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1. 文档名词说明

ID CAN 设备的 ID，驱动器使用是 11 位的标准帧。

DLC CAN 数据帧的长度。0~8 字节。

DATA CAN 数据帧的数据域。使用长度为 DLC

进制 文中指令未做特别说明的数字皆采用十六进制。
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2. CAN-Bus 协议

CAN 是控制器局域网络 (Controller Area Network, CAN) 的简称，是由以研发和生产汽车电子产品

著称的德国 BOSCH 公司开发的，并最终成为国际标准（ISO 11898），是国际上应用最广泛的现场总线

之一。

CAN 控制器根据两根线上的电位差来判断总线电平。总线电平分为显性电平和隐性电平，二者必居其

一。发送方通过使总线电平发生变化，将消息发送给接收方。 CAN 的连接示意图如下图所示：

CAN 总线有如下特点：

 CAN 总线是可同时连接多个单元的总线。可连接的单元总数理论上是没有限制的。但实际上可连接的

单元数受总线上的时间延迟及电气负载的限制。降低通信速度，可连接的单元数增加；提高通信速度，

则可连接的单元数减少。

 多主控制。在总线空闲时，所有的单元都可开始发送消息（多主控制）。多个单元同时开始发送时，

发送高优先级 ID 消息的单元可获得发送权。
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 消息的发送。在 CAN 协议中，所有的消息都以固定的格式发送。总线空闲时，所有与总线相连的单

元都可以开始发送新消息。两个以上的单元同时开始发送消息时，根据标识符 ID 决定优先级。ID 表

示访问总线的消息的优先级。两个以上的单元同时开始发送消息时，对各消息 ID 的每个位进行逐个

仲裁比较。仲裁获胜（被判定为优先级最高）的单元可继续发送消息，仲裁失利的单元则立刻停止发

送而进行接收工作。

 根据整个网络的规模，可设定适合的通信速度。在同一网络中，所有单元必须设定成统一的通信速度。

即使有一个单元的通信速度与其它的不一样，此单元也会输出错误信号，妨碍整个网络的通信。不同

网络间则可以有不同的通信速度。

CAN 协议包括 5 种类型的帧：

 数据帧

 遥控帧

 错误帧

 过载帧

 帧间隔

数据帧和遥控帧有标准格式和扩展格式两种格式。标准格式有 11 个位的 ID，扩展格式有 29 个位的

ID。

各种帧的用途如下表所示：

帧 帧用途

数据帧 用于发送单元向接收单元传送数据的帧

遥控帧 用于接收单元向具有相同 ID 的发送单元请求数据的帧

错误帧 用于当检测出错误时向其它单元通知错误的帧

过载帧 用于接收单元通知其尚未做好接收准备的帧

帧间隔 用于将数据帧及遥控帧与前面的帧分离开来的帧
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3. 上位机设置 CAN 通信

设置通信控制之前请先参照《入门学习视频》识别电机参数和正确设置电机最大速度、磁极对数等。

注意：设置为通信控制后，上位机仅用作监控数据，控制无效。

设置步骤如下：

1、设置应用类型为 CAN 总线。

2、配置 CAN 总线参数

3、写入应用参数到驱动器
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4、驱动器会自动重启。（如果驱动器未自动重启，需用户手动重启驱动生效）

4. 上位机监测 CAN 帧

4.1. 说明

可以使用上位机充当 can 调试工具使用。需要明确的是上位机是通过驱动器收发 can 帧的，即不能通

过上位机发 can 帧控制驱动器自身。
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 需要先打开 can 监测开关，按钮变绿代表已经打开。

 点击发送按钮启动一次 CAN 帧发送。数据为-1 视作无效。

 接收到的数据在打开监测开关后会显示在接收数据区域。

5. 故障信息说明

错误值 错误信息 备注

0 无错误

1 过压

2 欠压

3 绝对值超过最大电流

4 MOS管过温

5 MCU欠压

6 看门狗触发后启动

7 SPI接口驱动器错误

8 FLASH损毁

9 U相电流传感器偏移过大

10 V相电流传感器偏移过大

11 W相电流传感器偏移过大

12 三相电流不平衡

13 FLASH中电机配置损毁

14 FLASH中应用配置损毁

15 CANOPEN心跳错误

16 堵转

17 失速
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18 超差

19 编码器未找到Z信号

6. CAN 指令说明

驱动器均使用标准数据帧控制。

6.1. 控制指令

控制指令无返回，说明如下：

CAN 帧的 DATA[0]为控制指令，可选如下：

DATA[0] 信息

00 心跳

01 设定电流，单位 10mA

02 设定转速，单位 erpm，物理转速需要除以磁极对数

03 设定占空比，范围-1000 到 1000

04 设定绝对位置。单位 0.01 度

05 设定相对上一个目标位置的增量。单位 0.01 度

06 设定相对当前位置的增量。单位 0.01 度

07 设定当前位置。单位 0.01 度

08 设定刹车电流，单位 10mA

09 设定手刹电流，单位 10mA

0A 设定速度环加速度。单位 erpm/s²。

0B 设定轨迹位置的最大速度。单位 erpm。
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0C 设定轨迹位置的最大加速度。单位 erpm/s²。

0D 设定轨迹位置的最大减速度。单位 erpm/s²。

0E 切换电机配置表。开机默认使用 0 号配置。掉电不保存。

0F 查询指令。详情见查询指令。

10 设定速度环减速度。单位 erpm/s²。

11 回零指令。

12 中止回零。

13 查询回零状态。

14 设置闭环最大电流。单位 10mA。

15 扭矩爬升模式加速度。单位千分比最大电流每秒。

16 扭矩爬升控制。单位千分比最大电流。

6.2. 查询指令

查询指令 CAN DATA[0]固定为 0x0F，CAN DATA[1]可选如下：

DATA[1]（十进制） 信息

00 故障信息。见故障信息说明

01 当前转速，单位erpm。rpm=erpm/磁极对数

02 占空比。无量纲，范围-1000~1000对应反向最大速和正向最大速。

03 功率，单位W

04 电压，单位V

05 电机电流，单位10mA

06 总线电流，单位10mA
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07 温度，单位℃

08 位置信息，单位0.01度

09 单圈角度信息，单位0.01度

10 编码器模式，驱动是否找到编码器Z信号

11 读取历史缓存错误

12 IO当前状态

7. 控制模式

7.1. 心跳保护机制

7.1.1. 描述

驱动器为保证通信安全。增加了心跳保护机制。主机需要周期更改心跳寄存器的值。周期和上位机设

置的超时时间有关系。一般发送周期为超时时间的 1/2；如果更改驱动器通信参数需要写入到驱动器生效，

见《上位机设置 CAN 通信》写入应用参数到驱动器。
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注意：心跳和控制模式无关，建议单独新增线程，周期更改心跳寄存器的值。不管处于任何模式，都

需要更新心跳的值。否则驱动器会放空电机，不能正确响应控制指令。

7.1.2. 指令示例

例：如果上位机配置心跳超时时间为 1000ms，主机以 500ms 周期发送心跳包。

驱动器 ID：1

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 1 00

7.1.3. 指令说明

DATA[0]固定为 0x00。

7.2. 电流控制

7.2.1. 描述

电流控制即恒扭矩控制（电流闭环）。此时速度根据负载很变化。负载大转速就低，负载小转速就高。

正电流电机就正转，负电流电机就反转。

注：控制的前提是心跳一直在更新。见心跳保护机制。

7.2.2. 指令示例

例 1：如果驱动器 ID：1，电流 1A 控制电机。电机正转。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 3 01 00 64
设置数据值为100，电流单位

是10mA。100*10mA=1A

例 2：如果驱动器 ID：1，电流-1A 控制电机。电机反转。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明
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01 3 01 FF 9C
设置数据值为-100，电流单位

是10mA。-100*10mA=-1A

7.2.3. 指令说明

DATA[0]：0x01 代表为电流控制。

DATA[1]：控制电流为 short 型，2 个字节。电流值高 8 位。

DATA[2]：控制电流为 short 型，2 个字节。电流值低 8 位。

7.3. 转速控制

7.3.1. 描述

转速控制即恒转速控制（速度闭环）。此时速度根据目标给定运行，不受外界负载影响（负载在额定

扭矩范围内）。

驱动器自身带斜坡加减速功能，如果通信不设置，使用的就是驱动保存的配置值。可以上位机查看和

修改。
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正数就正转，负数就反转。

注：控制的前提是心跳一直在更新。见心跳保护机制。

驱动器内部使用的速度是 erpm，rpm=erpm/磁极对数

7.3.2. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，电机是 4 对级，控制电机以 1000rpm 运行，电机正转。使用驱动器内部保存

的加减速。

erpm=rpm*磁极对数。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 5 02 00 00 0F A0 设置目标转速4000erpm。

例：如果驱动器 ID：1，电机是 4 对级，控制电机以 1000rpm 运行，电机正转。加速度 500 rpm/s²，

减速度 200 rpm/s²。

erpm=rpm*磁极对数。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明



深圳布瑞特驱动科技有限公司

www.briter.cn

第 13 页

01 5 0A 00 00 07 D0 设置加速度 2000erpm/s²。

01 5 10 00 00 03 20 设置减速度 800erpm/s²。

01 5 02 00 00 0F A0 设置目标转速4000erpm。

例：如果驱动器 ID：1，电机是 4 对级，控制电机以-1000rpm 运行，电机反转。使用驱动器内部保

存的加减速。

erpm=rpm*磁极对数。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 5 02 FF FF F0 60 设置目标转速-4000erpm。

例：如果驱动器 ID：1，电机是 4 对级，控制电机以-1000rpm 运行，电机反转。加速度 500rpm/s²，

减速度 200rpm/s²。

erpm=rpm*磁极对数。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 5 0A 00 00 07 D0 设置加速度 2000erpm/s²。

01 5 10 00 00 03 20 设置减速度 800erpm/s²。

01 5 02 FF FF F0 60 设置目标转速-4000erpm。

7.3.3. 指令说明

DATA[0]：0x02 代表为速度控制，0x0A 代表为设置加速度，0x10 代表为设置减速度。

DATA[1]：控制速度为 int 型，4 个字节。速度值高 24 位。

DATA[2]：控制速度为 int 型，4 个字节。速度值高 16 位。

DATA[3]：控制速度为 int 型，4 个字节。速度值高 8 位。

DATA[4]：控制速度为 int 型，4 个字节。速度值低 8 位。

7.4. 占空比控制

7.4.1. 描述

占空比控制也可以基于电流环控制转速，和转速控制的区别是占空比控制转速低，扭矩就小。转速高
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扭矩就大。速度控制是可以做到低速大扭矩的。

占空比正数就正转，负数就反转。量程是-1000~1000，对应反向最大转速和正向最大转速。

注：控制的前提是心跳一直在更新。见心跳保护机制。

7.4.2. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，设置占空比控制 100，电机正转。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 3 03 00 64 设置目标占空比100。

例：如果驱动器 ID：1，设置占空比控制-100，电机反转。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 3 03 FF 9C 设置目标占空比-100。

7.4.3. 指令说明

DATA[0]：0x03 代表为占空比控制。

DATA[1]：控制占空比为 short 型，2 个字节。占空比值高 8 位。

DATA[2]：控制占空比为 short 型，2 个字节。占空比值低 8 位。

7.5. 绝对位置控制

7.5.1. 描述

绝对位置控制是使用的全局位置，每次给定的目标都是全局唯一的。可以通过轨迹最大速度、轨迹加

速度、轨迹减速度控制位置控制的轨迹。

如果通信不设置，使用的就是驱动保存的配置值。可以上位机查看和修改。
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注：控制的前提是心跳一直在更新。见心跳保护机制。

7.5.2. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，设置到绝对位置 36000。单位是 0.01 度，即 360 度。如果是从零点开始转动，

此时电机应该正向转动 1 圈。最大速度设置为 5000erpm，加速度和减速度都设置为 5000erpm/s²。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 5 0B 00 00 13 88 设置最大速度为 5000erpm

01 5 0C 00 00 13 88 设置加速度 5000erpm/s²。

01 5 0D 00 00 13 88 设置减速度 5000erpm/s²。

01 5 04 00 00 8C A0 设置目标位置。

例：如果驱动器 ID：1，设置到绝对位置-36000。单位是 0.01 度，即-360 度。如果是从零点开始转

动，此时电机应该反向转动 1 圈。最大速度设置为 5000erpm，加速度和减速度都设置为 5000erpm/s²。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 5 0B 00 00 13 88 设置最大速度为 5000erpm

01 5 0C 00 00 13 88 设置加速度 5000erpm/s²。

01 5 0D 00 00 13 88 设置减速度 5000erpm/s²。

01 5 04 FF FF 73 60 设置目标位置。



深圳布瑞特驱动科技有限公司

www.briter.cn

第 16 页

7.5.3. 指令说明

DATA[0]：0x04 代表为绝对位置控制，0x0B 代表为设置轨迹最大速度，0x0C 代表为轨迹最大加速度，

0x0D 代表为轨迹最大减速度。

DATA[1]：控制绝对位置为 int 型，4 个字节。绝对位置值高 24 位。

DATA[2]：控制绝对位置为 int 型，4 个字节。绝对位置值高 16 位。

DATA[3]：控制绝对位置为 int 型，4 个字节。绝对位置值高 8 位。

DATA[4]：控制绝对位置为 int 型，4 个字节。绝对位置值低 8 位。

7.6. 相对上一次目标位置控制

7.6.1. 描述

相对位置控制是基于某个位置点走相对的增量。比如上次发送的指令是走绝对位置到 36000 位置，在

还未到目标点时候，使用此指令，又相对走 36000。这样电机最终会走 72000。即相对零点转动 2 圈。可

以通过轨迹最大速度、轨迹加速度、轨迹减速度控制位置控制的轨迹。

如果通信不设置，使用的就是驱动保存的配置值。可以上位机查看和修改。
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注：控制的前提是心跳一直在更新。见心跳保护机制。

7.6.2. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，相对上一次目标值走 36000。单位是 0.01 度，即 360 度。最大速度设置为

5000erpm，加速度和减速度都设置为 5000erpm/s²。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 5 0B 00 00 13 88 设置最大速度为 5000erpm

01 5 0C 00 00 13 88 设置加速度 5000erpm/s²。

01 5 0D 00 00 13 88 设置减速度 5000erpm/s²。

01 5 05 00 00 8C A0 设置目标位置。

例：如果驱动器 ID：1，相对上一次目标值走-36000。单位是 0.01 度，即-360 度。最大速度设置为

5000erpm，加速度和减速度都设置为 5000erpm/s²。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 5 0B 00 00 13 88 设置最大速度为 5000erpm

01 5 0C 00 00 13 88 设置加速度 5000erpm/s²。

01 5 0D 00 00 13 88 设置减速度 5000erpm/s²。

01 5 05 FF FF 73 60 设置目标位置。
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7.6.3. 指令说明

DATA[0]：0x05 代表为相对目标位置控制，0x0B 代表为设置轨迹最大速度，0x0C 代表为轨迹最大加

速度，0x0D 代表为轨迹最大减速度。

DATA[1]：控制相对目标位置为 int 型，4 个字节。相对目标位置值高 24 位。

DATA[2]：控制相对目标位置为 int 型，4 个字节。相对目标位置值高 16 位。

DATA[3]：控制相对目标位置为 int 型，4 个字节。相对目标位置值高 8 位。

DATA[4]：控制相对目标位置为 int 型，4 个字节。相对目标位置值低 8 位。

7.7. 相对当前位置控制

7.7.1. 描述

相对当前位置控制是基于当前接收到指令这一刻的位置走相对的增量。可以通过轨迹最大速度、轨迹

加速度、轨迹减速度控制位置控制的轨迹。

如果通信不设置，使用的就是驱动保存的配置值。可以上位机查看和修改。
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注：控制的前提是心跳一直在更新。见心跳保护机制。

7.7.2. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，相对当前位置走 36000。单位是 0.01 度，即 360 度。最大速度设置为 5000erpm，

加速度和减速度都设置为 5000erpm/s²。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 5 0B 00 00 13 88 设置最大速度为 5000erpm

01 5 0C 00 00 13 88 设置加速度 5000erpm/s²。

01 5 0D 00 00 13 88 设置减速度 5000erpm/s²。

01 5 06 00 00 8C A0 设置目标位置。

例：如果驱动器 ID：1，相对当前位置走-36000。单位是 0.01 度，即-360 度。最大速度设置为 5000erpm，

加速度和减速度都设置为 5000erpm/s²。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 5 0B 00 00 13 88 设置最大速度为 5000erpm

01 5 0C 00 00 13 88 设置加速度 5000erpm/s²。

01 5 0D 00 00 13 88 设置减速度 5000erpm/s²。

01 5 06 FF FF 73 60 设置目标位置。

7.7.3. 指令说明

DATA[0]：0x06 代表为相对当前位置控制，0x0B 代表为设置轨迹最大速度，0x0C 代表为轨迹最大加

速度，0x0D 代表为轨迹最大减速度。

DATA[1]：控制相对当前位置为 int 型，4 个字节。相对当前位置值高 24 位。

DATA[2]：控制相对当前位置为 int 型，4 个字节。相对当前位置值高 16 位。

DATA[3]：控制相对当前位置为 int 型，4 个字节。相对当前位置值高 8 位。

DATA[4]：控制相对当前位置为 int 型，4 个字节。相对当前位置值低 8 位。
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7.8. 设置当前位置

7.8.1. 描述

设置当前位置为设定值。典型应用是设置零点。比如机构运行到某个关键点时，设置当前位置为 0，即

完成了零点的设置。

7.8.2. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，设置当前位置为零点。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 5 07 00 00 00 00 设置当前位置为零点。

7.8.3. 指令说明

DATA[0]：0x07 代表为设置当前位置，设置为 0 就是置零点。

DATA[1]：设置当前位置为 int 型，4 个字节。当前位置值高 24 位。

DATA[2]：设置当前位置为 int 型，4 个字节。当前位置值高 16 位。

DATA[3]：设置当前位置为 int 型，4 个字节。当前位置值高 8 位。

DATA[4]：设置当前位置为 int 型，4 个字节。当前位置值低 8 位。

7.9. 刹车控制

7.9.1. 描述

刹车为电子刹车，刹车力度和刹车电流大小呈正相关性。和转速也呈正相关性。即速度越大，刹车电

流越大，刹车效果越明显。

仅正值有效。



深圳布瑞特驱动科技有限公司

www.briter.cn

第 21 页

注：控制的前提是心跳一直在更新。见心跳保护机制。

注：刹车方式为再生制动，会引起电源电压抬升。如果是开关电源供电，需增加能量耗散单元或斩波

器等装置吸收刹车能量。电池系统则自身拥有吸收能量的能力，可不用额外增加。

7.9.2. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，使用刹车电流 1A 刹停电机。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 3 08 00 64
设置刹车电流100，电流单位

是10mA。100*10mA=1A

7.9.3. 指令说明

DATA[0]：0x08 代表为刹车控制。

DATA[1]：控制刹车为 short 型，2 个字节。刹车值高 8 位。

DATA[2]：控制刹车为 short 型，2 个字节。刹车值低 8 位。

7.10. 手刹控制

7.10.1. 描述

手刹实际为强行对准到某个电角度。可以达到类似于手刹的效果。

仅正值有效。

注：控制的前提是心跳一直在更新。见心跳保护机制。

注：一定在极低速或者 0 速使用手刹功能，否则会损坏电机或驱动器！

注：一定在极低速或者 0 速使用手刹功能，否则会损坏电机或驱动器！

注：一定在极低速或者 0 速使用手刹功能，否则会损坏电机或驱动器！
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7.10.2. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，使用手刹电流 1A 使电机制动。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 3 09 00 64
设置手刹电流100，电流单位

是10mA。100*10mA=1A

7.10.3. 指令说明

DATA[0]：0x09 代表为手刹控制。

DATA[1]：控制手刹为 short 型，2 个字节。手刹值高 8 位。

DATA[2]：控制手刹为 short 型，2 个字节。手刹值低 8 位。

7.11. 更改电机当前使用的配置表

7.11.1. 描述

驱动器内部一共可以保存 4 份配置表。（有效值是 0~3）通过此命令可更换到其他编号的配置表。配

置表的参数需要在上位机上配置识别好后才能使用。

上位机切换配置的接口如下图：
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注意：切换指令不保存，开机默认为 1 号配置。所以正常使用请默认为 1 号配置。

7.11.2. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，使用 2 号配置表。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 2 0E 01

使用2号配置表。因为内部索

引计数是从0开始的，所以2号

配置表索引值为1。

7.11.3. 指令说明

DATA[0]：0x0E 代表为切换配置表。

DATA[1]：配置表号。
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7.12. 回零

7.12.1. 描述

可以使用的传感器包括负极限开关、正极限开关、零点开关、堵转。

注意：如果使用传感器开关作为回零方式，需要在上位机上配置 IO 为相应的功能。否则回零失败。

回零的速度、堵转电流、堵转时间等在上位机上设置。保存电机配置到驱动器才生效。

注：控制的前提是心跳一直在更新。见心跳保护机制。

7.12.2. 回零方法图形示意

 负极限开关触发有效电平为零点(6027=0x01)

电机此时按照速度 1 朝负方向转动，负极限开关有效电平时设置为零点，并停止电机。零点设置完成。
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 正极限开关触发有效电平为零点(6027=0x02)

电机此时按照速度 1 朝正方向转动，正极限开关有效电平时设置为零点，并停止电机。零点设置完成。

 负极限开关触发有效电平后反向转动到无效电平为零点(6027=0x03)

电机此时按照速度 1 朝负方向转动，负极限开关有效电平后，按速度 2 朝正方向转动，负极限开关无

效电平时设置为零点，并停止电机。零点设置完成。

 正极限开关触发有效电平后反向转动到无效电平为零点(6027=0x04)

电机此时按照速度 1 朝正方向转动，正极限开关有效电平后，按速度 2 朝负方向转动，正极限开关无

效电平时设置为零点，并停止电机。零点设置完成。
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 负方向堵转为零点(6027=0x05)

电机此时按照速度 1 朝负方向转动，堵转后在堵转电流满足设置值保持设置时间后设置为零点，并停

止电机。零点设置完成。（堵转电流和堵转时间在上位机设置后固化在驱动器内部，不可实时修改）

 正方向堵转为零点(6027=0x06)

电机此时按照速度 1）朝正方向转动，堵转后在堵转电流满足设置值保持设置时间后设置为零点，并停

止电机。零点设置完成。（堵转电流和堵转时间在上位机设置后固化在驱动器内部，不可实时修改）

 零点开关在负方向触发有效电平为零点(6027=0x07)
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电机此时按照速度 1 朝负方向转动，零点开关有效电平时设置为零点，并停止电机。零点设置完成。

 零点开关在负方向触发有效电平后反向转动到无效电平为零点(6027=0x08)

电机此时按照速度 1 朝负方向转动，零点开关有效电平后，按速度 2 朝正方向转动，零点开关无效电

平时设置为零点，并停止电机。零点设置完成。

 零点开关在正方向触发有效电平为零点(6027=0x09)

电机此时按照速度 1 朝正方向转动，零点开关有效电平时设置为零点，并停止电机。零点设置完成。

 零点开关在正方向触发有效电平后反向转动到无效电平为零点(6027=0x0A)
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电机此时按照速度 1 朝正方向转动，零点开关有效电平后，按速度 2 朝负方向转动，零点开关无效电

平时设置为零点，并停止电机。零点设置完成。

7.12.3. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，使用 1 号负极限开关触发有效电平为零点回零。

首先需要在上位机配置 IO 功能为负极限开关。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 2 11 01 使用回零模式01回零

如果需要中止回零
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CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 1 12 停止回零

如果需要查询回零状态。

主机发送：

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 1 13 查询回零状态

驱动器回复：

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 3 13 01 00

DATA[0]:0x13，查询回零状态

标志。

DATA[1]:0x00回零中，0x01

回零完成。

DATA[2]:0代表回零成功；-1

代表相应IO未设置功能；-2代

表中止回零。

7.13. 闭环模式设置最大扭矩

7.13.1. 描述

如果速度闭环、位置闭环的时候又想控制扭矩的大小，可以设置此寄存器动态修改扭矩大小。

7.13.2. 指令示意

例：如果驱动器 ID：1，设置闭环状态下最大输出电流 1A。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 3 14 00 64

闭环状态下最大输出电流1A。

因为电流单位是10mA。所以

1A=100*10mA

7.13.3. 指令说明

DATA[0]：0x14 代表为闭环模式设置最大扭矩设置。
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DATA[1]：设置闭环模式设置最大扭矩为 short 型，2 个字节。值高 8 位。

DATA[2]：设置闭环模式设置最大扭矩为 short 型，2 个字节。值低 8 位。

7.14. 电流爬升控制

7.14.1. 描述

电流控制即恒扭矩控制（电流闭环）。此时速度根据负载很变化。负载大转速就低，负载小转速就高。

正电流电机就正转，负电流电机就反转。

爬升电流的区别是有个斜坡加扭矩的过程。

注：控制的前提是心跳一直在更新。见心跳保护机制。

7.14.2. 指令示例

例：如果驱动器 ID：1，以 10%最大电流控制电机。爬升速度为 1S 爬升到 10%电流值。

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 3 15 00 64

设置电流爬升加速度为 100。

单位为千分比最大电流每秒，

100/1000=10%。

01 3 16 00 64

设置目标电流值 100。单位为

千 分 比 千 分 比 最 大 电 流 ，

100/1000=10%。

7.14.3. 指令说明

DATA[0]：0x15 代表为电流爬升加速度设置，0x16 代表为电流爬升目标电流千分比设置。

DATA[1]：设置电流爬升为 short 型，2 个字节。值高 8 位。

DATA[2]：设置电流爬升为 short 型，2 个字节。值低 8 位。
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7.15. 电机使能、失能、停止、启动

驱动无专门的启停指令。其中失能和停止可以使用电流为 0 控制。开始控制直接使用对应的模式即可，

无专门的使能和启动操作。

8. 查询驱动器信息指令示意

8.1. 说明

查询驱动器自身信息可以通过发送 can 帧同步查询，也可以通过上位机设置驱动器主动异步回传。

8.2. 异步回传

在上位机设置相应信息的回传时间即可。
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8.3. 同步查询

8.3.1. 查询故障信息

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 00

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 4 0F 00 00 00 0无故障

8.3.2. 查询当前转速

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 01

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 6 0F 01 00 00 13 88 0x1388=5000erpm。

8.3.3. 查询占空比

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 02

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 4 0F 02 00 64 0x64=100。即10%占空比。
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8.3.4. 查询功率

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 03

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 4 0F 03 00 0A 0x0A=10W。

8.3.5. 查询电压

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 04

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 4 0F 04 00 30 0x30=48V。

8.3.6. 查询电机电流

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 05

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 4 0F 05 00 64 0x64=100。100*10mA=1A
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8.3.7. 查询总线电流

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 06

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 4 0F 06 00 64 0x64=100。100*10mA=1A

8.3.8. 查询温度

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 07

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 4 0F 07 00 1A 0x1A=26℃

8.3.9. 查询位置信息

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 08

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 6 0F 08 00 00 8C A0
0x8CA0=36000。

36000*0.01°=360°。即相对
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于零点旋转1圈。

8.3.10. 查询单圈角度信息

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 09

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 4 0F 09 03 E8
0x3E8=1000。1000*0.01°

=10°。

8.3.11. 查询编码器模式是否找到 Z 信号

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 0A

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 3 0F 0A 01
DATA[2]=0:未找到Z信号；

DATA[2]=1:找到Z信号；

8.3.12. 查询缓存错误

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 0B

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明
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01 7 0F 0B 00 00 00 00 00

DATA[2]~DATA[6] 为 缓 存 错

误，DATA[2]为最近发生的错

误，依次缓存。

8.3.13. 查询 IO 状态

举例说明：查询驱动器 ID 为 1 的相关信息。

 查询指令

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制)

01 2 0F 0C

 返回信息

CAN ID CAN DLC（数据帧长度） CAN DATA帧指令(十六进制) 说明

01 4 0F 0C 00 00
DATA[2]:输入IO状态；

DATA[3]:输出IO状态；

 IO 数据说明

IO（IN/OUT） IN8/OUT8 IN7/OUT7 IN6/OUT6 IN5/OUT5 IN4/OUT4 IN3/OUT3 IN2/OUT2 IN1/OUT1

二进制 1/0 1 有效、0 无效 1 有效、0 无效 1 有效、0 无效 1 有效、0 无效 1 有效、0 无效 1 有效、0 无效 1 有效、0 无效 1 有效、0 无效
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