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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

PROGRAMMABLE CONTROLLERS -

Part 5: Communications

FOREWORD

1) The IEC (International Electrotechnical Commission) is a worldwide organization for standardization comprising

all naffional electrotechnical commitiees (IEC National Committees). The object of the TEC is_1d

intern
this e
entrug
partici
with tH
for S
organ

2) The f
intern
from 4

3) Thed

htional co-operation on all questions concerning standardization in the electrical and electrenic
hd and in addition to other activities, the IEC publishes International Standards. Their\prep|
ted to technical committees; any IEC National Committee interested in the subject) dealt
pate in this preparatory work. International, governmental and non-governmental grganizatiof
e IEC also participate in this preparation. The IEC collaborates closely with the International Or
andardization (ISO) in accordance with conditions determined by agreement between
zations.

brmal decisions or agreements of the IEC on technical matters express; as nearly as po
htional consensus of opinion on the relevant subjects since each technical committee has reprdg
Il interested National Committees.

bcuments produced have the form of recommendations for international use and are published i

of standards, technical specifications, technical reports or guides and they are accepted by the

Comnj

4) In ord
Stand
diverg
indica

5) The |
equipf

6) Attent
of pat

Internat
technics

This bili

2000-11.

The text

ittees in that sense.

er to promote international unification, IEC National Cammittees undertake to apply IEC Int
Ards transparently to the maximum extent possibleXin®their national and regional standd
ence between the IEC Standard and the corresponding national or regional standard shall
ed in the latter.

FC provides no marking procedure to indicateyits~approval and cannot be rendered responsib
nent declared to be in conformity with one of jts standards.

on is drawn to the possibility that some ofithe elements of this International Standard may be t#
ent rights. The IEC shall not be held respansible for identifying any or all such patent rights.

onal Standard IEC 61131-5.has been prepared by subcommittee 65B: Devices
| committee 65: Industrial-process measurement and control.

ngual version (2012:08) corresponds to the monolingual English version, publ

of this standard is based on the following documents:

FDIS Report on voting
65B/411/FDIS 65B/420/RVD

promote
fields. To
aration is
with may
s liaising
janization
the two

sible, an
sentation

the form
National

ernational
rds. Any
be clearly

e for any

e subject

, of IEC

ished in

Full information on the voting for the approval of this standard can be found in the report on
voting indicated in the above table.

The Fre

nch version of this standard has not been voted upon.

This publication has been drafted in accordance with the ISO/IEC Directives, Part 3.

This part should be read in conjunction with the other parts of IEC 61131. IEC 61131 consists
of the following parts under the general title: Programmable controllers.

Part 1:1
Part 2:1
Part 3:1
Part 4:1

992, General information.

992, Equipment requirements and tests.

993, Programming languages.

994, User guidelines (published as technical report IEC TR 61131-4)
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Part 5:2000, Communications

Part 8:2000, Guidelines for the application and implementation of programming languages
(published as technical report IEC TR 61131-8)

Annexes A and B form an integral part of this standard.

Annex C is for information only.

Where a conflict exists between this and other IEC standards (except basic safety standards),
the provisions of this standard should be considered to govern in the area of programmable
controllers and their associated peripherals.

The con
2006. A

® reco

e with

e replaced by a revised edition, or

e ame

nmittee has decided that the contents of this publication will remain unchang
this date, the publication will be

hfirmed;

jrawn;

hded.

ed until
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PROGRAMMABLE CONTROLLERS -

Part 5: Communications

1 Scope

This part of IEC 61131 specifies communication aspects of a programmable controller. It
specifies from the viewpoint of a PC how any device can communicate with a PC as a server

and hov
PC as

progran
commur
commurf
subsyst
commurf

The sc
IEC 611

means defined in this part of IEC 61131 may be used for communications within a pro

betweer

The ma
the annd

2 Noi

The foll
constitu

a PC can communicate with any device. In particular, it specifies the behauvid
t provides services on behalf of other devices and the services the PClap
can request from other devices. It is not intended to specify how any)de
icate with any device using a PC as a router or gateway. The behavior, of the
ication client and server is specified independent of the particular”~commu
bm, but the communication functionality may be dependent on the capabilitie
ication subsystem used.

Scope of IEC 61131-5

Any device — PC — | Any device

IEC 2247/2000

Figure 1 — Scope of this part of IEC 61131

bpe of this part is a subset of\\the "communication model" shown in fig
31-3; namely figures 2c and 2d-are included in the scope of this part. Addition

programs.

bping of the PC behavior to some particular communications subsystems is prg
EXES.

mative references

r of the
blication
ice can
PC as a
nication
5 of the

re 2 of
ally, the
gram or

vided in

pwingsnoermative documents contain provisions which, through reference in t

to, or rg

bvisions of, any of these publications do not apply. However, parties to agr

his text,

le_provisions of this part of IEC 61131. For dated references, subsequent amexdments

ements

based on this part of IEC 61131 are encouraged to investigate the possibility of applying the
most recent editions of the normative documents indicated below. For undated references, the
latest edition of the normative document referred to applies. Members of ISO and IEC maintain
registers of currently valid International Standards.

IEC 60050-351:1998, International Electrotechnical Vocabulary — Part 351: Automatic control

IEC 611

31-1:1992, Programmable controllers — Part 1: General Information

IEC 61131-2:1992, Programmable controllers — Part 2: Equipment requirements and tests

IEC 611

31-3:1993, Programmable controllers — Part 3: Programming languages

ISO/IEC 2382-1:1993, Information technology — Vocabulary — Part 1: Fundamental terms
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ISO/IEC 9506-1:1990, Industrial automation systems — Manufacturing Message Specification —
Part 1: Service definition

ISO/IEC 9506-2:1990, Industrial automation systems — Manufacturing Message Specification —
Part 2: Protocol specification

3 Definitions
For the purpose of this part of IEC 61131, the following definitions apply.

This part of IEC 61131 is based on the concepts of parts 1 to 3 of IEC 61131 and makes use of
the following terms defined in other international standards.

Definitibns from other publications
IEC 60050-351
control

monjtoring
IEC 61131-1

appljcation program (2.1)

appljcation program archiving (4.6.4)
cold|restart (2.56)

input (2.25)

mairn processing unit (2.32)

modjfying the application program (4.6.2.6)
output (2.40)

programmable controller (2.50)
programmable controller system 5(2.51)
testing the application program (4.6.2.5)
warm restart (2.56)

IEC 61131-3

accgss path (1.3-2)
dire¢t representation (1.3.23)
invogation/(1.3.43)

prografr—frerb—-3
sub-element (2.3.3.

ISO/IEC 2382-1

data
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ISO/IEC 9506-1

client

download

event (clause 15)

server

uninterruptible variable access (12.1.1.1)

upload

variable

Definiti

3.1
alarm
event w

3.2
data ac
collectid

3.3

£ Ll L
o Uritriro odart

hich signals a specific condition

[uisition
n of data for the purpose of process monitoring and reporf.generation

direct gdperator interface

when th
no appli

3.4
device
allows q
control 9

3.5
health
the hea
possiblg

3.6
interlod
control
time, on

cation program interaction

verification
ther devices to determine if the PC is able to perform its intended functio
bystem

th of a PC or its subsystems is specified by returning one, and only one, of t
values. They are,«njorder of decreasing health: GOOD, WARNING and BAD

ked control
hrough the*synchronization of data exchanges between two parties. At various
e party-is waiting for the other party to deliver some expected data

3.7

e client can communicate to the operator interface via the communication system with

h in the

ne three

boints in

local
internal

3.8

to the PC; opposite of remote

parametric control
control by the client writing to control variables residing in the PC

3.9

processing unit
part of the main processing unit. It is the portion of a PC system which is responsible for the
storage of the application program and data and the execution of the application program.

A PC sy

stem has one or more processing units
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3.10

program verification

testing of a PC application program to verify that it performs the function(s) it was designed to
do in the process environment

3.1

recipe

description of procedures, or data for those procedures, or both, for making a product which
uses the process or machinery that the controller is attached to, which is different from a
previous product

3.12
remote
external to the PC; opposite of local

3.13
state
the state of the PC system is indicated by a list of attributes, each of which may be TRUE or
FALSE.|Zero, one, or more of these attributes may be TRUE at the sametime

3.14
unsolicjted
performed without an explicit request

4 Symbols and abbreviations

These are some abbreviations frequently used ‘in this part of IEC 61131. These tefms are
defined |or referenced in clause 3 of this part ef IEC 61131.

CFB Communication function block

FB Function block

1/0 Input and output

IEC International Electrotechnical Commission
ISO International Organization for Standardization

MMS Manufacturing Message Specification, ISO/IEC 9506-1 and ISO/IEC 9506-2
OSlI Open Systems Interconnection
PADT [ Programming and debugging tool

PC Pragrammable controller
PU Processing unit
5 Models

This clause specifies the models which are used in the remainder of this part of IEC 61131.

5.1 PC network communication model

A programmable controller supplies some specific application functions to the rest of the
control system. It may also request functions from other programmable controllers. The
communication functions defined in this part of IEC 61131 are based on a communication
subsystem that can report communication errors to the signal processing function of the PC
(see 5.2).
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The following diagram illustrates the devices in a communication network, showing three
possible devices that request PC functions (clients) from PC 2. The two highlighted PCs are in
the scope of this part of IEC 61131.

Supervisory
controller

Client

Communication system

NOTE F
mentione
PC2.

APCm

52 P

A PCc
IEC 611

The foll
the subs

/—

|

Client Client

Other-end system Programmable
which talks to PC controller 1

Server

Programmable
controller 2

Machinery or
process

C functional model

ystems of a typical PC.

Figure 2 — PC communication model

IEC 2248/2000

om the communication viewpoint the 'supervisory controller' 'and the 'other-end system which t3
I in this figure exhibit the same behavior to a PC comnmiunication server, i.e., they submit requgsts to the

py use its client function to communicate with any device if it behaves like a PC

bnsists of several functions (see figure 3). For a PC within the scope of this
31, at least one communication function is present.

bwing diagram s taken from IEC 61131-1, figure 1. It is designed to illustrate

ks to PC'

part of

some of
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a function that'is part of the PC system, but usually external to the PC itself, khown as
ramming and debugging tool (PADT). The PADT is modelled as interacting with the PC
ommunications function.

rface Function to Sensors and Actuators can have I/O which are local or remote to the

H Llost / o 2 £ £l [ ol Aol T Lot £ = 'H % [a) d
JUUDOIIIS UTIL \DUC J.J TUD 1T TIidrTuvwdilitT IIIUUCI). e ImneTrravc 17 Uutivuault tu QUII\.OrS an

Actuators has two attributes for each Application Program which defines how the PC is
monitoring and controlling the machine/process. The input attribute has the following states:

e inputs provided to the Application Program are being supplied by the sensors,

e inputs provided to the Application Program are being held in the current state.

The output attribute has the following states:

o the actuators are being controlled by the Application Program,

e the actuators are being held in the current state.


https://iecnorm.com/api/?name=0884ebf6460a731feb5a3067266dfbb2

— 14— 61131-5 © IEC:2000

5.3 PC hardware model

The following figure shows the PC hardware model. It shows the modules that make up a PC.
A PC subsystem consists of one or more modules. The following figure corresponds to figure
B.1 of IEC 61131-1 and figure 1 of IEC 61131-2.

| Peripherals /
| Remote I/O station(s) / /

Main processing unit

Input module(s)

Memory(ies)
and Output module(s)
processing unit(s)

Communication module(s)

Power supply unit(s)

Implementer-specific subsystem(s)

IEC 2250/2000

Figure 4 —- Programmable controller hardware model

5.4 Sloftware model

Figure § shows the PC software model-defined in IEC 61131-3, figure 1. It illustrates the basic
high-level language elements of the-PC programming languages and their interrelatipnships.
These donsist of elements which are programmed using the languages defined in IEC §1131-3,
i.e. programs and function.blocks; and configuration elements, namely, configyrations,
resources, tasks, global _variables, and access paths, which support the installation of
progranmable controllerrograms into programmable controller systems.

A configuration is.the language element which corresponds to a programmable cpntroller
system |as defined{in IEC 61131-1. A resource corresponds to a "signal processing function"
and its |"man-machine interface" and "sensor and actuator interface" functions (if fany) as
defined|in IEC 61131-1. A configuration contains one or more resources, each df which
containg ome or more programs executed under the control of zero or more tasks. A program
may contain—zero—or—more—funection—blocks—or—other—anguage—elements—as—deiined in

IEC 61131-3.

Configurations and resources can be started and stopped via the "operator interface",
"programming, testing, and monitoring", or "operating system" functions defined in
IEC 61131-1. The mechanisms for the starting and stopping of configurations and resources
via communication services are defined in this part of IEC 61131.

Programs, resources, global variables, access paths (and their corresponding access
privileges), and configurations can be loaded or deleted by the "communication function"
defined in IEC 61131-1. The loading or deletion of a configuration or resource shall be
equivalent to the loading or deletion of all the elements it contains.

Access paths and their corresponding access privileges allow to access variables of a PC via
communication services.
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Configuration
Resource Resource
Task Task Task Task
Program Prograrr\ Program Program
— EBIIFR EBIIFR
—
Global and directly represented variables
Access paths

Communication function

Execution control path

- B “\/ariable access paths

FBl  Function block

1 variable

IEC | 2251/2000
NOTE 1 |This figure is illustrative only. The graphical representation is not normative.

NOTE 2 |In a configuration withea\single resource, the resource need not be explicitly represented.

Figure 5 — PC software model

6 PC|communication services

use describes the concept of status information of a PC and provides a spedification
of the services the PC provides to the control system via the communication subsystdm. (The
next clause specifies how the PC application program can use the communication subsystem
to interact with other devices.)

6.1 PC subsystems and their status

A PC can provide status, which includes state information and fault indications.

Status can be reported on some of the subsystems identified in the following figure. In
addition, there is a summary status that provides general information about the PC.
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Table 1 — Status presenting entities

No. Status presenting entities
1 PC (as a whole)
2 1/0 subsystem (includes Input and Output modules and other intelligent I/O devices)
3 Processing unit
4 Power supply subsystem
5 Memory subsystem
6 Communication subsystem
7 Implementer specific subsystems

NOTE The status is intended to provide information about the controller including. its
hardware and firmware subsystems, not considering configuration information. It is\not
intended to provide information about the controlled process nor the PC application
program. The status data contains information concerning the state and the health'of the
PC and its subsystems.

There a
"health"

Fe two concepts used in this part of IEC 61131 related to status™ health and st

possiblg values. The semantics associated with each value is &pgcified below. They

order of

decreasing health:

a) GOOD - If TRUE, the PC (or the specified subsystem) has not detected any p
whigh would prohibit it from performing the intended/function;

b) WARNING — If TRUE, the PC (or the specified subsystem) has not detected any p
whigh would prohibit it from performing the intended function, but it has detected

one
perf

problem which could place some limits on its abilities. The limit may |
brmance, etc. (see the following statements for further definition of these limits)

c) BAD - If TRUE, the PC (or the specified subsystem) has detected at least one
whigh could prohibit it from performing‘the intended function.

The "stgte" of the PC system is indicated by a list of attributes, each of which may be T

FALSE.
associa

Each of
of imple)

a) addi
b) addi
c) loca

Zero, one, or more of these attributes may be TRUE at the same time. The se
ed with each attribute is-specified in the remainder of this clause.

the status information can also have implementer specified attributes. Some e
menter specified)attributes are:

lional errot/diagnostics (e.g. EEPROM write cycles exceeded);

lional operational states (e.g. auto-calibrate enabled);

key-status (e.g. auto-restart required).

hte. The

of a PC or its subsystems is specified by returning one~and only one of the three

are, in

roblems

roblems
at least
e time,

problem

'RUE or
mantics

amples

Implementations are not required to provide subsystem status. All instances of similar types of
subsystems present in a system are reported separately. The name of the subsystem can be
provided to allow differentiating subsystems of the same type.

6.1.1

The PC

PC summary status

provides the following summary status information.


https://iecnorm.com/api/?name=0884ebf6460a731feb5a3067266dfbb2

61131-5 © IEC:2000

—17 -

Table 2 — PC summary status

No. Item Description
1 Health GOOD All subsystems in the PC indicate a GOOD health condition
2 WARNING At least one subsystem indicates a WARNING health condition and no sub-
system indicates a BAD health condition
3 BAD At least one subsystem indicates a BAD health condition
4 Running If TRUE, this attribute indicates if at least one part of the user application has been loaded
and is under control of the PC
5 Local control If TRUE, this attribute indicates if local override control is active. If active, the ability to
control a PC and its subsystems from the network may be limited. For example, this could
6 No| outputs If TRUE, this attribute indicates that the PC can change the physical state of-dll outputs as
disfabled a result of application program execution or other means. If not TRUE, the)physical state of
some of the outputs are not affected (logical state may be affected)..This is typically used
in the testing and modifying of application programs in the PC
7 No|inputs If TRUE, this attribute indicates that the PC can access the physical state of all inputs as a
disfabled result of application program execution or other means. If not\TRUE, the physgical state of
some inputs cannot be accessed. This is typically usedin“the testing and modifying of
application programs where the inputs can be simulated
8 Fofced If TRUE, this attribute indicates that at least one I/O\point associated with the PC has been
forced. When an Input is forced, the application program will receive the value|specified by
the PADT instead of the actual value from the ‘machine or process. When pn output is
forced, the machine or process will receive the value specified by the PADT injstead of the
value generated by execution of the application program. When a variable i§ forced, the
application program will use the value specified by the PADT instead of that generated by
the normal program execution
9 Uskr application If TRUE, this attribute indicates thatvthe Processing Unit has at least one usgr application
prgsent present
10 1/Q subsystem If TRUE, this attribute indicates "WARNING" or "BAD" which is caused by an I/{) subsystem
11 Prgcessing unit If TRUE, this attribute indieates "WARNING" or "BAD" which is caused by a prgcessing unit
subsystem subsystem
12 Pofer supply If TRUE, this attribute indicates "WARNING" or "BAD" which is caused by a gower supply
subsystem subsystem
13 Memory If TRUE, this attribute indicates "WARNING" or "BAD" which is caused by a memory
subsystem subsystem
14 Communication If TRYE, this attribute indicates "WARNING" or "BAD" which is caused by a communication
subsystem subsystem
15 Implementer If*TRUE, this attribute indicates "WARNING" or "BAD" which is caused by an|implementer
specified specified subsystem
subsystem
6.1.2 1/0 subsystem

The PC provides the following status information of its I/O subsystem.
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Table 3 — Status of /O subsystem

No. Item Description
1 Health GOOD indicates that there have been no errors detected in this 1/O subsystem
2 WARNING | indicates that a minor fault has been detected in the I/O subsystem. An
example of a minor fault is the occurrence of recoverable errors in the
communication with a remote 1/O station
3 BAD indicates that a major fault has been detected in the I/O subsystem. An
example of a major fault is losing communication with a remote 1/0 station
4 No outputs If TRUE, this attribute indicates that the PC can change the physical state of all outputs
disabled associated with the specified 1/0 subsystem as a result of application program execution
or other means. If not TRUE, the physical state of some of the outputs is not affected
(Togical state may be aifected). This Is typically used In the testing and modjfying of
application programs in the PC
5 N¢@ inputs If TRUE, this attribute indicates that the PC can access the physical state)of dll inputs
disabled associated with the specified I/O subsystem as a result of application/program execution
or other means. If not TRUE, the physical state some inputs cannot be.accessed. This is
typically used in the testing and modifying of application programs where the inputs can
be simulated
6 I/® forced If TRUE, this attribute indicates that at least one 1/0 point a§sociated with this supsystem
has been forced. When an Input is forced, the application program will receive the value
specified by the PADT instead of the actual value from’the“machine or process. \When an
output is forced, the machine or process will receive the value specified by tHe PADT
instead of the value generated by execution of the application program
NOTE The definition of "major fault" and "minor fault" shall be providedwy the implementer.
6.1.3 Processing unit
The PC|provides the following status informationof its processing unit.
Table 4 — Status of processing unit
No. Item Description
1 Hegalth This attribute identifies the health of the processing unit. The implementer shal| specify
2 the conditions’when GOOD, WARNING or BAD are valid
3
4 Rynning If TRUESthis attribute indicates if at least one part of the user application hgs been
loaded_and is under control of the processing unit
5 Ldcal control IfRTRUE, this attribute indicates if local override control is active. If active, the gbility to
control the processing unit from the network may be limited. For example, this gould be
Closely tied to the use of a local key switch
6 N¢ outputs If TRUE, this attribute indicates that the processing unit can change the physicall state of
disabled all outputs controlled by this processing unit as a result of application program execution
or other means. If not TRUE, the physical state of some of the outputs are not|affected
(Ingir‘al state may he affected) This is fylnir’nlly used in the tpcfing and mo fying of
application programs in the PU
7 No inputs If TRUE, this attribute indicates that the processing unit can access the physical state of
disabled all inputs accessible from this processing unit as a result of application program execution
or other means. If not TRUE, the physical state of some inputs cannot be accessed. This
is typically used in the testing and modifying of application programs where the inputs can
be simulated
8 User If TRUE, this attribute indicates that the Processing Unit has at least one User Application
application present
present
9 Forced If TRUE, this attribute indicates that at least one variable associated with this Processing
Unit has been forced. When a variable is forced, the application program will use the
value specified by the PADT instead of that generated by the normal program execution.



https://iecnorm.com/api/?name=0884ebf6460a731feb5a3067266dfbb2

61131-5 © IEC:2000 -19 -

6.1.4 Power supply subsystem

The PC can provide status information about any of the power supply subsystems; see figure 6
for the assumed configuration of a PC power supply. The requirements on power supplies of
PC systems and their behavior is described in IEC 61131-1 and IEC 61131-2.

Redundant
power supply

Mains 4|>

D 1
FOWCTT SUPPITY N

i> Power to PC circuits

BJattery _D

IEC/ 2252/2400

Figure 6 — Programmable controller power supply

Table 5 — Status of power supply

No. Item Description
1 Hegalth GOOD indicates that there have been no{problems detected in the power gupply to
prevent it from remaining operablg, for an indefinite time
2 WARNING | indicates that a problem has been detected in the power supply which may
cause to become inoperabtenin a limited time
3 BAD indicates that the power,supply is not operable
4 Infuse If TRUE, this attribute indicates that the power supply subsystem is in use, i.e. it|supplies
power to the PC
5 Mains If TRUE, this attribute indicates that the mains are supplying power within the range
operating specified for the power(Supply
6 Mains low If TRUE, this attribute indicates that the mains are not supplying power within the range
specified for the\power supply
7 B3ttery If TRUE, this attribute indicates that the battery is supplying power within tHe range
operating specified for the power supply
8 B3ttery low If TRUE, this attribute indicates that the battery is not able to supply power wjthin the
rangespecified for the power supply
9 Protection K*TRUE, this attribute indicates that a protection device within the power supply has
tripped removed a portion of the power to the PC

6.1.5 Memory subsystem

The PC provides the following status information of its memory subsystem.



https://iecnorm.com/api/?name=0884ebf6460a731feb5a3067266dfbb2

-20 - 61131-5 © IEC:2000

Table 6 — Status of memory

No. Item Description
1 Health GOOD No errors have been found in the memory associated with this subsystem
2 WARNING [ At least one correctable error has been detected and no uncorrectable
errors have been detected
3 BAD At least one uncorrectable error has been detected
4 Protected” If TRUE, this attribute indicates that the memory in this memory subsystem has been

protected in that it cannot be modified. This generally indicates that the application
program located in this memory subsystem cannot be altered.

Y This attribute models a logical state not physical characteristics of the subsystem. If
cora Babians £ th BFA-O-B- O Brot tod and oo ar nat—thaoc achall b = Orted as
some—pertons—of-the-memery-are—protected-and-seme—arehot—these—shall-bere

J
multiple subsystems.

6.1.6 Communication subsystem

The PC|provides the following status information of its communication subsystem.

Table 7 — Status of communication subsystem

No. Item Description
1 Hegalth GOOD indicates that either no errors or’ ,an”acceptable number of recoyerable
errors has occurred
2 WARNING | indicates that more than an atceptable number of recoverable errdrs has
occurred
3 BAD indicates that the communication subsystem is not able to commdnicate

with all devices as .intended

4 Infuse If TRUE, this attribute indicates that the communication subsystem is cyrrently
operating. For example in ‘thescase of an MMS communication interface this meaps that
at least one application “association is established. Otherwise, the implementer shall
define the semantic of this attribute

5 Lgcal error If TRUE, this attribute indicates that there are some errors, internal to the comuni-
cation subsysteniy.that inhibit operation

6 Re¢mote error If TRUE, this attribute indicates that there are some errors, at devices being corpmuni-
cated with\\that inhibit operation

NOTE 1 | The communication.subsystem reporting its state may not be able to report its own bad state |in the
way defiped in this clause._But, within a PC system, several independent communication subsystemg may
operate, pnd all of them.may provide status information.

NOTE 2 | It is intendéd that the implementer specific information will provide additional information abou{ each
particulaf interface../ISO network interfaces also provide additional information via network management
functions].

6.1.7 Implementer specific subsystems

Other subsystems of a PC system shall be modelled as implementer specific subsystems.
Some examples of these subsystems are:

a) PID controller;

b) motion controller;

c) other auxiliary processors.
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Table 8 — Status of implementer specific subsystem

No. Item Description
1 Health GOOD indicates that there have been no errors detected in this subsystem
2 WARNING | indicates that a minor fault has been detected in this subsystem
3 BAD indicates that a major fault has been detected in this subsystem
NOTE The definition of "major fault" and "minor fault" shall be provided by the implementer.
6.1.8 Presentation of status information
The staf Aroraton—Sha e-presenteausStHhgvartapre s with—apre-aereaacees path in the

configunation declaration of the PC application program or shall be presented as a varig
direct rgpresentation to a remote communication partner.

Table 9 — Presentation of status information

ble with

No. Presentation of status information
1 HC summary status as variable with pre-defined access path P_PCSTATE
2 HC summary status as variable with direct representation %S
3 HC summary status and status of all subsystems as variable with pre-defined access path P_PCSTATUS
4 Ytatus information of each subsystem as a set of variables withydirect representation %SC<n>
5 Tlype of each subsystem as a set of variables with direct representation %SU<n>
6 Name of each subsystem as a set of variables with ditect'representation %SN<n>
7 tate of each subsystem as a set of variables with~direct representation %SS<n>
8 Implementer specific status of each subsystem.as a set of variables with direct representation %l<n>
If the HC summary status shall be .presented in a variable, it shall have the accgss path
P_PCSTATE which shall be pre-defined in the configuration declaration. The variable |shall be
of type WORD and shall containithé PC summary status beginning with item number |1 at the
least significant bit upwards.
If the PC summary status shall be presented as a variable with direct representation, the direct
representation shall be{ %S and shall be of type WORD. It shall contain the PC summaiy status
beginning with item.number 1 at the least significant bit upwards.
If the copmplete.status information shall be presented as a variable, it shall have thel access
path P|PCSTATUS pre-defined in the configuration section. This variable shall [have a
structureditype as follows:
ARRAY [0..p NOS] OF
STRUCT
SUBSYSTEM : (SUMMARY, IO, PU, POWER, MEMORY, COMMUNICATION,
IMPLEMENTER) ;
NAME : STRING[<Max Name Len>];
STATE : ARRAY[O0..15] OF BOOL;
SPECIFIC : ARRAY[O..p BIT] OF BOOL;
END_ STRUCT;

Figure 7 — Type description of status information

IEC 2253/2000

The array element with the number 0 shall contain the PC summary status, each element with
a higher number shall contain the status of one subsystem. The sub-element SUBSYSTEM
shall contain the type of the PC or of a subsystem. The sub-element NAME shall contain the
name of the PC or of a subsystem. The implementer shall specify the supported maximum
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length for name strings, i.e. the value of Max_Name_Len. The sub-element STATE shall
contain the state information of the PC or of a subsystem as an array of BOOL in the same
order as specified in tables 2 to 8. The implementer shall specify the number of elements of the
array P_PCSTATUS i.e. the value of p_NOS, the supported types of subsystems, the semantic
of the values in the sub-element STATE for the implementer specific subsystem, the size of the
sub-element SPECIFIC, i.e. the value of p_BIT, and the semantic of the sub-element
SPECIFIC.

The status information of each subsystem may be presented as a variable with direct
representation %SC<n>, where <n> stands for a number between 0 (representing the PC
summary status) and the number of subsystems p_NOS. The variable shall have the same
internal representation as a variable with the type of the structure part of the type described in
the figure—abeve-

Additionfally there may be a set of variables with direct representation %SU<h>,” 4SN<n>,
%SS<n%, and %SI<n>. The <n> stands for a number between 0 (representingthe/PC summary
status) pnd the number of subsystems p_ NOS. The variables shall have, the same|internal
representation as a variable with the type of one of the structure sub-élements of the type
described in the figure above. In detail, the %SU<n> shall correspond to the sub-element
SUBSYS$TEM, %SN<n> to the sub-element NAME, %SS<n> to the sub-element STA[TE, and
%Sl<n>|to the sub-element SPECIFIC.

6.2 Application specific functions

The remainder of this clause describes the functions whieh a PC provides to a control|system,
using the communication subsystem, as illustrated in figare 2.

PC cpmmunication function PC as PC as Function block
requester responder available|
Devige verification yes yes yes
Datajacquisition yes yes yes
Control yes yes yes
Syncpronization between user applications yes yes yes
Alarm reporting yes no yes
Progtam execution and I/O control no yes no
Applipation program transfeh no yes no
Connjection management yes yes yes

Each of these lis) treated separately in the remainder of this clause. Not all functipons are
available in alFPCs. See clause 7 for the function block definitions.

There Aravr cama annlicratinne which camhina tha o
are—Some—apprHeatoRS—WHEH—6Gomoie—e—

example, supervisory control and data acquisition.

The following elements, while usually provided by PCs, are outside the scope of this part of
IEC 61131:

a) operator interface;

b) programming, testing, and modifying the application program, and program verification.

PCs have the ability to use operator interface devices. These devices are used by an operator

to monitor or modify the controlled process or both. They may also be used by a client system
to communicate with the operator.

Direct operator interface is when the client can communicate to the operator interface via the
communication system with no application program interaction.
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Programming is the process of creating a PC application program on an instruction by
instruction or a function block by function block basis. Testing and modifying is the process of
finding and removing errors ("bugs") in an existing application program by making changes to
it. Program verification is the testing of a PC application program to verify that it performs the
function(s) it was designed to do in the process environment.

6.2.1 Device verification

This function is provided to allow other devices to determine if the PC is able to perform its
intended function in the automated system. A PC can provide status of itself and its
subsystems. Status includes health and state information. A device may explicitly request
status from the PC or the PC may initiate an unsolicited status report using services provided
by the communication-interface.-See 6.1 for the definition of health and state information of a

PC system and of its subsystems.

Table 10 — Device verification features

No. Device verification
1 Provide status information
2 Initiate unsolicited status reports

6.2.2 Data acquisition

Data cdntained in a PC is presented as variables. This/data may come from a variety of
sources|and may have a wide range of meanings. It can be obtained by the client thropgh one
of sevenal methods.

a) Polled — The client reads the value of ohe or more variables at a time or dondition
detefrmined by the client. The access to.the variables may be controlled by the HC. Only
selegted variables are accessible over the network.

b) Programmed — The data is provided by the PC to the client at a time or dondition
determined by the PC application program.

c) Configured — The communijcations interface to the PC can be configured by a ¢lient to
initigte a data transfer to the-client.
The kingls of variables in the*PC which are visible to the communication system are:

a) varigbles with directrepresentation;
b) othef variablesiwhich have access paths (see IEC 61131-3 for the definition of access| paths).
If the difectly.-represented variables are accessible for communication these variables ghall use

the dire¢t representation as an identifier. The PC server (i.e. the PC which owns the variables)
can interpret the identifier using an implementer defined algorithm.

NOTE Variables with direct representation can be used like "normal" variables while programming an application
program. An additional symbolic name may be assigned to a directly represented variable using the AT construct in
the variable declaration (see IEC 61131-3).

Typically there are thousands of these variables with direct representation even in a smaller PC. It is not
reasonable to hold the name and the address of all these variables in an object dictionary of a PC.

The PC system may restrict access to variables with direct representation. The conditions
(size, location, etc.) under which each data type supported by the PC can be uninterruptedly
accessed shall be specified by the implementer.
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Table 11 — Data acquisition features

No. Data acquisition
1 Variables with direct representation are accessible
2 Access paths on configuration level
3 Access paths on program level
4 Means to restrict access to variables with direct representation
5 Conditions for uninterruptible access to variables
6.2.3 Control
A PC may support two methods of control: parametric and interlocked.
Parametric control is when the operation of the PC is directed by writing values’ to viariables
residing|in the PC. This change in operation is determined by either the application prggram or
other logal mechanisms.
The acgess to the variables is controlled by the PC which holds the variables. Only those
variables which have the READ_WRITE qualifier selected in the, access path declargtion are
accessible over the network for parametric control.
Interlocked control is when the client requests the server to execute an application operation
and to inform the client of the result of the operation. Thefe are two aspects of this seryice, the
synchropization of the client and server, and the exchange“of data between them.
In interlpcked control, this data exchange occurs ‘at’synchronization points in the application
progran]. This service can be used to have theeffect of a remote procedure call flom one
applicat|on program to another. The timeline shewn in figure 8 illustrates this.
Client Server
Ready to receive data
Sends data
Ready to receive data Receives data
. Performs requested application
Time
Sends response data
Receives response data
Ready to receive data again
v IEC 2254/2000
Figure 8 — Interlocked control timeline
The PC implements interlocked control using the SEND (client) and RCV (Server) function

blocks. Other devices may use other means to emulate the behavior of these function blocks to
access this PC communication function.

Table 12 — Control features

No. Control

1 Variables with direct representation are accessible

2 Access paths on configuration level

3 Access paths on program level

4 Means to restrict access to variables with direct representation
5 Conditions for uninterruptible access to variables

6 Interlocked control
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6.2.4 Synchronization between user applications

User applications may need a synchronization service. For example, a user applicat

ion may

start the execution of another application after completion of an algorithm. The synchronization

service is provided by the interlocked control mechanism (see 6.2.3).

6.2.5 Alarm reporting

The PC can have the ability to signal alarm messages to a client when a predetermined
condition occurs. The client may indicate an acknowledgement of these alarms to the PC. This
differs from normal data acquisition in that the state of an alarm point is remembered by the PC

until it is acknowledged by the client. A summary of the unacknowledged alarms
generatnd hy the PC at the request of the client

can be

Table 13 — Alarm reporting features

No. Alarm reporting
1 Signal messages
2 Receive acknowledgements
3 Generate summary of unacknowledged alarms

6.2.6 Application program execution and 1/O control

Execution of a PC Application Program is managed<by“the Application Program E
function| (see 5.2). PC Application Programs can be started and stopped. PC Ap
Progranps can be started either from an initial state;er from the state they were in at
they were stopped.

The PC| application program in a PC system consists of one configuration and zero
more repources (see IEC 61131-3). Configurations and resources may be started and s

ecution
blication
he time

one or
topped.

The respurces are started and stopped_when the configuration is started and stopped and they

can be started or stopped independently of the configuration.

The Interface Function to Actuators (outputs) associated with a running Application |
can be directed to either usérthe values supplied by the Application Program or held in

state. This Interface state\is specified at the time the Application Program state is c
The outputs can be difected to either be set to implementer specified states, hold the
in the current state,.set all outputs to zero, or change some outputs to user specified st
or off, with those€’not specified holding the last state) through an implementer g
mechanjsm (forlexample, tables, PC procedure, etc.).

Program
B known
hanged.
outputs
ates (on
pecified

fam can

The Interface Funct|on to Sensors (inputs) associated with a running Appllcatlon Prog

supplied values. The mput state is specified at the time the Appl|cat|on Program
changed.

Table 14 — Startable and stoppable units

No. Startable and stoppable unit
1 Configuration
2 Resource

eviously
state is

The I/O (inputs and outputs) associated with a running resource shall either be controlled by

the program or held in a known state, which is determined when the resource is
Resources shall be able to be started either from an initial state (cold restart using ST

started.
ART) or

from the state they were in at the time they were stopped (warm restart using RESUME). The
desired state of the outputs shall be able to be specified as part of the stopping process.
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The state of the 1/O can be set to the following values when a configuration or resource is
started or stopped:

Table 15 — Meaning of 1/0 State

Value of I/O State Meaning Set by

Controlled Actuators are being controlled by the application program or the part of | Starting
the application program being started. Inputs are being supplied to the
application program or the part of the application program being started
by the interface function to sensors and actuators.

Hold outputs Actuators are not being controlled by the application program or the part | Starting
of the application program being started, they are held in the current
ctatn S Aancnarc ~r hoina ciinn Lod thao annlicatinn nra~ram Ay tha noet
state- RSers—are—beirg—supphed—te—the—appleatienpregrarm—erthepart

of the application program being started by the interface function to
sensors and actuators.

Hold curfent state Actuators are not being controlled by the application program or the part.| Starting
of the application program being started or stopped, they are held in th€)|'stoppin
current state. Sensors are not being supplied to the application program
or the part of the application program being started, they are held in the
current state.

o

Implemepter state Actuators are not being controlled by the application program“er the part | Stopping
of the application program being stopped, they are held, in.a’state, which
was specified by the implementer. The applicationprogram is not
running, therefore the state of the Sensor Interface is*not specified.

Zero outputs Actuators are not being controlled by the application program or the part | Stopping
of the application program being stopped, they are held in the zero state.
The application program is not running, thefefore the state of the Sensor
Interface is not specified.

User specified Actuators are not being controlled by the“application program or the part | Stopping
of the application program being stopped, they are held in a state which
was specified by the user. Thé& application program is not running,
therefore the state of the Sensorinterface is not specified.

Table 16 — 1/O state

No. 1/O state

1 Controlled

Hold outputs

Hold current state

Implementer specified

Zero outputs

|l LI DN

User specified

NOTE The communication subsystem should not be depended upon as
a replacement for hardwired emergency stop switches. Normal
safety practices should be followed.

Table 17 — Execution and I/O control features

No. Execution and 1/0 control
1 Receive requests to start a startable and stoppable unit
2 Receive requests to stop a startable and stoppable unit
3 Receive requests to resume a startable and stoppable unit
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6.2.7

Application program transfer

The application program is transferred using the application program storage and data storage
function of a PC (see 5.2). Application program transfer allows the client to upload the
complete contents of the programmable memory or portions thereof for archiving or verification
or to download it for restoring the PC to a known state. This function also provides the ability to
place the PC in a safe state before modifying the contents of its programmable memory, and
restarting it in a safe manner when the application program transfer is completed.

The initiation of the program transfer is typically done by a device that is not a PC. The
services include:

[V)

uplo

O

uplo
dow

O

)
)
)
)

(o}

dow

The por

table 18|

NOTE A

The im
function
uploadin

This pat
subsyst
downlog

dforarchive;
nd for verification;
nload for restore to previously known good system; and
nload an off-line developed system.

fions of the programmable memory which can be uploaded or downloaded are

load unit contains the variable P_DDATE, their value is the date of the“ast modification of the Ig

Table 18 — Loadable units

No. Loadable units
1 Configuration
2 Resource
3 Programs
4 Global variables
5 Access paths epn.configuration level
6 Access paths-on program level
7 Load units contain the variable P_DDATE

blementer shall-'specify if other language elements, for example, function f
block types, are loadable and the conditions and restrictions for download
g these.

t of IEC>61131 defines a means to perform uploads and downloads on the who
em, 0f the PC and a portion of a subsystem. The whole or the portion of the R
ded’shall be explicitly stopped before the download. The whole or the portio

given in

ad unit.

ypes or
ing and

e PC, a
C to be
h of the

system

being downloaded shall not be available for other uses until the download is completed.
The implementer shall specify what other clients can do with a PC when one client is
downloading it.

Table 19 — Application program transfer features

No. Application program transfer

1 Receive requests to download a loadable unit

2 Receive requests to upload a loadable unit
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6.2.8 Connection management

The Connection Management provides the means to install, to maintain and close commu-
nications connections to a remote communication partner. If multiple requests are initiated to
operate with a device, they may all work over the same connection. Not all communications
subsystems require connections, for example, point-to-point communication.

Connections are controlled explicitly by the application program using the CONNECT function
block or are provided by the communication subsystem if and when needed.

Table 20 — Connection management features

No. Connection management
1 Install connections
2 Close connections
3 Using one connection for multiple requests

7 PC|communication function blocks

71 Jverview of the communication function blocks

The following PC communication functions and theif\ ¢orresponding function blofks are
described below.

Table 21 — Overview of the communication function blocks

No. Subclause Name of communication functipn
block or function
1 7.2 Semantic of communication EB parameters REMOTE_VAR
(addressing of remote variables)
2 7.3 Device verification STATUS,
3 USTATUS
4 7.4 Polled data acquisition READ,
5 7.5 Programmed'data acquisition USEND,
6 URCYV,
7 BSEND,
8 BRCV
9 7.6 <RParametric control WRITE,
10 7 7 ~Interlocked control SEND,
11 RCV
12 7.8 Programmed alarm report NOTIFY,
13 ALARM
14 7.9 Connection management CONNECT

The numbers given in the above table shall be used to state compliance to these
communication function blocks (CFB).

711 Device verification

The STATUS and USTATUS function blocks are provided so that the PC can collect status
from other devices. These are provided to allow the PC to determine if the other devices are
able to perform their intended function in the automated system.
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7.1.2

Data acquisition

Data contained in other devices may be presented as variables. This data may come from a
variety of sources and may have a wide range of meanings. It can be obtained by the PC

through

one of two methods using communication function blocks.

a) Polled — The PC uses the READ function block to obtain the value of one or more variables
at a time or condition determined by the PC application program. The access to the
variables may be controlled by the device being read.

b) Programmed — The data is provided to the PC at a time or condition determined by the
other device. The PC uses the URCV function block to provide the data to the PC
application program. The PC uses the USEND to provide unsolicited data to other devices.

The corlditions (size, location, etc.) under which each data type supported by the othe
can be yininterruptedly accessed is determined by the other device.

71.3

Two me

Parame
variable
the vari
applicat

Control

thods of control shall be supported by PCs: parametric and interloeked.

ric control is when the operation of the other device is directed by writing v
5 residing in it. The access to the variables may be contfolled by the PC whi
pbles. The PC uses the WRITE function block to pérform this action from
on program.

Interlocked control is when the client requests the server to execute an application o
and to inform the client of the result of the operation. T'he PC uses the SEND and RCV

blocks t

71.4

b implement the client and server roles, respectively.

Alarm reporting

The P{ can have the ability to signal alarm messages to a client when a predet

conditio
ALARM

h occurs. The client may indjcate an acknowledgement of these alarms to the
and NOTIFY function blocks are used by the PC application program to ¢

acknowledged and unacknowledged alarms, respectively.

7.1.5

The PC

7.2 S

Connection management

application program uses the CONNECT function block to manage connections

emantic of communication FB parameters

The commuhnication function blocks use a common semantic of their function block inf

outputs,
function

The meaning of these inputs and outputs is described below. Some commu

I device

alues to
h holds
the PC

peration
function

ermined
PC. The
enerate

uts and
nication

DIOCKS have special Inpul or output parameters, they are described wh

communication function blocks themselves are described.

ere the
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Table 22 — Semantic of communication FB parameters

Parameter name Data type of the parameter Interpretation
EN_R BOOL Enabled to receive data
REQ/RESP BOOL Perform function on raising edge
1D COMM_CHANNEL Identification of the communication channel
R_ID STRING Identification of the remote FB inside the channel
SD_i ANY User data to send
VAR_i STRING or Identification of a variable of the remote
data type of the output of the function | communication partner
REMOTE VAR
DONE BOOL Requested function performed (good and\vdlid)
NDR BOOL New user data received (good and yalid)
ERROR BOOL New non-zero status received
STATUY INT Last detected status (error, 6r'good)
RD_i ANY Last received user data
The ID input references the communication channel used by thetinstance of the communication

function
COMM |

NOTE T
the inforn
informatig

The R_
block af
pair of f

One instance of a communication function block shall use the same communication

and cor
whole lif

The var
WRITE
the rem

Additionfally the: VAR _i parameter may also have an implementer defined data type

VAR _Al
nested

block, i.e. it determines the remote communication partner. The ID inp
CHANNEL type which shall be implementer defined,

he value given at the ID input of a communication function“block instance is intended to hold or
hation which is necessary to manage the communication to the remote communication par
n may be dependent on the implementation and the cemmunication subsystem used.

D input is used to identify the corresponding instance of the communication

Ut is of

reference
ner. This

function

the remote partner, if the PC communication function is provided by a corresponding

Linction block instances.

nmunicate to the same_caorresponding remote function block instance througd
etime.

iables to be read™or written are identified using the VAR i inputs of the RH
function blocks. T'he actual parameter is typically a string which contains the
pte variable.

DDR( A function REMOTE_VAR is defined to generate the access informg
afiables.

channel
hout its

AD and
hame of

named
tion for
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o +
| REMOTE_ VAR |

SCOPES ---| SCOPE | ——- VAR ADDR

STRING ---| SC_ID |

STRING ---| NAME |

(Note) —---| SUB |
o +

FUNCTION REMOTE VAR (* Generate remote variable address *)
: VAR ADDR; (* Data which may be used at *)

(* VAR 1 inputs of the READ and *)
(* WRITE function blocks *)

VAR _INPUT
SCOPE : INT; (* Scope of the variable *)
SC TD - STRING: (* Tdentifier of the name scope *)
NAME : STRING; (* Name of the wvariable *)
SUB : (Note);
END VAR
NIOTE The input SUB can be of type STRING, or ANY_INT.

SCOPE
IEC 611
variable

If the S
NAME d
is interg
index. If

IEC 2255

Figure 9 — Function REMOTE_VAR

is an integer which identifies the name scopes of the, programming langu
31-3, the communication system, or the implementer(supports as scope of g

Table 23 — Values of the SCOPE parameter

Name scope of IEC 61131-3 Value
Configuration 0
Resource 1
Program 2
Function block instance 3
Reserved for future'standardization 4..9
Reserved for name/scopes specific to communication 10 .. 99
subsystems
Implementer specific <0, > 99

COPE of the\variable requires an identifier, the SC_ID is used to supply that ig
ontains (the name of the remote variable. If SUB is of string type, the value of t
reted«as a sub-element name. If SUB is an ANY_INT, the value is interprete
SUB_is an empty string, the complete variable is addressed.

2000

ages of
remote

entifier.
e string
d as an

The data type of the function output is implementer defined. The result of the function may be
passed to the VAR i inputs of the READ and WRITE function block or may be stored in a
variable of the same data type. The use of the REMOTE_VAR function may be restricted only
to produce valid values for the VAR i parameters of the READ and WRITE function blocks.

There may be additional functions to support the communication subsystem specific or
implementer specific addressing schemes which produce an output of VAR_ADDR type. The
communication subsystem specific functions are specified in the mapping annexes of this part
of IEC 61131.

All parameters of the communication function blocks are mandatory except the extensible
parameters SD_i, RD_i, and VAR_i depending on the function block type. It is not requested
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that the SD_i or RD_i parameters have the same data type if more than one SD_i parameter is
used at one function block instance or if an SD_i parameter is used with different function
block instances. The implementer shall specify the number of SD_i, RD_i, and VAR i
parameters which are supported with one invocation of a communication function block.
Additionally, he shall describe if there are restrictions with the use of these parameters, for
example data type or size of the actual parameters.

If a communication function block requests that data types are compatible, the compatibility
check shall always be true if the same IEC 61131-3 data types are used at a client PC and a
server PC. Additional communication subsystem specific compatibility rules may be defined.

The outputs are initialized with system zero. NDR, DONE, and ERROR pulse true until the next

invocati
followin

If a coni
PC syst
STATUS
the time

n_of this instance. That IS, each of the communication function DIOCKS im
) structure, which is not shown in the state diagrams of those function blocks.

TRIG1
Communication R_TRIG
function CLK Q- NDR/ADONE
block
All inputs —| TRIG2
R_TRIG
described in CLK Q—~— ERROR
the following
sections
STATUS

IEC 2256/2000

Figure 10 — Principle of status signalling

munication error of an instanece of a communication function block is detecte
em or by the algorithm .of'the communication function block, the ERROR
b output of the function/lock instance are set. The ERROR output remains tru
between two invocations’ of this instance (see figure 11).

lies the

4 by the
and the
e during

q

ommunication (function block:

errors detected

instance invocations

IEC 2257/2000

Figure 11 — Timing diagram of the ERROR and STATUS outputs

The NDR, DONE, ERROR and the STATUS output shall be set to new values only
synchronously to the instance invocations of the communication function blocks, even if an
error is detected in between.
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The following values for the STATUS output of the various function blocks have been defined.
Not all values are used by all function blocks.

Table 24 — Value and interpretation of the STATUS output

STATUS
value

Interpretation

0

No error

Error of lower layers, no communication possible

Other negative response from remote communication
partner

If errors|
one-to-4

The RD
parame

The foll
represe
and the
take on

R_ID does not exist in the communication channel

Data type mismatch

Reset received

Receiver not enabled

Remote communication partner in wrong state

Access denied to remote object

Receiver overrun (user data are new)

Access to local object rejected

Requested service exceeds local resources

Reserved for future standardization

Instance of this function is busy and cannot provide
additional services at this-time

<-1or>20

Codes less than —1 or‘greater than 20 are to be specified
by the implementer

are received from one or morécommunication partners in the case of one-to-many or
[l communication, the STATUS parameter is set according to the first error recgived.

| i parameters shall contain the received data. These parameters shall be input/output

ers.

owing subclauses contain a description of the communication function blocks. The

ntation of thie“function blocks is given in a graphical and a textual way, and t
meanings<of the associated inputs and outputs are shown. The STATUS out

the appropriate value as defined.

The nor

Mal.operation is illustrated by a timing diagram.

e types
ut shall

The operation of the function blocks is described based on state diagrams. The transitions
depending on the application program are mapped onto conditions of the function block inputs.
The transitions depending on the communication system are described independent of the
communication system used. The explicit mappings to certain communication systems is
described in the annexes. The value of the function block outputs are given for each state of
the state diagram.

Errors caused by the communication system or by local problems may occur asynchronously in
all states of a communication function block. Only those errors are explicitly described in the
state diagrams which cause state transitions or require actions. Otherwise, the errors shall only
be signalled to the application program using the ERROR and STATUS outputs as shown in
figures 10 and 11.
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The communication function blocks need to be initialized. The initialization state INIT contained
in all state diagrams shall be left at least before the return of the first invocation of the function
block instance. In this state, all actions shall be done to enable communication. The
communication channel to the remote communication partner shall be established, if the
connection management of the channel is not explicitly programmed.

7.3 Device verification

The PC communication function device verification uses the STATUS and the USTATUS
function blocks.

One instance of a STATUS or USTATUS function block provides one instance of the PC
function| device verification.

A PC can request a remote communication partner to send back to it its status infgrmation
using the STATUS function block.

A PC cdn itself enable to receive status information of a remote communication partner ysing the
USTATUS function block. The remote communication partner shall at least inform the USTATUS
instancg whenever its status information presented in the PHYS and LOG output changes

The FB|output PHYS contains the physical status of the remote device, the FB output LOG
containg its logical communication status. The FB output OCAL may contain additiongl status
information up to 128 bits. The implementer shall specify the used length of this additional
status information and shall define the semantics of it:

NOTE The READ function block can be used to obtain additional status information.

The ID parameter identifies the communication channel to the remote communication partner.

If an erfor occurred, the ERROR output, pulses one cycle to indicate an error and the $TATUS
output contains the error code.

A +
f STATUS \
BOOL_%-=> REQ NDR |--- BOOL
COMM CHANNET\=--| ID ERROR |--- BOOL
| STATUS |--- INT
| PHYS |--- INT
| LOG |--- INT
| LOCAL |--- ARRAY[0..7] OF WORD
o ———— +
FUNCTION BLOCK STATUS (* Device verification - requester ¥*)
VAR INPUT
REQ : BOOL R EBCE: (& Recyect o)
ID : COMMﬁCﬁANNEL;(* Communication channel *)
END VAR
VAR OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data received *)
ERROR : BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
PHYS : INT; (* Physical status of remote *)
(* communication partner *)
LOG : INT; (* Logical status of remote *)
(* communication partner *)
LOCAL : ARRAY[0..7] OF WORD; (* Local status of remote ¥*)
END VAR (* communication partner *)

IEC 2258/2000

Figure 12 — STATUS function block
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END VAR

o ———— +
| USTATUS |
BOOL ---| EN R NDR |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID ERROR |--- BOOL
| STATUS |--- INT
| PHYS |--- INT
| LOG |--- INT
| LOCAL |--- ARRAY[0..7] OF WORD
o ———— +
FUNCTION BLOCK USTATUS (* Device verification - receiver *)
VAR INPUT
EN R : BOOL; (* Enable to receive data *)
ID : CQMM CHANNEL: (* Communication channel *)
END VAR B
VAR OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data received *)
ERROR : BOOL; (* New non-zero STATUS receined *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
PHYS : INT; (* Physical status of remote *)
(* communication parther *)
LOG : INT; (* Logical status of, temote *)
(* communication Pdrtner *)
LOCAL : ARRAY[0..7] OF WORD; (* Local status of remote *)
(* communication’ partner *)

Figure 13 — USTATUS function block

IEQ 2259/2000

Requester's STATUS block:

o — 5 £
REQ | [
____+ + ___________________________________
t0 tl
o +
NDR | \
________________ + +_______________________________
t2 t3
TIMINGSRELATIONSHIPS:
t1 > t0
£2 = t0 + tAD + tX (Accept delay and transmit time)
t3 = t2 + tNC (Time to next invocation)

EVENT IDENTIFICATION:

t0: Request of read status information from remote
communication partner
tl: Requester resets STATUS.REQ input
t0..t2: Remote status information is sent to requester
t2: Transmission complete, requester's outputs
contain the received status information
t3: Next invocation of this function block instance

Figure 14 — Timing diagram of the STATUS function block

IEC 2260/2000

The state diagram shown in figure 15 describes the algorithm of the STATUS function block.
Tables 25 and 26 describe the transitions of this state diagram and the actions to be performed

within the states and the settings of the STATUS function block outputs.
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WAITING

HAVE_DATA ERROR
% |

Figure 15 — State diagram of STATUS function'block

IEC 2261/2000

Table 25 — Transitions of the STATUS state diagram

Transition Condition
1 Initialization done
2 At raising edge©f REQ input
3 Positive response from remote communication partner
4 Negative response from remote communication partner
or cofmmunication problems detected
5 After next invocation of this instance

Table’' 26 — Action table for STATUS state diagram

FB outputs
State Actions NDR °© ERROR ¢ STATUS PHYS, LOG| LOCAL

INIT @ tnitialize outputs 0 0 0 0
IDLE No actions 0 0 --- ---
WAITING Request status information --- --- -1 ---

from remote communication

partner
HAVE_DATA Deposit status information 1 0 0 New status

in instance information
ERROR Indicate error 0 1 b

--- indicates "unchanged" FB outputs.

@ INIT is the cold start state.

®  The error code is placed in the status output.

Cc

See figure 10.
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The state diagram of figure 16 describes the algorithm of the USTATUS function block.
Tables 27 and 28 describe the transitions of this state diagram and the actions to be performed
within the states and the settings of the USTATUS function block outputs.

INIT
1
v
DISABLED
A
| :
ENABLED <4+
41 5
v
HAVE_DATA ERROR
) o}

IEC 2262/2000

Figure 16 — State diagram of USTATUS function block

Table 27 — Transitions of USTATUS state diagrams

Transition Condition
1 Initialization -done
2 EN_R =1
3 EN;R=0
4 Status information received from remote communication
partner
5 Communication problems detected
6 After next invocation of this instance

Table 28 — Action table of USTATUS state diagram

FB outputs
State Actions NDR ™ ERROR * STATUS PHYS, LOG, LOCAL
INIT @ Initialize outputs 0 0 0 0
DISABLED No actions 0 0 --- ---
ENABLED No actions 0 0 --- -
HAVE_DATA Deposit status 1 0 0 New status
information information
ERROR Indicate error 0 1 °

--- indicates "unchanged" FB outputs.

2 INIT is the cold start state.

P The error code is placed in the status output.

c

See figure 10.
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7.4 Polled data acquisition

The PC

communication function polled data acquisition uses the READ function block.

One instance of a READ function block provides one instance of the PC function polled data
acquisition.

The ID parameter identifies the communication channel to the remote communication partner.

The VAR i mputs of the READ funct|on bIock contaln a strmg which can be mterpreted by the

remote |

the valy
receiveq
variable

progranmed at the RD _i outputs of the READ instance. The VAR _i and RD li_parame
extensible. At least VAR_1 and RD_1 shall be present.

If the refmote communication partner is a PC, variables with an access)path and variah
direct representation may be accessed with a READ function block. The variables

access
languag

path are referenced in the VAR_ACCESS construction of the PC progn
s (see 2.7.1 of IEC 61131-3). The access name specified in this construction

used as| the identifier of the variable in the VAR i input. If & variable with direct repres
shall be accessed with a READ function block, the ¥AR_i input shall contain th

represe
variable
function

If a vari
IEC 611
shall be

ntation, for example %IW17, as a string. It _shall be possible to mix the ag

block instance.

bble shall be read via an access path,\\which is declared inside a program (see
31-3) the REMOTE_VAR function(shall be used. The name of the program
used at the SC_ID input, the name of the variable at the NAME input, for exa

read thg variable AB12 in the program-DO7 the REMOTE_VAR function shall be invo

REMOT]

If a sub

E_VAR (2, "DO7", "AB12", *)-

element of a structured Vvariable or an element of an array shall be read, the Sl

of the REMOTE_VAR funetion shall be used to identify this sub-element or elemern
VAR_i inputs.

If an error occurred,sthe ERROR output pulses one cycle to indicate an error and the §
output contains thé.error code.

les with
with an
amming
shall be
ntation

direct

cess to

5 with an access path and with direct représentation in one invocation of @ READ

2.5.3 of
nstance
mple to
ed with

UB input
t in the

bTATUS
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o ———— +
| READ |
BOOL ---> REQ NDR |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID ERROR |--- BOOL
(Note) ---| VAR 1 STATUS |--- INT
: | : RD 1 |--- ANY
(Note) ---| VAR n : | :
| RD n |--- ANY
fmm ———
FUNCTION BLOCK READ (* Polled data acquisition *)
VAR _INPUT
REQ : BOOL R _EDGE; (* Request ¥*)
ID : COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
VAR 1 : (Note): (* Tdentification of the *)
. (* requested variables, *)
VAR n : (Note); (* extensible *)
END VAR
VAR_OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data received *)
ERROR : BOOL; (* New non-zero STATUS recgeived *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
END_ VAR
VAR _IN OUT
RD 1 : ANY; (* Received user ,data *)
: (* extensible~and any type *)
RD n : ANY;
END VAR

NOTE The VARL_i inputs are extensible and can be”of STRING type or of the VAR_ADDR
data type.

Figure 17 = READ function block

Requester's READ bleck:

o +
REQ | \
____+ + ____________________________________
t0 tl
t————— +
NDR |
________________ + +________________________________
t2 t3
[ TMING RELATIONSHIPS:
£ £0
t2 = t0 + tAD + tX (Accept delay and transmit time)
t3 = t2 + tNC (Time to next invocation)

EVENT IDENTIFICATION:
t0: Request of read data from the remote communication
partner
tl: Requester resets READ.REQ input
t0..t2: The remote data are sent to
receiver's READ.RD output
t2: Transmission complete, requester's READ.RD
contains the received Data
t3: Next invocation of this function block instance

IEC 226[/2000

IEC 2264/2000

Figure 18 — Timing diagram of READ function block
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The state diagram of figure 19 describes the algorithm of the READ function block. Tables 29
and 30 describe the transitions of this state diagram and the actions to be performed within the
states and the settings of the READ function block outputs.

INIT

WAITING
| 4
CHECKING

: |

v v

HAVE_DATA ERROR

7 7l

\ 4

IEC 2265/2000

Figure 19 — State diagram of READ function block

Table 29 --Transitions of the READ state diagram

Transition Condition
1 Initialization done
2 At raising edge of REQ input
3 Positive response from remote communication partner
4 Negative response from remote communication partner

or other communication problems detected

[6)]

Data types of RD_i and of received data match

6 Data types of RD_i and of received data do not match

7 After next invocation of this instance
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Table 30 — Action table for READ state diagram

FB outputs
State Actions NDR ° ERROR ° STATUS RD_1..RD..n

INIT @ Initialize outputs 0 0 0 System null
IDLE No actions 0 0 --- -
WAITING Request variables from |0 0 -1 ---

remote communication

partner
CHECKING Verify data type match |0 0 --- ---
HAVE_DATA Deposit data 1 0 0 New data
ERROR Indicate error 0 1 °
--- indilcates "unchanged" FB outputs.
@ INIT|is the cold start state.
®  Thelerror code is placed in the status output.
¢ Seelfigure 10.

7.5

)

rogrammed data acquisition
7.51 USEND/URCYV function blocks

The PC[communication function programmed data acquisition uses the USEND and the URCV
function|blocks.

Corresplonding instances of one USEND and oneJRCYV function block provide one instance of
the PC function programmed data acquisition.

The USEND instance sends data to the_ URCV instance which may process this data| with its
applicatjon program. When requested the USEND instance takes the data from its SD|i inputs
and transmits it to the corresponding URCV instance. Previously received data is ovefwritten.
The URLCYV instance passes the reCeived data to the application program via its RD_i putputs.
This ocg¢urs whenever the application program requests its USEND instance to send data. The
URCYV ipstance passes newly received data whenever it gets one. It informs the application
program when new data have*arrived. The following data flow diagram illustrates this.

USEND URCV

function block data flow function block

\4

IEC 2266/2000

Figure 20 — Programmed data acquisition data flow

The SD_i and RD _i parameters are extensible. At least the SD_1 input at the FB USEND and
the RD_1 output at the FB URCV shall be present. The number and each of the data types of
the SD_i inputs of the USEND instance and the RD_i outputs of the corresponding URCV
instance shall be compatible.

One USEND instance sends data to one URCYV instance; that means, they are corresponding
instances, if the value of the ID parameter references the same communication channel and if
the value of the R_ID parameters are equal within the scope of this communication channel.

NOTE If the communication system provides communication channels which support one-to-many or one-to-all
connections, these function blocks may be used to program a data acquisition function from one communication
partner to many.
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If an error occurred, the ERROR output pulses one cycle to indicate an error and the STATUS

output contains the error code.

o —— +
| USEND |
BOOL ---> REQ DONE |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID ERROR |--- BOOL
STRING ---| R ID STATUS |--- INT
ANY ---| SD_1
: | : |
ANY ---| SD n |
Fommm +
FUNCTION BLOCK USEND (* Programmed data acquisition ¥*)
VAR _TINPUT (* roquocﬁ-o‘r *)
REQ BOOL R EDGE; (* Request to send *)
ID COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
R ID STRING; (* Remote function block *)
SD 1 ANY; (* User data to send *)
: (* extensible and any type %)
SD n ANY;
END VAR
VAR OUTPUT
DONE BOOL; (* Function performedy®)
ERROR BOOL; (* New non-zero STATUS received ¥*)
STATUS: INT; (* Last detected stdtus *)
END VAR
IEC 226742000
Figure 21 — USEND function block
o e —— +
| URCV |
BOOL —-—-—| EN R NDR |--- BOOL
COMM_CHANNEL --—-| ID ERROR |--- BOOL
STRING —--—| RVID STATUS | -—= INT
| RD 1 |--- ANY
| : | :
| RD n |--- ANY
Fmm ———
FUNCTION BLOCK URCV (* Programmed data acquisition *)
VAR INPUE (* receiver *)
EN R BOOL; (* Enable to receive data *)
ID COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
R\ID STRING; (* Remote function block *)
FNB/ VAR
VAR OUTPUT
NDR BOOL; (* New user data received *)
ERROR BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
END_ VAR
VAR _IN OUT
RD 1 ANY; (* Receilved user data *)
: (* extensible and any type *)
RD n ANY;
END VAR

Figure 22 —

IEC 2268/2000

URCYV function block
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Requester's USEND block:

o +
REQ | |
____+ + _________________________________________
t0 tl
Responder's URCV block:
- +
NDR | |
________________ + +_____________________________________
t2 t3
TIMING RELATIONSHIPS:
tl > tO0
t2 = t0 + tAD + tX (Accept delay and transmit time)
t+3 = +2 + +NC (Time to next invocation)

EVENT IDENTIFICATION:

t0: Request to send at USEND.REQ

tl: Requester resets USEND.REQ input

t0..t2: Requester's USEND.SD inputs sent to

receiver's URCV.RD outputs

t2: Transmission complete, receiver's URCV.RD
contain the received send data

t3: Next invocation of this function block instance

IEC 2269/2000

Figure 23 — Timing diagram of USEND and UREV function blocks

The stafe diagram shown in figure 24 describes the algerithm of the USEND function block.
Tables 31 and 32 describe the transitions of this statendiagram and the actions to be performed
within tHe states and the settings of the USEND fungtion block outputs.

INIT
1
\
IDLE <
2
A
TRYING
4 4
SENT ERROR
5 5
\ 4 A 4

IEC 2270/2000

Figure 24 — State diagram of USEND function block
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Table 31 — Transitions of the USEND state diagram

Transition Condition
1 Initialization done
2 At raising edge of REQ input
3 Communication system indicates "Sent to Remote

Communication Partner"

4 Communication system indicates "Cannot Send to
Remote Communication Partner" or other communication
problems detected

5 After next invocation of this instance

Table 32 — Action table for USEND state diagram

FB outputs
State Actions DONE ° ERROR~’ STATUB

IN|T 2 Initialize outputs 0 0 0
IDLE No actions 0 0 ---
TRYING Send data given at the SD_i inputs to --- --- ---

remote communication partner
SHNT Clear error indication 1 0 0
ERROR Indicate error 0 1 b
---| indicates "unchanged" FB outputs.
@ | INIT is the cold start state.
® | The error code is placed in the status output.
¢ | See figure 10.

The staje diagram of figure 25 describes the algorithm of the URCV function block. Tables 33
and 34 describe the transitions of.this state diagram and the actions to be performed wjthin the
states and the settings of the URCV function block outputs.
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INIT

DISABLED

ENABLED <

CHECKING

Y

HAVE_DATA ERROR

%

Table 3

IEC 2271/2000

Figure 25 — State diagram of UREGY function block

3 — Transitions of JIRCV state diagrams

Transition

Condition

1

Initialization done

EN R=1

EN-R'30

Data received from remote communication partner

Communication problems detected

Data types of SD_i of USEND and RD_i of URCV match

N ol b~|lw DN

Data types of SD_i of USEND and RD_i of URCV do not
match

After next invocation of this instance
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Table 34 — Action table of URCV state diagram

61131-5 © IEC:2000

FB outputs

State Actions NDR ¢ ERROR ° STATUS RD_1..RD..n
INIT @ Initialize outputs 0 0 0 System null
DISABLED No actions 0 0 --- ---
ENABLED No actions - - - -
CHECKING Verify data type match | --- --- --- ---
HAVE_DATA Deposit data 1 0 0,9 New data
ERROR Indicate error 0 1 b
--- indicgtes "unchanged" FB outputs.
2 INIT ig the cold start state.
P The efror code is placed in the status output.
¢ See figure 10.
7.5.2 BSEND / BRCV Function Blocks
Corresponding instances of one BSEND and one BRCYV function block provide one insfance of
the PC function programmed data acquisition.
The BSEND instance sends data to the BRCV instance, which may process this data| with its
applicatlon program. When requested the BSEND instance takes the data from its SD| 1 input
and transmits it to the corresponding BRCV instarce. Previously received data is ovefwritten.
The BR[LV instance passes the received data to the application program via its RD_1 output.
This ocgpurs when the application program;-requests its BSEND instance to send data. The
BRCYV instance passes newly received data when it has finished its previous request and gets
new datp. It informs the application program when new data have arrived.
The SD| 1 input of the BSEND ,instance and the RD_1 output of the BRCV instance shall both
be of dgta type ANY and are interpreted as a sequence of bytes.
NOTE The representation of the data in the controller is typically dependent on the implementation. The
communigation partners shall agree in the interpretation of any data if data of data type other than array df byte are
transferrefd. This restrictsithe-interoperability of programs using these communication function blocks.
The BSEND instatice shall send as many bytes out of the data given at the SD_1 input as given
at the LEN input-of the BSEND instance. If the LEN input has the value 0 the complete [variable
given afl the(SD_1 input shall be transferred. The RD_1 output shall be able to store the data
sent. The“LEN output of the BRCV instance shall contain the count of bytes received in the

RD_1o0

4 4 A laall L : Lol +£
(PUL. ATTTITUT oSTidll DT oSIyriancu, 11

— either the value at the LEN input of the BSEND instance is greater than the total length in
bytes of the variable connected to the SD_1 input,

— or the total length in bytes of the received data is greater than the total length in bytes of
the variable connected to the RD_1 output of the BRCV instance.

The data transfer phase of the BSEND instance starts with the raising edge at the REQ input. It
ends when the DONE or the ERROR output is set to 1. The DONE output shall be set to 1 for
one cycle after the complete block of data to be sent is completely transmitted. During the data
transfer phase, the implementer may restrict the access to the variable containing the data to
be sent. The RD_1 output of the BRCV instance is valid when the NDR output has the value 1.

One BSEND instance sends data to one BRCV instance; that means, they are corresponding
instances, if the value of the ID parameter reference the same communication channel and if
the value of the R_ID parameters are equal within the scope of this communication channel.
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The data transfer shall be cancelled if a raising edge is detected at the R input of the BSEND

instance. If the data transfer is cancelled the ERROR and the STATUS outputs of the BRCV
instance are set. In case the values of the RD_1 and LEN outputs are undefined.

If an error occurred, the ERROR output pulses one cycle to indicate an error and the STATUS
output contains the error code.

o —— +
| BSEND |
BOOL ---> REQ DONE |--- BOOL
BOOL ---> R ERROR |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID  STATUS |--- INT
STRING —---| R ID |
ANY INT ---| LEN |
ANY ---| SD_1 |
o —— +
FUNCTION BLOCK BSEND (* Programmed data acquisition }X)
VAR INPUT (* requester *)
REQ BOOL R EDGE; (* Request to send *)
R BOOL R EDGE; (* Reset *)
ID COMM CHANNEL; (* Communication channel (%)
R ID STRING; (* Remote function blogk, *)
LEN ANY INT; (* Bytes to send *)
SD 1 ANY; (* User data to send %)
END VAR
VAR OUTPUT
DONE BOOL; (* Function pé&rformed *)
ERROR BOOL; (* New non-zero STATUS received ¥*)
STATUS: INT; (* Last detécted status *)
END VAR
IEC 22742000
Figure 26 =~BSEND function block
oS +
| BRCV |
BOOL ---\_EN R NDR |--- BOOL
COMM CHANNEL w-—| ID ERROR |--- BOOL
STRINGS==-| R ID STATUS |--- INT
| LEN |--- ANY INT
| RD 1 |--- ANY
Fmm ———
FUNCTION~BLOCK BRCV (* Programmed data acquisition ¥*)
VAR INPUT (* receiver ¥*)
EN, R BOOL; (* Enable to receive data *)
D COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
R_ID STRING; (* Remote function block *)
END VAR
VAR OUTPUT
NDR BOOL; (* New user data received *)
ERROR BOOL; (* New non-zero STATUS received ¥*)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
LEN ANY INT; (* Count of received bytes *)
END VAR
VAR IN OUT
RD 1 ANY; (* Received user data *)
END VAR

IEC 2273/2000

Figure 27 — BRCV function block
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Requester's BSEND block:

fomm +

| |

t0 tl
+-——+
| \
t3 t4

o +
NDR |
_______________ + +_____________________________________
t2 t5
TIMING RELATIONSHIPS:
tl > tO0
t2 = t0 + tAD + tX (Accept delay and transmit time)
t3 = t2 + tCF (Confirmation transmit time)
td = t3 + tNC1 (Time to next invocation)
t5 = t2 + tNC2 (Time to next invocation)
EVENT IDENTIFICATION:
t0: Request to send at BSEND.REQ
tl: Requester resets BSEND.REQ input
t0..t2: Requester's BSEND.SD inputs sent to
receiver's BRCV.RD outputs
t2: Transmission of complete data fimished, receiver's BRCV.RI
contain the received send data
t3: Last confirmation received bwRegquester
t4: Next invocation of this function block instance
t5: Next invocation of this fuWetion block instance

Figure 28 — Timing diagram:of BSEND and BRCV function blocks

E[C 2274/2000

The stafe diagram shown in figure;29 describes the algorithm of the BSEND function block.
Tables 35 and 36 describe the transitions of this state diagram and the actions to be pgrformed
within tHe states and the settings of the BSEND function block outputs.
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INIT ||
1
v
IDLE f_
2 9
Y 4
SEND_FIRST -
6 3
v v 5 v
SEND_NEXT > CANCEL
B P 4 7
v Y v vV v
SENT ERROR
8 8
Y v

IEC 2275/2000

Figure 29 — State diagram of BSEND-\function block

Table 35 — Transitions of the, BSEND state diagram

Transition Condition
1 Initialization done
2 At raising edge‘of REQ input
3 Positive c¢onfirmation received and more data to send
4 Negative confirmation received or communication

pfoblems detected

At raising edge of R input

Positive confirmation received and no more data to send

Immediate

After next invocation of this instance

O | [N Ho o

Communication problems detected
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Table 36 — Action table for BSEND state diagram

FB outputs
State Actions DONE ° ERROR ¢ STATUS

INIT @ Initialize outputs 0 0 0
IDLE No actions 0 0 ---
SEND_FIRST | Send first block of data given at the --- -1 ---

SD_1 input to remote communication

partner, send a maximum of LEN bytes

in total
SEND_NEXT Eind4 pext ‘b‘lock of data given gt the --- --- ---

partner, send a maximum of LEN bytes

in total
SHNT Clear error indication 1 0 0
CANCEL Stop the data transfer --- --- ---
ERROR Indicate error 0 1 b
---] indicates "unchanged" FB outputs.
@ | INIT is the cold start state.
® | The error code is placed in the status output.
¢ | See figure 10.

The state diagram shown in figure 30 describes the\ algorithm of the BRCV function block.
Tables 37 and 38 describe the transitions of this state*diagram and the actions to be pegrformed
within tHe states and the settings of the BRCV fungtion block outputs.

INIT |
1 ‘7
v 7
DISABLED RESP_NEG
K
2 3 |4 |
v
ENABLED Rl
4 8
¥ 9
1y RECEIVING
5 [ 8
v v v
RESP_MORE || RESP_LAST || CANCELLED
7 7 i 7
v v v
HAVE_IT ERROR
10 i1 0
Y

IEC 2276/2000

Figure 30 — State diagram of BRCV function block
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Table 37 — Transitions of BRCV state diagrams

Transition Condition
1 Initialization done
2 EN_R =1
3 EN_R=0
4 Data received from remote communication partner
5 More data follows is true
6 More data follows is false
7 Immediate
8 Communication problems detected
9 Indication received to cancel data transfer
10 After next invocation of this instance

Table 38 — Action table of BRCV state diagram

FB outputs
State Actions NDR ° ERROR ° STATUS RD_1, LEN
INIT @ Initialize outputs 0 0 0 System nul
DISABILED No actions 0 0 --- ---
RESP[NEG Send negative --- - --- ---
response
ENABLED No actions --- --- - ---
RECEIVING Verify data can be d New data ¢
stored and store at the
given index
RESP{MORE Send positive response.|--- --- --- ---
RESP[LAST Send positive response | --- --- --- -—-
CANCELLED Send positive response | --- --- 5 ---
HAVE]IT Deposit data 1 0 0 New data
ERROR Indicate“error 0 1 °
--- indicates "unchanged" FB outputs.
& INI[T is the cold start state.
P Th¢ error€ode is placed in the status output.
¢ Sep figure 10.
¢ NeWwdatamay beptacedtimthe RD—toutput,mcase the STATUS output shatbesetto=t————

7.6

Parametric control

The PC communication function parametric control uses the WRITE function block.

One instance of a WRITE function block provides one instance of the PC function parametric

control.

The ID parameter identifies the communication channel to the remote communication partner.
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The VAR i inputs of the WRITE function block contain a string which can be interpreted by the

remote

communication partner as variable identifier (access path) of it. The SD i inputs

reference the values to be written to the variables identified by the VAR_i inputs. The remote
communication partner writes the values to these variables. The VAR _i and SD_i parameters
are extensible. At least VAR_1 and SD_1 shall be present.

Each variable of the remote communication partner shall have the same data type as
programmed at the SD_i inputs of the WRITE instance.

If the re

mote communication partner is a PC, variables with an access path and variables with

direct representation may be accessed with a WRITE function block. The variables with an

access
languages
used as
shall b
represe
with an
block in

If a vari

path are referenced in the VAR_ACCESS constructlon of the PC programmlng

the |dent|f|er of the vanable in the VAR i mput If a variable with direct represgentation
accessed with a WRITE function block, the VAR _i input shall contain-the direct
ntation, for example %IW17, as a string. It is possible to mix the access to Variables
access path and with direct representations in one invocation of a/WRITE [function
stance.

hble shall be written via an access path, which is declared inside a program (sge 2.5.3

of IEC §1131-3), the REMOTE_VAR function shall be used. The name of the program |nstance

shall be|

used at the SC_ID input, the name of the variable at the#/NAME input, for exagmple to

write the variable AB12 in the program DO7 the REMOTE_VAR function shall be invoked with

REMOT]

If a sub
input of

VAR _iinputs.

E_VAR (2, "DO7", "AB12", "").

~element of a structured variable or an elemen® of an array shall be written, the SUB
the REMOTE_VAR function shall be used to identify this sub-element or elemept in the

If an error occurred, the ERROR output pulsesione cycle to indicate an error and the $TATUS

output contains the error code.

o - +
| WRITE |
BOOL ---> REQ DONE |--- BOOL
COMM_CHANNEL -——] JID ERROR |--- BOOL
(Note) ---{ VAR_l STATUS |--- INT
ANY —-=| sSD 1 \
: [ |
(Notel) )---1 VAR n \
ANY ---] SD n \
Fmm e +
FUNCTION=-BLOCK WRITE (* Parametric control *)
VAR INPUT
RED : BOOL R _EDGE; (* Request *)
D : COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
VAR 1 : (Note); (* Identifier and *)
SD 1 : ANY; (* value of variable to be set ¥*)
: (* extensible and any type *)
VAR n : (Note);
SD n : ANY;
END VAR

VAR OUTPUT

DONE : BOOL; (* Function performed *)
ERROR : BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)

END VAR

NOTE The VAR_i inputs are extensible and can be of STRING type or of the VAR_ADDR data
type.

IEC 2277/2000

Figure 31 — WRITE function block
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Requester's WRITE block:

o ————— +
REQ | \
____+ + ____________________________________
t0 tl
t————— +
DONE |
________________ + +________________________________
t2 t3
TIMING RELATIONSHIPS:
+1 +0
t2 = t0 + tAD + tX (Accept delay and transmit time)
t3 = t2 + tNC (Time to next invocation)

FVENT IDENTIFICATION:
t0: Request to write data at the remote communication
partner

tl: Requester resets WRITE.REQ input

t0..t2: The data (identifiers and values) are sent to
the remote communication partner, the variables
are set, the acknowledgement is,§ent back

t2: Transmission complete, acknowledgementreceived

t3: Next invocation of this function block® instance

The sta

Tables 39 and 40 describe the transitions of this(state diagram and the actions to be pg
within tHe states and the settings of the WRITE function block outputs.

IEC

Figure 32 — Timing diagram of WRITE function block

fe diagram shown in figure 33 describes-the algorithm of the WRITE functio

INIT

WAITING

| 4

278/2000

n block.
rformed

HAVE_IT ERROR

% %

IEC 2279/2000

Figure 33 — State diagram of WRITE function block
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Table 39 — Transitions of the WRITE state diagram

Transition Condition
1 Initialization done
2 At raising edge of REQ input
3 Positive response of remote communication partner
4 Negative response from remote communication partner
or other communication problems detected
5 After next invocation of this instance

Table 40 — Action table for WRITE state diagram

FB outputs
State Actions DONE ° ERROR ¢ STATUS

INIT @ Initialize outputs 0 0 0
IDLE No actions 0 0 =t
WAITING Request to write --- --- -1

variables into remote

communication partner
HAVE_IT Indicate success 1 (0] 0
ERROR Indicate error 0 1 b
--- indicates "unchanged" FB outputs.
@ INIT is the cold start state.
®  The error code is placed in the status output,
¢ See figure 10.

7.7

nterlocked control

The PC
blocks.

Corresp|
function
corresp
and if t
channel

The SE

communication function interlocked control uses the SEND and the RCV

onding instances oftone SEND and of one RCV function block type provide

interlocked contnol. Two instances of the SEND and RCV function bl
bnding, if the value of the ID parameters reference the same communication
he value of.the R_ID parameters are equal within the scope of this commy

function

one PC
bck are
channel
nication

and to

ND @instance requests the RCV instance to execute an application operation
the/,SEND instance of the result of the operation. This has two aspe

CEND ognd DOV inoton e—andth
O IND arrtad Iz o v irotarnocsartu aic— o

inform cts, the
synchro change
of information between them. This function can be used to have the effect of a remote
procedure call from one application program to another.

HE2-X 1PN £t anpleatian—oraceans £t
mTZatoTr U arc—appmoatiorT prograrnT ot

The interlocked control function is requested by a raising edge of the REQ input of the SEND
function block instance. When requested the SEND instance takes the data from its SD i
inputs and transmits it to the corresponding RCV instance.

When the EN_R input of the RCV instance has the value of 1, it is enabled to receive data from
the corresponding SEND instance and to perform the intended operation of the application
program. When the RCV instance receives the data from the SEND instance, it passes the
received data to the application program via its RD_i outputs. The NDR output of the RCV
instance pulses one cycle to indicate that new data were received. After performing the
intended operation of the application program, the result data are taken via the SD_i inputs and
the response is initiated on a raising edge of the RESP input of the RCV instance.
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When the SEND instance receives this response, it passes the received data to its RD i
outputs. The NDR output of the SEND instance pulses one cycle to indicate that new data are

ready.

A raising edge on the R input of the SEND instance resets both the SEND and the

corresponding RCV instance.

The number and each of the data types of the SD_i inputs of the SEND instance and the RD _i
outputs of the corresponding RCV instance shall be compatible. The same is required for the
SD _i inputs of the RCV instance and the RD_i outputs of the SEND instance. The SD i inputs
and the RD_i outputs of the SEND and RCV function blocks are extensible. Either the send
data or the response data or both may be empty, that is, the user did not program any SD i

inputs afd corresponding RD_i outputs.

If the rg¢ceived data did not match the RD i outputs of the RCV function black-or

occurre
containg

AN error

h

VARIN OUT

i, the ERROR output pulses one cycle to indicate an error and the(:STATU$ output
the error code.
o —— +
SEND \
BOOL ---> REQ NDR |--- BOOL
BOOL ---> R ERROR |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID  STATUS |--- INT
STRING ---| R ID RD 1 |--- ANY
ANY ---| SD 1 : | :
: | : RD m |--- ANY
ANY ---| SD n |
e +
FUNCTION BLOCK SEND (* Interlagked control, requester™)
VAR INPUT
REQ : BOOL R _EDGE; (* Reguest to send with raising edge*)
R : BOOL R EDGE; (* R&€set local, remote function ¥*)
ID COMM_CHANNEL; (* ‘€ommunication channel ¥*)
R _ID STRING; (¥ )Remote function block *)
SD 1 : ANY; (* User data to send *)
: (* extensible and any type *)
SD n : ANY;
END VAR
VAR_OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data received *)
ERROR :«.BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS:A~INT; (* Last detected status *)
END VAR

RD 1 : ANY; (* Received user data *)
: (* extensible and any type ¥*)
RD m : ANY; (* It is not required that m = n *)
END VAR (* either m, n, or both may be 0%*)

IEC 2280/2000

Figure 34 — SEND function block
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o —— +
| RCV \
BOOL ---| EN R NDR |--- BOOL
BOOL ---> RESP ERROR |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID  STATUS |--- INT
STRING ---| R ID RD 1 |--- ANY
ANY ---| SD 1 : | :
| RD n |--- ANY
ANY ---] SD m
e +
FUNCTION BLOCK RCV (* Interlocked control, responder™)
VAR INPUT
EN R : BOOL; (* Enable to receive data *)
RESP : BOQT, R EDGE; (* Request to send response data *)
ID : COMM_CEANNEL;(* Communication channel *)
R ID : STRING; (* Remote function block *)
SD 1 : ANY; (* User data to send *)
: (* extensible and any type *)
SD m : ANY;
END VAR
VAR_OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data receivdd,*)
ERROR : BOOL; (* New non-zero STATUSteceived *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
END_ VAR
VAR _IN OUT
RD 1 : ANY; (* Received user data *)
: (* extensible and any type *)
RD n : ANY; (* It is mot required that m = n *)
END VAR (* eithe€r”m, n, or both may be 0%*)

IEC 2281/2000

Figure 35= RCV function block
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Requester's SEND block:
+————— +
REQ | |
____+ + _____________________________________________
t0 tl
- +
NDR | |
______________________________________________ + +___
t6 t7
Responder's RCV block:
+-——— +
NDR | \
________________ + +__________________________________
t2 t3
- +
RESP | |
______________________________ + +______________
t4 t5

TMING RELATIONSHIPS:

tl > t0
t2 = t0 + tSX (Send transmit time)

t3 = t2 + tNI (Time to next invocation)

td > t2

t5 > t4

t6 = t4 + tRX (Response transmit time)

t7 = t6 + tNI (Time to next invocatien)
FVENT IDENTIFICATION:

t0: Request to send at SEND.REQ

tl: Requester resets SEND.REQ input

t2: Transmission complete, regponder's RCV.RD i
contain the receivedysend data

t3: Next invocation of RCV\instance

t4: Responder requests to,send RCV.SD j inputs

t5: Responder resets REVIRESP input

t6: Transaction compl@te, requester's SEND.RD_ j
contain the,gxreteived response data

t7: Next invocatidn' of the SEND instance

Figure 36 ="Fiming diagram of SEND and RCV function blocks

IEC

4

282/2000
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The state diagram shown in figure 37 describes the algorithm of the SEND function block.
Tables 41 and 42 describe the transitions of this state diagram and the actions to be performed
within the states and the settings of the SEND function block outputs.

INIT

1

IDLE

2y 1
7

SEND_AND_WAIT CANCEL

Sl 4,12 8l gl 12

CHECKING WAIT_RCV WAIT_CNCL
5 6 lg, 12 ls, 12
v yy >,
HAVE_DATA ERROR

10 11 101
\ 4

Figure 37 — State diagram~of SEND function block

IEC 2283/2000

Table 41 — Transitions of the SEND state diagram

Transition Condition
1 Initialization done
2 At-raising edge of REQ input
3 Positive response from RCV
4 Negative response from RCV
5 Data types of received data and RD_1 to RD_m match
6 Data type of received data and RD_1 to RD_m mismatch
7 At raising edge of R input
8 Positive or negative response to the reset request
9 Positive or negative response from RCV
10 After next invocation of the instance
11 Local resource problems detected
12 Communication problems detected
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Table 42 — Action table for SEND state diagram

FB outputs
State Actions NDR ° ERROR ¢ STATUS RD_1... RD_m
INIT ® Initialize outputs 0 0 0 System null
IDLE No actions 0 0 --- ---
SEND_AND_WAIT | Send data to RCV, evaluate | --- --- -1 ---
transition 7 first
CHECKING Verify data type match --- --- -—- ---
HAVE_DATA Deposit data in instance 1 0 0 New data from
RCV

ERROR Indicate error 0 1 °

CANCHL Request to reset RCV --- --- 5 3
WAIT_RCV No actions --- --- --- -
WAIT_ECNCL No actions - - - -

9

Seg figure 10.

--- indigates "unchanged" FB outputs.
@ INIT is the cold start state.

®  Thelerror code is placed in the status output.
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The state diagram shown in figure 38 describes the algorithm of the RCV function block.
Tables 43 and 44 describe the transitions of this state diagram and the actions to be performed
within the states and the settings of the RCV function block outputs.

INIT
'y
2
DISABLED ———> ENABLED <
3
7] ‘y Yy
NAK_DIS CHECKING
5 l sl 10
HAVE_DATA NAK_ERROR |1g
11 9,10
3 l >
4
WAITING ——> NAK_BUSY
12
71 8 9| >
12
NAK_CANCELED >
4
RESPONDING W’ ERROR

11¢

Figure 38 — State diagram of RCV function block

Table 43 — Transitions of RCV state diagrams

IEC 2284/2000

Transition

Condition

N

Initialization done

EN R=1

EN R=0

When data received from SEND

Data types of received data and RD_1 to RD_n match

Data types of received data and RD_1 to RD_n mismatch

Raising edge of RESP input

When reset is requested by SEND

Ol |[N |||~ DN

Communication problems detected

-
o

Local resource problems detected

After next invocation of the instance

True, i.e. condition is empty
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Table 44 — Action table of RCV state diagram

FB outputs
State Actions NDR ° ERROR ° STATUS RD_1...RD_n
INIT @ Initialize outputs 0 0 0 System null
DISABLED No actions 0 0 --- ---
ENABLED No actions 0 0 --- ---
CHECKING Verify data type match | --- --- --- ---
HAVE_DATA Deposit data 1 0 0 New data from
SEND
NAK_ERROR Send negative --- --- --- ---
response to SEND
WAITING No actions 0 0 --- -
NAK_BPSY Send negative --- --- --- L2
response to SEND
NAK_CANCELED | Send positive response | --- --- --- ---
to the reset request
and then send negative
response to SEND
RESPONDING Send positive response | --- --- --- ---
with user data to SEND
ERROR Indicate error 0 1 b
NAK_DJ}S Send negative --- - --- ---
response to SEND
--- indigates "unchanged" FB outputs.
@ INIT is the cold start state.
®  Thelerror code is placed in the status output.
¢ Seefigure 10.

7.8 Programmed alarm report

The PC|communication fungtion programmed alarm report uses the NOTIFY and the|ALARM
function|blocks.

One ingtance of one"\NOTIFY function block or one instance of one ALARM functign block
provideg one instanee of the PC function programmed alarm report.

A PC cgdn be programmed using the ALARM function block to report an alarm messageg with an
acknow capability. Or, it can be programmed using the NOTIFY function plock to

The raising edge at the EVENT input reports an alarm message of a coming event, the falling
edge at the EVENT input reports the going of this event. The reason for the event can be given
with the EV_ID input, its severity given at the SEVERITY input of the function blocks. The
severity shall have a range from 0 to 127, inclusive. 0 shall represent the highest severity, 64 a
normal severity, and 127 the lowest severity. Additional data at the SD_i inputs may be used to
specify more details of the occurred event.

The ACK_UP output of the ALARM function block shall contain an indication, whether or not
the coming of the event was acknowledged by the remote communication partner. The
ACK_DN output shall contain this indication for the going of the event. Only the
acknowledgement of the most recent event shall set the acknowledgement outputs. The same
behavior shall be true for the falling edge of the EVENT input and the ACK_DN output.
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The ID parameter identifies the communication channel to the remote communication partner.
If the communication system provides communication channels which support one-to-many or
one-to-all connections, these function blocks may be used to program an alarm report function
from one PC to many. In this case the first valid acknowledgement sets the appropriate ALARM

acknowledgement output.

The send data may provide additional information in the alarm message. The send data may be
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empty, i.e. no SD_i inputs are programmed.

If an error occurred, the ERROR output pulses one cycle to indicate an error and the STATUS

output contains the error code.

Fm—— o +
| NOTIFY |
BOOL ---| EVENT DONE |--- BOOL
COMM_CHANNEL --—] ID ERROR |--- BOOL
STRING —--—| EV_ID STATUS | === INT
INT ---| SEVERITY |
ANY ---| SD 1 |
: | : |
ANY ---| SD n |
Fmm e +
FUNCTION BLOCK NOTIFY (* Programmed alarm ‘xteport *)
VAR _INPUT (* without an acknowledgement *)
EVENT : BOOL; (* Request to report event *)
ID : COMM_CHANNEL; (* Communicati®n)‘channel *)
EV_ID : STRING; (* Event iden¥ifier *)
SEVERITY: INT; (* Severityief the event *)
SD 1 : ANY; (* User data to send *)
: (* exteénsible and any type *)
SD n : ANY;
END VAR
VAR_OUTPUT
DONE : BOOL; ¢* Function performed *)
ERROR : BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS : INT; (* Last detected status *)
END_ VAR

IEC 228

Figure 39 — NOTIFY function block

b/2000
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B —————™— L +
| ALARM |
BOOL ---| EN R DONE |--- BOOL
BOOL ---| EVENT ERROR |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID STATUS |--- INT
STRING ---| EV_ID ACK_UP |--- BOOL
INT ---| SEVERITY ACK DN |--- BOOL
ANY ---] SD 1 |
: | : |
ANY ---| SD n |
o +

FUNCTION BLOCK ALARM

Programmed alarm report ¥*)

VAR INPUT * with an acknowledgement *)
EN R ROQOT.; (* Fnable alarming function *)
EVENT BOOL; (* Request to report event *)
ID COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
EV_ID STRING; (* Event identifier *)
SEVERITY: INT; (* Severity of the event *)

SD 1 ANY; (* User data to send *)
: (* extensible and any typé’y)
SD n ANY;

END VAR

VAR_OUTPUT
DONE BOOL; (* Function perforned *)
ERROR BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS INT; (* Last detected<{status *)
ACK_UP BOOL; (* Acknowledged/coming event *)
ACK_ DN BOOL; (* Acknowledged going event *)

END VAR

IEC 228

Figure 40 — ALARM function block

$/2000
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Requester's ALARM block:

o - + Fom—————— +
EVENT | | | \
-————+ Fom + fom
t0 t2 t4 t6
o + +-—-
ACK_UP | | |
———————————————— + o
tl t5
Fom - +
ACK DN |
__: ______________________________ + + ________
t3 t7

TIMING RELATIONSHIPS:

tl = t0 + tXC + tAC (Transmit time and acknowledge delay
of coming event)

t2 > t0

t3 = t2 + tXG + tAG (Transmit time and acknowledgefdelay
of going event)

td > t2
t5 = t4 + tRC (Delay from coming to resegting ACK _UP)
t6e > t4
t7 = t6 + tRG (Delay from going to keSetting ACK DN)

EVENT IDENTIFICATION:

t0: Coming of the event

tl: Acknowledgement of coming event
t2: Going of the event

t3: Acknowledgement of going event
t4: Renewed coming of the event

t5: Reset of the ACK UP outpu¥

t6: Renewed going of the event

t7: Reset of the ACK DN oufput

IEC| 2287/2000

Figure 41 — Timing diagram of ALARM function block
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The state diagram shown in figure 42 describes the algorithm of the NOTIFY function block.
Tables 45 and 46 describe the transitions of this state diagram and the actions to be performed
within the states and the settings of the NOTIFY function block outputs.

INIT

'y
2l |DLE3 I—<_|

TRY_UP

4 5

SENT_UP

°)

TRY_DOWN

) 4y

SENT_DOWN ERROR
% %

Figure 42 — State diagram of NOTIFY function block

IEC 2288/2000

Table 45 = Transitions of the NOTIFY state diagram

Transition Condition
1 Initialization done
2 Raising edge of EVENT input
3 Falling edge of EVENT input
4 Communication system indicates "Sent to remote commu-

nication partner”

5 Communication system indicates "Cannot send to remote
communication partner"

6 After next invocation of this instance



https://iecnorm.com/api/?name=0884ebf6460a731feb5a3067266dfbb2

- 66 - 61131-5 © IEC:2000

Table 46 — Action table for NOTIFY state diagram

FB outputs
State Actions DONE ° ERROR ¢ STATUS
INIT @ Initialize outputs 0 0 0
IDLE No actions 0 0 0
TRY_UP Request to report the coming alarm to the |0 0 ---
remote communication partner
SENT_UP No actions 1 0 ---
TRY_DOWN Request to report the going alarm to the 0 0 ---
remote communication partner
SENT_POWN No actions 1 0 =
ERROR Indicate error 0 1 2
--- indigates "unchanged" FB outputs.
& INIT is the cold start state.
®  Thelerror code is placed in the status output.
¢ Sed figure 10.
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The state diagram shown in figure 43 describes the algorithm of the ALARM function block.
Tables 47 and 48 describe the transitions of this state diagram and the actions to be performed
within the states and the settings of the ALARM function block outputs.

NOTE T
detect an

INIT
1 v
DISABLED
2 A
v 3
ENABLED -
<«
4 V¥ 5|
U1
5 v
uP
sl 6 l 5T 9
ACK_UP D2 U2
7
5 6 l v 4T
U3 DA DOWN_NO_ACK
7l sl 9
4
DOWN DOWN_NOT_DONE
9 l 9 l \4 v
ACK_DOWN ERROR
1ol 10l

IEC 2289/2000

he states\labelled U1, U2, U3, D1, and D2 may also transition to the ERROR state if the loy
error white trying to send the event notification.

ver layers

Figure 43 — State diagram of ALARM function block
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Table 47 — Transitions of the ALARM state diagram

61131-5 © IEC:2000

Transition Condition
1 Initialization done
2 EN_R=1
3 EN_R=0
4 Raising edge of EVENT input
5 Coming event notification sent by communication system
6 Falling edge of EVENT input
7 Going event notification sent by communication system
8 Receive acknowledge of the report of the coming alarm
9 Receive acknowledge of the report of the going alarm
10 After next invocation of this instance
Table 48 — Action table for ALARM state diagram
FB outputs
State Actions DONE ° | ERROR * | STATUS | ACK_UP | ACK|DN
INIT @ Initialize outputs 0 0 0 0 0
DISABLED No actions 0 0 --- 0 0
ENABLED No actions 0 0 0 --- ---
u1,|u2, U3 Request to report the 0 0 --- 0 ---
coming alarm to the
remote communication
partner
upP No actions 1 --- --- --- -
ACK_UP Confirm recgived - 0 0 1 ---
acknowledgement
positively
D1,|D2 Request to report the 0 0 --- --- 0
going alarm to the remote
communication partner
DOYWN_NO_ACK No actions 1 -—- --- -—- ---
DOWN No actions 1 --- --- --- -
DOYWN_NO;F_DONE | No actions 0 -—- --- -—- ---
ACH *‘DOWN Confirm received --- 0 0 --- 1
acRNoOWedgement
positively
ERROR Indicate error and confirm | 0 1 b 0 0
received
acknowledgement
negatively
--- indicates "unchanged" FB outputs.
@ INIT is the cold start state.
®  The error code is placed in the status output.
¢ See figure 10.
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onnection management

The PC communication function connection management uses the CONNECT function block.

One instance of one CONNECT function block provides one instance of the PC function
connection management. This communication function allows to establish a connection
between the calling communication partner and the remote communication partner.

A PC can request a remote communication partner to establish a connection between this PC
and the remote communication partner. The remote communication partner is identified using
its name. (The name shall be specified by means of the implementer of the remote commu-
nication partner.) A communication channel to the remote communication partner is defined.

The remote communication partner shall decide whether or not to establish the connectjon.
If the ipvocation of a CONNECT function block establishes a communicatjon channel to a
remote |communication partner, the ID output shall provide the communication |channel
descriptor which can be used as an input for the ID input to other communication function
blocks which communicates with this remote communication partner.
The remote communication partner itself may also use this connection for its communigation as
a client] The remote communication partner can get the necessafy value of the ID pgdrameter
by calling a CONNECT function block referencing the comimunication partner which has
already jestablished the connection.
If an ernor occurred, the ERROR output pulses one cycle to indicate an error and the $TATUS
output gontains the error code.
A comnjunication channel may also be established by local means of the PC on one|or both
sides of|the communication channel. In this case the PC shall show the same behavior gs if the
CONNELCT function block for this communieation channel is invoked at the beginning of the
applicatlon program cycle with the EN_Ci\parameter fixed to 1. The implementer shall define
how theg application program can get the appropriate value for the ID parameter to pse this
communication channel.
oo +
| CONNECT |
BOOL -==} EN C VALID |--- BOOL
(Note) 3| PARTNER ERROR |--- BOOL
| STATUS |--- INT
| ID |--- COMM CHANNEL
fom e +
HUNCTION )BLOCK CONNECT (* Connection management *)
JAR INPUT
EN.C" : BOOL; (* Enable connection *)
PARTNER: (Note) ; (* Name of the remote communication *)
(" partner *)
END_ VAR
VAR OUTPUT
VALID : BOOL; (* Connection ID valid *)
ERROR : BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
ID : COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
END_ VAR B
NOTE The data type of the input PARTNER is implementer specific. Additional information may be
provided with this parameter which may be used to establish the communication channel, for
example, a password or some communication subsystem specific parameters.

IEC 2290/2000

Figure 44 — CONNECT function block
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Existence of the connection:

e +
| |

_________ + +_________________
tl t4

o +
EN C | |
:___+ + _____________________
t0 t3
R e et +
VALID | |
_______________ + +_____________
t2 t5

TIMING RELATIONSHIPS:

tl = t0 + tAD + tX (Time to establish the connection)
t2 = tl + tNC (Time to next invocation)

td = t3 + tAD (Time to conclude the connectiorn)
t5 = t4 + tNC (Time to next invocation)

EVENT IDENTIFICATION:

t0: Request to establish a connection to the, temote
communication partner

tl: Connection is established

t2: Validity of the new connection is sighalled to the
application program

t3: Request to conclude the connection

t4: The connection is concluded

t5: Conclusion of the connection¢ig*signalled

IEC 229/1/2000

Figure 45 — Timing diagram of CONNECT function block
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The state diagram shown in figure 46 describes the algorithm of the CONNECT function block.
Tables 49 and 50 describe the transitions of this state diagram and the actions to be performed
within the states and the settings of the CONNECT function block outputs.

INIT
'y
P> IDLE <
9 A 2 13* 13
ABORT 1 RETRY
v 14 v 3*
12
CHECKING_1 ——J»| DENY CONNECTING
'y v 5
ACCEPT CHECKING 2
8 11 2 11 12¢
CONCL_PASSIV ABORT_2

14¢ v 14

CONNECTED

P 3
CONCLUDING RETRY CLOSING

1% 13 6 7‘

\ 4 v
ERROR ERROR
13¢ 1%
Accept.connection Request cgnnection

IEC 2292/2000

Figure 46 — State diagram of CONNECT function block
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Table 49 — Transitions of the CONNECT state diagram

Transition Condition

1 Initialization done

2 EN_C=1

3 EN_C=0

4 Receive a positive confirmation to the request to establish
a new connection from the remote communication partner

5 Receive a negative confirmation to the request to establish
a new connection from the remote communication partner

6 Receive a paositive confirmation ta the request to conclude
the connection from the remote communication partner

7 Receive a negative confirmation to the request to conclude
the connection from the remote communication partner

8 Loss of connection

9 Receive a request to establish a new connection to
the remote communication partner

10 Receive a request to conclude the connection to
the remote communication partner

11 Accept to establish a connection

12 Deny to establish a connection

13 Next invocation

14 Immediately



https://iecnorm.com/api/?name=0884ebf6460a731feb5a3067266dfbb2

61131-5 © IEC:2000

- 73 -

Table 50 — Action table for CONNECT state diagram

FB outputs
State Actions VALID ERROR * STATUS ID ¢

INIT @ Initialize outputs 0 0 NG

IDLE No actions --- --- NG

CHECKING_1 Check if the connection -—- --- NG
can be established

DENY Send negative response to --- --- NG
the request of the
connection

ACICEPT Accept to establish a 0 --- NG
connection and a send a
positive response

CONCL_PASSIV Send a positive response -—- --- NG
to conclude the connection

CONNECTING Request a connection to 0 -1 NG
the remote communication
partner

ABIORT_1 Request to abort --- --- NG
communication

CHECKING_2 Check if the connection 0 --- NG
can be established

ABIORT_2 Request to abort --- --- NG
communication

CONNECTED No action 0 0 OK

RETRY No action 1 1 NG

CLPSING Request to conclude 0 -1 NG
the connection

CONCLUDING Send positive response to 0 --- NG
conclude the connection

ERROR Indicate eryor 1 b NG

See figure™0.

---|indicates "unchanged" EB‘output.
@ |INIT is the cold starf-state.
The error code is{placed in the status output.

NG indicates “invalid connection ID"
OK indicatés™valid connection ID".

7.10 Exampleforthe use of communicationfunction blocks

7.10.1

Two PCs want to establish a communication channel. Both of the PCs want to use the channel
for client and server function, i.e. both need to get an appropriate value for their ID parameter
of the Communication function blocks. In this example, it is assumed that the data type
COMM_CHANNEL stands for a handle or index of the communication channel. The example is

Establishing a communication channel

given using the Structured Text programming language as defined in IEC 61131-3.
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Extract of the application program of PC1:

(* Declaration of the data and the CONNECT instance, e.g. at the beginning
of an application program *)

VAR

TO PC2: COMM CHANNEL; (* Variable which is set by CONNECT *):
CO1l: CONNECT; (* Declaration of the CONNECT instance *)
END VAR;

(* somewhere inside the body of the program *)

COl1(EN_C:=1, PARTNER:='PC2'); (* Invokes the CONNECT instance COl and
establishes a communication channel to PC2 *)
IF CO1.ERROR THEN (* It is recommended to define some error handling *):

AT TS mrrao el = — : — 3 2
IF col AL LD  1TTION \ o LOLCTC LTCLTLCTIICTE UL LIS COIIIMUIT L CAdULOIT ClIadlllI& L

TO _PC2f= CO1.ID;

Extract pf the application program of PC2;

(* Declaration of the data and the CONNECT instance, e.g. at,the begihning
of an application program ¥*)

VAR

TO PCl1 COMM CHANNEL; (* Variable which is set by CONNECT *):
CO2: CONNECT; (* Declaration of the CONNECT (instance *)
END VAR;

(* somgwhere inside the body of the program *)

CO2 (EN|C:=1, PARTNER:='PCl'); (* Invokes jhe’ CONNECT instance CO2 pnd
establishes a communication channel to PC1l *)
IF CO2}ERROR THEN (* It is recommended to\define some error handling| *):
IF CO2{VALID THEN (* Store reference of. the communication channel *
TO PClt= CO2.ID;

These parts of the application program ofs PC1 and PC2 may be nearly identigal. The
communication channel is established by the PC which invokes its CONNECT instancq earlier.
The latgr invoking PC gets the communication channel already established.

7.10.2 | Transferring data

Two P({s want to communicate using an already established communication channel. Some
data shall be transferred fram PC1 to PC2 using the USEND and URCYV function blogks. The
following parts of the-‘applications programs show how this can be achieved. How the
applicatljon programs_provide and process the data to be transferred is not showr in this
example. The exaniple is given using the Structured Text programming language as dg¢fined in
IEC 611[31-3.

Extract pf the application program of PC1 which uses an instance of the USEND functipn block
to send/the data:

(* Decrzratiom of the data and the USEND fnstance, €.9. 1T the derinftion
of a function block *)
VAR
SENDREQ: BOOL; (* Flag to request the send *)
TO PC2: COMM CHANNEL; (* Variable which allows to use the communication
channel to PC2 ¥*)

SDAT1: ARRAY[0..20] OF BYTE; (* Declaration of the data to send *)
SDATZ2: REAL;

US1: USEND; (* Declaration of the USEND instance *)

END VAR;

(* somewhere inside the body of the function block *)

US1 (REQ:=SENDREQ, ID:=TO_PC2, R_ID=’PACK1’, SD_1:=SDAT1, SD_2:=SDAT2);
(* Invokes the USEND instance US1l and will send the data on raising
edge of SENDREQ Boolean ¥*)
IF US1.ERROR THEN (* It is recommended to define some error handling *):
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Application program of PC2 which uses an instance of the URCV function block to receive the
data sent by PC1:

(* Declaration of the data and the URCYV instance, e.g. in the definition of a function block *)

VAR

TO PCl: COMM CHANNEL; (* Variable which allows to use the communication

channel to PCl ¥*)

RDAT1: ARRAY[0..20] OF BYTE; (* Declaration of the variable where the data
shall be stored, the count of variables and their
data type must correspond with the data sent ¥*)

RDAT2: REAL;

UR1: URCV; (* Declaration of the URCV instance ¥*)
S: REAL; (* Declaration of an arbitrary floating point variable *)
END VARG

(* somgwhere inside the body of the function block *)

URL (EN|C:=1, ID:=TO PCl, R _ID=/PACKl’, RD 1:=RDAT1, RD 2:=RDATZ);
(* Invokes the URCV instance URl to wait for ,data from [PCl *)

IF UR1|NDR THEN (* process the received data *)
BEGIN
S:= S t RDAT2; (* e.g. add the received floating pol®'t number to &

variable ¥*)
IF UR1|ERROR THEN (* It is recommended to define sem€ error handling]|*);

7.10.3 | Using a timer to supervise communication

A PC (PC1) wants to request a process function from*PC2. It uses an instance of @ SEND
function| block to transfer the request. It waits for the)response from PC2. But if PC2 qoes not
respond within 5 s, it resets the request. The g@xample is given using the Structured Text
progranmming language as defined in IEC 61134~3.

Extract pf the application program of PC1 \which uses an instance of the SEND function block
to requgst the process function:

(* Declaration of the data.,amnd the SEND instance, e.g. in the definitfion of
a function block *)

VAR

SREQ: BOOL; (* Flag to send the request ¥*)

FCT1: INT; (* Code of the function to request *)

DAT1: REAL; (* 1°° parameter of this function *)

RDAT1: INT; (* Response parameter *)

SR1: SEND (* Instance of the FB SEND ¥*)

M1 : RS; (* to hold the IN parameter of the timer *)
T1: TON; (* Timer for timeout control of the SEND *)
END VAR

(* somewhere inside the body of the function block *)

SR1 (REQ:= SREQ, (* Request on raising edge of SREQ bool *)
R:= T1.0Q, (* Reset on timeout, i.e. the timer fired *)

ID:= TO _PC2, R ID: 'ORD1"', (* Identifies remote partner and
RCV instance *)
SD_1:= FCT1, SD_2:= DATI, (* Data for the process function *)
RD 1:= RDATI); (* Variables for the results *)
M1 (S:= SREQ, (* Set when the request is sent *)

Rl1:= T1.Q OR SR1.NDR OR SR1.ERROR);
(* Reset when the timer fired or the SEND gets a
good (NDR=1) or a bad response (ERROR=1) *)

Tl (IN:=M1.Q1, (* Hold the timer during the request *)
PT:= T#5s); (* is active for 5 seconds *)
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The same program part using the function block diagram as defined in IEC 61131-3 is shown in

>=1

M1

T1

SREQ—
R1

figure 47:
SR1
SEND
T1.Q —
SREQ —REQ NDR
T1.Q —R ERROR
TO_PC2—ID STATUS
'ORD1'—R ID  RD_1 |—RDAT1
FCT1—SD_1
DAT1—SD 2

RS

S Q1

TON

T#5s —

IN Q
PT ET

IEC 2293/2000

Figure 47 — Example in function block diagram language

8 Compliance and implementer specific features and parameters

8.1 Comp

A PC system, as defined in IEC 61131-1, which claims to comply, wholly or partially,

liance

requirements of this part of IEC 61131 shall do so only as described below.

A comp
shall be

with the

iance statement shall be included in the documentation accompanying the system, or
produced by the system itself. The form of the:compliance statement shall be:

"This system complies with the requirements of this part for the following features:" follpwed by

a set of

Table title

compliance tables in the following format:

Table number

Feature number

Feature description

Table anhd feature numbers* and descriptions are to be taken from the tables givep in the

relevant

taken from the following-table 51.

Table 51 — Table titles and relevant tables for compliance

Table title

For features in table

subclauses of this’ part of IEC 61131. The table titles and the relevant tables dre to be

FL Status

rabies T10 Y

Application specific functions

Tables 10 to 20, except 15

PC communication function blocks

Table 21

A PC system complying with the requirements of this part of IEC 61131 shall

a) not require the inclusion of substitute or additional features in order to accomplish any of
the features specified in this part;

b)

be accompanied by a document that specifies the values of all implementer specific

features or parameters as listed in the following table and in the table ‘Implementation
specific features and parameters’ of the appropriate annex;

be accompanied by a document that separately describes any communication relevant

feature that is prohibited or not specified in this part. Such features shall be described as
being "extensions to the PC communication as defined in IEC 61131-5";
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d) not use any of the function or function block names defined in clause 7 for implementer
defined features whose functionality differs from that described there.

8.2 Implementation specific features and parameters

Implementation specific features and parameters defined in this part of IEC 61131 and the
most relevant subclause for each are listed in the following table 52.

Table 52 — Implementation specific features and parameters

Subclause Implementation specific features and parameters
6.1 The-definition-of mcjnr and - mingr faultc of thgo cuheychzme ofthe PC
6.1.8 The number of the subsystems of the PC providing status information

6.1.8 The types of the subsystems of the PC providing status information

6.1.8 The maximum size of the string containing names of the PC and of its subsystems

6.1.8 The semantic of the values in the sub-element STATE for the implementer,spécific subsystdms

6.1.8 The size of the sub-element SPECIFIC of the status information

6.1.8 The semantic of the sub-element SPECIFIC of the status information

6.2.2 Restrictions of the access of variables with direct representation

6.2.2 The algorithm to access a variable with direct representation

6.2.2 The conditions (size, location, etc.) under which each,data type supported by the PC can be|

uninterruptedly accessed

6.2.6 The supported values of 1/0 state

6.2.6 The definition of the outputs if the implementerspecified value is requested
6.2.6 The definition of the mechanisms to specify the outputs if the user specified value is requesjed
6.2.7 Other language elements, for examplefunction types or function block types which are loadable and
the conditions and restrictions for downloading and uploading these
6.2.7 What other clients can do with a PC when one client is downloading it
7.2 The COMM_CHANNEL typé.used at the ID input of the communication function blocks ident|fying the
remote communication partner
7.2 Data type of the VAR. ADDR output of the REMOTE_VAR function and the restrictions usind the
output of the REMOTE_VAR function
7.2 Name scopesi\the implemeter supports for use at SCOPE parameter of the REMOTE_VAR flinction
7.2 Mappingof.the implementer specific name scopes onto the communication system
7.2 The.number of SD_i, RD_i, and VAR_i parameters which are supported with one invocation pf a

communication function block

7.2 The meaning of codes less than —1 or greater than 20 of the STATUS output of the communjication
function blocks

7.2 Additional means (if there are some) to control the time by which the communication channel is
established, if not explicitly controlled using the CONNECT function block

7.3 The used length and the semantics of the additional status information of the LOCAL output of the
FB STATUS and FB USTATUS

7.9 How the user can get the information of the communication channel for the use at the ID input of the
communication function blocks
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Annex A
(normative)

Mapping to ISO/IEC 9506-5

A.1 General

This annex specifies the mapping of the PC communication functions to the MMS objects and

serviced
shall be

Normatiyve references

defined in ISO/TET 9506-T and extensions defined in ISO/TEC 9506-5. This_inapping
used when a PC is communicating in the abstract syntax defined in ISO/IEC-9506-5.

ISO 7498-1:1994, Information technology — Open Systems Interconnection’— Basic Re¢ference

Model: The Basic Model

ISO/IE(Q 9506-1:1990, Industrial automation systems — Manufactuting Message Specifi
Part 1: Service definition
Amendment 1:1993, Data exchange

ISO/IEQ 9506-2:1990, Industrial automation systems < Manufacturing Message Specifi
Part 2: Protocol specification

Amendn

ISO/IEC
Part 5:

Definitig

nent 1:1993, Data exchange

9506-5:1999, Industrial automation-8ystems — Manufacturing Message Specif
Companion standard for programmable controllers

ns from other publications

ISO 749

appl
ISO/IEQ
dom

prog
serv

8-1

cation entity (AE)
9506-1

Qin

ram invocation (PI)

er

Virty

cation —

cation —

cation —

alNManufacturing Device (VMD) (clause 7)

Abbreviations

Cnf This is the confirmation primitive of a communication service

Ind This is the indication primitive of a communication service

Req This is the request primitive of a communication service

Rsp  This is the response primitive of a communication service

VMD  Virtual Manufacturing Device
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A.2 Application specific functions

A.2.1 Device verification

A PC can provide some very general status to a requesting device via the MMS Status service.
The contents of this status is defined by MMS. The implementer can provide Local Detail (bit
string with a maximum length of 128 bits) that contains additional information. The PC can
initiate an unsolicited status report of this same information using the MMS UnsolicitedStatus
service.

NOTE The 16 lowest numbered bits of Local Detail may provide, for example the same information as in the
P_PCSTATE variable{see-table-2 and 6-1-8).

A PC cdn provide detailed status information about the PC and its subsystems via-MMY Named
Variablgs or MMS Unnamed Variables or both (see 6.1.8). These variables can"be read using
the MM$ Read service. For the specification of these variables (see 6.1.8).

A.2.2 Data acquisition

Data cohtained in a PC is presented as PC variables. Selected PG variables are mapped onto
MMS Niamed Variables, using the access path language consttuct (see A.3.2). Addj|tionally,
variables with direct representation are mapped onto MMS Unnamed Variablgs, with
implementer specified restrictions. The content of these variables can be provided to|a client
using the MMS Read and InformationReport services.

A.2.3 Parametric control

Paramelric control is when the operation of. thé PC is directed by writing valueg to PC
variables. This change in operation is determined by either the application program pr other
local mgchanisms. The MMS Write service is Used to write a new value to a PC variable.

A.2.4 Interlocked control

Interlocked control is when the_client requests the server to execute an application operation
and to ipnform the client of the result of the operation. The SEND and RCV function blgcks are
used to| provide this function.-See A.4 for the mapping of these function blocks onfo MMS
objects pnd services.

A.2.5 Synchronization between user applications

User agplications) may need a synchronization service. This PC function is provided by the
communication function interlocked control (see 6.2.3 and A.2.4).

A.2.6 L Alarmrepeorting

The PC can have the ability to signal alarm messages to a client when a predetermined
condition occurs. The ALARM and NOTIFY function blocks are used to provide this function.
See A.4 for the mapping of these function blocks onto MMS objects and services.

A.2.7 Application program execution and 1/O control

Program execution and I/O control uses the language elements configuration and resource of
IEC 61131-3 (see 6.2).

The configuration and resource are mapped onto MMS Program Invocation objects.

The state of the 1/O (inputs and outputs) associated with a resource is specified using the
various MMS services which operate on Program Invocations using the 1/O State parameter, as
defined in ISO/IEC 9506-5.
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A.2.8 Application program transfer

Application program transfer allows the client to upload the complete contents of the
programmable memory or portions thereof for archiving or verification or to download it for
restoring the PC to a known state. The portions of the programmable memory which can be
uploaded or downloaded were specified in 6.2.7. These loadable units are mapped onto the
MMS Domain object. They are transferred using the MMS Domain services.

A.2.9 Connection management

The MMS Environment and General Management services are used to manage the
connections.

A.3 PC object mapping

ISO/IEQ 9506 supports an object-oriented view to the communication. A PC ¢ommunig¢ating in
the abstract syntax of ISO/IEC 9506-5 is mapped onto a virtual devicey. This virtual device
containg all objects visible to a remote communication partner and services-all requests coming
from a remote communication partner.

A.3.1 VMD

One P(, a part of a PC, or a set of several PCs may,be mapped onto one VMD. The
communication to this VMD shall conform to ISO/IEC 9506-5.

The implementer shall specify this mapping. This\part of IEC 61131 does not define any
restrictipns to the attributes of the VMD.

A.3.2 Named Variables

Each ag¢cess path is mapped onto one“MMS Named Variable. The attributes of the MMS
Named Variable are as follows:

Object: Named Variable

Attripute: Variable Name — This shall be the access name from the access path dec]aration.
If thg¢ access path definition references variables with direct representation, program inputs
or optputs, or global\variables of configurations or resources (see 2.7.1 of IEC 6{1131-3),
the pame shall have/VMD-specific scope. If the access path definition is at program level
(see| 2.5.3 of IE€C'61131-3), the name shall be domain specific of the domain yhich is
assqciated withithe program which contains the referenced variable (see A.2.9).

Attribute;-Reference to Access Control List — If the access path contains the READ_ONLY
language-element this object shall reference the Access Control List object M_RgpadOnly
otherwis€ M_NonDeletable.

Attribute: Type Description — This shall be the data type as specified in the access path
declaration mapped to MMS according to table A.1.
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Table A.1 — Type description mapping

No. Access path data type keyword MMS type description class and size Notes
1 BOOL boolean
2 SINT integer 8 4
3 INT integer 16 4
4 DINT integer 32 4
5 LINT integer 64 4
6 USINT unsigned 8 4
7 UINT unsigned 16 4
8 UDINT unsigned 32 4
9 ULINT unsigned 64 4
10 [ | REAL floating-point 32,8 4
11 LREAL floating-point 64,11 4
12 TIME unsigned 32 4
13 DATE binary-time true 1
14 TIME_OF_DAY, TOD binary-time false 1
15 DATE_AND_TIME, DT binary-time true 1
16 STRINGIN] octet-string N 2
17 BYTE bit-string 8 4
18 WORD bit-string 16 4
19 DWORD bit-string 32 4
20 LWORD bit-string 64 4
21 enumerated_specification integer 3
22 subrange_specification basic datatype of the subrange
23 ARRAY array
24 STRUC structure
NOTE The values true and false indicate that data is in€luded or not included, respectively.
NOTE 2 The implementer shall specify the maximum, length permitted, the given size N is the maximum size
of the string.
NOTE 3 The size of the integer shall be selected to hold all possible enumerated values.
NOTE 4 The given size is fixed.
Variablgs may be addressed-using the REMOTE_VAR function. The mapping| of the
paramefers SCOPE and SCWID are as follows:

Table.A.2 — Mapping of the SCOPE and SC_ID parameter

Vdlue of SCOPE parameter MMS name scope Usage of the SC_ID parameter
0 VMD Not used
1 VMD Not used
2 Domain Domain name
3 Domain Domain name
10 VMD Not used
11 Domain Domain name
12 Application AA name
Association
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A.3.3 Unnamed Variables
Object: Unnamed Variable

Attribute: Address — The Kind of Address parameter has the value ‘Symbolic Address’. The
value of the Symbolic Address parameter shall be the direct representation of the PC
variable.

Attribute: Type Description — This shall be the data type derived from the size prefix of the
direct representation mapped according to the following table.

Table A.3 — Size prefix of direct representation

Number Size prefix of direct representation MMS type description class and size
1 (none) boolean
2 X boolean
3 B bit-string 8
4 w bit-string 16
5 D bit-string 32
6 L bit-string 64

NQTE The programming languages of IEC 61131-3 define the means of representing variables
symbolically, or alternatively in a manner which directly represents the association of the ddta
element with physical or logical locations in the programmiable controller’s input, output, |or
memory structure. The Unnamed Variable object is used _to access the variables with dirgct
representation.

A.3.4 Program Invocations
Object: Program Invocation
Attripute: Program Invocation Name - This shall be the name of the associated
confljguration or resource.
Attribute: Reusable — This shall\have the value TRUE.

Attripute: Additional Detail =" This consists of the following attributes defined in |SO/IEC
9506-5:

1. Independent—_This attribute has the value TRUE if the associated PC language
element is,a‘eonfiguration, otherwise it has the value FALSE.

Constrdint: Independent = FALSE

Program Invocation Reference — This attribute has the value of the identifigr of the
configuration.

3O state

DD

The implementer may define additional means to create additional Program Invocation objects.

A.3.5 Domains
Object: Domain

Attribute: Domain Name — This shall be the name of the associated loadable unit.

Attribute: List of Subordinate Objects — If the Named Variable P_DDATE is supported by
the implementation, it shall appear in this attribute.

The implementer may define additional means to create additional Domain objects.


https://iecnorm.com/api/?name=0884ebf6460a731feb5a3067266dfbb2

61131-5 © IEC:2000 - 83 -

A.4 Communication function block mapping to MMS objects and services

The communication function blocks are described using state diagrams with transitions and
actions. In this part of the annex, all transitions and actions which refer to the PC commu-

nication

A.41

system are mapped onto ISO/IEC 9506-5.

Using communication channels

Only one-to-one communication channels are provided with ISO/IEC 9506-5.

All requests and all responses mentioned in the following clauses are transmitted using the

applicat
blocks.

instancg only if they were received using the application association referenced)b

parame

A.4.2

The foll

verify iff the data type of the received variable object matches~with the data typ

applicat
function

a) If th
unsi
valu

appl

b) If th
DW

type

objelct, storing bit 0 of the receivedpit-string into bit 0 of the application program

and

c) Ifth

type
the

STRING variable shallget the value of the received variable object, storing byte

rec
leng

d) Ifth
if th
the

received, octet string, storing byte 1 of the received variable into byte 1 of the ap
ts length

pro
is bi

on association which is referenced by the ID parameter of the communication

function

Indications or confirmations have effect to a certain communication functia

er.

Rules for data type compatibility
bwing rules shall apply, when a data protocol unit is received and-the action req

on program variable programmed at an RD_i output_parameter of the r
block.

e application program variable programmed at the{RD_i parameter is of a s
gned integer data type, any received variable of‘signed or unsigned integer t
g of which can be stored without loss of information shall pass the type chg
ication program variable shall get the valuetofithe received variable object.

b application program variable programmed at the RD_i parameter is of BYTE,

check. The application program \variable shall get the value of the received

so on. The application progtam’variable is filled up with O if its length is bigger.

e application program variable programmed at the RD_i parameter is of STRI
, any received variable with a byte length of which is not bigger than the byte |
application program\ variable shall pass the type check. The application

ived variable into byte 1 of the application program STRING variable and so
h of the string.shall be set to the count of the received and stored bytes.

b receivedariable object has the data type octet string the type check shall be
b application program variable has a byte length which is not smaller than the |
rece€ived octet string. The application program variable shall get the value

n block
y its 1D

uests to
e of an
bceiving

gned or
ype, the
ck. The

WORD,

DRD, or LWORD data type, any received variable of bit-string type with a I¢ngth of
whigh is not bigger than the bit length-of 'the application program variable shall §

ass the
\variable
variable

NG data
ength of
brogram
1 of the
on. The

passed,
ength of
of the
plication

th O i f
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gger.

e) If the application program variable programmed at the RD_i parameter is of a data type not
mentioned in rule a) to c) and rule d) does not apply, the type check shall be passed if the
data type of the received MMS variable object corresponds with the data type of the
application program variable using tables A.1 and A.3. The application program variable

shal

A4.3

| get the value of the received variable object.

Device verification

The STATUS function block uses the Status service as a client.
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Table A.4 — Transition mapping of the STATUS state diagram

Transition Condition

3 Positive response from remote communication partner:

Status.Cnf(+)

4 Negative response from remote communication partner
received or communication problems detected:

Status.Cnf(-) or
lower layers indicate error

Table A.5 — Action mapping for STATUS state diagram

State Actions

WAITING Request status information from remote device:

Status.Req:
Extended Derivation: FALSE

HAVE_DATA Deposit status information in instance:

Status.Cnf(+):
VMD Logical Status to LOG output
VMD Physical Status to PHYS outpat
Local Detail to LOCAL output

The USTATUS function block uses the Unsolicited Stattis Service as a receiver.

Table A.6 — Transition mapping-of USTATUS state diagram

Transition Condition

4 Status informatioh received from remote communication
partner:

UnsolicitedStatus.Ind

5 Communication problems detected:

Lower layers indicate error

Table/A.7 — Action mapping of USTATUS state diagram

State Actions

HAVE_DATA | Deposit status information in instance:

UnsolicitedStatus.Ind:

VMD Logical Status to LOG output
VMD Physical Status to PHYS output
Local Detail to LOCAL output

A.4.4 Polled data acquisition

The READ function block uses the Read service as a client.

The strings and the outputs of the REMOTE_VAR function given in the VAR_i input as
identifiers of the variables to be read are mapped onto the Variable Access Specification
parameter of the Read request. Each identifier of a VAR i input forms one element of the List
of Variable selection.
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If the string of a VAR_i input starts with a "%" character, an Unnamed Variable object with a
Symbolic Address shall be read. The string of the VAR _i input is used in the symbolicAddress
parameter. Otherwise a VMD-specific variable shall be read. The Name Scope parameter of
the Object Name parameter shall be set to VMD-specific. The string is used as the identifier.

If a REMOTE_VAR function output is used to identify the remote variable to be read, the Name
Scope parameter of the Object Name parameter shall be set as given in the SCOPE input of
the REMOTE_VAR function and mapped using table A.2. If the scope is VMD-specific or AA-
specific, the value of the NAME input is used as the identifier. If the scope is domain specific
the value of the SC_ID input shall be used as identifier of the Domain, and the value of the
NAME input as item identifier.

If a defived variable is to be read, the Alternate Access option of the Variable|Access
Specification is used to describe which sub-element of a structure or element of an array is to
be read| The List of Alternate Access Selections shall contain exactly one element! If {he SUB
input of|{the REMOTE_VAR function is an integer (signed or unsigned), it shalhbe usegd as the
Index of the array element to be read. If the SUB input is a not empty string)if shall be lused as
the comjponent name of the sub-element to be read.

Table A.8 — Transition mapping of the READ state diagram

Transition Condition

3 Positive response from remote communication partner:

Read.Cnf(+)

4 Negative response from remoate communication partner
or other communication problems detected:

Read.Cnf(-) or
lower layers indicate ‘error

Table A.9 — Action_mapping for READ state diagram

State Actions

WAITING Request variables from remote device:

Read:Req
Specification With Result=FALSE
Variable Access Specification

CHECKING Verify data type match:

Check all elements of the List of Access Results against the RD_i output
declaration:
If Success is false, the check fails
If the Kind of Data parameter does not match (see A.4.2) with the datal
type of the appropriate RD i output the check fails
If the check of one data element fails, the complete check fails.

HAVE_DATA Deposit data:

Deposit all data elements of the List of Access Results in the RD_i outputs

A.4.5 Programmed data acquisition

The USEND function block uses the Information Report service as a requester.

One instance of an USEND function block defines a Named Variable object with AA-specific
scope. The attributes of this object are as follows:
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Object: Named Variable

Attribute: Variable Name — The string given at the R_ID input parameter is the name of the
variable with AA-specific scope.

Attribute: Reference to Access Control List — This object shall reference the Access Control
List object M_ReadOnly.

Attribute: Type Description — If only one send data parameter is given, the type of the
Named Variable object is exactly the type of the send data using tables A.1 and A.3. If more
than one send data parameter is programmed, the type of the Named Variable object is a
structure containing the send data as components in the same order and with the same

type

as given as send data parameters.

Table A.10— Transiti . ¢ the USEND i

Transition Condition
3 Communication system indicates "Sent to Remote Communication partner”
Lower Layers indicate no errors
4 Communication system indicates "Cannot Send to Remote Communication partner" for
other communication problems detected:
Lower layers indicate error
Table A.11 — Action mapping for USEND ‘state diagram
State Actions
TRYING Send data given at the SD_i inputs to semote communication partner:
InformationReport.Req
Variable Access Specification
Kind Of Variablex NAMED
Name
Name\Scope=AA-SPECIFIC
Item Identifier= Content of R_ID input
List of Access*Results
The URLV function block uses the Information Report service as a receiver.
The string given in the RTID input is used as the name of the Named Variable object with AA-
specific|scope which shall be received by the instance of the URCV function block. If ¢nly one
data oufput RD_1 is\given the type of this parameter shall be checked with the typg of the
received variable{see A.4.2. If more than one data output RD_1 ... RD_n is given, thg type of
the recdived variable object shall be a structure containing the data for the different parameters
as components'in the same order and with the same type as given in the functign block
instancg.
Table A.12 — Transition mapping of URCV state diagram
Transition Condition
4 Data from remote communication partner received:
InformationReport.Ind
Variable Access Specification
List of Variable
Variable Specification
Name
Name Scope= AA-SPECIFIC
Item Identifier= Value of R_ID parameter
List of Access Results
5 Communication problems detected:
Lower layers indicate error
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6 Data types of SD_i of USEND and RD_i of URCV match:
Data parameter of the Access Result parameter match with the count and data type of the RD_i
outputs of the URCYV instance (see A.4.2).
7 Data types of SD_i of USEND and RD_i of URCV do not match:
Data parameter of the Access Result parameter do not match with the count and data type of
the RD_i outputs of the URCV instance (see A.4.2).
Table A.13 — Action mapping for URCV state diagram
State Actions
CHECKING Verify data type match:
Check all elements of the List of Access Results against the RD_i output declaration:
If Success is false, the check fails
If the Kind of Data parameter does not match with the data type of the
appropriate RD_i output (see A.4.2), the check fails
If the check of one data element fails, the complete check fails
HAVE| DATA Deposit data:
Deposit all data elements of the List of Access Results in the RD\.i outputs
The BSEND function block uses the Write service as a client.
The Ngmed Variable object with AA-specific scope~which is written is defined| by the
corresponding instance of the BRCV function block. Thetattributes of this object are as follows:
Object: Named Variable
Attripute: Variable Name — The string givencat the R_ID input parameter is the name of the
varigble with AA-specific scope.
Attripute: Reference to Access Control List — This object shall reference the Access| Control
List pbject M_ReadOnly.
Attripute: Type Description — The-data type is a structure containing an index of data type
unsigned integer 32, a more-follows mark of data type boolean and the data to send as an
octe} string.

q

4

structure {

components{
{compenent Name = "Index",
component Type = unsigned -32},
{component Name = "More_Follows",
component Type = boolean},
{component Name = "Data",

component Type = octet-string} } }

Table A.14 — Transition mapping of the BSEND state diagram

Transition Condition
3 Positive confirmation received and more data to send:
Write.Cnf(+)
4 Negative confirmation received or communication problems detected:

Write.Cnf(-) or
lower layers indicate error

6 Positive confirmation received and no more data to send:
Write.Cnf(+)
9 Communication problems detected:

Lower layers indicate error
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Table A.15 — Action mapping for BSEND state diagram

State Actions
SEND_FIRST | Send first block of data given at the SD_1 input to remote communication partner, send
a maximum of LEN bytes in total:
Write.Req
Variable Access Specification
List of Data with
component Index= 1
(= element number of the first byte in the byte array to send)
component More_Follows= true
if not all data to send are contained in component Data
component Data= the first bytes out of the data to send
SEND_NEXT | Send next block of data given at the SD_1 input to remote communication partner, sehd
a maximum of LEN bytes in total:
Write.Req
Variable Access Specification
List of Data with
component Index= Element number of the first byte of the octet string
in the byte array to send
component More_Follows= true
if not all data still to send are contained in‘¢component Data
component Data= bytes out of the data to send starting with the byte
the number of which is contained in.éemponent Index
CANCEL Stop the data transfer:
Write.Req
Variable Access Specification
List of Data
with component Index=0
with component More_Follows= false
with component Data= nult
The BREV function block uses the Write sepyice as a server.
The string given in the R_ID input is'the name of the Named Variable object with AA
scope, Which is defined by the instance of the BRCV function block.

Table A.16 - Transition mapping of BRCV state diagram

Transition Condition
4 Data received from remote communication partner:
Write.Ind
5 More data follows is true:

Component More_Follows= true

specific

AA [T ¢ ol
O WVIUTT Udld TUTTUWS 15 TdISE.

Component More_Follows= false

7 Indication to cancel data transfer received:

Write.Ind with component Index= 0

9 Communication problems detected:

Lower layers indicate error
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Table A.17 — Action mapping for BRCV state diagram

State Actions

RECEIVING Verify data type match:

The check fails if the length of octet string of the just received component Data pl
the value contained in the just received component Index minus 1 is greater than
the element count of the RD_1 array of byte

us

R

ESP_MORE | Send positive response:
Write.Rsp(+)

R

ESP_LAST | Send positive response:
Write.Rsp(+)

HAVE_IT Deposit data:
Store the bytes of the component Data successively starting with the element
whose number is given in the component Index

CANCELLED | Send positive response:

Write.Rsp (+)

A.4.6

Parametric control

The WRITE function block uses the Write service as a client.

The str
identifie
parame
of Varia

ngs and the outputs of the REMOTE_VAR\function given in the VAR i

ble selection.

input as

s of the variables to be written are mapped onto the Variable Access Spedification
er of the Write request. Each identifier. efca VAR i input forms one element of|the List

If the string of a VARL_i input starts with-a""%" character, an Unnamed Variable objegt with a

Symboli
symboli

c Address shall be written{) The string of the VAR_i input is used
cAddress parameter. Otherwise a VMD-specific variable shall be written. Th

Scope parameter of the Object.\Name parameter shall be set to VMD-specific. The

used as

If a RE
Name §
input of
or AA-s
specific
the NAM

the identifier.

cope parameter)of the Object Name parameter shall be set as given in the
the REMOTENVAR function and mapped using table A.2. If the scope is VMD
becific, thevalue of the NAME input is used as the identifier. If the scope is
the value of the SC_ID input shall be used as identifier of the Domain, and the
IE input as item identifier.

If a der

N ariah

in the
e Name
string is

MOTE_VAR functioh output is used to identify the remote variable to be wriften, the

SCOPE
specific
domain
value of

wad variahl HP-S 3 h wicittan +h Altoraot Ao ahan f 1
LAAA%] variavic 1o tU VT wWilttelt, it /Ancritatc 7AvLToo  UPLIivIT Ul ure vVAartavirco

Access

Specification is used to describe which sub-element of a structure or element of an array is to
be written. The List of Alternate Access Selections shall contain exactly one element. If the
SUB input of the REMOTE_VAR function is an integer (signed or unsigned), it shall be used as
Index of the array element to be written. If the SUB input is a not empty string, it shall be used
as component name of the sub-element to be written.

The data given at the SD_i inputs give the List of Data parameter of the Write request.
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Table A.18 — Transition mapping of the WRITE state diagram

Transition Condition

3 Positive response of remote communication partner:

Write.Cnf(+)

4 Negative response from remote communication partner
or other communication problems detected:

Write.Cnf(-) or
lower layers indicate error

A.4.7

The SEI

The stri
object.

Table A.19 — Action mapping for WRITE state diagram

State Actions
WAITING Request to write variables into remote communication
partner:
Write.Req
Variable Access Specification
List of Data

Interlocked control

ND function block uses the Exchange Data service\as a client.

ng given in the R_ID input is used as Item*ldentifier of the AA-specific data e
The data inputs SD_1 ... SD_n form thedist of Request Data parameter of {

Exchan

block invocation. The data of the List of .Response Data parameter of the Data E
confirmation is stored in the data outputssRD_1 ... RD_m in the same order as give

SEND f

e request in the same order and with\the same type as given in the SEND

nction block invocation.

Table A.20 — Transition mapping of the SEND state diagram

Transition Condition

3 Rositive response from RCV:

ExchangeData.Cnf(+)

4 Negative response from RCV:

ExchangeData.Cnf(-)

change
he Data
function
change
n in the

5 Data types of the received data and RD_1 to RD_m match:
Data of the List of Response Data parameter and RD 1 to RD m match
6 Data type of the received data and RD_1 to RD_m mismatch
Data of the List of Response Data parameter and RD_1 to RD_m
mismatch
8 Positive or negative response to the reset request:
Cancel.Cnf
9 Positive or negative response from RCV:

ExchangeData.Cnf

12 Communication problems detected:

Lower layers indicate error
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Table A.21 — Action mapping for SEND state diagram

State Actions

SEND_AND_WAIT | Send Data to RCV:

ExchangeData.Req
Data Exchange Name
Name Scope= AA-SPECIFIC
Item Identifier= Value of R_ID parameter
List of Request Data

CHECKING Verify data type match:

Check data type of List of Response Data parameter of the
ExchangeData.Cnf(+), see A.4.2

The RC

One ins
The attr|

Object:

Attri
of th

Attri
List

Attri
cont
and

Attri
cont
A.3.

Attri

CANCEL Request to reset RCV:

Cancel.Req
Original Invoke 1D

V function block uses the Exchange Data service as a server.

ance of an RCV function block defines a Data Exchange object with AA-specifi
butes of this object are as follows:
Pata Exchange

bute: Data Exchange Name — The string given atd¢he R_ID input parameter is th
e Data Exchange object with AA-specific scopet

bute: Reference to Access Control List — Thisyobject shall reference an Access
bbject M_NonDeletable.

bute: List of Request Type Specificatiohs — The List of Request Type Speci
bins exactly the types of the receiveidata given at the RD_i outputs using ta
A.3.

pbute: List of Response Type Specifications — The List of Response Type Speci
bins exactly the types of the-send data given at the SD_i inputs using tables

pute: Linked — This attribUte shall have the value FALSE.

Table(A}22 — Transition mapping of RCV state diagram

Transition Condition

4 When data received from SEND:

ExchangeData.Ind
Data Exchange Name

C scope.

€ name

Control

ications
bles A.1

ications
A.1 and

Name Scope= AA-SPECIFIC

n 1ol Ry N farl RN "
e TucImimTT= vdiuc Ul'In_TU Pardaliicicl

List of Request Data

5 Data types of received data and RD_1 to RD_n match:
Data of the List of Request Data parameter and RD_1 to RD_n match

6 Data types of the received data and RD_1 to RD_n mismatch:

Data of the List of Request Data parameter and RD_1 to RD_n mismatch

8 When reset is requested by SEND:

Cancel.Ind
Original Invoke ID

9 Communication problems detected:

Lower layers indicate error
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Table A.23 — Action mapping of RCV state diagram

State Actions
CHECKING Verify data type match:
Check result of the verification of the conformance of the List of
Request Type Specification attribute and the List of Request Data
parameter (see A.4.2).
NAK_ERROR Send negative response to SEND:

ExchangeData.Rsp(-)
Error Class= DEFINITION
Error Code= TYPE-INCONSISTENT

NAK BLISY

Send nngaiiun Fesponse to-SEND.

ExchangeData.Rsp(-)
Error Class= SERVICE
Error Code= OBJECT-STATE-CONFLICT

NAK_CANCELLED

Send positive response to the reset request and then send
negative response to SEND:

Cancel.Rsp(+)
ExchangeData.Rsp(-)
Error Class= SERVICE-PREEMPT
Error Code= CANCEL

RESPONDING Send positive response with user data to SEND:
ExchangeData.Rsp(+)
List of Response Data= Data given at the SD_i inputs
NAK_DIS Send negative response to SEND:

ExchangeData.Rsp(-)
Error Class= ACCESS
Error Code= OBJECT-NON-EXISTENT

e as follows:

Named-Variable

Programmed alarm report

TIFY and the ALARM function block use the Event Notification service as a re
Additionfally, the ALARM function:block uses the Acknowledge Event Notification serv

tance of a NOTIFY{"or an ALARM function block defines a Named Variable obj
ific scope. This) variable object shall be transmitted in a Read response
ed Service Response selection of the Action Result parameter. The attribute

buie; Variable Name — The string given at the EV_ID input parameter is the

quester.
ce as a

ect with
of the
5 of this

hame of

oot

Attribute: Reference to Access Control List — This object shall reference an Access Control

List object M_ReadOnly.

Attribute: Type Description — If only one send data parameter is given, the type of the
Named Variable object is exactly the type of the send data using tables A.1 and A.3. If more
than one send data parameter is programmed, the type of the Named Variable object is a
structure containing the send data as components in the same order and with the same
type as given as send data parameters.

One instance of a NOTIFY or an ALARM function block defines a Event Condition object with
AA-specific scope. The attributes of this object are as follows:

Object:

Event Condition

Attribute: Event Condition Name — This attribute shall have the value of the EV_ID input
parameter.
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Attribute: Event Condition Class — This attribute shall have the value MONITORED.

Attribute: Reference to Access Control List — This object shall reference an Access Control
List object M_NonDeletable.

Attribute: Priority — The value of this attribute shall be specified by the implementer.

Attribute: Severity — This attribute is taken from the SEVERITY input parameter of the
function block invocation.

Attribute: List of Event Enrolment Reference — This attribute contains the reference to the
Event Enrolment object predefined by this function block instance.

Attribute: Enabled — This attribute is taken from the EN_R input parameter of the function
block invocation.

Attriputer Alarm Summary Reporis — This attribute shall have the value FALCSE.
Attribute: Monitored Variable Reference - This attribute shall have-\ihe value
UNSPECIFIED.
Attripute: Evaluation Interval — This attribute is not supported, because the-Parameter CBB
and [CEI is not requested in any conformance class of ISO/IEC 9506-5.
One instance of a NOTIFY or an ALARM function block defines a Evént'Enrolment object with
AA-spegific scope. The attributes of this object are as follows:
Object: Event Enrolment
Attribute: Event Enrolment Name — This attribute shall’have the value of the EV_|D input
parameter.
Attripute: Reference to Access Control List — Thistobject shall reference an Access| Control
List pbject M_NonDeletable.
Attripute: Enrolment Class — This attribute shall’have the value NOTIFICATION.
Attribute: Event Condition Reference —_{the Event Condition predefined by this [function
block instance is referenced.
Attribute: Notification Lost — The value of this attribute is specified by the implementer.
Attripute: Event Action Reference— This attribute contains the reference to the Event Action
objeft predefined by this functien block instance.
Attribute: Duration — This attribute has the value PERMANENT.
Attripute: Alarm Acknowledgement Rule — This attribute shall have the value NONE, if a
NOT|IFY function btocK is programmed. It shall have the value ACK-ALL, if an|ALARM
function block is programmed.
If one qr more cevent data inputs SD_i are programmed at the instance of a NOTIF|Y or an
ALARM (functien™block, this instance defines an Event Action object with AA-specifi¢ scope.
The attrjbutes)of this object are as follows:
Object: Evernt-Action
Attribute: Event Action Name — This attribute shall have the value of the EV_ID input
parameter.

Attribute: Reference to Access Control List — This object shall reference an Access Control
List object M_NonDeletable.

Attribute: Confirmed Service Request — The Read service is used as Event Action. The
service arguments shall be:

Attribute: Specification with Result — FALSE
Attribute: Variable Access Specification — This argument shall specify the associated

variable of the function block instance.

Attribute: List of Modifier — This attribute shall be empty.

Attribute: List of Event Enrolment Reference — This attribute contains the reference to the
Event Enrolment object predefined by the function block instance.
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Table A.24 — Transition mapping of the NOTIFY state diagram

Transition Condition

4 Communication system indicates "Sent to remote
communication partner":

Lower layers indicated no error

5 Communication system indicates "Cannot send to remote
communication partner":

Lower layers indicate error

Table A25—Act ire-for- NOTIEY ’

State Actions

TRY_UH If the Event Condition is in DISABLED state, an error with status code 10,shall be reported,
otherwise request to report the coming alarm to the remote communication)partner:

EventNotification.Req
Event Enrolment Name
Name Scope= AA-SPECIFIC
Item Identifier= Value of EV_ID parameter
Event Condition Name

Name Scope= AA-SPECIFIC
Item Identifier= Value of EV_ID parameter
Severity= Value of SEVERILY parameter
Current State= ACTIVE

Alarm Acknowledge Rule= NONE
Action Result
Event Action Name
Name Scope=AA-SRECIFIC
Item Identifier= Value of EV_ID parameter
Success
Confirmed Service Response

TRY_DQWN If the Event Condition is in DISABLED state, an error with status code 10 shall be reported,
otherwise request to report the going alarm to the remote communication partner:

EventNotification.Req
Event Enrolment Name
Name 'Scope= AA-SPECIFIC
Item Identifier=Value of EV_ID parameter
Event Condition Name

Name Scope= AA-SPECIFIC
Item Identifier=Value of EV_ID parameter
Severity= Value of SEVERITY parameter
Current State= IDLE
Transition Time= Time the raising edge of the EVENT parameter was defected

Alarm Acknowledge Rule= NONE
Action Result
Event Action Name
Name Scope=AA-SPECIFIC
Item Identifier= Value of EV_ID parameter

Sy oc

t

Confirmed Service Response
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Table A.26 — Transition mapping of the ALARM state diagram

Transition Condition

6

Receive acknowledge of the report of the coming alarm:

AcknowledgeEventNotification.Ind
Event Enrolment Name
Name Scope=AA-SPECIFIC
Item Identifier= Value of EV_ID parameter
Acknowledged State=ACTIVE

Receive acknowledge of the report of the going alarm

AcknowledgeEventNotification.Ind
Event Enrolment Name

Name Scope=AA-SPECIFIC
Item Identifier= Value of EV_ID parameter
Acknowledged State=IDLE

Table A.27 — Action mapping for ALARM state diagram

State

Actions

U1, U2,(u3

If the Event Condition is in DISABLED state, an error with_status code 10 shall bg
reported, otherwise request to report the coming alarm‘to’the remote communicafion
partner:

EventNotification.Req
Event Enrolment Name
Name Scope= AA-SRECIFIC
Item Identifier= Value of EV_ID parameter
Event Condition Name
Name Scope= AA-SPECIFIC
Item Identifier= Value of EV_ID parameter
Severity= Value of SEVERITY parameter
Current State= ACTIVESNO-ACK-A
Transition Time= Time the raising edge of the EVENT parameter was detdcted
Alarm Acknowledge Rule= ACK-ALL
Action Result
Event Action Name
Name Scope=AA-SPECIFIC
Item Identifier=Value of EV_ID parameter
Success
Confirmed Service Response

ACK_UP

Confirmyreceived acknowledgement positively:

AcknowledgeEventNotification.Rsp(+)
Set'the states of all event enrolments identified by the EV_ID parameter to ACTIVE
ACKED

D2

If the Event Condition is in DISABLED state, an error with status code 10 shall bg
reported, otherwise request to report the going alarm to the remote communicatig
partner,

=}

L4 bt

EventNotification-.Req
Current State= IDLE NO_ACK_A

D1

If the Event Condition is in DISABLED state, an error with status code 10 shall be
reported, otherwise request to report the going alarm to the remote communication
partner,

see state U1 but:
EventNotification.Req
Current State= IDLE ACKED

ACK_DOWN

Confirm received acknowledgement positively:

AcknowledgeEventNotification.Rsp(+)
Set the states of all event enrolments identified by the EV_ID parameter to IDLE ACKED

ERROR

Confirm received acknowledgement negatively:

AcknowledgeEventNotification.Rsp(-)
Error Class= SERVICE
Error Code= OBJECT-STATE-CONFLICT
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A.4.9 Connection management

The CONNECT function block uses the Initiate service and the Conclude service as a client
and a server.

The PARTNER input is used to identify the application entity to which a connection is
requested.

Table A.28 — Transitions of the CONNECT state diagram

Transition Condition

4 Receive a positive confirmation to the request to establish a
new connection from the remote communication partner:

Initiate.Cnf(+)

5 Receive a negative confirmation to the request to establish
a new connection from the remote communication partner:

Initiate.Cnf(-)

6 Receive a positive confirmation to the request to conclude
the connection from the remote communication partner:

Conclude.Cnf(+)

7 Receive a negative confirmation to the request.to conclude
the connection from the remote communigation partner:

Conclude.Cnf(-)

Loss of connection, i.e. loss of the application association

Receive a request to establish.a mew connection to the
remote communication partners:

Initiate.Ind

10 Receive a request to ‘eonclude the connection to the remote
communication partner:

Conclude.Ind

Table A.29 — Action. mapping for CONNECT state diagram

State Actions
CHECKING_1 Check if the connection can be established:

Check if the constraints identified in the Initiate.Ind
primitive can be accepted, or if alternate values can be

proposed
DENY Send a negative response to the request of the
connection:
Initiate.Rsp(-)
Error Type
Error Class= INITIATE
ACCEPT Accept to establish a connection and send a positive
response:

Initiate.Rsp(+)

CONCL_PASSIV Send positive response to conclude the connection:
Conclude.Rsp(+)

CONNECTING Request a connection to the remote communication
partner:
Initiate.Req

ABORT_1 Request to abort communication:
Abort.Req

CHECKING_2 Check if the connection can be established:

Check if the application association can be established

ABORT_2 Request to abort communication:
Abort.Req
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State Actions

CLOSING Request to conclude the connection:
Conclude.Req

CONCLUDING Send positive response to conclude the connection:

Conclude.Rsp(+)

A.5 Implementation specific features and parameters

Implementation specific features and parameters defined in this annex and the most relevant
subclause for each are listed in the following table.

Table A.30 — Implementation specific features and parameters

Subclause Implementation specific features and parameters

A.6.1 Mapping of the PC system onto the VMD of ISO/IEC 9506-5

A.6.2 The maximum length permitted for data of data type STRING when communicating in the abgtract
syntax of ISO/IEC 9506-5

A.6.4 Means to create additional Program Invocation objects

A.6.5 Means to create additional Domain objects

A7 If communication channels established using the FB CONNECT are reusable or not

A.7.6 The value of the Priority attribute of the MMS Event Condition object

A.7.6 The value of the Notification Lost attribute of the MMS Event Enrolment object
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Annex B
(normative)

PC behavior using ISO/IEC 9506-2

PC communications mapping to MMS

This annex specifies the behavior of a PC when it is communicating in the abstract syntax

defined

oy 1S0/TEC J5Ub-~Z.

ISO/IEQ 9506-1/2 specifies the model of a VMD and specifies how services are\provided by a
VMD. I§O/IEC 9505-5 extends the VMD for a PC e.g. by adding the concept ofA/O statg. It also

extends|the services provided by a PC to specify the behavior of a PC.

The ge
defined

ISO/IEQ 9506-5.

For the

neral approach is that the PC behaves as if it is communicating*in the abstradt syntax
in ISO/IEC 9506-5, with defaults applied where the services has been extgnded in

CreateProgramlinvocation Service, the following defaults shall be used:

Table B.1 — CreateProgramlnvocation service defaults

PC language element Independent attribute Program Invocation Reference attribute
of JEC 61131-3
Configuration TRUE
Resourcg FALSE Identifier of the Program Invocation of the configuration
Others TRUE
For the [following services, the RPC shall behave according to the service extensions defined in

ISO/IE(Q 9506-5 with the value of the 1/O State used in the following table, including the service
procedure extensions related to the Independent and Program Invocation Reference attributes.

Table B.2.—Program Invocation service defaults for I/O State parameter

MMS service 1/0 State value
Start 0 — Controlled
Resume 0 — Controlled
Stop 3 — Implementer State
Kill 3 — Implementer State

The service procedure extensions defined for the GetPrograminvocationAttributes service shall
not be used.
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B.2 Implementation specific features and parameters

Implementation specific features and parameters used in this annex of IEC 61131-5 and the
most relevant subclause for each are listed in the following table.

Table B.3 — Implementation specific features and parameters

Subclause Implementation specific features and parameters

A.6.1 Mapping of the PC system onto the VMD of ISO/IEC 9506-1

A.6.2 TheLmax‘irmjmnlftrlgirlhprc\atmitted for data of data type STRING when communicating in the abstract
syntaxof tSOHEC-95066=1

A.6.4 Means to create additional Program Invocation objects

A.6.5 Means to create additional Domain objects

A7 If communication channels established using the FB CONNECT are reusable gr not

A.7.6 The value of the Priority attribute of the MMS Event Condition object

A.7.6 The value of the Notification Lost attribute of the MMS Event Enrolment-ebject
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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

AUTOMATES PROGRAMMABLES -

Partie 5: Communications
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31 est constituée des parties suivantes, sous le titre général: Au

programmables.

Partie 1:1992, Informations générales

Partie 2:1992, Spécifications et essais des équipements

Partie 3:1993, Langages de programmation

tomates

Partie 4:1994: Guide pour l'utilisateur (publié comme rapport technique CEI/TR 61131-4)
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Partie 5:2000, Communications

Partie 8:2000, Lignes directrices pour l'application et la mise en ceuvre des langages de
programmation (publié¢ comme rapport technique CEI/TR 61131-8)

Les annexes A et B font partie intégrante de la présente norme.
L’annexe C est donnée uniquement a titre d’information.

En cas de conflit entre cette norme et d'autres normes CEI (a I'exception des normes de base
sur la sécurité), il convient de considérer les dispositions de cette norme comme régissant le
domaine des automates programmables et de leurs périphériques associés.

Le comité a décidé que le contenu de cette publication ne sera pas modifié avant 2006| A cette
date, la|publication sera

e reconduite;
e supprimée;
e remplacée par une édition révisée, ou

e amehdée.
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AUTOMATES PROGRAMMABLES -

Partie 5: Communications

1 Domaine d’application

La présente partie de la CEl 61131 spécifie les aspects des automates programmables (AP)
relatifs a la communication. Elle spécifie, du point de vue d'un AP, la maniére dont chaque
périphétique peut communiquer avec un AP en tant que serveur et la maniere dont.J'AP peut
communiquer avec chaque périphérique. Elle spécifie, en particulier, le comportement de I'AP
lorsqu'il| fournit des services pour le compte d'autres périphériques et les services que le
progranime application de I'AP peut demander aux autres périphériques.-Elle n'est pas
destinég a spécifier la maniére dont chaque périphérique peut communiquer avec yn autre
périphétique en utilisant un AP comme routeur ou comme passerelle. Le comportemen{ de I'AP
comme [client et serveur de communication est spécifié indépendamment*du sous-sysieme de
communication particulier mais la fonctionnalité de communication peut dépendre des
capacitgs du sous-systéme de communication utilisé.

Scope of IEC 61131-5

Any device > PC — > Any device
IEC 2247/2000
Lélgende
Anglais Frangais
Scppe of IEC 61131-5 Domaine d’application de la CElI 61131-5
Any device Tout périphérique
PG AP

Figure 1 — Domaine d'application de la présente partie de la CEl 61131

Le domaine d'application de la présente partie est un sous-ensemble du "mofléle de
communicationt\représenté sur la Figure 2 de la CEIl 61131-3; c'est-a-dire que les Figures 2c
et 2 d spnt incluses dans le domaine d'application de la présente partie. De plus, les|moyens
définis Tans cette partie de la CEI 61131 peuvent étre utilisés pour les communications dans
un prog amme ou entre des Inrngrammne

Le mapping du comportement de I'AP pour certains sous-systémes de communication
particuliers est présenté dans les annexes.

2 Reéférences normatives

Les documents normatifs suivants contiennent des dispositions qui, par suite de la référence
qui y est faite, constituent des dispositions valables pour la présente partie de la CEIl 61131.
Pour les références datées, les amendements ultérieurs ou les révisions de ces publications ne
s’appliquent pas. Toutefois, les parties qui veulent établir des accords fondés sur la présente
partie de la CEl 61131 sont invitées a rechercher la possibilité d'appliquer les éditions les plus
récentes des documents normatifs indiqués ci-aprés. Pour les références non datées, la
derniére édition du document normatif en référence s’applique. Les membres de la CEl et de
I'ISO possédent le registre des Normes internationales en vigueur.
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CEI 60050-351:1998, Vocabulaire électrotechnique international — Partie 351: Commande et
régulation automatiques

CEI 61131-1:1992, Automates programmables — Partie 1: Informations générales

CEIl 61131-2:1992, Automates programmables — Partie 2: Spécifications et essais des
équipements

CEIl 61131-3:1993, Automates programmables — Partie 3: Langages de programmation

ISO/CEI 2382-1:1993, Traitement de l'information - Vocabulaire — Partie 1: Termes
fondamentaux

4 4
B

ISO/CE9566-1

6=1-1990,—Systemes o autormatisatiorrimdustrieffe —=—Specificatiorr demessagerie
industriglle — Partie

1: Définition des services

ISO/CE| 9506-2:1990, Systemes d'automatisation industrielle — Spécification-dé mesgsagerie
industri¢lle — Partie 2: Spécification de protocole

3 Défiinitions
Pour leq besoins de la présente partie de la CEI 61131, les définitions suivantes s'applifjuent.

La prégente partie de la CEl 61131 est basée sur les~concepts des parties 1 a |3 de la
CEI 611|31 et utilise les termes suivants, définis dans d‘autres normes internationales.

Définitipns d'autres publications
CEIl 60050-351
régulation

survgillance

CEl 61131-1

programme application (2.1)

archijvage de programme.application (4.6.4)
redémarrage a froid (2.56)

entrge (2.25)

processeur principal (2.32)

modjficationndu programme application (4.6.2.6)

systéme d'automate programmable (2.51)
essai du programme application (4.6.2.5)
redémarrage a chaud (2.56)

CEI 61131-3

chemin d'accés (1.3.2)
représentation directe (1.3.23)
invocation (1.3.43)
programmer (verbe, 1.3.60)
sous-élément (2.3.3.1)
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ISO/CEI 2382-1

données

ISO/CEI 9506-1

client

télécharger

événement (article 15)

serveur

acces variable sans interruption (12.1.1.1)

char

varidg
Définitid

3.1
alarme
événem

3.2
acquisi
collecte

3.3

interfag
lorsque
sans int

3.4

ger
ble

ns de la présente partie

ent qui signale une condition spécifique

fion de données
de données dans un but de surveillance du processus et de génération de rapp

e opérateur directe
le client peut communiquer avec l'interface opérateur via le systéme de commu
eraction d'un programme application

vérification de périphérique

permet
dans le

3.5
santé

la santé
parmi t
WARNI

3.6

aux autres périphériques:dé déterminer si I'AP est capable d'exécuter ses f
systéme de commande

d'un AP ou.de‘ses sous-systémes est spécifiée par le retour de une et seulen
rois valeurs- possibles. |l s'agit, dans l'ordre de santé décroissante, de:
NG et BAD (bonne, avertissement, mauvaise)

orts

nication

bnctions

ent une
GOOD,

comma

I e

commande effectuée par l'intermédiaire d'échanges de données entre deux parties. A plusieurs
moments, l'une des parties attend que I'autre partie délivre certaines données attendues

3.7
local

interne a I’'AP; inverse de distant

3.8

commande paramétrique
commande effectuée par le client qui écrit des variables de commande résidant dans I'AP
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3.9

unité de traitement

partie du processeur principal. Il s'agit de la partie du systéme d'un AP responsable du
stockage du programme et des données de I'application et de I'exécution du programme
application. Un systéme d'AP possede une ou plusieurs unités de traitement.

3.10

vérification de programme

essai du programme application d'un AP destiné a vérifier qu'il exécute la ou les fonction(s)
pour laquelle ou lesquelles il a été congu dans I'environnement du processus

3.11

recette
description des procédures ou des données pour ces procédures, ou des deux, permgttant de
fabriqugr un produit qui utilise le processus ou les machines auxquels est associé ‘autgmate et
qui est différent du produit précédent

3.12
distant
externela I’AP; inverse de local

3.13
état
I'état dJ systéme d'un AP est indiqué par une liste d'attributs dont chacun peut étre TRUE
(vrai) oy FALSE (faux). Aucun, un ou plusieurs de ces{attributs peuvent étre vrais epn méme
temps

3.14
non sollicité
exécuté|sans requéte explicite

4 Symboles et abréviations

Il s'agif de certaines abréviations fréquemment utilisées dans la présente parti¢ de la
CEI 611|31. Ces termes soni\définis ou référencés a I'Article 3 de cette partie de la CEI[61131.

CFB Bloc fonctionnelde communication (Communication function block)
FB Bloc fonctionnel (Function block)

E/S Entrée'ef sortie

CEl Commiission Electrotechnique Internationale

ISO International Organization for Standardization

MMS Spécification de messagerie industrielle (Manufacturing Message Specification),
ISO/CEI 9506-1 et ISO/CEI 9506-2

(O] Interconnexion de systémes ouverts (Open Systems Interconnection)

PADT  Outil de programmation et de mise au point (Programming and debugging tool)

AP Automate programmable
PU Unité de traitement (Processing unit)
5 Modéles

Le présent article spécifie les modéles utilisés dans le reste de cette partie de la CEIl 61131.
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5.1 Modeéle du réseau de communication de I'AP

Un automate programmable fournit des fonctions d'application spécifiques au reste du systéme
de commande. Il peut également demander des fonctions a d'autres automates
programmables. Les fonctions de communication définies dans la présente partie de la norme
CEI 61131 sont fondées sur un sous-systéme de communication qui peut signaler des erreurs
de communication a la fonction de traitement du signal de I'AP (voir 5.2).

Le schéma qui suit illustre les dispositifs d'un réseau de communication, représentant trois
dispositifs pouvant solliciter les fonctions de I'AP (client) depuis I'AP 2. Les deux AP surlignés
font partie du domaine d'application de la présente partie de la CEI 61131.

Supervisory
controller

Client

Communication system

Client Client Server
which talks to PC controller 1 controller 2
Machinery or
process
IEC 2248/2000
Légende
Anglais Francais
Supervisory controller Contréleur de supervision
Client Client
Communication systém Systéme de communication
Other-end systemywhich talks to PC Autres systémes périphériques qui échangent
avec I'AP
Pr¢grammable’controller Automate programmable
Mdchinery or process Machines ou processus
NOTE Dupomt—de—~vue—de—ta—communicatiom—te—contriteur—de—superviston'—et—te—"systeme—périptrerique qui

communique avec I'AP" mentionnés sur cette figure affichent le méme comportement qu'un serveur de
communication de I'AP, c'est-a-dire qu'ils soumettent leurs requétes a I'AP2.

Figure 2 — Modéle de communication de I'AP

Un AP peut utiliser sa fonction client pour communiquer avec tout dispositif se comportant
comme un AP.

5.2 Modéle fonctionnel de I'AP

Un AP est constitué de plusieurs fonctions (voir Figure 3). Pour un AP relevant du domaine
d'application de cette partie de la CElI 61131, au moins une fonction de communication est
présente.

Le schéma qui suit provient de la CEIl 61131-1, Figure 1. Il est congu pour illustrer certains des
sous-systémes d'un AP classique.
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Mains

supply‘D

Other systems
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&

_ MAN-MACHINE
INTERFACE [>
Communication functions Operator
Power functions <l— Programmin
supply gramming, |15 APPLICATION
) debugging, and
function . - programmer
testing functions
o e — [omEramie
function SYSTEM
functions
APPLICATION APPLICATION
PROGRAM H HX ProGRAM
execution storage functions
DATA
‘D storage
|| functions
INTERFACE functions:to
sensors and actuators
Machine / Process Ec 224972000
Légende
Anglais Francais
Other systems Autres systemes
Malins supply Réseau d’alimentation
Opferator Opérateur
Appligatioen program Programme application
Polaer Qlllr_\'r_\ly function Fonction d’alimentation

Communication functions

Fonctions de communication

Signal processing function

Fonction de traitement de signal

Man-machine interface functions

Fonctions d’interface homme-machine

Programming, debugging and testing functions

Fonctions de programmation, mise au point et
essais

Application program execution

Exécution du programme application

Operating system functions

Fonctions du systéme d’exploitation

Application program storage functions

Fonctions de stockage du programme application

Data storage functions

Fonctions de stockage des données

Interface functions to sensors and actuators

Fonctions d’interface avec les capteurs et les
actionneurs

Machine / process

Machine / processus

Figure 3 — Modéle fonctionnel de I'automate programmable
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Une fonction, intégrée au systéme de I'AP mais généralement externe a I'AP lui-méme, est
connue sous le nom d'outil de programmation et de mise au point (PADT). Le PADT est
modélisé pour interagir avec I'AP via la fonction de communication.

La fonction d'interface avec les capteurs et les actionneurs peut disposer d'E/S locales ou
distantes au processeur principal (voir le modéle matériel en 5.3). La fonction d'interface avec
les capteurs et les actionneurs posséde deux attributs pour chaque programme application, qui
définissent la maniere dont I'AP surveille et commande la machine/le processus. L'attribut
d'entrée peut présenter les états suivants:

e les entrées appliquées au programme application sont fournies par les capteurs,

e les entrées appliquées au programme application sont maintenues dans I'état courant.

L'attribult de sortie peut présenter les états suivants:

¢ les 3ctionneurs sont contrdlés par le programme application,

e |es gctionneurs sont maintenus dans I'état courant.
5.3 Modéle matériel de I'AP

La figude qui suit représente le modele matériel de I'AP. Ellesreprésente les modyles qui
constitupnt un AP. Un sous-systéme d'AP est constitué d'un ot plusieurs modules. Ua figure
qui suit correspond a la Figure B.1 de la CEI 61131-1 et a la Figure 1 de la CEI 61131-2.

| Peripherals /
Remote I/O station(s) / /

Main processing unit

Input module(s)

Memory(ies)
and Output module(s)
processing unit(s)

Communication module(s)

Power supply unit(s)

Implementer-specific subsystem(s)

IEC 2250/2000

Légende
Anglais Frangais
Peripherals Périphériques
Remote I/0 station(s) Station(s) d’E/S distante
Main processing unit Processeur principal
Memory(ies) and processing unit(s) Mémoire(s) et unité(s) de traitement
Input module(s) Module(s) d’entrée
Output module(s) Module(s) de sortie
Communication module(s) Module(s) de communication
Power supply unit(s) Unité(s) d’alimentation
Implementer specific subsystem(s) Sous-systéme(s) spécifique(s) a I'intégrateur

Figure 4 — Modéle matériel de I'automate programmable
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5.4 Modéle logiciel

La Figure 5 représente le modéle logiciel de I'AP défini dans la CEI 61131-3, Figure 1. Elle
illustre les éléments de langage de base de haut niveau des langages de programmation de
I'AP et leurs relations. Ceux-ci sont constitués d'éléments programmés au moyen des langages
définis dans la CEI 61131-3, c'est-a-dire des programmes et des blocs fonctionnels; et des
éléments de configuration, a savoir des configurations, des ressources, des taches, des
variables globales et des chemins d'acces, qui prennent en charge linstallation de
programmes d'automate programmable dans les systémes d’automates programmables.

Une configuration est I'élément de langage qui correspond a un systéme d'automate
programmable tel que def|n| dans la CEI 61131 1. Une ressource correspond a une "fonction
de traitementc = d capteur
et actiopneur" (Iorsqu eIIes eX|stent) telles que deflmes dans Ia CEI 61131 1. Une conflguratlon
contientl une ou plusieurs ressources, chacune contenant un ou plusieurs cprogrammes
exécutép sous le contrble de zéro ou plusieurs tadches. Un programme peut contenir(zéro ou
plusieurs blocs fonctionnels ou d'autres éléments de langage tels queVdéfinis dans la
CEIl 611[31-3.

Les cornfigurations et les ressources peuvent étre démarrées et arrétées via les fpnctions
"interfage opérateur", "programmation, essais et surveillance", ou) "systéme d'explpitation”
définies|dans la CElI 61131-1. Les mécanismes de démarrage et(d'arrét des configurations et
des respources via les services de communication sont définis dans la présente parfie de la
CEIl 61131.

Les prqgrammes, les ressources, les variables globales, les chemins d'accés (gt leurs
priviléggs d'accés correspondants) et les configurations peuvent étre chargées ou supprimées
par la |'fonction de communication" définie dans la CEI 61131-1. Le chargement et la
suppresision d'une configuration ou d'une ressoudrce doivent étre équivalents au charggment et
a la suppression de tous les éléments qu'elle.contient.

Les chgmins d'accés et leurs privileges® d'accés correspondants permettent d'accéder aux
variablep d'un AP via les services de communication.
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Configuration
Resource Resource
Task Task Task Task
Program Progra Program Program
— EBIIEB EBIIEB
—
Global and directly represented variables
Access paths
Communication function
Execution control path
- B “\/ariable access paths
FBl  Function block
1 variable
IEC |2251/2000

Légende

Anglais Francgais
Copfiguration Configuration
Rekource Ressource
Tagk Tache
Program Programme
FB| Function block Bloc fonctionnel
Globatl-and-diresty—repr Ated—variables Variables-globaleseta+eprésentationdirest

v-aHaures—g1o

Access paths

Chemins d’acceés

Communication function

Fonction de communication

Execution control path

Chemin de contrble d’exécution

Variable access paths

Chemins d'accés aux variables

Or Variable

Variable ou

NOTE 1
normative.

Cette figure est représentée a titre illustratif uniquement. La représentation graphique n'est pas

NOTE 2 Dans une configuration avec ressource unique, il n'est pas nécessaire que la ressource soit explicitement

représentée.

Figure 5 — Modeéle logiciel de I'AP
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6 Services de communication de I'AP

Le présent article décrit le concept d'informations de statut d'un AP et donne une spécification
des services que [I'AP fournit au systéme de commande via le sous-systéeme de
communication. (L'article suivant spécifie la maniére dont le programme application de I'AP
peut utiliser le sous-systéme de communication pour interagir avec d'autres dispositifs.)

6.1 Sous-systémes de I'AP et leur statut

Un AP peut produire des statuts qui incluent des informations d'état et des indications de
défaut.

Le statut peut étre indiqué sur certains des sous-systémes identifiés dans la figure qui|suit. De
plus, il @xiste un résumé du statut qui donne des informations générales sur I'AP.

Tableau 1 — Entités de présentation du statut

N° Entités de présentation du statut
1 AP (dans son ensemble)
2 Sous-systéme d'E/S (inclut les modules d'entrée et de sorfie £t d'autres dispositifs

d'E/S intelligents)

Unité de traitement

Sous-systeme d'alimentation

Sous-systéme de mémoire

Sous-systeme de communication

N|lo|lo |~ w

Sous-systémes spécifiés par I'intégrateur

NOTE Le statut est destiné a donner des informations sur I'automate et ses sous-systémes
matériels et logiciels, sans tenir compte\des informations de configuration. Il n'est pas destiné
a donner des informations sur le processus sous contrdle ni sur le programme application de
I'AP. Les données de statut contiennent des informations concernant I'état et la santé de I'AP
et de ses sous-systémes.

La présente partie de la CEl 61131 utilise deux concepts relatifs au statut: santé et |état. La
"santé" [d'un AP ou de ses sous-systémes est spécifiée par le retour d'une et une seule parmi
trois valeurs possibles:”lka sémantique associée a chaque valeur est précisée ci-degsous. Il
s'agit, dpns l'ordre de.santé décroissante, de:

a) GOOD (bonne) — Si cette valeur est VRAI, I'AP, ou le sous-systeme spécifié, n'a|détecté
aucun probléme qui I'empéche d'exécuter la fonction prévue;

b) WARNING (avertissement) — Si cette valeur est VRAI, I'AP, ou le sous-systéme $pécifié,
n'a detecté aucun probléme qui I'empéche d'exécuter la fonction prévue mais a détecté au
moins un probléme qui pourrait limiter ses capacités. Ces limites peuvent affecter les
temps d’exécution ou les performances, etc. (voir les énoncés ci-dessous pour une
définition plus précise de ces limites);

c) BAD (mauvaise) — Si cette valeur est VRAI, I'AP, ou le sous-systéme spécifié, a détecté au
moins un probléme qui peut I'empécher d'exécuter la fonction prévue.

L'état systéme d'un AP est indiqué par une liste d'attributs dont chacun peut étre TRUE (vrai)
ou FALSE (faux). Zéro, un ou plusieurs de ces attributs peuvent é&tre TRUE en méme temps.
La sémantique associée a chaque attribut est spécifiée dans la suite du présent article.

Chaque information de statut peut également présenter des attributs spécifiés par I'intégrateur.
Parmi ces attributs spécifiés par I'intégrateur, on trouve les suivants:

a) des diagnostics d'erreurs supplémentaires (par exemple, dépassement de cycle d'écriture
d'EEPROM);
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b) des états opérationnels supplémentaires (par exemple, activation de I'auto-étalonnage);

c) des statuts locaux importants (par exemple, redémarrage automatique requis).

Il n'est pas nécessaire que les mises en ceuvre donnent le statut des sous-systémes. Toutes

les

instances de types similaires des sous-systémes présents dans un systéme sont

représentées séparément. Le nom du sous-systéme peut étre prévu afin de pouvoir différencier
les sous-systémes du méme type.

6.1.1

Résumé du statut de I'AP

L'AP donne les informations suivantes comme résumé du statut.

Tableau 2 — Résumé de statut de I'AP

N° Elément Description
1 Sapté GOOD Tous les sous-systémes de I'AP indiquent une bonne condition d¢ santé
2 WARNING Au moins un sous-systeme indique une condition de santé avec un
avertissement et aucun sous-systéme n'indique“une mauvaise [condition de
santé
3 BAD Au moins un sous-systéme indique une mauvaise condition de sgnté
4 En Si la valeur est VRAI, cet attribut indique si au moins une partie de I'applicatipn utilisateur
forjctionnement est chargée et sous contréle de I'AP
5 Commande Si la valeur est VRAI, cet attribut indiqué\si la commande de neutralisation locale est
lodale active. Si elle est active, la capacité a commander un AP et ses sous-systémles depuis le
réseau peut étre limitée. Par exemplepelle pourrait étre étroitement associée g I'utilisation
d'un interrupteur local
6 Aukune sortie Si la valeur est VRAI, cet attribu¥’indique que I'AP peut modifier I'état physiqpbe de toutes
désactivée les sorties a la suite de I'exéelition du programme application ou par d'autre§ moyens. Si
elle n'est pas VRAI, I'état physique de certaines des sorties n'est pas affecté (|'état logique
peut étre affecté). Ceci, est généralement utilisé lors des essais et de la modification des
programmes application\de I'AP
7 Aufune entrée Si la valeur est VRAlJcet attribut indique que I'AP peut accéder a I'état physique de toutes
désactivée les entrées a la suite de I'exécution d'un programme application ou par d'autre$ moyens. Si
elle n'est pas'VRAI, I'état physique de certaines entrées ne peut étre accessiple. Ceci est
généralement,utilisé lors des essais et de la modification des programmes application dans
lesquels les entrées peuvent étre simulées
8 Fofcé Si lavaleur est VRAI, cet attribut indique qu'au moins un point d'E/S associéla I'AP a été
forcé./Lorsqu'une entrée est forcée, le programme application recoit la valeur $pécifiée par
le PADT a la place de la valeur réelle de la machine ou du processus. Lorsqu'une sortie est
forcée, le programme application recoit la valeur spécifiée par le PADT a la| place de la
valeur générée par I'exécution du programme application. Lorsqu'une variable ¢st forcée, le
programme application utilise la valeur spécifiée par le PADT a la place fHe la valeur
générée par l'exécution du programme normal
9 Application Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que I'unité de traitement posséde au moins une
utilisateur application utilisateur présente
présefite
10 Sous-systeme Si la valeur est VRAI, cet attribut indique un "WARNING" ou "BAD" causé par un sous-
d'E/S systeme d'E/S
11 Sous-systeme Si la valeur est VRAI, cet attribut indique un "WARNING" ou "BAD" causé par un sous-
d'unité de systéme de l'unité de traitement
traitement
12 Sous-systéme Si la valeur est VRAI, cet attribut indique un "WARNING" ou "BAD" causé par un sous-
d'alimentation systéme d'alimentation
13 Sous-systéme Si la valeur est VRAI, cet attribut indique un "WARNING" ou "BAD" causé par un sous-
de mémoire systéme mémoire
14 Sous-systéme Si la valeur est VRAI, cet attribut indique un "WARNING" ou "BAD" causé par un sous-
de systéme de communication
communication
15 Sous-systeme Si la valeur est VRAI, cet attribut indique un "WARNING" ou "BAD" causé par un sous-

spécifié par
I'intégrateur

systéme spécifié par I'intégrateur
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6.1.2

Sous-systéme d'E/S

L'AP donne les informations de statut suivantes sur son sous-systéeme d'E/S.

Tableau 3 — Statut du sous-systéme d'E/S

N° Elément Description
1 Santé GOOD indique qu'aucune erreur n'a été détectée dans ce sous-systéme d'E/S
2 WARNING | indique qu'un défaut mineur a été détecté dans le sous-systéeme d'E/S. La
survenue d'erreurs récupérables dans la communication avec un poste
d'E/S a distance est un exemple de défaut mineur
3 BAD indique quiun défaut mnjmlr a 6té détectéd dans le lee_eyefémn d'E/S. La
perte de communication avec un poste d'E/S déporté est un exgmple de
défaut majeur
4 Agcune sortie | Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que I'AP peut modifier I'état physique de toutes
dgsactivée les sorties associées au sous-systéeme d'E/S spécifié a la suite{/de I'exéclition du
programme application ou par d'autres moyens. Si elle n'est pas VRAf, 1'état phypique de
certaines des sorties n'est pas affecté (l'état logique peut ©tre” affecté). Ceci est
généralement utilisé lors des essais et de la modification des programmes applidation de
I'AP
5 Agcune Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que I'AP peut)accéder a I'état physique de
erjtrée toutes les entrées associées au sous-systeme d'E/S .spécifié a la suite de I'exédution du
dgsactivée programme application ou par d'autres moyens. Si élle*n'est pas VRAI, I'état phypique de
certaines entrées ne peut étre accessible. Ceci est(genéralement utilisé lors des g¢ssais et
de la modification des programmes application/dans lesquels les entrées peuyent étre
simulées
6 E/S forcée Si la valeur est VRAI, cet attribut indiqué. qu'au moins un point d'E/S associé a fe sous-
systéme a été forcé. Lorsqu'une entrée,'est forcée, le programme application fecoit la
valeur spécifiée par le PADT a la place de la valeur réelle de la machine ou du prgcessus.
Lorsqu'une sortie est forcée, la machine ou le processus regoit la valeur spécifige par le
PADT a la place de la valeur générée par I'exécution du programme application
NOTE La définition de "défaut majeur" et "défaut mineur" doit étre fournie par I'intégrateur.
6.1.3 Unité de traitement

L'AP do

hne les informations de(statut suivantes sur son unité de traitement.
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Tableau 4 — Statut de I'unité de traitement

N° Elément Description
1 Santé Cet attribut identifie la santé de I'unité de traitement. L’intégrateur doit spécifier les
2 conditions dans lesquelles les attributs GOOD, WARNING et BAD sont valides
3
4 En Si la valeur est VRAI, cet attribut indique si au moins une partie de I'application utilisateur
fonctionne- est chargée et sous contréle de I'unité de traitement
ment
5 Commande Si la valeur est VRAI, cet attribut indique si la commande de neutralisation locale est
locale active. Si elle est active, la capacité a commander I'unité de traitement depuis le réseau
peut étre limitée. Par exemple, elle pourrait étre étroitement associée a l'utilisation d'un
interrupteur local
6 Adgcune sortie | Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que l'unité de traitement peut modifjer I'état
dfsactivée physique de toutes les sorties commandées par cette unité de traitementsa-la |suite de
I'exécution du programme application ou par d'autres moyens. Si elle(n'est pgs VRAI,
I'état physique de certaines des sorties n'est pas affecté (I'état logique, pelt étre [affecté).
Ceci est généralement utilisé lors des essais et de la modification~des programmes
application de l'unité de traitement
7 Agcune Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que I'unité de traitement peut accédef a I'état
entrée physique de toutes les entrées accessibles depuis cette unité)de traitement a la|suite de
dgsactivée I'exécution du programme application ou par d'autres moyens. Si elle n'est pgs VRAI,
I'état physique de certaines entrées ne peut étre accessible. Ceci est généralemept utilisé
lors des essais et de la modification des programmes application dans lesquels les
entrées peuvent étre simulées
8 Application Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que~funité de traitement posséde au mpins une
ut{lisateur application utilisateur présente
prgsente
9 Fqrcé Si la valeur est VRAI, cet attribut indiguie qu'au moins une variable associée a cdtte unité
de traitement a été forcée. Lorsqu'une variable est forcée, le programme application
utilise la valeur spécifiée par le \JRADT a la place de la valeur générée par I'exéqution du
programme normal.
6.1.4 Sous-systéme d'alimentation
L'AP peut donner des informations_de statut sur tous les sous-systémes d'alimentation; voir la
Figure § pour la configuration presumée de l'alimentation d'un AP. Les exigences applicables
aux alimentations des systemes d'AP et a leur comportement sont décrites dans la CE| 61131-
1etla GEI 61131-2.
Redundant
power supply
Mgins 4[)
Power suppl N\ L
PPl |'> Power to PC circuits
Battery _|>
IEC 2252/2000
Légende
Anglais Francais
(Redundant) power supply Alimentation (redondante)
Mains Réseau
Battery Batterie
Power to PC circuits Alimentation vers les circuits de I'AP

Figure 6 — Alimentation de I'automate programmable
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Tableau 5 — Statut de I'alimentation

N° Elément Description
1 Santé GOOD indique qu'aucun probléme n'a été détecté dans I'alimentation pouvant
I'empécher de fonctionner pendant un temps indéterminé
2 WARNING | indique qu'un probléme a été détecté dans I'alimentation qui peut la rendre
inopérante pendant un temps limité
3 BAD indique que l'alimentation ne fonctionne pas
4 En cours Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que le sous-systéme d'alimentation est en cours
d'utilisation d'utilisation, c'est-a-dire qu'il alimente I'AP
5 Réseau en Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que le réseau fournit une puissance dans la
fO I\.:t;UIIIIU 'J:GluU d‘ﬂ:;lllUllth;Ull OPU’\;II‘I&U
ment
6 Ré¢seau faible | Sila valeur est VRAI, cet attribut indique que le réseau ne fournit pas d'alimentatjon dans
la plage d'alimentation spécifiée
7 B4tterie en Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que la batterie fournit une” puissance|dans la
fopctionne- plage d'alimentation spécifiée
ment
8 B4tterie faible | Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que la batterie n'est)pas capable de fodirnir une
alimentation dans la plage d'alimentation spécifiée
9 Protection Si la valeur est VRAI, cet attribut indique qu'un dispositif de protection de I'alimeptation a
dfclenchée supprimé une partie de la puissance a destination de VAP
6.1.5 Sous-systéme de mémoire
L'AP dohne les informations de statut suivantes sur‘son sous-systéeme de mémoire.
Tableau 6 — Statut de la mémoire
N° Elément Description
1 Sqgnté GOOD Aucune ‘efreur n'a été détectée dans la mémoire associée a de sous-
systeme
2 WARNING | Auymoins une erreur pouvant étre corrigée a été détectée et aucurje erreur
irremédiable n'a été détectée
3 BAD Au moins une erreur irrémédiable a été détectée
4 Protégé” Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que la mémoire de ce sous-systéme de mémoire
a\ete protégée en ce qu'elle ne peut pas étre modifiée. Ceci indique généralement que le
programme application situé dans ce sous-systéme de mémoire ne peut pas étre modifié.
Y Cet attribut modélise un état logique et non des caractéristiques physiques ¢lu sous-
systéme. Lorsque certaines parties de la mémoire sont protégées et d'autres nor|, celles-
ci doivent étre indiquées comme sous-systémes multiples.
6.1.6 Sous-systéme de communication

L'AP donne les informations de statut suivantes sur son sous-systéme de communication.
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Tableau 7 — Statut du sous-systéme de communication
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N°

Elément Description

Santé

GOOD
d'erreurs récupérables

indique qu'aucune erreur ne s'est produite ou il y a un nombre acceptable

WARNING

indique que le nombre acceptable d'erreurs récupérables a été dépassé

BAD indigue que le sous-systeme de communication n'est pas capa

communiquer avec tous les dispositifs comme prévu

ble de

En cours
d'utilisation

Si la valeur est VRAI, cet attribut indique que le sous-systéeme de communication

I'intégrateur doit définir la sémantique de cet attribut

cours de fonctionnement. Par exemple, dans le cas d'une interface de communication
MMS, cela signifie qu'au moins une association avec une application est établie.

est en

Sinon

En

Feur locale
systéme de communication qui entravent le fonctionnement

Si la valeur est VRAI, cet attribut indique qu'il existe quelques erreurs internes al

sous-

En
di

reur
tante

Si la valeur est VRAI, cet attribut indique qu'il existe quelques ,erreurs s

dispositifs avec lesquels la communication est établie qui entravent le fohctionner

ir des
hent

NOTE 1

propre €&
SOUS-SYySs
de statut

NOTE 2
supplémg
informati

Le sous-systéme de communication qui indique son état peut ne pas étre capable d'indiqug

at "BAD" de la maniére définie dans le présent article. Toutefois, dans un systéme d'AP, plu
emes de communication indépendants peuvent fonctionner, et tous peuvent donner des inform

Il est prévu que les informations spécifiées par [Iintégratéuf, donnent des inform

entaires sur chaque interface particuliére. Les interfaces du réseau ISO donnent égalemer

bns supplémentaires via des fonctions de gestion du réseau.

r son
Bieurs
Ations

Ations
t des

6.1.7

D'autreqd
systéme

a) auto
b) cont

Sous-systémes spécifiques a I'intégrateur.

sous-systemes d'un systeme d'AP doivent étre modélisés sous forme d
s spécifiques a l'intégrateur. Voici quelqués exemples de ces sous-systémes:

mate PID;
roleur d'exécution;

c) autres processeurs auxiliaires.

Tableau 8 — Statut d’un sous-systéme spécifique a I'intégrateur

E Sous-

N°

Elément Description

anté GOOD indique qu'aucune erreur n'a été détectée dans ce sous-systéme

WARNING | indique qu'un défaut mineur a été détecté dans ce sous-systéme

BAD indique qu'un défaut majeur a été détecté dans ce sous-systeme

NOTE

| a définition de "défaut majeur" et "défaut mineur" doit étre fournie par I'intégrateur.

6.1.8

Presentation des informations de statut

Les informations de statut doivent étre présentées a |'aide de variables, avec un chemin
d'accés prédéfini dans la déclaration de configuration du programme application de I'AP, ou
doivent étre présentées sous forme de variables avec une représentation directe pour un
partenaire de communication distant.
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Tableau 9 — Présentation des informations de statut

N° Présentation des informations de statut

1 Résumé du statut de I'AP sous forme de variable avec chemin d'accés prédéfini P_PCSTATE

2 Résumé du statut de I'AP sous forme de variable avec représentation directe %S

3 Résumé du statut de I'AP et statut de tous les sous-systémes sous forme de variable avec chemin

d'acces prédéfini P_PCSTATUS

4 Informations de statut de chaque sous-systeme sous forme d'ensemble de variables avec représentation
directe %SC<n>

Type de chaque sous-systéme sous forme d'ensemble de variables avec représentation directe %SU<n>

om de chaque sous-systeme sous forme d'ensemble de variables avec représentation directe %SN<n>

Htat de chaque sous-systéme sous forme d'ensemble de variables avec représentation directe.%$S<n>

| N[O,

Jtatut spécifique a I'intégrateur de chaque sous-systéme sous forme d'ensemble de variables avec
représentation directe %Sl<n>

Si le résumé du statut de I'AP doit étre présenté sous forme de variabley son chemin|d'accés
doit étrg P_PCSTATE et doit étre prédéfini dans la déclaration de la @onfiguration. La |variable
doit étrg du type WORD (mot) et doit contenir le résumé du statutde I'AP en commengant par
I'élément numéro 1 du bit le moins significatif vers le plus significatif .

Si le résumé du statut de I'AP doit étre présenté sous fortme de variable avec représgentation
directe, [la représentation directe doit étre %S et doit étre_du type WORD. Elle doit coptenir le
résumé|du statut de I'AP en commencgant par I'élément numéro 1 du bit le moins significatif
vers le plus significatif.

Si l'information de statut compléte doit étre présentée sous forme de variable, son|chemin
d'accés|doit étre P_PCSTATUS et étre prédeéfini dans la déclaration de configuration. Cette
variable|doit étre de type structuré comme.suit:

ARRAY [0..p NOS] OF

STRUCT

SUBSYSTEM : (SUMMARY, IO, PU, POWER, MEMORY, COMMUNICATIQN,
IMPLEMENTER) ;

NAME : STRING[<Max Name Len>];
STATE (~ARRAY [0..15] OF BOOL;
SPECIFZIC : ARRAY[O..p BIT] OF BOOL;

END_ STRUGT;

- . . . . IEG 2253/2000
Figure 7 — Description type des informations de statut

L'élément du_tableau portant le numéro 0 doit contenir le résumé du statut de I'AP,|chaque
élément portant un numéro plus élevé doit contenir le statut d'un sous-systéme. Lle sous-
élément SUBSYSTEM doit contenir Te type de AP ou d'un sous-systéme. Le sous-élément
NAME doit contenir le nom de I'AP ou d'un sous-systéme. L’intégrateur doit spécifier la
longueur maximale prise en charge pour les chaines de noms, c'est-a-dire la valeur de
Max_Name_Len. Le sous-élément STATE doit contenir les informations d'état de I'AP ou d'un
sous-systeme sous forme de tableau de BOOL dans le méme ordre que celui spécifié aux
Tableaux 2 a 8. L’intégrateur doit spécifier le nombre d'éléments du tableau P_PCSTATUS,
c'est-a-dire la valeur de p_NOS, les types de sous-systémes pris en charge, la sémantique des
valeurs du sous-élément STATE pour le sous-systeme spécifique du concepteur, la taille du
sous-élément SPECIFIC, c'est-a-dire la valeur de p_BIT et la sémantique du sous-élément
SPECIFIC.

Les informations de statut de chaque sous-systéme peuvent étre présentées sous forme d'une
variable avec représentation directe %SC<n>, ou <n> représente un nombre entre 0
(représentant le résumé de statut de I'AP) et le nombre de sous-systéemes p_NOS. La variable
doit présenter la méme représentation interne qu'une variable du type de partie de structure
décrit sur la figure ci-dessus.
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De plus, il peut y avoir un ensemble de variables avec représentation directe %SU<n>,
%SN<n>, %SS<n> et %SlI<n>. Le <n> représente un nombre entre 0 (représentant le résumé
du statut de I'AP) et le nombre de sous-systémes p_NOS. Les variables doivent présenter la
méme représentation interne qu'une variable du type de I'un des sous-éléments de structure
décrits sur la figure ci-dessus. Dans le détail, %SU<n> doit correspondre au sous-élément
SUBSYSTEM, %SN<n> au sous-élément NAME, %SS<n> au sous-élément STATE et %Sl<n>
au sous-élément SPECIFIC.

6.2 Fonctions spécifiques a I'application

La suite du présent article décrit les fonctions fournies par un AP a un systéme de commande
a l'aide du sous-systéme de communication tel qu'illustré a la Figure 2.

Fongtion de communication de I'AP AP AP répondant Bloc fonctio]mel
demandeur disponible
Veérifijcation de périphérique oui oui oui
Acqujsition de données oui oui oui
Contpéle oui oui oui
Syncpronisation entre les applications utilisateur oui oui oui
Rapplort d'alarme oui non. oui
Exécpition du programme et contrdle d'E/S non oui non
Trangfert du programme application non oui non
Gestion de la connexion oui oui oui

Chacung de ces fonctions est traitée séparément dans la suite du présent article. Toutes les
fonctions ne sont pas disponibles dans tous les‘AP. Voir I'Article 7 pour la définition|du bloc
fonctionpel.

Certaings applications combinent les catégories d'application définies ci-dessous, par ¢xemple
la superyvision et I'acquisition de données.

Les éléments qui suivent, bien“gque généralement fournis par les AP, sont en dehors du
domaing d'application de cette partie de la CEl 61131:

a) intenface opérateur;

b) programmation, essais et modification du programme application et vérificgtion du
programme.

Les AP |ont la-capacité d'utiliser des interfaces opérateur. Ces dispositifs sont utilisés par un
opératelir pour surveiller ou modifier le processus sous contrble, ou les deux. lls [peuvent
également servir a un systéme client pour communiquer avec l'opérateur.

L'interface opérateur directe signifie que le client peut communiquer avec l'interface opérateur
via le systéme de communication sans interaction d'un programme application.

La programmation est le processus de création d'un programme application pour I'AP, la base
étant instruction par instruction ou bloc fonctionnel par bloc fonctionnel. Les essais et les
modifications forment le processus de recherche et de correction des erreurs (" bugs") dans un
programme application existant par I'apport de modifications. La vérification du programme
consiste en l'essai du programme application d'un AP afin de vérifier qu'il exécute la ou les
fonction(s) pour laquelle ou lesquelles il a été congu dans I'environnement process.
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6.2.1 Vérification de périphérique

Cette fonction est congue pour permettre aux autres périphériques de déterminer si I'AP est
apte a exécuter sa fonction prévue dans le systeme automatisé. Un AP peut produire son
propre statut et celui de ses sous-systémes. Le statut comprend les informations de santé et
d'état. Un périphérique peut explicitement demander son statut a I'AP ou bien I'AP peut initier
un rapport de statut non sollicité a I'aide des services fournis par l'interface de communication.
Voir 6.1 pour la définition des informations de santé et d'état d'un AP et de ses sous-systémes.

Tableau 10 — Fonctions de vérification de périphérique

N° Vérification de périphérique
1 Donne des informations de statut
2 Initie des rapports de statut non sollicités

6.2.2 Acquisition de données

Les données contenues dans un AP sont présentées sous forme de.variables. Ces ﬂionnées
peuvent| provenir de plusieurs sources et peuvent avoir une grandesvariété de significafions. Le
client peut les obtenir au moyen d'une ou de plusieurs méthodes.

a) Intefrogées — Le client lit la valeur d’'une ou plusieurs variables a un instant ou lofs d’une
condition déterminé(e) par le client. L'acces aux vafiables peut étre contrdolé par I'AP.
Seules les variables sélectionnées sont accessibles/suv'le réseau.

b) Programmées — Les données sont fournies par AP au client a un instant ou lofs d’'une
condition déterminé(e) par le programme application de I'AP.

c) Configurées — L'interface de communicatigh™avec I'AP peut étre configurée par yn client
pour lancer un transfert de données vers g client.

Les typgs de variables de I'AP que le systeme de communication peut voir sont les suiviants:

a) varigbles avec représentation directe;

b) autr¢s variables ayant desschemins d'accés (voir la CEI 61131-3 pour la définition des
cherpins d'acceés).

Si les variables avec représentation directe sont accessibles a la communication, ces Variables
doivent [utiliser la représentation directe comme identifiant. Le serveur d'AP (c'est-a-dire I'AP
qui est propriétaire des variables) peut interpréter l'identifiant au moyen d'un algorithme défini
par I'intg¢grateur.

la programmatien d'un programme d'application. Un nom symbolique supplémentaire peut étre assighé a une
variable représentation directe au moyen de la construction AT dans la déclaration de la variable (voir la
CEI 6113T-3).

NOTE Les variables avec représentation directe peuvent étre utilisées comme des variables "normalesl; pendant

Il existe des milliers de ces variables avec représentation directe, méme dans un AP de petite taille. Il n'est pas
raisonnable de conserver le nom et I'adresse de toutes ces variables dans le dictionnaire d'objets d'un AP.

Le systeme de I'AP peut restreindre l'acceés aux variables avec représentation directe. Les
conditions (taille, emplacement, etc.) dans lesquelles chaque type de données pris en charge
par I'AP peut étre accessible sans interruption doivent étre spécifiées par l'intégrateur.
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Tableau 11 - Fonctions d'acquisition de données

Acquisition de données

Les variables avec représentation directe sont accessibles

Chemins d'accés au niveau de la configuration

Chemins d'accés au niveau du programme

Moyens de restriction de |'accés aux variables avec
représentation directe

Conditions d'accés aux variables sans interruption

61131-5 © CEI:2000

6.2.3 Contréle
Un AP pgeut prendre en charge deux méthodes de contréle: paramétrique et verrolillé.
Le contible paramétrique signifie que le fonctionnement de I'AP est commande-par I'écriture de
valeurs [ sur les variables résidant dans I'AP. Cette modification dunfonctionnement est
déterminée soit par le programme application, soit par d'autres mécanismes locaux.
L'accés|aux variables est contrblé par I'AP qui contient les variables.;Seules les variables dont
le qualificatif READ_WRITE est sélectionné dans la déclarafion du chemin d'acces sont
accessibles au contrdle paramétrique sur le réseau.
Le contféle verrouillé signifie que le client demande auc¢serveur d'exécuter une opération de
I'applicgtion et d'informer le client du résultat de ['opération. Ce service comporfe deux
aspects| la synchronisation du client et du serveur et l'échange entre eux de données.
Dans le| contrble verrouillé, cet échange de donnges a lieu sur des points de synchrdgnisation
dans le|programme application. Ce service peut étre utilisé avec pour effet I'appel a distance
de procgédure entre un programme application“et un autre. La Figure 8 illustre la chronglogie de
ce servige.
Client Server
Ready to receive data
Sends data
Readyqto receive data Receives data
. Performs requested application
Time
Sends response data
Receives response data
Ready to receive data again
v IEC 2254/2000
Legende
Anglais Francgais
Client Client
Server Serveur
Time Temps
Sends data Envoie les données
Ready to receive data Prét a recevoir les données

Receives response data

Regoit les données de réponse

Receives data

Recoit les données

Performs requested application

Exécute I'application demandée

Sends response data

Envoie les données de réponse

Ready to receive data again

Prét a recevoir a nouveau les données

Figure 8 — Chronologie du contréle verrouillé
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L'AP met en ceuvre le contrble verrouillé au moyen des blocs fonctionnels SEND (client) et
RCV (serveur). D'autres dispositifs peuvent utiliser d'autres moyens pour émuler le
comportement de ces blocs fonctionnels afin d'accéder a cette fonction de communication.

Tableau 12 — Fonctions de controle

N° Contréle

1 Les variables avec représentation directe sont accessibles
2 Chemins d'accés au niveau de la configuration

3 Chemins d'accés au niveau du programme

4 Moyens de restriction de l'accés aux variables avec

représentation directe

[6)]

Conditions d'accés aux variables sans interruption

6 Contréle verrouillé

6.2.4 Synchronisation entre les applications utilisateur

Les applications utilisateurs peuvent nécessiter un service de symchronisation. Par exemple,
une application utilisateur peut démarrer I'exécution d'une autrelapplication aprés I'exécution
d'un algorithme. Le service de synchronisation est fourni par le mécanisme de contrble
verrouillg (voir 6.2.3).

6.2.5 Rapport d'alarme

L'AP peut avoir la capacité de signaler les messages d'alarme a un client lors d’'une gondition
prédétefminée. Le client peut indiquer un acquittement de ces alarmes a I'AP. (Qeci est
différent de Il'acquisition de données normale en ce que I'AP se souvient de I'état d'un point
d'alarme jusqu'a son acquittement par le chient. L'AP peut générer un résumé des plarmes
acquittées a la demande du client.

Tableau 13- Fonctions de rapport d'alarme

N° Rapport d'alarme

1 Sighalement des messages

2 Reéception des acquittements

3 Génération d'un résumé des alarmes acquittées

6.2.6 Exécution du programme application et contréle des E/S

L'exécution/d'un programme application d'AP est gérée par la fonction exécution du
programme application (voir 5.2). Les programmes application d'AP peuvent étre démarrés et
arrétés. Les programmes application d'AP peuvent étre démarrés soit a partir d'un état initial,
soit a partir de I'état dans lequel ils se trouvaient au moment de leur arrét.

Le programme application dans un AP est constitué d’'une configuration et zéro, une ou
plusieurs ressources (voir la CElI 61131-3). Les configurations et les ressources peuvent étre
démarrées et arrétées. Les ressources sont démarrées et arrétées lorsque la configuration est
démarrée et arrétée et elles peuvent étre démarrées et arrétées indépendamment de la
configuration.

La fonction d'interface avec les actionneurs (sorties) associée a un programme application en
cours d'exécution peut étre contrélée pour utiliser les valeurs fournies par le programme
application ou peut étre maintenue dans un état connu. Cet état de l'interface est spécifié au
moment de la modification de I'état du programme application. Les sorties peuvent étre
controlées pour étre définies selon des états spécifiés par l'intégrateur, conserver les sorties
dans I'état courant, positionner toutes les sorties a zéro ou modifier certaines sorties selon des
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états spécifiés par I'utilisateur (marche ou arrét, les sorties non spécifiées conservant I'état
précédent) par l'intermédiaire d'un mécanisme spécifié par l'intégrateur (par exemple des
tableaux, une procédure, etc.).

La fonction d'interface avec les capteurs (entrées) associée a un programme application en
cours d'exécution peut étre contrdolée pour fournir les données réelles des capteurs ou

continuer a utiliser les valeurs précédentes. L'état de I'entrée est spécifié au moment de la
modification de I'état du programme application.

Tableau 14 — Unités pouvant étre démarrées et arrétées

N° Unité pouvant étre démarrée et arrétée
1 Configuration
2 Ressource
Les E/S| (entrées et sorties) associées a une ressource en cours d'exécution doivent soit étre
contrélées par le programme, soit étre conservées dans un état connu’ qui est déterminé
lorsque |la ressource est démarrée. Les ressources doivent pouvoir étre démarrées soif a partir
d'un étalt initial (redémarrage a froid a I'aide de START), soit a partir ,de I'état dans lequel elles
se trouyaient au moment de leur arrét (redémarrage a chaud<a l'aide de RESUME]). L'état
souhaité des sorties doit pouvoir étre spécifié dans le cadre du‘processus d'arrét.
L'état des E/S peut étre défini avec les valeurs suivantes lorsqu'une configuration|ou une
ressour¢e est démarrée ou arrétée:
Tableau 15 — Signification'de I'état des E/S
Valeur de I'état Signification Défipi par
d'E/S
Contrélé Les actionneurs sont contrélés par le programme application ou la partie | Démarrpge
du programme application démarrée. Les entrées sont fournies au
programme application ou a la partie du programme application démarrée
par la fonction d'interface avec les capteurs et les actionneurs.
Conserver les Les actionneursTne sont pas contrélés par le programme application ou la [ Démarrpge
sorties partie du programme application démarrée, ils sont conservés dans |'état
couranf~Les capteurs sont fournis au programme application ou a la
partie-'duw programme application démarrée par la fonction d'interface
avecies capteurs et les actionneurs.
Conservgr |'état Les actionneurs ne sont pas contrélés par le programme application ou la [ Démarrpge,
courant partie du programme application démarrée ou arrétée, ils sont conservés | arrét
dans I'état courant. Les capteurs ne sont pas fournis au programme
application ou a la partie du programme application démarrée, ils sont
conservés dans I'état courant.
Etat défiki-par Les-actionhreurs—re-seont-pas—contréles—parte-pregrammeappheation-outaTArrét
I'intégrateur partie du programme application arrétée, ils sont conservés dans un état
spécifié par I'intégrateur. Le programme application ne fonctionne pas,
par conséquent I'état de I'interface avec les capteurs n'est pas spécifié.
Sorties a zéro Les actionneurs ne sont pas contrdlés par le programme application ou la | Arrét
partie du programme application arrétée, ils sont conservés dans |'état
zéro. Le programme application ne fonctionne pas, par conséquent I'état
de l'interface avec les capteurs n'est pas spécifié.
Spécifié par Les actionneurs ne sont pas contrdlés par le programme application ou la | Arrét
I'utilisateur partie du programme application arrétée, ils sont conservés dans un état

spécifié par l'utilisateur. Le programme application ne fonctionne pas, par
conséquent I'état de I'interface avec les capteurs n'est pas spécifié.
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6.2.7

Le prog
applicat
applicat
des por|
restaurg
dans un
redéma

L'initiati
un AP. |

a) char

b) char

Tableau 16 — Etat d'E/S

N° Etat d'E/S

1 Contrélé

Conserver les sorties

Conserver I'état courant

2
3
4 Spécifié par I'intégrateur
5

Sorties a zéro

6 Spécifié par I'utilisateur

NOTE 1l convient de ne pas étre tributaire du sous-systéme de

communication pour le remplacement des interrupteurs d'arrét
d'urgence cablés. Il convient de suivre les pratiques de sécurité
normales.

Tableau 17 — Fonctions d'exécution et de controle des E/S

N° Exécution et contrdle des E/S

1 Réception des demandes de démarrage d'une upité-pouvant
étre démarrée et arrétée

2 Réception des demandes d'arrét d'une unjtépouvant étre
démarrée et arrétée

3 Réception des demandes de reprisedd’unfe unité pouvant étre
démarrée et arrétée

Transfert de programme application

ramme application est transféré.a>]'aide de la fonction de stockage du pro
on et de stockage des données d'un AP (voir 5.2). Le transfert du pro
on permet au client de chargér le contenu complet de la mémoire programm
tions de celle-ci a des fins!d'archivage ou de vérification ou de la télécharg
r I'AP dans un état connux.€ette fonction donne également la possibilité de pl3
état sécurisé avant de/modifier le contenu de sa mémoire programmable
rer en toute sécurité.lorsque le transfert du programme application est terminé.

bn du transfert{du programme est généralement réalisée par un dispositif qui n
les services.comprennent:

gement (pour archivage;

gement pour vérification;

gramme
gramme
able ou
er pour
cer I'AP
et de le

'est pas

hargement pour restauration dans un état correct précédent connu; et

)
)
c) téléd
d)

téléchargement sur un systéme hors ligne.

Les portions de la mémoire programmable qui peuvent étre chargées ou téléchargées sont
indiquées dans le Tableau 18.

NOTE Une unité de chargement contient la variable P_DDATE, sa valeur est la date de la derniere modification de

I'unité de

chargement.
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Tableau 18 — Unités chargeables

N° Unités chargeables

1 Configuration

2 Ressource

3 Programmes

4 Variables globales

5 Chemins d'accés au niveau de la configuration

6 Chemins d'accés au niveau du programme

7 Unités de chargement contenant la variable P DDATE

L’intégrateur doit spécifier si d'autres éléments de langage, par exemple des typeside

ou des

types de bloc fonctionnel, peuvent étre chargés, ainsi que les ecanditions

restrictions de leur chargement et téléchargement.

La prégente partie de la CEl 61131 définit un moyen d'exécuter-les chargements
téléchangements sur I'AP dans son entier, sur un sous-systéme de-I'AP et sur une pa

sous-sy

avant l¢g

doit pas|

stéme. L'AP entier ou la partie de I'AP a télécharger doivent’étre explicitement

étre disponible pour d'autres utilisations jusqu'a la fin(du téléchargement. L’int

doit spécifier ce que les autres clients peuvent faire avecidn AP lorsqu'un client est 4

de téléc

6.2.8

La gest
les con
plusieur|
méme

connexi

Les con
fonction

hargement.

Tableau 19 — Fonctions de transfert'du programme application

N° Transfert du programme application

1 Réception des requétés de téléchargement d'une unité
chargeable

2 Réception des fequétes de chargement d'une unité chargeable

Gestion de la connexion

hexions de communication avec un partenaire de communication distant.
5 requétes sont’lancées pour un dispositif, elles peuvent fonctionner toute
connexion:) “Tous les sous-systtmes de communication ne nécessitent
bn, par exemple la communication point a point.

fonction
et les

et les
rtie d'un
arrétés

téléchargement. Le systéme entier ou une partie de celui-ci qui est téléchargé(e) ne

egrateur
n cours

on de la connexjen fournit les moyens permettant d'installer, d'entretenir et d¢ fermer

| orsque
5 sur la
pas de

du bloc

Lr:exions sont contrélées explicitement par le programme application au moyen
e[MCONNECT ou sont fournies si nécessaire par le sous-systéme de commu

nication

et au moment requis.

Tableau 20 — Fonctions de gestion de la connexion

N° Gestion de la connexion
1 Installer les connexions
2 Fermer les connexions

3 Utiliser une connexion pour plusieurs requétes
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71 Présentation des blocs fonctionnels de communication

Les fonctions de communication de I'AP et leurs blocs fonctionnels correspondants sont décrits
ci-dessous.

Tableau 21 — Présentation des blocs fonctionnels de communication

N° Paragraphe Nom du bloc fonctionnel ou de la
fonction de communication
1 7.2 Sémantique des parametres du FB (bloc fonctionnel) | REMOTE VAR
de communication (adressage des variables a distance)
2 7.3 Vérification de périphérique STATUS,
3 USTATUS
4 7.4 Acquisition des données interrogées READ,
5 7.5 Acquisition des données programmeées USEND,
6 URCV,
7 BSEND,
8 BRCV
9 7.6 Controle paramétrique WRITE,
10 7.7 Contréle verrouillé SEND,
11 RCV
12 7.8 Rapport d'alarme programmé NOTIFY,
13 ALARM
14 7.9 Gestion de la connexion CONNECT

Les nunpéros donnés dans le tableau ci-dessus doivent étre utilisés pour déclarer la copformité

a ces bl

711

Les blo
statut d
périphé

7.1.2
Les don|

variable
variété

Acquisition.de données

Vérification de périphérique

bes fonctionnels de communicatien(CFB).

s fonctionnels STATUS et USTATUS sont fournis afin que I'AP puisse collecter le
bs autres périphériques. lls sont prévus pour que I'AP puisse déterminer si les autres
iques du systeme automatisé sont aptes a exécuter leur fonction attendue .

nées contenues dans les autres périphériques peuvent étre présentées sous foprme de
5. Cesvdonnées peuvent provenir de plusieurs sources et peuvent avoir unel grande

de_significations. Elles peuvent étre obtenues par I'AP au moyen de l'une dgs deux
méthodes en utilisant les blocs fonctionnels de communication

a) Interrogées — L'AP utilise le bloc fonctionnel READ pour obtenir la valeur d'une ou de
plusieurs variables a la fois a un instant ou lors d’'une condition déterminé(e) par le
programme application de I'AP. L'accés aux variables peut étre contrélé par le périphérique

lu.

b) Programmées — Les données sont fournies a I'AP a un instant ou lors d’'une condition
déterminé(e) par l'autre périphérique. L'AP utilise le bloc fonctionnel URCV pour fournir les
données au programme application de I'AP. L'AP utilise le bloc fonctionnel USEND pour
fournir des données non sollicitées aux autres périphériques.

Les conditions (taille, emplacement, etc.) dans lesquelles chaque type de données pris en
charge par l'autre périphérique peut étre accessible sans interruption sont déterminées par

I'autre p

ériphérique.
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Controéle

Deux méthodes de contréle doivent étre prises en charge par les AP: paramétrique et

verrouill

é.

Le contrble paramétrique signifie que le fonctionnement de I'autre périphérique est commandé
par I'écriture de valeurs sur les variables résidant dans ce périphérique. L'accés aux variables
peut étre controlé par I'AP qui contient les variables. L'AP utilise le bloc fonctionnel WRITE
pour exécuter cette action depuis le programme application de I'AP.

Le contréle verrouillé signifie que le client demande au serveur d'exécuter une opération de
I'application et d'informer le client du résultat de I'opération. L'AP utilise les blocs fonctionnels

SEND efrRCV pour mettre e teuvre, TESPeCtivenment,; tes Totes de ciient et de serveur:

7.1.4 Rapport d'alarme

L'AP peut avoir la capacité de signaler les messages d'alarme a un client lors"d’'une o
prédétefminée. Le client peut indiquer un acquittement de ces alarmes)a I'AP. Lsg
fonctionnhels ALARM et NOTIFY sont utilisés par le programme application de I'A
générer|des alarmes, respectivement acquittées et non acquittées.

71.5 Gestion de la connexion

Le programme application de I'AP utilise le bloc fonctionnel CONNECT pour g
connexipns.

7.2 Sémantique des paramétres des FB de communication

Les blgcs fonctionnels de communication utilisent une sémantique commune po

ondition
s blocs
AP pour

Brer les

ir leurs

entrées|et sorties. La signification de ces entrées et sorties est décrite ci-dessous. Certains
blocs fpnctionnels de communication possédent des paramétres d'entrée ou d¢ sortie
spéciauk, ils sont décrits conjointemént a la description des blocs fonctionpels de
communication eux-mémes.
Tableau 22 — Sémantique des paramétres des FB de communication
Ngm du Type,de.données du paramétre Interprétation
pargmetre

EN_R BOOQOL Activé pour recevoir des données

REQ/RESP BOOL Exécution de la fonction sur le front montant

1D COMM_CHANNEL Identification du canal de communication

R_ID STRING Identification du FB distant d’'un canal

SD_i ANY Dommees utitisateuraenvoyer

VAR_i STRING ou Identification d'une variable du partenaire de

type de données de la sortie de la communication distant
fonction REMOTE_VAR
DONE BOOL Fonction demandée exécutée (bonne et valide)
NDR BOOL Nouvelles données utilisateur regues (bonnes et
valides)

ERROR BOOL Nouveau statut regu différent de zéro

STATUS INT Dernier statut détecté (erreur ou bon)

RD_i ANY Derniéres données utilisateur regues

L'entrée ID référence le canal de communication utilisé par l'instance du bloc fonctionnel de
communication, c'est-a-dire qu'elle détermine le partenaire de communication distant. L'entrée

ID est d

u type COMM_CHANNEL et doit étre définie par I'intégrateur.
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NOTE La valeur donnée a l'entrée ID d'une instance d'un bloc fonctionnel de communication est destinée a
contenir ou a référencer les informations nécessaires a la gestion de la communication avec le partenaire de
communication distant. Ces informations peuvent dépendre de la mise en ceuvre et du sous-systeme de
communication utilisé.

L'entrée R_ID sert a identifier I'instance correspondante du bloc fonctionnel de communication
sur le partenaire distant si la fonction de communication de I'AP est fournie par une paire
correspondante d'instances d'un bloc fonctionnel.

Une instance d'un bloc fonctionnel de communication doit utiliser le méme canal de
communication et communiquer avec la méme instance de bloc fonctionnel distant tout au long
de sa durée de vie.

Les varjables a lire ou a écrire sont ideniifiées au moyen des enirées VAR _i dds blocs
fonctionnels READ et WRITE. Le paramétre effectif est généralement une chaine @@ui|contient
le nom de la variable distante.

De plus| le paramétre VAR _i peut posséder un type de données défini par 'infégrateur,,nommé
VAR_ADDR. Une fonction REMOTE_VAR est définie pour générer les.informations |d'accés
aux varipbles imbriquées.

o +
| REMOTE_ VAR |
SCOPES ---| SCOPE | -—— VAR ADBR
STRING ---| SC_ID |
STRING ---| NAME |
(Note) ---| SUB |
o +
FIUNCTION REMOTE VAR (* Generate rémote variable address *)
VAR ADDR; (* Data whilch may be used at *)

(* VAR ‘i>inputs of the READ and *)
(* WRITE function blocks *)

VAR INPUT
SCOPE : INT; (* Scope of the wvariable *)
SC_1ID : STRING; (* Identifier of the name scope *)
NAME : STRING; (* Name of the variable *)
SUB : (Note)s
END VAR

NIOTE L'entrée SUB peut'étre de type STRING, ou ANY INT.

IEC 2255(2000

Figure 9 — Fonction REMOTE_VAR

SCOPE]| est un( entier qui identifie les domaines d'application des noms des langages de
progranmation de la CEl 61131-3, le systtme de communication ou les prises en charge du
concepteur,dans le domaine d'application d'une variable distante.

Tableau 23 — Valeurs du paramétre SCOPE

Domaine d'application de nom de la CEIl 61131-3 Valeur
Configuration 0
Ressource 1
Programme 2
Instance de bloc fonctionnel 3
Réservé a une normalisation ultérieure 4.9
Réservé aux domaines d'application des noms 10 .. 99
spécifiques aux sous-systémes de communication
Spécifique au concepteur <0, > 99
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Si le SCOPE de la variable nécessite un identifiant, le SC_ID est utilisé pour fournir cet
identifiant. NAME contient le nom de la variable distante. Si SUB est du type chaine, la valeur
de la chalne est interprétée comme le nom d'un sous-élément. Si SUB est un ANY_INT, Ila
valeur est interprétée comme un index. Si SUB est une chaine vide, la variable entiére est
adressée.

Le type de données de la sortie de la fonction est défini par l'intégrateur. Le résultat de la
fonction peut étre transféré aux entrées VAR i des blocs fonctionnels READ et WRITE ou peut
étre stocké dans une variable du méme type de données. L'utilisation de la fonction
REMOTE_VAR peut étre restreinte de maniere a ne produire que des valeurs valides pour les
parameétres VAR i des blocs fonctionnels READ et WRITE.

Il peut

spécifiq
une sor
sont sp4

Tous le
des par
obligato
paraméf
SD_i es
nombre
fonction
I'utilisati

effectifs|

Lorsqu'y
compati
données
compati
définies

Les sor
vraie ju
fonction
schéma

EXiSter des fonctions supplementaires de prise en charge des schemas dad
les au sous-systéme de communication ou spécifiques au concepteur qui~pr
ie de type VAR_ADDR. Les fonctions spécifiques au sous-systéme de commy
cifiées dans les annexes relatives au mapping de la présente partie de 1a/CEI 6

5 parameétres des blocs fonctionnels de communication sont obligatoires, a I'e
hmeétres extensibles SD_i, RD_i et VAR _i, selon le type de bloc/fonctionnel. Il n
re que les paramétres SD_i ou RD_i aient le méme type de.dennées lorsque p
res SD_i sont utilisés sur une instance du bloc fonctionnel ou lorsqu'un pa3
t utilisé avec différentes instances du bloc fonctionnel\lintégrateur doit spé
de paramétres SD_i, RD_i et VAR_i pris en chargeyavec une invocation d
hel de communication. De plus, il doit indiquets s'il existe des restrictior
on de ces parameétres, par exemple le type de;'données ou la taille des par|

n bloc fonctionnel de communicationCexige que les types de données
bles, le contréle de la compatibilité doit toujours étre vrai si les mémes t
CEI 61131-3 sont utilisés sur um AP client et un AP serveur. Des rg
bilité supplémentaires spécifiques aux sous-systéemes de communication peuy

ies sont initialisées avec:lerzéro systéme. L'impulsion de NDR, DONE et ERH
squ'a l'invocation suivante de cette instance. C'est-a-dire que chacun de
hels de communication implique la structure qui suit, qui n'est pas représentégq
5 d'état de ces blogs fonctionnels.

ressage
bduisent
nication
1131.

ception
'est pas
lusieurs
ramétre
cifier le
un bloc
s dans
ameétres

soient
pes de
gles de
ent étre

ROR est
s blocs
sur les
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TRIG1
Communication R_TRIG
function CLK Q- NDR/DONE
block
All inputs — TRIG2
R_TRIG
described in CLK Q ERROR
the following
sections
STATUS
IEC 2256/2000
Légende
Anglais Francais
Alllinputs Toutes les entrées
Communication function block Bloc fonctionnel de communication
Depcribed in the following sections Description dans les/sections suivantes

Figure 10 — Principe de la signalisation de statut

Lorsqu'lyne erreur de communication d'une instance d‘un/bloc fonctionnel de commuynication
est détdctée par le systéme de I'AP ou par l'algorithme ‘du bloc fonctionnel de communication,
les sorties ERROR et STATUS de l'instance dusbloc fonctionnel sont définies. La sortie
ERROR]| reste vraie pendant le temps écoulé entre deux invocations de cette instance (voir
Figure 11).

Communication function block:

errors detected

STATUS output| get
________ [ g g g

instance invocations

IEC 225f/2000

Figure 11 — Chronogramme des temps des sorties ERROR et STATUS

Les NDR, DONE, ERROR et la sortie STATUS doivent prendre de nouvelles valeurs que de
maniére synchronisée avec les invocations d'instance des blocs fonctionnels de
communication, méme si une erreur est détectée entre-temps.

Les valeurs suivantes ont été définies pour la sortie STATUS des divers blocs fonctionnels.
Tous les blocs fonctionnels n'utilisent pas toutes les valeurs.
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Tableau 24 — Valeur et interprétation de la sortie STATUS

Valeur de
STATUS Interprétation

0 Pas d'erreur

1 Erreur des couches inférieures, pas de communication
possible

2 Autre réponse négative de la part du partenaire de
communication distant

3 R_ID n'existe pas dans le canal de communication

4 Défaut de correspondance du type de données

5 Réinitialisation regue

6 Récepteur non active

7 Partenaire de communication distant dans un état
défaillant

8 Acces refusé a I'objet distant

9 Récepteur dépassé (les données utilisateur soft\nouvelles)

10 Acceés a l'objet local rejeté

11 Le service demandé dépasse les ressources locales

12 .. 20 Réservé a une normalisation ultérieure

-1 L'instance de cette fonction est'eccupée et ne peut pas

fournir de services supplémentaires a ce moment
<-1ou>20 Les codes inférieurs @ “1°ou supérieurs a 20 doivent étre

spécifiés par I'intégrateur

Lorsque des erreurs sont regues depuis un>0u plusieurs partenaires de communication en cas
d’'une cpommunication d’'une source versiun ou plusieurs destinataires ou d’'une source vers
tous les|destinataires, le parametre STATUS est défini en fonction de la premiére erreur regue.

Les parametres RD _i doivent centenir les données regues. Ces parametres doivent ¢tre des
paramétires d'entrée/sortie.

Les paragraphes qui.(suivent contiennent une description des blocs fonctionpels de
communication. La représentation des blocs fonctionnels est donnée de maniéere graphique et
textuellg et les types-et significations des entrées et des sorties associées sont représentés. La
sortie STATUS dait prendre la valeur appropriée définie.

Le fonctlionnement normal est illustré par un diagramme d’état.

Le fonctionnement des blocs fonctionnels est décrit sur la base des diagrammes d'état. Les
transitions qui dépendent du programme application sont mappées pour les conditions des
entrées des blocs fonctionnels. Les transitions qui dépendent du systéme de communication
sont décrites indépendamment du systéme de communication utilisé. Les mappings explicites
pour certains systémes de communication sont décrits dans les annexes. La valeur des sorties
du bloc fonctionnel est donnée pour chaque état du diagramme d'état.

Les erreurs causées par le systtme de communication ou par des problémes locaux peuvent
se produire de maniére asynchrone dans tous les états d'un bloc fonctionnel de
communication. Seules les erreurs qui entrainent des transitions d'état ou nécessitent des
actions sont explicitement décrites dans les diagrammes d'état. Sinon, les erreurs doivent
seulement étre signalées au programme application au moyen des sorties ERROR et STATUS
telles que représentées sur les Figures 10 et 11.

Il est nécessaire d'initialiser les blocs fonctionnels de communication. L'état d'initialisation INIT
contenu dans tous les diagrammes d'état doit étre conservé au moins jusqu'au retour de la
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premiére invocation de l'instance du bloc fonctionnel. Dans cet état, toutes les actions doivent
étre entreprises pour activer la communication. Le canal de communication avec le partenaire
de communication distant doit étre établi, si la gestion de la connexion du canal n'est pas
explicitement programmée.

7.3 Vérification de périphérique

La fonction de communication de vérification d’'un périphérique de I'AP utilise les blocs

fonction

nels STATUS et USTATUS.

Une instance d'un bloc fonctionnel STATUS ou USTATUS produit une instance d'une fonction

de vérifi

Un AP
informat

Un AP

commur|
commut
informat

La sorti
contient
informat
utilisée

NOTE L

Le para
distant.

Lorsqu'y
la sortig]

cation du périphérique de I'AP.

peut demander a un partenaire de communication distant de lui renvo
ions de statut au moyen du bloc fonctionnel STATUS.

ication distant au moyen du bloc fonctionnel USTATUS: -Le parten
ication distant doit au moins informer I'instance USTATUS dés lors d
ions de statut, présentées dans les sorties PHYS et LOG, changent.

e PHYS du FB contient le statut physique du périphérique distant, la sortie LO

ions supplémentaires de statut jusqu'a 128 bits. £'intégrateur doit spécifier la |
Hes informations supplémentaires de statut et doit définir leur sémantique.

meétre ID identifie le canal de communication vis-a-vis du partenaire de commu

b bloc fonctionnel READ peut étre utilisé pour obtenir'des informations supplémentaires de statuf.

yer ses

peut s'activer lui-méme pour recevoir des informations de statut'd'un partempaire de

hire de
ue ses

5 du FB

son statut de communication logique. La sortier LOCAL du FB peut contenir des

bngueur

nication

ne erreur s'est produite, la sortie ERROR démarre un cycle pour indiquer une ¢rreur et

STATUS contient le code d'érreur.
A ————- +
| STATUS |
BOOLS=>-> REQ NDR |--- BOOL

COMM CHANNEL) ---| ID ERROR |--- BOOL
| STATUS |--- INT
| PHYS |--- INT
| LOG |--- INT
| LOCAL |--- ARRAY[0..7] OF WORD
Fom +

FUNCTION BLOCK STATUS (* Device verification - requester ¥*)

VAR INPUT

REQ : BOOL R EDGE; (* Request *)
ID : COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
END VAR
VAR OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data received *)
ERROR: BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
PHYS : INT; (* Physical status of remote *)
(* communication partner *)
LOG : INT; (* Logical status of remote *)
(* communication partner *)
LOCAL: ARRAY[0..7] OF WORD; (* Local status of remote ¥*)
END VAR (* communication partner *)

IEC 2258/2000

Figure 12 — Bloc fonctionnel STATUS
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o ———— +
| USTATUS |
BOOL ---| EN R NDR |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID ERROR |--- BOOL
| STATUS |—--- INT
| PHYS |--- INT
| LOG |--- INT
| LOCAL |--- ARRAY[0..7] OF WORD
o ———— +
FUNCTION BLOCK USTATUS (* Device verification - receiver *)
VAR INPUT
EN R : BOOL; (* Enable to receive data *)
ID + CQMM CHANNEL: (* Communication channel *)
END VAR B
VAR OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data received *)
ERROR: BOOL; (* New non-zero STATUS received ™)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
PHYS : INT; (* Physical status of remote *)
(* communication parther *)
LOG : INT; (* Logical status of remote ¥*) CEIl 2260/p000
(* communication Pdrtner *)
LOCAL: ARRAY[0..7] OF WORD; (* Local status of remote *)
(* communication’ partner *)
END VAR

IEQ 2259/2000

Figure 13 — Bloc fonctionnel USTATUS

Requester's STATUS block:

o — 5 £
REQ | [
____+ + ____________________________________
t0 tl
o +
NDR | \
________________ + +________________________________
t2 t3
TIMINGSRELATIONSHIPS:
t1 > t0
£2 = t0 + tAD + tX (Accept delay and transmit time)
t3 = t2 + tNC (Time to next invocation)

EVENT IDENTIFICATION:

t0: Request of read status information from remote
communication partner

tl: Requester resets STATUS.REQ input

t0..t2: Remote status information is sent to requester

t2: Transmission complete, requester's outputs
contain the received status information

t3: Next invocation of this function block instance

IEC 2260/2000

Figure 14 — Chronogramme du bloc fonctionnel STATUS

Le diagramme d'état représenté a la Figure 15 décrit I'algorithme du bloc fonctionnel STATUS.
Les Tableaux 25 et 26 décrivent les transitions de ce diagramme d'état et les actions a réaliser
dans les états ainsi que les réglages des sorties du bloc fonctionnel STATUS.
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WAITING

HAVE_DATA ERROR

% |

Figure 15 — Diagramme d'état du bloc fonctionnel STATUS

IEC 2261/2000

Tableau 25 - Transitions du diagramme d'état STATUS

Transition Condition

1 Initialisation effectuée

2 Au front montant sur\’entrée REQ

3 Réponse positive,du partenaire de communication
distant

4 Réponse*négative du partenaire de communication
distanteu problemes de communication détectés

5 Apres la prochaine invocation de cette instance

Tableau'26 — Table d'actions pour le diagramme d'état STATUS

Sorties du FB
Etat Actions NDR ° ERROR ° STATUS PHYS, LOG| LOCAL
INIT @ Initialiser les sorties 0 0 0 0
IDLE AUcune action ) ) — -—
WAITING Demander les informations --- --- -1 ---
de statut au partenaire de
communication distant
HAVE_DATA Déposer les informations de | 1 0 0 Nouvelles
statut dans I'instance informations de
statut
ERROR Indiquer une erreur 0 1 b ---
--- indique les sorties de FB "non modifiées".
@ INIT est I'état de démarrage a froid.
P Le code d'erreur est placé dans la sortie du statut.
¢ Voir Figure 10.
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Le diagramme d'état de la Figure 16 décrit 'algorithme du bloc fonctionnel USTATUS. Les
Tableaux 27 et 28 décrivent les transitions de ce diagramme d'état et les actions a réaliser
dans les états ainsi que les réglages des sorties du bloc fonctionnel USTATUS.

INIT
1
v
DISABLED
A
2 3
ENABLED <4+—
“ :
\
HAVE_DATA ERROR
l j

IEC 2262/2000

Figure 16 — Diagramme d'état du bloc fonctionnel USTATUS

Tableau 27 — Transitions du dijagramme d'état USTATUS

Transition Condition
1 Initialisation efféctuée
2 EN_R =1
3 EN_R-=0
4 Ibformations de statut regues du partenaire de

communication distant

[6)]

Problémes de communication détectés

6 Aprés la prochaine invocation de cette instance

Tableau 28 — Table d'actions pour le diagramme d'état USTATUS

Sorties du FB

Etat Actions NDR-< ERROR S | STATUS PHYS, LOG{ LOCAL
INIT @ Initialiser les sorties 0 0 0 0
DISABLED Aucune action 0 0 --- ---
ENABLED Aucune action 0 0 --- ---
HAVE_DATA Déposer les 1 0 0 Nouvelles

informations de statut informations de statut

ERROR Indiquer une erreur 0 1 b ---

--- indique les sorties de FB "non modifiées".

@ INIT est I'état de démarrage a froid.

P Le code d'erreur est placé dans la sortie du statut.

c

Voir Figure 10.
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7.4 Acquisition de données interrogées

La fonction de communication d'acquisition des données interrogées de I'AP utilise le bloc

fonction

nel READ.

Une instance d'un bloc fonctionnel READ produit une instance de la fonction d'acquisition des
données interrogées de I'AP.

Le parametre ID identifie le canal de communication vis-a-vis du partenaire de communication

distant.

Les entrées VAR i du bloc fonctionnel READ contiennent une chaine qui peut étre interprétée

par le partenaire de communication a distance comme un identifiant de variable. Le pdrtenaire
unication distant envoie les valeurs de ces variables en retour a lI'instance(READ qui a

de com
fait la
progran
commuf
sur les
moins V

Si le pa
variable
Les var
des lan
spécifié
VAR _i.
fonction
sous fo
d'accés
fonction

Lorsqu'y
(voir 2.
I'instand
NAME;

doit étreg

Lorsqu'y
I'entrée
cet élém

Lorsqu'y
la sortieg]

me application via ses sorties RD_i. Chaque variable demandée &u.parte
ication distant doit étre d'un type de données compatible avec la variable prog
sorties RD_i de l'instance READ. Les paramétres VAR _i et RD i sont extensi
AR _1 et RD_1 doivent étre présents.

rtenaire de communication distant est un AP, les variabl€s avec chemin d'accé
5 a représentation directe peuvent étre accédées a l'aided'un bloc fonctionne
ables avec chemin d'accés sont référencées dans la)construction de VAR_A
gages de programmation de I'AP (voir 2.7.1 deda CEI 61131-3). Le nom
dans cette construction doit étre utilisé comme)identifiant de la variable dans
Lorsqu'une variable a représentation directe doit étre accédée a l'aide d
hel READ, I'entrée VAR_i doit contenir la représentation directe, par exemple
'me de chaine. Il doit étre possible de mélanger 'accés aux variables avec
et a représentation directe dans une"seule invocation d'une instance d'
hel READ.

ne variable doit étre lue via un,chemin d'acces, qui est déclaré dans un pro
.3 de la CEI61131-3), la fonction REMOTE_VAR doit étre utilisée. Le
e du programme doit étre Wtilisé sur I'entrée SC_ID, le nom de la variable sur
bar exemple pour lire la variable AB12 du programme DO7, la fonction REMO]
invoquée a l'aide de REMOTE_VAR (2, "DO7", "AB12", "").

n sous-élément |d'une variable structurée ou d'un élément d'un tableau doit
SUB de la fonction REMOTE_VAR doit étre utilisée pour identifier ce sous-élé
ent dans Jes-entrées VAR _i.

STATUS contient le code d'erreur.

demande. La fonction READ transfere les valeurs des variables aregues| a son

aire de
rammeée
bles. Au

s et les
READ.
CCESS
d'accés
I'entrée
un bloc
%IW17,
chemin
un bloc

gramme
hom de
I'entrée
[E_VAR

étre lu,
ment ou

ne efreur s'est produite, la sortie ERROR démarre un cycle pour indiquer une ¢rreur et
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o ———— +
| READ |
BOOL ---> REQ NDR |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID ERROR |--- BOOL
(Note) ---| VAR 1 STATUS |--- INT
: | RD 1 |--- ANY
(Note) ---| VAR n : | :
| RD n |--- ANY
o ———— +
FUNCTION BLOCK READ (* Polled data acquisition *)
VAR _INPUT
REQ : BOOL R EDGE; (* Request *)
ID : COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
VAR 1: (Note): (* Tdentification of the *)
0 (* requested variables, *)
VAR n: (Note); (* extensible *)
END VAR
VAR_OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data received *)
ERROR: BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
END_ VAR
VAR _IN OUT
RD 1 : ANY; (* Received user data *)
: (* extensible ,and any type *)

RD n : ANY;
END VAR

NOTE Les entrées VAR_i sont extensibles et peuvent étre de type STRING ou de type de
données VAR ADDR.

IEC 226

Figure 17 — Bloc fonctionnel READ

/2000

Requester's READ block:

B +
REQ | \
____+ + ____________________________________
t0 tl
t————— +
NDR |
________________ + +________________________________
t2 t3
[ TMING RELATIONSHIPS:
tl > tO0
tZ = t0 + TAD + T (Accept delay and transmit tTime)
t3 = t2 + tNC (Time to next invocation)

EVENT IDENTIFICATION:
t0: Request of read data from the remote communication
partner
tl: Requester resets READ.REQ input
t0..t2: The remote data are sent to
receiver's READ.RD output
t2: Transmission complete, requester's READ.RD
contains the received Data
t3: Next invocation of this function block instance

IEC 2264/2000

Figure 18 — Chronogramme du bloc fonctionnel READ
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Le diagramme d'état de la Figure 19 décrit l'algorithme du bloc fonctionnel READ. Les
Tableaux 29 et 30 décrivent les transitions de ce diagramme d'état et les actions a réaliser
dans les états ainsi que les réglages des sorties du bloc fonctionnel READ.

INIT

WAITING

1 4

CHECKING

Y v

HAVE_DATA ERROR

d d

Figure 19 — Diagramme d'état du bloc fonctionnel READ

IEC 2265/2000

Tableau 29 - Transitions du diagramme d'état READ

Transition Condition

1 Initialisation effectuée

2 Au front montant sur I'entrée REQ

3 Réponse positive du partenaire de communication
distant

4 Réponse négative du partenaire de communication
distant ou autres problémes de communication détectés

5 Les types de données de RD_i et des données regues
correspondent

6 Les types de données de RD_i et des données regues

ne correspondent pas

7 Aprés la prochaine invocation de cette instance
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Tableau 30 — Table d'actions pour le diagramme d'état READ

Sorties du FB

Etat Actions NDR ° ERROR ° STATUS RD_1..RD..n
INIT @ Initialiser les sorties 0 0 0 Nul systeme
IDLE Aucune action 0 0 — —
WAITING Demander les 0 0 -1 ---

variables au partenaire
de communication
distant

CHECKING Veérifier la 0 0 - -
€Ot |vopu||da||uv des

types de données

HAVE_DATA Déposer les données 1 0 0 Nouyelles
données

ERROR] Indiquer une erreur 0 1 b -4

--- indique les sorties de FB "non modifiées".
@ INIT|est I'état de démarrage a froid.
P Le code d'erreur est placé dans la sortie du statut.

¢ Voir|Figure 10.

7.5 Acquisition de données programmeées
7.51 Blocs fonctionnels USEND/URCV

La fonction de communication d'acquisition de;dennées programmées de I'AP utilise I¢s blocs
fonctionpels USEND et URCV.

Des insfances correspondantes d'un blec* fonctionnel USEND et un bloc fonctionngl URCV
produis¢nt une instance de la fonction.d’acquisition des données programmées de I'AP

L'instante USEND envoie les données a l'instance URCV qui peut traiter ces données| a l'aide
de son programme application.\Suite a une demande, I'instance USEND prend les données de
ses entfées SD i et les transmet a l'instance URCV correspondante. Les données regues
auparavant sont écrasées:'L'instance URCV transfere les données regues au programme
applicatjon via ses sortjes RD_i. Ceci se produit dés lors que le programme application
demande a son instance USEND d'envoyer des données. L'instance URCV transfére les
nouvellgs données)recues des qu'elle les obtient. Elle informe le programme application de
I'arrivée|de nouyelles données. Le schéma de flux de données qui suit illustre ce processus.

USEND > URCV
function block data flow function block
IEC 2266/2000

Légende

Anglais Francais
USEND function block Bloc fonctionnel USEND
Data flow Flux de données
URCYV function block Bloc fonctionnel URCV

Figure 20 — Flux de données d'acquisition de données programmeées

Les parametres SD_i et RD_i sont extensibles. Au moins I'entrée SD_1 sur le FB USEND et la
sortie RD_1 sur le FB URCV doivent étre présentes. Le nombre et le type de données des
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entrées SD i de l'instance USEND et des sorties RD_i de l'instance URCV correspondante
doivent étre compatibles.

Une instance USEND envoie des données a une instance URCV; cela signifie que ce sont des
instances correspondantes si la valeur du parameétre ID référence le méme canal de
communication et si les valeurs des paramétres R_ID sont égales dans la portée du canal de
communication.

NOTE Si le systtme de communication offre des canaux de communication qui prennent en charge les
connexions a origine unique et destinataires multiples ou tous les destinataires, ces blocs fonctionnels peuvent étre
utilisés pour programmer une fonction d'acquisition de données entre un partenaire de communication et plusieurs
autres.

Lorsqu'yine erreur s'est produite, Ta sortie ERROR démarre un cycle pour indiquer une_érreur et
la sortie)l STATUS contient le code d'erreur.

Fo—————— +
| USEND |
BOOL ---> REQ DONE |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID ERROR |--- BOOL
STRING ---| R ID STATUS |--- INT
ANY ---| SD_1 |
: [ |
ANY ---| SD n |
Fommm +
FUNCTION BLOCK USEND * Programmed dak®a acquisition *)
VAR INPUT * requesten\ *)
REQ : BOOL R EDGE; Request to, send *)
ID : COMM CHANNEL;

R ID : STRING;
SD 1 : ANY;

Remote function block *)
User sddta to send *)

(

(

*

* Communication channel *)

*

*

* extensible and any type ¥*)

P

SD n : ANY;

END VAR

VAR OUTPUT
DONE : BOOL; (* Function performed ¥*)
ERROR: BOOL; (* New non-zero STATUS received ¥*)
STATUS: INT; (* Last detected status *)

END VAR

IEC 2267/2¢400

Figure 21 — Bloc fonctionnel USEND
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o —— +
| URCV |
BOOL --—| EN R NDR |--- BOOL
COMM_CHANNEL -——] ID ERROR |--- BOOL
STRING —-—--| R ID STATUS |—--- INT
| RD 1 |--- ANY
| : | :
| RD n |--- ANY
Fmm ———
FUNCTION BLOCK URCV (* Programmed data acquisition *)
VAR INPUT (* receiver *)
EN R : BOOL; (* Enable to receive data *)
ID : COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
R ID : STRING: (* Remote function block *)
END_ VAR
VAR_OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data received *)
ERROR: BOOL; (* New non-zero STATUS received &)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
END VAR

VAR _IN OUT
RD 1 : ANY; (* Received user data.®)
: (* extensible and any type *)
RD n : ANY;
END VAR

IEC 2268/2p00

Figure 22 - Bloc fonctionnel URCV

Requester's USEND block:

Fom +
REOQ | |
____+ + _________________________________________
t0 £l
Rgsponder's URCV blogk:
Fo - +
NDR |
________________ + +_____________________________________
t2 t3
TIMING RELATEONSHIPS:
tl > t0
t2 =t0 + tAD + tX (Accept delay and transmit time)
t3.=2t2 + tNC (Time to next invocation)

EVENT{ TDENTIFICATION:
t0: Request to send at USEND.REQ

1+ Regruester—resetsHSEND-REO—SnpuE
t0..t2: Requester's USEND.SD inputs sent to
receiver's URCV.RD outputs
t2: Transmission complete, receiver's URCV.RD
contain the received send data
t3: Next invocation of this function block instance

IEC 2269/2000

Figure 23 — Chronogramme des blocs fonctionnels USEND et URCV

Le diagramme d'état représenté sur la Figure 24 décrit I'algorithme du bloc fonctionnel USEND.
Les Tableaux 31 et 32 décrivent les transitions de ce schéma d'état et les actions a réaliser
dans les états ainsi que les réglages des sorties du bloc fonctionnel USEND.
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TRYING

IEC 2270/2000

Figure 24 — Diagramme d'état du bloc fonctionnel USEND

Tableau 31 — Transitions du diagramme d'état USEND

Transition Condition
1 Initialisation effectuée
2 Au montant sur 'entrée REQ
3 Le systéme de communication indique "Envoyé au

partenaire de communication distant"

4 Le systéme de communication indique "Ne peut envoyer
au partendire de communication distant", ou autres
probléemes’de communication détectés

5 Apres-la prochaine invocation de cette instance

Tableau 32 —Table d'actions pour le diagramme d'état USEND

Sorties du FB

Etat Actions DONE ° ERROR ¢ STATUB
IN|T @ Initialiser les sorties 0 0 0
IDLE Aucune action 0 0 -
TRYING Envoyer les données aux entrées SD_i | --- -—- ---
au partenaire de communication distant
SENT Effacer I'indication d'erreur 1 0 0
ERROR Indiquer une erreur 0 1 b

--- indique les sorties de FB "non modifiées".

@ INIT est I'état de démarrage a froid.

P Le code d'erreur est placé dans la sortie du statut.

c

Voir Figure 10.

Le diagramme d'état de la Figure 25 décrit l'algorithme du bloc fonctionnel URCV. Les
Tableaux 33 et 34 décrivent les transitions de ce diagramme d'état et les actions a réaliser
dans les états ainsi que les réglages des sorties du bloc fonctionnel URCV.
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INIT

DISABLED

\

ENABLED <

J :

CHECKING

Y v

HAVE_DATA ERROR

% 8l

Figure 25 — Diagramme d'état du bloc fonctionnel URCV

IEC 2271/2000

Tableau 33 — Transitions ducdiagramme d'état URCV

Transition Condition

1 Initialisation gffectuée

2 EN_R =1

3 EN-R'0

4 Données regues du partenaire de communication distant

5 Problémes de communication détectés

6 Les types de données SD_i de USEND et RD_i de URCV
correspondent

7 Les types de données SD_i de USEND et RD_i de URCV
ne correspondent pas

8 Aprés la prochaine invocation de cette instance
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Tableau 34 — Table d'actions pour le diagramme d'état URCV

Sorties du FB
Etat Actions NDR °© ERROR ° STATUS RD_1..RD..n
INIT @ Initialiser les sorties 0 0 0 Nul systeme
DISABLED Aucune action 0 0 --- ---
ENABLED Aucune action --- --- --- ---
CHECKING Vérifier la --- --- --- ---
correspondance des
types de données
HAVE_DATA Déposer les données 1 0 0,9 Nouvelles
données
ERROR Indiquer une erreur 0 1 b ---
--- indiqug les sorties de FB "non modifiées".
& INIT gst I'état de démarrage a froid.
®  Le code d'erreur est placé dans la sortie du statut.
¢ Voir Flgure 10.
7.5.2 Blocs fonctionnel BSEND/BRCV
Les instances correspondantes d'un bloc fonctionnel BSEND et d’'un bloc fonctionngl BRCV
produis¢nt une instance de la fonction d'acquisition,des  données programmées de I'AP
L'instanfe BSEND envoie les données a l'instance BRCV qui peut traiter ces données| a l'aide
de son programme application. Suite a une demande, l'instance BSEND prend les donhées de
ses enfrées SD_1 et les transmet a instance BRCV correspondante. Les données
précédemment recues sont écrasées. ‘L'instance BRCV transfére les données regues au
progranmme application via ses sortiestRD_1. Ceci se produit lorsque le programme application
demande a son instance BSEND-\d'envoyer les données. L'instance BRCV transfére les
données nouvellement regues lorsqu'elle a terminé sa précédente requéte et qu'elle obtient de
nouvellgs données. Elle informe-le programme application de I'arrivée de nouvelles donhées.
L'entrég SD_1 de l'instance BSEND et la sortie RD_1 de l'instance BRCV doivent étrg toutes
deux du|type de données! ANY et sont interprétées comme une séquence d'octets.
NOTE La représentdation des données dans |'automate dépend généralement de la mise en oeyvre. Les
partenairgs de comymunication doivent s'accorder sur l'interprétation des données lorsque des données|d'un type
autre qu'yn tableau d'octets sont transférées. Ceci restreint I'interopérabilité des programmes qui utilisent|ces blocs
fonctionngls de.communication.

L'instance BSEND doit envoyer autant doctefs parmi [es données de l'entree SD_1 quiil y en a
sur lI'entrée LEN de l'instance BSEND. Si l'entrée LEN a la valeur 0, la variable entiere de
I'entrée SD_1 doit étre transférée. La sortie RD_1 doit étre capable de stocker les données
envoyees. La sortie LEN de l'instance BRCV doit contenir le nombre d'octets regus sur la sortie
RD_1. Une erreur doit étre signalée, si

de la variable connectée a I'entrée SD_1,

octets de la variable connectée a la sortie RD_1 de l'instance BRCV.

La

la valeur de I'entrée LEN de l'instance BSEND est supérieure a la longueur totale en octets

ou la longueur totale en octets des données regues est supérieure a la longueur totale en

phase de transfert des données de l'instance BSEND commence au front montant sur

I'entrée REQ. Elle se termine lorsque la sortie DONE ou ERROR est égale a 1. La sortie DONE
doit étre mise a 1 pour un cycle lorsque le bloc entier des données a envoyer est

complétement transmis.

Pendant la phase de transfert des données, lintégrateur peut
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restreindre I'accés a la variable contenant les données a envoyer. La sortie RD_1 de l'instance
BRCYV est valide lorsque la sortie NDR a la valeur 1.

Une instance BSEND envoie des données a une instance BRCV; cela signifie que ce sont des
instances correspondantes si la valeur du paramétre ID référence le méme canal de
communication et si les valeurs des parameétres R_ID sont égales dans la portée de ce canal
de communication.

Le transfert de données doit étre annulé lorsqu'un front montant est détecté sur I'entrée R de
I'instance BSEND. Si le transfert de données est annulé, les sorties ERROR et STATUS de
I'instance BRCV sont définies. Dans ce cas, les valeurs des sorties RD_1 et LEN ne sont pas
définies.

Lorsqu'yine erreur s'est produite, la sortie ERROR démarre un cycle pour indiquer une lrreur et
la sortiel STATUS contient le code d'erreur.

o —— +
| BSEND |
BOOL ---> REQ DONE |--- BOOL
BOOL ---> R ERROR |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID  STATUS |--- INT
STRING ---| R _ID |
ANY INT ---| LEN |
ANY ---| SD 1 |
Fmm e +
FUNCTION BLOCK BSEND (* Programmed({data acquisition *)
VAR _INPUT (* requester *)
REQ : BOOL R _EDGE; (* Request ¢or'send *)
R : BOOL R_EDGE; (* Reset %)
ID : COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
R ID : STRING; (* Remote function block *)
LEN : ANY INT; (* Bytes to send *)
SD 1 : ANY; (* User data to send *)
END VAR
VAR_OUTPUT
DONE : BOOL; (* Function performed *)
ERROR: BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS: INTg (* Last detected status *)
END VAR

IEC 22722000

Figure 26 — Bloc fonctionnel BSEND
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o ———— +
| BRCV |
BOOL --—| EN R NDR |--- BOOL
COMM_CHANNEL -——] ID ERROR |--- BOOL
STRING —-—--| R ID STATUS |—--- INT
| LEN |--- ANY INT
| RD 1 |--- ANY
Fmm ———
FUNCTION BLOCK BRCV (* Programmed data acquisition *)
VAR INPUT (* receiver *)
EN R : BOOL; (* Enable to receive data *)
ID : COMM CHANNEL; (* Communication channel *)
R ID : STRING; (* Remote function block *)
END VAR
VAR_OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data received *)
ERROR: BOOL; (* New non-zero STATUS received &)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
LEN : ANY INT; (* Count of received bytes *)
END VAR
VAR IN OUT
RD 1 : ANY; (* Receilved user data. %)
END VAR

IEC 2273f2000

Figure 27 - Bloc fonctionnel BRCV

Requester's BSEND block:

fo——— +
RHEO | |
____+ + ________________________________________________
t0 tl
+-——
DQNE | !
________________ + +_________________________________________
€3 t4

Redqponder's BREV block:

fo—m————- +
NI)R |
_______________ + +_____________________________________
t2 t5
TIMING RELATIONSHIPS:
€1, > t0
£ — +N L +7AD L+ <Bﬁnopf rig'l:fx and +vaorncma+ a1 >
t3 = t2 + tCF (Confirmation transmit time)
t4d = t3 + tNC1 (Time to next invocation)
t5 = t2 + tNC2 (Time to next invocation)

EVENT IDENTIFICATION:
t0: Request to send at BSEND.REQ
tl: Requester resets BSEND.REQ input
t0..t2: Requester's BSEND.SD inputs sent to
receiver's BRCV.RD outputs
t2: Transmission of complete data finished, receiver's BRCV.RD
contain the received send data
t3: Last confirmation received by Requester
t4: Next invocation of this function block instance
t5: Next invocation of this function block instance

IEC 2274/2000

Figure 28 — Chronogramme des blocs fonctionnels BSEND et BRCV
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Le diagramme d'état représenté sur la Figure 29 décrit I'algorithme du bloc fonctionnel BSEND.
Les Tableaux 35 et 36 décrivent les transitions de ce diagramme d'état et les actions a réaliser
dans les états ainsi que les réglages des sorties du bloc fonctionnel BSEND.

INIT ||
1
v
IDLE f_
2 9
Y 4
SEND_FIRST -
6 3
v v 5 A4
SEND_NEXT > CANCEL
B P 4 7
v Y v \ A |
SENT ERROR
8 8
Y v

IEC 2275/2000

Figure 29 — Diagramme d'état"du bloc fonctionnel BSEND

Tableau 35 — Transitions du diagramme d'état BSEND

Transition Condition

1 Initialisation effectuée

2 Au-front montant sur I'entrée REQ

3 Confirmation positive regue et d'autres données a
envoyer

4 Confirmation négative regue ou problémes de
communication détectés

5 Au front montant sur I'entrée R

6 Confirmation positive regue et plus aucune donnée a
envoyer

] Scliat
eatat

N

Aprés la prochaine invocation de cette instance

O | oo

Problémes de communication détectés
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Tableau 36 — Table d'actions pour le diagramme d'état BSEND

Sorties du FB

Etat Actions DONE ° ERROR ¢ STATUS
INIT @ Initialiser les sorties 0 0 0
IDLE Aucune action 0 0 -
SEND_FIRST | Envoyer le premier bloc de données de | --- -1 ---
I'entrée SD_1 au partenaire de
communication distant, envoyer au total
un maximum de LEN octets
SEND_NEXT II'Env*o3’/erclcra_\bl4oc de d?nnées fuivant de |--- --- ---
communication distant, envoyer au total
un maximum de LEN octets
SHNT Effacer I'indication d'erreur 1 0 0
CANCEL Cesser le transfert de données --- --- -
ERROR Indiquer une erreur 0 1 b
---| indique les sorties de FB "non modifiées".
& | INIT est I'état de démarrage a froid.
® | Le code d'erreur est placé dans la sortie du statut.
¢ | Voir Figure 10.
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Le diagramme d'état représenté sur la Figure 30 décrit I'algorithme du bloc fonctionnel BRCV.
Les Tableaux 37 et 38 décrivent les transitions de ce schéma d'état et les actions a réaliser
dans les états ainsi que les réglages des sorties du bloc fonctionnel BRCV.

INIT |

1 ‘7

v 7

DISABLED RESP_NEG
2 T 3 |4 |

' =

ENABLED ]

4 8

¥ 9

1 RECEIVING

5 6 lS
A 4 A 4

RESP_MORE RESP_LAST CANCELLED

7 7 i?
\ 4 \ 4 A4

HAVE_IT ERROR
l 10 i10

Figure 30 — Diagramme d'état du bloc fonctionnel BRCV

IEC 2276/2000

Tableau 37(—)Transitions du diagramme d'état BRCV

Transition Condition

1 Initialisation effectuée

EN R =1

EN.R=0

Données regues du partenaire de communication distant

D'autres données a suivre est vrai

D'autres données a suivre est faux

Immédiat

Problémes de communication détectés

O|lo|N|oOJ]o| B[N

Indication regue d'annuler le transfert de données

_
o

Aprés la prochaine invocation de cette instance
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Tableau 38 — Table d'actions pour le diagramme d'état BRCV

Sorties du FB
Etat Actions NDR ° ERROR ¢ STATUS RD_1, LEN
INIT @ Initialiser les sorties 0 0 0 Nul systéme
DISABLED Aucune action 0 0 --- ---
RESP_NEG Envoyer une réponse --- --- --- -—-
négative
ENABLED Aucune action --- --- --- -—-
RECEIVING Vérifier que les --- --- d Nouvelles
données peuvent &tre données
stockées a l'index
donné
RESP{MORE Envoyer une réponse --- --- --- ---
positive
RESP[LAST Envoyer une réponse --- --- --- ---
positive
CANCELLED Envoyer une réponse --- --- 5 ---
positive
HAVE[IT Déposer les données 1 0 0 Nouvelles
données
ERROR Indiquer une erreur 0 1 b ---
--- indique les sorties de FB "non modifiées".
@ INI[T est I'état de démarrage a froid.
P Lelcode d'erreur est placé dans la sortie du statut.
¢ Volr Figure 10.
4 Le$ nouvelles données peuvent étre placées dans la sortie RD_1, au cas ou la sortie STATUS doit gtre
définiga —1.

7.6 Contréle paramétrique

La fonction de communication de contrble paramétrique de I'AP utilise le bloc forctionnel
WRITE.

Une ingtance d'unblec fonctionnel WRITE produit une instance de la fonction de [contrble
paramétfrique de I'AP.

Le parameétre |D identifie le canal de communication vis-a-vis du partenaire de commuynication
distant.

Les entrées VAR _i du bloc fonctionnel WRITE contiennent une chaine qui peut étre interprétée
par le partenaire de communication distant comme son identifiant de variable (chemin
d'accés). Les entrées SD_i référencent les valeurs a écrire pour les variables identifiées par
les entrées VAR _i. Le partenaire de communication distant écrit les valeurs pour ces variables.
Les parameétres VAR i et SD_i sont extensibles. Au moins VAR _1 et SD 1 doivent étre
présents.

Chaque variable du partenaire de communication distant doit étre du méme type de données
que le type programmé aux entrées SD_i de I'instance WRITE.

Si le partenaire de communication distant est un AP, les variables avec chemin d'accés et les
variables a représentation directe peuvent étre accédées a I'aide d'un bloc fonctionnel WRITE.
Les variables avec chemin d'accés sont référencées dans la construction de VAR_ACCESS
des langages de programmation de I'AP (voir 2.7.1 de la CEI 61131-3). Le nom d'accés
spécifié dans cette construction doit étre utilisé comme identifiant de la variable dans I'entrée
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VAR_i. Lorsqu'une variable a représentation directe doit étre accédée a l'aide d'un bloc
fonctionnel WRITE, I'entrée VAR_i doit contenir la représentation directe, par exemple %IW17,
sous forme de chafne. Il est possible de mélanger I'accés aux variables avec chemin d'accés
et a représentation directe dans une seule invocation d'instance d'un bloc fonctionnel WRITE.

Lorsqu'une variable doit étre écrite via un chemin d'accés, qui est déclaré dans un programme
(voir 2.5.3 de la CEI 61131-3), la fonction REMOTE_VAR doit étre utilisée. Le nom de
I'instance du programme doit étre utilisé sur I'entrée SC_ID, le nom de la variable sur I'entrée
NAME; par exemple pour lire la variable AB12 du programme DO7, la fonction REMOTE_VAR
doit étre invoquée a I'aide de REMOTE_VAR (2, "DO7", "AB12", "").

Lorsqu'un sous-élément d'une variable structurée ou d'un élément d'un tableau doit étre écrit,

I'entrée [SUB de 1a fonction REMOT E_VAR dolItl etre utllisee pour iaentifier ce sous-elenent ou
cet élément dans les entrées VAR _i.
Lorsqu'yine erreur s'est produite, la sortie ERROR démarre un cycle pour indiquer'une érreur et
la sortie] STATUS contient le code d'erreur.
o —— +
| WRITE |
BOOL ---> REQ DONE |--- BOOL
COMM_CHANNEL -——| ID ERROR |--- BOOL
(Note) —--—-—| VAR_l STATUS |--- INT
ANY ---| SD_1 |
: | |
(Note) ---| VAR n \
ANY ---] SD n \
Fmm e +
FUNCTION BLOCK WRITE (* Parametric control *)
VAR INPUT
REQ : BOOL R EDGE; (* Regulest *)
ID : COMM CHANNEL; (* Cemmunication channel *)
VAR 1: (Note); (* ~Mdentifier and *)
SD_1 : ANY; (% value of variable to be set *)
: (* extensible and any type *)
VAR n: (Note);
SD n : ANY;
END VAR
VAR_OUTPUT
DONE : BQOOL; (* Function performed *)
ERROR :«. BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATYUS+" INT; (* Last detected status *)
END VAR
NOTE_ Les entrées VAR_i sont extensibles et peuvent étre du type STRING ou du type de
dorinées VAR_ADDR.

IEC 2277/2000

Figure 31 — Bloc fonctionnel WRITE
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Requester's WRITE block:

o — +
REQ | \
____+ + ___________________________________
t0 tl
to—————— +
DONE | \
________________ + +_______________________________
t2 t3
TIMING RELATIONSHIPS:
tl > tO0
t2 = t0 + tAD + tX (Accept delay and transmit time)
t3 = +2 + +NC (Time to next invocation)

FVENT IDENTIFICATION:

partner
tl: Requester resets WRITE.REQ input

t2: Transmission complete, acknowledgement regeived
t3: Next invocation of this function block, instance

t0: Request to write data at the remote communication

t0..t2: The data (identifiers and values) are senthto
the remote communication partner, the ‘variables
are set, the acknowledgement is sent back

Le diagf
Les Tah

Figure 32 — Chronogramme du bloc fonctionnel WRITE

IEC

2278/2000

WRITE.
réaliser

amme d'état représenté sur la Figure 33 décrit Ialgorithme du bloc fonctionnel
leaux 39 et 40 décrivent les transitions de ce‘diagramme d'état et les actions a
dans leg états ainsi que les réglages des sorties du bloc fonctionnel WRITE.
INIT
1
v
IDLE <
Zl
WAITING
3 4
v v
HAVE_IT ERROR
5 5
Y A 4

IEC 2279/2000

Figure 33 — Diagramme d'état du bloc fonctionnel WRITE
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Tableau 39 — Transitions du diagramme d'état WRITE

Transition Condition

1 Initialisation effectuée

2 Au front montant sur I'entrée REQ

3 Réponse positive du partenaire de communication
distant

4 Réponse négative du partenaire de communication
distant ou autres problémes de communication détectés

5 Aprés la prochaine invocation de cette instance

Fabi +6—TFabte-d'acti i St WRITE

Sorties du FB

Etat Actions DONE ° ERROR ° STATUS
INIT @ Initialiser les sorties 0 0 0
IDLE Aucune action 0 0 ---
WAITING Demander d'écrire les - - -1

variables dans le
partenaire de
communication distant

HAVE_IT Indiquer un succeés 1 0 0

ERROR Indiquer une erreur 0 1 b

--- indique les sorties de FB "non modifiées".
INIT est I'état de démarrage a froid.
Le code d'erreur est placé dans la sortie du'statut.

Voir Figure 10.

7.7 Clontrole verrouillé

La foncfion de communication deycontréle verrouillé de I'AP utilise les blocs fonctionnels SEND
et RCV.

Les insfances correspondantes d'un bloc fonctionnel SEND et d'un RCV produisent une
fonction| de contréletwverrouillé de I'AP. Deux instances du bloc fonctionnel SEND |et RCV
correspondent si Jes\valeurs des paramétres ID référencent le méme canal de commuynication
et si les|valeurs(@es paramétres R_ID sont égales sur la portée de ce canal de communication.

L'instanfe/,SEND demande a l'instance RCV d'exécuter une opération de I'applicption et
d'informer\instance SEND du résultat de I'opération. Cette action présente deux aspects: la
synchronisation du programme application des instances SEND et RCV et I'échange
d'informations entre elles. Cette fonction peut étre utilisée pour effectuer un appel de
procédure distant entre un programme application et un autre.

La fonction de contrdle verrouillé est demandée par un front montant sur I'entrée REQ de
I'instance du bloc fonctionnel SEND. Suite a une demande, l'instance SEND prend les données
de ses entrées SD i et les transmet a l'instance RCV correspondante.

Lorsque I'entrée EN_R de l'instance RCV a la valeur 1, elle est autorisée a recevoir les
données provenant de l'instance SEND correspondante et a exécuter I'opération prévue du
programme application. Lorsque l'instance RCV recoit les données de l'instance SEND, elle
transfére les données regues au programme application via ses sorties RD_i. La sortie NDR de
I'instance RCV démarre un cycle pour indiquer que de nouvelles données ont été recues.
Aprés I'exécution de 'opération prévue du programme application, les données de résultat sont
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prises via les entrées SD_i et la réponse est initiée sur un front montant de I'entrée RESP de
I'instance RCV.

Lorsque l'instance SEND recoit cette réponse, elle transfére les données regues a ses sorties
RD_i. La sortie NDR de l'instance SEND impulse un cycle pour indiquer que de nouvelles
données sont prétes.

Un front montant sur I'entrée R de l'instance SEND réinitialise I'instance SEND ainsi que
I'instance RCV correspondante.

Le nombre et le type de données des entrées SD _i de l'instance SEND et des sorties RD_i de
I'instance RCV correspondante doivent étre compatibles. Ceci est requis également pour les

entrées|SD_i de l'instance RCV et les sorties RD_i de I'instance SEND. Les entrées SO i et les
sorties RD_i des blocs fonctionnels SEND et RCV sont extensibles. Les données d'envoi ou les
données de réponse, ou les deux, peuvent étre vides, c'est-a-dire que ['utilisateur n'a
progranimé aucune entrée SD_i ni sortie RD_i correspondante.
Si les dpnnées regues ne correspondent pas aux sorties RD_i du bloc fonctionnel RV ou si
une errgur se produit, la sortie ERROR démarre un cycle pour indiquersune erreur et |a sortie
STATUS contient le code d'erreur.
Fom - +
| SEND |
BOOL ---> REQ NDR |--- BOOL
BOOL ---> R ERROR |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID STATUS |--- INT
STRING ---| R ID RD 1 |--~°ANY
ANY ---| SD 1 : | :
: [ RD m | ~g=~ANY
ANY ---|] SD n |
a3} +
FUNCTION BLOCK SEND (* Interlocked control, requester®)
VAR INPUT
REQ BOOL R _EDGE; _(*-Request to send with raising edge¥)
R BOOL R _EDGE;(,(* Reset local, remote function *)
ID COMM CHANNELY; (* Communication channel *)
R ID STRING; (* Remote function block *)
SD 1 ANY; (* User data to send *)
: (* extensible and any type *)
SD n ANY;
END VAR
VAR OUTRUT
NDR BOOL; (* New user data received *)
FRROR: BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
END VAR
VAR IN OUT
RD 1 ANY; (* Received user data *)
: (* extensible and any type *)
RD m ANY; (* It is not required that m = n *)
END VAR (* either m, n, or both may be 0%*)

IEC 2280/2000

Figure 34 — Bloc fonctionnel SEND
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o —— +
| RCV \
BOOL —--—| EN R NDR |--- BOOL
BOOL ---> RESP ERROR |--- BOOL
COMM_CHANNEL --—| ID STATUS |—--- INT
STRING ---| R_ID RD 1 |--- ANY
ANY ---| SD 1  : | :
| RD n |--- ANY
ANY ---| SD m
e +
FUNCTION BLOCK RCV (* Interlocked control, responder™)
VAR INPUT
EN R : BOOL; (* Enable to receive data *)
RESP : BOOI. R EDGE; (* Request to send response data *)
ID : COMM_CEANNEL;(* Communication channel *)

R ID : STRING; * Remote function block *)

(
SD 1 : ANY; (* User data to send *)
: (* extensible and any type *)
SD m : ANY;
END VAR
VAR_OUTPUT
NDR : BOOL; (* New user data received %)
ERROR: BOOL; (* New non-zero STATUS.%é&ceived *)
STATUS: INT; (* Last detected status *)
END VAR
VAR _IN OUT
RD 1 : ANY; (* Received uservdata *)
: (* extensibdéyand any type *)
RD n : ANY; (* It is not* required that m = n *)
END VAR (* either”m, n, or both may be 0%*)

IEC 2281/2000

Figure 35 —Bloc fonctionnel RCV
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Requester's SEND block:
+————— +
REQ | |
____+ + _____________________________________________
t0 tl
- +
NDR | |
______________________________________________ + +___
t6 t7
Responder's RCV block:
+-——— +
NDR | \
________________ + +__________________________________
t2 t3
- +
RESP | |
______________________________ + +______________
t4 t5
[TMING RELATIONSHIPS:
tl > t0
t2 = t0 + tSX (Send transmit time)
t3 = t2 + tNI (Time to next invocation)
td > t2
t5 > t4
t6 = t4 + tRX (Response transmit time)
t7 = t6 + tNI (Time to next invocatien)
FVENT IDENTIFICATION:
t0: Request to send at SEND.REQ
tl: Requester resets SEND.REQ input
t2: Transmission complete, regponder's RCV.RD i
contain the receivedysend data
t3: Next invocation of RCV\instance
t4: Responder requests to,send RCV.SD j inputs
t5: Responder resets REVIRESP input
t6: Transaction compl@te, requester's SEND.RD j
contain the,gxreteived response data
t7: Next invocatidn' of the SEND instance

Figure 36 —Chronogramme des blocs fonctionnels SEND et RCV

IEC 2

82/2000


https://iecnorm.com/api/?name=0884ebf6460a731feb5a3067266dfbb2

- 160 - 61131-5 © CEI:2000

Le diagramme d'état représenté sur la Figure 37 décrit I'algorithme du bloc fonctionnel SEND.
Les Tableaux 41 et 42 décrivent les transitions de ce diagramme d'état et les actions a réaliser
dans les états ainsi que les réglages des sorties du bloc fonctionnel SEND.

INIT

1

IDLE

2y 1
7

SEND_AND_WAIT CANCEL

Sl 4,12 8l gl 12

CHECKING WAIT_RCV WAIT_CNCL
5 6 lg, 12 ls, 12
v yy >,
HAVE_DATA ERROR

10 11 101
\ 4

Figure 37 — Diagramme d'état.du bloc fonctionnel SEND

IEC 2283/2000

Tableau 41 — Transitions du diagramme d'état SEND

Transition Condition

1 Initialisation effectuée

2 Au-front montant sur I'entrée REQ

3 Réponse positive de RCV

4 Réponse négative de RCV

5 Les types des données recues et de RD_1 a RD_m
correspondent

6 Les types des données recues et de RD_1 a RD_m ne
correspondent pas

7 Au front montant sur I'entrée R

8 Réponse positive ou négative a la demande de
réinitialisation

9 Réponse positive ou négative de RCV

10 Aprés la prochaine invocation de l'instance

11 Problémes de ressources locales détectés

12 Problémes de communication détectés
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Tableau 42 — Tableau d'actions pour le diagramme d'état SEND

Sorties du FB

Etat Actions NDR ¢ ERROR ¢ STATUS RD_1 ... RD_m
INIT @ Initialiser les sorties 0 0 0 Nul systéme
IDLE Aucune action 0 0 --- ---
SEND_AND_WAIT | Envoyer les données a --- --- -1 ---
RCV, évaluer tout d'abord
la transition 7
CHECKING Vérifier la correspondance --- --- --- ---
des types de données
HAVE_DPATA Déposer les données dans 1 0 0 Nouveltes|
I'instance données“de RCV
ERROR Indiquer une erreur 0 1 b 44
CANCHL Demander de réinitialiser --- --- 5 -
RCV
WAIT_RCV Aucune action --- --- --- ---
WAIT_CNCL Aucune action --- --- e ---

b

--- indifjlue des sorties de FB "non modifiées".

@ INIT est I'état de démarrage a froid.

Le ¢ode d'erreur est placé dans la sortie du statut.

¢ Voin Figure 10.
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Le diagramme d'état représenté sur la Figure 38 décrit I'algorithme du bloc fonctionnel RCV.
Les Tableaux 43 et 44 décrivent les transitions de ce diagramme d'état et les actions a réaliser
dans les états ainsi que les réglages des sorties du bloc fonctionnel RCV.

INIT
'y
2
DISABLED ———> ENABLED <
3
7] ‘y Yy
NAK_DIS CHECKING
5 l sl 10
HAVE_DATA NAK_ERROR |1g
11 9,10
3 l >
4
WAITING ——> NAK_BUSY
12
71 8 9| >
12
NAK_CANCELED >
4
RESPONDING W’ ERROR
11¢ 11i

IEC 2284/2000

Figure 38 - Diagramme d'état du bloc fonctionnel RCV

Tableau 43 — Transitions du diagramme d'état RCV

Transition Condition

1 Initialisation effectuée

2 EN_R =1

3 EN R=0

4 Lorsque des données sont regues depuis SEND

5 Les types des données regues et de RD_1 a RD_n
correspondent

6 Les types des données regues et de RD_1 a RD_n ne
correspondent pas

7 Front montant de I'entrée RESP

8 Lorsque la réinitialisation est demandée par SEND

9 Problémes de communication détectés

10 Problémes de ressources locales détectés

11 Aprés la prochaine invocation de l'instance

12 Vrai, c.-a-d. que la condition est vide
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Tableau 44 — Tableau d'actions pour le diagramme d'état RCV

Sorties du FB
Etat Actions NDR ¢ ERROR ¢ STATUS RD_1...RD_n
INIT @ Initialiser les sorties 0 0 0 Nul systeme
DISABLED Aucune action 0 0 --- ---
ENABLED Aucune action 0 0 --- ---
CHECKING Vérifier la --- --- ---
correspondance des
types de données
HAVE_PATA Dépaoser les données 1 0 0] Nouvelles
données-dge
SEND
NAK_ERROR Envoyer une réponse --- --- --- --4
négative a SEND
WAITING Aucune action 0 0 --- ---
NAK_BUSY Envoyer une réponse --- --- --- ---
négative a SEND
NAK_CANCELED | Envoyer une réponse --- --- o ---
positive a la demande
de réinitialisation puis
envoyer une réponse
négative a SEND
RESPQNDING Envoyer une réponse --- -2 --- ---
positive avec données
d'utilisateur a SEND
ERROR Indiquer une erreur 0 1 b ---
NAK_DI|S Envoyer une réponse --- --- --- ---
négative a SEND
--- indifjue les sorties de FB "non modifiées",
@ INIT est I'état de démarrage a froid.
P Le ¢ode d'erreur est placé dans la‘sertie du statut.
®  Voin Figure 10.

7.8 Rapport d'alarme)programmé

La fondtion de eOmmunication de rapport d'alarme programmé de I'AP utilise lgs blocs
fonctionhels NOTIFY et ALARM.

Une instaree”du bloc fonctionnel NOTIFY ou une instance du bloc fonctionnel ALARM produit
une instance de la fonction de rapport d'alarme programmeé de ['AP

Un AP peut étre programmé au moyen du bloc fonctionnel ALARM afin de signaler un message
d'alarme avec la capacité d'acquittement. Il peut également étre programmé au moyen du bloc
fonctionnel NOTIFY afin de signaler un message d'alarme sans capacité d'acquittement.

Le front montant sur I'entrée EVENT signale un message d'alarme d'une apparition
d’événement, le front descendant sur I'entrée EVENT signale la disparition de cet événement.
La cause de I'événement peut étre donnée avec I'entrée EV_ID et sa sévérité peut étre donnée
a l'entrée SEVERITY des blocs fonctionnels. La sévérité doit étre comprise entre 0 et 127
compris. 0 doit représenter la sévérité la plus élevée, 64 une sévérité normale et 127 la
sévérité la plus faible. Des données supplémentaires aux entrées SD_i peuvent servir a
préciser les détails de I'événement survenu.

La sortie ACK_UP du bloc fonctionnel ALARM doit contenir une indication de I'acquittement ou
non de l'arrivée de I'événement par le partenaire de communication distant. La sortie ACK_DN
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doit contenir cette indication pour le départ de I'événement. Seul I'acquittement de I'événement
le plus récent doit définir les sorties d'acquittement. Le méme comportement doit étre vrai pour
le front descendant sur I'entrée EVENT et la sortie ACK_DN.

Le paramétre ID identifie le canal de communication vis-a-vis du partenaire de communication
distant. Si le systtme de communication offre des canaux de communication qui prennent en
charge les connexions d’une origine unique vers plusieurs destinataires ou vers tous les
destinataires, ces blocs fonctionnels peuvent étre utilisés pour programmer une fonction de
rapport d'alarme entre un AP et plusieurs autres. Dans ce cas, le premier acquittement valide
définit la sortie d'acquittement ALARM appropriée.

Les données envoyées peuvent fournir des informations supplémentaires dans le message

d'alarmé¢. Ces donnees envoyees peuvent etre vides, c est-a-dire qu aucune eniree SO _i n'est
programmeée.
Lorsqu'yine erreur s'est produite, la sortie ERROR démarre un cycle pour indiquer'une érreur et
la sortie] STATUS contient le code d'erreur.
o ———— +
| NOTIFY |
BOOL ---| EVENT DONE |--- BOOL
COMM CHANNEL ---| ID ERROR |--- BOOL
STRING ---| EV_ID STATUS |--- INT
INT ---| SEVERITY |
ANY ---| SD 1 |
: | = |
ANY ---| SD n |
Fmm e +
FUNCTION BLOCK NOTIFY (* Programmed alarm report *)
VAR _INPUT (* without an acknowledgement *)
EVENT : BOOL; (* Reguest to report event *)
ID : COMM_CHANNEL; (* C@mmunication channel *)
EV_ID : STRING; (*~Event identifier *)
SEVERITY: INT; (0* Severity of the event *)
SD 1 : ANY; (* User data to send *)
: (* extensible and any type *)
SD n : ANY;
END VAR
VAR_OUTPUT
DONE : BQOL; (* Function performed *)
ERROR <«.\BOOL; (* New non-zero STATUS received *)
STATUSA" INT; (* Last detected status *)
END_ VAR
IEC 2285{2000
= 39—Bi fonetionnel-NOTHFY
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