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[54J 发明名称

[57J 摘要

本发明提供了一种通过在步进电机的减速或加

速时使用微步长模式而控制步进电机的方法，所述

步进电机在全步长模式或半步长模式中移动光学拾

取头，所述方法用于最小化光学拾取头的透镜振

动。 所述方法包括:设置步进电机的初始步长，向

在所设置的初始步长的步进电机应用微步长模式以

移动光学拾取头，并且在初始步长后向步进电机应

用全步长模式或半步长模式以将光学拾取头加速期

望速度。 而且，所述方法包括:设置步进电路的以

后步长，向步进电机应用全步长模式或半步长模式

以将光学拾取头减速期望的速度，并且向在所设置

的以后步长的步进电机应用微步长模式以移动光学

拾取头。
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1.一种用于控制步进电机以移动光学拾取头的方法，所这方法包括:

以所设直的初始步长来向步进电机应用微步长模式，以便按照步进电机

5 的加速以微步长移动光学拾取头，以实现第一速度;和

向步进电机应用全步长模式或半步长模式以将光学拾取头从在微步长模

式中实现的第一速度加速到所期望的速度。

2. 按照权利要求 1 的用于控制步进电机的方法，其中微步长模式包括多

个步长模式。

10 3. 按照权利要求 2 的用于控制步进电机的方法，其中多个步长模式每个

包括对应大小的步长，并且依序减少依序相邻步长模式的步长。

4. 一种用于控制步进电机以移动光学拾取头的方法，所述方法包括:

向步进电机应用全步长模式或半步长模式，以便将光学拾取头减速到第

一速度以达到所期望的速度;和

15 在应用全步长模式或半步长模式后向步进屯机应用微步长模式，以移动

光学拾取头以从第一速度向所期望的速度减速。

5. 按照权利要求 4 的用于控制步进电机的方法，其中微步长模式包括多

个步长模式。

6. 按照权利要求 5 的用于控制步进电机的方法，其中多个步长模式的每

20 个包括多个具有对应大小的步长，其中依序相邻步长模式具有与相邻设置模

式的步长大小相比较依序提高的步长大小。

7. 一种用于控制步进电机以移动光学拾取头的方法，所达方法包括:

向步进电机应用微步长模式，以便逐渐将尤学拾取头的运动加速到第一

速度;和

25 向步进电机应用全步长模式或半步长模式，以将光学拾取头的运动从在

微步长模式中实现的第一速度向预定速度加速。

8. 按照权利要求 7 的方法，其中微步长模式包括至少一个步长模式。

9. 按照权利要求 7 的方法，其中微步长模式包括第一步长模式和第二步

长模式。

30 10. 按照权利要求 9 的方法，其中微步长模式还包括第二步长模式。

11.按照权利要求 10 的方法，其中第一步长模式具有第一步长数量，第
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二步长模式具有小于第一步长数量的第二步长数量，第二步长模式具有小于

第二步长数量的第二步长数量。

12. 按照权利要求 10 的方法，其中第一步长模式具有64 个步长，第二

步长模式具有32 个步长，第三步长模式具有16 个步长。

5 13. 按照权利要求 9 的方法，其中，与第二步长模式的步长数量相比较，

第一步长模式具有较多数量的步长。

14. 一种用于控制步进屯机以移动光学拾取头的方法，所述方法包括:

向步进电机应用全步长模式或半步长模式，以便在减速到预定速度之前

将光学拾取头减速到第一速度;

10 向步进电机应用微步长模式，以将光学拾取头的移动从第一速度向预定

速度逐渐变慢。

15. 按照权利要求 14 的方法，其中微步长模式包括至少一个步长模式。

16. 按照权利要求 14 的方法，其中微步长模式包括第一步长模式和第二

步长模式。

15 17. 按照权利要求 16 的方法，其中微步长模式还包括第二步长模式。

18. 按照权利要求 15 的方法，其中第一步长模式具有第一步长数量，第

二步长模式具有大于第一步长数量的第二步长数量，第二步长模式具有大于

第二步长数量的第二步长数量。

19. 按照权利要求 17 的方法，其中第一步长模式具有 16 个步长，第二

20 步长模式具有 32 个步长，第三步长模式具有 64 个步长。

20. 按照权利要求 16 的方法，其中，第一步长模式具有比第二步长模式

的步长数量相对少的步长数量。

21.一种用于控制步进电机以移动光学拾取头的方法，所达方法包括:

向步进电机应用第一微步长模式，以便逐渐将光学拾取头的运动加速到

25 第一速度;

向步进电机应用第一全步长模式或第一半步长模式，以将光学拾取头的

运动从第一速度向第一预定速度加速;

向步进电机应用第二全步长模式或第二半步长模式，以在减速到第二预

定速度之前将光学拾取头的运动从第一预定速度减速到第二速度;和

30 向步进电机应用第二微步长模式，以将光学拾取头的运动逐渐从第二速

度向第二预定速度变慢。
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22. 一种计算机可读介质，以用于使用计算机来实现权利要求21 的方法

的处理指令编码。

23. 一种光学拾取器件，包括:

主轴电机，用于旋转盘;

5 光学拾耳又头，用于相对于盘传送数据;

步进电机，用于移动丸学拾取头以相对于盘上的位置侍送数据;

控制器，用于按照权利要求 21 的方法来控制主轴电机、光学拾取头和步

进电机。

4
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5 技术领域

本发明涉及一种用于驱动光盘驱动器的方法，史具体而言涉及一种通过

使用微步长模式在步进电机的减速和加这时控制步进电机的方法，所述步进

电机在全步长模式或半步长模式中移动光学拾取头，所述方法用于最小化光

学拾取头的透镜振动。

10

背景技术

传统的光盘驱动器通过以全步长模式、半步长模式或有丈步长模式驱动步

进电机而将光学拾取头布置在盘上。通过以全步长模式或半步长模式来驱动

步进电机，光学拾取头移动得比微步长模式更，快，因为这些模式具有大于微

15 步长模式的向量数量。

在传统的光学驱动器中，当以全步长模式或半步长模式来加速光学拾取

头的移动时，所述头的透镜在加速时大幅度振动，因此所述振动可能引起控

制透镜的不稳定条件。类似地，在传统的光盘驱动器中，当尤学才合取头在全

步长模式或半步长模式中被减速时，透镜也在减速时经历大幅度的振动，因

20 此它可能引起控制透镜的不稳定条件。

为了解决上述问题，当应用全步长模式或半步长模式时向透镜提供了等

待时间，以便透镜可以稳定地操作。但是，这种解决方案有一个问题:移动

步进电机的光学拾取头的时间慢下来。

25 发明内容

本发明的其他方面和/或优点将部分地在后面的说明书中给出，并且部分

地从所这说明书显而易见，或者可以通过本发明的实践来学习。

按照本发明的一个方面，提供了一种通过在步进电机的减速或加速的时

间点使用微步长模式来控制步进电机的方法，所达步进电机以全步长模式或

30 半步长模式来移动九学拾取头，所述方法用于使光学拾取头的透镜振动最小

化。

5



200510008223.3 说明书第2/7页

按照本发明的一个方面，提供了一种用于控制步进电机以移动光学拾取

头的方法，所这方法包括:设置步进电机的初始步长;以所设置的初始步长

来向步进电机应用微步长模式，以移动光，学拾取头;在初始步长后，向步进

电机应用全步长模式或半步长模式以使用预定速度加速光学拾取头的移动。

5 微步长模式的数量可以被依序降低，并且微步长模式的降低数量可以被

应用到所设置的初始级的每步长。

按照本发明的另一个方面，提供了一种用于控制步进电机以移动光学拾

取头的方法，所述方法包括:设置步进电机的后来步长;向步进电机应用全

步长模式或半步长模式以将光学拾取头减速到预定速度;向步进电机应用微

10 步长模式以移动光学拾取头;步进屯机的后来步长可以根据半步长模式被设

直为多个步长。

微步长模式的数量可以依序被降低，并且微步长模式的降低数量可以被

应用到所设置的最新级的每步长。

按照本发明的一个方面，在用于移动尤学拾取头的步进电机的加速或减

15 速时，向步进电机应用微步长模式，由此最小化光学拾取头的透镜振动。因

此，稳定了光学拾取头的透镜，以便可以与现有技术相关联地迅速应用用于

稳定地伺服透镜的时间。

附图 4兑明

20 通过下面结合附图说明本发明的实施例，本发明的这些和其他方面和优

点将会变得更加清楚和史容易理解，其中:

图 l 是按照本发明的一个实施例的光盘驱动器的方框图;

图 2 是描述按照本发明的一个实施例的用于控制步进电机的方法的流程

图。

25

具体实施方式

现在详细说明本发明的实施例，其示例被图解在附图中，其中在全部附

图中类似的附图标号指示类似的元件。下面通过参照附图来说明实施例以说

明本发明。

30 图 l 是按照本发明的一个实施例的光盘驱动器的方框图，所述光盘驱动

器包括光盘 100、主轴电机 110、光学拾取头 120、步进电机 130 和控制器 1400

6
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图 2 描述按照本发明的一个实施例的用于控制步进电机的方法的流程

图。不要求所达方法可以被实现为可以被控制器140 读取的计算机程序或固

件，控制器 140 可以是一般或专用计算机。

所述方法可以包括确定是否要加速光学拾取头120 ( S200 )。如果光学拾

5 取头 120 被加速，则可以设置步进电机 130 的初始步长。可以在例如所设置

的初始步长向步进电机 130 应用微步长模式( S202 )，并且在初始步长后，通

过向步进电机 130 应用全步长模式或半步长模式来加速光学拾取头 120

( S204)。然后确定是否光学拾取头 120 被加速圭tl预定/期望速度( S206)。或

者，在减速光学拾取头 120 的情况下，如在操作 200 中所确定，可以在操作

10 208 实现用于减速光学拾取头 120 的减速步进电机 130 的减速步长模式可能

设置，则可能包括向步进电机 130 应用全步长模式或半步长模式( S208 )。如

果光学拾取头在减速后到达后来步长，则向步进电机 130 应用微步长模式以

将光学拾取头 120 移动到第二预定速度 (S210 )，其后可能确定是否光学拾取

头 120 已经被减速到期望的速度。

15 现在参照图 1-2 来详细说明按照本发明的方面的用于控制步进电机 130

的方法。主轴电机 110 在控制器 140 的控制下旋转光盘 1000 光学拾取头 120

响应于控制器 140 的命令而移动光盘 100 以对于九盘 100 读取和/或写入数据，

或执行感兴趣的命令。步进电机 130 在控制器 140 的控制之下移动光学拾取

头 120 。

20 步进电机 130 按照一个输入脉冲来以给定的步长大小和给定的步进角度

来旋转以移动光学拾取头。步进电机 130 具有如下几个优点:因为通过数字

信号来直接执行开环控制，因此系统简单;可以不使用反馈系统来执行精确

的控制以控制位置或速度;因为与脉冲信号的频率相关联地获得旋转速度，

因此可以宽范围地控制速度;可以容易地操作开始、停止和正向/反向旋转;

25 旋转角度完全与输入脉冲的数量关联;角度误差小，并且不累积误差;在停

止时产生高保持力矩;它可以以高力矩和极低的速度来操作;因为电机部件

的数量小，因此它的可靠性高;并且它是便宜的。但是，应当了解的是可以

使用除了步进电机之外的其他电机来实现其他的方面和优点，所述其他电机

可以用于本发明，它们可实现上述优点的一个或多个。

30 用于驱动步进电机 130 的方法可以根据旋转 360 度的步长大小被划分为

全步长模式、半步长模式和微步长模式。具体而言，全步长模式是通过同时

7
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向步进电机 130 的两个绕纽施加电流来驱动步进电机130。在这种情况下，

因为两个绕纽(电极)同时被供能，因此旋转器在两个绕组的中问定位和停

止。按照全步长模式，步进屯机130 可以对于 360 度以四个步长旋转，以便

步进电机 130 的全步长的移动角度是90 度。

5 半步长模式是通过交错地使用一相供能模式和两相供能模式来驱动步进

电机 130，以便将步长大小平分。按照半步长模式，步进电机 130 可以对于

360 以 8 个步长旋转，以便步进电机 130 在半步长模式中每步长的移动角度

是 45 度。

在以全步长模式或半步长模式来加速或减速步进电机 130 的情况下，结

10 果产生的向量数量大，由此使得尤学拾取头 120 的透镜振动。

作为对比，微步长模式正弦地转换在电机 130 的相邻相位之间的激励电

流，以便使能在基本步进角的中间区域的定位。在微步长模式中，因为步进

电机 130 可以通过正弦波旋转，因此步进电机 130 可以对于 360 度在几个微

步长(诸如 16 步长、 32 步长、 64 步长等)旋转。举例而言，步进电机 130

15 的步进角可以是在微步长模式中的 22.5 度、 11.25 度、 5.625 度等。但是，应

当了解的是可以按照本发明各个的方面来设计其他微步长模式。

因为步进电机 130 通过正弦波以每步长旋转，因此，与全步长模式或半

步长模式的向量数量相比较，微步长模式具有很小的向量数量。因此，微步

长模式适合于微小地移动光学拾取头 120 而不引起振动。

20 控制器 140 控制主轴电机110 旋转光盘 100 和步进电机 130 旋转光学拾

耳又头 120。按照本友明的方面，控制器140 通过使用全步长模式、半步长模

式或微步长模式来控制步进电机130。现在参照图 2 来说明用于通过控制器

来控制步进电机130 的方法。

控制器 140 可以确定是否控制器140 加速尤学拾取头 120 (8200)。在其

25 中光学拾取头 120 被加速或减速的所示的实施例中，可以向步进电机 130 应

用不同的控制模式。但是，应当了解的是控制器 140 不必使用用于加速和减

速的模式，因此在本发明的所有方面不需要操作 8200 。

在步进电机 130 手皮加速的情况下，如果光学拾取头 120 要被加速，则控

制器 140 可以设置步进电机 130 的初始级。但是，应当明白，初始级的设置

30 不必在本发明的所有方面被执行。如果步进电机130 的移动步长突然加大以

加速光学拾取头 120，则安装在光学拾取头 120 上的透镜可能振动。因此，

8
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也可以以步进电机 130 在初始级缓慢加速然后在初始级后快速加速的方式来

设置初始级。控制器140 也可以按照本发明的一个方面根据半步长模式来将

初始级设置为例如二个或更多的步长。但是，应当了解的是可以另外使用其

他步长模式来设直步长的数量。

5 当设置初始级时，例如，控制器 140 也可以向步进电机 130 应用微步长

模式( S202 )。因为步进电机 130 在微步长模式中旋转，因此步进电机 130 可

以对于 360 度以几个步长旋转。步长的数量越大，则当光学拾取头 120 移动

时透镜振动越小。

在操作 S202，控制器 140 也可以按照本发明的一个方面向所设置的初始

10 级的每一步长应用微步长模式的依序减少的步长数量。例如，在初始级的数

量被设置为三个步长的情况下，在第一步长模式，步进电机 130 在应用 64 个

步长的微步长模式中移动，在第二步长模式，步进电机 130 在应用 32 个步长

的微步长模式中移动，在第三步长模式，步进电机 130 在应用 16 个步长的微

步长模式中移动。但是，应当了解的是可以使用其他数量的步长，并且可以

15 在初始步长使用多于或少于三个步长的模式。同样，步进电机 130 可以例如

在第一步长模式以 5.625 度的步进角、在第二步长模式以 11.25 度的步进角、

在第二步长模式以 22.5 度的步进角被依序加速。

在操作 S202 中在步进电机 130 以初始级旋转后，控制器 140 可以向步进

电机 130 应用全步长模式或半步长模式以加速光学拾取头 120 的移动( S204) 。

20 在初始级后向步进电机 130 应用全步长模式的情况下?步进屯机 130 以每步

长 90 度旋转。或者，当在初始级后向步进电机 130 应用半步长模式时，步进

电机 130 以每步长 45 度来旋转。

在操作 S204 后，控制器 140 可以控制步进电机 130 来确定是否光学拾取

头 120 的移动被加速到预定的期望的速度( S206)。如果步进电机 130 被加速

25 到预定的速度，则控制器 140 可以随后执行光，学拾取处理。否则，控制器 140

重复操作 8202-8206 。但是，应当了解的是操作 8206 可以其他的方式被执行，

而不必在本发明的所有方面被执行。

当按照本发明的一个方面来加速光学拾取头 120 时，步进电机 130 不突

然旋转而是逐渐加速，由此安装到光学才合取头 120 的透镜的振动被最小化。

30 在如操作 8200 中所确定的那样减速光学拾取头的移动的情况下，可以以

步进屯机 130 的后来步长来设置控制器 140。具体而言，如果步进电机 130

9
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被突然地移动以减速光学拾取头120，则安装到九学拾耳又头 120 的透镜可能

振动。因此，可以由控制器140 设置后来步长，以便步进电机130 在初始级

迅速地加速，然后缓慢地减速。控制器140 也可以将例如微步长模式设置例

如为三个或更多的步长。但是，应当了解的是可以使用其他数量的步长，并

5 且在本发明的所有方面不需要独立的设置操作。

在设置后来步长后，控制器 140 可以向步进电机 130 应用全步长模式或

半步长模式以加速光学拾取头 120 ( S208 )。在向步进电机 130 应用全步长模

式的情况下，步进电机 130 可以每步长旋转 45 度，然后减速，同时在向步进

电机 130 应用半步长模式的情况下，步进电机 130 可以每步长旋转 45 度，然

10 后减速。

在通过向步进模式应用全步长模式或半步长模式来减速光学拾取头 120

后，控制器 140 也可以向步进电机 130 应用微步长模式 (S210 )。在微步长模

式中，因为步进电机 130 通过正弦波旋转，因此步进电机可以对于 360 度以

几个步长旋转。因此，步长的数量越大，则当光学拾取头 120 移动时透镜振

15 动越小。

拉制器 140 可以向所设置的以后步长的每步长应用微步长模式的依序增

加数量的步长。例如，当以后步长的数量被设直为三个步长的时候，在第一

步长模式，步进电机 130 可以在应用了 16 个步长的微步长模式中移动，在第

二步长模式，步进电机 130 可以在应用 32 个步长的微步长模式中移动，在第

20 二步长模式，步进电机 130 可以在应用了 64 个步长的微步长模式中移动。同

样，步进电机 130 可以例如在第一步长模式中以 22.5 度的步进角、在第二步

长模式以 11.25 度的步进角、在第二步长模式以 5.625 度的步进角依序减速。

但是，应当了解的是可以使用关多或吴少数量的步长模式，并且每步长模式

可以具有其他数量的步长。

25 控制器 140 随后可以控制步进屯机 130 来确定是否光学拾取头 120 被减

这期望的速度。如果步进电机 130 被减速期望的速度，则控制器 140 可以执

行光学拾取处理。

当光学拾取头 120 的移动按照本发明的一个方面被减速时，步进电机 130

不过度运转，而是逐渐地减速，由此最小化了被安装到光学拾取头 120 的透

30 镜的振动。

如上所述，本发明可以通过在步进电机加速或减速时使用微步长模式来

10
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最小化光学拾耳又头的透镜振动，所这步进电机移动尤学拾取头。因此，稳定

了光学拾取头的透镜，以便可以与现有技术相关联地迅速应用用于稳定地伺

服透镜的时间。

虽然已经参照在附图中所示的例证实施例具体示出和说明了本发明，本

5 领域的技术人员会明白，在不脱离本发明的精神和范围的情况下，可以在其

中进行形式和细节上的各种改变和修改。因此，本发明的真实精神和保护范

围将由所附的权利要求及其等同内容来限定。

11
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在所设直的初始级

向步进电机应用微步长模式

204

在初级级后，通过向步进电机应用

全步长模式或半步长模式

来加速光学拾取头

否

说明书附图第2/2页

208

通过向步进电机应用全步长模式

或半步长模式来加速光学拾取头

210

如果光学拾取头在减速后

达到以后步长，则向步进电机

应用微步长模式

否

图 2
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