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步进电机驱动器是一种将电脉冲转化为角位移的执行机构。当步进驱动器接

收到一个脉冲信号，它就驱动步进电机按设定的方向转动一个固定的角度(称为

“步距角”)，它的旋转是以固定的角度一步一步运行的。可以通过控制脉冲个

数来控制角位移量，从而达到准确定位的目的；同时可以通过控制脉冲频率来控

制电机转动的速度和加速度，从而达到调速和定位的目的。 

 

就以下几方面内容作简单介绍： 

◆步进电机及主要参数介绍； 

◆步进电机的细分及作用； 

◆步进电机 驱动步骤； 

◆基于 DRV8255 的步进电机驱动器设计；  

 

一、 步进电机及主要参数介绍 

=================================================================== 

步进电机是将电脉冲信号转变为角位移或线位移的开环控制元步进电机件。

在非超载的情况下，电机的转速、停止的位置只取决于脉冲信号的频率和脉冲数，

而不受负载变化的影响，当步进驱动器接收到一个脉冲信号，它就驱动步进电机

按设定的方向转动一个固定的角度，称为“步距角”，它的旋转是以固定的角度

一步一步运行的。可以通过控制脉冲个数来控制角位移量，从而达到准确定位的

目的；同时可以通过控制脉冲频率来控制电机转动的速度和加速度，从而达到调

速的目的。步进电机主要参数如下： 

相数： 步进电机的相数就是指线圈的组数。分别有二相，三相，四相，五相。

通 

常情况，相数高，步距角小，精度高。 

额定电流：电机正常运转时的电流大小。 

步距角： 它表示控制系统每发一个步进脉冲信号，电机所转动的角度。该参数

反映了步进电机的实际精度。 



保持转矩: 是指步进电机通电但没有转动时，定子锁住转子的力矩。 

制动转矩：是指步进电机没有通电的情况下，定子锁住转子的力矩。 

最高温度： 步进电机温度过高首先会使电机的磁性材料退磁，从而导致力矩下

降乃至于失 步，因此电机外表允许的最高温度应取决于不同电机磁性材料的退

磁点；一般来讲，磁性材料的退磁点都在摄氏 130 度以上，有的甚至高达摄氏

200 度以上，所以步进电机外表温度在摄氏 80-90 度完全正常。 

 

二、 步进电机的细分及作用 

=================================================================== 

2.1 细分的介绍： 

步进电机的细分控制是由驱动器精确控制步进电机的相电流来实现的，以二

相电机为例，假如电机的额定相电流为 3A，如果使用常规驱动器（如常用的恒

流斩波方式）驱动该电机，电机每运行一步，其绕组内的 电流将从 0突变为 3A

或从 3A 突变到 0，相电流的巨大变化，必然会引起电机运行的振动和噪音。如

果使用细分驱动器，在 10 细分的状态下驱动该电机，电机每运行一微步，其绕

组内的电流变化只有 0.3A 而不是 3A，且电流是以正弦曲线规律变化，这样就大

大的改善了电机的振动和噪音，因此，在性能上的优点才是细分的真正优点。2.2

细分的作用： 

◆细分让电机运转更加平滑。 

◆力矩增加了。 

◆解决了电机工作再低频时的噪音问题。步进电机在低频工作时，会有振动大、

噪声大的缺点。如果使用细分方式，就能很好的解决这个问题，步进电机的细分

控制，从本质上讲是通过对步进电机励磁绕组中电流的控制，使步进电机内部的

合成磁场为均匀的圆形旋转磁场，从而实现步进电机步距角的细分。 

 

三、 步进电机 驱动步骤 

=================================================================== 

步进电机要启动必须在一个固定启动频率范围内，启动以后可以通过提高驱

动脉冲的频率来提速，频率要缓慢提升，电机在加速的时候惯性阻力会比较大。



步进电机主动时的负载分为两种：惯性负载、摩擦负载，电机在加速的过程中主

要是惯性负载，转速稳定后主要是摩擦负载。 

 

四、基于 DRV8255 的步进电机驱动器设计 

1. DRV8825 芯片介绍 

DRV8825 可以驱动一个两项四线的步进电机，也可以驱动两个直流有刷电机，

输入电 压 8-45V, 最大电流 1.7A，可以承受 2.5A 的瞬间电压。通过 PWM 输入来

驱动。可以通过 AVREF/BVREF 来调节电机绕阻上的电流，电流的大小应该是电机

额定电流；可以通过 MODE0/MODE1/MODE2，三个角来配置细分驱动模式，可以配

置 2/4/8/16/32 细分。nHOME 脚，从上电开始电机转过 45°的位置是 home state.

电机转到 home state 时 nHOME 脚会输出一个低电平。 

2、外壳的选型 

 DRV8255 驱动芯片体积小，加上电源，光耦隔离等 PCB 尺寸也不大，所以选

个 42 驱动器外壳即可。便宜的外壳只有 10 元左右，如下图所示： 

 

3、原理图设计 

仅供参考，如果对成本有要求，电源部分可以换成 LM317（有 65V 版本的），

需要抗干扰的话，光耦隔离后可以加一级 74HC14，光耦的输入也可以作些处理，

比如反向并二极管，加电阻电容啥的（可参考 PLC 的内部电路），原理图如下图

所示： 

 

 

 

 



 

4、PCB 设计 

布板时要注意散热的处理，电源（LDO,DC-DC）要离驱动芯片尽可能的远些，

周边走线不要紧绕驱动芯片,留出一定的空间，走线对散热有影响。驱动芯片的

第 0脚是一个散热片，最好焊道板子上，并打过孔到板子反面散热。PCB 图见下

方： 



 

TOP 层 

 

BOTTOM 层 



 

TOP SOLDER 层散热处理 

 

BOTTOM SOLDER 层散热处理 

 



以上纯属个人看法，若大家有问题，请帮忙及时更正，欢迎发表您的见解。 

不求高深，只求共同进步，O(∩_∩)O~。 


