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应用与设置

驱动器应用必须符合性能参数的定义；

初次上电前应严格检查接线、参数设置；

禁止采用通断电源方式启动和停止电机。

连接

位移台与控制器需一一对应连接稳固不得接错；

所有电气连接均需断电操作。

运行

两次上电之间最少需要间隔20秒，否则可能引起设备损坏。

保养和检查

定期清理积灰，积灰严重时须增加清理次数；

设备每三个月须上电运行1小时，以保障内部电子元器件的正常。

拆机台与
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2 产品概要

直驱滤光片轮，专为需要快速、精准切换光谱的科研和工业应用而设计。该系

列滤光片轮采用先进的直驱步进技术，具备高精度、高速度、低噪音等特点，结构

紧凑，易于集成，提供多种配置选择，满足多样化的应用需求。适用于偏振光学、

航天航空、滤波轮、遮光器、高速旋转台。

滤波轮采用驱控一体电机，只需连接电源和通讯线缆即可通过 PC进行控制，

无需控制器。

2.1 产品特点

·转速高、结构轻巧

·滤波轮可以根据客户设计 4-12 安装孔

·驱控一体设计

·免费标准版 SDK

Window、Linux 环境下支持多种开发语言：C/C++、C#、Matlab、LabVIEW 等。



FMSL 系列
直驱滤光片轮-V2.0(2026.06)

- 4 -

2.2 型号命名

例: FMSL05-06 表示：电动滤波轮+滤波片尺寸 0.5 英寸+6 片滤波片。
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2.3 产品图纸
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2.4 产品序列号

每台位移台都固化有唯一的产品序号，包括产品型号、生产日期等，可通过此

序列号查询产品的参数配置、测试报告等内容保证产品的可追溯性。

产品序号标签分三行：

第一行为本公司注册商标，Feinixs 菲克科技。

第二行表示产品型号。FMSL05-06，具体含义参考章节“2.2 型号命名”。

第三行表示出厂日期和序号。20201201001 表示 2020.012.01 批次生产的编号

为 001 的位移台。

捶 4号



FMSL



FMSL 系列
直驱滤光片轮-V2.0(2026.06)

- 9 -

光干涉仪测定，标品样品均有第三方检测报告，其具体测量方法见附录）。Feinixs

免费为每一台出厂产品提供检测报告。

图 1.准确度与重复精度的区别

单向重复定位精度：

图 1 给出了准确度与重复精度的区别。单向重复定位精度是指，多次从同一方

向移动到指定位置的重复性指标。

双向重复定位精度：

图 1 给出了准确度与重复精度的区别。双向重复定位精度是指，多次从两个方

向移动到制定位置的重复性指标。双向重复定位精度与单向重复定位精度越接近，

说明其双向运动差异（由回程误差、摩檫力等因素引起）越小。

- - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -非轴向参数- - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

只有直线度、平行度、Pitch、Yaw 等参数都达到高水准要求，运动系统的准确

度、重复定位精度才能达到高精度水平。也就是说，客户一般只需要考虑准确度与

重复定位精度是否满足应用需求就可以选择到满意的位移平台。当客户对平台运动

有更高要求时，以下参数是需要考虑的。

由图 2可以直观了解运动系统基本参数的物理意义。

运动平台以右手 XYZ 直角坐标系为标准，其原点位于平台表面的中心。X 方向

是轴向运动的正方向，Z 方向是垂直于台面向外的方向，Y 方向指向水平方向。运动

过程中，平台以 X为轴旋转的运动称为滚动(Roll)，以 Y 为轴旋转的运动称为俯仰

(Pitch），以 Z为轴旋转的运动称为偏摆(Yaw)，以上三个参数如图 2(a)所示。

理想情况下，在运动过程中，平台中心仅沿 X 方向运动，无 Y、Z 两方向分量
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但是由于导轨、传动装置、加工精度等影响会导致平台中心偏离 Y 轴，产生 Y、Z两

个方向的移动。在 Y 方向的移动量称之为直线度(Straightness）。在 Z 方向的移动

量称之为平整度(Flatness)，以上两个参数如图 2所示。

图 2.非轴向参数的示意图
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3.2 产品参数

Model
FMSL05
-06

FMSL05
-12

FMSL10
-04

FMSL10
-06

行程
Travel(°) 360 360 360 360

负载
Load Capacity(Kg)[1] 0.2 0.2 0.2 0.2

分辨率
Resolution(°) 0.05 0.05 0.05 0.05

滤波片数量
Wheels 6 12 4 6

滤波片尺寸
Filter Size（英寸） 0.5 0.5 1.0 1.0

最小步进量
Min.Incremental Motion(°)[2] 0.05 0.05 0.05 0.05

单向重复定位精度/保证值
Undirection Repeatability[3]/Guaranteed(°)[4]

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

单向重复定位精度/典型值
Undirection Repeatability/Typical(°)

±0.025
or 0.05

±0.025
or 0.05

±0.025
or 0.05

±0.025
or 0.05

双向重复定位精度/保证值
Bi-Directional Repeatability/Guaranteed(°)

±0.08
or 0.16

±0.08
or 0.16

±0.08
or 0.16

±0.08
or 0.16

双向重复定位精度/典型值
Bi-Directional Repeatability/Typical(°)

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

定位精度/保证值
Accuracy[3]/Guaranteed(°)

±0.1 or
0.2

±0.1 or
0.2

±0.1 or
0.2

±0.1 or
0.2

定位精度/典型值
Accuracy/Typical(°)

±0.06
or 0.1�

±0.0

6

or

0.1�
±0.0

6

or 0.1�
±0.0

6

or 0.1�

载
Rere1pied(RRTo[4no i.o i.o i.o i.定载Reted/1tied(RRTo

8i.8i.

4 小 寸
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Model
FMSL10
-08

FMSL15
-04

FMSL15
-08

FMSL20
-06

行程
Travel(°) 360 360 360 360

负载
Load Capacity(Kg)[1] 0.2 0.2 0.2 0.2

分辨率
Resolution(°) 0.05 0.05 0.05 0.05

滤波片数量
Wheels 8 4 8 6

滤波片尺寸
Filter Size（英寸） 1.0 1.5 1.5 2.0

最小步进量
Min.Incremental Motion(°)[2] 0.05 0.05 0.05 0.05

单向重复定位精度/保证值
Undirection Repeatability[3]/Guaranteed(°)[4]

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

单向重复定位精度/典型值
Undirection Repeatability/Typical(°)

±0.025
or 0.05

±0.025
or 0.05

±0.025
or 0.05

±0.025
or 0.05

双向重复定位精度/保证值
Bi-Directional Repeatability/Guaranteed(°)

±0.08
or 0.16

±0.08
or 0.16

±0.08
or 0.16

±0.08
or 0.16

双向重复定位精度/典型值
Bi-Directional Repeatability/Typical(°)

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

±0.04
or 0.08

定位精度/保证值
Accuracy[3]/Guaranteed(°)

±0.1 or
0.2

±0.1 or
0.2

±0.1 or
0.2

±0.1 or
0.2

定位精度/典型值
Accuracy/Typical(°)

±0.06
or 0.12

±0.06
or 0.12

±0.06
or 0.12

±0.06
or 0.12

最大速度
Max.Speed(°/s)[5] 720 720 720 720

额定速度
Rated.Speed(°/s) 570 570 570 570

最小切换速度
Min.Switch Speed(°/s) 60 60 60 60

※ 备注

[1]：水平放置下的中心垂直负载。

[2]：最小运动增量不等同于分辨率，最小运动增量是指运动系统在连续、稳定情况下能够移动

的最小量。一般来说，系统分辨率远小于最小运动增量。考虑传动结构和编码器对系统误差的影

响，直线电机位移台与步进电机位移台相比，其最小运动增量更加接近于分辨率。

[3]：精度测量数据是平台在水平放置的情况下使用激光干涉仪测量的数据，测量标准参照

GB/T17421-2000。

[4]：典型值和保证值的区别见技术指南。

[5]：最大速度为典型值，根据负载和控制器的不同会有区别。
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4.3 电气规格

Model FMSL 直驱滤波轮

电机及步距角 (°) 无刷直驱电机

丝杆螺距/传动比 传动比：1/1

工作电流（A） 额定：1.2A

电机扭矩（N・m） /

光栅尺品牌及型号 单圈绝对值编码器

驱动器品牌及型号（另配） 驱控一体（无需驱动)

滑台接头 & 光栅尺接头 滑台接头：DBP 公头，直接出线 3 米

限位传感器（内置） /

原点传感器（内置） /

传感器电源电压（V） /

消耗电流（mA） /

传感器控制输出 /

输出逻辑 /

4.4 机械安装

滤波轮均设计有标准安装孔，可通过 M6螺丝把位移台安装在标准光学平台

上。

具体安装孔的尺寸及数量请参照外形尺寸图(2.2 产品图纸)。
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5 软件操作

5.1 软件安装

软件为免安装，将压缩包解压至任意文件夹，双击运行 FWheel.exe 即可。

特别说明：软件依赖于.NET 6.0，需安装相应的运行环境.NET Desktop

Runtime 6.0.81及以上，x64 平台，下载地址如下图，也可直接安装附带的

windowsdesktop-runtime-6.0.8-win-x64.exe。

图 1 .NET Desktop Runtime 6.0.1 下载地址（x64）

可执行程序文件结构如图 2所示。FWheel.exe 为主程序，直接双击运行。

Fwheel.cfg：配置文件，包括连接参数、#0对应角度、档位数以及每个档位

对应的角度。

日志系统及其它：采用 Serilog 进行日志记录用于故障诊断，包括

1 https://dotnet.microsoft.com/en-us/download/dotnet/6.0
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图 4 参数设置界面

电机为绝对式编码器，根据需要可调整零点，连接设备后，通过按钮“+”、

“-”调节位置，调整到合适位置后，点击“设为零点”，稍等片刻，电机坐标变

化为 0 左右，这里会有一个小晃动（坐标不为 0、运行模式为关闭模式），之后坐

标变为 0、运行模式为位置闭环模式。

5.3.4 转动控制

转到控制包括预设档位控制、任意角度控制及停止转动。

图 5 预设档位控制

在系统配置界面设置好预设档位后，在选择档位下拉框中选择对应的档位，选

中后将直接发送转动指令进行转动。

#0位为常用的一个预设档位，点击按钮“回 #0 位”控制。

通过输入任意角度，点击“转到”按钮转动至任意指定角度。
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6 应用指南

6.1 日常维护

6.1.1 位移台每 3个月至少上电运行 1小时；

6.1.2 定期清理积灰，积灰严重时须增加清理次数。

6.2 注意事项

6.2.1 发生内部故障或保留故障时请与本公司联系；发生不明故障时应先切断

电源再进行检查，仔细阅读本手册进行故障排除；

6.2.2 检查端子接线是否牢固应先切断电源；

6.2.3 必须拔下插头接线，否则可能损坏驱动器；

6.2.4 禁止使用已损坏的电源插头，必须立即更换，否则可能损坏位移台；

6.2.5 报错故障带电不可恢复，需要断电后重新上电位移台才能继续运行；

6.2.6 断电前应先停止电机，直接断电可能产生强电弧。

6.3 常见故障

现象 原因 解决方法

位移台不工作，电机未使能

电气连接未成功 检查确认电气连接状态

其他故障 联系厂家

电机使能但无法运动

参数设置错误 检查参数设置：如速度是否为 0

处于限位状态 检查限位状态

其他故障 联系厂家

位移台工作与指令不符

位移台参数设置错误 检查细分等设置

其他故障 联系厂家

位移台异常运动 其他故障 切断电源，联系厂家
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7 售后服务

非常感谢您购买本公司的产品。本产品有唯一的产品序号、质保期及其它出厂

信息。本产品出厂时附有保修凭证，保修凭证上注有产品序号，注意保护保修凭

证，请勿撕毁或污染。

售后服务条款：

7.1 本产品质保期为一年，

质保期内的产品享受本公司提供的免费维修服务，但由以下原因引起故障或损

坏的，本产品将不再享受免费维修服务并且本公司不承担任何责任：

A） 未按产品使用手册正确使用；

B） 超出产品使用手册参数规范；

C） 未经允许擅自拆卸、改造或维修；

D） 保修凭证丢失、破损、污染；

E） 跌落、挤压、碰撞、浸水、暴晒、污染；

F） 地震、火灾、雷击等不可抗拒力及由此引起的二次灾害。

7.2 未经允许擅自拆卸、改造或维修的驱动器本公司一律不予维修；

7.3 质保期内由于本产品内部质量问题所造成的本产品故障或损坏、事故、设

备损坏或人员伤亡，本公司将只对本产品提供免费维修或产品赔偿，产品赔偿以本

产品价值为限，产品运费由本公司负担，产品保价费由用户负担；

7.4 本公司对超出质保期的产品质量、事故、设备损坏或人员伤亡不承᠀⸽

�Y�1 �È�¬ �/ �b �Ý
÷ C•
ð �¶ �o 5*�$ #È�� Co*� �� �- �o ;g +^� Ce�û �·
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四川菲克科技有限公司
SICHUAN FEINIXS TECHNOLOGY CO.,LTD

地 址:四川省成都市双流区公兴街道物联大道 111 号

电 话:0086-28-85864663 手 机:173 0280 5818

邮 编:610000 邮 箱:info@feinixs.com

网 址:http://www.feinixs.com
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