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1、通讯设置界面 

1.1 界面介绍 

 

序号 功能 

1 选择设备型号，也就是选择连接的驱动型号 

2 选择串口，使用模块与电机连接时需要安装驱动 

3 选择串口比特率，默认 19200 

4 选择站点号，默认 1 

5 站点搜索，当只有一台驱动连接且不确认站点时可以搜索 

6 连接和断开 

 ○1

1 ○2  
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1.2 连接准备 

1.2.1 驱动安装 

右键我的电脑-管理，打开计算机管理界面，选择设备管理器。 

 

在其他设备中会出现如○1 的 USB Serial Port，右键-更新驱动程序选择浏览我的电脑以查找

驱动程序，点击浏览，选择驱动文件夹，确定点击下一步，驱动就安装完成了。 

 



驱动安装成功后，可以在端口选项下看到 USB Serial Port,则驱动安装成功 

 

1.2.2，设置连接参数 

选择设备型号，设备型号需要与所连接的驱动型号一致，然后选择串口，也就是设备接入后

电脑多出来的串口，如果是先打开软件在接入的串口模块，则需要按刷新键，重新读取串口，

然后选择正确的串口。接着选择串口波特率，默认波特率是 19200，直接选择即可。最后是

站点号，一般如无修改默认是 1，确认即可。 

已上全部确认结束即可点击连接，然后软件就会跳转到设备监控界面。 



2、设备监控界面 

2.1 界面介绍 

设备监控界面主要分为 6 大部分，产品信息、运行参数及控制、输入端口配置、基本设置、

设备检测和输出端口配置。 

 

序号 功能 

1 显示驱动基本信息 

2 设置运动参数及进行基本控制和报警清除 

3 设置输入端口配置及软件触发 

4 设置运行的细分和电流 

5 显示设备的当前状态 

6 设置输出端口配置 

2.2 使用说明 

2.2.1 产品信息及设备检测 

这两部分都是是显示部分，产品信息在连接时会自动读取，而设备检测会不断的更新实现设
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备的实时参数，包括母线电压驱动器温度等电机的实时状态。 

2.2.2 基本设置和运行参数及控制 

首先是设置电流设定和细分设定，电流设定的值应该与电机电流一致，细分设定决定了电机

每圈的脉冲数，一般而言在第一次设定完之后就不再改动。然后是几个参数和对应的功能。 

 

序号 影响按键 功能 

1 相对位置，绝对位置，

正向寸动，反向寸动 

设置位置模式速度单位（0.01rps）与细分无关 

2 正向点动，反向点动 设置点动模式速度 

3 设置位置 按下设定位置后将实际位置替换为框内数值 

4 回原点 设置原点偏移，在回原点运动结束后额外运动框内输

入的脉冲  

5 定速模式 设置速度模式速度 

6 相对位置，绝对位置，

正向寸动，反向寸动 

设置运行的脉冲数 

主要关注的是几个运动的速度，单位都是 0.01rps，不用计算细分，直接是算的每秒的圈数。 

运行的具体位置需要参考指令位置和实际位置，不带编码器的电机无法显示实际位置，始终

显示 0，带编码器的电机则会显示实际位置。所有按钮的操作都会修改指令位置，在闭环模

式下指令位置会始终保持与实际位置相等。开环模式可能会出现的偏差，上电后的默认指令

位置是 0，也就是默认的原点，指令位置和细分的关系是：细分设置个脉冲运行一圈，例如

细分设定 1000，则当指令位置为 1000 时，电机正向旋转一圈，指令位置为-1000 时，电机

反向运行一圈。 

然后是控制模式，内部脉冲控制就是直接通过驱动进行电机控制，可以直接用软件界面的十

个按钮实现电机的控制。按钮功能如下： 

 

序号 数据参考 动作 

1 位置模式速度 

运行脉冲数 

指令位置增加运行脉冲数。电机实际运动（细分设定/运

行脉冲数）圈，带符号，运行脉冲数是负数时反向运动 

2 位置模式速度 

运行脉冲数 

将指令位置设置为运行脉冲数，电机会运行到指令位置  

3 点动模式速度 按住时按照点动模式速度进行正向运动 

4 点动模式速度 按住时按照点动模式速度进行反向运动 



5 位置模式速度 

运行脉冲数 

同 1 相对位置 

6 位置模式速度 

运行脉冲数 

指令位置增加运行脉冲数。电机实际反向运动（细分设

定/运行脉冲数）圈，带符号，运行脉冲数是负数时正向

运动 

7 速度模式速度 按照速度模式速度运行，指令位置自动按照细分增加 

8 无 在运动时停止运动 

9 无 进行回原点模式，下面会另行说明 

10 无 当有报警时清除报警。 

回原点模式的运行逻辑见图 2.1 正向回原点与图 2.2 反向回原点 

回原点

信号触发

正转

正限位信号 反转

原点信号

反转

触发结束

是

正转

否

触发回原点信号

设置原点

信号触发 负限位信号 停止运行

回原点信号

正转

触发结束

是

正转

否

触发回原点信号

 
图 2.1 正向回原点 



回原点

信号触发

反转

负限位信号 正转

原点信号

正转

触发结束

是

反转

否

触发回原点信号

设置原点

信号触发 正限位信号 停止运行

回原点信号

反转

触发结束

是

反转

否

触发回原点信号

 
图 2.2 反向回原点 

2.2.3 输入端口配置和输出端口配置 

通过输入端口配置可以实现通过外部触发来进行简单的控制，下拉列表中和上述按钮名称相

同的功能就不再赘述，主要讲上文没有提到过的功能。 

首先是输入端口配置 

功能号 功能 备注 

0 让端口无效，无动作  

7 让端口迅速停止，快于减速停止  



9 触发正限位信号 回原点使用 

10 触发负限位信号 回原点使用 

16 开始运行多段  

17 暂停多段运行  

18 停止多段运行  

20 触发时电机脱机，不触发时恢复  

25 多段 bit0 输入  

26 多段 bit1 输入  

27 多段 bit2 输入  

28 多段 bit3 输入  

29 多段 bit4 输入  

25-29 的多段 bit 输入在后面的多段统一叙述。 

然后是输出端口配置 

功能号 功能 备注 

100 通用输出，通过修改参数可以触发  

101 未报警状态触发  

102 定位完成触发  

103 使能控制活脱机时触发  

104 无效  

3、参数设定界面 

3.1 界面介绍 

参数设定界面主要是调整运动参数和参数批量导入，大部分参数由我司工程师进行匹配，此

部分主要讲述常用到需要在参数设定界面修改的参数和参数导入导出的使用方法。 

3.2 参数介绍 

需要用到的主要的参数如下 

分类 地址 功能 

基本参数设置 298 串口波特率 

基本参数设置 299 从站号 

输入端口逻辑 429 输入端口逻辑 

输出端口设置 428 通用数字输出控制 

输出端口设置 430 输出端口逻辑 

串口比特率就是在连接界面上的串口波特率，默认是 19200，需要更改的可以手动更改，不

过不应超过驱动支持的上线。 

从站号对应的是连接界面上的站点号，485 总线可以同时接入很多设备，中间通过 modbus

协议通讯，每一台机器的站点号都应当是唯一的这时就需要修改站点号来实现多设备的接入



和控制。 

输入端口逻辑可以改变输入端口的触发逻辑，输入范围为 0-65535，其中 bit0-bit6 分别对

应为 in1-in7，当对应的 bit 数据为 1 时，该输入端口的逻辑反转，这里举个例子，当地址

429（输入端口设置）数据为 1，则 bit0=1，然后 in1 逻辑反转，默认触发，当有信号输入，

触发结束。 

IN1 IN2 ……… IN7 数据 

0 0 ……… 0 0 

1 0 ……… 0 1 

0 1 ……… 0 2 

1 1 ……… 0 3 

……… ……… ………   

1 1 ……… 1 127 

输出端口逻辑的修改和输入端口逻辑相同，这里就不做赘述。 

通用数字输出控制对应了通用数字输出，当在输出端口配置设置了通用输出时，可以通过这

个地址的数据直接控制输出。输入范围为 0-15，数据 bit0-bit3 分别对应 out1-out4，这里

举个例子，当地址 428（通用数字输出控制）的数据为 1，则 bit0=1 然后 out1 在通用输出

模式下输出高电平。 

OUT1 OUT2 OUT3 OUT4 数据 

0 0 0 0 0 

1 0 0 0 1 

0 1 0 0 2 

1 1 0 0 3 

……… ……… ……… ……… ……… 

1 1 1 1 15 

4、多段运行界面 

4.1 多段功能介绍 

多段位置模式功能是将多个位置段按一定顺序组合起来，通过外部 IO 信号触发运动，完成

一系列位置段动作的一种工作方式。该功能可看作是位置模式的多段组合，用户可以将若干

段位置段的描述参数如加减速，脉冲数等事先存储于 EEPROM 中，需要使能这些位置段时

只需提供一个触发信号即可完成工作。 

4.2 多段的编写 

多段函数可以编写多个段落，每个段落可以设置各自的运动，最多支持到 16 段，每段必须

以段落结束为结尾才能正常触发。 

段落内容可以随便编排，首先在命令栏下拉，选择需要指令，大部分指令只有参数一可以输

入对应的参数，这里单独讲一下延时跳转和速度模式。 

延时跳转第一位是延时时间单位 ms，第二位是跳转行号，第三位固定输入 0 即可，但在使



用时延时跳转时应至少设定 1ms 的延迟，否则会无法正常使用。 

定速模式按照设定速度运行，运行时间可以通过在后面接延时跳转来设定，这里举出一个例

子。 

 

这是一个多段，0-3 行设置了运行的参数，第 4 行相对运动运行到了 20000，然后第 5 行以

2rps 的速度开始运行，第 6 行设定运行了 2s，然后跳转到第 7 行，然后第 8 行重新设定了

位置速度为 3rps，以 3rps 的速度绝对位置运行到 0，然后第 9 行延时了 1s，跳转到第 10

行，绝对位置运行到 20000，然后第 11 行延时 1s 跳转到第 8 行，不断循环。第十二行段落

结束标志着多段的结束。 

4.3 多段段号的选择 

多段段落号的选择基于多段 bit，多段 bit 需要通过输入端口输入，多段 bit 一共有四位，默

认全部为 0，可以在输入端口处设置多段 bit，然后通过输入来触发，下面是多段 bit 和多段

选择的关系。 

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 段数 

0 0 0 0 0 0 

1 0 0 0 0 1 

0 1 0 0 0 2 

1 1 0 0 0 3 

… … … …  … 

1 1 1 1 1 31 

举个例子，当 bit1 处于高电平则段数选择为 2，此时启用开始多段则会运行段号为 2 的多段 



 

 

如此时点击启动多段则会启动段号为 2 的绝对位置运行到 30000。 


