
第一图书网, tushu007.com
<<MCX314运动控制芯片与数控系统>>

图书基本信息

书名：<<MCX314运动控制芯片与数控系统设计>>

13位ISBN编号：9787810772181

10位ISBN编号：781077218X

出版时间：2002-11

出版时间：北京航空航天大学出版社

作者：叶佩青,汪劲松

页数：192

版权说明：本站所提供下载的PDF图书仅提供预览和简介，请支持正版图书。

更多资源请访问：http://www.tushu007.com

Page 1



第一图书网, tushu007.com
<<MCX314运动控制芯片与数控系统>>

前言

　　随着微计算机、集成电路、传感器、功率电子等技术的迅速发展，运动控制技术在工业、办公和
家庭等自动化方面日益得到广泛应用；控制形式也由以机械提供动力驱动的简单启停控制，发展到对
其位置、速度、加速度、转矩等的精确控制；原先的“电机拖动”、“电气传动”已经发展到“运动
控制”的新阶段。
　　电机伺服驱动系统主要由伺服电机、功率放大器、位置和速度检测传感器、控制电路等构成。
控制电路产生的弱电信号经过功率放大，驱动伺服电机，并将位置、速度等信号反馈给控制电路实现
闭环控制。
驱动部分已经由分立器件、单元电路，向专用智能功率驱动模块发展。
运动控制部分目前主要通过单片机或计算机实现控制。
这种传统的实现方法，集成度低，电路复杂，软、硬件研制周期长，产品一致性差，严重影响系统的
性能和可靠性。
高集成度 MCX314运动控制专用芯片能实现4轴3联运动的位置、速度、加速度控制和直线、圆弧、位
元3种模式的连续插补和位置环闭环控制，其性能优良、接口简单、编程方便、工作可靠，给运动控
制带来极大方便。
　　数控机床既是高新技术产业不可缺少的基础装备，又是传统产业更新换代的重要手段，对解决复
杂零件的加工制造，提高产品加工效率和质量，增强企业竞争能力意义重大。
数控机床是装备国防、航空、航天等工业的核心，被视为战略物资和战备性工业受到高度重视；而包
括位置、速度、加速度、轨迹控制在内的运动控制又是数控技术的关键，直接决定了工件加工的精度
、光洁度和效率。
　　本书共8章：第1～3章介绍了 MCX314芯片的管脚定义、控制功能、电气和机械等相关技术参数；
第4章阐述了命令、状态、输入、输出等控制寄存器的功能和操作；第5章解释了指令系统，给出了加
速度、减速度、速度、输出脉冲数/插补结束点等数据的设定，介绍了当前逻辑和实际位置、速度、
加/减速度等状态的读取和直线、圆弧、BP等插补命令的启动方法；第6～8章对 MCX314与PC-ISA
、PC-PCI、MCS51、68000等的总线和CPU接口及位置控制、通用输入/输出、位置反馈等信号的接口
进行了详细设计，利用C和汇编语言设计了相应的软件驱动函数，并分别设计了TR008型和TR003型机
床控制系统，探讨了数控系统的功能、结构以及软件、硬件设计的方法和技巧。
　　本书内容立足于工程应用，附有大量的电路和软件例程，并通过测试和试验，已经用于科研和工
程实践中；同时还基于 MCX314开发了与MCS51 CPU接口的仿真控制实验卡、与PC ISA总线接口的运
动控制实验卡，可供读者在解决类似问题时参考和实验。
其中大量工作是与课题组老师、研究生共同完成的，如段广洪、王立平、张辉、尹文生、郑浩峻、李
铁民、唐晓强等老师和胡波、赵海军、赵慎良、王慧等研究生。
　　日本NOVA电子公司为本书的编写提供了很多技术资料，北京航空航天大学的何立民教授给本书
提出了许多宝贵的意见，在此一并表示诚挚的感谢。
　　由于编者水平有限，书中错误和不妥之处，恳请读者批评指正。
　　本书得到国家863先进制造与自动化技术领域，机器人技术主题8634022001AA423260项目的支持。
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内容概要

　　MCX314是日本NOVA电子有限公司研制的DSP运动控制专用芯片，性能优良、接口简单、编程方
便、工作可靠，可广泛应用于数控机床、机器人等领域的运动控制。
　　芯片能与8位或16位数据总线接口，通过命令、数据和状态等寄存器实现4轴3联动的位置、速度、
加速度等的运动控制和实时监控，实现直线、圆弧、位元3种模式的轨迹插补，输出脉冲频率达4 MHz
。
每轴都有伺服反馈输入端、4个输入点和8个输出点，能独立地设置为恒速、线性或S曲线加/减速控制
方式，并有2个32位的逻辑、实际位置计数器和状态比较寄存器，实现位置的闭环控制。
　　《MCX314运动控制芯片与数控系统设计》详细介绍了 MCX314的控制原理，它与MCS51、PC
机ISA、PCI总线等的接口电路，用汇编和C语言实现的控制软件和相关技术，以及基于它设计的机床
数控系统的软、硬件方法。
《MCX314运动控制芯片与数控系统设计》内容详实，通俗易懂，书中所有电路和软件例程都通过测
试。
《MCX314运动控制芯片与数控系统设计》适于从事数控系统和运动控制开发的技术人员阅读。
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