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摘   要 
  本文首先简要介绍DPV0,DPV1,DPV2等通讯方式，然后针对SINAMICS的标准以及扩展报

文进行展开讨论，为SINAMICS与上位机PLC及SIMOTION的通讯提供了必要的参考。 
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  1 Profidrive 介绍 

   Profidrive 是西门子 Profibus 与 Prifinet 两种通讯方式针对驱动的生产与自动化控制

应用的一种协议框架，也可以称作“行规”，Profidrive 使得用户更快捷方便实现对驱动的

控制。主要由三部分组成： 

1 控制器（contro ll er),  包括一类 profibu s 主站与 profinet I/ O 控制器 

2 监控器（supervisor），包括二类 profibus 主站与 profinet I/O 管理器 

3  执行器（ d r i v e  u n i t ） ,包括 p r o f i b u s 从站与 p r o f i n e t  I / O 装置 

                            

 
图 1 控制器与执行器 

Profibus 通常有以下几种通讯方式： 

DP-V0:  

   包括“组态” ，“参数分配”，“读取诊断数据”以及周期性读取输入数据/ 实际值和

写入输出数据/ 设定值。 

DP-V1: 

   附加 DP 功能扩展 (DP-V 1) 使执行非同步读取和写入功能以及处理非周期性数据通讯成

为可能。 与循环设置值、实际值和测量值相比，这些非周期性传输的参数化数据很少改变并

以较低的优先级与周期性高速应用数据并列传输。 详细诊断信息可以用同样方法传送。 

DP-V2: 

   附加 DP 主站功能扩展 (DP-V2) 主要由等时同步功能和 DP 从站之间直接数据传送功能

组成。同步操作通过使用总线系统中的恒定时钟信号来执行。 这种同步、恒定周期从 DP 主

站通过全局控制信息的形式发送到所有总线从站。 这样，主站和从站就可以通过信号使

它们的应用程序同步化。 周期间的信号抖动小于 1 μs。 
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   从站之间的直接数据通讯通过所谓的发送器/接收器模式执行。 从站被默认为发送

器，使它们的输入数据/ 实际值和测量值可供其它从站使用，供接收器读取。 它通过向

主站发送作为报告的响应信息来执行。 直接数据通讯也具有周期性。 

   三种通讯的功能如下图所示： 

                

 

图 2 profidrive 的三种通讯功能 

 

2 SINAMICS 报文结构解析 
   在 SINAMCIS 系列产品报文中，取消了 PKW 数据区，参数的访问通过非周期性通讯来

实现。 

   Profidrive 根据具体产品的功能特点，制定了特殊的报文结构，每一个报文结构都

与驱动器的功能一一对应，因此我们在进行硬件配置的过程中，要根据所要实现的控制

功能来选择相应的报文结构。对于 SIMOTION 与 SINAMICS 系列产品，有以下可供选择的

报文结构： 
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图 3 Sinamics 报文汇总 

S120 中的报文结构分为三类： 

标准报文： 

   标准报文是根据 Profidrive 规范制定的常规报文，当选择标准报文时，内部的过程

参数会自动链接。选择报文在参数 P0922 种设定，或者在组态驱动时选择。 

-1  速度控制（2个字）    矢量、伺服（带扩展设定值通道的） 

   最简单的控制，控制字仅包括一个字的控制字与一个字的速度给定，结构如下： 

 

    当然，如果对于不同的产品，其相应的第一个控制字 STW1 的内容也不相同，比如在

S120 中，当 P2038 等于 0 时，STW1 的内容符合 SINAMICS 系列 

标准，如果 P2038 等于 1 时，STW1 的内容符合 SIMODRIVE 611 系列的标准，以下两幅图

分别描述了 STW1 的内容： 
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经过试验发现，上表中的数据分配不完全正确，STW1.14: P1051=2090.14，如论

P2038=0 or 1。 
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 配置驱动时，如果报文结构 P0922 选择了 611 的报文（100，199 等），那么 P2038 自

动变成 1，而且不能被修改。

 

     从两幅图可以看出，在 611U 的第一个控制字里，还包括斜坡函数发生器的激活，

无条件开抱闸。而在 S120 中控制字中内没有提供这些功能，那么如果想实现这些功能，

只能通过在非周期通讯来修改参数的方法实现。 

-2  速度控制（4个字）    矢量、伺服 

   含有两个字的控制字与两个字的速度给定 
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图 4 标准报文机构 

-3  带一个位置编码器的速度控制        矢量、伺服 

   对于带位置编码器的控制，必须通过报文来获得编码器的状态字 Gn_XIST1 与

Gn_XIST2 

 

图 5  编码器报文读送 

Gn_XIST1 

所传输的位置是一相对自由的实际值 

周期性将测得实际位置传递给主站 

主控制器必须监控 Gn_XIST1 的溢出情况 
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图 6 编码器报文 Gn_XIST1 

 

Gn_XIST2 

根据不同的功能，返回的值也不相同 
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图 7 编码器报文 Gn_XIST2 

- Gx_XIST1 

- Gx_XIST2 for reference mark or flying measurement 

 

事实上，编码器的控制字 Gn_STW 是用来控制 Gn_XIST2 的返回内容的。 

 

 

-4  带两个位置编码器的速度控制        矢量、伺服 

 

图 8 双编码器报文 

 

-5  带一个位置编码器的 DSC(一种动态伺服控制方式）  伺服 

   对于不带有 DSC 功能的系统位置环位于上位控制系统中，上位在完成位置控制的闭环

运算后，将得到的速度控制器通过时钟同步的方式传递给驱动。而带有 DSC 功能的位置
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控制器是在驱动中完成的，这样做的结果克服了系统的通讯延时，增强了系统的动态响

应特性。下面两幅图显示出两种通讯结构的不同。 

 

图 9不带 DSC 的位置控制 

 

 

图 10 带有 DSC 的位置控制 

   通常情况下，含有 DSC 定位功能的报文除了传输控制字 STW 与速度给定 NSOLL_B 之

外，还含有位置偏移量 XERR 与位置控制器的比例增益 KPC，如果不带 DSC 控制的报文，

位置控制在上位机中完成，因此不需要传输 XERR 与 KPC。 
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-6  带两个位置编码器的 DSC(一种动态伺服控制方式）  伺服 

-7  基本定位  伺服（带基本定位功能，即配置驱动时选中“basic positioner”） 

-20 带故障诊断位（VIK-NUMUR)的速度控制            矢量 

产品特别报文 

制造商特别报文是根据公司内部的规范制定的一系列报文结构。 

-102  一个位置编码器、可变转距限制的速度控制    伺服（基本定位除外） 

   在 102 报文中通过控制字 MOMRED 来实现可变转距限制功能，其中 MOMRED 为一个

Iint 类型字。 

 

图 11 控制字 Momred 内部链接 

 



 

-103  两个位置编码器、可变转距限制的速度控制    伺服（基本定位除外） 

-105  一个位置编码器、可变转距限制的 DSC           伺服（基本定位除外）     

-106  两个位置编码器、可变转距限制的 DSC           伺服（基本定位除外） 

-110 基本定位     伺服（带基本定位功能，即配置驱动时选中”basic 

positioner”） 

SINAMICS 的基本定位功能主要包括以功能： 

回参考点(homing) 

点动(Jog) 

64 位置传输块(Traversing block) 

MDI 

   要通过通讯的方式来实现基本定位功能，报文中必须含有激活以上四个功能的控制

器，110 报文由以下部分组成： 

 

   需要注意的是定位模式下的 STW1 与速度控制方式的 STW1 有一定的区别，其内部包含

激活位置传输块与回零点的控制等命令： 
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图 12 位置模式 STW 1 

SATZANW 含有位置传输块的选择以及是否激活 MDI。如图 13 

PosSTW 中包括跟踪模式，参考点以及点动方式的控制。如图 14 
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图 13 位置模式 SATZANW 
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图 14 位置模式 POSSTW 

如果 在 SATZANW 中激活 MDI，则还要在后面的报文中发送以下数据 

Override  位置限制  (字) 

MDIpos   位置设定值（双字） 

MDIvec    速度设定值 （双字） 

MDIacc    加速度值 （字） 

MDIdec    减速度值  （字） 

MDImode  MDI 模式 （字） 

-116 两个位置编码器、可变转距限制的 DSC           伺服（基本定位除外） 

-352  速度控制  PCS7 专用 

-370  电源模块的专用报文 

   针对进给单元 ALM 与 SLM 模块，需要 370 报文将之激活 
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图 15 电源模块控制字 

 

   在很多情况下，如果使用 SLM 模块，不需要在对电源模块进行控制，默认它已经被激

活，将 P0864 参数设为 1。 

-390  控制单元的报文 

对控制单元的控制包括以下功能： 

Synchronisation 用来同步主从的系统时间 

Acknowledge fault 确认系统故障 

Master sign of life 主站通讯生命信号 

Set signal source for terminal 定义数字端子功能 

-391  控制单元的报文，支持探针 

-999  自由报文，通用与所有驱动与进给单元等 

999 是一种自由的报文，在选择此报文结构后，驱动器中所有的功能需要手动去链接。

相比之下，999 报文为用户提供了一个灵活、开放的结构。 
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图 16 自有报文参数互联 

   当我们将工厂缺省得报文从 P0922=999 改变为其它设定时，变频器内部的参数会自动

地互联与封锁。此时的一些驱动参数都不能被改变，如 P0840, P1501 等，下图显示报文

105 的内部参数互联情况。 
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图 17  105 报文内部参数互联 

   但对于报文 20 与 352，其少数部分控制字还可以按需求互联 

   如果将报文结构 P0922 从其它类型转换到 P0922=999 时，原有的内部互联参数保留，

但是可以随意修改。 

报文结构的扩展： 

   当报文结构 P0922=999 时，如果 P2079 的值不等于 999 时，变频器的报文结构被扩

展，例如当 P2079=105 时，那么由报文 105 所捆绑的报文会在原来的基础上自动互联。

例如在组态驱动时选择基本定位功能后，在后面的组态中不能选择 105 等其它报文，但

可以选择 999，相当于扩展报文结构。 
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图 18 扩展报文 

 

对于 SINAMICS 系列产品，其产品所适用的报文入下表 

 

图 19 各种 drive 所适用报文 
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3 非周期数据通讯    
   由于新版本的 Profile Version 3 ,不在含有 PKW 区，因此要读写驱动的参数必须借

助于非周期通讯（unCyclic communication）来完成，与周期通讯相比，非周期通讯可

以在有任务需要的时候才进行数据交换，对 SINAMICS，DPV1 的任务通常靠编程方式触

发，来发出请求读或写驱动参数，通常调用函数 SFB58,SFB59 来实现。 

DPV1 特点 

兼容旧版本 Prifidrive 中 PKW 的功能 

一次可以进行多参数数据交换 

最大可传输 240 字节数据块 

用 DPV1 的功能 READ 和 WRITE 可以实现非周期性数据交换 

 

图 20 DPV1 通讯过程 

从上图可以看出，读参数必须借助功能块 SFC58、SFC59 来共同完成。 

 参数请求格式 
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参数应答格式 

 

 

以下为读写驱动参数的例程 

 

    在矢量型的驱动中，对驱动的四个点动参数进行修改： 
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图 21 内部参数关系 

 

         BI: P1055=ro722.4    点动 位 0 

         BI: P1056=ro722.5    点动 位 1 

         P1058=300 rpm         点动 1 速度设定 

         P1059=600 rpm         点动 2 速度设定 

 

在 Step 7  OB1 中调用 SFC58 来完成。 

 

 

图 22  SFC58 
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任务请求如下： 

 

图 23 任务请求 

4 从对从通讯 
     从对从通讯与数据广播交换是同义的，它使得 DP 节点能够读到 DP 从站的部分或所

有数据，并输出这些数据。通过从对从通讯，数据能在驱动器之间传输，如造纸、光纤

A&D Service & Support 

                                   

Page 25-29 

 



 

拉深设备的速度设定，如负载分配中的转矩设定，加速度予控中的加速度值以及位置设

定值等都可以通过从对从通讯模式来传递。 

从对从通讯的特点： 

所有从对从通讯点必须在同一个 profibus 网络内 

所有数据在一个 DP 周期内被交换 

在每个 DP 周期内数据都被交换 

每一个从对从的通讯链必须在组态工具中进行组态 

要求主站能够支持从站之间的数据交换 

举例：金属涂层平台 

 

图 24 金属涂层平台 

   上图中，PLC 作为 Profibus DP 的主站，所有的驱动与分布式 I/O 作为从站，

Control drive 从主站系统中接收到速度设定值，其他的设备从主站中接收拉伸率与张

力设定。 

     另外，从对从通讯可以实现从站与从站之间的数据交换，而不必经过主站。这就要

求从站中有一个需要做发送器(Publisher)，而其它站作接收器(Subscriber)，接收器即

可以接收主站的数据，也可以接收 Publisher 的广播数据。 
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    发送器(Publisher): 在从对从通讯中，必须有一个从站充当发送器，主站为发送器

分配地址，从发送器的 OUTPUT 区读取数据，并通过广播的方式发送给其它从站。 

   接收器(Subscriber): 根据在 P0922 中定义的报文结构，将从发送器中读到广播数据

作为速度设定等。如其控制字 STW 来自主站，而速度给定 NSOLL_B 来自发送器。 

 

图 25 从对从通讯内部数据互联 

激活从对从通讯 

    必须在发送器与接收器同时激活，如果组态中仅激活接收器，发送器会被自动激

活。 

   对从站进行组态，在 Profibus Partner 中的 type 中来定义数据类型，其中 input 表

示从发送器发给主站的，output 表示数据来自主站，peer-to-peer traffic 表示数据来

自发送器。 
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图 26 激活从对从通讯 
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AS  
西门子（中国）有限公司  

自动化与驱动集团 客户服务与支持中心  

网站首页：http://www.ad.siemens.com.cn/Service/
AS常问问题：http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/10805055/133000 
AS更新信息：http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/10805055/133400 
“找答案”AS版区：http://www.ad.siemens.com.cn/service/answer/category.asp?cid=1027
PLC“网上课堂”：http://www.ad.siemens.com.cn/service/e-training/list.asp?columnid=4 
Drive  
西门子（中国）有限公司  

自动化与驱动集团 客户服务与支持中心  

网站首页：http://www.ad.siemens.com.cn/Service/
驱动技术常问问题：http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/10803928/133000 
“找答案”驱动技术版区：http://www.ad.siemens.com.cn/service/answer/category.asp?cid=1038 
MC  
西门子（中国）有限公司  

自动化与驱动集团 客户服务与支持中心  

网站首页：www.ad.siemens.com.cn/Service
SIMOTION常问问题：http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/10805436/133000 
SINUMERIK 常问问题：http://support.automation.siemens.com/CN/view/zh/10805517/133000
“找答案”运动控制系统版区：
http://www.ad.siemens.com.cn/service/answer/category.asp?cid=1043
SIMOTION “网上课堂”：http://www.ad.siemens.com.cn/service/e-training/list.asp?columnid=43
MasterDrive “网上课堂”：http://www.ad.siemens.com.cn/service/e-training/list.asp?columnid
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