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(57)摘要

一种差动定位装置，其特征在于包括底座、

粗驱动源、第一螺杆、滑台、精驱动源、第二螺杆、

移动台及位置感应模块，第一螺杆与前述粗驱动

源驱动连接，该第一螺杆上设有用于制动第一螺

杆的抱闸；第二螺杆轴向中空供前述第一螺杆贯

穿设置并具有与前述第一螺杆配合的第一螺母，

该第二螺杆与前述的精驱动源通过变速机构驱

动连接；移动台能滑动地设于前述滑台上并具有

与前述第二螺杆驱动配合的第二螺母。先用粗定

位发挥效率，进而用差动式精定位，发挥精度，通

过两套螺旋部件有机结合的运动达到效率和精

度的兼顾。
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1.一种差动定位装置，其特征在于包括

底座(1)；

粗驱动源，设于前述底座(1)上；

第一螺杆(4)，能转动地设于前述底座(1)上并与前述粗驱动源驱动连接，该第一螺杆

(4)上设有用于制动第一螺杆(4)的抱闸(7)；

滑台(6)，能滑动地设于前述底座(1)上；

精驱动源，设于前述滑台(6)上；

第二螺杆(5)，轴向中空供前述第一螺杆(4)贯穿设置并具有与前述第一螺杆(4)配合

的第一螺母(51)，该第二螺杆(5)与前述的精驱动源通过变速机构驱动连接；

移动台(8)，能脱卸地设于前述滑台(6)上并能来回移动，该移动台(8)具有与前述第二

螺杆(5)驱动配合的第二螺母(81)；以及

位置感应模块(11)，用于感应移动台(8)的位置；

前述第一螺杆的外螺纹和第二螺杆的螺纹旋转方向相同，并且，前述第一螺杆的外螺

纹和第二螺杆的外螺纹的螺距差大于零。

2.根据权利要求1所述的差动定位装置，其特征在于所述的粗驱动源为粗定位电机

(2)，所述的精驱动源为精定位电机(3)。

3.根据权利要求2所述的差动定位装置，其特征在于该装置还包括控制板，该控制板与

粗定位电机(2)、精定位电机(3)、抱闸(7)及位置感应模块(11)连接。

4.根据权利要求3所述的差动定位装置，其特征在于所述的移动台(8)通过磁吸机构与

滑台(6)能脱卸地连接，并且，所述的控制板(100)与磁吸结构控制连接。

5.根据权利要求1所述的差动定位装置，其特征在于所述的粗驱动源为第一手动摇柄

(91)，所述的精驱动源为第二手动摇柄(92)。

6.根据权利要求5所述的差动定位装置，其特征在于该装置还包括控制板，该控制板与

抱闸(7)和位置感应模块(11)连接。

7.根据权利要求1所述的差动定位装置，其特征在于所述的变速机构包括设于精驱动

源上的第一齿轮(31)和设于第二螺杆(5)上的第二齿轮(52)，前述的第一齿轮(31)和第二

齿轮(52)啮合传动。

8.根据权利要求1所述的差动定位装置，其特征在于所述底座(1)上沿着第一螺杆(4)

的长度方向设有导轨(12)，所述移动台(8)的下端面设有第一导向槽(82)，对应地，所述滑

台(6)的下端面具有与前述导轨(12)导向配合的第二导向槽(62)，上端面具有与前述第一

导向槽(82)导向配合的导向筋(63)。

9.一种差动定位装置，其特征在于包括

底座(1)；

粗驱动源，设于前述底座(1)上；

第一螺杆(4)，能转动地设于前述底座(1)上并与前述粗驱动源驱动连接，该第一螺杆

(4)上设有用于制动第一螺杆(4)的抱闸(7)；

滑台(6)，能滑动地设于前述底座(1)上；

精驱动源，设于前述滑台(6)上；

第二螺杆(5)，轴向中空供前述第一螺杆(4)贯穿设置并具有与前述第一螺杆(4)配合
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的第一螺母(51)，该第二螺杆(5)与前述的精驱动源通过变速机构驱动连接；

移动台(8)，设于前述滑台(6)上并能随滑台(6)一起来回移动，该移动台(8)具有与前

述第二螺杆(5)驱动配合的第二螺母(81)；以及

位置感应模块(11)，用于感应移动台(8)的位置；

前述第一螺杆的外螺纹和第二螺杆的螺纹旋转方向相同，并且，前述第一螺杆的外螺

纹和第二螺杆的外螺纹的螺距差大于零。

10.根据权利要求9所述的差动定位装置，其特征在于所述的粗驱动源为粗定位电机

(2)，所述的精驱动源为精定位电机(3)，前述的粗定位电机(2)、精定位电机(3)、抱闸(7)及

位置感应模块(11)与一控制板控制连接。
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差动定位装置

技术领域

[0001] 本发明涉及一种定位机构，该定位机构可以应用于精密加工设备。

背景技术

[0002] 精准的定位机构在很多机械设备上都要用到，常见的就是机床上，直接影响加工

精度，目前常见的定位机构一般采用单一电机驱动螺杆(又称螺杆)来实现精准定位，这种

定位机构存在定位效率与定位精度上的矛盾，即定位效率高则精度低，而精度高则定位效

率低，即工作台从高速移动到接近目标时要突然降速就会发生抖动，引起定位的不稳定同

时也给控制带来了困难，定位精度及定位效率难以达到和谐统一。

发明内容

[0003] 本发明所要解决的技术问题是针对上述的技术现状而提供一种兼顾效率和精度

的差动定位装置。

[0004] 本发明解决上述技术问题所采用的第一种技术方案为：一种差动定位装置，其特

征在于包括

[0005] 底座；

[0006] 粗驱动源，设于前述底座上；

[0007] 第一螺杆，能转动地设于前述底座上并与前述粗驱动源驱动连接，该第一螺杆上

设有用于制动第一螺杆的抱闸；

[0008] 滑台，能滑动地设于前述底座上；

[0009] 精驱动源，设于前述滑台上；

[0010] 第二螺杆，轴向中空供前述第一螺杆贯穿设置并具有与前述第一螺杆配合的第一

螺母，该第二螺杆与前述的精驱动源通过变速机构驱动连接；

[0011] 移动台，能滑动地设于前述滑台上并具有与前述第二螺杆驱动配合的第二螺母；

以及

[0012] 位置感应模块，用于感应移动台的位置；

[0013] 前述第一螺杆的外螺纹和第二螺杆的螺纹旋转方向相同，并且，前述第一螺杆的

外螺纹和第二螺杆的外螺纹的螺距差大于零。

[0014] 进一步，所述的粗驱动源为粗定位电机，所述的精驱动源为精定位电机。

[0015] 进一步，该装置还包括控制板，该控制板与粗定位电机、精定位电机、抱闸及位置

感应模块连接。

[0016] 作为优选，所述的移动台通过磁吸机构与滑台能脱卸地连接，并且，所述的控制板

与磁吸结构控制连接。

[0017] 所述的粗驱动源为第一手动摇柄，所述的精驱动源为第二手动摇柄。进一步，于该

装置还包括控制板，该控制板与抱闸和位置感应模块连接。

[0018] 作为优选，所述的变速机构包括设于精驱动源上的第一齿轮和设于第二螺杆上的
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第二齿轮，前述的第一齿轮和第二齿轮啮合传动。

[0019] 进一步，所述底座上沿着第一螺杆的长度方向设有导轨，所述移动台的下端面设

有第一导向槽，对应地，所述滑台的下端面具有与前述导轨导向配合的第二导向槽，上端面

具有与前述第一导向槽导向配合的导向筋。

[0020] 本发明解决上述技术问题所采用的第二种技术方案为：一种差动定位装置，其特

征在于包括

[0021] 底座；

[0022] 粗驱动源，设于前述底座上；

[0023] 第一螺杆，能转动地设于前述底座上并与前述粗驱动源驱动连接，该第一螺杆上

设有用于制动第一螺杆的抱闸；

[0024] 滑台，能滑动地设于前述底座上；

[0025] 精驱动源，设于前述滑台上；

[0026] 第二螺杆，轴向中空供前述第一螺杆贯穿设置并具有与前述第一螺杆配合的第一

螺母，该第二螺杆与前述的精驱动源通过变速机构驱动连接；

[0027] 移动台，设于前述滑台上并能随滑台一起来回移动，该移动台具有与前述第二螺

杆驱动配合的第二螺母；以及

[0028] 位置感应模块，用于感应移动台的位置；

[0029] 前述第一螺杆的外螺纹和第二螺杆的螺纹旋转方向相同，并且，前述第一螺杆的

外螺纹和第二螺杆的外螺纹的螺距差大于零。

[0030] 进一步，所述的粗驱动源为粗定位电机，所述的精驱动源为精定位电机，前述的粗

定位电机、精定位电机、抱闸及位置感应模块与一控制板控制连接。

[0031] 与现有技术相比，本发明的优点在于：先用粗定位发挥效率，进而用差动式精定

位，发挥精度，通过两套螺旋部件有机结合的运动达到效率和精度的兼顾。

附图说明

[0032] 图1为实施例1结构示意图。

[0033] 图2为实施例1另一视角结构示意图。

[0034] 图3为实施例1中部分分解图。

[0035] 图4为实施例1控制原理图。

[0036] 图5为实施例2结构示意图。

[0037] 图6为实施例3结构示意图。

[0038] 图7为实施例3另一视角结构示意图。

[0039] 图8为实施例3控制原理图。

[0040] 图9为实施例4结构示意图。

具体实施方式

[0041] 以下结合附图实施例对本发明作进一步详细描述。

[0042] 实施例1，如图1、图2和图4所示，本实施例中的差动定位装置包括底座1、粗定位电

机2、第一螺杆4、滑台6、精定位电机3、第二螺杆5、移动台8、位置感应模块11及控制板100。
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[0043] 粗定位电机2设于底座1上；第一螺杆4能转动地设于底座1上并与粗定位电机2通

过联轴器21驱动连接，该第一螺杆4上设有用于制动第一螺杆4的抱闸7；滑台6能滑动地设

于底座1上；精定位电机3设于滑台6上。

[0044] 第二螺杆5轴向中空供第一螺杆4贯穿设置并具有与第一螺杆4配合的第一螺母

51，该第二螺杆5与精定位电机通过变速机构驱动连接；本实施例中的变速机构包括设于精

定位电机上的第一齿轮31和设于第二螺杆5上的第二齿轮52，第一齿轮31和第二齿轮52啮

合传动。

[0045] 移动台8通过磁吸机构能脱卸地设于滑台6上并能来回移动，本实施例中的磁吸机

构包括电磁铁61，移动台8采用与电磁铁能磁吸的铁制材料，当然也可以移动台8上设置与

电磁铁磁吸的金属板，保证在电磁铁61在通电状态下能磁吸。移动台8具有与第二螺杆5驱

动配合的第二螺母81。

[0046] 位置感应模块11设于底座1上，用于感应移动台8的位置，本实施例中的位置感应

模块11具体可以采用红外感应器、激光感应器或光栅感应器等。

[0047] 第一螺杆4的外螺纹和第二螺杆5的外螺纹旋转方向相同，并且，第一螺杆4的外螺

纹和第二螺杆5的外螺纹的螺距差大于零。

[0048] 结合图4所示，该控制板与电磁铁61、粗定位电机2、精定位电机3、抱闸7及位置感

应模块11控制连接。

[0049] 结合图3所示，底座1上沿着第一螺杆4的长度方向设有导轨12，移动台8的下端面

设有第一导向槽82，对应地，滑台6的下端面具有与导轨12导向配合的第二导向槽62，上端

面具有与第一导向槽82导向配合的导向筋63。滑台6在底座1上通过导轨12和第二导向槽62

实现滑动配合。移动台8在滑台6上通过第一导向槽82和导向筋63实现滑动配合。

[0050] 工作原理：

[0051] 初始状态下电磁铁61与移动台8保持磁吸，这时移动台和滑台是固定一体的。

[0052] 粗定位电机2运转，带动第一螺杆4转动，第一螺杆4带动与第一螺母51和第二螺杆

5旋转，第二螺杆5与第二螺母81，从而带动移动台8和滑台6快速向前移动，当接近目标达到

设定的阈值时，粗定位电机2停止工作，电磁铁61失电，移动台8和滑台6脱开，同时，抱闸7制

动第一螺杆4，启动精定位电机3，精定位电机3通过第一齿轮31和第二齿轮52驱动第二螺杆

5继续转动，这时第二螺杆5与第二螺母81配合，使移动台8发生一次位移，第二螺杆5上的第

一螺母51与第一螺杆配合，使移动台8发生二次位移，一次位移和二次位移方向相反，两者

之间存在位移差值，实现差动，最后，移动台8通过差动配合后将位置反馈的信息移动到目

标位置停止。

[0053] 精定位电机的定位精度计算： 其中 Δ S为一个脉冲的位移当量，Δ p为第

一螺杆和第二螺杆的螺距差，Δ p不为零，N为精定位电机旋转一周所发的脉冲个数。当两个

螺距相当接近时，即Δ p值比较小时，定位精度就非常高。

[0054] 先用粗定位发挥效率，进而用精定位，发挥精度，通过两套螺旋部件有机结合的运

动达到效率和精度的兼顾。

[0055] 本实施例可以应用于高精度的机床上。

[0056] 实施例2，如图5所示，本实施例用第一手动摇柄91替代粗定位电机，第二手动摇柄
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92替代精定位电机。其他结构和基本工作原理参考实施例1。本实施例可以应用于显微镜

上。

[0057] 实施例3，如图6和图7所示，本实施例中本实施例中的差动定位装置包括底座1、粗

定位电机2、第一螺杆4、滑台6、精定位电机3、第二螺杆5、移动台8、位置感应模块11及控制

板100。

[0058] 粗定位电机2设于底座1上；第一螺杆4能转动地设于底座1上并与粗定位电机2通

过联轴器21驱动连接，该第一螺杆4上设有用于制动第一螺杆4的抱闸7；滑台6能滑动地设

于底座1上；具体地，底座1上沿着第一螺杆4的长度方向设有导轨12，滑台6的下端面具有与

导轨12导向配合的导向槽。滑台6在底座1上通过导轨12和导向槽实现滑动配合。精定位电

机3设于滑台6上。

[0059] 第二螺杆5轴向中空供第一螺杆4贯穿设置并具有与第一螺杆4配合的第一螺母

51，该第二螺杆5与精定位电机3通过变速机构驱动连接；本实施例中的变速机构包括设于

精定位电机上的第一齿轮31和设于第二螺杆5上的第二齿轮52，第一齿轮31和第二齿轮52

啮合传动。

[0060] 移动台8固定设于滑台6上并能随滑台来回移动。移动台8具有与第二螺杆5驱动配

合的第二螺母81。

[0061] 位置感应模块11设于底座1上，用于感应移动台8的位置，本实施例中的位置感应

模块11具体可以采用红外感应器、激光感应器或光栅感应器等。

[0062] 第一螺杆4的外螺纹和第二螺杆5的外螺纹旋转方向相同，并且，第一螺杆4的外螺

纹和第二螺杆5的外螺纹的螺距差大于零。

[0063] 结合图8所示，该控制板与粗定位电机2、精定位电机3、抱闸7及位置感应模块11控

制连接。

[0064] 工作原理：

[0065] 粗定位电机2运转，带动第一螺杆4转动，第一螺杆4带动与第一螺母51和第二螺杆

5旋转，第二螺杆5与第二螺母81，从而带动移动台8和滑台6快速向前移动，当接近目标达到

设定的阈值时，粗定位电机2停止工作，抱闸7制动第一螺杆4。

[0066] 启动精定位电机3，精定位电机3通过第一齿轮31和第二齿轮52驱动第二螺杆5继

续转动，这时第二螺杆5与第二螺母81配合，使移动台8发生一次位移，同时，第二螺杆5上的

第一螺母51与第一螺杆配合，使移动台8发生二次位移，一次位移和二次位移方向相反，两

者之间存在位移差值，实现差动，最后，移动台8通过差动配合后将位置反馈的信息移动到

目标位置停止。

[0067] 实施例4，如图9所示，本实施例用第一手动摇柄91替代粗定位电机，第二手动摇柄

92替代精定位电机。其他结构和基本工作原理参考实施例3。本实施例可以应用于显微镜

上。
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