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1.  协议说明 

配置界面为 。 

①如内容不含中文，请使用【Ascii 命令字符】，配置界面为 

； 

②如内容含中文，请使用【Unicode 中文命令字符】，配置界面为 

； 

Unicode 中文举例： 

全部字符用 Unicode 双字节发送。 

英文字符：第一个字节值为 0x00，第二个字节值为对应 Ascii 值（比如字符 A

对应 Ascii 值为 0x41）。 

中文字符：查找中文 Unicode 值，比如中文’中’的 Unicode 值为 0x4E2D，第

一个字节值为 0x4E，第二个字节值为 0x2D。 

Unicode 中文例子： 

外部十六进制发送： 

00 3C 00 45 6D 4B 8B D5 65 87 5B 57 00 3E 00 3C 00 4C 00 44 00 65 00 6D 00 6F 

00 3E 00 3C 00 44 65 87 67 2C 00 2C 8B F7 6C 42 4E 2D 65 87 00 3E 00 3C 00 58 

00 3E 

气动打标机十六进制返回： 

00 3C 00 45 6D 4B 8B D5 65 87 5B 57 00 3E 00 3C 00 4C 00 44 00 65 00 6D 00 6F 

00 3E 00 3C 00 44 65 87 67 2C 00 2C 8B F7 6C 42 4E 2D 65 87 00 3E 00 3C 00 58 

00 3E 00 3C 00 58 00 45 00 3E 

命令解释： 

气动打标机接收到的字符内容为： 

<E 测试文字><LDemo><D 文本,请求中文><X> 

气动打标机返回的字符内容为： 

<E 测试文字><LDemo><D 文本,请求中文><X><XE> 

功能解释：气动打标机进入工作模式，测试返回<E 测试文字>， 打开加载 

Demo.kmf 文档， 修改标记名为文本的内容为请求中文，触发打标，打标完成。 

 

本协议适用于气动 K8 3.0.26.40 以上版本。 
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2. 命令类别 

2.1 测试指令<E> 

<E{测试文字}>是测试指令，测试成功后返回指令。 

例子： 

发送：<Etest> 

返回：<Etest> 

接受正确的内容表示接线和配置都正确，可以进一步使用其他指令。 

2.2 加载文档指令<L> 

<L {文件名}>是加载激光模板文件，成功加载后返回指令。 

例子： 

发送：<Lfile1> 

返回：<Lfile1> 

执行结果：调用系统预保存好文件，名为：file1.kmf。 

2.3 标记操作 

2.3.1 创建标记 

<DNEW,{标记类型},{名称}>是创建标记指令，成功创建后返回指令。 

标记类型有： 

标记类型  描述 

TEXT  文本 

BARCODE  条形码 

VECTOR  矢量图 

注意： 请勿将标记名称设置为 NEW。 

例子： 

发送： <DNEW,TEXT,tx> 

返回： <DNEW,TEXT,tx> 

执行结果： 创建文本标记， 标记名称为 tx。 

2.3.2 删除标记 

<DDEL,{名称}>是删除标记指令， 成功删除后返回指令。 

例子： 

发送： <DDEL,tx> 
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返回： <DDEL,tx> 

执行结果： 删除名称为 tx 的标记。 

2.3.3 修改标记属性 

①<D{名称},{文字}> 是修改文字指令,成功修改后返回指令。 

如果是文本/组合文本/条形码,则修改的是标记的文本内容； 

如果是矢量图,则修改的是标记的文件名称； 

例子： 

发送： < Dtext1,1234> 

返回： < Dtext1,1234> 

执行结果： 修改标记名为 text1 的内容为 1234。 

例子： 

发送： <Dimg,apple.plt> 

返回： <Dimg,apple.plt> 

执行结果： 修改标记名为 img 的矢量图文件名为 apple.plt。 

②<D{名称},{属性类型},{数值}>是修改标记属性指令， 成功修改后返回指令。 

属性类型有： 

属性类型  描述 

WIDTH  标记的宽度， 单位为 mm 

HEIGHT  标记的高度， 单位为 mm 

X  
标记的 X 坐标（默认左上角） ， 单

位为 mm 

Y  
标记的 Y 坐标（默认左上角） ， 单

位为 mm 

TEXT_SPACE  标记的文字间距， 单位为 mm 

TEXT_CHAR_WIDTH  标记的文字字符宽度， 单位为 mm 

TEXT_CHAR_HEIGHT  标记的文字字符高度， 单位为 mm 

TEXT_ENFONT  标记的英文字体名 

TEXT_CNFONT  标记的中文字体名 

BARCODE_TYPE  

条码标记的类型 

Code128 = 0 

QRCode = 1 

Code39 = 2 

Code93 = 3 

Code11 = 4 

CodaBar = 5 

C25Matrix = 6 

C25Inter = 7 

ExtendCode39 = 8 

EAN128 = 9 

EAN8 = 10 

EAN13 = 11 
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UPCA = 12 

UPCE = 13 

ISBN = 14 

PDF417 = 15 

DataMatrix = 16 

DataMatrixGS1 = 17 

BARCODE_SHOWTEXT  

条码标记是否显示文字 

隐藏 = 0 

显示 = 1 

ENTITY_CLOSE_MARK  

标记是否关闭打标 

关闭打标 = 1 

启用打标 = 0 

ROTATE 标记旋转角度，单位为° 

例子： 

发送： 

<Dtext1,WIDTH,20.0><Dtext1,HEIGHT,7.0><Dtext1,X,-10.0><Dtext1,Y,3.5> 

返回： 

<Dtext1,WIDTH,20.0><Dtext1,HEIGHT,7.0><Dtext1,X,-10.0><Dtext1,Y,3.5> 

返回结果： 修改名称为 text1 的标记，宽度设为 20.0mm，高度设为 7.0mm，X

坐标设为-10.0mm，Y 坐标设为 3.5mm。 

2.3.4 读取标记内容<?> 

①<?{名称}>是读取文字指令， 成功后返回读取的内容。如果是文本/组合文本/

条形码， 则读取的是标记的文本内容；如果是图片/矢量图， 则读取的是标记

的文件名称； 

例子： 

发送： <?text1> 

返回： <?text1,1234> 

执行结果： 读取并返回标记名为 text1 的内容。 

②<?{名称},{属性类型}>是读取标记属性指令。 

<?{名称},{属性类型},{数值}>是读取返回结果指令。 

属性类型参考【2.3 修改标记内容】 。 

例子： 

发送： <?text1,WIDTH><?text1,HEIGHT><?text1,X><?text1,Y> 

返回： <?text1,WIDTH,20.0><?text1,HEIGHT,7.5><?text1,X,-10.0><?text1,Y,3.5> 

返回结果：读取名称为 text1 的标记，宽度为 20.0mm，高度为 7.5mm，X 坐标为

-10.0mm，Y 坐标为 3.5mm。 

2.4 开始刻印指令<X> 

<X> 是触发打标指令。 

例子： 



5 

 

发送： <X> 

返回： <X><XE> 

执行结果： 开始打标后返回指令<X>，打标完成后返回<XE>。 

2.5 停止刻印指令<P> 

<P> 是停止打标指令。 

例子： 

发送：<P> 

返回：<P> 

执行结果：停止打标后返回指令<P>。 

2.6 复位指令<XR> 

<XR>是复位指令 

复位指令包括按照设置中复位顺序复位（全局复位）和单轴复位 

全局例子： 

发送：<XR> 

返回：<XR> 

执行结果：返回指令<XR> 

 

单轴例子： 

发送：<XR,X> 

返回：<XR,X> 

执行结果：复位 X 轴，返回指令<XR,X> 

2.7 偏移和旋转文档打标<T> 

<T>是偏移和旋转文档（以坐标中心为基准）指令，一般用于视觉定位打标。此

指令仅在打标的时候起效果，而且在打标停止/文档关闭/打标出现错误后自动清

为 0。 

例子： 

发送：<T,6,1.0,2.0,3.0,4.0,5.0,6.0><X> 

返回：<T,6,1.0,2.0,3.0,4.0,5.0,6.0><X><XE> 

执行结果：打标两次，第一次打标水平偏移 1.0mm，竖直偏移 2.0mm，旋转 3.0

度后的文档，第二次打标水平偏移 4.0mm，竖直偏移 5.0mm，旋转 6.0 度的文档。 

指令解释： 

T 解析为偏移和旋转指令 

6 表示坐标值个数，每 3 个坐标值对应文档偏移和旋转一次，在这里总共两

次 

1.0 表示在第一次中水平偏移 1.0mm 

2.0 表示在第一次中竖直偏移 2.0mm 
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3.0 表示在第一次中旋转 3.0 度 

4.0 表示在第二次中水平偏移 4.0mm 

5.0 表示在第二次中竖直偏移 5.0mm 

6.0 表示在第二次中旋转 6.0 度 

<X>解析为开始打标，在这里表示文档打标两次，先打标第一次偏移和旋转

后的文档，然后打标第二次偏移和旋转后的文档，以此类推。打标完成后返回

XE。 

2.8 修改计划和完成数 

<D{功能名称},{数值}>是修改计划和完成数指令， 成功修改后返回指令。 

固定功能名称有： 

属性类型 描述 

MARKCOUNT 文档已打标个数 

PLANCOUNT 文档计划打标个数 

例子： 

发送： <DPLANCOUNT,1000><DMARKCOUNT,0> 

返回： <DPLANCOUNT,1000><DMARKCOUNT,0> 

执行结果： 修改当前文档计划打标个数为 1000， 已打标个数为 0。 

注意： 计划个数要大于等于已打标个数。 

 

查询参数使用<?{功能名称}>。 

例子： 

发送：<DPLANCOUNT> 

返回：<DPLANCOUNT,1000> 

执行结果：查询当前文档计划打标个数，返回值为 1000。 

2.9 修改打标参数 

<D{参数名称},{数值}>是修改打标参数的指令，成功修改后返回指令。 

MARKSPEED 打标速度，从 1-100 

MOVESPEED 空走速度，从 1-100 

RESETSPEED 复位速度，从 1-100 

DOWNDELAY 落笔延时，从 0-100 

UPDELAY 抬笔延时，从 0-100 

POINTDELAY 打点延时，从 0-100 

MARKDELAY 打标延时，从 0-100 

例子： 

发送：<DMARKSPEED,95> 

返回：<DMARKSPEED,95> 

执行结果：修改当前文档打标速度为 95。 

注意必须按照表格内数值限定填写，否则可能出现异常。 
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查询参数使用<?{参数名称}>。 

例子： 

发送：<?MARKSPEED> 

返回：<?MARKSPEED,95> 

执行结果：查询当前文档打标速度，返回值为 95。 

2.10 修改硬件参数 

2.10.1 修改工件直径 

例子： 

发送： <DDIAMETER,100> 

返回： <DDIAMETER,100> 

执行结果： 修改工件直径为 100 毫米。 

 

2.11 查询指令 

2.11.1 查询打标状态 

<?X>是查询打标状态指令； 

返回值  状态 

0  打标机空闲 

1  其他操作 

2  正在刻印 

3 正在复位 

4 准备刻印 

7 完成刻印 

8 开始走到待命坐标 

9 开始预处理 

10 复位完成 

例子： 

发送： <?X> 

返回： <?X,2> 

执行结果： 返回值为 2， 表示当前正在打标工作中。 

2.11.2 查询轴位置 

<?AXIS>是查询轴位置指令，该指令仅在打标空闲状态下返回有效值，打标中返回值为

上一次空闲时轴位置。 
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例子： 

发送：<?AXIS> 

返回：<?AXIS,89.22,39.38,0.00> 

执行结果：返回当前轴位置，依次为 X 轴，Y 轴，Z轴，保留 2位有效小数 

2.12 轴运动指令 

<AXIS_MOVE,x,y,z>是轴运动指令，其中 xyz 为 X 轴、Y 轴、Z 轴的坐标。 

例子： 

发送：<AXIS_MOVE,20,20,0> 

返回：<AXIS_MOVE,20,20,0> 

执行结果：X 轴移动到 20 毫米位置，Y 轴移动到 20 毫米位置，Z 轴移动到 0。 

精度最高为 0.01 毫米，根据步进电机步长不同可能精度不同。 

 

2.13 IO 输出指令 

<IOOUT,port,0/1>是 IO 输出指令，其中 port 有两种类型，OUT 和 VAL，参数 3

中 0 代表关闭，1 代表打开。 

例子： 

发送：<IOOUT,VAL1,1> 

返回：<IOOUT,VAL1,1> 

执行结果：VAL1 端口持续输出 

 

例子: 

发送：<IOOUT,OUT2,0> 

返回：<IOOUT,OUT2,0> 

执行结果：OUT2 端口停止输出 

 

2.14 消息窗口操作 

<CLOSEMSG,0/1>是消息窗口操作指令。部分消息窗口（如重码检测）可以通过

字符流协议进行确认或取消。0 表示取消，1 表示确认。 

例子： 

发送：<CLOSEMSG,1> 

返回：<CLOSEMSG,1> 

执行结果：当前显示的消息窗口确认。 
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2.15 错误信息 

2.15.1 错误输出 

格式： <FAIL{n}... ...>， 错误代码为 n 的输出指令， 此命令为板卡主动输出。 

其中： 

①代码 1， <FAIL1>， 表示打标发生重码； 

②代码 2， <FAIL2>， 表示接收到无效指令，比如指令格式错误，或是无效参

数； 

③代码 3， <FAIL3>， 表示接收到指令时打标机正忙，无法处理该指令； 


