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前  言

  GB/T12668《调速电气传动系统》分为以下部分:
———第1部分:一般要求 低压直流调速电气传动系统 额定值的规定;
———第2部分:一般要求 低压交流变频电气传动系统额定值的规定;
———第3部分:电磁兼容性要求及其特定的试验方法;
———第4部分:一般要求 交流电压1000V以上但不超过35kV的交流调速电气传动系统额定值

的规定;
———第5-1部分:安全要求 电气、热和能量;
———第5-2部分:安全要求 功能;
———第6部分:确定负载工作制类型和相应电流额定值的导则;
———第701部分:电气传动系统的通用接口和使用规范 接口定义;
———第7-201部分:电气传动系统的通用接口和使用规范 1型规范说明;
———第7-301部分:电气传动系统的通用接口和使用规范 1型规范对应至网络技术;
———第8部分:电源接口的电压规范。
本部分为GB/T12668的第7-201部分。
本部分按照GB/T1.1—2009给出的规则起草。
本部分使用翻译法等同采用IEC61800-7-201:2015《调速电气传动系统 第7-201部分:电气传动

系统的通用接口和使用规范 1型规范说明》。
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/T12668.7301—2019 调速电气传动系统 第7-301部分:电气传动系统的通用接口和使

用规范 1型规范对应至网络技术(IEC61800-7-301:2015,IDT)
本部分由中国电器工业协会提出。
本部分由全国电力电子系统和设备标准化技术委员会(SAC/TC60)归口。
本部分起草单位:天津电气科学研究院有限公司、希望森兰科技股份有限公司、山东泰开自动化有

限公司、天水电气传动研究所有限责任公司、中冶南方(武汉)自动化有限公司、上海辛格林纳新时达电

机有限公司、北京ABB电气传动系统有限公司、新风光电子科技股份有限公司、天津天传电控设备检测

有限公司、西安电力电子技术研究所、湖北省标准化与质量研究院、国家电控配电设备质量监督检验中

心、山东大学。
本部分主要起草人:楚子林、杜俊明、郭兆静、王有云、朱巨莲、金辛海、温湘宁、尹彭飞、马利勇、

蔚红旗、李婳婧、王建全、张承慧。
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引  言

  GB/T12668系列标准提供一套调速电气传动系统的通用规范。

GB/T12668的第701部分、第7-201部分、第7-301部分以及尚未转化为国标的IEC61800-7-202、

IEC61800-7-203、IEC61800-7-204、IEC61800-7-302、IEC61800-7-303、IEC61800-7-304给出了用于电

气传动系统(PDS)的协议集,并使用通用接口模型将这些协议集映射到现有通信系统。

GB/T12668的第701部分、第7-201部分、第7-301部分以及尚未转化为国标的IEC61800-7-202、

IEC61800-7-203、IEC61800-7-204、IEC61800-7-302、IEC61800-7-303、IEC61800-7-304描述了控制系

统和电气传动系统之间的一种通用接口。此接口可嵌入到控制系统中,控制系统本身也可位于传动装

置上(有时称为“智慧传动”或“智能传动”)。
可使用多种物理接口(模拟和数字的输入和输出、串行和并行接口、现场总线和网络)。对于一些应

用领域(例如:运动控制)和设备等级(例如:标准传动、定位装置),基于特定物理接口的协议集已经确

定。相关传动装置及应用程序接口的实现是专有技术,并且差异很大。

GB/T12668的第701部分、第7-201部分、第7-301部分以及尚未转化为国标的IEC61800-7-202、

IEC61800-7-203、IEC61800-7-204、IEC61800-7-302、IEC61800-7-303、IEC61800-7-304规定了映射到

传动协议集中的一系列常用的传动控制功能、参数、状态机或操作顺序的描述。

GB/T12668的第701部分、第7-201部分、第7-301部分以及尚未转化为国标的IEC61800-7-202、

IEC61800-7-203、IEC61800-7-204、IEC61800-7-302、IEC61800-7-303、IEC61800-7-304提供了一种访

问传动系统功能和数据的方法,该方法不依赖于已使用的传动协议和通信接口。其目标是带有通用功

能及对象的、适用于映射到不同的通信接口的通用传动模型。这使得没有任何传动专业知识的人员能

在控制器中实现通用的运动控制(或速度控制或传动控制应用)。
定义通用接口的几个理由是:
对于传动装置的制造商

———更容易支持系统集成商;
———通用的术语,更容易描述传动功能;
———传动的选择不依赖于特殊支持。
对于控制装置制造商

———无总线技术的影响;
———装置集成容易;
———不依赖于传动供货商。
对于系统集成商

———减少装置集成的工作量;
———只有一种合理的建模方法;
———不依赖于总线技术。
设计带有几种不同传动装置和专门控制系统的运动控制应用系统需要大量的工作。理解某些任务

各组件的功能定义并进行系统软件编程,将耗费大量项目资源。在某些情况下,传动装置不能共享相同

的物理接口。某些控制装置仅仅支持一个接口,而此接口却不被特定的传动装置支持。另一方面,规定

的功能块和数据结构通常都会不兼容。处理这种情况需要系统集成商编写应用软件的特殊接口程序,
而这不应是他们的职责。

某些应用场合需要装置有可交换性或要在已有的配置中集成新的装置。这也面临各种相互不兼容
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的解决方案。使某方案符合传动协议也适应制造商特定要求的工作有可能无法开展。这将会降低为此

应用场合选择最合适装置及单元的自由度,此单元将适用于一个特定的物理接口并同时被控制器支持。

GB/T12668.701被分成如图1所示的通用部分和几个附录。在相关附录中把传动协议集中的

CiA􀆿402、CIPMotion、PROFIdrive和SERCOS􀆿几个类型映射至通用接口。附录内容已由开放的国

际性网络组织或现场总线组织提出,这些组织对相关附录的内容和相关商标的使用负责。

GB/T12668的第7-201部分说明类型1协议(CiA􀆿402)。
类型2、3和4协议在IEC61800-7-202、IEC61800-7-203和IEC61800-7-204中说明。

GB/T12668的第7-301部分、IEC61800-7-302、IEC61800-7-303和IEC61800-7-304将明确说明

类型1、2、3和4协议在不同的网络技术(例如CANopen􀆿、CC-LinkIE􀆿现场网络、EPA、EtherCAT
􀆿、EthernetPowerlink、DeviceNet、ControlNet、EtherNet/IP、PROFIBUS、PROFINET 和 SERCOS
􀆿)中的映射。

图1 GB/T12668的第701部分、第7-201部分、第7-301部分以及尚未转化为国标的

IEC61800-7-202、IEC61800-7-203、IEC61800-7-204、IEC61800-7-302、

IEC61800-7-303、IEC61800-7-304的结构
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调速电气传动系统 第7-201部分:
电气传动系统的通用接口和使用

规范 1型规范说明

1 范围

GB/T12668的本部分确立了电气传动系统(PDS)的应用规范,并使用通用接口模型说明其与现有

通信系统的映射关系。
本部分指定的功能并不是为了确保功能安全而需要根据相关的标准、协议和法律采取额外的措施。

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。

IEC61800-7-301 调速电气传动系统 第7-301部分:电气传动系统的通用接口和使用规范 1
型规范对应至网络技术(Adjustablespeedelectricalpowerdrivesystems—Part7-301:Genericinterface
anduseofprofilesforpowerdrivesystems—Mappingofprofiletype1tonetworktechnologies)

EN50325-4 基于ISO11898(CAN)控制器装置接口的工业通信子系统 第4部分:CANopen协

议[IndustrialcommunicationssubsystembasedonISO11898(CAN)forcontroller—Deviceinter-
faces—Part4:CANopen]

CiA303-2:2012 CANopen协议的建议 第2部分:SI单位和前缀的表示 (CANopenadditional
specification—Part2:RepresentationofSIunitsandprefixe)

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。

3.1.1
实际值 actualvalue
变量在给定瞬间的值。
注:本部分中实际值作为应用控制程序的输入数据,用于监控PDS的变量(例如,反馈量)。

[IEC61800-7-1:2015,定义3.3.1.1]

3.1.2
算法 algorithm
完全确定的有限运算序列,能根据输入数据的值计算输出数据的值。
[IEC61800-7-1:2015,定义3.2.1]

3.1.3
应用 application
在工业过程测量和控制中,针对一个问题求解的软件功能单元。
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