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1 eRunner 简介

1.1 关于 eRunner

eRunner 是一款支持多种通讯协议控制、通信报文监控功能于一体的，能够实现 eRob关
节模组运动控制的上位机。

1.2 关于本手册

本手册介绍深圳市零差云控科技有限公司 eRunner上位机使用方法、注意事项等信息，请

务必仔细阅读后再上手操作。

2 功能介绍

打开上位机程序进入主界面如图 2-1所示：

图 2-1 主界面

 点击“连接”按钮：打开“设备连接”界面，此界面实现 USBCAN设备初始化及

设备节点扫描连接。

 点击“运动”按钮：在连接菜单完成连接后可打开“CAN运动控制”/“CANopen
运动控制”界面，基于 CAN自定义/CANopen通讯协议的多种运动控制模式在此界面实现。

 点击“监控”按钮：打开指令监控界面，此界面实现对运动控制相关报文数据进

行监控。

 点击“自定义”按钮：打开自定义数据收发界面，用户可在此界面自行编辑帧 ID
及数据进行发送。

 点击“帮助”按钮：打开此说明文档，对操作说明和注意事项做出诠释。



零差云控 ZeroErr www.zeroerr.cn

第 4 页

3 连接设置

进入上位机界面后首先对设备进行连接，否则无法进行相关测试，连接步骤如下：

1、在主界面点击“连接”按钮弹出“设备连接”界面。

图 3-1 打开连接界面

2、打开“设备连接”界面如图 3-2 所示，根据需求在通讯协议处选择 CAN 自定义或

CANopen。

图 3-2 通讯协议选择

3、设定扫描范围，默认为 1-64，用户可根据实际情况自行修改，点击“扫描”按钮，如

图 3-3所示。
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图 3-3 扫描节点

4、扫描完成后会将扫描到的节点 ID反馈至窗口列表如图 3-4所示：

图 3-4 完成扫描

5、选中待连接节点，点击“连接”按钮，如图 3-5所示，设备连接成功后对应节点号变

为绿色，自动获取设备固件版本并在“设备连接”界面进行显示如图 3-6 所示，通信周期为

CANopen协议控制参数，默认设置为 1000μs，可根据需求进行变更。
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图 3-5 连接节点 图 3-6 连接成功

连接成功后，可在主界面点击“运动”按钮打开运动控制界面如图 3-7所示，点击“监控”

按钮打开指令监控页面如图 3-8所示。

图 3-7 打开“运动控制”界面 图 3-8 打开“数据监控”界面
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4 CAN 自定义协议控制

在“设备连接”界面通讯协议处选用“CAN自定义”则打开运动界面为“CAN自定义协

议控制”如图 4-1所示，打开监控界面如图 4-2所示。

=

图 4-1 CAN自定义协议控制界面 图 4-2 数据监控界面

4.1 位置控制

选择工作模式为“位置控制”如图 4-3所示：

图 4-3 位置控制模式

点击“应用”按钮：设置速度、加速度、减速度，监控页面监控报文如图 4-4所示：
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图 4-4 “应用”按钮报文监控

点击“使能”按钮：电机使能，监控页面监控报文数据如图 4-5所示：

图 4-5 “使能”按钮报文监控

点击“停止”按钮：停止当前运动，监控页面监控报文数据如图 4-6所示：

图 4-6“停止”按钮报文监控

点击“下使能”按钮：电机下使能，监控页面监控报文数据如图 4-7所示。
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图 4-7 “下使能”按钮报文监控

位置控制模式下运动方式分为绝对位置运动、绝对位置往返运动、相对位置运动、相对位

置往返运动、持续向前运动、持续向后运动，在运动方式切换之前，如电机处于运动状态应先

点击“停止”按钮，使电机停止转动。

4.1.1 绝对位置运动

1、如图 4-8所示，电机使能后，在①处输入目标位置，根据需求勾选或不勾选“往返运

动”选项框。

图 4-8 位置控制-绝对位置运动

2、以目标位置输入为 0为例，点击②处“运动”按钮，电机开始转动，勾选“往返运动”

监控报文如图 4-9所示，未勾选“往返运动”监控报文如图 4-10所示。
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图 4-9 带往返运动的绝对位移监控报文数据

图 4-10 不带往返运动的绝对位移监控报文数据

4.1.2 相对位置运动

1、如图 4-11所示，电机使能后，在①处输入相对位移距离，根据需求勾选或是不勾选“往

返运动”选项框。

图 4-11 相对位置运动



零差云控 ZeroErr www.zeroerr.cn

第 11 页

勾选“往返运动”选项后，点击“向前”按钮监控报文如图 4-12所示：

图 4-12 带往返相对位移-向前

勾选“往返运动”选项后，点击“向后”按钮监控报文如图 4-13所示：

图 4-13 带往返相对位移-向后

不勾选“往返运动”选项，点击“向前”按钮监控报文如图 4-14所示：

图 4-14 不带往返相对位移-向前

不勾选“往返运动”选项，点击“向后”按钮，监控报文如图 4-15所示：
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图 4-15不带往返相对位移-向后

4.1.3 持续运动

1、点击“向前”按钮，监控报文如图 4-16所示：

图 4-16 持续向前（正转）运动

2、点击“向后”按钮，监控报文如图 4-17所示：

图 4-17 持续向后（反转）运动
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4.2 速度控制

图 4-18 速度控制模式

1、 如图 4-18所示，在①处选择控制模式为速度控制。

2、 点击“设置控制模式”按钮设定控制模式为速度控制，监控报文如图 4-19所示：

图 4-19 “设置控制模式”按钮报文数据监控

3、点击“配置模拟量”按钮对右侧模拟量进行配置，此模式下模拟量为目标速度，监控

界面显示报文如图 4-20所示：

图 4-20 配置模拟值

4、点击“使能”按钮，电机使能，电机以目标速度开始转动，监控界面显示报文如图 4-21
所示：
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图 4-21 “使能”按钮报文数据监控

5、点击“停止”按钮，停止当前运动（设置模拟量为 0）,监控界面显示报文如图 4-22所
示，重新运行需重新进行步骤 3设置模拟量值。

图 4-22 速度模式“停止”按钮报文数据监控

6、电机下使能，监控界面显示报文如图 4-23所示，切换控制模式前需先进行电机下使能。

图 4-23 “下使能”按钮报文数据监控
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4.3 力矩控制

图 4-24 力矩控制模式

1、 如图 4-24所示，在①处选择控制模式为力矩控制。

2、 点击“设置控制模式”按钮，设定控制模式为力矩控制，监控界面如图 4-25所示：

图 4-25 “设置控制模式”按钮报文数据监控

3、点击“配置模拟量”按钮对右侧模拟量进行配置，同时对最大速度限制做出设置，监

控界面显示报文如图 4-26所示，此模式下模拟量为目标电流。

图 4-26 “配置模拟量”按钮报文数据

4、点击“使能”按钮，电机使能，电机开始转动，监控界面显示报文如图 4-27所示。
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图 4-27 “使能”按钮报文数据

5、点击“停止”按钮，停止当前运动（设置模拟量为 0）,监控界面显示报文如图 4-28所
示，再次运行需进行步骤 3重新设置模拟量。

图 4-28 “停止按钮”报文数据

6、点击“下使能”按钮，电机下使能，监控界面显示报文如图 4-29所示，切换控制模式

前先进行下使能。

图 4-29 “下使能”按钮报文数据
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5 CANopen 协议控制

在“设备连接”界面通讯协议处选用“CANopen”则打开运动界面为“CANopen运动控

制”如图 5-1所示，打开监控界面如图 5-2所示。

图 5-1 CANopen运动控制界面

图 5-2 数据监控界面
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5.1 轮廓位置模式

图 5-3 轮廓位置模式

1、 如图 5-3所示，在①处选择工作模式为轮廓位置模式。

2、 在②区域完成相关配置，配置完成后如图 5-4所示，数据监控界面如图 5-5所示：

图 5-4 参数配置
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图 5-5 轮廓位置模式配置报文数据

3、在图 5-3中③位置输入目标位置，这里以目标位置为 0为例。

4、点击“开始运动”按钮，电机以绝对位移方式运动至步骤 3输入目标位置，数据监控

界面如图 5-6所示：

图 5-6 轮廓位置模式“运动”按钮报文

可重复步骤 3、步骤 4移动至新的目标位置

点击“应用”按钮：设置速度、加速度、减速度，数据监控界面如图 5-7所示：
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图 5-7 轮廓位置模式“应用”按钮报文数据

点击“停止”按钮：采用设置速度为 0方式停止转动，数据监控界面如图 5-8所示，

如需再次运行，需重新配置速度。

图 5-8 轮廓位置模式“停止”按钮报文数据

点击“下使能”按钮：电机下使能，数据监控界面如图 5-9所示，每次切换运动模式之前

都需要先下使能再进行步骤 2的配置。
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图 5-9 “下使能”按钮报文数据

5.2 轮廓速度模式

图 5-10 轮廓速度模式

1、如图 5-10所示，在图中①处选择工作模式为轮廓速度模式。

2、在②区域完成相关配置，配置完成后如图 5-11所示，数据监控界面如图 5-12所示：
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图 5-11 参数配置

图 5-12 轮廓速度模式配置报文数据

3、在图 5-10中③处输入十进制目标速度，以 5566为例。

4、点击“开始运动”按钮，电机以步骤 3目标速度开始转动，数据监控如图 5-13所示：
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图 5-13 轮廓速度模式“开始运动”按钮报文数据

重复步骤 3、步骤 4达到速度变更的效果。

点击“应用”按钮：加速度、减速度设置，数据监控界面如图 5-14所示：

图 5-14 轮廓速度模式“应用”按钮报文数据

点击“停止”按钮：目标速度设置为 0，数据监控界面如图 5-15所示：
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图 5-15 轮廓速度模式“停止”按钮报文数据

5.3 轮廓扭矩模式

图 5-16 轮廓扭矩模式

1、 如图 5-16所示，在图中①处选择工作模式为轮廓扭矩模式。

2、 在②区域完成相关配置，配置完成后如图 5-17所示，数据监控界面如图 5-18所示：

注：此模式无需配置速度。
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图 5-17 参数配置

图 5-18 轮廓扭矩模式配置报文数据

3、 图 5-16中①处输入目标扭矩，以输入 40为例。

4、 点击“应用”按钮：应用步骤 3 输入目标扭矩，电机开始转动，数据监控界面如图

5-19所示：
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图 5-19 轮廓扭矩模式“应用”按钮报文数据

可重复步骤 3，步骤 4改变目标扭矩。

5、点击“停止”按钮：目标扭矩大小设置为 0，数据监控界面如图 5-20所示。

图 5-20 轮廓扭矩模式“停止”按钮报文数据
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5.4 周期同步位置模式

图 5-21 周期同步位置模式

1、如图 5-21所示，在图中①处选择工作模式为周期同步位置模式。

2、在②区域完成相关配置，配置完成后如图 5-22所示，数据监控界面如图 5-23所示：

图 5-22 参数配置
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图 5-23 周期同步位置模式配置报文数据

3、 在图 5-21中③处输入目标位置，由于该上位机尚未对位置进行轨迹规划，因此给定

的位置值不宜设置太大，建议设置为实际位置±1000cnt进行测试。

4、 点击“运动至”按钮：电机运动至步骤 3输入目标位置，数据监控界面如图 5-24所
示：

图 5-24 周期同步位置模式“运动至”按钮报文数据
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5.5 周期同步速度模式

图 5-25 周期同步速度模式

1、 如图 5-25所示，在①处选择工作模式为周期同步速度模式。

2、 在②区域完成相关配置，配置完成后如图 5-26所示，数据监控界面如图 5-27所示：

图 5-26 参数配置
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图 5-27 周期同步速度模式配置报文数据

3、 在图 5-25中③处位置输入目标速度，以 5566为例。

4、 点击“开始运动”按钮：电机以目标速度开始转动，数据监控界面如图 5-28所示：

图 5-28 周期同步速度模式“开始运动”按钮报文数据

点击“应用”按钮：设置加速度、减速度，数据监控界面如图 5-29所示：

图 5-29 周期同步速度模式“应用”按钮报文数据

点击“停止”按钮：设置目标速度为 0停止转动，监控数据如图 5-30所示：
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图 5-30 周期同步速度模式“停止”按钮报文数据

5.6 周期同步扭矩模式

图 5-31 周期同步扭矩模式

1、 如图 5-31，在图中①处选择工作模式为周期同步扭矩模式。

2、 在②区域完成相关配置，配置完成后如图 5-32所示，数据监控界面如图 5-33所示，

此模式无需配置速度。
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图 5-32 参数配置

图 5-33 周期同步扭矩模式配置报文数据

3、在图 5-31中③处输入目标扭矩值，以输入 40为例。

4、 点击“应用”按钮：应用步骤 3目标扭矩值，电机开始转动，数据监控界面如图 5-34
所示：

图 5-34 周期同步扭矩模式“应用”按钮报文数据
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点击“停止”按钮：设置目标扭矩大小为 0，停止当前运动，数据监控界面如图 5-35所示：

图 5-35 周期同步扭矩模式“停止”按钮报文数据

5.7 位置插补模式

图 5-36 位置插补模式

1、 如图 5-36所示，在①处选择工作模式为位置插补模式。

2、 在②区域完成相关配置，配置完成后如图 5-37所示，数据监控界面如图 5-38所示：
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图 5-37 参数配置

图 5-38 位置插补模式配置报文数据

3、在图 5-36中③处输入位置插补位数值，以输入插补值 0为例。

4、点击“开始运动”按钮：电机以绝对位移方式运动至位置插补值，数据监控界面如图

5-39所示：

图 5-39 位置插补模式“运动至”按钮报文数据
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重复步骤 3、步骤 4可更改 PDO写入值。

5、点击“停止”按钮：设置速度为 0，停止转动，数据监控界面如图 5-40所示，如需再

次运行，需重新设置速度。

图 5-40 位置插补模式“停止”按钮报文数据
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6 自定义数据收发

图 6-1 自定义数据

1、在图 6-1中①处写入十六进制格式的帧 ID。
2、在图 6-1中②处写入报文数据，报文格式与监控界面一致。

3、远程帧需勾选“远程帧”选项，数据帧无需勾选，eRunner 涉及报文除心跳检测均为

数据帧。

4、点击“发送”按钮完成数据发送。

注：请勿使用此界面修改设备关键参数。
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7 CAN 自定义协议说明

7.1读取数据

7.1.1发送读取数据的指令

表 7-1 发送读取数据指令

COB-ID CAN数据帧

640+
驱动器自身 ID

CAN指令索引（2Bytes） CAN指令下标（2Bytes）
高 8位 低 8位 高 8位 低 8位

0x640+ID 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX

7.1.2接收读数据的信息

正常的读取数据指令的返回结果如下表 7-2所示：

表 7-2 接收读取数据的信息

COB-ID CAN数据帧

5C0+
驱动器自身 ID

数值 结束符

第 0位 第 1位 第 2位 第 3位 第 4位
0x5C0+ID 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0x3E

结束符 3E：表明返回的数据成功。当返回异常时，结束符为 0x80，其结果如下表 7-3所示：

表 7-3 返回异常报文

COB-ID CAN数据帧

5C0+驱动器自身 ID 结束符

0x5C0+ID 0x80

7.2写入数据

7.2.1发送写数据的指令

表 7-4 发送写数据的指令

COB-ID CAN 数据帧

640+ 驱 动 器

自身 ID

CAN 指令索引 CAN 指令下标 数值

第 0位 第 1位 第2位 第3位 第 4

位

第 5

位

第 6

位

第 7

位

0x640+ID 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX 0xXX
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7.2.2接收写数据的信息

表 7-5 接收写数据的信息

COB-ID CAN数据帧

5C0+驱动器自身 ID 结束符

0x5C0+ID 0x3E
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8 参考资料

《eDriver_CANopen_V1.1.pdf》
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