
关节调试上位机使用说明​

一、主界面介绍​

https://github.com/OpenWonderLabs/RobotDoc/blob/main/tools/motor_debug_tool_v1.0.2

.zip​

a. 点击链接下载上位机，解压后运行文件夹中的exe文件即可；​

b. 使用Makerbase CANable V2.0工具连接电脑，打开对应串口，即可开始功能调试；​

• 除固件升级以外，所有调试指令执行前，必须先设置或者读取了设备的ID。​

1.1 菜单栏​

• 上位机中的操作日志记录至当前logs文件夹；​

• 语言可以切换中英文；​

• 视图当在定时发送时生效, 仅针对曲线页面；​

https://github.com/OpenWonderLabs/RobotDoc/blob/main/tools/motor_debug_tool_v1.0.2.zip
https://github.com/OpenWonderLabs/RobotDoc/blob/main/tools/motor_debug_tool_v1.0.2.zip


1.2 串口区域​

• 支持串口刷新，打开，关闭；​

• 当前电机仅支持1M CAN波特率， 采取默认配置即可；​

1.3 固件升级区域​

• 支持读取固件版本，选择文件和升级固件；​

• 升级CAN ID目前固定默认；​

• 节点CAN ID可自己输入；​



1.4 调试页面​

• CAN ID区域支持读取和自定ID， 修改CAN ID后, 重新上电后生效；​

• 支持使能，保存零点， 失能功能，点击按键即可；​

• 读取ID后， 切换或移动MIT/位置/速度 ,  CAN数据帧位置实时显示预发送指令；​

• 点击发送后, CAN数据帧区域，会解析当前反馈帧状态，将其显示在界面上；​

• 可设置时间，勾选定时发送后， 持续发送指令，取消勾选，停止发送；​

• 勾选定时发送后，数据帧和曲线页面数据会实时刷新；​



1.5 参数设置​

• 当前只支持图例数据读取和设置， 可以先读取默认参数，再微调写入；​

1.6 串口调试​

• 测试过程中的指令都会在日志区域显示；​

• 可以手动调试，需要写CAN ID 和 发数据， 16进制格式。​


