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1.1 通信协议概要 

控制器和舵机之间采用问答方式通信，控制器发出指令包，舵机返回应答包。 

一个网络中允许有多个舵机，所以每个舵机都分配有一个 ID号。控制器发出的控制指

令中包含 ID 信息，只有匹配上 ID 号的舵机才能完整接收这条指令，并返回应答信息。 

通信方式为串行异步方式，一帧数据分为 1位起始位，8位数据位和 1位停止位，无奇

偶校验位，共 10 位。 

1.2 指令包 

指令包格式： 

字头 ID号 数据长度 指令 参数 校验和 

0XFF 0XFF ID Length Instruction Parameter1 ...Parameter N Check Sum 

字头：连续收到两个 0XFF ,表示有数据包到达。 

ID: 每个舵机都有一个 ID号。ID 号范围 0～253,转换为十六进制 0X00～0XFD。 

广播 ID: ID 号 254 为广播 ID,若控制器发出的 ID号为 254(0XFE)，所有的舵机均接收

指令，除PING指令外其它指令均不返回应答信息(多个舵机连接在总线上不能使用广播PING

指令)。 

数据长度：等于待发送的参数长度 N加上 2，即“N+2”。 

参数：除指令外需要补充的控制信息，参数最大支持双字节参数表示一个内存值，字节

顺序参考舵机使用手册(不同型号舵机字节顺序不一样)。 

校验和：校验和 Check Sum，计算方法如下： 

Check Sum = ~ (ID + Length + Instruction + Parameter1 + ... Parameter N) 

若括号内的计算和超出 255,则取最低的一个字节，“~”表示取反。 

1.3 应答包 

应答包是舵机对控制器的应答，应答包格式如下： 

字头 ID 数据长度 当前状态 参数 校验和 

0XFF 0XFF ID Length ERROR Parameter1 ...Parameter N Check Sum 

返回的应答包包含舵机的当前状态 ERROR，若舵机当前工作状态不正常，会通过这个字

节反映出来，若 ERROR 为 0，则舵机无报错信息。 

若指令是读指令 READ DATA，则 Parameter1 ...Parameter N 是读取的信息。 

1.4 指令类型 

可用指令如下： 

指令 功能 值 参数长度 

PING（查询） 查询工作状态 0x01 0 

READ DATA（读） 查询控制表里的字符 0x02 2 

WRITE DATA（写） 往控制表里写入字符 0x03 大于等于1 

REGWRITE DATA(异步写) 类似于WRITE DATA，但是控制字符写入后并不

马上动作，直到ACTION指令到达 

0x04 不小于2 

ACTION（执行异步写） 触发REG WRITE写入的动作 0x05 0 

SYCNWRITE DATA（同步写） 用于同时控制多个舵机 0x83 不小于2 
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1.4.1 写指令 WRITE DATA 

功能   写数据到总线舵机的控制表 

长度   N+3 (N 为写入数据的长度) 

指令   0X03 

参数 1   数据写入段的首地址 

参数 2  写入的第一个数据 

参数 3   第二个数据 

参数 N+1  第 N 个数据 

例 1 把一个任意编号的 ID 设置为 1。 

在控制表里保存 ID号的地址为 5，所以在地址 5处写入 1即可。 发送指令包的 ID 使用

广播 ID (0xFE)。 

指令帧： 0XFF 0XFF 0XFE 0X04 0X03 0X05 0X01 0XF4 

字头 ID 有效数据长度 指令 参数 校验和 

0XFF  0XFF 0XFE 0X04 0X03  0X05  0X01 0XF4 

因为采用广播 ID 发送指令，所以不会有数据返回 

1.4.2 读指令 READ DATA 

功能  从舵机的控制表里读出数据 

长度  0X04 

指令    0X02 

参数1   数据读出段的首地址 

参数2   读取数据的长度 

例 2 读取 ID为 1 的舵机的当前位置(低位字节在前，高位字节在后)。 

在控制表里从地址 0X38 处读取二个字节。 

指令帧：0XFF 0XFF 0X01 0X04 0X02 0X38 0X02 0XBE 

字头 ID 有效数据长度 指令 参数 校验和 

0XFF  0XFF 0X01 0X04 0X02 0X38  0X02 0XBE 

返回的数据帧：0XFF 0XFF 0X01 0X03 0X00 0X20 OXDA 

字头 ID 有效数据长度 工作状态 参数 校验和 

0XFF  0XFF 0X01 0X04 0X00 0X00  0X20 0XDA 

  读出的数据是 0x0020，说明当前的位置为 32（0x0020）。 

1.4.3 异步写指令 REG WRITE 

REG WRITE 指令相似于 WRITE DATA，只是执行的时间不同。当收到 REG WRITE 指令帧时，

把收到的数据储存在缓冲区备用，并把 Registered Instruction 寄存器置 1。当收到 ACTION

指令后，储存的指令最终被执行。 

长度     N+3 (N 为要写入数据的个数) 

指令    0X04 

参数 1    数据要写入区的首地址 

参数 2   要写入的第一个数据 

参数 3    要写入的第二个数据 

参数 N+1  要写入的第 N个数据 
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1.4.4 执行异步写指令 ACTION 

功能    触发 REG WRITE 指令 

长度    0X02 

指令    0X05 

参数    无 

ACTION 指令在同时控制多个舵机时非常有用。 

在控制多个舵机时，使用 ACTION 指令可以使第一个和最后一个舵机同时执行各自的动

作，中间无延时。 

对多个舵机发送 ACTION 指令时，要用到广播 ID（0xFE）,因此，发送此指令不会有数据

帧返回。 

1.4.5 同步写指令 SYNC WRITE 

功能    用于同时控制多个舵机。 

ID         0XFE 

长度        (L + 1) * N + 4 (L: 发给每个舵机的数据长度, N: 舵机的个数) 

指令      0X83 

参数 1       写入数据的首地址 

参数 2       写入的数据的长度(L) 

参数 3       第一个舵机的 ID 号 

参数 4       写入第一个舵机的第一个数据 

参数 5       写入第一个舵机的第二个数据 

... 

参数 L+3    写入第一个舵机的第 L个数据 

参数 L+4    第二个舵机的 ID 号 

参数 L+5    写入第二个舵机的第一个数据 

参数 L+6    写入第二个舵机的第二个数据 

„ 

参数 2L+4   写入第二个舵机的第 L个数据 

„ 

不同于 REG WRITE+ACTION 指令的是实时性比它更高，一条 SYNC WRITE 指令可一次修改

多个舵机的控制表内容，而 REG WRITE+ACTION 指令是分步做到的。 尽管如此，使用 SYNC 

WRITE 指令时，写入的数据长度和保存数据的首地址必须相同即必须执行相同的动作。 

例 对 4个舵机地址 0X2A 写入如下的位置和速度(高位字节在前，低位节位在后)。 

  ID0: 位置：0X010；时间:1000(0X03E8) 

  ID1: 位置：0X220；时间:1000(0X03E8) 

  ID2: 位置：0X030；时间:1000(0X03E8) 

  ID3: 位置：0X220；时间:1000(0X03E8) 

指令帧 : 0XFF 0XFF 0XFE 0X18 0X83 0X38 0X04 0X00 0X00 0X10 0X03 0XE8 0X01 0X02 0X20 

0X03 0XE8 0X02 0X00 0X30 0X03 0XE8 0X03 0X02 0X20 0X03 0XE8 0X02 

字头 ID 有效数据长度 指令 参数 校验和 

0XFF 0XFF 0XFE 0X18 0X83 0x2A 0X04 

0X00 0X00 0X10 0X03 0XE8 

0X01 0X02 0X20 0X03 0XE8 

0X02 0X00 0X30 0X03 0XE8 

0X03 0X02 0X20 0X03 0XE8  

0X02 
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因为采用广播 ID 发送指令，所以不会有数据返回。 

1.4.6 查询状态指令 PING 

功能    读取舵机的工作状态 

长度    0X02 

指令    0X01 

参数   无 

PING 指令使用广播地址，舵机同样返回应答信息。 

例 3 读取 ID号为 1的舵机的工作状态 

指令帧：0XFF 0XFF 0X01 0X02 0X01 0XFB` 

字头 ID 有效数据长度 指令 校验和 

0XFF  0XFF 0X01 0X02 0X01 0XFB 

返回的数据帧： 0XFF 0XFF 0X01 0X02 0X00 0XFC 

字头 ID 有效数据长度 工作状态 校验和 

0XFF  0XFF 0X01 0X02 0X00 0XFC 
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