", )
-. 静态拉电流 )* / $&0（偏置 &） "& 1& 23
)4* 输入电压偏差 -4 / & 5 "1& 2)

-6 输入电流（768 ,）
)( / ! + 9 +) ! ( 9 + 23
)( / : + 9 +) & 9 1 23

)6 输入电压（768 ,） ;*( / ;*$ / & 9 $!
-4 / $3 # 9 ( )

-4 / ! $3 ! # 9 ( )
-4 输出电流 )( / 5 # 9 +) ;*( / ;*$ / & 9 $! 5 $ 3

). 总输出压降 （包括电阻传感器）
-4 / $3 1 )

-4 / ! (3 & 9 "1 )
)<* 电阻压降分辨率 => / (1&? -4 / $3 & 9 @@ )
-4
)6

跨导
;*( / ;*$ / & 9 $! $&1 $$& $"1 23 ’ )
;*( / ;*$ / & 9 @! ($& 23 ’ )

A4*B 频率范围（768 (&） ( "& CDE

直流电机驱动器 %$#& ’ %$#( ’ %$#$及其应用

! 具有两个逻辑使能端；

! 带有温度保护功能；

! 有过载保护和电源欠压保护功能。
%$#$开关式直流电机驱动器的主要电参数如

表 (所列。
$9 " %$#&的特点功能

%$#&是一个 (,脚塑料封装的单片 %F-集成电
路，其电源电压为 5 (& G 5 (1)，它可对光编码器产
生的三个信号 H=3、H=I、H=H进行 H ’)变换，从而将
其转换成一个转速电压信号、一个位置信号和微处

理器的反馈信号。除此之外，它还可用来产生系统中

J ’3转换器的参考电压。其中 H=3、H=I、H=H三信号
的峰值为 5 K)。

%$#&的 ) ’ H变换与 HL单稳态触发器构成的
H ’)变换相比，具有下列三个明显的优点：

! 输出电压纹波小，纹波频率是输入频率的 @
倍，因而易于滤除而无须限制速度环的带宽。

! 输出电压极性反映了电机的转向，易于实现
双向速度控制和位置伺服系统。

! 可以较快的获取转速信息，具有良好的暂态
响应和较快的响应时间。

" 应用电路

"9 ( %$#& ’ $#( ’ $#$组成的综合应用系统
%$#& ’ $#( ’ $#$组成的综合应用系统如图 $所

示。此系统由微处理器调节最佳速度，并由微处理

器通过输出指令字来控制 %$#(。由于 %$#(内含 J ’3
转换器和误差比较放大器，因而其产生的电压控制

信号可用来驱动 %$#$以驱动直流电机。与电机轴相
连的光编码器将信号送给 %$#&后，%$#&中的转速
转换器将产生转速反馈电压和位置反馈电压一并送

入 %$#(。
此系统可以在两种模式下工作，以达到快速、精

确的定位以及闭环速度和闭环位置的控制，两种工

作模式的联合使用可使系统更加快速的接近目标位

置，并能实现精确定位。当初始电机停止时，系统将

达到一个新的位置，此时系统工作于开环状态，电机

的电流达到最大值，电机加速，而当反馈信号送给微

处理器后，电机加速度递减，直到速度增至最大值，

而使系统工作于闭环状态；当目标位置接近时，微处

理器将减小速度控制字，电机减速至最小转速，此时

微处理器将系统切换到位置控制模式，然后在 " G
@2*内由 %$#$驱动电机到达 &位置。
当测速电压产生时，首先由光编码器产生两个
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图 " &$’( ) &$’$构成的数字控制系统

图 * 由 &$’$构成的直流电机转速控制电路
相位差为 + ’#度的准正弦信号 ,-.和 ,-/。并用正
弦信号的频率表示电机的转速，而两信号的相位差

则可用来判断电机的转向，同时由光编码器产生另

一个信号 ,-,以判断电机的绝对位置原点。,-.和
,-/由放大器 .(和 .$放大后产生 0./和 0..。然后

0./和 0..再由外部 12网络微分以产生 03.和 03/。

信号 ,-. ) 4 5 ,-. 5 6或 ,-/ ) 4 5 ,-/ 5 6则由比较器
27(和 27$产生，最后由 .*将乘法器的输出转换成
流速信号。

*8 $ &$’$构成的转速反馈控制电路
图 *所示是由 &$’$构成的直流电机转速控制

电路，在此转速反馈控制电路中，电机的转速由电压

信号控制 9电机的转向则由控制电压的极性控制。
此系统的控制量为电压信号，其变化范围为 !

0:; < = 0:;（0:;为控制电压的峰值）；其被控量为

电机的转速，它应与控制

电压呈线性关系。

*8 * &$’(、&$’$构成的数
字控制速度系统

图 "所示是由 &$’(、
&$’$构成的数字控制系统
电路图。系统中的速度指

令字为 >位二进制数，另
有一位指令信息用于控制

电机的转向。需要说明的

是：&$’$只能提供 *%0、$.
的驱动能力。因此，对于一

些机器人和机床等较大功

率的驱动控制系统，可以

外接晶体管以扩大其功率驱动能力。
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