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1. 软件概述 

本软件适用无刷电机伺服控制器 MSSC-15MMC/MSSC-20MMA/MSSC-40MMA 调试使用。 

2. 调试工具及环境  

硬件： 

1) 无刷电机驱动器一台。 

2) USB-CAN 通讯转换器。 

软件： 

1) 美思固 MSSC 无刷电机伺服控制器 CAN 通讯测试软件。 

2) 运行环境：WinXP/Vista/Win7/Win10/Win11。 

3. 操作说明 

3.1 通讯参数设置 

3.1.1 安装 USB 转 can 驱动程序 

1) 打开 USB_CAN 驱动文件，点击【安装】，如图 3.1 和图 3.2 所示。 

 

图 3.1  USB_CAN 驱动文件 
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图 3.2  USB_CAN 驱动文件安装界面 

3.1.2 选择设备类型和通道 

打开测试软件：“美思固 MSSC 无刷电机伺服控制器 CAN 通讯测试软件”，在【设备参数】中， “类型”选择

“DEV_USBCAN2”，“索引号”选择 0，“CAN 通道”选择“通道 1”，点击“连接”。界面如图 3.3 所示。 

 

图 3.3 设备类型和通道选择界面 

3.1.3 CAN 参数设置 

打开测试软件：“美思固 MSSC 无刷电机伺服控制器 CAN 通讯测试软件”，【CAN 参数】界面如图 3.4 所示，

配置 CAN 参数“验收码”，“屏蔽码”，“滤波方式”，“波特率”，“设备 ID”方式，“模式”方式。 

驱动器波特率，默认选择“500kbps”。客户端之间需波特率一致才能保持通讯正常；若重新配置了波特率，

则需要与之通讯的客户端波特率需要做相应的调整，使其保持一致。如无特殊要求，只需要设置“波特率”和“帧

ID”。 

设备 ID: 取值范围 0~127，取 0 时时表示配置软件采用广播通讯。当广播时，不管客户端节点 ID 是多少，都

会接收广播的信息并作出响应。广播只对写命令有意义，可利用此特点，对总线上多个驱动器进行同步控制或者批

量修改参数。 

验收码、屏蔽码、滤波方式：这三个参数如果没有特殊要求采用模式值就可以 
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图 3.4【CAN 参数】栏 

3.1.4 启动 CAN 

CAN 参数选择好后，点击“启动 CAN” 。【信息】栏处显示“启动 CAN 成功”。 

 

图 3.5 启动成功界面 

3.2 电机控制 

【电机控制】界面如图 3.6。 

 

图 3.6【电机控制】界面 

用户可在CAN通讯控制方式下进行速度闭环、扭矩闭环，位置闭环控制功能的测试。 

说明：CAN 通讯控制是通过对 modbus 寄存器地址的读写操作完成的，CAN 控制时需要对 modbus 寄存器

地址进行转换才能读写，详见《无刷电机驱动器 MSSC-15MMC  CAN 通讯协议及寄存器说明》。 
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3.2.1 停止方式 

速度闭环、扭矩闭环、位置闭环控制方式下电机运行过程中都可通过停止方式分组框中三种停止方式实现停机。

各种停止方式释义如下： 

正常停止：当控制方式为速度闭环和位置闭环时，控制器根据电机默认减速加速度控制电机减速停机。 

紧急停止：三种控制模式下都可让电机尽快减速停机。 

自由停止：电机收到停止命令后立即关闭控制器输出，电机三相电力线开路，电机自由滑行到静止停机。 

3.2.2 速度闭环控制方式 

速度闭环控制方式：将速度闭环的目标速度填写在“目标速度（RPM）”编辑框中，在【启动方式】中选择“速

度闭环”，单击“启动”，便完成电机的速度闭环控制，电机将恒定在目标速度旋转。当目标速度为正时电机正转，

目标速度为负数时电机反转，目标速度为数值“0”时，电机正常停止。在电机速度闭环运行过程中，可以随时重

新设定其它的目标速度。如果当前为正转，新的目标速度为负数值（即反转），控制器会以减速加速度控制电机降

速到10RPM以下后再进行反向启动，保障方向切换平稳，不损坏控制器和电机。如果由反转切换至正转，也会执行

先减速后换向的过程。 

3.2.3 扭矩闭环控制方式 

扭矩闭环控制方式：将扭矩闭环的目标扭矩等效电流填写在“目标扭矩（mA）”编辑框中，在【启动方式】分

组框中选择“扭矩闭环”，单击“启动”，便完成电机的扭矩闭环控制，控制器将以设定的目标扭矩驱动电机旋转。

当目标扭矩为正时电机正转，目标扭矩为负数时电机反转，目标扭矩为数值“0”时，电机以之前设定的扭矩反向

控制电机减速停机。在电机扭矩闭环运行过程中，可以随时重新设定其它的目标扭矩，如果当前为正转，新的目标

扭矩为负值（即反转），电机会根据正转扭矩值大小反向控制电机减速，当速度低于10RPM以下后再进行反向启动，

保障换向切换平稳，不损坏控制器和电机。如果由反转切换至正转，也会执行先减速后换向的过程。在扭矩闭环控

制过程中，如果负载所需扭矩比设定的扭矩小，电机将会越来越快，当电机速度达到最高速度后，控制器将会自动

减小扭矩，确保转速不超过最高转速，以此来保护电机不损坏。如果最高转速设定偏小，而设定的扭矩比所需扭矩

大得多，可能会出现转速略超过最高转速的情况，此属正常现象。 

3.2.4 位置闭环控制方式 

位置闭环控制方式：将位置闭环稳定的速度目标填写在“目标速度（RPM）”编辑框中，将位置控制的目标位

置填写在“目标位置”编辑框中，在【启动方式】分组框中选择“位置闭环”，然后在“位置类型”下拉框中选择

位置控制类型。 “绝对位置”表示转动位置以起始点作为参考点， “相对位置”则表示转动位置以电机当前所在

的位置作为参考点，如果目标值为正数表示正向距离，目标值为负数表示反向距离。最后单击“启动”，便可进行

电机的位置闭环控制。 

如果位置控制类型选择“绝对位置”方式，在电机达到上一个目标位置之前（即电机运行过程中）可重新设定

新的绝对位置目标值。如果目前电机正在正转运行到目标位置，新的目标位置已经超过，则电机会马上急停等速度

低于10RPM以下后切换成反转到新的目标位置。如果电机正在反转到目标位置，新的目标位置已经超过，电机同样

会执行先急停减速再换向到新的目标位置，保障换向过程平稳，不损坏控制器和电机。如果位置控制类型选择“相

对位置”方式，只有在电机完成上一个目标位置之后，才可以重新设置新的相对目标位置。 

“绝对位置”方式的位置控制举例：当前转动位置为0，设定目标位置为120，则电机转动到120位置时停止。

若当前转动位置为20，设定目标位置为120，则电机转动仍然到120位置停止。如当前转动位置为120，设定目标位

置为120，则电机不转动。 

“相对位置”方式的位置控制举例：当前转动位置为0，设定目标位置为120，则电机转动到120位置停止。如当



    美思固 MSSC 无刷电机伺服控制器 CAN 通讯测试软件使用说明书 

第 5 页，共 7 页     

前转动位置为20，设定目标位置为120，则电机转动到140 位置停止。如当前转动位置为120，设定目标位置为120，

则电机转动到240位置停止。如当前转动位置为240，设定目标位置为-100，则电机反转到140位置停止。 

注：使用位置闭环控制后电机处于锁定状态，即当有外力驱使电机偏离原来的位置时，电机会重新回到设定的

目标位置。 

3.2.5 测试控制 

电机测试控制可分为复位测试和行程测试，测试操作方法如下： 

复位测试：在【测试方式】分组框中选择“复位测试”，然后单击“测试”按键，控制器便会启动复位测试，

直到控制器触发限位复位停机。在复位过程中，可在“测试方式”分组框中选择“取消”停止测试。 

行程学习：在【测试方式】分组框中选择“行程学习”，然后单击“测试”按键，控制器便会启动行程学习，学习

完成后会自动停机。在行程学习过程中，可在“测试方式”分组框中选择“取消”停止行程学习。     

相序学习：在【测试方式】分组框中选择“相序学习”，然后单击“测试”按键，控制器便会启动相序学习，学习完成

后会自动停机。在相序学习过程中，可在“测试方式”分组框中选择“取消”停止行程学习。 

3.3 通讯信息 

【信息】用于实时显示在CAN收发的数据，可以在驱动器测试过程中作参考依据。【信息】界面如图 3.7所示。 

 

图 3.7【CAN 通讯信息】界面 

3.3.1 数据类型 

【通讯信息】指本测试软件与驱动器CAN通讯时接收/发送的十六进制数据，每个数据以空格隔开。 

3.3.2 数据作用 

 通过收发数据内容，用户可方便查看CAN通信的具体数据，方便驱动器的测试； 

 也可作为用户开发驱动器CAN通讯时参考，快速完成驱动器通讯开发工作，实现对驱动器的配置和控制。 

3.4 设备信息 

【设备信息】界面如图 3.8所示。 

 

图 3.8 设备信息界面 
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 设备型号：连接成功后会自动显示设备型号，如果不支持的设备会显示不支持。 

 固件版本：驱动器的软件版本号：Vx.x，同一个设备标识号可能会有多个固件版本号。 

 最大电流（A）：驱动器允许长时间工作的最大输出额定电流。 

3.5 实时信息 

【实时信息】界面如图 3.9 所示。 

 

图 3.9 实时信息界面 

电流（A）：当FOC驱动时，此电流为驱动器输出的扭矩等效电流，当方波驱动时，此电流为相电流，此电流与

控制器的输入母线电流不同，一般大于母线电流。 

速度（RPM）：当前的电机运行速度，正数表示正转，负数表示反转，数据每0.5秒更新一次。 

转动位置：电机以复位原点为参考点，向某一方向转动产生的霍尔换向脉冲数，正数表示正转方向，负数表示

反转方向。 

完成状态：位置控制时目标位置完成状态。 

IN1电压（mV）、IN2电压（mV）、IN3电压（mV）：IN1、IN2、IN3端口的输入电压值。 

差分电压（mV）：IN1、IN2端口的差分电压值。 

SQ1电平、SQ2电平：SQ1、SQ2 端口当前电平。 

PWM1占空比（%）、PWM1频率（Hz）、脉冲数：在IN1端口外部输入脉冲信号时的各项参数值。 
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PWM2占空比（%）：在IN2端口外部输入的PWM占空比 

扭矩达到：当控制器输出的扭矩电流（方波驱动时为相电流）超过设置值时，显示扭矩达到，否则显示未达到。 

电源电压（V）：显示控制器接入的电源电压值，单位为伏（V）。 

温度（℃）：显示控制器内部的温度，单位为摄氏度（℃）。 

错误状态：用于显示电机控制过程中是否出现错误并显示错误种类。错误种类包含：相序异常、相过流、过载

异常，过压，欠压，母线过压等。 

自动更新：当勾选此项时，实时信息会每0.5秒自动更新一次。如果启动了通信中断异常保护功能，则必须勾

选此项，否则需要手动不停发送数据保持通信。 

4. 免责声明 

本文档提供本产品的使用说明。本文档并未授予任何知识产权的许可，并未以明示或暗示，或以禁止发言或其

它方式授予任何知识产权许可。并且，本产品的销售和/或使用我们不作任何明示或暗示的担保，包括对产品的特定

用途适用性、适销性或对任何专利权、版权或其它知识产权的侵权责任等，均不作担保。本产品及相关软件为商业

级产品，本产品并非设计用于医疗、救生或维生等用途。我们可能随时对产品规格及产品描述做出修改，恕不另行

通知。 
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