
上位机操作流程图

注意事项：

1、上 位 机 仅 支 持 WIN10 及 以 上 操 作 系 统 ，

WIN8,WIN7,VISTA,XP 等操作系统暂不支持；

2、USB-CANFD调试器的 USB-485/TTL和 USB-CAN/CANFD部

分是两路独立的，所以请准备两条可以传输数据的

USB-TYPEC数据线，初次使用需要接入两根线，具体的接线

规则请看上位机中的接线图；

3、上位机中的使用说明以及接线图是从我司服务器下载，

所以如果没有接收到使用说明，请检查网络；

使用步骤：

第一步：双击打开本司上位机，显示如图 1-1所示：

图 1-1

第二步：请认真仔细浏览“电机使用注意事项”，浏览完成后，将文



本（电机使用注意事项）滑动条拖至最底部，可以看到“下一步”按

钮开始，点击“下一步按钮”。以上操作如图 1-2所示：

图 1-2

以上操作完成后，跳转至如图 1-3所示页面：

图 1-3

第三步：请根据实体电机的型号选择电机型号，在本例当中使用的是

HO7213型号的电机，实体电机图，如图 1-4所示：



图 1-4

点击选择“HO7213”，以红色边框作为指引，点击“电机详情相关

参数表”，可将图片放至最大化，可以仔细阅读电机相关参数，阅读

完成后。可见“第一步”按钮变红，边框变为红色，点击“第一步”

按钮，“第一步”按钮变为绿色，“电机接线示意图”边框变为红色。

点击“电机接线示意图”，可将图片放至最大化，请根据图片“接线

注意事项”信息，正确的连接线路，确保电机能够正常工作。实体接

线图（本例为 HO7213）,正确接线后需上电调试，如图 1-5所示：



图 1-5

按照接线图的指引完成操作。点击“第二步”按钮，请仔细阅读电机

的使用说明书，阅读完成后，请勾选“我已阅读了解文本实体电机说

明书”。点击“第三步”按钮，请选择电机的控制方式和电机的序号，

本例中选择的控制方式为“CAN”，电机的序号一般为MOTOR1。整

体流程选择完成后，点击“下一步”按钮。以上上位机操作流程图，

如图 1-6所示：



图 1-6

第五步：通过第四步的流程所示。如图 1-7所示：

图 1-7

按照左边的提示按钮依次进行选择

1.点击按钮“串口驱动安装”。可按照窗口的提示（如图 1-8所示），

跳转到本司的官方网址，在“上位机和中控器”下选择“USB-CANFD

调试器”（如图 1-9所示），下载 CP210x_Universal_Windows_Driver(串

口驱动)固件。



图 1-8

图 1-9

下载 CP210x_Universal_Windows_Driver(串口驱动)固件后，将固件解压

缩后，将 silabser.inf文件右击，安装。如图 1-10所示。



图 1-10

将固件安装完成后，打开电脑的设备管理器，查看端口，出现 Silicon

Labs CP210x USB to UART Bridge（COM4）说明固件成功安装完成。注

意：有的电脑，端口名可能不是 COM4,以自己电脑的端口名为准。至

此串口驱动已经安装完成，如图 1-11 所示：

图 1-11



2. 点击按钮“选择串口并打开”。可按照窗口的提示（如图 1-12所

示），

本例中，Silicon Labs CP210x USB to UART Bridge（COM4）串口为 COM4,

所以选择 COM4,点击“打开串口”可见，串口提示灯变绿，则说明电

机正常工作（如图 1-13 所示，如若，有其他报错，可检查前置步骤

可有出错。

图 1-12

图 1-13



3. 点击按钮“主菜单”。可按照窗口的提示，输出框弹出电机主菜单

（如图 1-14所示），在输入框输入“s”，点击“发送”按钮，弹出

输出框内容（如图 1-15 所示）。

图 1-14

图 1-15

4. 点击“关闭电机参数写保护”，根据上述 3，可以对电机的参数进

行修改。

5. 确认电机的型号，ID，通讯方式，主机 ID，详情请仔细阅读提示窗



口信息。如需要修改，请按照示例说明（图 1-16~17所示）进行修改。

示例说明：

图 1-16

图 1-17

6. 修改完成后，点击“打开电机写保护”。此按钮，是为了防止误操

作电机的相关参数。如有其他修改电机参数的操作，关闭电机写保护

操作即可。

完成上述所有操作后，“开始控制”按钮开启。



右下角点击“开始控制”按钮，显示如图 1-18所示：

图 1-18

第六步：点击“打开 CAN口”按钮，当 COM3和通信状态的提示灯

都变绿色时，则说明电机正常工作（如图 1-19所示）。如果通信状

态出现异常（如图 1-20 所示），需要检查上述第五步流程中会出现

的问题。通讯方式，电机型号，电机序号，主机 ID 等，是否一致。

图 1-19



图 1-20

页面介绍（如图 1-21所示），本司实体电机分为三种模式，分别为

位置模式，速度模式，力矩（电流）模式。为了友好区分，将下述三

种模式分划分为红色区域（位置模式），绿色区域（速度模式）和蓝

色区域（力矩模式）。

图 1-21

以下讲述三种模式工作流程。（为了方便，我们将点击“解除额定限

制”，直接用滑动条对电机进行操作，在此说明，在 CANFD 下，直



接用滑动条拖动，非常敏感，拖动浮动过大，可能会对电机造成损伤。）

位置模式：

点击“位置速度力矩”按钮，打开电机使能。给电机设置电流为 0.2A，

设置电机转速为 5rad/s,设置 P 值为 27，D 值为 21。然后拖动滑动条，

观察电机转动轨迹。上述操作如图 1-22所示。注意：在位置模式中

的小文本，详细介绍 PD 值的意义。

图 1-22

速度模式：

点击“速度力矩”按钮，打开电机使能。可以直接拖动滑动条，观察

电机，上位机上设置的转速越大，电机的转速越快。上位机上转速为

正，则电机顺时针旋转，转速为负，则电机逆时针旋转。如图 1-23

所示：



图 1-23

力矩模式：

点击“力矩模式”按钮，打开电机使能。可以直接拖动滑动条，观察

电机，上位机上设置的电流越大，电机的转速越快。上位机上电流为

正，则电机顺时针旋转，电流为负，则电机逆时针旋转。如图 1-24

所示

图 1-24



在使用本司电机时，在本页面中，有四个实时图表，（注意：在 CANFD

模式下，插入了温度图表）分别表示为位置实时图，转速实时图，电

流实时图。用户也可以观察实时图表确定电机的状态。如图 1-25 所

示

图 1-25

普通模式（CAN的标准模式）：

即位置模式（绝对位置），电机的应答帧为 6个字节。用户可以在普

通模式和增量模式切换。

增量模式（CAN的扩展模式）：

和位置模式（绝对位置）相似，电机的应答帧为 8个字节。但是增量

模式是以步长的进行操作电机（相对位置）。举例说明。

电机增量模式，给电机发送指令，转动 30°，电机会一直会以 30°

的角度转动。发送一次转动一次（30°），发送 N 次转动 N 次。

设置零位：

点击“设置零位”，举例说明。



从 0°（初始位置）开始，将电机从 0°转动到 30°，点击设置零位。

此时的零位就是 30°这个位置。在给电机发送指令转动 60°，此时

的电机会转动 60°（即相当初始位置转动到的 90°）。

此页面按钮功能介绍，对三个实时图表的数据操作（记录数据）。注

意记录数据文件为*.csv文件后缀。如有记录数据的需求可直接保存

文件到本地打开文件进行操作。打开文件，可直观的查看实时图表数

据（本例为电流实时图表）。如图（1-26~28）所示

图 1-26



图 1-27

图 1-28

此页面按钮功能介绍，对三个实时图表的数据操作（清除数据）。分

别为清除所有数据功能，单个清除数据功能。如图 1-29所示

图 1-29

Tips：以下将介绍上位机在 CANFD 通讯方式下页面操作流程。注意：

在 CANFD通讯方式下，与 CAN通讯方式下，略有不同。

我们从 CAN切换到 CANFD 模式下。有两种方式。

1. 直接关闭软件。重新打开上位机软件。在选择控制方式下拉框直接

选择“CANFD”。点击下一步（如图 1-30所示）。注意：我们此时的

电机内部仍处于 CAN。我们需要先打开串口，弹出主菜单，关闭电机



写保护，修改电机的通信方式（详情参考如图 1-31 所示）。

图 1-30

图 1-31

修改成功后。如图 1-32 所示。

本司电机在通讯方式为 CANFD下，新增对电机的温度监控，由于电

机在 CANFD 模式下电机的性能比较高，有必要对电机的实时温度进

行监控，防止电机过热对电机造成不可逆的损伤（如图 1-33）。



图 1-32

图 1-33
2. 关闭第四页，注意有时，在关闭第四页（如图 1-34 所示）的时候，上位机软件可能会直

接奔溃，直接重启即可。在第三页点击上一步，跳转到第二页（如图 1-35 所示）。重新选

择 CANFD 通讯方式顺着第一种方式修改电机通讯方式。同理，修改实体电机的通讯方式。



图 1-34

图 1-35

通讯方式为 CANFD 页面图示：如图 1-36 所示



图 1-36

位置模式：

将电机在使能状态下进行，在 CANFD 下，一般默认为位置模式。注意：在初次使用电机的

时候，尽量采用手动设置数据值。解除额定限制下，用滑动条拖动设置，数据浮动比较大，

不利于观察。还容易损伤电机。比如电机转速过快，电机通电电流过大等因素。

本例将 P 值设置为 19，D 值设置为 26，设置电机电流为 0.2A，设置电机转速为 10rad/s，设

置电机转动圈数为 20 圈。可以观察电机的转动轨迹，也可以在上位机上获取电机的相关信

息。本次演示详细图解，如图 1-37 所示

图 1-37

速度模式：

本例中，设置电机转速为 50rad/s，可以在上位机上，位置模式区域观察出电机的转动圈数

和电机转动的度数。也可以通过设置不同的转速，观察实体电机的转动快慢，也可以在上位



机上获取电机的相关信息。本次演示详细图解，如图 1-38 所示

图 1-38

力矩模式：

本例中，设置电机电流为 0.1A，可以在上位机上，位置模式区域观察出电机的转动圈数和

电机转动的度数。速度模式区域观察实体电机的实际转速，可以在上位机上获取电机的相关

信息。本次演示详细图解，如图 1-38 所示

图 1-39

以下将介绍上位机“高级”按钮。

本例先是以通讯方式为 CAN下。在 CAN下，通讯状态为正常，点击

“高级”按钮（如图 1-40），跳转第五页面（如图 1-41所示）。



图 1-40

图 1-41

第五页详情，如图 1-42 所示



图 1-42



中控编码器
用本司上位机，打开上位机软件。将滑动条拖至最底部，点击“下一

步”。如图 2-1 所示。

图 2-1

直接点击“中空编码器”按钮，打开中空编码器，如图 2-2 所示。

图 2-2

中空编码器详情介绍。

点击“打开串口”，通过发送 21个字节，其中后四位为校验位。中



空编码器返回接收 21个字节。发送间隔为 100ms。当串口正常打开。

提示灯为绿色。串口关闭状态下为红色。位置折线图，保存 200 个数

据点，表示中空编码器的实时位置。y轴表示范围为 0°~360°。详

情图，如图 2-3 所示。

图 2-3



Modbus RTU 转 CANFD 模式

485控制使用说明:

1. 此转接模块支持 485自由协议或者MODBUS RTU

2. 485自由协议模式波特率为 1MHz；MODBUS RTU 模式波特率

19200Hz。

3. 拨码开关全部为 0FF时，模块切换为 MODBUS TRU模式；

4. 使用 485 控制我司电机，电机端配置必须调整为：

CAN FD EN: 0 1 1

CAN MASTAR ID:0 127 100

5. 在自由模式下，485对应的通信协议为电机 CAN FD 所对应的十六

个字节的定义；

6. 在MODBUS RTU 模式下，MODBUS 40001 到 40016 寄存器代表 CAN

FD 16Byte数据；

注意上位机目前支持的 Modbus RTU 转 CANFD模式。

先将电机参数调整为:

CAN FD EN: 0 1 1

CAN ID: 0 127 1

CAN MASTAR ID:0 127 100

第一步：实体电机接线图，接线说明：USB-RS485&TTL 调试器上 RS485

接口接 485控制器 485接口，485 控制器上 CAN 接口接实体电机 CAN

接口，12~24V 电源分别接电机电源接口和 485控制器电源接口。485



拨码开关全部置于 OFF。实体电机接线图（注意：电机模式正确，接

线的引脚正确，拨片开关正确，电机电压安全，接完线后电机为上电

状态），如图 3-1所示：

图 3-1

第二步：用本司上位机，打开上位机软件。将滑动条拖至最底部，点

击“下一步”。如图 3-2 所示。



图 3-2

第三步：直接点击“ModeBus RTU 转 CAN FD”按钮，打开 modbus 模

块，如图 3-3 所示。

图 3-3

打开“ModeBus RTU 转 CAN FD”按钮，效果图示，如图 3-4所示：



图 3-4

打开串口，modbus 的波特率为 19200，点击“modbus-测试”按钮，

发送报文帧（详细参考说明书），电机正常返回报文帧，说明电机的

通讯正常，如果只有发送没有返回帧，需要检查上述操作是否正确执

行（例如：CAN MASTAR ID:0 127 100 不为默值 100）。

写操作：实际给电机发送的是 16个字节数据，给 16个寄存器写入参

数（0~255），每一个寄存器前面的标签对应的是，电机字节对应的

电机内部字节帧（CAN FD）。

读操作：读取寄存器里存放的数据，数据为十六进制的数。下面显示

行，显示为 16 个字节数。为了方便用户解析和分析数据，下面显示

数据可以复制。以上详细操作图解，如图 3-5所示：



图 3-5


