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工业机器人与生产环境通信架构

1 范围

本标准规定了工业机器人与管理系统、生产设备和机器人附属装置等生产环境之间的通信对象、系
统框架、通信方式与接口、通信内容。

本标准适用于工业机器人的研发和应用集成。

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。

GB/T29825—2013 机器人通信总线协议

JB/T11962—2014 工业通信网络 网络和系统安全 工业自动化和控制系统信息安全技术

IEC62591 工业网络 无线通信网络和通信子协议 无线 HARTTM(Industrialnetworks—

Wirelesscommunicationnetworkandcommunicationprofiles—WirelessHARTTM)

IEC62601 工业通信网络 现场总线规范 WIA-PA通信网络与通信协议(Industrialcommuni-
cationnetworks—Fieldbusspecifications—WIA-PAcommunicationnetworkandcommunicationpro-
file)

IEC62734 工业网络 无线通信网络和通信协议 ISA100.11a(Industrialnetworks—Wireless
communicationnetworkandcommunicationprofiles—ISA100.11a)

IEC62948 工业网络 无线通信网络和通信概况 WIA-FA (Industrialnetworks—Wireless
communicationnetworkandcommunicationprofiles—WIA-FA)

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1
工业机器人 industrialrobot
自动控制的、可重复编程、多用途的操作机,可对三个或三个以上轴进行编程。
注1:工业机器人可以是固定式或移动式。在工业自动化中使用。
注2:改写GB/T12643—2013,定义2.9。

3.2
机器人系统 robotsystem
工业机器人与其他装置有机集成在一起形成的具备完成某种生产作业任务所需的各项功能的

系统。

3.3
机器人附属装置 auxiliarydeviceofrobot
在一个机器人系统中,除工业机器人本体以外的装置。
示例:末端执行器、机器人轨道。
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