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前  言

  GB/T25740《PROFIBUS&PROFINET技术行规PROFIdrive》分为2个部分:
———第1部分:行规规范;
———第2部分:行规到网络技术的映射。
本部分为GB/T25740的第1部分。
本部分按照GB/T1.1—2009给出的规则起草。
本部分代替GB/Z25740.1—2010《PROFIBUS&PROFINET技术行规PROFIdrive 第1部分:

行规规范》。
本部分与GB/Z25740.1—2010的主要变化如下:
———增加了专用于编码器驱动对象的编码器控制字2(STW2_ENC)及对应的信号;
———增加了专用于编码器驱动对象的编码器状态字2(ZSW2_ENC)及对应的信号。
本部分使用翻译法等同采用PROFIBUS国际组织技术规范PNOVersion4.1.1《PROFIBUS&

PROFINET技术行规PROFIdrive第1部分:行规规范》。
与本部分中规范性引用的国际文件有一致性对应关系的我国文件如下:
———GB/T20540.5—2006 测量和控制数字数据通信 工业控制系统用现场总线 类型3:

PROFIBUS规范 第5部分:应用层服务定义(IEC61158-5-3,MOD)
———GB/T20540.6—2006 测量和控制数字数据通信 工业控制系统用现场总线 类型3:

PROFIBUS规范 第6部分:应用层协议规范(IEC61158-6-3,MOD)
———GB/Z20541.1—2006 测量和控制数字数据通信 工业控制系统用现场总线 类型10:

PROFINET规范 第1部分:应用层服务定义(IEC61158-5-10,MOD)
———GB/Z20541.2—2006 测量和控制数字数据通信 工业控制系统用现场总线 类型10:

PROFINET规范 第2部分:应用层协议规范(IEC61158-6-10,MOD)
———GB/T12668.701—2012 调速电气传动系统 第701部分:电气传动系统的通用接口和使用

规范 接口定义(IEC61800-7-1:2007,IDT)
本部分由中国机械工业联合会提出。
本部分由全国工业过程测量和控制标准化技术委员会(SAC/TC124)归口。
本部分起草单位:机械工业仪器仪表综合技术经济研究所、上海自动化仪表股份有限公司、中科院

(沈阳)自动化研究所、西南大学、中国石化集团上海工程有限公司、清华大学、北京理工大学、上海步科

自动化股份有限公司、北京机械工业自动化研究所、西门子(中国)有限公司、南京埃斯顿自动化公司。
本部分主要起草人:谢素芬、高镜媚、刘丹、包伟华、杨志家、刘枫、高欣、肖曦、冬雷、池家武、李百煌、

惠敦炎、薛惠霞、臧秀娟。
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引  言

  IEC61800-7描述了控制系统和电力驱动系统(PDS)之间一种通用的接口。这种接口可以被嵌入

控制系统内。控制系统本身也可以置于驱动器内(有时称之为“智能驱动器”)。通用的PDS接口不是

任何通信网络技术(例如PROFIBUS和PROFINET)所专用的。IEC61800-7-1的附录中规定了不同

驱动行规类型对通用PDS接口的映射。
有多种物理接口可供利用(模拟和数字的输入和输出,串行和并行的接口,现场总线和网络)。对于

某些应用领域(如运动控制)和某些设备类(如标准驱动器、定位装置),现已定义了基于特定物理接口的

行规。相应驱动器和应用程序接口的实现是自有的,并且是多种多样。

PROFIdrive定义了一组被映射到行规的通用的驱动控制功能、参数和状态机或操作顺序的描述。

PROFIdrive符合IEC61800-7系列标准。IEC61800-7提供了一种访问驱动器的功能和数据的方

式,而该方式与所用的驱动行规和通信接口无关。目的是建立一种具有通用功能和对象的通用驱动器

模型,这种模型适合映射到不同通信接口,从而能够提供控制器中运动控制(或速度控制,或驱动控制应

用)的通用实现,而无需任何专门的驱动器实现的知识。定义通用接口的原因如下:
对于驱动设备制造商:
———向系统集成商提供的支持可以少花精力;
———由于采用通用的名词术语,在描述驱动功能时相对简便;
———驱动器的选用不取决于可用的专门技术支持。
对于控制设备制造商:
———不受总线技术影响;
———易于进行设备的集成;
———与驱动器的制造商无关。
对于系统集成商(构建模块、机器、成套装置等):
———对于设备集成可以少花精力;
———对于驱动模型化的理解方式是唯一的;
———与总线通信技术无关。
采用若干不同的驱动器和特定的控制系统来设计运动控制的应用时,需要花费很多精力。为实现

系统软件和理解各个部件的功能描述,都可能耗费项目的资源。在某些情形下,这些驱动器不能共享相

同的物理接口。有些控制设备仅支持一种接口,而这样的接口恰恰又不能得到特定驱动器的支持。另

一方面,又规定了不相兼容的功能和数据结构。这就使得系统集成商不得不为应用软件编写接口软件,
以处理原本不应由他们来负责的工作。

某些应用需要在现有组态中进行设备替换或新设备的集成。这样就会面对不同的不相兼容的解决

方案。采用一种驱动行规和制造商特定的扩展解决方案,可能是不可接受的。这就降低了选择的自由

度,使得所选择的设备从最适合于该应用改变为适用于特定物理接口并被控制器支持。
图1表示本部分与IEC61800和IEC/TR62390的关系。设计符合本标准的设备不需符合

IEC61800-7-1中通用PDS接口规范。IEC61800-7-1可用于指导人们从驱动器的抽象视角按照

IEC61800-7-1中的抽象名词术语进行转换,例如将PROFIdrive的命令转换为更通用的术语。
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图1 PROFIdrive文本的结构
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PROFIBUS&PROFINET
技术行规PROFIdrive
第1部分:行规规范

1 范围

GB/T25740的本部分规定了用于电力驱动系统(PDS)的PROFIdrive行规。PROFIdrive行规可

被映射到不同的通信网络技术。
注:本部分中规定的功能不涉及对功能安全的保证,功能安全要求根据相关的标准、协议和法律采取附加措施。

2 规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件,其最新版本(包括所有的修改单)适用于本文件。

IEC61158-5-3 工业通信网络 现场总线规范 第5-3部分(版本1.0):应用层服务定义 类型3
元素(Industrialcommunicationnetworks—Fieldbusspecifications—Part5-3(Ed.1.0):Application
layerservicedefinition—Type3elements)

IEC61158-5-10 工业通信网络 现场总线规范 第5-10部分(版本1.0):应用层服务定义 类

型10元素(Industrialcommunicationnetworks—Fieldbusspecifications—Part5-10(Ed.1.0):Application
layerservicedefinition—Type10elements)

IEC61158-6-3 工业通信网络 现场总线规范 第6-3部分(版本1.0):应用层协议规范 类型3
元素 (Industrialcommunicationnetworks—Fieldbusspecifications—Part6-3(Ed.1.0):Application
layerprotocolspecification—Type3elements)

IEC61158-6-10 工业通信网络 现场总线规范 第6-10部分(版本1.0):应用层协议规范 类

型10元素(Industrialcommunicationnetworks—Fieldbusspecifications—Part6-10(Ed.1.0):Application
layerprotocolspecification—Type10elements)

IEC61800-7(所有部分) 可调速电力驱动系统 电力驱动系统通用接口及行规使用(Adjustable
speedelectricalpowerdrivesystems-Genericinterfaceanduseofprofilesforpowerdrivesystems)

IEC61800-7-1 调速电气传动系统 第7-1部分:电气传动系统的通用接口和使用规范 接口定

义(Adjustablespeedelectricalpowerdrivesystems—Part7-1:Genericinterfaceanduseofprofilesfor
powerdrivesystems—Interfacedefinition)

IEC61800-7-303 可调速电力驱动系统 第7-303部分:电力驱动系统通用接口及行规使用 行

规类型3到网络技术的映射(Adjustablespeedelectricalpowerdrivesystems—Part7-303:Genericin-
terfaceanduseofprofilesforpowerdrivesystems—Mappingofprofiletype3tonetworktechnolo-
gies)

3 术语、定义和缩略语

3.1 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。
1
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