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前　　言

　　本标准按照ＧＢ／Ｔ１．１—２００９给出的规则起草。

本标准由中国机械工业联合会提出。

本标准由全国升降工作平台标准化技术委员会（ＳＡＣ／ＴＣ３３５）归口。

本标准起草单位：重庆市特种设备检测研究院、上海睿技土木工程咨询有限公司、中国建筑科学研

究院有限公司建筑机械化研究分院、中联重科股份有限公司、北京建筑机械化研究院有限公司、江西飞

达电气设备有限公司、重庆市特种设备安全管理协会、湖北江汉建筑工程机械有限公司、浙江省建设机

械集团有限公司、天津京龙工程机械有限公司（京龙智能研究中心）、中建海峡建设发展有限公司、大器

物联科技（广州）有限公司、义乌华盟电器有限公司、义乌恒邦建筑智能科技有限公司、成都科达光电技

术有限责任公司、常州力航电气科技有限公司。

本标准主要起草人：邹定东、邓明旭、闵志华、王东红、许辉、陈涛、幸福、文朝辉、叶进其、郭立成、

邓里、朴永焕、翁正佩、蒋滔、彭善忠、杨绍伟、潘毅、李志国、欧阳建华、黄江民、梁锦华、邓志勇、马玉苏、

楼抒情、程江龙、刘京生、赵海军、尹文静。
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施工升降机安全监控系统

１　范围

本标准规定了施工升降机安全监控系统（以下简称系统）的术语和定义、技术要求、试验方法、检验

规则、安装、调试与维护。

本标准适用于ＧＢ／Ｔ２６５５７规定的施工升降机，其他施工升降机可参照使用。

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／Ｔ２８２８．１　计数抽样检验程序　第１部分：按接收质量限（ＡＱＬ）检索的逐批检验抽样计划

ＧＢ／Ｔ４２０８—２０１７　外壳防护等级（ＩＰ代码）

ＧＢ１６７９６—２００９　安全防范报警设备　安全要求和试验方法

ＧＢ／Ｔ２６５５７—２０１１　吊笼有垂直导向的人货两用施工升降机

ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７　起重机械　安全监控管理系统

３　术语和定义

ＧＢ／Ｔ２６５５７—２０１１和ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７界定的以及下列术语和定义适用于本文件。为了便于

使用，以下重复列出了ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７中的一些术语和定义。

３．１

安全监控系统　狊犪犳犲狋狔犿狅狀犻狋狅狉犻狀犵狊狔狊狋犲犿

由硬件和软件组成，对施工升降机运行参数和安全状态进行监测、报警、记录的系统。

３．２

信息采集单元　犻狀犳狅狉犿犪狋犻狅狀犮狅犾犾犲犮狋犻狅狀狌狀犻狋

读取信息源数据的装置。

［ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７，定义３．２］

３．３

信息处理单元　犻狀犳狅狉犿犪狋犻狅狀狆狉狅犮犲狊狊犻狀犵狌狀犻狋

对读取的数据进行计算和处理的装置。

［ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７，定义３．３］

３．４

信息控制输出单元　犻狀犳狅狉犿犪狋犻狅狀狅狌狋狆狌狋犮狅狀狋狉狅犾狌狀犻狋

输出控制信号的装置。

３．５

信息存储单元　犻狀犳狅狉犿犪狋犻狅狀狊狋狅狉犪犵犲狌狀犻狋

存储信息数据的装置。

１
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３．６

信息显示单元　犻狀犳狅狉犿犪狋犻狅狀犱犻狊狆犾犪狔狌狀犻狋

以图形、图像、文字、声光等方式输出信息的装置。

［ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７，定义３．５］

３．７

信息输出接口单元　犱犪狋犪狅狌狋狆狌狋犻狀狋犲狉犳犪犮犲狌狀犻狋

向上级或下级单元输出数据的装置。

［ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７，定义３．６］

３．８

报警单元　犪犾犪狉犿狌狀犻狋

接收信息处理单元传送的异常信息并报警的装置。

３．９

楼层呼叫单元　犳犾狅狅狉犮犪犾犾犻狀犵狌狀犻狋

用于发送运行请求的装置。

３．１０

远程传输单元　狉犲犿狅狋犲犱犪狋犪狋狉犪狀狊犳犲狉狌狀犻狋

将信息传送到远程服务器的装置。

［ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７，定义３．７］

３．１１

远程监视中心　狉犲犿狅狋犲犿狅狀犻狋狅狉犻狀犵犮犲狀狋犲狉

接收施工升降机传输来的信息，并对该信息进行远程监视管理的系统。

３．１２

系统综合误差　狊狔狀狋犺犲狋犻犮犪犾狆狉犲犮犻狊犻狅狀狅犳狊狔狊狋犲犿

系统显示数据与采集信息源的实际数据的最大相对误差。

［ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７，定义３．８］

３．１３

工作时间　狑狅狉犽犻狀犵狋犻犿犲

每个工作状态所对应的具体时间，即为记录一个工作状态时的时钟时间（年／月／日／时／分／秒）。

［ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７，定义３．１０］

３．１４

累计工作时间　犮狌犿狌犾犪狋犻狏犲狑狅狉犽犻狀犵狋犻犿犲

已完成的工作循环的累计时间总和。

［ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７，定义３．１２］

３．１５

工作循环　狑狅狉犽犻狀犵犮狔犮犾犲

施工升降机自层门关闭开始起动运行，并提升或下降至少一个层站，到再次关闭层门准备起动时为

止，包括升降机运行及正常的停歇在内的一个完整的过程。

４　技术要求

４．１　总则

４．１．１　安全监控系统宜由信息采集单元、信息处理单元、信息控制输出单元、信息存储单元、信息显示

单元、信息输出接口单元、报警单元、楼层呼叫单元以及远程传输单元构成。其结构模式见图１。

２
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图１　施工升降机安全监控系统结构模式示意图

４．１．２　安全监控系统性能应稳定可靠，在下列条件下应能正常使用：

ａ）　环境温度为－２０℃～＋６０℃；

ｂ）　供电电源电压值偏差为±１０％；

ｃ）　相对湿度为９１％～９５％。

４．１．３　系统器件的外壳应平整，色泽均匀一致，表面不应有明显的凹痕、划伤、裂缝、变形和污染等

缺陷。

４．１．４　系统应具备开机自检功能，并能显示自检结果。

４．１．５　系统器件外壳防护等级不应低于ＧＢ／Ｔ４２０８—２０１７中规定的ＩＰ５３。

４．２　信息采集单元

４．２．１　高度、速度、重量等传感器的选择，应使监控参数的系统综合误差符合４．１３的规定。

４．２．２　系统应具备对表１规定的监控内容的实时采集记录功能。

４．２．３　在运行周期内系统信息的采集应具有连续性，采样周期不应大于１００ｍｓ。

表１　监控内容

序号 项 目 本地监控内容 远程监视内容

１ 载重量 √ √

２ 吊笼运行高度 √ √

３ 吊笼运行速度 √ √

４ 吊笼运行方向加（减）速度  

５ 安全开关（位置开关／防松绳开关／急停开关）状态 √ √

６ 联锁状态检测
门联锁 √ √

防坠安全器 √ √

７ 电机电流  

８ 减速器油液温度  

９ 制动距离  

１０ 顶部风速ａ √ √

３
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表１（续）

序号 项 目 本地监控内容 远程监视内容

１１ 操作者身份识别ｂ
√ √

１２ 操作指令 √ √

１３ 吊笼内视频监控  

１４ 工作时间 √ √

１５ 累计工作时间 √ √

１６ 工作循环 √ √

　　注：“√”———应监控或监视的项目；“”———可监控或监视的项目。

　　
ａ 顶部风速指施工升降机标准节顶部迎风处风速。

ｂ 操作者身份仅在系统开机时进行识别验证。

４．３　信息处理及控制输出单元

系统应具备对表１所列监控内容进行分析处理的能力，应能在４．７．２规定的紧急情况下停止施工升

降机运行。

４．４　信息存储单元

４．４．１　系统应具备对监控内容和报警信息的历史追溯功能。

４．４．２　系统信息存储应满足原始完整性要求。

４．４．３　数据存储时间不应少于３０个连续工作日，视频存储时间不小于７２ｈ。

４．４．４　系统存储的数据信息和图像信息应包含数据或图像的编号、时间和日期。

４．４．５　系统的存储单元在关闭电源或供电中断后，其内部存储所有信息均应保留。

４．５　信息显示单元

４．５．１　系统应显示载重量、吊笼运行高度、吊笼运行速度、顶部风速、工作时间、累计工作时间、工作循

环、楼层呼叫序列等参数。

４．５．２　系统应保证显示信息清晰可辨，不影响施工升降机的正常操作。

４．５．３　系统应以图形、图像、图表或文字的方式显示监控内容。

４．５．４　系统显示的文字表达中应具有简体中文模式，参数单位应采用国际单位制。

４．６　信息输出接口单元

系统信号接口型式应符合ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７中６．６的规定。

４．７　报警单元

４．７．１　系统的报警装置应能发出清晰的声光报警。

４．７．２　系统报警应根据预警阈值的不同采用两级报警模式。其中，二级预警应采用黄色画面及声音提

示；一级预警应采用红色画面、常亮红灯及声音提示，同时止停施工升降机运行。

４．７．３　系统预警阈值应符合表２的规定。

４
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表２　预警阈值

序号 种类 项目名称 指标

１ 二级预警阈值
载重量 ０．９５犌

运行速度 ０．９５（狏＋０．２）

２ 一级报警阈值
载重量 １．１犌

运行速度 １．０５（狏＋０．２）

　　注１：犌———额定荷载。

注２：狏———施工升降机额定运行速度，单位为米每秒（ｍ／ｓ）。

４．８　楼层呼叫单元

楼层呼叫单元数据通信模块有效传输距离应满足实际使用要求，并应不小于１００ｍ。

４．９　远程传输单元

应具备通信及远程传输功能。数据远程传输采用ＴＣＰ／ＩＰ通信协议，信息格式应符合附录 Ａ的

规定。

４．１０　远程监视中心

４．１０．１　应具备对表１监控内容的记录功能，远程监视中心与安全监控系统之间的数据传输周期应不

大于１５ｓ。

４．１０．２　应具备对监控内容和报警信息的实时显示、历史追溯功能。

４．１０．３　应具有对施工升降机运行状态和报警信息的统计报表下载、打印功能。

４．１０．４　远程监视中心对单台施工升降机运行数据的存储时间宜不少于３年。

４．１１　系统管理权限

系统参数的录入和更改应由设备管理人员进行，并应有不少于６位的密码保护功能。

４．１２　操作者身份识别

对有专人操作的施工升降机，系统应具备对操作者的身份识别传送功能，有远程监视中心的，还应

能将操作者的身份信息传输至远程监视中心。身份识别未通过，施工升降机应不能正常启动。

４．１３　系统综合误差

装机状态是指系统完整安装于施工升降机上。

在装机状态下的系统综合误差应符合表３的规定。

表３　系统综合误差

序 号 项目名称 指标

１ 载重量 ≤５％

２ 运行速度 ≤２％

３ 吊笼运行高度 ≤２％

５
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４．１４　系统连续作业要求

系统连续作业时间应不低于１６ｈ。

４．１５　系统安全性

４．１５．１　系统设备的电源插头或电源引入端与外壳裸露金属部件之间应能承受表４规定的４５Ｈｚ～

６５Ｈｚ交流电压的抗电强度试验，历时１ｍｉｎ应无击穿和飞弧现象。

表４　抗电强度

额定电压犝

Ｖ

直流或正弦有效值 交流峰值或合成电压

试验电压

ｋＶ

０～６０ ０～８５ ０．５

６１～１２５ ８６～１７５ １

１２６～２５０ １７６～３５４ １．５

２５１～５００ ３５５～７０７ ２

４．１５．２　系统设备的电源插头或电源引入端与外壳裸露金属部件之间的绝缘电阻，经相对湿度为

９１％～９５％、温度为４０℃、４８ｈ的受潮处理后，应不小于５ＭΩ。

４．１５．３　系统设备的机械结构应具有足够的强度，应能防止由于振动、冲击、碰撞等原因引起的机械部

件不稳定。

５　试验方法

５．１　试验环境

试验应在如下工作环境下进行：

ａ）　吊笼内温度：－２０℃～＋６０℃；

ｂ）　相对湿度不超过９５％；

ｃ）　现场风速不大于１３ｍ／ｓ；

ｄ）　电源电压波动不超过±５％。

５．２　试验仪器

５．２．１　试验仪器的精确度应满足系统综合误差的测试要求。

５．２．２　试验仪器应在计量部门检定合格的有效期内。

５．３　系统外观检查

目测检查，系统外观是否符合４．１．３的规定。

５．４　系统自诊断功能检查

开机进入系统，操作检查系统运行的自检功能。

５．５　外壳防护等级检查

查阅元器件的合格证明，检查外壳防护等级是否符合４．１．５的规定。型式试验时，应按ＧＢ／Ｔ４２０８
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规定的方法进行测试。

５．６　信息采集单元检查

查看系统控制程序设定的采样周期是否大于１００ｍｓ。

５．７　信息处理及控制输出单元检查

现场操作验证，系统是否具备对表１所列监控内容进行分析处理的能力，是否具备在一级预警条件

下对设备的止停功能。

５．８　信息存储单元检查

５．８．１　信息存储原始完整性和存储时间的检查方法如下：

ａ）　对于系统工作时间超过３０天的，现场调取之前存储的文件及报警信息，检查存储内容的原始

完整性和存储时间情况；

ｂ）　对于系统工作时间不超过３０天的，现场查阅存储文件的原始完整性，并根据一个工作循环时

间内储存文件的大小，推算系统数据存储时间。

５．８．２　关闭系统电源，现场验证系统重新通电后原有存储数据是否完整保存；调取试验过程中存储的

数据，存储的数据和图像信息是否包含数据或图像的编号、时间和日期，是否具备施工升降机运行状态

及故障报警信息的历史追溯功能。

５．９　信息显示单元检查

现场检查系统显示参数、显示方式、显示信息、文字表达及参数单位是否符合４．５的要求。

５．１０　信息输出接口单元检查

查阅资料，现场检查信息输出接口型式是否符合ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７中６．６的要求。

５．１１　报警单元检查

现场验证系统的报警功能，检查系统在不同预警阈值下能否发出符合要求的清晰声光报警信号，且

能否在一级预警条件下根据设置要求对设备止停。

５．１２　楼层呼叫单元检查

查阅资料，楼层呼叫单元数据通信模块有效传输距离是否小于１００ｍ以及实际使用要求。

５．１３　远程传输单元检查

现场检查验证系统是否具备远程通信传输功能，通信协议信息格式是否符合附录Ａ的规定，系统

实际程序数据传输周期是否大于１５ｓ。

５．１４　远程监视中心检查

现场检查是否具备对监控内容和相关报警信息的实时显示、历史追溯及统计打印功能。

５．１５　系统管理权限检查

现场核实系统管理人员的授权，系统参数的录入和更改是否有至少６位的密码保护功能。

５．１６　操作者身份识别功能检查

现场核实系统是否具备操作者身份识别及上传功能，且操作者身份识别未通过时施工升降机是否
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会运行。

５．１７　系统综合误差试验

５．１７．１　载重量综合误差

载重量综合误差试验按照ＧＢ／Ｔ２８２６４—２０１７中７．３．１的规定进行。

５．１７．２　吊笼运行高度综合误差

空载状态下取吊笼最大运行高度的３０％（Ｈ０．３）、６０％（Ｈ０．６）、９０％（Ｈ０．９），驱动机构在取点附近

测定实际高度 Ｈ０．３ａ、Ｈ０．６ａ、Ｈ０．９ａ，读取显示器相应显示高度 Ｈ０．３ｂ、Ｈ０．６ｂ、Ｈ０．９ｂ，分别计算它们的绝

对偏差和 Ｈｂ，综合误差试验次数不应少于３次（取平均值），综合误差按式（１）计算：

犈ｈ＝
狘犎ａ犻－犎ｂ犻狘

犎ｂ犻

×１００％ …………………………（１）

　　式中：

犈ｈ———吊笼运行高度综合误差；

犎ａ———系统显示吊笼运行高度，单位为米（ｍ）；

犎ｂ———对应的实际吊笼运行高度，单位为米（ｍ）。

犻 ———犻取值为１，２，３。

５．１７．３　运行速度综合误差

使吊笼载有额定载荷上行至行程中段时，记录电动机转速并按式（２）计算吊笼运行速度：

狏＝
π×犿ｎ×狕×狀

１０００×６０×犻
…………………………（２）

　　式中：

狏 ———吊笼运行速度，单位为米每秒（ｍ／ｓ）；

犿ｎ———驱动齿轮模数，单位为毫米（ｍｍ）；

狕 ———驱动齿数；

犻 ———减速比；

狀 ———电动机转速，单位为转每分（ｒ／ｍｉｎ）。

运行速度综合误差试验次数不应少于３次（取平均值），综合误差按式（３）计算：

犈ｖ＝
狘狏ａ－狏ｂ狘

狏ｂ
×１００％ …………………………（３）

　　式中：

犈ｖ———运行速度综合误差；

狏ａ ———系统显示运行速度，单位为米每秒（ｍ／ｓ）；

狏ｂ ———对应的实际运行速度，单位为米每秒（ｍ／ｓ）。

５．１８　系统连续作业试验

试验样机在额定载重量下按工作循环进行不少于１６ｈ的连续性作业，中途因故停机，则重新计算

试验时间。试验结束后，调取试验记录，检查验证系统的连续作业能力。

５．１９　系统安全性试验

５．１９．１　系统设备抗电强度测试按照ＧＢ１６７９６—２００９中５．４．３的方法进行。

５．１９．２　系统设备绝缘电阻测试按照ＧＢ１６７９６—２００９中５．４．４的方法进行。
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５．１９．３　系统设备机械安全特性测试按照ＧＢ１６７９６—２００９中５．１２的方法进行。

６　检验规则

６．１　总则

检验分为出厂检验、型式检验和现场安装验收检验。检验项目见表５。

表５　检验项目

序号 检验项目 规定要求 试验方法 出厂检验 型式检验 现场安装验收检验

１ 系统外观 ４．１．３ ５．３ √ √ √

２ 系统自诊断功能 ４．１．４ ５．４ √ √ √

３ 外壳防护等级 ４．１．５ ５．５ √

４ 信息采集 ４．２ ５．６ √ √ √

５ 信息处理及控制输出 ４．３ ５．７ √ √

６ 信息存储 ４．４ ５．８ √ √

７ 信息显示 ４．５ ５．９ √ √ √

８ 信息输出接口 ４．６ ５．１０ √ √

９ 报警 ４．７ ５．１１ √ √ √

１０ 楼层呼叫 ４．８ ５．１２ √ √ √

１１ 远程传输 ４．９ ５．１３ √ √

１２ 远程监视 ４．１０ ５．１４ √ √

１３ 系统管理权限 ４．１１ ５．１５ √ √ √

１４ 操作者身份识别功能 ４．１２ ５．１６ √ √ √

１５ 系统综合误差 ４．１３ ５．１７ √ √ √

１６ 系统连续作业能力 ４．１４ ５．１８ √

１７ 系统安全性 ４．１５ ５．１９ √ √

　　注：√———指该检验类型需做对应的检验项目。

６．２　出厂检验

系统应逐台进行出厂检验，所有检验项目全部合格后出具合格证方可出厂。

６．３　型式检验

６．３．１　有下列情况之一的，应进行型式检验：

ａ）　新产品或老产品转厂生产时的试制定型鉴定；

ｂ）　如结构、材料、工艺有较大改变，可能影响产品性能时；

ｃ）　定期或批量生产后，每两年进行一次型式检验；

ｄ）　产品停产超过２年后，恢复生产时；

ｅ）　出厂检验结果与上次型式检验有较大差异时。

６．３．２　型式检验产品抽样规则应符合ＧＢ／Ｔ２８２８．１的规定。
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６．３．３　型式检验判定规则如下：

ａ）　所有检验项目全部合格，判定该批产品合格；

ｂ）　若出现不合格项，应在同批产品中加倍抽取样本，对不合格项进行复检，复检项目全部合格，判

定该批产品合格；

ｃ）　若复检仍不合格，则判定该批产品不合格。

６．４　安装验收检验

系统安装完毕应进行现场安装验收检验，检验项目全部合格后方可交付用户使用。

７　安装、调试与维护

７．１　一般要求

系统的安装不应损伤施工升降机的承载结构，且不应影响施工升降机各机构的功能和原有安全保

护装置及电气控制系统的性能。

７．２　系统安装

７．２．１　系统应有安装维护和使用说明书。

７．２．２　系统结构应安装牢固，显示单元应安装在便于查看，且不影响视野和正常操作的位置。

７．３　系统调试

７．３．１　系统调试应按安装维护要求进行。

７．３．２　系统调试应按表５规定的现场安装验收检验项目进行试验，并填写调试记录，调试记录应由调

试责任人签字确认。

７．３．３　系统在调试过程中，操作指令、安全开关、联锁状态等应显示准确，起重量、吊笼运行高度、运行

速度等的综合误差应符合４．１３的规定。

７．４　系统维护

７．４．１　应按产品安装维护和使用说明书的相关要求进行系统维护。

７．４．２　系统使用及维护人员应接受使用、维护培训和技术交底。

７．４．３　使用单位不得擅自拆卸系统配件。

７．４．４　凡有下列情况时应重新对系统进行调试：

ａ）　系统维修、部件更换或重新安装；

ｂ）　施工升降机安装高度发生变化；

ｃ）　使用过程中，系统综合误差不能达到４．１３的要求；

ｄ）　施工升降机转场安装。

７．４．５　使用过程中，应每季度按表５规定的现场验收检验项目对系统进行检验。
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附　录　犃

（规范性附录）

施工升降机安全监控系统数据传输通信协议

犃．１　设备与服务器通信命令格式

犃．１．１　设备与服务器通信协议约定

设备与服务器之间应使用基于ＩＰ协议的数据网络，在传输层应使用ＴＣＰ协议。

服务器应建立ＴＣＰ监听，施工升降机应发起对服务器ＴＣＰ连接，ＴＣＰ建立后应保持常连接状态

不主动断开，设备应定时向服务器发送心跳数据包并监测连接状态，一旦连接断开则应重新建立连接。

犃．１．２　设备与服务器通信帧结构设计

设备与服务器通信帧结构包括帧头、帧长度、协议版本、时间、帧类型、设备编号、信息段、校验和以

及帧尾，具体如表Ａ．１所示。

设备与服务器通信帧结构中帧类型见表Ａ．２。

时间格式见表Ａ．３。所有信息传输时，高字节在前，低字节在后。

表犃．１　设备与服务器通信帧结构

字段 帧头ａ 帧长度ｂ 协议版本ｃ 时间ｄ 帧类型ｅ 设备编号ｆ 信息段ｇ 校验和ｈ 帧尾ｉ

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ｎｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — — — — ０ｘＣ３３Ｃ

　　
ａ 帧头：固定为２个字节（０ｘＡ５５Ａ）。

ｂ 帧长度：１个字节，其值为除帧头、帧长度、校验和以及帧尾外数据帧长度，若帧长度超过２５５个字节，长度置

为０。

ｃ 协议版本：１个字节，用于表示本协议的版本，当前值为０ｘ００。

ｄ 时间：４个字节，格式见表Ａ．３。

ｅ 帧类型：１个字节，其值定义如表Ａ．２所示。

ｆ 设备编号：注册前为０ｘ００００００００，注册后服务器返回分配４个字节，若返回０ｘ００００００００则注册失败。

ｇ 信息段：字节数ｎ是根据不同的数据帧结构变化的，详见具体帧结构。

ｈ 校验和：从协议版本开始累加至信息段。

ｉ 帧尾：固定为２个字节（０ｘＣ３３Ｃ）。

表犃．２　设备与服务器通信帧结构中帧类型

通信帧类型 请求 响应 是否必须

设备注册 ０ｘ００ ０ｘ０１ 是

设备参数 ０ｘ０２ ０ｘ０３ 是

升降机参数 ０ｘ０４ ０ｘ０５ 是

限位参数 ０ｘ０６ ０ｘ０７ 否
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表犃．２（续）

通信帧类型 请求 响应 是否必须

开关机时间 ０ｘ０Ａ ０ｘ０Ｂ 是

ＧＰＳ坐标 ０ｘ０Ｃ ０ｘ０Ｄ 否

心跳包 ０ｘ０Ｅ ０ｘ０Ｆ 是

实时数据 ０ｘ１０ ０ｘ１１ 是

工作循环 ０ｘ１２ ０ｘ１３ 是

图像上传 ０ｘ１４ ０ｘ１５ 否

修改远程ＩＰ／域名及端口 ０ｘ１６ ０ｘ１７ 否

其他 否

表犃．３　时间格式（３２犫犻狋狊）

长度 内容 备注

［３１：２６］ 年 ６ｂｉｔｓ，取值范围０～６３（以２０１０为基数）

［２５：２２］ 月 ４ｂｉｔｓ，取值范围１～１２

［２１：１７］ 日 ５ｂｉｔｓ，取值范围１～３１

［１６：１２］ 小时 ５ｂｉｔｓ，取值范围０～２３

［１１：６］ 分 ６ｂｉｔｓ，取值范围０～５９

［５：０］ 秒 ６ｂｉｔｓ，取值范围０～５９

犃．１．３　数据上报约定

按照实时数据统一保存到远程服务器的原则，设备开机后，首先与远程服务器建立连接，并进行注

册流程。施工升降机作业期间，实时数据的上报频率不大于１５ｓ，施工升降机开机非作业期间，实时数

据上报频率为６０ｓ，设备收受到注册请求响应之后，需要把施工升降机的基本参数、静态参数和ＧＰＳ参

数发送给服务器。

犃．２　设备与服务器通信命令

犃．２．１　设备注册

设备开机后，向服务器发送注册请求帧，收到服务器响应帧则注册成功，１５ｓ内未收到服务器响应

帧则重新发送注册请求帧，连续３次未收到则频率改为６０ｓ，直到成功接收到服务器响应帧则停止发

送。在服务器繁忙时，设备在发送注册请求帧后，服务器下发修改远程ＩＰ／域名及端口请求帧，设备无

需发送注册响应帧，直接按新的ＩＰ／域名和端口进行连接，并发送注册请求。在无ＧＰＳ时钟的情况下，

设备收到注册请求帧响应后调整时钟，与服务器时钟保持同步。

设备注册请求帧结构见表Ａ．４。
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表犃．４　设备注册请求帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 设备编号ａ 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ２６ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ００ — — ０ｘＣ３３Ｃ

　　
ａ 设备编号采用统一社会信用代码（１８位）＋ 出厂日期（４位）＋ 设备流水号（４位）。

　　设备注册响应帧结构见表Ａ．５，其中信息段结构定义如表Ａ．６所示。

表犃．５　设备注册响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ６ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０１ — — ０ｘＣ３３Ｃ

表犃．６　设备注册响应帧中信息段

字段 当前系统时间 工作周期ａ 非工作周期ｂ

长度 ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ

　　
ａ 工作周期默认为１５ｓ。

ｂ 非工作周期默认为６０ｓ。

犃．２．２　设备参数

当设备保存的施工升降机组群编号、施工升降机序号、运行模式、传感器配置、报警开关以及ＳＩＭ

卡号数据有变化时，发送设备参数上报请求帧，收到服务器响应帧则通信成功并停止发送，１５ｓ内未收

到服务器响应帧则重新发送设备参数上报请求帧，连续３次未收到则停止发送。

设备参数上报请求帧结构见表Ａ．７，其中信息段结构如表Ａ．８所示。

表犃．７　设备参数上报请求帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０２ — — ０ｘＣ３３Ｃ

表犃．８　设备参数上报请求帧中信息段

字段 施工升降机组群编号ａ 施工升降机序号 运行模式ｂ 传感器配置ｃ 报警开关ｄ ＳＩＭ卡号ｅ

长度 １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ３ｂｙｔｅｓ ７ｂｙｔｅｓ

　　
ａ 施工升降机组群编号用于区分不同的施工升降机组群，范围０～６３；施工升降机序号为施工升降机在当前塔群

的编号，范围１～３２，若为单独运行，施工升降机序号应为０ｘ００；同一施工升降机组群内的施工升降机组群编号

相同，施工升降机序号不同。

ｂ 运行模式，０ｘ００表示单台模式运行，０ｘ０１表示多台模式运行，其余保留。

ｃ 传感器配置，见表Ａ．９。当对应的位为１时，表示硬件接了该传感器，否则０表示没有接该传感器。

ｄ 报警开关，见表Ａ．１０。

ｅ
ＳＩＭ卡号：新型流量卡号长度为１３位数字 例如１３９１２３４５６７８，表示为０ｘ０００ｘ０１０ｘ３９０ｘ１２０ｘ３４０ｘ５６０ｘ７８。
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表犃．９　传感器配置

其余 ｂ３ａ ｂ２ａ ｂ１ａ ｂ０ａ

保留 载重１ 载重２ 摄像头 速度

　　
ａ 当对应的位为１时，表示该报警开，否则为０时，该报警关闭。

表犃．１０　报警开关

其余 ｂ１０ ｂ９ ｂ８ ｂ７ ｂ６ ｂ５ ｂ４ ｂ３ ｂ２ ｂ１ ｂ０

保留
下减速

限位

上减速

限位
下极限 上极限 下限位 上限位 后门锁 前门锁 围栏门锁 超速 载重

　　设备参数上报响应帧结构见表Ａ．１１。

表犃．１１　设备参数上报响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０３ — — ０ｘＣ３３Ｃ

犃．２．３　施工升降机参数

当设备保存的升降机参数有变化时，发送参数上报请求帧，收到服务器响应帧则通信成功并停止发

送，１５ｓ内未收到服务器响应帧则重新发送参数上报请求帧，连续３次未收到则停止发送。

施工升降机参数上报请求帧结构见表Ａ．１２，其中信息段结构定义如表Ａ．１３所示。

表犃．１２　施工升降机参数上报请求帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ５ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０４ — — ０ｘＣ３３Ｃ

表犃．１３　施工升降机参数上报请求帧中信息段

字段 升降机类型ａ 最大提升高度ｂ 额定载重量ｃ

长度 １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ ２ｂｙｔｅｓ

精度 ０．１ｍ １０ｋｇ

　　
ａ 施工升降机类型：０ｘ００齿轮型、０ｘ０１卷扬机型、０ｘ０２曳引型、０ｘ０３单双笼（类型参照升降机命名规则）。

ｂ 最大提升高度的单位为米（ｍ），乘１０后取整发送，范围０ｍ～６５５３．５ｍ。

ｃ 额定载重量的单位为千克（ｋｇ），范围０ｋｇ～６５５３５ｋｇ。

　　施工升降机参数上报响应帧结构见表Ａ．１４。
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表犃．１４　施工升降机参数上报响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０５ — — ０ｘＣ３３Ｃ

犃．２．４　行程限位参数

当设备保存的升降机行程限位参数有变化时，发送行程限位参数上报请求帧，收到服务器响应帧则

通信成功并停止发送，１５ｓ内未收到服务器响应帧则重新发送行程限位参数上报请求帧，连续３次未收

到则停止发送。

行程限位上报请求帧结构见表Ａ．１５，其中信息段结构定义如表Ａ．１６所示。

表犃．１５　行程限位上报响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０６ — — ０ｘＣ３３Ｃ

表犃．１６　行程限位上报响应帧中信息段

字段 上限位ａ 下限位ａ 上极限ａ 下极限ａ 上减速限位ａ 下减速限位ａ

长度 ２ｂｙｔｅｓ ２ｂｙｔｅｓ ２ｂｙｔｅｓ ２ｂｙｔｅｓ ２ｂｙｔｅｓ ２ｂｙｔｅｓ

精度 ０．１ｍ ０．１ｍ ０．１ｍ ０．１ｍ ０．１ｍ ０．１ｍ

　　
ａ 行程限位的单位为米（ｍ），乘１０后取整发送，范围０ｍ～６５５３．５ｍ。

　　行程限位上报响应帧结构见表Ａ．１７。

表犃．１７　行程限位上报响应

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０７ — — ０ｘＣ３３Ｃ

犃．２．５　开关机时间

设备应记录开机次数、上一次的关机时间以及本次开机时间，当设备关机后重新开机时，设备上报

开关机上报请求帧，收到服务器响应帧则通信成功并停止发送，１５ｓ内未收到服务器响应帧则重新发送

开关机上报请求帧，连续３次未收到则停止发送。

开关机上报请求帧结构见表Ａ．１８，其中信息段结构定义如表Ａ．１９所示。
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表犃．１８　开关机上报请求帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０Ａ — — ０ｘＣ３３Ｃ

表犃．１９　开关机上报请求帧中信息段

字段 开机次数 上次关机时间 本次开机时间

长度 ４ｂｙｔｅｓ ４ｂｙｔｅｓ ４ｂｙｔｅｓ

　　开关机上报响应帧结构见表Ａ．２０。

表犃．２０　开关机上报响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０Ｂ — — ０ｘＣ３３Ｃ

犃．２．６　犌犘犛坐标

当设备保存的ＧＰＳ坐标有变化时，发送ＧＰＳ坐标上报请求帧，收到服务器响应帧则通信成功并停

止发送，１５ｓ内未收到服务器响应帧则重新发送ＧＰＳ坐标上报请求帧，连续３次未收到则停止发送。

ＧＰＳ坐标上报请求帧结构见表Ａ．２１，响应帧结构见表Ａ．２２。

表犃．２１　犌犘犛坐标上报请求帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 经度ａ 纬度ａ 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ４ｂｙｔｅｓ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０Ｃ — — ０ｘＣ３３Ｃ

　　
ａ 经度、纬度为浮点类型。

表犃．２２　犌犘犛坐标上报响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０Ｄ — — ０ｘＣ３３Ｃ

犃．２．７　心跳请求

当ＧＰＲＳ长时间在线，但不传输数据时，数据业务优先级别会自动降低。经常会出现掉线和假拨

号现象，所以设置“心跳”功能。若能确保升降机在非工作状态时能按６０ｓ上报一次实时数据，可延长

心跳发送的时间间隔或不发心跳，来避免或减少数据流量的浪费。
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施工升降机向服务器端发送心跳帧，当服务器端收到心跳帧之后，将返回一个心跳回复帧。当施工

升降机连续１８０ｓ没有收到服务器端的任何回复帧，则认为施工升降机已经与服务器失去连接，将重新

发起注册。

心跳请求帧结构见表Ａ．２３，响应帧结构见表Ａ．２４。

表犃．２３　心跳请求帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０Ｅ — — ０ｘＣ３３Ｃ

表犃．２４　心跳响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ０Ｆ — — ０ｘＣ３３Ｃ

犃．２．８　实时数据

设备应按设备注册的响应帧中“工作周期”和“非工作周期”规定的频率上报实时数据，收到服务器

响应帧则通信成功并停止发送，１５ｓ内未收到服务器响应帧则重新发送实时数据上报请求帧，连续３次

未收到则停止发送。

实时数据上报请求帧结构见表Ａ．２５，其中信息段结构定义如表Ａ．２６所示。

表犃．２５　实时数据上报请求帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ３３ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ１０ — — ０ｘＣ３３Ｃ

表犃．２６　实时数据上报请求帧中信息段

字段 载重ａ 高度ｂ 楼层 平均速度ｃ 报警状态ｄ 限位标识ｅ 预留 司机身份证号码ｆ

长度 ２ｂｙｔｅｓ ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ ３ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １８ｂｙｔｅｓ

精度 １ｋｇ ０．１ｍ ０．０１ｍ／ｓ 预留

　　
ａ 载重的单位为千克（ｋｇ），范围０ｋｇ～６５５３５ｋｇ。

ｂ 高度的单位为米（ｍ），乘１０后取整发送，范围０ｍ～６５５３．５ｍ。

ｃ 平均速度单位为米每秒（ｍ／ｓ），乘以１００后取整发送，范围０ｍ／ｓ～６５５．３５ｍ／ｓ。

ｄ 报警状态定义见表Ａ．２７。

ｅ 限位标识定义见表Ａ．２８。

ｆ 司机身份证号码采用ＡＳＣＩＩ码格式编码。
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表犃．２７　报警状态（２４犫犻狋狊）

长度 内容

［２３：２２］ 预留

［２１：２０］ 身份验证

［１９：１８］ 下减速限位

［１７：１６］ 上减速限位

［１５：１４］ 下极限

［１３：１２］ 上极限

［１１：１０］ 下限位

［９：８］ 上限位

［７：６］ 后门锁

［５：４］ 前门锁

［３：２］ 速度

［１：０］ 载重

表犃．２８　限位标识（８犫犻狋狊）

其余 ｂ７ ｂ６ ｂ５ ｂ４ ｂ３ ｂ２ ｂ１ ｂ０

保留 下减速限位 上减速限位 下极限 上极限 下限位 上限位 后门锁 前门锁

　　实时数据响应帧结构见表Ａ．２９。

表犃．２９　实时数据上报响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ１１ — — ０ｘＣ３３Ｃ

犃．２．９　工作循环

工作循环数据帧用于将升降机一次工作循环内信息监测值及监测状态上传到服务器。升降机开始

工作时记录数据，升降机工作结束后发送工作循环上报请求帧，收到服务器响应帧则通信成功并停止发

送，１５ｓ内未收到服务器响应帧则重新发送工作循环上报请求帧，连续３次未收到则停止发送。

升降机运行至停止生成一条工作数据，为防止波动生成数据，每一次过程至少要经过５ｓ，少于５ｓ

不予记录。

工作循环上报请求帧结构见表Ａ．３０，其中信息段结构定义如表Ａ．３１所示。
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表犃．３０　工作循环上报请求帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ３４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ１２ — — ０ｘＣ３３Ｃ

表犃．３１　工作循环上报请求帧中信息段

字段 开始时间 结束时间 运行状态ａ 最大载重量ｂ 平均速度ｃ 报警状态ｄ 限位标识ｅ 司机身份证号码ｆ

长度 ４ｂｙｔｅｓ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ ２ｂｙｔｅｓ ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １８ｂｙｔｅｓ

精度 １０ｋｇ ０．１ｍ

　　
ａ 运行状态：０：停止；１：上升；２：下降。

ｂ 最大载重量的单位为千克（ｋｇ），除以１０后取整发送，范围０ｋｇ～６５５３５０ｋｇ。

ｃ 平均速度单位为米每秒（ｍ／ｓ），乘以１００后取整发送，范围０ｍ／ｓ～６５５．３５ｍ／ｓ。

ｄ 报警状态定义见表Ａ．２７。

ｅ 限位标识定义见表Ａ．２８。

ｆ 司机身份证号码采用ＡＳＣＩＩ码格式编码。

　　工作循环上报响应帧结构见表Ａ．３２。

表犃．３２　工作循环上报响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ１３ — — ０ｘＣ３３Ｃ

犃．２．１０　图像上传

图像上传数据帧用于将摄像头抓拍到的图像上传到服务器。图像上传请求帧结构见表Ａ．３３，响应

帧结构见表Ａ．３４。

表犃．３３　图像上传请求帧

字段 帧头 帧长度ａ 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段ｂ 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ Ｎｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ１４ — — ０ｘＣ３３Ｃ

　　
ａ 帧长度固定为０ｘ００。

ｂ 信息段为摄像头模块返回的帧数据。
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表犃．３４　图像上传响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ１５ — — ０ｘＣ３３Ｃ

犃．２．１１　修改远程犐犘／域名及端口

服务器向设备发送ＩＰ／域名和端口修改请求帧，收到设备响应帧则通信成功并停止发送，１５ｓ内未

收到设备响应帧则重新发送远程修改ＩＰ／域名请求，连续３次未收到则停止发送，并在１ｈ后重新发送

远程修改ＩＰ／域名及端口的请求帧，直至发送成功为止。

服务器修改远程ＩＰ／域名及端口请求帧结构见表Ａ．３５，其中信息段结构定义如表Ａ．３６所示。

表犃．３５　服务器修改远程犐犘／域名及端口请求帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ５２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ１６ — — ０ｘＣ３３Ｃ

表犃．３６　服务器修改远程犐犘／域名及端口请求帧中信息段

字段 端口 ＩＰ／域名ａ

长度 ２ｂｙｔｅｓ ５０ｂｙｔｅｓ

　　
ａ
ＩＰ／域名采用ＡＳＣＩＩ码格式编码。

　　修改远程ＩＰ／域名及端口响应帧结构见表Ａ．３７。

表犃．３７　修改远程犐犘／域名及端口响应帧

字段 帧头 帧长度 协议版本 时间 帧类型 设备编号 信息段 校验和 帧尾

长度 ２ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ １ｂｙｔｅ ４ｂｙｔｅｓ ０ｂｙｔｅ １ｂｙｔｅ ２ｂｙｔｅｓ

备注 ０ｘＡ５５Ａ — — — ０ｘ１７ — — ０ｘＣ３３Ｃ
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