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用户手册的用途 

用户通过阅读本手册，能够了解 VCC3200运动控制系统的基本结构，正确安装控制系统，连接

控制器与影像或三坐标测量机及测量软件，完成测量机的硬件连接、参数调试以及正确使用。 

 

用户手册的使用对象 

本安装手册适用于具有硬件基本知识且对控制系统及测量机有一定了解的工程人员。 

 

用户手册的主要内容 

本手册由四章内容组成。详细介绍了 VCC3200运动控制系统的组成、安装、连线、调试、电气

参数、故障处理等。 

 

相关文件 

相关手册及控制系统适用文档列表见于光盘的 manual 目录下。 
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本手册包含了 VCC3200 测量机通用控制系统产品介绍以及硬件使用

说明的内容，VCC3200 控制器可适用于影像测量仪器、交流伺服电机

驱动的三坐标测量机以及多传感器复合测量仪器。 

1 概述 

 

 

 

1.1 术语与缩写解释 

术语、缩写 解释 

手操器 
手操器是手动控制三坐标测量机移动和手动测量的操作仪器。 

I++ DME 
I++ DME（Dimensional Measurement Equipment Interface）是针对尺寸测

量设备的通用接口协议，由 （I++Inspection plus plus）工作组于 2001 年提

出。  

1.2 简介 

力合精密科技公司生产的 VCC3200 测量机控制系统，是专门针对影像测量仪器、

三坐标测量仪器以及复合测量仪器或自动化测量仪器开发的测量控制系统。 

VCC3200 控制系统实现机器的高精度运动控制，具备 4 轴高速差分脉冲输出控制

接口，标配 S 型柔性加减速规划控制功能，可以实现精确的三维空间直线插补运动，

同时具备连续运动轨迹规划能力，转弯自动无停止规划运动。VCC3200 控制系统具备

丰富的运动模式：回零运动、点位运动、Jog 运动模式、插补运动、连续运动等丰富

的运动模式，满足多功能运动需求。控制器提供 3 轴全闭环控制功能，可以大幅提高

机器设备运动精度，实现高速高精度运动和测量。 

VCC3200 控制系统内置 8 路环形光光源驱动、2 路底光光源驱动(可选)以及 1 路

同轴光光源驱动，同时可以通过 RS232 串口控制外接 5 环 8 区光源。 

VCC3200 控制系统可以兼容 TP20、力合精密自主研发的 CF20 测头，以及 MH20i

测座等手动或半自动测座。它可以广泛适用于各类型的影像测量仪器和复合测量仪器。 

VCC3200 控制系统是独立安装的测量仪器运动控制器，机箱小巧便携，长宽高尺

寸为 263x134x59(mm)。通过 100M 以太网与 PC 上位机软件进行通信，通信稳定，效

率高。VCC3200 控制系统提供 SDK 接口和国际通用 I++ DME 两种软件连接方式，I++ 

DME 接口是三坐标测量领域的国际标准接口。 

使用该控制系统，要求使用者具有一定的运动控制基础和测量仪器基础知识，因

此建议操作及维护三坐标测量机的专业工作人员在经过培训的基础上进行操作。 
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1.3 功能参数 

表 1-1 VCC3200 控制系统功能列表 

参数名称 参 数 

电源 
输入电源 

DC24V/最小电流大于 2A（供控制器内部需要） 

硬件版本 V1.4 及以上控制器支持 24~48VDC 输入 

输出电源 DC12V@最大电流 2A(可供 CCD、光源等外部模块使用)  

通讯方式 通讯方式 100M 以太网 

运动控制 

驱动轴数 4 轴(X/Y/Z 轴支持外部编码器反馈) 

伺服刷新频率 5KHz 

闭环控制算法 PID+速度前馈(VFF) 

X/Y/Z 驱动方式 脉冲+方向差分信号（RS422） 

最大脉冲输出频率 5MHz 

光栅尺计数轴数 3(X/Y/Z 轴) 

光栅尺输入信号 RS422 

光栅尺最高计数频率 16MHz 

U 轴控制模式 内置二相步进驱动或 RS232 控制变倍镜头 

速度规划 柔性 S 型加减速 

轨迹规划 空间直线插补、连续运动轨迹 

运动模式 回零运动、点位运动、Jog 运动模式、插补运动、连续运动 

光源控制 

LED 驱动方式 共阳恒流驱动 

LED 亮度可调级数 200 

环形光输出能力 
内置 8 分区：100mA(max) /通道，支持供电电源 12V 和

24V，支持最大电流定制；支持外置程控环形光光源。 

底光输出能力 
0-50 mA@5V 或者 0-400mA@12V/24V 

(大电流和小电流两路底光输出二选一) 

同轴光输出能力 0-150 mA@5V 

IO 接口 

通用 I/O 输入接口 9 路通用输入(NPN)； 

通用 I/O 输出接口 8 路通用输出(集电极开路/24V) 

机器专用 IO 接口 4 轴 8 路机器限位输入信号(NPN/12V) 

手动测座接口 支持  

自动测座接口 不支持 

机箱尺寸 263x134x59 (mm) 

IP 防护等级 IP-55 
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2 机箱接口定义 

 

 

 

 

 

图 2-1 控制器机箱后视图 

后面板说明： 

位置点 描述 

1 
控制器电源接口，标准输入 24VDC/2Amin（硬件版本 V1.4 以上支持 24~48VDC 

），输出 12VDC/2Amax 

2 电机接口，分别连接 X/Y/Z 三轴电机脉冲控制接口 

3 环形光接口，连接 8 通道环形光光源，12V 或 24V 供电，每通道电流最大 100mA 

4 机器专用 IO 接口，连接 XYZ 机器限位以及通用 I/O 手动测头和测头接口 

5 手操器专用接口，连接 IMO 手操器 

6 IP 复位按钮，上电时长按按钮 4s 以上，恢复出厂默认 IP 地址 

7 以太网通信接口，连接 PC 电脑 

8 指示灯。绿灯-电源指示灯；红灯-故障指示灯 

9 机箱接地端子 

10 编码器接口，连接 X/Y/Z 三轴光栅尺编码器 

11 Probe/RS232，两路串口可连接外置光源和变倍镜头等，连接探针 

12 PICS 接口，连接底光、同轴光、U 轴电机 

13 扩展 I/O，扩展数字 IO 接口以及模拟量采集接口 

1 2 

10 11 12 

3 4 

13 

5 7 

  2 

8 6 

9 



第三章 硬件连接 

 

 

 

 5 

3 硬件连接 

3.1 急停及驱动电源控制原理示意图 

控制器内部 控制器外部

保险丝 1A

+24V

外部急停开关

急停按钮信号

手操器急停按钮

手操器   15

手操器    3

I/O       7

I/O       8

 

图 3-1 急停及驱动电源控制原理示意图 

3.2 硬件接口 

3.2.1 电源接口 

控制器输入电源 24VDC（硬件版本 V1.3 及以下版本只支持最高 28VDC 输入，

V1.4 及以上硬件版本支持 24V~48VDC 输入电源），支持最大最小供电电流 2A，同时

控制器提供 12VDC/2A 电源输出，可供外部光源、变倍镜头或其它模块电源用。 

0V、24V 为电源输入端子，0V、12V 为电源输出端子。12V 输出电源最大电流不

超过 2A，请注意连接负载电流，避免出现电源不稳定、损坏等异常情况。 

 

3.2.2 编码器接口 

控制器的光栅尺接口采用DB9针母头连接器，对应机箱标注名称X/Y/Z Encoder，

接口信号定义可以根据客户需求选择和新天光栅尺兼容的 S 接口或和万濠光栅尺兼容
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的 R 接口。 

具体接口定义如表 3-1 所示。 

表 3-1 S型新天光栅尺接口表 

接点号 名称 备注 

1 A- A 相信号负端，RS422 信号 

2 GND 信号地 

3 B- B 相信号负端，RS422 信号 

4 空  

5 Z- Z 相信号负端，RS422 信号 

6 A+ A 相信号正端，RS422 信号 

7 +5V 5.2VDC，最大供电电流 0.5A 

8 B+ B 相信号正端，RS422 信号 

9 Z+ Z 相信号正端，RS422 信号 

外壳 屏蔽  

 

表 3-2 R型万濠光栅尺接口表 

接点

号 

名称 备注 

1 +5V 电源 5.2VDC，最大供电电流0.5A 

2 GND 光栅尺电源 0V，信号地 

3 A+ A 相信号正端，RS422 信号 

4 B+ B 相信号正端，RS422 信号 

5 Z+ Z 相信号正端，RS422 信号 

6 Z- Z 相信号负端，RS422 信号 

7 A- A 相信号负端，RS422 信号 

8 B- B 相信号负端，RS422 信号 

9 空  

外壳 屏蔽  

 

注意： 

1、光栅尺连接线缆必须使用屏蔽线缆，且屏蔽层接连接器外壳，否则可能会出

现光栅尺计数不准导致机器运动异常。 

2、如接 TTL 单端光栅尺信号，请将 A-、B-、Z-留空不接，光栅尺的 A、B、Z

信号分别连接 A+、B+、Z+脚。 

3、光栅尺的 Z+，Z-是光栅尺原点信号。 
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4、控制器和雷尼绍以及 RSF 光栅尺的接线对应表如表 3-3 所示。 

表 3-3 光栅尺转接线定义表 

信号 
VCC3200 S 型光栅

尺接口 

(DB9 针公头) 

VCC3200 R 型光栅

尺接口 

(DB9 针公头) 

雷尼绍光栅尺 

(DB15 针母头) 

RSF 光栅尺 

(DB15 针母头) 

5V 7 1 7/8 7/8 

GND 2 2 2/9/15(内层屏蔽) 2/9/15(内层屏蔽) 

A+ 6 3 14 14 

A- 1 7 6 6 

B+ 8 4 13 13 

B- 3 8 5 5 

Z+ 9 5 12 12 

Z- 5 6 4 4 

 

3.2.3 电机控制信号接口 

电机控制接口采用 DB9 针公头连接器，对应机箱标注名称 X/Y/Z MOTOR。具体

接口如表 3-4 所示，同时给出与松下 A5 系列驱动器接口参考定义。 

表 3-4 轴控制接口表 

接点号 名称 备注 
对应松下 A5 系列

驱动器 X4 接口 

1 PUL+ 5V/0.1A 44 

2 PUL- 5V/0.1A 45 

3 DIR+ 5V/0.1A 46 

4 DIR- 5V/0.1A 47 

5 GND 0.5A 13/41 

6 
驱动器报警-/ 

通用 IO 输入 

NPN 输入； 

X 轴对应 IO 输入 8； 

Y 轴对应 IO 输入 9； 

Z 轴对应 IO 输入 10； 

 

7 
使能/ 

通用 IO 输出 

集电极开路输出； 

X 轴对应 IO 输出 8； 

Y 轴对应 IO 输出 9； 

Z 轴对应 IO 输出 10； 

29 

8 空   

9 24V 24V/0.5A 7 

外壳 屏蔽  屏蔽 

注意： 
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1、 轴控制线缆建议使用屏蔽线缆，且屏蔽层接连接器外壳，否则可能会出现脉

冲信号受干扰出现机器工作异常现象。 

2、 电机使能接口设置为通用 IO输出时，IO输出序号在标准通用 IO基础上顺延，

如 X 轴使能对应通用 IO 输出 8，Y 轴使能对应通用 IO 输出 9，Z 轴使能对

应通用 IO 输出 10；X 轴报警对应通用 IO 输入 8，Y 轴报警对应通用 IO 输

入 9，Z 轴报警对应通用 IO 输入 10。 

3.2.4 机器专用 IO 接口 

机器专用 IO 接口主要连接机器正负限位和原点传感器，该接口采用三排高密度

DB15 针公头连接器，具体接口定义如表 3-5 所示。 

表 3-5 机器专用 IO 接口表 

接点号 名称 备注 

1 X 轴正限位 NPN 输入，12V/0.1A 

2 X 轴负限位 NPN 输入，12V/0.1A 

3 Y 轴正限位 NPN 输入，12V/0.1A 

4 Y 轴负限位 NPN 输入，12V/0.1A 

5 Z 轴正限位 NPN 输入，12V/0.1A 

6 Z 轴负限位 NPN 输入，12V/0.1A 

7 外部急停按钮 机械触点，接急停开关常闭点 

8 外部急停按钮 机械触点，接急停开关常闭点 

9 IN0 NPN 输入，12V/0.1A  

10 IN1 NPN 输入，12V/0.1A 

11 OUT0 集电极开路, 可接激光指示器负极 

12 OUT1 集电极开路输出 

13 GND  

14 GND  

15 12V 12V 输出，最大供电电流 1A  

外壳 屏蔽  

注意： 

1、在使用手操器时，IO 接口 7 脚 8 脚必须短接，手操器的急停按钮才能正常控

制电机上使能。 

3.2.5 PICS 接口 

PICS 接口主要用来连接同轴光、底光、U 轴变倍镜头等。控制器 PICS 接口采用

DB15 针紧凑型三排母头连接器。 

1、标准版本的 VCC3200 内置两相步进马达驱动器，如需输出脉冲+方向信号，
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请采购时注明“外置 U 轴驱动器”版本； 

2、外置 U 轴驱动器版本的 PICS 接口只能接差分信号驱动器： 

硬件版本 2.0 及以上的对应关系：PUL+和 PUL-连接到 7、8 脚，DIR+和 DIR-

连接 9、10 脚。 

硬件版 2.0 以下的对应关系：PUL+和 PUL-连接到 9、10 脚，DIR+和 DIR-连接 7、

8 脚。 

 

PICS 接口定义如表 3-7 所示。 

表 3-6 PICS 接口表 

接点号 名称 备注 
NAVTAR 

步进变倍镜头 

1 小电流底光 
小电流底光负极，接 5V 光源，最

大电流 50mA 
 

2 同轴光 
同轴光负极，接 5V 光源，最大电

流 150mA 
 

3 5V 小电流底光及同轴光电源，接正极  

4 GND 电源地 13 

5 12V 大电流底光供电电源，接正极 3 

6 大电流底光 
大电流底光负极，接 12~24V 光源，

最大电流 400mA 
 

7 U 轴 A+ 变倍步进电机 A+ 7 

8 U 轴 A- 变倍步进电机 A- 1 

9 U 轴 B+ 变倍步进电机 B+ 6 

10 U 轴 B- 变倍步进电机 B- 11 

11 预留 预留  

12 U 轴正限位 变倍镜头大倍率方向限位 8 

13 U 轴负限位 变倍镜头小倍率方向限位 12 

14 光源防撞信号 

光源防撞信号接口（NPN，24V） 

此功能只有硬件版本 V1.4 以上具

备，且需要定制固件版本。 

 

15 GND   

外壳 屏蔽   

 

3.2.6 Probe/RS232 接口 

Probe/RS232 接口采用 DB9 针母头连接器，用于连接触发探针以及程控光源。 

1、VCC3200 控制器支持雷尼绍所有的 TP 系列触发测头； 
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2、RS232 通道 1 用于外置程控光源，通道 2 用于变倍镜头控制或其它附加用途，

接口定义详见表 3-7。 

 

 

表 3-7 Probe/RS232 接口表 

接点号 名称 备注 光源 

UWC6045 

雷尼绍
MCP/MH20i 

1 12V 12V电源输出，最大电流 2A 1  

2 TXD1 用于外置程控光源驱动 3  

3 RXD1 用于外置程控光源驱动 2  

4 RXD2 用于变倍镜头通信   

5 GND 电源地，探针 LED- 5 1 

6 LED+ 探针 LED+   3 

7 TXD2 用于变倍镜头通信   

8 Probe+ 探针信号+   4 

9 Probe- 探针信号-  5 

 

3.2.7 环形光控制接口 

环形光控制接口采用 DB9 针公头连接器，具体接口定义如表 3-8 所示。环形光控

制接口可以接 8 分区程控光源，如需更多分区环形光源，可使用 RS232 接口通过串口

控制外置驱动程控光源。 

表 3-8 环形光接口表 

接点号 名称 UWC4003B/6008 

1 环形光 1 区(恒流控制) 4 

2 环形光 2 区(恒流控制) 3 

3 环形光 3 区(恒流控制) 2 

4 环形光 4 区(恒流控制) 1 

5 环形光 5 区(恒流控制) 9 

6 环形光 6 区(恒流控制) 8 

7 环形光 7 区(恒流控制) 7 

8 环形光 8 区(恒流控制) 6 

9 24V 电源输出，接光源公共阳极 5 

外壳 屏蔽  

说明：环形光驱动默认输出最大 100mA/通道，如需其它量程光源，请联系厂家定制输

出参数。 
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3.2.8 扩展 I/O 接口 

扩展 I/O 接口采用 DB15 针高密度三排母头连接器，主要连接扩展数字 IO 信号、

模拟电压输入信号，其中模拟信号输入作为选配项，如有需要，请采购时注明“模拟

输入版”。具体接口定义表 3-9 所示： 

表 3-9 扩展 I/O 接口表 

接点号 名称 说明 备注 

1 IN2 数字通用输入通道 2 NPN 输入，24V/0.1A 

2 IN3 数字通用输入通道 3 NPN 输入，24V/0.1A 

3 IN4 数字通用输入通道 4 NPN 输入，24V/0.1A 

4 IN5 数字通用输入通道 5 NPN 输入，24V/0.1A 

5 OUT2 数字通用输出通道 2 集电极开路，24V/0.5A 

6 OUT3 数字通用输出通道 3 集电极开路，24V/0.5A 

7 OUT4 数字通用输出通道 4 集电极开路，24V/0.5A 

8 GND 数字地  

9 NC   

10 24VDC 输出 24VDC 电源输出，最大 2A  

11 
IN6/ 

Analog_CH0 

数字通用输入通道 6;  

或选配模拟量输入 

NPN 输入，24V/0.1A； 

模拟量输入最大±10V 

12 
IN7/ 

Analog_CH1 

数字通用输入通道 7;  

或选配模拟量输入 

NPN 输入，24V/0.1A； 

模拟量输入最大±10V 

13 
OUT5/ 

Analog_CH2 

数字通用输出通道 5;  

或选配模拟量输入 

NPN 输入，24V/0.1A； 

模拟量输入最大±10V 

14 
OUT6/ 

Analog_CH3 

数字通用输出通道 6;  

或选配模拟量输入 

NPN 输入，24V/0.1A； 

模拟量输入最大±10V 

15 OUT7/ 

AGND 
数字通用输出通道 7;  

或选配模拟信号地 

集电极开路，24V/0.5A； 

模拟信号地 

外壳 屏蔽   

 

3.2.9 手操器接口 

手操器接口采用 DB15 针高密度三排公头连接器，可用于连接力合精密的 IMO-1/2

手操器或外接急停按钮。手操器接口包含急停开关接口、控制器使能接口、三轴摇杆

电压接口以及调速旋钮电压接口。具体接口定义表 3-10 所示： 

表 3-10 手操器接口表 

接点号 名称 备注 
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1 GND 

 

 

2 空  

3 手操器急停按钮 机械触点 

4 伺服使能按钮信号 24V/0.1A 

/、 5 24VDC 输出 最大电流 1A 

6 空  

7 AGND 摇杆和调速旋钮模拟地 

8 摇杆 X 轴电压 0~5V 

9 摇杆 Z 轴电压 0~5V 

10 手操器 RS232 串口发送 手操器发送 

11 快速/慢速选择开关 24V/0.1A 

12 摇杆 Y 轴电压 0~5V 

13 调速旋钮电压 0~5V 

14 手操器 RS232 串口接收 手操器接收 

15 手操器急停按钮 机械触点 

外壳 屏蔽  

 

3.3 数字 IO 接口原理 

3.3.1 NPN 型传感器接 IO 输入接线示意图 

+24V

+5V

To CPU

控制器内部
GND

GND

IO输入

GND

NC/NO

VCC
传感器

+24V

 

3.3.2 微动开关接线示意图 
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+24V

+5V

To CPU

控制器内部
GND

GND

IO输入

GND

NC/NO

微动开关

 

3.3.3 集电极开路输出接线示意图 

+24V

控制器内部

CPU输出

外部电路

光耦负载电路

GND

IO输出

24V
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+24V

控制器内部

CPU输出

GND

IO输出

24V

其它控制器，
如PLC等IO输入

GND

 

 



第四章 手操器操作说明 

 

 

 

 15 

4 手操器操作说明 

4.1 手操器布局说明 

 

 

图 4-1 手操器外观图 

4.2 摇杆操作方向说明 

  

   

图 4-2 摇杆示意图 

4.3 手操器面板说明 

手操器操作面板说明如图 4-3 所示： 

3 轴摇杆 

急停按钮 

调速旋钮 

按钮面板 

Y 方向 

X 方向 Z 方向 
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图 4-3 手操器面板示意图 

机器状态显示-面板上有 2 个指示灯，分别是 CNC 和 JOY，代表机器的 CNC 工作

模式和 JOYSTICK 工作模式，在机器工作过程中，将根据机器的工作状态自动切换显

示。 

摇杆使能-面板有 3 个摇杆使能按钮，分别使能和禁使能 X、Y、Z 3 个方向。当 3

个按钮的指示灯亮，代表该轴摇杆使能，可以操作机器在该方向移动，反之，机器在

该方向不能用摇杆操作移动； 

快慢切换-切换手操器移动机器的快慢模式，当指示灯 FAST 亮灯时，代表机器可

快速操作移动；当指示灯 SLOW 亮时，代表机器慢速操作移动； 

SERVO 按键-机器上电时处于未使能状态，此时 SERVO 按键灯不亮，当按下此

按键时，机器如可上伺服，则 SERVO 灯亮，代表上伺服成功；否则，SERVO 灯不亮，

摇杆使能 

机器状态显示 

手操器移动快

慢模式切换 

机器伺服使能 

摇杆操作 XY

平面旋转（此按

键功能已取消） 

测头使能 / 禁

使能 

删除测量点 
扩展功能键 

采集测量点 
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代表机器上伺服不成功，需检查机器状态进行排查。当按下急停按钮或机器气压低报

警时，机器不能上伺服。 

摇杆操作 XY 平面旋转-设置摇杆 XY 方向旋钮与机器 XY 平面的关系。默认上面

两个灯亮，此时操作手柄与机器的坐标平面对应，当依次按下此按键时，摇杆 XY 坐

标在 XY 平面内顺时针旋转（此按键功能已取消）。 

测头使能/禁使能-当此按键左下角灯（使能灯）亮时，代表测头使能，可以触发；

否则右上角（禁使能灯）亮，代表测头未使能，此时不能进行测量，机器可移动。 

采集测量点-当按下此按键时，采集最近的测量点；  

删除测量点-当按下此键时，删除最近的测量点； 

扩展功能键-手操器扩展 F1~F3 3 个功能键，可作为扩展功能使用，在测量软件中

可编程实现需要的功能。 

5 控制器尺寸图 

 


