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一、产品介绍 

1.1. 产品简介 

QD4310 是袖珍电子全新推出的无刷驱控一体伺服电机。它集成了无刷电机闭环驱动器，

并融合卓越的闭环控制算法，具有极高的控制精度和极快的响应速度，以及其他更多强大的功

能。QD4310 通过集成无刷驱动器，免去其他繁琐的控制流程，用户仅需通过集成的 CAN 总

线、USB、UART、PWM 与电机通信，即可轻松操纵电机，享受无刷电机的优异性能。 

QD4310 具有不错的安全性和可靠性，满足更广大用户的需求，适用于二维云台、机械臂

末端、小车比赛等众多场景，欢迎大家使用。 

1.2. 产品特点 

 QD4310 采用先进的 FOC 适量闭环控制算法，支持力矩、速度、位置三环控制； 

 搭载 15 位工业级高精度磁编码器，等效 32768 线，角度分辨率达 0.0109 度； 

 命令行配置电机，支持最大电流限制、最大转速限制，内置 PID 参数等配置； 

 定制无刷电机，齿槽转矩小，转矩波动小，转速稳定无抖动，电机运行无噪声； 

 板载精密电流传感器，实现精准电流(力矩)控制； 

 最高转速 800RPM，最低转速低至 0.1RPM，适用于高精度场合； 

 支持 7~26V 宽电压输入，完美兼容 2S~6S 电池组； 

 支持 Type-C 口直连电脑/树莓派，实现一键控制； 

 支持实时转速 RPM、相电流 mA、总线电压 mV 的回传； 

 支持 CAN 总线控制、UART 控制、PWM 控制，一条通信线路可串联多达 8 个电机； 

 支持编码器自校准、抗齿槽补偿、恢复出厂设置等功能； 
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1.3. 参数详情 

参数 数值 单位 

额定电压 7~26 V 

额定电流 1 A 

峰值电流 2 A 

额定扭矩 0.2 Nm 

峰值扭矩 0.3 Nm 

额定转速 500 rpm 

峰值转速 800 rpm 

极对数 14  

编码器位数 15 bit 

控制精度 0.0109 ° 

控制模式 
电流模式、速度模式、角度模式 

低速大力矩模式、角度步进模式 
 

通信方式 CAN、USB、UART  

CAN 波特率 1M bps 

UART 波特率 115200（可调） bps 

1.4. 产品尺寸 
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1.5. 接口定义 

接口名称 接口标注 说明 

XT30(2+2) 

 

1. 通过 XT30(2+2)-F 插头的电源连接

线来连接电源，额定电压为 7~26V，为

电机供电 

2. 通过CAN通信端子连接外部控制设

备，可接收 CAN 控制命令，反馈电机

状态信息 

Type-C 

 

1. 通过上位机控制和配置电机 

2. 使用 Type-C 接口的数据线连接至 

PC/ K230/XX 派 等终端，可以通过 USB

虚拟串口控制电机 

HC0.8-4Pin 

使用 HC0.8-4Pin 接口连接线连接至 

stlink/daplink/jlink 等烧录器，可以为

电机升级固件 

SH1.0-3Pin 

 

使用 SH1.0-3Pin 接口连接线连接至控

制器，可以通过调整 PWM 信号的占空

比控制电机转动的速度和角度 

SH1.0-3Pin 

 

使用 SH1.0-3Pin 接口连接线连接至控

制器，可以通过发送 UART 数据控制电

机转动 
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二、初次使用 

2.1. 连接电源线 

QD4310 的供电接口为 XT30(2+2)，用户可以使用 XT30(2+2)-F、XT30U-F 为电机供电。接

线图如图所示： 

 
XT30U-F 接线图                            XT30(2+2)-F 接线图 

其中红色为电源正极，黑色为电源负极，XT30U-F 插头上亦有+-标注，请务必注意线序。

供电电压为 7~26V，可以使用 2S~6S 电池组为电机供电。(对于有电池的应用常见，建议电池

直连电机供电)。 

2.2. 连接上位机 

QD4310 设计有 Type-C 接口，使用 USB A to C 或 USB C to C 将其连接至电脑，即可进行

简单的控制、校准及调参。 

使用数据线连接电脑，打开 MobaXterm 软件，点击左上角 Session 按钮，在新弹出的页面

中选择 Serial 选项，Serial Port 选择电机对应的 COM 口，波特率任意，并点击 OK。如图所示： 

←电源正极 ←电源正极 电源负极→ 电源负极→ 
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2.3. 校准与简单运行 

新电机需执行校准后才能运行，但商品发货时为进行质检，会校准电机，故无需再次校准。

如您仍需校准，请参考 3.2.电机校准。 

输入“enable”命令 （并回车)，电机使能，绿灯亮起。输入“ctrl speed 10”命令 （并回车），电

机将以 10rpm 的速度逆时针旋转。 
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三、校准、调参与 USB 控制 

3.1. USB 接线 

接线顺序参考 2.1.连接电源线和 2.2.连接上位机。 

3.2. 电机校准 

电机校准分为基础校准和抗齿槽校准。其中，基础校准为必须步骤，新电机需执行校准后

才能运行。若未进行校准，电机将无法使能。若校准出现异常，电机将会异常转动，此时需要

重新进行电机校准。 

校准步骤如下： 

1. 保证电源连接：确保正确连接电源供电，校准推荐供电电压 8~20V，电源供电能力需大于

2A。 

2. 确保电机空载：校准时需确保电机尽可能空载，几乎未连接任何结构件，没有物体阻挡电

机旋转。 

3. 确保电机失能：电机使能 (绿灯亮起) 时无法进行校准。 

4. 输入校准命令：在上位机输入“calibrate”命令（并回车）进行基础校准，若一切正常将开始

校准，若重复校准，请输入‘y’确认。 

5. 等待校准完成：基础校准持续约 10s，抗齿槽校准会持续数分钟，确保电机空载并耐心等待

校准完成，校准完成后上位机会有字符提示。 

抗齿槽校准可以有效削弱电机转动时的齿槽感，提升低速运行时的稳定性。但截至目前

“Software version 6.1.1”（使用“version”命令查看），此功能任处于内测阶段，暂不予开放。 
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3.3. 上位机调参 

QD4310 支持上位机调参，可调参数包括内置速度环 PID 参数、内置角度环 PID 参数、电

流限幅、速度限幅、CAN 总线 ID、UART 波特率等。调参时只需连接 Type-C 线，电源线非必

要。 

⚫ 查看当前参数 

输入“config --list”命令即可查看当前参数配置，如图所示： 

 

⚫ 设置参数 

输入“config pid.speed.kp 0.003”或“config pid.speed.kp=0.003”即可设置速度环 kp 参数为

0.003。其他参数类似，如图所示： 
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⚫ 储存参数 

使用“config”命令设置参数后，参数只会被临时储存，断电便会恢复原始数值。此时需要运

行“store”命令将参数储存进电机内部储存器。输入“store”后，会提示将要储存的参数数值，输

入‘y’确认储存，输入‘n’中止储存。如图所示： 

 

⚫ 恢复出厂设置 

更改参数后若效果不理想，可以使用“restore”命令恢复出厂参数。输入“restore”命令后，输

入‘y’确认恢复出厂设置，输入‘n’中止。如图所示： 
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3.4. 零点设置 

使用“config zero_pos”命令可以设置电机零点。输入“config zero_pos”命令，设置当前角度

为零点，即当前角度变为 0rad。输入“config zero_pos xxx”，设置 xxx rad 为零点。设置零点立

即生效，无需使用“store”命令保存设置。如图所示： 

 

3.5. USB 控制 

3.5.1. 上位机控制 

使用上位机可以进行电机的简单控制，电机控制模式包括：电流模式、速度模式、角度模

式。参考 2.2.连接上位机章节连接上位机，若未进行校准，参考 3.2.电机校准校准电机。输入

“enable”命令使能电机，绿灯亮起。 

⚫ 电流模式 

输入命令“ctrl current 0.1”或“ctrl current=0.1”，电机将以 0.1A 的 Q 轴电流沿正方向（逆时

针）转动。QD4310 的转矩常数为 0.3Nm/A，即此时电机扭矩为 0.03Nm。如图所示： 

 

注意：电流值不会超过 3.3.上位机调参中 limit.current 的限制，即使成功显示 Setting current 

= 10.00 A。 
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⚫ 速度模式 

输入命令“ctrl speed 10”或“ctrl speed=10”，电机将以 10rpm 的转速沿正方向（逆时针）转

动。如图所示： 

 

注意：对于转速低于 5rpm 的应用场景，推荐使用 low_speed 命令代替 speed 命令，或许

会有更好的控制效果。转速值不会超过 3.3.上位机调参中 limit.speed 的限制，即使成功显示

Setting speed = 5000.00 rpm。 

⚫ 角度模式 

输入命令“ctrl angle 1”或“ctrl angle=1”，电机将转动到 1rad 处停下。如图所示： 

 

角度控制单位为弧度 rad，范围无限，电机内部会进行浮点取余。例如：“ctrl angle 1”与“ctrl 

angle 7.28”效果一致，“ctrl angle -3”与“ctrl angle 3.28”效果一致。同时，转动方向为沿着较近

方向转动，例如当前角度为 0.0rad（使用“status”命令查看），输入“ctrl angle 3.28”将会沿着负

方向转动（3.28-0=3.28，0+6.28-3.28=3，3<3.28）。 

使用角度模式控制时，电机将会以 3.3.上位机调参中 limit.speed 的速度上限转动（前提是
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能达到此速度）。例如，使用“config limit.speed 10”将最大速度限制到 10rpm，再输入“ctrl angle 

3”，电机将以 10rpm 的速度转动到 3rad 的位置。类似于达妙电机的位置速度模式。 

⚫ 角度步进模式 

输入命令“ctrl step_angle 1”或“ctrl step_angle=1”，电机将沿着正方向转动 1rad 后停下。如

图所示： 

 

角度步进控制单位为弧度 rad，步进范围无限，正数表示沿着正方向步进，负数表示沿着

负方向步进。例如：“ctrl step_angle 100”电机将沿着正方向转动约 16 圈后停下，“ctrl step_angle 

-10”电机将沿着负方向转动约 1.6 圈后停下。同时，“status”中的电机角度不会随着“ctrl 

step_angle”命令的递增而超过 0~2pi 的范围，即若当前角度为 5.28rad，执行“ctrl step_angle 3”

命令后，电机沿着正方向转动 3rad，当前角度变为 2.28rad（5.28+3-6.28）。 

使用角度步进模式控制时，电机将会以 3.3.上位机调参中 limit.speed 的速度上限转动（前

提是能达到此速度）。例如，使用“config limit.speed 10”将最大速度限制到 10rpm，再输入“ctrl 

step_angle 3”，电机将以 10rpm 的速度沿着正方向转动 3rad 后停止。类似于达妙电机的位置

速度模式。 

3.5.2. 程序控制 

对于使用树莓派等上位机的小型简单系统，可以使用程序通过 Type-C 接口对 QD4310 进

行简单控制。这将尤为方便，通过直接给电机发送指令，使用电机内置速度模式、角度模式进
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行控制而无需增加一块 stm32 进行电机控制。 

常见的语言如 Python、C/C++，只需在代码中打开 USB 串口设备，并往 USB 串口设备中

发送指令即可实现程序控制。 

⚫ Python 

# 打开 USB 串口设备（COM*改成电机对应 COM 口） 

ser = serial.Serial(‘COM*‘, baudrate=115200, timeout=0.005)  

ser.write(f"enable\n".encode())      # 使能电机 

ser.write(f"ctrl speed {10}\n".encode())    # 以 10rpm 转速转动 

⚫ C/C++ 

代码量较大，详见参考例程 

对于不需要读取电机状态的场景下，推荐在电机使能后向电机发送“silent”命令，用于静默

电机返回数据，以降低 USB 带宽占用，提高控制频率。对于 Python 语言，对电机发送指令的

频率不可超过 25Hz，对于 C/C++语言，使用“silent”静默电机后，发送指令的频率不可超过 70Hz。 

详细代码示例参考例程文件。  
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四、上位机命令说明 

4.1. 查询指令 

 clear：清空终端 

 help：显示 QD4310 命令帮助信息 

 version：显示电机硬件和软件版本信息 

 info：显示极对数、相电阻、相电感等电机固有信息 

 status：显示电压、电流、转速、控制模式等运行状态 

4.2. 控制指令 

 enable：使能电机，注意未做基础校准无法使能 

 disable：失能电机，电机失能后控制状态一直保留，重新使能恢复原有控制状态 

 silent：静默输出，用于 USB 程序控制，详见 3.5.2.程序控制 

 reboot：重启电机，注意重启后上位机需重新连接 

 ctrl：控制电机，包括电流模式、速度模式、角度模式，详见 3.5.1.上位机控制 

4.3. 配置指令 

 store：储存当前配置参数 

 restore：恢复出厂设置 

 config：配置电机参数，详见 3.3.上位机调参 

4.4. 其他指令 

 calibrate：校准电机 

 upgrade：进入升级模式 
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五、CAN 总线控制 

5.1. CAN 总线概述 

CAN 总线是一种常用的串行通信总线协议，具有可靠性高、实时性强、支持多节点通信的

特点，广泛应用于汽车、工业控制和机器人系统。CAN 总线通信支持多主多从通信，只需 CANH、

CANL 两根信号线即可完成信号传输。 

QD4310 使用 CAN 总线通信，通信速率为 1Mbps，暂不可调整。一条 CAN 总线上最多可

以串联 8 个 QD4310，即一个主机可以同时控制 8 个电机。 

5.2. CAN 总线控制接线 

CAN 总线使用差分信号传输，MCU 在使用 CAN 总线通信时，需要通过 CAN PHY 物理层

芯片（CAN 收发器）进行电平转换，常见的 CAN PHY 物理层芯片有 SIT3051TK、TJA1050T、

SN65HVD251DR 等。CAN 总线通用接线图如图所示： 

 

电机内部已经集成 CAN 收发器，使用 XT30(2+2)接口进行 CAN 总线通信。如接口图所示，

从 XT30(2+2)接口引出 CANH、CANL 引脚，将其连接到 CAN 总线上即可进行通信。 

若主控板上已经集成 CAN 收发器，如：正点原子探索者、野火霸道-V1，直接将电机 CANH、
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CANL 连接到开发板即可。接线如图所示： 

                

若主控板未集成 CAN 收发器，则需要外挂一个 CAN 收发器模块辅助电平转换，推荐优信

电子 TJA1050 模块。接线如图所示： 

                 

CANH 

CANL 

V
C

C
 

G
N

D
 

CANL 

CANH 

V
C

C
 

G
N

D
 

CAN_TX 

CAN_RX 

GND 
5V 

https://e.tb.cn/h.SDcn6BgalIV0sth
https://e.tb.cn/h.SDcn6BgalIV0sth
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5.3. 控制方法 

5.3.1. 设置电机 CAN ID 

CAN 总线支持多节点通信，将多个电机挂载在同一条总线上即可实现多个电机同时控制。

同一总线上的电机使用 CAN ID 作为唯一身份标识。使用 CAN 总线控制电机时需先确定被控

电机的 CAN ID，电机 CAN ID 需要通过上位机配置，参考 3.3.上位机调参章节。 

注意：同一条总线上不可挂载两个相同 ID 的 QD4310 电机。 

5.3.2. CAN 数据包定义 

CAN 总线上的每一次数据传输为一个 CAN 帧，根据 CAN 协议规范，CAN 总线总共有数

据帧、遥控帧、错误帧、过载帧、帧间隔 5 种帧。其中，数据帧为实际传输数据所使用的帧。

数据帧又分为标准数据帧和扩展数据帧。QD4310 电机仅使用标准数据帧进行通信。 

CAN 标准数据帧由一个 11-bit 帧地址和 0~8byte 字节组成。 

QD4310 电机 CAN 总线的默认波特率为 1Mbps。 

5.3.2.1. 控制报文 

主控向电机发送的标准数据帧称为控制报文。通过向电机发送控制报文，可以控制电机使

能失能、运行模式和控制量。 

控制报文帧地址为 0x400+ID，其中 ID 范围为 0x00~0x0F，数据字段长度（DLC）为 3 bytes。

每一字节定义如下： 

Byte 2-1 0 

说明 控制量 指令类型 

 其中，指令类型定义如下： 
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指令类型 0x00 0x01 0x02 0x03 0x04 0x05 0x06 

说明 NOP 

(用于获取反馈报文) 

使能 失能 电流(力矩)

控制 

速度控制 角度控制 低速控制 

⚫ 使能/失能 

当 Byte 0 等于 0x01 时，触发电机使能，若使能成功，绿灯亮起。当 Byte 0 等于 0x02 时，

触发电机失能，绿灯熄灭。使用使能/失能指令时，Byte 1~2 将被忽略。电机转动前需要先使

能电机，而使能电机前需要先至少完成一次电机校准，校准参考 3.2.电机校准。 

⚫ 电流（力矩）控制 

当 Byte0 等于 0x03 时，电机进入电流（力矩）控制模式。控制量 Byte 1~2 为 int16 类型数

据，代表电流-10A~10A，其中 Byte 1 为 int16 的低 8 位，Byte 2 位 int16 的高 8 位。int16 类

型 可 表 示 的 范 围 为 -32,768 到 32,767 ， 即 若 希 望 控 制 电 流 为 0.75A ， 则 控 制 量 应为

0.75/10*32767=2458。用 C 语言可以表示为： 

uint8_t datas[3]; 

datas [0] = 0x03; 

datas [1] = ((int16_t)(0.75/10*32767)) & 0xFF; 

datas [2] = ((int16_t)(0.75/10*32767)) >> 8; 

 

发送这条指令后，电机将以 0.75A 的 Q 轴电流沿正方向（逆时针）转动。电机转矩常数为

0.3Nm/A，即电流为 0.75A 时，力矩为 0.225Nm。注意：电流值不会超过 3.3.上位机调参中

limit.current 的限制。 

⚫ 速度控制 

当 Byte0 等于 0x04 时，电机进入速度控制模式，使用电机内部速度环进行速度闭环速度

闭环控制。控制量 Byte 1~2 为 int16 类型数据，代表速度-1000rpm~1000rpm，其中 Byte 1 为
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int16 的低 8 位，Byte 2 位 int16 的高 8 位。int16 类型可表示的范围为-32,768 到 32,767，即 

若希望控制转速为 250rpm，则控制量应为 250/1000*32767=8192。用 C 语言可以表示为： 

uint8_t datas [3]; 

datas [0] = 0x04; 

datas [1] = ((int16_t)(250/1000*32767)) & 0xFF; 

datas [2] = ((int16_t)(250/1000*32767)) >> 8; 

 

发送这条这令后，电机将以 250rpm 沿正方向（逆时针）匀速转动。 

注意：对于转速低于 5rpm 的应用场景，推荐使用低速控制模式，或许会有更好的控制效

果。转速值不会超过 3.3.上位机调参中 limit.speed 的限制。 

⚫ 角度控制 

当 Byte0 等于 0x05 时，电机进入角度控制模式，使用电机内部角度环进行角度闭环速度

闭环控制。控制量 Byte 1~2 为 uint16 类型数据，代表角度 0 ~2π rad，其中 Byte 1 为 uint16

的低 8 位，Byte 2 位 uint16 的高 8 位。uint16 类型可表示的范围为 0 到 65,535，即 若希望控

制角度为 0.5 rad，则控制量应为 0.5/(2*3.14)*65535=5218。用 C 语言可以表示为： 

uint8_t datas [3]; 

datas [0] = 0x05; 

datas [1] = ((int16_t)(0.5/(2*3.14)*65535)) & 0xFF; 

datas [2] = ((int16_t)(0.5/(2*3.14)*65535)) >> 8; 

 

发送这条指令后，电机将会转动到 0.5rad 处停止。 

进行角度控制时，转动方向为沿着较近方向转动，例如当前角度为 0.0rad，下一条指令控

制 3.28rad，则电机将会沿着负方向转动（3.28-0=3.28，0+6.28-3.28=3，3<3.28）。同时，电
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机将会以 3.3.上位机调参中 limit.speed 的速度上限转动（前提是能达到此速度）。例如，在上

位机使用“config limit.speed 10”将最大速度限制到 10rpm，再使用 CAN 总线控制转动到 3rad，

则电机将以 10rpm 的速度转动到 3rad 的位置。类似于达秒电机的位置速度模式。 

⚫ 低速控制 

当 Byte0 等于 0x06 时，电机进入低速控制模式，与速度控制基本一致，相比速度控制，在

低速工况下或许会有更好的表现。注意：低速控制频率不易过高，建议低于 50Hz。 

⚫ 角度步进控制 

当 Byte0 等于 0x07 时，电机进入角度步进模式，与角度控制基本一致，只是绝对角度控制

变为增量角度控制，控制量 Byte 1~2 为 int16 类型数据，代表角度-2π~2π rad。 

5.3.2.2. 反馈报文 

电机向主机发送的标准数据帧称为反馈报文。电机每成功接收到一个自己 ID 的数据包，

将会向主机发送一个反馈报文，其中包含电机状态信息，可以使用这些信息进行外部闭环控制。 

反馈报文帧地址为 0x500+ID，其中 ID 范围为 0x00~0x0F，数据字段长度（DLC）为 8 bytes。

每一字节定义如下： 

Byte 7-6 5-4 3-2 1 0 

说明 角度 转速 电流 预留 电机状态 

 其中，电机状态每一 bit 定义如下： 

Bit 7-1 0 

说明 预留 使能标志 

反馈报文中的角度、转速、电流信息，均与控制报文中的格式一致，通过控制报文中的

格式反推即可得到电机当前状态。 
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5.3.3. 程序编写指南 

电机控制采用应答模式，即电机每接收一个控制报文，返回一个反馈报文，推荐使用定时

器触发，定时向电机发送控制报文，同时在 CAN 总线接收回调函数中读取电机反馈报文，实

时更新电机状态。 

虽然电机具有内置的速度环和角度环控制，可以快速应用于一些简单场景。但对于负载变

化、使用工况变化，常常需要调整电机内置 PID 参数才能实现良好的控制效果。另外，对于其

他高级功能如：速度位置控制、速度斜坡控制、阻尼控制、加速度控制，电机内置程序无法做

到通吃。推荐使用 CAN 总线进行外部控制，通过读取反馈报文获取反馈量，发送电流控制报

文执行控制量，通过外部控制器设计 PID、LQR、MPC 等控制回路，实现高度自定义的运动效

果。 
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六、UART 控制 

6.1. UART 控制接线 

通过特殊设计，QD4310 的 UART 支持一主多从通信。如接口图所示，使用 SH1.0-3Pin 接

口将电机的 TX 连接至主机的 RX，电机的 RX 连接至主机的 TX，电机的 GND 连接至主机的

GND，UART 高电平为 3.3V。将电机连接到同一 UART 总线上即可进行通信，如图所示： 

 

6.2. 控制方法 

6.2.1. 设置电机 ID 

通过特殊设计，QD4310 的 UART 支持一主多从通信，可以将多个电机挂载在同一条总线

上即可实现多个电机同时控制。同一总线上的电机使用 ID 作为唯一身份标识。使用 UART 控

制电机时需先确定被控电机的 ID，电机 ID 需要通过上位机配置，参考 3.3.上位机调参章节。 

注意：同一条总线上不可挂载两个相同 ID 的 QD4310 电机。 

注意：硬件版本 V6.1 及以上电机支持 UART 一主多从通信，V6.0 电机 UART 控制仅支持点对点控

制，即一个 UART 外设只能控制一个电机。 

6.2.2. 数据包定义 

UART 数据包总体上兼容 CAN 数据包。仅在 CAN 报文前增加 1 字节的 ID（UART ID 和
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CAN ID 为同一个 ID），后增加 1 字节的 CRC8 校验（多项式 0x07，初始值 0x00，结果异或值

0x00，不反转输入输出）。中间数据格式均保持一致，各种控制模式的控制细节也保持一致，

本章不再赘述，详情查看 5.3.2.CAN 数据包定义。 

QD4310 电机 UART 的默认波特率为 115200bps，波特率可以通过上位机更改，更改方式

同 pid、ID 等参数，详见 3.3.上位机调参。 

注意：修改 UART 波特率后需要重启电机生效。可使用“reboot”命令重启。 

6.2.2.1. 控制数据包 

控制数据包共 5 字节。通过向电机发送控制数据包，可以控制电机使能失能、运行模式和

控制量。控制数据包格式如下定义如下： 

Byte 4 3-2 1 0 

说明 CRC8 控制量 指令类型 ID 

其中，指令类型定义如下： 

指令类型 0x00 0x01 0x02 0x03 0x04 0x05 0x06 

说明 NOP 

(用于获取反馈报文) 

使能 失能 电流(力矩)

控制 

速度控制 角度控制 低速控制 

6.2.2.2. 反馈数据包 

反馈数据包共 10 字节。格式定义如下： 

Byte 9 8-7 6-5 4-3 2 1 0 

说明 CRC8 角度 转速 电流 预留 电机状态 ID 

其中，电机状态每一 bit 定义如下： 

Bit 7-1 0 

说明 预留 使能标志 

反馈报文中的角度、转速、电流信息，均与控制报文中的格式一致，通过控制报文中的格
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式反推即可得到电机当前状态。 

6.2.3. 程序编写指南 

由于 UART 协议本身不支持一主多从、总线仲裁等功能，要实现总线功能需要在编写代码

时遵循以下规则： 

1. 必须遵循一发一收的原则，发送数据包后，需要等收到电机反馈数据包或接收超时后，

才能发送下一个数据包。严禁发送和接收异步操作，必须串行操作（如例程所写）！ 

实测在 UART 波特率 4Mbps 下，使用阻塞方式满速收发，每秒可以发送并接收超 6000 个

数据包，丢包率约 0.035%。 
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7. PWM 控制 

7.1. PWM 控制接线 

PWM 控制正在开发中，敬请期待…… 
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8. 升级固件 

自“Software version 5.2.1”（使用“version”命令查看）起，QD4310 支持通过 Type-C 接口

进行固件升级，升级步骤如下。 

1. 进入升级模式。使用 Type-C 数据线将电机连接至电脑，在上位机输入“upgrade”命令，并

输入‘y’确认，电机将进入升级模式，红绿指示灯交替闪烁，上位机与电机的连接将被断

开。 

 

2. 准备升级工具及固件。从 QD4310 资料下载升级工具和最新版固件。 

https://pan.quark.cn/s/cfc4e3119ac5
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3. 拖拽升级固件。使用鼠标拖动固件文件(QD4310_Vx.x.x.DFU)到 drop_to_upgrade.bat，将

自动完成固件升级。 

 



 

 

                                         QD4310  

 

29 

 

 

 注意：更新固件后需要重新校准电机，且会重置保存的用户配置参数，如 can.id、

limit.speed、pid.speed.kd 等。 
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9. 常见问题与注意事项 

1. Q：电机无法使能。 

A：电机需要校准后才能使能。校准参考 3.2.电机校准。 

2. Q：断电重新上电后，电机仍按照上一次的指令执行。 

A：这是未完全断电导致。XT30(2+2)和 Type-C 均断电才算完全断电。 

3. Q：调整电机参数，断电后失效。 

A：调整参数后需要运行“store”命令将参数储存进内部储存器。参考 3.3.上位机调参。 

4. Q：使用电机时出现震荡。 

A：带载时使用电机内部速度模式/角度模式控制时，容易出现震荡现象。原因是对于不同

的负载工况，需要有不同的 PID 参数，出厂内置的速度环、角度环 PID 参数只针对空载工

况。解决方法有如下几种：1、参考 3.3.上位机调参调整合适的 PID 参数，并储存。2、外部

实现速度环/角度环（使用电流模式控制，并结合 CAN 反馈报文，使用外部控制器进行闭

环控制）。 

5. Q：导电滑环如何接线? 

A：导电滑环不是电机的一部分，属于电机配件，类似于汽车挡泥板，接线完全独立于电机。

导电滑环上相同颜色的导线互相导通，约等于可以旋转的导线，可以用于供电、通信等各

种用途，接线由用户自定义。 

6. 。。。 

  



 

 

                                         QD4310  

 

31 

 

10. 修改记录 

日期 版本 内容 

2025/10/20 0.3 草稿 

2025/11/02 0.4 添加“上位机调参”、“上位机控制” 

2025/11/02 0.5 添加“程序控制”、“常见问题与注意事项” 

2025/11/24 0.6 添加 CAN 总线控制接线图 

2025/11/24 1.0 完成 CAN 总线控制章节 

2025/12/18 1.1 添加角度步进控制模式 

2025/12/25 1.2 添加升级固件章节 

2025/12/28 1.3 添加零点设置功能 

2026/1/25 1.4 调整角度步进范围 

2026/2/7 1.5 纠正 F103 CAN 引脚标错 

2026/3/9 2.1 添加 UART 控制章节、添加 SH1.0-3Pin 接口描述、补充 CAN 波

特率说明、纠正 CAN 反馈报文字节定义范围重叠 

2026/3/31 2.2 添加 UART 电平描述、纠正两处转矩常数数值不一致的问题、优

化 Q&A 描述、优化其他若干细节 

 


