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1 使用前的准备 

1.1 产品构成 

使用 RM软件时，请确认已获得以下物品。 

① RM 驱动器主体 

② 驱动轴 

③ RM 软件安装包 

④ 通讯驱动安装包 

⑤ 通信电缆 

下图为连接图例： 

 

1.2 运行环境 

支持的 OS 
计算机系统 

WIN7,WIN8,WIN10 

计算机本体 支持以上的 OS（Windows）的计算机 

键盘 支持以上的 OS（Windows）的键盘 

内存 
容量以能使上述 OS（Windows）运行所必须的内存容量为标

准 

显示屏 XGA以上 

指针设备 鼠标 

硬盘 有 10MB以上的空间余量 

USB端口 普通的 2.0 或 3.0USB 端口 
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1.3 软件安装 

RM软件不需要安装，只需要将安装包解压，直接可以使用。 

1.4 驱动安装 

1.4.1 电脑端插上配套的通讯线，打开电脑的设备管理器，若出现下图情况，

则需要安装配套驱动，若没有出现，可跳过该步骤。 

①  

②  
 

1.4.2 打开通讯安装包里面的。 

 
 

1.4.3 打开后出现下图，按下一步。 
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1.4.4 然后会自动安装驱动，出现下图情况 

 
 

1.4.5 安装完成后，会出现下图，并按下完成 

 
 

1.4.6 以上步骤做完后，返回设备管理器查看端口是否正常，若还是有黄色感

叹号，请按以下步骤执行。 
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1.4.7 打开“设备管理器”，右键选择“属性”。 

 
 

1.4.8 然后选择“更新驱动程序”。 
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1.4.9  选择“浏览计算机以查找驱动程序软件” 

 
 

1.4.10 选择“从计算机的设备驱动程序列表中选取” 
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1.4.11 选择对应版本号，然后按下一步 

 
 

1.4.12 成功安装后会出现下图，若还是不成功，请联系本公司 

 
 

2 启动软件 

2.1 在 RM驱动器断电情况下，将 RM 驱动器供电部分接上，与驱动轴连接，与电脑

连接通讯电缆。 
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※通讯电缆切勿在驱动器上电时插拔。 

2.2 给驱动器接通电源。 

2.3 启动文件夹里面的 RM-发布版.exe 软件。 
 

 

2.4 打开后出现下图。 
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2.5 然后填写“串口号”和“波特率”。 

※串口号是根据电脑驱动 COM口决定，每台电脑的端口不一样。 

 
 

2.6 然后按下蓝色框中的“+”，若出现下图红框部分，则表示成功通讯。 
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3 主界面 

3.1 主界面功能 
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3.2 参数编辑器操作 

①  双击“参数编辑器”，右边会加载参数列表。 

 
 

② 找到要修改的参数，点击该参数的对应数据框，变成蓝色后即可修改，

修改后，按右边的“保存参数”，就会下载到驱动器中。 

例：修改输入引脚功能 0，从无→回原点。 

 
 

①  
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② 

③ 
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3.3 点位编辑器操作 

①  双击“点位编辑器”，右边会加载位置编辑器。 

 
 

② 点位编辑器表中表格内容功能解释如下： 

NO

0

指令类型
目标位置
[mm]

速度
[mm/s]

加速度
[mm/s²]

减速度
[mm/s²]

定位有效范围
[mm]

推压电流
[%]

绝对坐标运动 50 100 3000 3000 0.1

100

1 相对坐标运动 5 100 3000 3000 0.1 0

2 推压运动 0 10 3000 3000 0.1

0

  
 

推压距离
[mm]

延时
[ms]

下一步序号

0 0 1

0 0 2

50 0 0
 

 

序 名称 说明 

1 No 是用来表示位置数据编号。 

2 

指令类型 驱动轴的运动方式 

 

绝对坐标运动 目标位置距离原点的距离 

相对坐标运动 表示当前位置为起点的相对量 

推压运动 在当前位置使用力矩进行推压运动 

等待 等待时间 

3 位置 输入需要移动的目标位置[mm]。 

4 速度 驱动轴移动时的速度值。 

续上表 
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5 加速度与减速度 

驱动轴移动时的加速度和减速度的速度。 

说明： 

1) 原则上加减速度的值应该在产品的额定值范围内。 

2) 输入的范围可以大于额定值范围的数字，主要针对驱动轴的负载重量轻

于额定值的情况。 

3) 在执行加速或者是减速时，如果负载时振动，影响了驱动轴正常使用，

请缩小数值。 

 

6 定位有效范围 

定义为在目标位置前多少接通定位完成信号。增大定位距离的值，则下一

个顺序动作将提前，因此是缩短生产节拍的主要因素。请参照设备整体的

平衡状况，设定最合适的值。 

7 推压电流 指令类型选择推压动作时有效，指推压时候的力矩大小（0-100%）。 

8 推压距离 指使用推压动作时的移动距离。 

9 延时 当指令类型选择等待时有效，指等待时间。 

10 下一步动作 
驱动器自带的简单编程功能，指当前步数完成后，自动执行设定的步骤

数，-1 为不使用。 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

开始位置 目标位置

速度

时间

加速度

减速度
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③ 点位编辑器中右边一栏快捷按钮解释： 

 
 

序 名称 说明 

1 当前坐标 
指驱动轴的滑块距原点的距离长度。 

断电后重新接通电源，会以断电前的位置默认为 0.00，此时需要回原点 

2 前进/后退 点动控制驱动轴的正转和反转，点动速度可通过参数“默认点动速度调节” 

3 运动到选中点位 单步运行点位内容表中设定好的其中一个目标位置 

4 停止 将 RM驱动器的简易编程功能停止 

5 从控制器中读取 上传当前驱动器里面的点位数据内容到电脑软件上 

6 发送至控制器 将电脑软件上编辑好的点位数据内容下载到驱动器中 

7 保存到文件 将当前点位数据内容保存成 RM 文件存放在电脑上 

8 从文件读取 将 RM点位数据文件上传到电脑软件 

9 回原点 控制驱动轴执行回原点动作 

10 开/关伺服 打开/关闭电机的使能 

11 重置错误 清除当前的报警状态 

12 关闭 关掉“点位编辑器”窗口 

 

※“停止”，“回原点”，“开伺服”，“关伺服”，“重置错误”以上功能假如在

参数功能选择中使用了该功能，并且外部开关“IO有效/无效”在有效时，均在软件

中无法使用 
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3.4 点位编辑器使用案例 

3.4.1 要求：只触发一个位置信号，驱动轴在 0,20,40   3 个位置间连续运

动。 

NO

0

指令类型
目标
位置

速度 加速度 减速度 定位有效范围 推压电流

绝对坐标
运动

0 100 3000 3000 0.1

0

1
绝对坐标
运动

20 100 3000 3000 0.1 0

绝对坐标
运动

40 50 3000 3000 0.1

0

2

推压距离 延时 下一步序号

0 0 1

0 0 2

0 0 0
 

 

方法示例： 

① 按照要求，将位置 0-2的目标位置填写好，并在下一步序号写上对应标号。 

② 在参数输入功能选择“点位编号 0”和“停止”。 

③ 通过外部信号触发“点位编号 0”的输入信号，驱动轴开始 3个位置间连续

运动。 

④需要停下的时候，触发“停止”的输入信号，连续运动停止。 
 

3.4.2 要求：驱动轴进行下压，夹取等力矩动作，完成后松开回到原点 

NO

0

指令类型
目标
位置

速度 加速度 减速度 定位有效范围 推压电流

绝对坐标
运动

0 100 3000 3000 0.1

100

1
绝对坐标
运动

20 100 3000 3000 0.1 0

推压运动 0 10 3000 3000 0.1

0

2

推压距离 延时 下一步序号

0 0 -1

0 0 2

20 0 -1

 
 

方法示例： 

① 按照要求，将位置 0-2的目标位置填写好； 

位置 0代表张开/松弛位置； 

位置 1代表接近物件位置； 

位置 2代表驱动轴的下压/夹取的力矩动作。 

② 在参数输入功能选择“点位编号 0”和“点位编号 1”； 

在参数输出功能选择“到达 0”，“到达 2”和“到达目标位置”。 

③ 通过外部触发“点位编号 1”的输入信号，驱动轴在完成位置 1后，自己执

行位置 2 的力矩动作，直到到达设定目标长度或成功完成力矩动作才停下，

并输出对应信号。 

④ 在夹取完成后，触发“点位编号 0”，驱动轴回到张开/松弛位置等待下一
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次力矩动作信号。 
 

3.4.3 要求：等距离的位置移动，例如每次前进 10mm 5 次，然后后退 5mm 3

次，最后返回原点 

NO

0

指令类型
目标
位置

速度 加速度 减速度 定位有效范围 推压电流

绝对坐标
运动

0 100 3000 3000 0.1

0

1
相对坐标
运动

10 100 3000 3000 0.1 0

相对坐标
运动

-5 100 3000 3000 0.1

0

2

推压距离 延时 下一步序号

0 0 -1

0 0 -1

0 0 -1
 

 

方法示例： 

① 按照要求，将位置 0-2的位置数据填写好 

② 在参数输入功能选择“点位编号 0”，“点位编号 1”，“点位编号 2” 

在参数输出功能选择“到达 0”，“到达 1”，“到达 2” 

③ 通过外部信号触发“点位编号 1”，通过“到达 1”判断再触发，直至 5次

后，触发“点位编号 2”，同理触发 3 次 

④ 确认“点位编号 2”触发了 3 次后，触发“点位编号 0”，让驱动轴回 0点 
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3.5 状态监视 

双击“状态监视”，右边会加载状态列表 

 
该功能用于控制器的“IO口有效/无效”开关在有效时，通过监控和外部设备

的信号传输问题。 

3.6 速度监控 

双击“速度监视”，右边会加载速度曲线列表 

 
该功能用于实时监控驱动轴的运动速度。 
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