
二维分拆打标使用说明

零壹官方技术论坛：www.laser400.com

版本 日期 说明

V1.0 2022/5/25 添加版本号



目录

一 简述 ...................................................................................................3

二 功能说明 ............................................................................................4

2.1 参数说明 ......................................................................................................................4

扩展轴参数 ................................................................................. 5

零点位置选择 ............................................................................. 5

2.2 使用示例 ......................................................................................................................6

附录 1 零点信号说明 ...........................................................................................................9



一 简述

二维分拆打标用于两轴大幅面打标。与两轴平台搭配使用，实现大幅面打标。

打标时，软件会以标记（右侧对象列表一个条目为一个标记）为单位进行打标，

打标时平台移动到标记中心的位置进行打标，打完后再移到下一个标记中心进行

打标，以此类推。

图 1-1 二维分拆打标

注：打开操作：“扩展-二维分拆打标”。如果在在“扩展”里找不到“二维分拆打标”，可

以打开“设置-模块管理器”查看是否启用“二维分拆打标”。



二 功能说明

图 2-1 二维分拆打标

2.1 参数说明

开机自动进入：用于开机自动进入此功能。

群组整体计算：勾选此项时，如果打标内容中有由多个内容组合成的群组标记，

会以群组标记的中心（整体中心）进行打标。未勾选时，群组标记打标时，平台

还是会先移到群组里第一个内容中心打标，然后移动到第二个，依此类推。

零点位置：回到软件设定的零点位置。

打标完回到： 指定位置：回到一个指定的位置。

保持原位置：保持不动。

XY轴零点信号位置：回到 XY 轴零点限位开关的位置。

保存参数：用于保存二维分拆打标的参数。

设置当前为零点：设置扩展轴当前位置为零点位置。

XY 轴零点信号复位：用于扩展轴进行零点复位。扩展轴零点检测信号输入口在

软件的“设置-IO 配置”里设置。



机械轴 X 位置(mm)：显示机械轴 X 相对于零点的距离。

机械轴 Y 位置(mm)：显示机械轴 Y相对于零点的距离。

扩展轴参数

图 2-2 扩展轴参数

每转脉冲数：扩展轴电机旋转一周所需要的脉冲数。

每转运动距离：扩展轴电机旋转一周，工作台移动的实际距离。

最小坐标&最大坐标：对应轴移动的最小坐标和最大坐标（软件坐标），最大坐

标减去最小坐标的的值为轴的实际运动范围，对应黄色线。红色线对应实际打

标范围（等于轴的运动范围加上一个场镜大小，如场镜为 100*100，那就是加

100）。

最小速度：扩展轴能移动的最小速度。

最大速度：扩展轴能移动的最大速度。

加速时间：扩展轴从最小速度加速到最大速度所需的时间。

延时打标：平台移动到中心位置后等待多久再打标。

零点位置选择

零点位置位于左上角选择 ， 右上角选择 ， 左下角选择



， 右下角选择 。

2.2 使用示例

二维分拆打标是以平台移动，镜头不动来设计的。如果使用的是镜头移动，

平台不动，则需要调节下打标内容位置才能实现想要的打标效果。

注意：比较大的标记的中心不能超出黄色范围标记，且其边缘不能超出红

色方位。小的标记的中心可以超出黄色范围，但整体不能超出红色范围。

这里以轴的零点信号位置在左上角，振镜中心位于零点为例讲解：

1 根据轴的电机参数和轴移动范围的大小，在软件里设置参数和选择零点

位置。



注：每转脉冲数和每转运动距离是根据电机实际参数来设置。最小和最大坐标根

据轴的运动范围来设置，二者差值等于轴的运动范围。

②编辑打标内容



说明：如示意图，绿色为我们的打标内容。黑色框为一个场镜范围大小的示

意，实际在软件里并没有显示。假设平台在零点（初始位置）时，振镜中心刚好

与平台零点对应，即在位置 1。我们知道二维分拆打标的分拆的意思为：不再内

容中心为中心来打标，而是以每个标记中为中心来打标，即每次打标都会移动到

标记的中心的位置来打标。但是上图中小矩形中心超出了黄框，平台无法走到其

中心，但因为它为较小标记，没超出红色框（打标范围），所以平台停在位置 1

进行打标。

所以整体打标顺序为：开始打标时，平台停留在位置 1，打标小矩形，然后

移动到圆中心，即位置 2，打标圆，再然后移动到五边形中心，即位置 3，打标

五边形，最后移动到五角星中心，即位置 4，打标五角星。

③点击打标。

软件会按照第②步说明的步骤进行打标。



附录 1 零点信号说明

假设控制横向的轴 1，竖向的为轴 2，具体哪个轴为零点限位开关，哪个轴

为正限位开关，需要在软件里设置，如图：

如上图，轴 1 的零点限位检测输入口设置为 IN2，正限位检测的输入口设置

为 IN3。轴 2 的零点限位检测输入口设置为 IN4，正限位检测的输入口设置为 IN5。

只要把感应开关 1的信号接到 IN2，感应开关 2 的信号接到 IN3；感应开关 3

的信号接到 IN4，感应开关 4 的信号接到 IN5。这样感应开关 1 即为轴 1 的零点

限位开关，感应开关 2 为轴 1的正限位开关；感应开关 3 即为轴 2 的零点限位开

关，感应开关 4为轴 2 的正限位开关。

若把感应开关 2 的信号接到 IN2，感应开关 1 的信号接到 IN3；感应开关 4



的信号接到 IN4，感应开关 3 的信号接到 IN5。这样感应开关 2 即为轴 1 的零点

限位开关，感应开关 1 为轴 1的正限位开关；感应开关 4 即为轴 2 的零点限位开

关，感应开关 3为轴 2 的正限位开关。
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