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1. 概述 

本说明适用于无刷电机驱动器 MSSD-100EHA 配置参数和调试使用。 

2. 调试工具及环境  

硬件： 

1) 无刷电机驱动器一台。 

2) USB-485 通讯转换器。 

软件： 

1) 无刷电机驱动器 MSSD-100EHA 配置软件。 

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

3. 操作说明 

通讯参数设置 

3.1.1 安装 USB 转 485 驱动程序 

1) 解压“CH341SER”文件， 32 位机选择“DRVSETUP32”，64 位机选择“DRVSETUP64”。485 驱动

文件的选择如图 3.1 所示。 

 

图 3.1  485 驱动文件的选择 

2) 以 32 位机为例安装 485 驱动。选择“DRVSETUP32”，打开“SETUP.EXE”，【安装】。32 位机安装 485

驱动如图 3.2 所示。 
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图 3.2  32 位机安装 485 驱动 

3.1.2 配置串口号 

打开配置软件：无刷电机驱动器 MSSD 配置软件.exe，在【通讯设置】中， “串口号”找到对应的 COM，

例如“COM5”，点击“连接设备”，打开串口。界面如图 3.3 所示。串口更改时，配置软件会自动获取和显示串口

号，选择对应的 COM 重新打开即可。 

 

图 3.3 配置串口号界面 

3.1.3 波特率和校验方式 

 打开配置软件：美思固动力 MSSD-E 无刷电机单驱驱动器配置调试软件.exe。 【通讯设置】界面如图 3.4

所示，配置通讯参数“波特率”，“校验”方式。主站需要配置波特率，默认选择“9600”。主站波特率需要与从站

（驱动器）的波特率一致；若重新配置了从站波特率(【系统参数】配置的波特率)，则主站波特率需要做相应的调

整，使其保持一致。校验选择“无+1 停止位”。 
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图 3.4【通讯设置】栏 

3.1.4 从站地址 

设备地址为配置软件要通讯的驱动器的 modbus 从站地址，取值范围 1~255，取 0 时时表示配置软件采用广播

通讯，不需要设备回复。当广播时，不管从站地址多少，都可以接收到主站的信息，但不作任何通讯回复。所以广

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批量修改状态或者控制。 

 

图 3.5 从站通讯地址配置 

3.1.5 自动更新参数 

   当勾选了【自动更新参数】时，每次点击切换不同界面时，配置软件会自动获取驱动器的参数显示在软件中。 

   当需要加载备份好的参数到配置软件中进行配置时，【自动更新参数】不能勾选，否则数据将被更新为驱动器现

有数据。 

 

图 3.6 自动更新参数 

 

菜单栏 

菜单栏界面如图 3.7 所示。包含【文件】、【选项】和【关于】。 
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图 3.7 首行菜单栏 

【选项】界面如图 3.8 所示，单击进行中文和英文切换。 

 

图 3.8【选项】界面 

【关于】界面如图 3.9 所示，单击出现软件版本信息和产品相关联系方式。 

 

图 3.9【关于】界面 

 

参数加载、备份、恢复出厂 

单击【文件】下拉菜单出现加载备份参数、参数备份、恢复出厂参数界面如图 3.10所示。 

 

图 3.10【文件】界面 
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参数备份：配置软件中【电机参数】、【系统参数】、【应用参数】、【PID参数】、【通讯参数】都可通过参数备份

功能保存到电脑上，以方便后期调用。如果发现某个驱动器的配置参数比较理想，可通过本配置软件，将各项参数

读取到配置软件中，然后通过参数备份功能保存到电脑中。 

加载备份参数：当要恢复之前的备份参数时可通过加载备份参数功能将【电机参数】、【系统参数】、【应用参数】、

【PID参数】、【通讯参数】都加载到配置软件中，再根据需要进行修改或直接“设置”到驱动器中。例如同一批次

的产品，完成一个驱动器的调试后可将其参数备份，本批次中其它的驱动器可随时加载此备份参数，这样在接线一

致的情况下就不需要每个驱动器都去进行相序学习。注意：加载备份参数前，必须将【通讯设置】栏里面的【自动

更新参数】的勾选去掉。 

恢复出厂参数：可通过恢复出厂参数功能使驱动器参数恢复出厂默认值。 

电机参数配置 

【电机参数】界面如图 3.11 所示。 

  

图 3.11【电机参数】配置界面 

说明：后文标题括号内的 4 位十六进制数字为 modbus 寄存器地址。 
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3.1.6 最大输出电流（0x002E） 

 驱动器将电机相电流限制在最大输出电流以下。 

 若设置的太小，可能会导致扭矩过小、速度不稳定等情况。 

 若设置的太大，可能会导致无法有效保护电机造成电机烧毁。 

 一般设置数值如下：电机额定功率/电机额定电压*3。例如：电机额定功率 800W，额定电压 48V，则一般

可设置为 50A。 

3.1.7 正转最大转速（0x002F、0x0030）、反转最大转速（0x0031、0x0032） 

 限制电机允许的正转/反转最大转速。 

 当设置的速度大于最大转速，自动限制速度，使电机速度不超过最大转速。 

 此参数仅闭环控制有效。 

3.1.8 最小转速（0x0033、0x0034） 

 限制电机允许的最小转速，当速度闭环目标速度小于最小转速，电机停止，以避免转速过低时的电机抖动。 

 电机极对数越多允许的最低转速越低，一般 4 极对的电机可设置在 200RPM 左右。 

3.1.9 闭环加速加速度、闭环减速加速度（0x0035、0x0036）（仅闭环有效） 

 配置电机在速度闭环控制加速时或者减速时的加速度大小。 

 例：加速加速度 1000rpm/s，则从速度 0 加速到 3000rpm 需要 3 秒。 

3.1.10 开环加速加速度、开环减速加速度（0x004F、0x0050）（仅开环有效） 

 配置电机在开环控制加速时或者减速时的加速度大小。 

3.1.11 停止模式（0x0039） 

配置使能端口的停止模式，即使能端口失能时以哪种方式停止。各种停止方式释义如下： 

 正常停止：驱动器根据闭环减速加速度或开环减速加速度控制电机减速停机。 

 紧急停止：采用不同的制动方式让电机尽快减速停机，有感采用再生制动，无感采用能耗制动。 

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

3.1.12 自动换向模式（0x003A） 

配置运行时切换运行方向的模式，即变换运行方向时以哪种方式先停止后换向。各种自动换向模式释义如下： 

 正常换向：驱动器根据闭环减速加速度或开环减速加速度控制电机减速停机后变换运行方向。 

 紧急换向：采用不同的制动方式让电机尽快减速停机后变换运行方向。FOC采用再生制动，方波采用能耗
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制动。 

3.1.13 电机角度（0x003B） 

 有感控制下有效。根据使用电机选择。 

 取值：0：60 度 、1：120 度。 

3.1.14 电机极对数（0x003C） 

 配置电机的极对数，电机极对数是转速检测和计算的关键参数，设置正确才能准确检测计算转速。 

 电机极对数可通过电机技术手册获得或询问电机厂家。 

 电机极对数为极个数的一半。 

3.1.15 电机相序数据、电机学习状态（0x003D~0x003F、0x0040） 

电机相序数据： 

 为电机学习后的霍尔数据。 

 从左到右依次为相 1 到相 6 的数据，每个相数据必须用英文逗号隔开，数值必须是 1~6 且不能重复。 

电机学习状态： 

 用于记录电机的相序学习状态。 

 首次使用电机时，若要有感控制，则需要对电机相序进行学习才能使用。若电机未学习，启动电机将会提

示相序异常。 

3.1.16 电子驻车最大电流（0x0041）  

 设置为不为 0 的值后，若电机处于停止时，受到外力作用使电机产生移动，驱动器会自动增大电机线圈电

流，以达到锁住电机转轴，自动增大的电流最大不超过设置的电阻驻车最大电流。 

 若设置的值为 0 时，则不进行停止锁相。 

3.1.17 相位补偿角（0x0042）  

 若电机霍尔板在安装时位置不对不对称，导致正转和反转的速度、电流差别很大，则需要设置相位补偿使

得电机正转反转速度电流一致。 

 仅在 FOC 驱动下生效。数值分正负，有方向。 

3.1.18 超前角度（0x0043）  

 霍尔相位超前补偿角，某些电机可适度设置超前角提高电机的最大转速或机械效率。 

 仅在 FOC 驱动下生效。正值为超前补偿，负值为滞后补偿。 
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3.1.19 停车刹车设置（0x0044）  

 停机将电机三相短路，靠电机自身反电动势制动。 

 注：若在电机参数中，电子驻车最大电流的值不为零，则此设置无效，优先启用电子驻车。 

 

系统参数设置 

【系统参数】界面如图 3.12 所示 

 

图 3.12【系统参数】配置界面 

3.1.20 工作电压（0x0050、0x0051、0x0052） 

 过压保护阀值（0x0050）：若设置工作电压异常报警，检测到电源超过此电压，则进行过压保护。 

 欠压保护阀值（0x0051）：若设置工作电压异常报警，检测到电源低于此电压，则进行欠压保护。 

 电压保护设置（0x0052）： 

 勾选此项，则以设置的过压保护电压和欠压保护电压对驱动器进行电压保护。 

 未勾选此项，则以默认的过压保护电压（90V）和欠压保护电压（8V）对驱动器进行电压保护。 
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3.1.21 堵转停机时间（0x0053） 

 设置电机堵转多长时间后停机。 

 若设置了此项为 x 毫秒且不为 0，则电机堵转 x 毫秒后驱动器停止输出，系统进入异常状态，需要重新

上电才可对驱动器进行控制。 

 若设置的值为 0 时，则不进行堵停检测。 

3.1.22 过流关闭电流（0x0054） 

 一旦任意一相的相电流超过此电流值，驱动器立即停机。 

 此电流值一般设置为额定电流的 3~5 倍，但最大不能超过 134A。 

3.1.23 驱动模式（0x0055） 

 驱动模式选择。 

 取值：方波驱动、FOC 驱动。 

3.1.24 FOC 闭环模式（0x0056） 

 FOC 驱动模式下，有感控制的闭环模式选择。 

 取值：速度闭环、速度电流双闭环。 

应用参数设置 

【应用功能参数】界面如图 3.13 所示 
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图 3.13【应用参数】配置界面 

3.1.25 OUT1 输出类型 （0x0064） 

 OUT 输出类型设置。 

 具体类型： 

 0：不输出：一直输出低电平。 

 1：长输出：一直输出高电平。 

 2：报警信号输出。控制器正常时输出低电平，控制器故障时输出高电平。 

 3：FG 反馈信号输出。电机运行时根据换相交替输出高低电平，电机停止时输出低电平。 

 4：停机信号输出。电机运行时输出低电平，电机停止时输出高电平。 

 5：通讯控制。当设置为通讯控制类型，则通过电机输出控制寄存器（地址 0x0023）进行控制，实现

通讯控制输出高电平或低电平。 

3.1.26 IN1~ IN4 输入类型（0x0065~0x0068）  

 输入控制端口类型设置，可多个输入口设置同一类型。 

 具体类型： 

 0：无。 



         MSSD-100EHA 无刷电机驱动器 RS485 配置软件使用说明书 

 

第 11 页 

 

 1：使能功能。闭合时允许运行，断开时停止运行。 

 2：方向功能。闭合时反转，断开时正转。若其他口选择了正转控制或反转控制，则此端口无效。仅

模拟量和 PWM 控制时有效。 

 3：急停功能。闭合时急停。 

 4：正转限位功能。电机正转时，闭合时急停。 

 5：反转限位功能。电机反转时，闭合时急停。 

 6：故障复位功能。故障时，端口开关由断开到闭合则复位故障。 

 7：正转控制功能。端口开关由断开到闭合则启动正转，断开则停止。仅在模拟量控制时有效。 

 8：反转控制功能。端口开关由断开到闭合则启动反转，断开则停止。仅在模拟量控制时有效。 

 9：驻车控制功能。闭合时停机启动驻车，断开时停机不驻车。 

3.1.27 外部有效电压范围（0x0069、0x006A） 

 外部输入信号的控制有效值电压阀值，控制器只响应有效范围内的检测信号。 

 取值：0～1000mV。 

3.1.28 刹车（抱闸）输出类型 （0x006B） 

 刹车（抱闸）输出类型设置。 

 具体类型 

 0：不输出。 

 1：停机自动刹车。启动时自动打开抱闸，停止时自动关闭抱闸。 

 2：通讯控制 。 

3.1.29 外部中点停止区偏离电压（0x006C） 

 摇杆信号的控制有效值电压阀值。例：最小值设置 500mV，最大值设置 4500mV，偏离值设置 200mV，则

当输入信号在 300 mV (500-200) ~2300 mV (2500-200)，电机反转；当输入信号在 2700mV (2500+200) ~4700 

mV (4500+200)，电机正转；当电压超出正反转范围均处于停止状态。 

PID 参数设置 

电机闭环控制【PID 参数】的配置界面如图 3.14 所示。 
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图 3.14 闭环控制【PID 参数】设置界面 

3.1.30 速度 PI D 参数（0x0074~0x0079） 

 配置速度闭环控制中驱动器的速度 PID 参数。 

3.1.31 D 轴 PI 参数（0x007A~0x007F） 

 D 轴 PI 参数：为电机正交矢量 D 轴电流分量的 PI 控制器参数。当采用 FOC 驱动控制时，速度闭环控制

会用到 D 轴 PI 控制器。 

3.1.32 Q 轴（转矩）PI 参数（0x0080~0x0085） 

 Q 轴（转矩）PI 参数：为电机正交矢量 Q 轴电流分量的 PI 控制器参数。当速度闭环采用速度电流双闭环

模式时，会利用该控制器完成转矩的控制；而当速度闭环采用单速度闭环时，不会利用到该控制器，而是

速度闭环 PI 控制器输出直接参与矢量控制计算。 

3.1.33 PID 参数的整定 

 通过 PID 参数配置可改善电机稳速控制的性能。 

 PID 各参数配置过大，可能导致调速控制超调严重甚至出现电机抖动。 

 PID 各参数配置过小可能导致调节缓慢，跟随性较差。 

 应通过反复调试配置合理的 PI D 参数，来获得最佳的电机调节效果。 
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 Kp：为比例系数注：增大 P 使系统反应灵敏，调节速度加快，并且可减小稳态误差。但是 P 过大会使超

调量增大，振荡次数增加，调节时间加长，动态性能变坏；太大甚至会使闭环系统不稳定。 

 Ki：为积分时间常数，积分太小，作用太弱，则消除稳态误差的速度太慢，积分太大会引起震荡，积分时

间的值应取适中。积分部分的作用是消除稳态误差，提高控制精度，积分作用一般是必须的。 

 Kd：为微分时间常数。微分控制具有超前和预测的特性，在超调尚未出现之前，就能提前给出控制作用。

对于有较大的滞后特性的被控对象,如果 PI 控制效果不理想，可以考虑增加微分控制，以改善系统在调节

过程中的动态特性。微分控制的缺点是对干扰噪声敏感，使系统抑制干扰的能力降低。如果将积分时间设

置为 0，则微分部分将不起作用。 

 可通过以下方法调节 PID 参数，使其达到想要的效果。 

a) 超程大，过冲大，如图 3.15 所示。方法：减小 Kp 值，观察是否超调，再适量增大 Ki 值。 

 

图 3.15 超程大，过冲大 

b) 启动时间过长，如图 3.16 所示。方法：增大 Kp 值，观察是否超调或震荡；若超调衰减出现震荡，

适当减小 Kp 值，增大 Ki 值。 

 

图 3.16 启动时间过长 

c) 偏差难以消除，如图 3.17 所示。 方法：系统存在偏差，增大 Ki 值。 

PV

SP
设定值 时间

超程大

PV

SP
设定值 时间

启动时间过长
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图 3.17 偏差难以消除 

d) 产生震荡，如图 3.21 所示。 方法：减小 Kp 值,观察震荡是否衰减，增大 Ki 值。 

 
图 3.18 产生震荡 

注：PV 指电机转速的实际值；SP 指设定值。更详细的 PI 参数整定方法请百度“PI 参数整定步骤及方法”参

考相关文件。 

驻车 PID 参数设置 

【驻车 PID 参数】界面如图 3.19 所示 

PV

SP
设定值 时间

偏差

PV

SP
设定值 时间

振荡
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图 3.19【驻车 PID 参数】配置界面 

3.1.34 驻车速度 PI D 参数（0x009F~0x00A4） 

 影响驻车时对速度响应。 

3.1.35 D 轴 PI 参数（0x00A5~0x00AA） 

 影响驻车时对 D 轴电流响应。 

3.1.36 Q 轴（转矩）PI 参数（0x00AB~0x00AF） 

 影响驻车时对 Q 轴电流响应。 

 

通讯参数设置 

【通讯参数】界面如图 3.20 所示 



         MSSD-100EHA 无刷电机驱动器 RS485 配置软件使用说明书 

 

第 16 页 

 

 

图 3.20【通讯参数】配置界面 

3.1.37 485 通讯设备地址（0x0090） 

 驱动器在 485 通讯时的地址。 

 范围：1~255。 

 同一通讯总线下的设备地址不能一样，否则会造成通讯冲突，无法正常通讯。 

3.1.38 485 通讯串口波特率（0x0091） 

 配置驱动器 485 通讯的波特率。 

 拨码开关 SW1 为 OFF 时，则 485 通讯使用默认参数波特率，即为 9600。 

 拨码开关 SW1 为 ON 时，则 485 通讯使用自定义参数波特率，即为此处设置的波特率。 

3.1.39 485 通讯校验方式（0x0092） 

 配置驱动器在 485 通讯时的校验方式和停止位长度。 

 拨码开关 SW1 为 OFF 时，则 485 通讯使用默认参数波特率，即为“无校验+1 停止位”。 

 拨码开关 SW1 为 OFF 时，则 485 通讯使用自定义参数，即为此处设置的校验方式。 
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3.1.40 485 通讯中断制动时间（0x0093） 

 配置 485 通讯中断后的操作。 

 若设置了此项为 x 秒且不为 0，则在驱动器 485 通信中断达到 x 秒（整数）后进行制动。 

 若要再次操作电机，则应连通 485 通讯，先对电机进行停止操作后再对电机进行操作。 

 若设置的值为 0 时，则通讯中断后不进行制动。 

3.1.41 CAN 通讯模式（0x0094） 

 配置驱动器在 CAN 通讯时的通讯模式。 

 取值：CAN、CANopen 

3.1.42 CAN 通讯节点 ID（0x0095） 

 驱动器在 CAN 通讯时的节点 ID。 

 范围：1~127。 

3.1.43 CAN 通讯波特率（0x0096） 

 配置驱动器 CAN 通讯的波特率。 

 拨码开关 SW1 为 OFF 时，则 CAN 通讯使用默认参数波特率，即为 500kbps。 

 拨码开关 SW1 为 ON 时，则 CAN 通讯使用自定义参数波特率，即为此处设置的波特率。 

3.1.44 CAN 通讯中断制动时间（0x0097） 

 配置 CAN 通讯中断后的操作。 

 若设置了此项为 x 秒且不为 0，则在驱动器 CAN 通信中断达到 x 秒（整数）后进行制动。 

 若要再次操作电机，则应连通 CAN 通讯，先对电机进行停止操作后再对电机进行操作。 

 若设置的值为 0 时，则通讯中断后不进行制动。 

电机控制 

【电机控制】界面如图 3.21示。 
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图 3.21【电机控制】界面 

用户可在485通讯控制方式下进行速度闭环、开环控制、相序学习。 

3.1.45 停止方式（0x0020） 

速度闭环或开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：驱动器根据闭环减速加速度或开环减速加速度控制电机减速停机。 

 紧急停止：采用不同的制动方式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驱动器输出，电机三相电力线开路，电机自由滑行到静止停机（若

设置了非0的驻车电流，则自由停止后会立马启动驻车逻辑，谨慎选择此停止方式）。 

3.1.46 启动控制目标（0x0021、0x0022） 

 速度闭环控制方式下： 

 将速度闭环的目标速度填写在“控制目标”编辑框中，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。 
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 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），驱动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，不损坏驱动器和电机。 

 如果由反转切换至正转，也会执行先减速后换向的过程。 

 开环控制方式下： 

 将目标PWM填写在“控制目标”编辑框中，单击“启动”，便完成电机的PWM开环控制，电机将恒

定输出目标PWM驱动电机。 

 单位为PWM“‰”，即1000为100%。 

 当目标PWM为正时，电机正转，目标PWM为负数时，电机反转，目标PWM为数值“0”时，电机正

常停止。 

 在电机开环运行过程中，可以随时重新设定其它的目标PWM。 

 如果当前为正转，新的目标PWM为负数值（即反转），驱动器会以固定减速PWM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，不损坏驱动器和电机。 

 如果由反转切换至正转，也会执行先减速后换向的过程。 

 

3.1.47 OUT 输出控制（0x0023） 

 仅OUT类型为通信控制才有效。 

 取值：0：输出低电平，1：输出高电平 。 

3.1.48 刹车（抱闸）输出控制（0x0024）   

 仅刹车（抱闸）类型为通信控制才有效。 

 取值：0：打开抱闸，1：关闭抱闸 。 

3.1.49 参数恢复出厂命令（0x0025） 

 自动恢复出厂默认值。 

 取值：1：恢复出厂，其他无效      

3.1.50 测试控制（0x0026） 

电机相序学习测试。测试操作方法如下： 

 单击“相序学习”，驱动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，可单击“停止

学习”停止相序学习。  

 取值：0：取消测试，1：相序学习      
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设备信息 

【设备信息】界面如图 3.22所示。 

 

图 3.22 设备信息界面 

 设备标识号（0x0000）：每个型号的驱动器对应一个设备标识号，这是驱动器的身份识别符号，通信接

通后自动识别。 

 固件版本（0x0001）：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。 

 额定电流（A）（0x0002））：驱动器允许长时间工作的最大输出额定电流。 

实时信息 

【实时信息】界面如图 3.23 所示。 
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图 3.23 实时信息界面 

 相电流（A）（0x0008）：当前相线电流值，此电流为电机线圈通电时的电流，即PWM导通时的相电流，

此电流为电机有功电流和无功电流总和，与电源输出的电流值完全不同的，此电流大于等于电源的电流。 

 速度（RPM）（0x0009、0x000A）：当前的电机运行速度，正数表示正转，负数表示反转，数据每0.1

秒更新一次。 

 异常状态（0x000B）：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、相电流过流、过载异常等。 

 控制电压（mV）（0x000C）：外部信号的输入电压值。 

 IN1电平（0x000D）、IN2电平（0x000E）、IN13电平（0x000F）、IN4电平（0x0010）：IN1~IN4

端口当前电平。 

 负载率（%）（0x0011）：当前的电机驱动PWM占空比。 
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 输入PWM（%）（0x0012）：PWM控制方式下检测到的输入PWM占空比，航模控制方式下检测到的输

入脉宽（单位us）。 

 温度（℃）（0x0013）：电路板当前温度值。 

 电压（V）（0x0014）：电源电压当前值。 

 控制模式（0x0015）：用于显示当前电机的控制方式。 

 自动更新：当勾选此项时，实时信息会每0.1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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