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内  容  简  介

这是一本使维修人员快速掌握 V CD 机检修技术的书籍。本书通过入门篇、提高

篇、精通篇,循序渐进,由浅入深地分析了 V C D/ 超级 V C D 机(以下简称 V C D 机)的

原理,常见 V C D 机的电路分析,还介绍了 V C D 机各种典型故障的检修方法。本书可

以指导初学者快速入门、步步提高、逐渐精通,成为修理 V C D 机的行家里手。本书既

考虑了初学者的入门,又总结和介绍了很多 V C D 机修理中的方法、技巧和高级技术,

兼顾了中等水平维修人员的提高。

读者对象:本书适合家电维修人员、无线电爱好者阅读,也可作为有关院校相关

专业师生、中专、中技以及短训班的教学参考书。
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前   言

V CD 机和超级 V C D 机在短短几年间,以迅猛之势迅速普及到我国千家万户,已成为我国

数字 A V 家电的一个新兴产业,其售后服务及日常维修也日益受到维修业的关注。

本书的写作宗旨是从 V C D 机的修理实践出发,不讲过深的理论知识,力求做到理论和实

践相结合,循序渐进,由浅入深,以指导初学者快速入门、步步提高、逐渐精通,成为修理 V C D

机的行家里手。

本书在写作时,既考虑了初学者的入门,照顾了一般维修人员的需要,又总结和介绍了很

多 V C D 机修理中的方法、技巧和高级技术,兼顾了中等水平维修人员的提高,因此,指导性和

实用性是本书的两大特征。

按照由浅入深、循序渐进的原则,本书分为三篇:

入门篇  主要介绍 V C D 机修理中必不可少的基础理论和常见机型的电路分析。理解和

领会本篇内容,会让您在修理中原理清晰、思路明确,为 V C D 机的维修打下坚实的基础。

提高篇  详细、系统地分析了 V C D 机激光头、机械机心、R F 放大电路、数字信号处理电

路、伺服信号处理电路、系统控制电路、解码电路、视频电路、音频电路、卡拉 O K 电路和电源电

路的检修方法、检修技巧及常见 V C D 机典型故障检修实例。理解和掌握本篇内容,会使您的

修理工作变得简单和轻松。

精通篇  按 V CD 机故障现象的分类,详细介绍了 V CD 机修理中最常见的不读盘故障、停

顿和马赛克故障、操作显示故障的检修方法和检修技巧。为了使维修人员具备较高的检修水

平,在本篇中,还介绍了 V CD 机存储器的维修及软件写入技术,这部分内容在一般的维修书籍

中基本上没有介绍过,属于 V C D 机较高级的检修技术。

在本书中结合各篇章相关内容还介绍了很多 V C D 机常见典型故障检修实例。这些实例

具有代表性和启发性,可以作为实际检修的参照,而且能够帮助读者理解书中的理论知识和检

修方法,做到举一反三,融会贯通。

参加本书编写的还有孙宝书、李风伟等同志。由于时间仓促,书中疏漏之处在所难免,敬

请广大读者批评斧正。

编 著 者
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入 门 篇

 

  本篇是 V C D 修理中必不可少的基础理论,理解和领会本篇内容,会让您

在修理中思路明确,快速地分析故障原因和判断故障部位,本篇主要讲解如下

内容:

       ———V CD 机的基本工作原理和工作过程

       ———V CD 机的机心分类和电路图的识别方法

       ———新科 330V C D、S V D330 超级 V CD 的电路分析

       ———万利达 N30 V CD、A28 超级 V C D 电路分析

       ———三星 888 主板 V C D 电路分析

       ———两种新型 V C D 和超级 V CD 的电路分析

图例说明:为了让您方便、快捷地从本书中获取您所需要的信息,书中特意安排了下
面这些图标,根据这些图标的指示去阅读,可使您花费的时间减到最少,重点、难点了解的更

快、更全。

记住:这个图标在本篇标示的内容是 V C D 机修理中必不可少的的基本理论及方

法技巧,牢记在心会使您思路开阔,减少维修中的失误。

要诀:这个图标在本篇标示的内容是 V C D 机修理中的一些经验之谈和修

理捷径,仔细阅读也许不无用处,照章行事可能会省时省力,事半功倍。

警告:这个图标在本篇标示的内容是一些严肃的问题,你需要认真对待,三思而

后行,否则的话,可能会出现一些你不希望看到的结果和一些不该发生的“故事”。

技术资料:这个图标在本篇标示的是修理工作中较难理解的内容和一些细节

的原理、解释等。
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第一章  V C D 机的组成、原理及工作过程

本

章

导

读

  本章专为 V CD 机的初学者而设置,使您对 V C D 机的基本结构、基本原理

有一个全面的认识,在本章中,将介绍以下内容:

———V C D 机的基本组成结构及作用

———V C D 机的机械系统 A

———V C D 机的激光头

———伺服系统的基本电路及其作用

———数字信号处理电路的组成及其作用

———解码电路的基本组成

———V C D 机的初始工作过程

第一节  V C D 视盘机的系统构成

一、VC D 机和超级 V C D 机的特点

V CD 机是我国兴起和普及的音像播放设备,是继 CD 唱机和 LD 影碟机之后开发出的一

种新型光盘机,是 M PE G 数字压缩技术和 CD 技术相互结合的产物。 V C D 机的机心、激光头、

伺服电路、数字信号处理电路和 CD 机相同,只是在 C D 机的基础上增加了一套 M P E G 解码电

路和视频 D/ A 变换与编码电路,因此, V CD 机与 C D 机兼容,既可播放 V C D 光盘,也可播放

C D 光盘。

超级 V C D 是 1998 年 9 月 28 日《超级 V C D 系统技术规范》颁布之后正式命名的,在超级

V CD 诞生之前,出现了 C V D 和 S V C D, C V D 是斯高柏公司推出的方案,是 V CD 伺服加 D V D

解码构想在中国大陆实施而出现的新名词。由于 C V D 和 S V C D 在碟片格式上有些差异,不

能完全兼容,曾一度使市场上出现了混乱局面。超级 V C D 系统技术规范颁布之后,生产厂家

按上述技术规范生产,并将原来的 C V D 和 SV CD 统称为超级 V C D,才使超级 V C D 走上了正

轨。超级 V C D 与原来的 V CD 兼容,除可播放 C D、V CD 外,还可播放 C V D 和 SV C D。

  技术资料:S V C D 的英文名是 Super V C D,意思是超级 V C D,是由原中国电

子工业部提出,中国录制标准化委员会联合有关专家、国内外一些著名企事业

单位研制开发的,适合中国国情的新一代高清晰度影碟机。

超级 V C D 和 V CD 相比主要有以下区别:

(1)超级 V C D 采用 2 倍速的光驱伺服系统,拾取比 V CD 多一倍的信息流。

(2)超级 V C D 采用 M PE G2 编码及解压缩技术,使超级 V C D 的分辨率达到 V CD 的 4 倍,
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图 1-1-1  (超级) V C D 机的基本组成
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水平清晰度可达 350 线( V C D 为 250 线)。

(3)超级 V C D 还采用了 D V D 的一些技术,如 V B R(可变码率)、多声道、叠加字幕等功能。

(4) V C D 碟片是按固定码率编码的,超级 V C D 碟片则是按可变码率编码的。超级 V C D

的高清晰度是通过提高碟片的转速而获得的,超级 V CD 按双倍速转动,从而提高了数据的传

送率, V CD 机的位时钟是 2. 1168 M Hz,采样频率是 44. 1k Hz,超级 V C D 在播放 V C D 碟片时和

V CD 是一样的,在播放超级 V C D 碟片时则频率加倍,即时钟频率是 4. 2336 M Hz,采样频率是

88. 2kHz。

二、VC D 机的组成

目前,国内 V C D 市场上,流行的 V C D 有上千种,按装碟方式可分为单碟机、三碟机等。按

机心可分为索尼机心、飞利浦机心、三星机心、三洋机心等,按解压芯片又可分为 CL 系列、ESS

系列、O TI系列、W 系列、S V D 系列等。各式各样的 V C D 机,虽然机心电路不尽相同,但其基

本结构却是相似的,如图 1-1-1 所示。

从图中可以看出, V C D 主要由机械系统和电路系统两大部分组成。机械系统主要由光盘

装卸机构、光盘进出机构、激光头识读机构、进给机构等组成。电路部分主要由伺服电路、系统

控制电路、数字信号处理电路、操作显示电路、M PE G1( M PE G2)解码电路、视频信号处理电

路、音频信号处理电路和电源电路等组成。

其主要工作过程是: V C D 机通过机心和电路,用激光头识读旋转光盘上固化的图像和伴

音压缩数据,并转换成电信号,经数据解压缩处理,还原成模拟的视频和音频信号输出;由系统

控制微处理器控制,进行播放、选曲、慢放、快放、暂停等各种功能操作。

第二节  V C D 机的机械系统

V CD 机的机械系统是指: V CD 盘片装载机构、压片机构、主轴旋转机构、驱动激光头径向

运行的滑行机构(也称进给机构)。

1. 盘片装载机构

盘片装载机构是控制 V C D 盘片进出机器的装载机构,为了检测托盘位置出/ 入盒是否到

位,在 V CD 视盘机中也设置有一个或二个托盘位置检测开关,在电路图中称之为 O PE N/

C L OSE 开关(简写为 IN S W/ O U T S W )。此开关一般安装在托盘的下侧,多为簧片开关和按

压式开关。

2. 主轴旋转机构:其作用是带动 V C D/ C D 片作旋转运动,以正确识读光盘的数据。

  记住:机器正常工作的情况下,从上往下看,主轴电机带动碟片是顺时针旋转

的,如果通电后发现主轴电机先逆时针转,然后再顺时针转或者始终逆时针旋转,说

明机器出现了故障。

3. 压片机构

V CD 片装入视盘机后,主轴上端的一个锥形卡盘要从碟片的底部卡入盘片的中心孔内,

将盘片顶起,使之与托盘分离,并与位于碟片上部的一个磁性压盘相配合卡牢盘片。这一动作

一般是由主轴电机机构整体做向上移动完成的,在退片时主轴电机机构向下移动,松开盘片。

这一动作的完成情况常由一个开关来检测,在电路图中这个开关常称为 U P/ D O W N S W ,意为
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上/ 下开关,一般多碟机心都设有这一开关。如果机内设置了这一开关,则它的状态正确与否

是主轴电机启动的先决条件之一,即执行了压片动作,开关正常动作后,机器才能完成下步动

作,主轴电机才能旋转。

4. 径向(进给)机构

在碟片旋转的同时,径向移动系统带动激光头做径向运动,在伺服系统的控制下,激光束

才能始终照射在盘片信号轨迹上读取信息,在激光头径向机构中设有激光头位置检测开关,开

关的位置设在盘片的最内圈位置, 称为激光头起始限位开关。电路图中常写成 ST A R T LI M-

IT S W 或 INITIA L LI MIT S W ,它用来检测激光头运行到盘片最内侧时的状态。当激光头运

行到盘片最内侧时,激光头与内侧限位开关接触,开关闭合,径向电机停转,以免激光头和主轴

相触损坏激光头和径向电机的传动机构的齿条、齿轮。

从上面的介绍中可以看出,在 V CD 视盘机中, 一般需要三台电机作为机构系统的动力

源,即带动 V C D/ C D 托盘和压力机构动作的托盘电机(T R A Y M O T O R)或称加载电机;激光

头径向运行的进给电机或称滑行电机,在电路图中,不同公司使用不同的名称,如 F EE D M O-

T O R、SLE D M O T O R、SLID E M O T O R; 带动盘片做旋转运动的主轴电机或称主导轴电机,电

路图中常写为 SPIN D LE M O T O R、SPIN M O T O R、DISC M O T O R 或 T U R N T A BL E M O-

T O R。另外需要注意的是,在 V C D 视盘机的机械系统中, 也存在着各齿轮之间相互定位的要

求,这点和录像机相比有类似之处,不过 V C D 机的机械系统传动之间的定位比起录像机来说

要简单许多,这正是 V C D 视盘机机械故障没有录像机机械故障多的主要原因。

第三节  V C D 机的激光头

一、索尼三光束激光头

1. 索尼三光束激光头的结构

索尼三光束激光头由两部分组成:一部分是物镜机构,俗称“光学头”;另一部分将其余各

镜片、激光发射二极管和光敏接受器安装在同一个腔体内,构成了激光发射与传播的光路,俗

称“激光枪”。光学头安装在激光枪的上面,构成了激光头组件。

光学头主要用于将激光二极管发射的激光束聚焦成直径很小的识读光点,并准确地投射

在光盘信息纹迹上。常见 V C D 机的光学头如图 1-1-2 所示。

物镜固定在塑料骨架中央圆孔顶端,聚焦线圈直接绕在骨架上,循迹线圈绕制成 4 个首尾

串联的椭圆形线圈,粘贴在聚焦线圈的两侧,用 4 根线平行地焊在支架上,将物镜支架悬置于

磁铁底座中。采用与驱动小型扬声器线圈一样的驱动方法,就可沿聚焦方向和循迹方向驱动

线圈骨架,物镜就可沿上下左右方向移动,便可完成对激光束的聚焦和对光盘纹迹的跟踪。

图 1-1-3 为索尼机心激光头组件的激光枪及其光路结构。分光棱片与 1/ 4 波长片用胶粘

固在设定的位置上,激光二极管用金属卡卡紧在底座孔中,光敏接收器用胶粘固在底座侧面

上,衍射光栅安装在激光二极管前面,柱面透镜安装在光敏接收器前面。通常用衍射光栅与柱

面透镜来调节光路,通过调整衍射光栅可使分裂出的±1 次光束绕主光束沿纹迹中心线转动,

如图 1-1-4 所示。其调整范围很小,左右上下调整柱面透镜可使投射在光敏接收器上的 3 个

光点左右上下位移。通过调整,可使对焦的反射主光束光点均等地投射在光敏接收器上,两侧
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图 1-1-2  V C D 机的光学头

辅助光束准确地投射在用于循迹检测的两个光敏接收器上,使激光头准确地读取信息纹迹上

的内容。这两项内容在激光头出厂时已由厂家调整好,维修时不可乱调,只有在更换了光敏接

受器后才进行调整。调整时,其它镜片不可乱动,光路中任一镜片异位或受污都将造成机器不

工作。

图 1-1-3  激光头组件的激光枪及光路结构

2. 激光二极管和光敏接收器

(1) 激光二极管

索尼激光头采用普通型激光二极管,激光二极管主要由半导体激光器、光电二极管、散热

器、管帽、管座、透镜及引脚组成,如图 1-1-5 所示。

普通二极管又分为两种:一种是发射窗为斜面,俗称“斜头”;另一种是发射窗为平面,俗称

“平头”。斜头一般用于激光唱机,平头一般用于 V CD 机和 L D 机。在管壳底板上的边缘各有

一“ V”形缺口和一凹形缺口作为定位标记。激光二极管的直径较小,一般为 5. 6 m m。

半导体激光器置于管内中央的顶端,激光发射面垂直于透镜与光电二极管接收面,其阳极

用引脚 A1 引出管座外,阴极通过散热器与管座相连,并用管座上的引脚 K 引出,如图 1-1-6

( a)所示。在管壳顶端安装有透镜,用于补偿激光器的像散,只要在 A1、K 上加上规定的电压
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图 1-1-4  光点调整

图 1-1-5  激光二极管的结构

( a)斜头;( b)平头。

(一般为 2 V 左右),激光器便产生激光,穿过透镜面发射出激光。半导体激光器振荡时会产生

很大的热量,因此,必须在激光二极管上加上散热器。在激光二极管的管座面上装有光电二极

管,其接收面朝向半导体激光器,并与激光发射面垂直,阳极用引脚 A2 引出管座外,阴极直接

与管座相连,半导体激光器的光束从两端面输出,其中一个端面输出的光束由光电二极管接

收,用于监测激光器光输出的变化,并将这一变化反馈到 A PC(激光功率自动控制)电路,去控

制半导体激光器的驱动电流,使输出光功率保持恒定。普通激光二极管的封装形式有 M、P、N

三种,如图 1-1-6( b)所示,其中, M 型较常用。

(2)光敏接收器

光敏接收器是激光头中的光电转换器件。索尼激光头采用 6 分光敏接收器,6 分光敏接

收器中央的四只光敏管(A、B、C、D)用于接收主光束产生聚焦信号和 R F 信号,两侧光敏管(E、

F)用于接收辅助光,产生循迹信号。

3. 常见索尼三光束激光头介绍

(1) KSS210 激光头

该激光头在目前组装 V C D 中应用最为广泛,在三星、高仕达、现代等 V CD 和早期的 C D

唱机改装的 V C D 中也较多地采用了该激光头。

(2) KSS213 激光头

该激光头在国产名牌 V C D 中应用较为广泛。 KSS213 激光头采用了光电集成电路 O EIC
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图 1-1-6  激光二极管的封装形式

( a)激光二极管引脚及等效电路;( b)封装形式。

图 1-1-7  K SS213 激光头的光路

技术,把激光头内光电检测器接收到的微弱电流信号转换

成高电平的电压信号输出,提高了激光头 RF 信号的信噪

比和抗干扰能力,加强了循迹伺服与聚焦伺服的准确性,

而 K SS210、212 激 光 头不 具有此 项技术。因 此, 与

K SS210 激光头相比,性能大为提高。

技术资料: K SS213 激光头的光路如图 1-

1-7 所示。

由图可以看出,该激光头中的激光管位

于激光头的中部,光检测器位于最底部,射束分裂器为 45°

放置的一个特殊镜片,衍射光栅也是一个特殊镜片,位于

激光管的正前方。

二、飞利浦全息激光头

1. 飞利浦全息激光头结构

飞利浦激光头一般都带支架,主轴电机、进给电机和激光头限位开关都固定在支架上。激

光头的滑动销子套在支架上的凹槽里,另一边通过滑杆固定在支架上。在进给电机与激光头

之间装有一个传动齿轮。激光头滑杆与支架固定有两种方式:一是在滑杆两端各有一个卡子

将滑杆卡牢在支架上,卡子与滑杆间套有一小段橡胶管避震;二是滑杆一端直接插入支架上的

安装孔里,另一端套入一安装小槽里,用一自攻螺钉紧固。整个激光头组件用四只硅橡胶连接

卡子卡牢滑动支架上。主轴、进给电机与激光头限位开关的引线固定在一个六芯插头上,与伺

服板电路相连,激光头还通过一条 12 芯扁排线与伺服板相连。

2. 激光二极管和光敏接收器

与索尼激光头中的普通激光二极管相比,飞利浦激光头里采用的是一种特殊的激光管

———全息照相复合激光管。全息照相复合激光管是在激光二极管发射面的光路中增设了一个

衍射光栅,在其顶部增设了一个全息照相镜片,在激光二极管侧面排列了一个光敏接收器,采

用了多引脚形式从底座上引出, 它的内部结构如图 1-1-8 所示。

管脚排列有两种,一种是圆形的,如图 1-1-8③( a)所示;一种是长方形的,如图 1-1-8③

( b) 所 示。常见 的型号 有 30P2 H1P T、30PA H1PT、30PA H3P N、30 AJ33N、30P A H1 U N、
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图 1-1-8  飞利浦光头的内部结构

30P A HZ G T、30P AJ9T N、30P A FD L T 等。

飞利浦激光头产生的三束光都经过反射棱镜和全息照相镜片。尤其是全息照相镜片,一

方面承担着激光的发射工作,另一方面又承担着反射光的接收。加之飞利浦激光头结构简单,

导致飞利浦激光头故障率较高。

飞利浦激光头采用 5 分光敏接收器,5 分光敏接收器中央的三只光敏管(D2、D3、D4)用于接

收主光束,产生聚焦信号和 RF 信号,两侧光敏管(D1、D5)用于接收辅助光束,产生循迹信号。

激光二极管加上规定的电压后,半导体激光器便产生激光振荡,发射出的激光首先由衍射

光栅分成三束,再透过全息照相镜片向外发射。全息照相镜片由两个不同周期的衍射光栅组

成,具有透射性和折射性,能将激光二极管发射的激光和光敏接收器的反射光分开,以避免反

射光按原来的路线返回到激光器,从而保证了激光振荡的稳定性。

全息照相镜片的折射性将反射光引入光敏接收器的途中,经单傅科棱镜,将反射回来的主

光束分成两光束,并与反射回的两束辅助光投射在 5 分光敏接收器上,分裂后的两主束反射光

用于产生 R F 信号和聚焦信号,两束辅助反射光用于产生循迹信号。全息照相镜片与衍射光

栅是不可调整的,在损坏或老化后,只有更换全息复合激光管。

3. 飞利浦全息激光头组件介绍

国产品牌的 V C D 中,较多地采用了该激光头组件,现在产品激光头主要有两种,一种是

A V M 1201,另一种是 A V M 1202,两种激光头组件稍有差异,代换时应仔细对照,然后加以简单

调整即可。

飞利浦激光头结构较为简单,内部只有一个物镜、一个反光镜与两个镜片,它的光路如图

1-1-8( a)所示。飞利浦激光管有 10 个管脚,如图 1-1-8( b)、( c)所示。三光束激光射出后,由

反光镜改变光束的传播方向,这样激光管可水平放置,所以飞利浦激光头厚度远小于索尼激光

头,有利于整机薄型设计。

第四节  V C D 机的电路系统

V CD 机除了具有精巧的机械系统和精密的光学系统外,还有重要和复杂的电路系统,
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V CD 电路系统一般由以下几部分电路组成。

电源部分:用于向整机电路提供所需的交直流电压,它一般位于机器的一侧,多采用变压

器降压、三端稳压器稳压电路,电路原理较为简单。

操作显示电路:操作显示电路的主要功能是接收操作键矩阵电路和遥控器输入指令,通过

操作显示控制电路处理成串行数据供给 CP U 作为输入的操作指令,同时也接收由 CP U 送回

的串行数据,通过操作显示微处理器形成驱动信号,去驱动多功能显示屏。它一般由一块电路

板组成,立放在 V C D 机前面板的背部。

伺服控制电路:一般由一块电路板组成,用以准确地读取光盘上的数据,常置于机心的一

侧或下部。

M PE G 解码电路:一般由一块电路板组成,常置于机心的一侧。用于将 M PE G 编码的数

字视频信号和数字音频信号还原成编码前的数字视频信号和数字音频信号,并借用多媒体技

术对图像作一些简单的特技处理。

音频、视频输出电路:一般由一块电路板和一个射频盒组成,以便推动扬声器和输出视频

信号。它安放在机器音频、视频输出插孔的一侧。

卡拉 O K 电路: V C D 机作为家用的播放设备,大部分设置了卡拉 O K 电路,卡拉 O K 电路

由话筒信号放大电路、A \ D 变换电路、混合电路和控制电路组成。它一般是一块独立的电路

板,安装在机器底板的前侧。

数字记录媒体 C D 或 V C D 光盘,是采用分割处理形成含有位时钟成分的帧格式,以坑槽

排列存储在一条螺旋线上,因此,重放 V C D 或 C D 光盘最重要的就是要把激光头识读出的一

连串数码(称之为比特流或数据流),由重放电路依靠 PL L 电路提取出携带有相同时基误差的

位时钟脉冲以准确地分割成帧,然后按编码的顺序,按其数据的性质和作用,传输到相应的电

路,各电路按节奏进行解码处理,还原出记录前的声图,这就要求重放处理码率应与录制完全

一致。

显然,激光头读取光盘上信息纹迹的线速度恒定不变是正确识读 E F M 信号和解调处理

的基本保证,只有激光头识读出 E F M 信号的码率为标准的 4. 3218 M bit/ s, 重放各电路才能按

节奏协调进行解码处理而还原出声图来。否则,因主轴旋转不稳定,比标准速度快或慢,均会

使激光头扫描的线速度变化,造成识读出的 E F M 信号中所含的位时钟频率发生变化,引起码

率错位,这样一来,纠错电路也显得无能为力。另外,因激光头聚焦不准,循迹偏差,进给不良

等,若不加以控制均会造成识读出的 EF M 信号不能被正确解调,播不出图像和声音。

由此可见,激光头从光盘上拾取信号必须有四个条件:激光头发出的激光束的焦点必须在

光盘的信息纹迹上(即坑上);光盘在旋转过程中,必须随时保证焦点沿着信息纹迹进行准确的

扫描;在重放中,激光头从光盘的内圈逐渐移动到外圈,这个移动的多少称为进给量,当光盘旋

转一周(360°)时, 此进给量为一个信息纹迹的间距(1. 6μm );精确地控制光盘的旋转速度,使

激光头与光盘的相对速度保持恒定。这些条件由视盘机的聚焦伺服、循迹伺服、进给伺服和主

轴伺服提供。

一、聚焦伺服

1. 聚焦伺服基本电路

聚焦伺服使激光头与光盘上信息纹迹之间的距离保持恒定。其基本电路如图 1-1-9 所

示。
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