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INTRODUCTION

Les dispositifs d'entrainement a commande numérique des machines-outils a commande
numérique nécessitent une interface numérique pour la commande numérique, afin de
transmettre des valeurs de commandes et de retour et d’'exécuter des fonctions
supplémentaires.

Outre ses caractéristiques fonctionnelles évoluées, l'interface sera capable de prendre en
charge des modes d'exploitation évolués, avec des volumes étendus de données, de traiter un
plus grand nombre de parameétres et de diagnostics et d'assurer la liaison entre des produits
provenant de fabricants différents sans aucune difficulté.

L'interface SYSTEME est un systeme de communication en temps_réel qui gére des
Spécif'r\'\fir\nn nrddAlfiniac ralatininc At crtninart AN trancomicoinn A 1o Al AAT PN teChnOIOgie
des cpnnecteurs, au niveau des signaux, aux procédures, au coptenu sages, a la

COtrOTT S PTC O CTITITC O rCTothv C o ot SO P P ot Ot trartSTiitoJToT, o ot tOgoTogT

structlire des données et au changement d'échelle. Cette interface spécification
relative a la conception des commandes et des dispositif >‘interface
SYSTEME fournit plutdt des spécifications concernant la liai Y E numérique
et les|dispositifs d'entrainement. Ce systéme assure une mei aNNts i tre diverses
commpndes numériques et dispositifs d'entrainement fférents, en
utilisapt les aptitudes fonctionnelles de produits couram ¢

Cet ensemble de spécifications n'attribue pas d i iquliers, mais
permet plutdt de les utiliser conjoint pécifiques a

des produits.

Ces gpécifications sont le résultat Ne minutieuse concernant de$§ exigences
fonctignnelles et économiques pfrévisi i gue des possibilités en |matiére de
performance.
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INTRODUCTION

Digitally controlled drives in numerically controlled machine tools require a digital interface for
numerical control in order to transmit command and feedback values and to execute functions.

Besides having advanced performance characteristics, the interface will be able to handle
advanced operation modes with expanded data volumes, support more parameters and
diagnostics, and ensure the interfacing of products by different manufacturers without any

difficulties.

The SYSTEM interface, a serial real-time communication system, has defined specifications for
medium, topology, connector technology, signal level, procieﬂug_s, message

transmission

(telegram) ¢
for controls
and drives.
manufacturg

IItCIIt, data fUIIIIC‘.t, Clll\’.:ll Dba:;lly. ThIQ ;IItCIbeC duco IIUt Uffcl dc
and drives, but it provides specifications for interfacing bet
This system ensures the interaction of control units and
rs using currently available product capabilities.

pl unit

oS ciffgations
0

ferent

This set of s$pecifications does not assign functions to individugz hables
their use in gonjunction with the product-specific data and para
These specffications are the result of a detailed inves al and

economic regjquirements and performance possibilitie

&
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0 CEI:1995

EQUIPEMENT ELECTRIQUE DES MACHINES INDUSTRIELLES -
LIAISON DES DONNEES SERIELLES POUR COMMUNICATIONS

EN TEMPS REEL ENTRE UNITES DE COMMANDE ET
DISPOSITIFS D’ENTRAINEMENT -

1 Domaine d'application

La présente Norme internationale définit une interface sérielle optique en temps réel entre la
commande numérique et ses dispositifs d'entrainement associés, utilisée pour la transmission
de données périodiques ou non.

/N

Cette
multip
interfg

2 Ré

Les d
qui y ¢
mome
sujet

des d
registf

CEl 8
interm

ISO/C

niveal

ISO/I

F| 646:
pour l|é

interface est applicable aux machines industrielles avec de
es et pouvant fonctionner en mode couple, vitesse ou ¢
ces de position.

itiw
fo

74-2:
édiaire @

330951993\ Tethnologies de I'information Télécommunications
ati systemes — Procédures de commande de la liaison de don

ntrainement

;tionnement

rielles pour la

la référence
ationale. Au
normatif est
ente Norme
us récentes
ossedent le

Spécification
h 7 éléments

et échange
nées a haut

C\7498-1: 1994, Technologies de l'information — Modéele de référence d

p base pour

Iinterconnexion des systémes ouverts (OSl): Le modéle de base

ISO 7776: 1986, Téléinformatique - Procédures de commande de liaison de données a haut
niveau - Description des procédures de liaison d’équipement terminal de transmission de

donné

es ETTD

3 Définitions et abréviations

3.1 Définitions

Pour les besoins de la présente Norme internationale, les définitions suivantes s’appliquent.
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ELECTRICAL EQUIPMENT OF INDUSTRIAL MACHINES -
SERIAL DATA LINK FOR REAL-TIME COMMUNICATION
BETWEEN CONTROLS AND DRIVES -

1 Scope

This International Standard defines a real-time optical serial interface between the control unit
and its associate drives which is utilized to transmit periodic and non periodic data.

This interfa
velocity, or

prque,

>ation

osition interface operation modes.

NOTE  In this standard, SYSTEM interface refers to this serial data link
betweep controls and drives.

2 Normative references

The followin S text,
constitute p . ditions
indicated were valid. All | & and parties to
agreements(based on this International S sibility
of applying i indicated below. Members of

the IEC and|ISO maintain registers of curr,

IEC 874-2: 1993, Connecto
fibre optic cpnnector — Typ

jon for

ISO/IEC 64 mation
interchange
ISO/IEC 33( hange

between sy

ISO/IEC 74

nfoxmation technology - Open Systems Interconnection -|Basic
Reference i

¢ Model

ISO 7776: 1 lon processing systems — Data communications — High-level ddta link
control proceduires escriptionof the X 1 1

3 Definitions and abbreviations

3.1 Definitions

For the purposes of this International Standard, the following definitions shall apply.
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3.1.1 procédure d'acces: Procédure par laquelle un poste accéde au réseau et transmet des
données.

3.1.2 atténuation: Phénoméne tel que la puissance optique au récepteur est inférieure a
celle a I'émetteur.

3.1.3 insertion binaire: Aprés cinq "1" logiques, le transmetteur insére un zéro qui est
ensuite enlevé par le récepteur. Ce zéro entraine une modification des fronts du signal, ce qui
rend possible le recouvrement de I'horloge de réception par le récepteur.

3.1.4 diffusion: Transmission a tous les dispositifs du réseau sans acquittement par les
récepteurs.

ablissant le
bu plusieurs

caractere et la relation un:un entre caractéres et leur représen
combipaisons de bits.

3.1.6 | cycle de transmission: Accumulation de tous les
synchfonisation.

3.1.7 | mot de contrble: Deux octets adjacents déns e m - données (e la liaison
principale contenant les commandes du dispositif d'e S

3.1.8 | temps de cycle: Intervalle
conségutifs.

ments cycliques$ récurrents

3.1.9 | transmission cyclique: Echange périodiy

3.1.10 données cycliques: bas pendant
le fongtionnement cycli

3.1.11 foncti e
interrggés l'un es

adressés et

3.1.12 dépendante de la demande; transmission nom cyclique
(voie de service); siond'information aprés demande de la liaison principgle.
3.1.1@ 'entrailnement validé: Commande assurant la fermeture deq boucles de

retour

3.1.14 Jdispositi
puissdnce

‘entrainement en service: Commande permettant d’activer L1ne étape de

3.1.15 message du dispositif d'entrainement (amplificateur) (AT): Message envoyé par le
dispositif d'entrainement (liaison secondaire).

3.1.16 connecteur F-SMA: Connecteur F-SMA conforme a la CEI 874-2.
3.1.17 retour: Valeurs mesurées par le processus.

3.1.18 avance: Valeur de commande utilisée pour compenser l'erreur de la boucle de retour.
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3.1.1 access procedure : Procedure by which one station gains access to the network and
transmits data.

3.1.2 attenuation : Fact that the optical power at the receiver is less than at the transmitter.

3.1.3 Dbit stuffing: After five logical ‘1’'s, the transmitter automatically inserts a zero which is
then removed again by the receiver. This zero causes a change in signal edges which makes it
possible for the receiver to retrieve a receiving clock.

3.1.4 Dbroadcast : Transmission to all devices in a network without any acknowledgment by
the receivers.

3.1.5 cod€
and the one
one or more

3.1.6
telegrams.

3.1.7 cont

3.1.8 cycld
3.1.9 cycli
3.1.10 cyqg

operation of

3.1.11 cyd

3.1.12 dat
Transmissio

cominunication cycle

ol word :

lic operation:
one after the other ed

e (amplifie

-to-one relationship between the characters of the set and t
bit combinations.

Two adjacent bytes
commands flor the addressed drive.

time : Time span between t

C communication

the interface.

telegram (AT)

u Iguous ru

: Accumulation of all messages bé€

aining

cyclic

ueried

gnt; non cyclic transmission
t was sent by the master.

(service channel):

hat the power stage can be activated.

: Telegram sent by the drive (slave).

3.1.13 dri
4
3.1.14 dri
3.1.15 dri
3.1.16
IEC 874-2.
3.1.17

3.1.18

F-SMA connector :

Connector meeting the F-SMA standard in accordance with

feedback : Measured process values.

feedforward : Command value used to compensate the lag in the control loop.
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3.1.19 cable fibre optique:
sérielles de signaux optiques.

Moyen de transmission pour la transmission de données

3.1.20 caractére de remplissage: Séquence de sept "1" suivie d'un "0".
3.1.21 zone de vérification de trame (FCS): Séquence de vérification comportant 16 bits,
générées par un contrdleur a redondance cycligue (CRC) polynomial conforme a UIT-T X.25

(voir I'lSO/CEI 3309 et I'|SO 7776).

3.1.22 numéro d'identification (IDN):  Appellation d'une donnée de fonctionnement sous
laquelle un bloc de données est préservé avec ses attributs, noms, valeurs minimales et
maximales, ainsi que les données.

3.1.23—intetface-SYSTEME AN

1) Caractéristiques physiques des circuits d'interface.

2) Protocole et méthode d'acceés.

3) Application.
3.1.24 modele de référence ISO/OSI: Couches Ni sont [des guides
architecturaux pour la définition des protocoles de tya 7498-1)
3.1.25 point zéro de la machine: Point relati machine (dans chaque axg¢) auquel se
réfere|toute donnée de position. 6
3.1.26 n principale
vers |3
3.1.27 ransmis par
la liaig secondaires

3.1.28 st-a-dire les
liaison

3.1.29 mande de la
liaison

4 .

3.1.30 de signhaux
ayant de I'horloge
de tra qu'a un “0”
logiquE.

3.1.31 cycle de fonctionnement: Période de la boucle de contr6le interne au dispositif

d'entrainement ou a la commande numérique.

3.1.32
récept

3.1.33

boucle a verrouillage de phase (numérique) (DPLL):

ion du flux de données recues.

couche physique:

de bits est définie.

Circuit qui extrait I'horloge de

Premiére couche du modéle 1ISO/OSI dans laquelle la transmission
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3.1.19 fiber optic cable : Transmission medium for serial data transmission of optical
signals.

3.1.20 fill signals: Sequence of seven '1's followed by a '0'.

3.1.21 frame check sequence (FCS) : Check character sequence consists of 16 bits which is
generated by means of a cyclic redundancy check (CRC) character polynomial in accordance
with the ITU-T X.25. [See ISO/IEC 3309 and ISO 7776].

3.1.22 identification number (IDN) : Designation of operating data under which a data block
is preserved with its attribute, name, minimum and maximum input values, and the data.

/N

3.1.23 SYBTEM interface :

1) physidal characteristics of the interface circuits;

2) protogol and access method,;
3) application.

3.1.24 1SQ-0OSI reference model: Communication laye elines

for defining fommunication protocols [see ISO/IEC 7498

3.1.25 maghine zero point : Machine n data

are referred

3.1.26 mafpter data telegram (MDT) : T
slave(s) in g single ring.

to the

3.1.27 magter synchronigati jr8 S ) Telegram transmitted by the master
sending a time synchroniz i

3.1.28 mapter: Sta
transmit.

ght to

3.1.29 nof bf the
master.

4
3.1.30 no (coding of data): Signal exchanges taking| place

only at regu i iN{s in time in synchronization with the transmitting clock pulse of the bit
rate. A signd

3.1.31 operating cycle : Period of the control loop within the drive or the control unit.

3.1.32 phase locked loop [digital] (DPLL) : Circuit which retrieves the receiving clock from
the data stream received.

3.1.33 physical layer (bit transmission layer): First layer of the I1SO-OSI reference model
layers in which the bit transmission is defined.
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3.1.34 protocole: Convention a propos des formats des données, séquences temporelles et
correction d'erreur dans I'échange de données des systéemes de communication.

3.1.35 extraction d’horloge: Fréquence suffisante du signal permettant au récepteur
d’extraire I'horloge de réception du flux de données avec 'aide du DPLL.

3.1.36 référence: Point (dans chaque axe) de la boucle de retour auquel les valeurs de
retour et de commande se réferent aprées retour a zéro.

3.1.37 fonction répéteur: Message recu, réceptionné et passé logiguement non modifié au
poste suivant sur la boucle.

de transmission se
e dans une

; données

3.1.38 structure de boucle:
fait dg—poste—err—poste—en
direction.

Topologie de réseau dans laquelle le moye

3.1.39 données de changement d'échelle:  Données déter
d’explpitation transférées.

3.1.4(0 liaison secondaire: Dispositif dans la boucte
principale.

3.1.41 mot d'état: Deux octets adjacents i ntrainement
contenant les informations d'état.

3.1.42 adresse de

I'émet

3.1.43

3.1.44 e (huit bits:
01111

3.1.45 e postes du
systen

3.1.44 L connexion
physig ptique.

3147 age NRzZI, et
entral ement continu du front de signal sur la ligne de transmi;T;ion (utilisé
seulernent en mode essaj)

3.2 Abréviations

Pour les besoins de la présente Norme internationale, les abréviations suivantes s'appliquent:
3.21 A: amplificateur (dispositif d'entrainement)

3.2.2 ADR: adresse d'un message - L'adresse d'un dispositif d’entrainement est
XX [1 £ XX < 254]
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3.1.34 protocol : Convention about the data formats, time sequences, and error correction in
the data exchange of communication systems.

3.1.35 recovery of clock : Sufficiently frequent alternation of the signal making it possible for
the receiver to retrieve the receiving clock from the data stream with the help of the phase
locked loop.

3.1.36 reference : Feedback—-system related point (in each axis) to which the feedback and
command values are referred after a homing procedure.

3.1.37 repeater function : Telegram that has been received is passed on reclocked and
logically unchanged to the next station on the ring.

1 from

3.1.38 rini structure
station to stati

3.1.39 scgli

: Network topology in which the transmission m

3.1.40 sla

3.1.41 sta
information.

status

3.1.42 (telegram) address field : Addre
sending devijce.

of the

3.1.43 telegram : Message.

3.1.44 (tel
01111110).

g identifiers of a telegram (eight bits:

3.1.45 top : 5 ; itesture with respect to the connection betwegn the
stations of t

3.1.46 tra i 1 Collective term for the real form of the physical connection
between the i cation network, for instance, fiber optic cable.

4
3.1.47 zerp bi : sists exclusively of logical zeros which, in NRZI coding, fesults

in a continu I ed e change on the transmission line (only used in test mode).

3.2 Abbreviations

For the purpose of this International Standard, the following abbreviations apply:
3.21 A: amplifier (drive)

3.2.2 ADR: address of a telegram. Drive address is XX [1 £ XX< 254]
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3.2.3

3.2.4

3.2.5

3.2.6

3.2.7

3.2.8
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AHS: protocole de transport du dispositif d’entrainement
AT: message du dispositif d'entrainement (amplificateur)

Atm: message du dispositif d'entralnement (amplificateur) du dispositif
d’entrainement XX affecté a un enregistrement de données m

BOF: début de trame
C1D: diagnostic de classe 1

C2D: diagnostic de classe 2
VAN

3.2.9

3.2.10

3.2.11]

3.2.12

3.2.13

3.2.14

3.2.15

3.2.16

3.2.17

3.2.18

3.2.19

3.2.20

3.2.2]]

C3D: diagnostic de classe 3

CNA: mémoire pour transfert de données
d'entrainement (amplificateur)

cligues\_dpy dispositif

CNM: mémoire pour transfert de données ng incipale

CZA: mémoire pour transfert de do ntrainement

(amplificateur)

ncipale

FC equence de vérification de la trame

3.2.22

3.2.23

3.2.24

3.2.25

3.2.26

3.2.27

HS: protocole de transport (voir AHS et MHS)

INACTIF: transmission de données interrompue

IDN: numéro d'identification

i: séquence des différentes boucles sur une commande numérique

I: nombre de boucles sur une commande numérique, désignéi=1 ... 1|

info: information
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3.2.3 AHS: service transport handshake of the drive

3.24 AT: drive (amplifier) telegram

3.2.5 AT . drive (amplifier) telegram from drive XX which is assigned to data record m
3.2.6 BOF: begin frame

3.2.7 C1D: class 1 diagnostic

3.2.8 C2D: class 2 diagnostic

3.2.9 C3D: class 3 diagnostic

3.2.10 CNA: container for non-cyclic data transfer of the drive (ampli
3.2.11 CNM: container for non-cyclic data transfer of the mas
3.2.12 CZJ: container for cyclic data transfer of the driyé
3.2.13 CZM: container for cyclic data transfer of t
3.2.14 CP} communication phase

3.2.15 CR[C: cyclic redundancy check

3.2.16 DA

3.2.17 DM

3.2.18 DM

3.2.19 DP

3.2.20 EOQOF
4

3.2.21 FCp:

3.2.22 HSI hahdshake (see AHS and MHS)

3.2.23 IDLE: data transmission interrupted

3.2.24 IDN: identification number

3.2.25 i: sequence of different rings on one control unit

3.2.26 I: number of rings on one control unit, labeled asi=1 ... 1

3.2.27 info: information
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3.2.28 J: instabilité
3.2.29 Jpruit - instabilité du signal optique
3.2.30 Ji1: instabilité en t;
3.2.31 Jiz: instabilité en &
3.2.32 Jiscyc : instabilité en tscyc
3.2.33 K: nombre d'enregistrements de données dans le MDT (voir aussi M)
3.2.34 Ky (Ky-factor ): gain de régulation de la boucle de position />
3.2.35 k: séquence dans le temps des enregistrements ns le MDT,
désignéees k=1 ... K

3.2.36 kos: dépassement de la puissance optique
3.2.37 LED: diode électro-luminescente
3.2.38 LSB: bit le moins significatif
3.2.39
3.2.40
3.2.41
3.2.42
3.2.43
3.2.44
3.2.45

4
3.2.46 e erreur de
3.24 Ny: seull de vitesse
3.2.48 NBYCA: nombre d'octets dans l'enregistrement de données configurable de I'AT
3.2.49 NBYCM: nombre d'octets dans I'enregistrement de données configurable du MDT
3.2.50 NC: commande numérique (aussi unité de commande ou contrbleur)
3.2.51 NRZI: non-retour a zéro inversé
3.2.52 OSI: interconnexion de systemes ouverts
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3.2.28 ITU-T: International Telecommunication Union: Telecommunication Standardisation
Bureau

3.2.29 J: jitter
3.2.30 Jnoise : Jitter of the optical signal
3.2.31  Jyq: jitterin ty

3.2.32  Jpp: jitterin tp

—jitterin+ AN

yc—J —STyT

3.2.33  Jis

3.2.34 K: humber of data records in the MDT (see also M)
3.2.35 K, |(Ky-factor): gain of the position loop regulator
3.2.36 k: fime sequence of data records in the MDT, labe
3.2.37 Kkq4: optical power overshoot
3.2.38 LED: light emitting diode

3.2.39 LSB: least significant bit

3.2.40
3.2.41
3.2.42
3.2.43 gke of the master
3.2.44
3.2.45

3.2.46 n: yelacity

3.2.47 npin: shot-off velocity in the drive after C1D error

3.2.48 ny: velocity threshold

3.2.49 NBYCA: number of bytes in the configurable data record of the AT
3.2.50 NBYCM: number of bytes in the configurable data record of the MDT
3.2.51 NC: numerical control (also control unit or controller)

3.2.52 NRZI: no return to zero inverted

3.2.53 OSI: open system interconnection
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3.2.53

3.2.54

3.2.55

3.2.56

3.2.57

3.2.58

3.2.59

- 26 - 1491

P: puissance de transmission optique
PrmaxH: puissance maximale recue a un niveau optique élevé
PrmaxL : puissance maximale recue & un niveau optique faible

PrminH: Puissance minimale recue a un niveau optique élevé

0 CEI:1995

PrmaxH: puissance de transmission maximale a un niveau optique élevé

PrmaxL : puissance de transmission maximale a un niveau optique faible

Prminy - puissance de transmission minimale a un niveau optigue élevé

3.2.60

3.2.61

3.2.62

3.2.63

3.2.64

3.2.65

3.2.66

3.2.67

3.2.68

3.2.69

3.2.7]

Py: seuil de puissance

RyCLK: horloge de réception
RyD: données regues

SLKN: parameétre d'identification de I
secondaire

disposition

T: couple

entaire (avance)

e données m du dispositif d'entratnement XX apres réception

timinstemps de départ de transmission de I'AT le plus court

de la liaison

données m

ec l'enregis-
du MST

3.2.72

3.2.73

3.2.74

3.2.75

3.2.76

to: temps de départ de transmission du MDT
t13: temps valable de valeur de commande
ty: temps de départ d'acquisition des données de contrdle par retour

ts: temps minimal d'acquisition des données de contr6le par retour

ts m: temps minimal nécessaire au dispositif d'entrainement XX avec l'enregis-
trement de données m pour traiter la valeur de retour pour le prochain AT
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3.2.54 P optical transmission power

3.2.55  PrmaxH: maximum received power at optical high level
3.2.56 PrmaxL: Mmaximum received power at optical low level
3.2.58 Prminx: Minimum received power at optical high level
3.2.58 PrmaxH: maximum transmission power at optical high level

3.2.59  PrmaxL: Mmaximum transmission power at optical low level

3.2.60 P |yq: minimum transmission power at optical high level
3.2.61 Py power threshold

3.2.62 RyCLK: receiving clock

3.2.63 RyDD: received data
3.2.64 SLKN: slave identification parame
3.2.65 T: forque

3.2.66 T;:|additive torque cof

3.2.67 Tin
3.2.68 Ty
3.2.69

3270
4

3.2.71  ty i
rec

3.2.72  timin: Shortest AT transmission starting time
3.2.73 ty: MDT transmission starting time

3.2.74 t13: command value valid time

3.2.75 t4: feedback acquisition capture point

3.2.76 ts: minimum feedback processing time

after

3.2.77 tg.y: the minimum time which drive XX with data record m needs to process its

captured feedback value for the next AT
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3.2.77

3.2.78

3.2.79

3.2.80

3.2.81
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taTaT: temps de récupération entre deux transmissions successives dans une
liaison secondaire avec plusieurs dispositifs d'entrainement

taTmT: temps de transition entre transmission et réception

taTmT.M: temps de transition entre transmission et réception nécessaire au
dispositif d'entrainement M entre la transmission de son AT et la préparation de la
réception du MDT

taTrp: temps de transition maximal dans une liaison secondaire pour passer de la
transmission d'un AT a la fonction de répéteur

tATRp 1 temps de transition maX|maI dans la liaison secon}a.lgl pour passer de

3.2.82

3.2.83

3.2.84

3.2.85

3.2.86

3.2.87

3.2.88

3.2.89

3.2.90

3.2.9]

3.2.92

|a LIG.IIOIIIIOQIUII U uri I'\I (1 IO. IUIIL’LIUII UC |épctct.u

tgiT: valeur arithmétiqgue moyenne du temps de trans s le mode

de fonctionnement normal

IgITtest - Valeur arithmétique moyenne du te dans le flux

de bit zéro en mode d'essai
brincipale
econdaire
secondaire
Epétition
sur le front
ndaire (voir
ndaire (voir

3.2.93

3.2.94

3.2.95

tuTsg: temps de traitement de la valeur de commande

tuTsc.k: temps requis par la liaison secondaire ayant recu le ou les derniers
enregistrements de données dans le MDT pour rendre les valeurs de commande
disponibles pour un dispositif d'entrainement XX affecté a l'enregistrement de
données K

tuTsy: temps de récupération entre deux réceptions successives dans une liaison
secondaire
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3.2.78 taTaT: transmit to transmit recovery time in a slave with several drives
3.2.79 taTtmT: transmit/receive transmission time

3.2.80 taTmT.M: transmit/receive transmission time which drive M needs between transmitting
its AT and being prepared for receiving an MDT

3.2.81 taTrp: Maximum transition time in a slave to switch from transmitting an AT to
repeater function

3.2.82 taTrp:1: Maximum transition time in slave 1 to switch from transmitting an AT to
repeater funetien VAN

3.2.83 tg1: arithmetic mean value of the bit transmission time in nor

3.2.84 tg|ttest: arithmetic mean value of the bit transmission ¢
mode

M test

3.2.85 tgIThom: Nominal value of the bit transmission tip

3.2.86 t.aq: clock adjustment time of a DRLL

3.2.87 tca pUut to the master

3.2.88 tca o a slave
3.2.89 tca : ‘ i D6 justment time of an output from a slave
3.2.90 t4e & ig ime_jg" delayed by a repeating slave
3.291 ¢ i LERO) gnal to pass from PyminH t0 PrmaxL On the falling edge
3.2.92 g
4
3.2.93  t4of

3.2.94  tysé&y command value processing time

3.2.95 tutsc.k: time required by the slave which is served by the last data record(s) in

the MDT to make the command values available for that drive XX which is assigned to
data record K

3.2.96 tyTsy: receive to receive recovery time in a slave
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3.2.96

3.2.97

3.2.98

3.2.99

3.2.100
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tmTsy.k: temps de récupération entre deux réceptions successives de la derniére
liaison secondaire aprés la réception d'un MDT pour basculer en réception du
prochain MST (la derniére liaison secondaire est celle de I'enregistrement de
données K)

tNcyc: durée de cycle de la commande numérique
tos: durée du dépassement de puissance optique

t;: temps requis par le signal optique pour passer de PymaxL @ Ptminn SUr le front
montant

tReyc: durée de cycle de la boucle de commande du disposthraTnement

3.2.101

3.2.102

3.2.10

3.2.10

3.2.10

3.2.10

3.2.10

3.2.10

3.2.11

ti- temps du signal optique au niveau élevé a l'entré secondaire
(voir figure 12)
Lo : temps du signal optique au niveau élevé secondaire

(voir figure 12)

passer de la

gecondaire 2 pour passer de la

ormalisation

3.2.112

3.2.113

3.2.114

3.2.115

3.2.116

XX: adresse d'un dispositif d'entrainement

x: valeur de retour de position

X1: valeur de retour de position du dispositif d'entratnement 1

Xx1*: valeur de commande de position du dispositif d'entralnement 1

Xm*: valeur de commande de position du dispositif d'entrainement XX avec
I'enregistrement de données m
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3.2.97

3.2.98

3.2.99

3.2.100

3.2.101

3.2.102

3.2.1083

3.2.104

3.2.105

3.2.106

3.2.107

3.2.108

3.2.109

3.2.110

3.2.111

3.2.112

3.2.113

3.2.114

3.2.115

3.2.116

ImTsy.k: recovery time of the last slave after the reception of an MDT to switch

over for receiving the next MST (the last slave is the one which is served with data
record K)

tNcyc: control unit cycle time
tys: duration of optical power overshoot

t,: time required by the optical signal to pass through Ptmaxt t0 PtminH ON the rising
edge

= - drive cantral loop cycle time
Reye ==

~

fi: time for the optical high level at the input of a slave (see fi

to the

he repeater function to

x1position feedback value

X1: position feedback value of drive 1

X1*: position command value of drive 1

Xm*: position command value of drive XX with data record m
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3.2.117 €1:
seulement)

3.2.118 (100..

3.2.119 (OAF..

4 Prescriptions générales

4.1 A

L'inter

Dans
nomb
nomb

la dure

(habit

dispogiti

Le no
en uti

La spé
|'écha

perfor

i
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.)g: élément binaire

JH: élément hexadécimal

NOTE - Les éléments non affectés sont décimaux.

0 CEI:1995

position du rotor du dispositif d'entrainement 1 (pour un moteur sans balai

!

résentation générale

face SYSTEME utilise une transmission de donnée
numeélniques et dispositifs d'entrainement. De cette maniére, to

des dispositifs d'entrainement. D¢

vitessg et/ou lagypositionde déterminées soit par la commande nur
par lg di 4@» Tne
donné autré |

actuel

mmandes
fminée.

b reliée a un
e 2 ms. Le
b dépend de
es données
lus élevé de
appropriés.
étre étendu

'‘échelle pour

nt. Pendant

dristiques de

ce fait, la
nérigue, soit
essages de
5 que ceux

La co 'gntrainement
conne de retour, y
compq 5 valeurs de
comm les valeurs
suivar

En outretepanteat—de—commandedetacommandenumériguepeutEtreutitsépour afficher

et introduire des données, des parametres et des informations de diagnostic, qui sont
disponibles, par l'intermédiaire d'une voie de service asynchrone et d'enregistrements de

données normalisées.
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3.2.117 ¢&4: rotor position of drive 1 (for a brushless DC motor only)
3.2.118 (100 ...)p: binary digits

3.2.119 (0 AF ...)H: hexadecimal digits

NOTE - Unassigned digits are decimal.

4 General requirements AN

4.1 Overview

The SYSTEM interface uses optical data transmission between co
way, any interference is eliminated.

Under normpl operating conditions, a fiber optic ring can be

cycle times pf 2 ms. The exact number of drives which ca

cycle time, the selected data volume, and the data rate (curfently AMbits
and therefofe a larger number of drives per ring f
components| The number of drives per cahtxol up

optic rings.

The SYSTHEM interface specification
operational
of the interfpce is configured

\ kthis

ives at

on the
rates,
litable
b fiber

rs for
bration
ol unit

and the driyes. Therefore control is implemented by either the
drive or the|control unit. Dug tg ibi essage formats, other control structures
and operating mode@ is \es presentlyNsed are now possible.

The control ihg all connected drives by way of cycli¢ data
exchange 3 ¢ values, including exact equidistant timing and
synchronization of g s‘and command values. Communication cycle timgs may
be selected betwee s 5 ms, 0,25 ms or any integer multiple of 0,25 ms.

In addition nel gf the control unit may be used to display and input drive-specific
data, paramiete oStic information which are available via an asynchronous gervice
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Les valeurs de commande de retour en mots courts et longs peuvent étre transmises dans
n'importe quelle direction entre la commande numérique et chaque dispositif d'entrainement.
Des données facultatives (parameétres, textes de diagnostic, etc.), composées de deux octets
par dispositif d'entrainement, sont transmises au cours de chaque cycle. Ces données peuvent
étre demandées séparément par la commande numérique. Des erreurs dans des valeurs de
commande ou dans des valeurs de retour sont automatiquement corrigées tout au long des
cycles de transmission. Les derniéres valeurs de commande et valeurs de retour valides sont
utilisées jusqu'au cycle suivant. Deux transmissions erronées consécutives entratneront l'arrét
des dispositifs d'entrainement.

Exemple

Transmission de données utilisateur a une vitesse de transfert de 2 Mbits/s, un cycle de 2 ms

th H PN H ST 3 ol + i~ + l o l & £ilo +i
e ull. UToPUOILTS U TTILNATITTTIITTIU oUT UTiT oTUIT DUULIT UT 1TTUTT UPJLUIYyucT.

Donndes cycliques par dispositif d'entrainement:

En oujre, pour une transmission de ar dispositif

d’entr@ginement.

4.2 Description géné

Le présent paragr techniques
fondarentale de I ur le lecteur
qui n' jamai de préface

pour les renseighg

de l'interface
Cts spécifiques

STEME, la commande numérique peut desservir une ou plusieufs structures
sexigences. Un exemple est illustré a la figure 1.

Commande numérique

Liaison principale 1 | | Liaison principale 2
Boucle 1 Boucle 2
Liaison Liaison Liaison Liaison Liaison
Eecondaire secondaire secondaire secondaire secondaire
Dispositif Groupe de Dispositif Dispositif Dispositif
d'entrainement| [dispositif d'entrainement d'entrainement] |d'entrainement|
isolé d'entrainement |isolé isolé isolé

o o o & 0000

Figure 1 — Topologie
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Command and feedback values in short or long words can be transmitted between the control
unit and each drive in both directions. Optional data (e.g. parameters, diagnostic texts) of two
bytes per drive are transmitted during every cycle. This data can be requested individually by
the control unit. Errors in command and feedback values are corrected automatically through
cyclic communication. The last valid command and feedback values are used until the next
cycle. Two consecutive erroneous transmissions will cause the drives to halt.

Practical example

User data transmission at 2 Mbits/s data rate, 2 ms cycle and eight drives on one fiber optic
ring:

A /N
A" LB LAY}

Cyclic data pef

— from gontrol unit to every drive:
¢ 32 pit command value (e.g. velocity or position);
e 16 pit limit value (e.g. torque);

— from gvery drive to control unit;
« 32 pit feedback value (e.g. velocity or position);

« 16 pit feedback value (e.g. torque).

In addition, there is up to 8 kbits/s per driy€ i ission.

4.2 Systen overview

This subcla of the
SYSTEM in never
heard of thig follow
in later claug
NOTE of this
interfac
With the SY JAIt can serve one or several ring structures, dep¢nding
on the requi is shown in figure 1.
4
Control unit
Master 1 | [ Master 2

( Ring L \ ( RING 2 \
leIaveI—| Slavel— SIaveI-J k-ISIaveI—ISIavel-J

single | | group of single single group of
drive dri\E)es drige drive drives

8§ &4 o S 5000

Figure 1 — Topology
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La liaison de la commande numérique sur une boucle est désignée par "principale". Cette
liaison principale dirige et commande toute communication au sein de la boucle.

Une liaison secondaire est le raccordement entre un ou plusieurs dispositifs d'entrainement et
la boucle. Comme l'illustre la figure 1, un groupe de dispositifs d'entralnement tel que plusieurs
dispositifs d'entrainement d'alimentation peut étre groupé et associé dans la boucle par
I'intermédiaire d'un raccordement unique. Les dispositifs d'entrainement sont reliés I'un a
I'autre par l'intermédiaire de segments de transmission qui consistent en une fibre optique en
matiére plastique ou en verre, et de connecteurs normalisés.

Les informations échangées a l'intérieur d'une telle boucle dépendent, dans une large mesure,
de la répartition des taches entre la commande numérique et les dispositifs d'entrainement.
L'échange direct d'informations se produit uniguement entre la commande numérique et les
dispositifs d'entrainement, et non entre les dispositifs d'entrainement eux-mémes.

4.2.1 |Modes fonctionnels

Dans |une machine, plusieurs dispositifs d'entrainement qui sont
coordonnées par la commande numérique. La figure 2 illustre un ntrainement
parmi| plusieurs chaines de dispositifs d'entraineme commande
coordonnée sont indiquées a la partie gauche de la figure e commande
actuellement utilisées, les boucles de commande a vitesse et
au positionnement sont en cascade. Cet exemple/ill e, oU toutes
les cgnstantes temporelles applicables décreissenp ande sous-
jacents (au moins par un facteur de drt 3

L'interface SYSTEME est capable modes fonctionnels illustfés dans la

figure |2, y compris les suivants:

de de-equple g@es cli

dans les“dispositifs d'entrainement;

a)
b)

c)
dis

on dans les
Dositifs

e
NOTE - Le\p0ip

nterfaces angd

hu concept des

Pour , il est possible d'obtenir des durées de cycle dg 250 ps en
utilisa, natedrs pour commander le couple du moteur. La possibil{té de trans-
mettré gmmande de couple par l'intermédiaire d'une interface de méme durée
de cy( aptitude de la commande numérique a générer de nouvelles valeurs de
commpndé a~chaquye 250 ps. Une durée de cycle si bréve engendre une charge importante
pour llintérface SYSTEME. Dans une boucle ou la durée du cycle est aussi bréve, geul un petit
nombre de dispositis dentrainement peut eire desservi. Dans ce cas, la mise en oeuvre de

plusieurs boucles peut s'avérer nécessaire (voir figure 1).
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The connection of the control unit on a ring is called a master. This master directs and controls
any communication within one ring.

A slave is the connection between one or more drives and the ring. As shown in figure 1, a
group of drives such as several feed drives can be clustered and tied into the ring through a
single connection. Individual participants are connected to each other via transmission
segments which consist of fiber optics made of plastic or glass and standardized connectors.

The information exchanged in such a ring depends greatly on the distribution of tasks between
the control unit and the drives. Direct exchange of information takes place only between the
control unit and the drives and not among the drives themselves.

4.2.1 Operatirg+rodes

In a maching, several drives perform tasks which are coordinated by the it~Fpure 2
shows only pne of several drives. The coordinated command values are shown o ide
of figure 2. In the control structures used presently, the closed cont®

and positionjing are cascaded. This example shows a cascaded levant

The SYSTEM interface is capable of handling all the/operating, ure 2,
including:
a) only tarque control in drives;
b) speed|and torque control in drives;
¢) all closed control loops, including pog

NOTE 4
interfaces.

analog

ers to
via an
the ability of the control unit to generate new
cycle time creates quite a load for the SY|ISTEM
g can only support a few drives. In this case, it may

For torque ¢ontrol, typical s

control the motor torgue.| Wt
interface with the Cys
command values ev S

interface. A |ring with
be necessal
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Figure 2 — Modes de fonctionne
Etant |donné qu'il n'y a pratiguement aucune limitatior S i il [s'agit d'une
transmission de données numériques, il est p@ssibl boucles de
commpande fermées a l'intérieur des dispositif possible de

commande
des repéres
ndés sur un
eer un systeme de commande de
propriétés dynamiques.

prédictive relatifs a la vitesse et au
coordpnnés pour la position, la vi
modéle d'itinéraire dynamique,
contodyrnage sans rémanence prése

transr:Eettre les deux valeurs de commande d

Si on|le désire, il est 5 a des axes
différgnts. En outre, chaque & i 3 i inci eurs modes

fonctid ner en cours
ctionnegnt.

de fon|
t pas nécessai

SYSTEME
P consiste a
mode fonctionnel concerné (ou la variation de ce dernier)
de variables et de paramétres prenant en charge les [composants
r les classes de conformité des dispositifs d’entraingment et des

Il n'es
dispoq
docuni
ainsi ¢
appro
commy

4.2.2

L'interface SYSTEME permet la synchronisation pendant la transmission cyclique de données.
Cela signifie que le cycle de traitement de la commande numérique peut étre synchronisé avec
le cycle de transmission et avec le cycle de fonctionnement du dispositif d'entrainement, afin
d'éviter des battements entre des cycles séparés et de réduire le plus possible les temps morts
dans les circuits de commande. Cela impligue également que les nouveaux signaux de
commande deviennent simultanément actifs dans tous les dispositifs d'entrainement et que
tous les dispositifs d'entrainement effectuent des mesures en méme temps, de sorte que ces
mesures puissent étre renvoyées vers la commande numérique en tant que valeurs de retour.
Cette conception requiert des cycles de transmission strictement équidistants.
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Since with digital data transmission there is practically no limitation
to put all cldsed control loops inside the drives. Then botf i
feedforward| signals for velocity and torque can be[ tra
generates doordinated commands for position ;

dynamic path model, then a lagless confowi

can be creafed.

Where desifed, different operating modes
axis can hgve a main operatjng mode and seve
control unit ¢can toggle during’operatjo

Drives which are equipped

operating modes méntione
particular mpde of operatio

e do not need to be capable of
sequirement is to adequately docume
of) and the subset of variables and parammeters

ssible
vell as
| unit
on a
berties

each
th the

all the
nt the

supported by the appr ee annex D for compliance classes for the |drives
and control pnit).

4.2.2 Trang

The SYSTEM i Ilows, for synchronization during cyclic data transmission. This means
that the progessj e control unit can be synchronized with the communicatior] cycle
and the opefrati cle of the drive so that beats between individual cycles can be preyented

and the des

e control loops are reduced to a minimum. It also implies tha

it new

take

Command ianals  hocome activva _concurranthy 1n all  Ariviac  and
StgHarS—Be 6o Gt o et —H—ar—aH e S—ate

measurements at the same time, so that they can be sent back to the control unit as feedback

values. This requires that the transmission cycles be strictly equidistant.
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Les données présentes dans les circuits de commande doivent étre précises et ponctuelles.
Des données imprécises et non ponctuelles n'ont aucune valeur. Si une erreur de transmission
est décelée, le cycle continue et les anciennes données peuvent étre utilisées pendant la
durée d'un cycle de transmission. Répéter la transmission avec les anciennes données (dans
le but de corriger des erreurs) n'a pas de sens, car pendant le cycle suivant (par exemple 1 ms
plus tard), il convient que de nouvelles données de commande soient utilisées. Dans le cas
d'erreurs de transmission répétées, il doit s’ensuivre une réaction prédéterminée telle que
I'arrét du systeme.

Le mode de transmission non cycliqgue n'est pas tenu de satisfaire & des exigences strictes en
temps réel. Ici, les données corrigées sont réceptionnées ou sécurisées en répétant la
transmission.

4.2.3 Contenus des donndes AN

Les amnexes A et B comportent une liste exhaustive de données tyd ajnsi que des
commpndes de procédure) qui sont prédéterminées dans l'interface ] . lecteur y
trouvegra une description des données g constitue

uniqguement un apercu général organisé selon le mode de trg i i on cyclique)
et selpn le mode de fonctionnement. Le tableau 1 illus Q i S typiquement

En théorie, pendant un cycle de transmission, un se . > hsmis par la
commpnde numérique a chaque dispositif d'entrs renvoye par
chaque dispositif d'entrailnement ye ‘ i bctionnables
peuvent étre transmis de fagon bi et chaque
dispogitif d'entrainement cycliqueme donne quelques exemples de
reprégentation type. Les trois mod went sont indiqués avec leg valeurs de
commgpnde et les valeurs de retour.

Tableau 1 - DQnn i ent type relatives a une émission cycliqlie

Mot de commande

(\> D&nnées{e po\sﬁ\ion V Données de vitesse Données de couple

Compmande  }/\

nurhérique Valeurde-co d Valeur de commande de vitesse Valeur de commpnde de couple
ers osition Valeur de commande de vitesse Valeur de commpnde de couple
digpositi ur g€ commaride de complémentaire complémentaire

d’entfaineme &Sl on mple entaire

Digpositit N\ \\/ Mot d'état

d’entraineme

ers Mr de retour de position 1 | Valeur de retour de vitesse Valeur de retour|de couple
conmnande \ aleur de retour de. pncifinn 2
numérique

Les mots de commande et les mots d'état comprennent des parties réservées au dispositif
d'entrainement et des parties réservées a la transmission. Les transmissions non cyliques sont
commandées par la partie réservée a la transmission (étape défaut/prise en charge). Chaque
mot de commande et chaque mot d'état disposent de deux éléments binaires (bits) en temps
réel supplémentaires pour la transmission cyclique.
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The data in the control loops need to be precise and punctual. Untimely data are of no value.
When a transmission error is discovered, the cycle continues and the old data or estimated
value may be used for one communication cycle time. To repeat the transmission with old data
(for the purpose of correcting the error) is meaningless, since during the next cycle (e.g. 1 ms
later), new command data should be used. In the event of repeated transmission errors, a
predetermined reaction such as halting the system shall ensue.

The non-cyclic transmission mode does not have to fulfill strict real-time requirements. Here,
correct data are acknowledged or are secured by repeating the transmission.

4.2.3 Data contents

Annexes A and B contain a comprehensive list of transmittable data (as well™as procedure

commands)|which are predetermined in the SYSTEM interface. There, t ill{find a
description [of individual data. In this subclause only an overview is anized
according tq@ the mode of transmission (cyclic/non-cyclic) and the moge © IOR, ?Ie 1
shows data fhat are typically transmitted cyclically (which means fa )
In essence,|during a transmission cycle one control word is se each
drive and a|status word is sent back from each drive to the controlRit.)\Se ble byt¢s can
be transmittpd bidirectionally between the control unit and each\driv . Table 1| gives
some typical representations. The three operating € ; ith command and
feedback vajues.
Table 1 — Typical operati or cychic transmi
Position data V\k{\t)Qjat\ | Torque data
Control unit /\\ \Bontr}\t{\d/

to Position comman aIuN W&llue Torque command value

drive Additive posiM nd an\\Qddit e veleeity command value | Additive torque command pvalue

Drive ) Status word

to Posmo IueN\\\@»city feedback value Torque feedback value

control unit Positi edback

Both the comtro the statys word are organized into drive-related and transmit-nelated
parts. No i issijons” are controlled by means of the transmit-related part
(default/ack ach control and status word reserves two additional regl-time
bits for cyclic transmission.



https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

-42 - 1491 0O CEI:1995

La partie du mot de commande réservée au dispositif d'entrainement contient les modes de
fonctionnement requis. Cette partie sert également a transmettre les commandes de procédure
“dispositif d'entrainement en marche” et “dispositif d'entrainement validé”. La partie du mot
d'état réservée au dispositif d'entrainement transmet des messages groupés d'erreurs et
d'alarmes qui sont subdivisés en trois classes. Cette partie génére également des messages
indiquant si le dispositif d'entrainement est prét a fonctionner ou s'il est prét a étre raccordé.

Le tableau 2 démontre que, de fagon typique, un spectre de données beaucoup plus large est
échangé par le mode de transmission non cyclique. Cependant, cet échange est beaucoup
plus lent que I'échange assuré par le mode cyclique.

Tableau 2 — Caractéristiques des données pour la transmission “non cyclique

4
DONNEEs Ilees au mode de Tonctonnement de rntertace sy st I:I\{I:

N
Données relative Données relatives Donnge elame
a la position a la vitesse / augau

Valeur limite positive Valeur limite positive Valeunlimite posi e/

1z

Valeur limite négative Valeur limite négati

Polarités

Distance de référence 1
Distance de référence 2
Débattement inverse

Sélecteur de position 1 a 16

Commle cela a déjalétéNp hinement ou
commpande n j dl I b en charge
toutes| les don dans cette
normel. applicables
aux c( 3 ntratnement
a l'aid érique, fournissant ainsi toutes les informations [nécessaires

relatiy| d'entralnement donné.

Pendd alise systéme doit déterminer les données qui doivent étre transmises ainsi
que I'q dans lequel elles doivent étre transmises dans un cycle.

Finalement lors de l'initialisation il est utile de transmettre les données d'échelld en groupe.

De cette maniére, les formats de données seront recalculés et modifiés, depuis des
algorithmes de traitements internes fournis par les fabricants de dispositifs d'entrainement
jusqu'aux spécifications de l'interface SYSTEME.

4.2.4 Blocs de données

L'interface SYSTEME ne se limite pas a un rble de transmission de données; elle fournit un
nombre important de structures de données et de commandes de procédure qui peuvent étre
utilisées pour le fonctionnement de machines et de leurs commandes numériques et dispositifs
d'entrainement.
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The drive-related part of the control word contains the desired modes of operation. This part is
also used to transmit the procedure commands for 'drive on' and 'drive enable'. The drive-
related part of the status word transmits grouped messages of errors and warnings which are
divided in three classes. This part also issues messages indicating whether the drive is ready

to operate o

r ready for power-up.

Table 2 demonstrates that typically a much broader spectrum of data is exchanged by the non-

cyclic transmission mode. This exchange is, however, much slower than the cyclic mode.

Table 2 — Typical data for 'non-cyclic' transmission

Data related to the operating mode of the SYSTEM interface

As mentiond
interface do

the appropri

ate compoanent.
thus providing all nar

The data to

Finally, duri
formats will
the drive mg

4.2.4 Data

Fositon data

velocl ata

V4
TOTqUE 031y

Positive limit value

Negative limit value

Polarities

Reference distance 1
Reference distance 2
Reversal clearance

Position switch points 1 to 16

Probe value 1 or 2 positive edge

Probe value 1 or 2 negative edge

Positive limit value
Negative limit value
Bipolar limit value

Polarities <

Homing velocity

L N
Positive limitwalue Q

Negative\limitwalue

block

ful to transmit scaling data as a group. In this way th
anged from the internal processing algorithms suppl

STEM
in this
ple for
| unit,

e data
ied by

The SYSTE

Interface 1S not Just a data transmission system, but provides a large num

ber of

data formats and procedure commands which can be used for the operation of machines and

their control

units and drives.
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Toutes les données/commandes de procédure et toutes les informations sont résumées dans
un bloc de données qui contient un nom, un attribut, des unités, des valeurs d’entrée minimale
et maximale ainsi que les données elles-mémes.

L'accés aux données ou a une information complémentaire n'est possible qu'a travers un
numéro d'identification (IDN) 218 IDN sont disponibles. La gamme de 0 & 32 767 est réservée
aux données standard définies par l'interface SYSTEME.

Il peut toujours exister des applications particuliéres du lien de communication pour lesquelles
aucun des parametres définis ne peut s'appliquer. Les IDN de 32 768 a 65 535 sont réservés
aux données spécifiques du produit a définir par les constructeurs de dispositifs d'entrainement
et de commandes numériques. A priori, aucune compatibilité ne peut exister entre ces données
et les commandes de procédure.

4.2.5 |Structure des messages

La stfucture générale des messages est illustrée a la flgur

us\le dét?iteurs de
messgges sont établis pendant le transfert binaire et sont invi i u

périeurs.

4.2.5.

Les m ans la zone
d’adre| tciale. Cette
adresy re dans les
zones

La s§ ée automatiquement par cdntréle CRC
normallisé.

4.2.5.2 Enregistrement

Dans |a figure z p 3 la Zene de données d’'un message est illustrge.

b) |e messa

= M est le
nombde t i iti ' 7 . des fu message

Confof figure 3e), tous les enregistrements de données sont composés de deux
parties—Tome—a unestructure fixe, tautre une—structure variabte, determmmée au cours de
I'initialisation, en fonction de l'application. La partie a structure fixe comprend ce qui suit:

— en ce qui concerne les MDT: un mot de commande et deux octets appelés “conteneur
pour transfert de données non cycliques de la liaison principale (CNM)”;

— en ce qui concerne les AT: un mot d'état et deux octets appelés “conteneur pour le
transfert de données non cycliques du dispositif d'entrainement (amplificateur = A) (CNA)”.
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All data/procedure commands and all supplementary information are summarized in a data
block which contains a name, attribute, units, minimum and maximum input values as well as

the data itse

If.

Access to the data or to the supplementary information is only possible via an identification
number (IDN). There are 216 |IDNs available. The range from 0 to 32 767 is reserved for
standard data which are defined by the SYSTEM interface.

There will always be special applications of the communication link for which none of the
generally defined parameters apply. IDNs 32 768 to 65 535 are reserved for product specific
data which can be defined by the manufacturers of control units and drives. Obviously, no

general com

patibility can exist for these data and procedure commands.

4.2.5 Teleg

The general
bit transfer

4.2.5.1 Addresses and frame check sequence

Telegrams \hich originate from the master have a de the addresq
One special destination address is the broadcas address is
exclusively have the source a
in their address fields.

The frame ¢ a standardized CRC-check.
4.2.5.2 Dafta record

In figure 3, parts b) to e),

b) the master s

c) the tel

d) the master da

The data fie

in the ring.g'

According tq
other has

p

qg

ram structure

telegram structure is shown in figure 3. All telegram delim
ind are invisible on higher layers.

egram fro

ata records consist of two parts: one has a fixed structure a
cture which is configured during initialization, depending

%ring

field.
used
ldress

drives

nd the
n the

application.

[The part with the fixed structure consists of the following:

- for the MDT: a control word and 2 bytes which are called the 'container for non-cyclic
data transfer of the master (CNM)';

- for the ATs: a status word and 2 bytes which are called the 'container for non-cyclic data
transfer of the drive (amplifier = A) (CNA)'.
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La structure variable (c'est-a-dire la longueur, la quantité et la séquence des formats a deux et
a quatre octets) de la partie configurable de l'enregistrement des données est spécifiée
pendant l'initialisation sur la base de l'application concernée. Celle-ci sert de conteneur pour
les données transmises de fagcon cyclique (CZM/CZA).

Lorsque l'initialisation est achevée, la longueur de chaque zone de données est connue et
reste constante pendant le fonctionnement. Cela permet de s'assurer que tous les messages
dans le cycle de transmission (voir figure 6) ont des longueurs fixes pendant le fonctionnement
et qu'ils sont transmis conformément a une configuration fixe dans le temps (voir la figure 5).

Délimiteur ~ || Séauence de| pglimiteur
a) de Zone Zone de donnees [[  vérification

de
Imessage [d’adress de la trame messa/ge\

b) | MST | (&\&Tnx

Enregistrempent\de.données
ADR =255 Etat de ADR ="XX" du dispostf d'Sqtrain.
boucle XX vas.la tiaison\princip.

Enregistrement de
k de liaison princip. ve
dispositif d'entrain. "XX"

)
e) Enrﬁ&istr en de&,@ﬁ\e:\\‘)\/
Aer Stbc\tu{e f&e\ —r——| - Structure variable —
N

N Onrtnei oo Conteneur pour
j}c Cliques transmissions cycliques

CNM (MDT) CZM (MDT) (Les IDN sont déterminés

ADR =255

ou au cours de linitialisation)
CNA (ATm) CZA (ATm)
4
Figue-3— Aper¢u général de la structure des zones de données (CP 3 e CP,)

4.3 Transmission de données

Plusieurs caractéristiques du systéme ont été décrites en 4.2. Ce paragraphe traite des
fonctions de transmission ainsi que des fonctions hiérarchiques qui n'appartiennent plus au
domaine de la transmission et qui ne font pas partie du modele de référence ISO-OSI (voir
I'ISO/CEI 7498-1).

Le présent paragraphe introduit des couches de transfert ainsi que des mesures de protection
appropriées (conformément aux niveaux 1 et 2 du modeéle de référence ISO-OSI) (voir
I'ISO/CEI 7498-1).
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The variable structure (i.e. length, amount and sequence of 2- and 4-byte sizes) of the
configurable portion of the data record is specified during initialization based on the application.
This serves as a container for data which is transmitted cyclically (CZM/CZA).

When initialization is complete, the length of every data field is known and remains constant
during operation. That ensures that all telegrams within the communication cycle (see figure 6)
have fixed lengths during operation and are transmitted according to a time-fixed pattern (see
figure 5).

Frame check| Telegram
sequence delimiter

5 O

Data field

a) Telegram|Addres
delimiter | field

b) | MST

A
§ Ring
.

status
A

NI

ADR =255

Data record k from

%// master to drive "XX"

ADR =255

X!

X2

N\ DL
codk
terfo dxive
//////////////////////////////////////////////////% . \

e) Data recorﬂ m \> \\>

- fixe\é\m{ re - Configurable structure —®

VR

Contrgl wordN(MD
o]

g{fﬁus\rd T

N

igure 3 — Overview of data field structure (CP 3 and CPy,)

ntaiier fo }v Container for
iC transmissjony cyclic transmissions

CZA @ATy, ) during initialization)

\QNM( DT) CZM (MDT) (IDNs are determined

4.3 Data transmission

In 4.2, several system characteristics were outlined. That subclause deals with communication
functions as well as hierarchical functions which are no longer part of the communication area
and hence are not part of the ISO-OSI reference model (see ISO/IEC 7498-1).

This subclause introduces transfer layers as well as appropriate protection measures in
accordance with levels 1 and 2 in the ISO/OSI reference model (see ISO/IEC 7498-1).
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La figure 4 donne une représentation schématique de l'organisation des couches de transfert
entre la liaison principale et la liaison secondaire. La couche de transfert la plus élevée
constitue le transfert non cyclique. Elle dispose de son propre mécanisme de sécurité de
transfert. Les couches d'application se situent au-dessus des transferts non cycliques (non
indiqués sur la figure 4). Il s'agit de commandes de procédure qui sont elles-mémes prises en

charge par des transferts non cycliques.

Liaison principale I Liaison secondaire
(contréle numérique) ! (entrainement)

Données transmissibles/les commandes

de procédures peuvent étre appelées
A Données trdnsmissibles A
f par C3iCIeS Application
T . /\
T A\
Transmission non cyclique <
oy
Transmissipn cyclique A rrahsmssd

Transrhission
binaire
)

r peut aussi
ment, toutes
t une partie

Un trgnsfert non cycligue est pris emchaxge\p

d'entré elles est sensée #

4.3.1 |Accés au suppp

La figlire 5 illystre

temps Pend'
transmettre ses d
possihilité d'utii inferne pour accéder a la boucle. De cette mgniéere, il est
possihle d'exégut déterminante, strictement synchrone, avec un effort de

gestiop l. véthode simple est rendue possible par la définition stricte du flux de

circulgtion d
<}\ X

\ uche dgliaison des données Couche physique

- ssage (plusieurs dispositifs d'entrainement
\& ge (p P ) 2 Mbit/s

ces: tranches de temps connues dés
/ linitialisation Roucle 3 fibres aptiqued

tranches de
ent ou il doit
ement a la

acces dispo. entrain. "XX" avec enrgistre. de données 1
acces dispo.entrain. "XX" avec enregistre. de données 2
acces dispo. entrain. "XX" avec enreg. de données 3

Connecteur F-SMA

acces dispositif d'entrailnement "XX"
avec enregistrement de données m Horloge et signal
régénérés dans
chaque liaison

I 177 7 W | e i

< »| temps
temps du cycle de transmission

Figure 5 — Méthodes d'accés synchronisé
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Figure 4 is a schematic showing the organization of the transfer layers between the master and
slave. The highest transfer layer is the non-cyclic transfer. It has its own transfer security
mechanism. Application layers lie above non-cyclic transfers (not shown in figure 4). They are
procedure commands which are themselves supported by non-cyclic transfers.

Master | Slave
(control unit) | (drive)

Transmittable data/callable procedure commands

|
Cyclically transmitted data

! &
X

T
Non-cyclic transmission

Application

Cyclic trapsmission

Transmissi

Non-cyclic transfer is supported by cyclicA ell as
non-cyclic tfansfer. Fundamentally, all data\s ¢ pnly a
subset is mg¢ant to be transmitted cyclically:

4.3.1 Access to the transfer medium

Figure 5 sHows the access\to the(ring. During
initialization| every drive i as the
ability to upe its internal In this way a deterministic, $trictly
synchronous$ execugiomcah, be achievedwitinmipimal administrative effort. This simple method

is possible Qecause 5\ is sostfictly defined.

ral (s\eui@rives)
cCess: iime slots known from initialization:

drive "XX" with data record 1

cess for drive "XX" with data record 2
accesls for drive "XX" with data record 3

Physical layer
2 Mbit/s
Fiber optic ring
F—-SMA connector

Clock and signals

dCCessS 106 drive "AA
l J with dita record m
 Viiol.dF 1,
I‘_Communication cycle time _>| time

racganaratad
regereratea

in every slave

Figure 5 — Timed access methods
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Comme l'illustre la figure 6, toute donnée cyclique est échangée entre la liaison principale et
tous ses dispositifs d’entrainement pendant un seul cycle de transmission (par exemple 1 ms).

| MDT
Liaison MST Liaison / —
principale - rincipale | ! '
Amplificat > P __p 0'| l}’},l T i o
mplificateur o 0 t (ps) Amplificateur ¥t "1 1 710pus 920ps! ¢ (s)
1000 s
Liaison || Liaison
principale principale
MST MDT /™

Sync!

NERIE

$

Sync!

5

5

A=

Donnée:

v

%‘mées

Y 0

Liaison

Premier message d'amplificateur

mes ge d'amplificateur

GOOps

Liaison
principale

principale :50HS/150U5 >
Amplificateur 0

>
t (s)

Dernier message d'amplificateur \)

v

Données

J)#s

Liaison
L principale|;

Dopfiée

N\

Figure 6 — Cycle de transmission

5

L2

Commeillustre flgure 6 a) le cycle de transmission demarre Iorsque la liaisgn principale
émet ce message
simultanément. Sur la base de ce message, chaque dispositif d'entrainement doit synchroniser
sa tranche de temps de transmission et son point de contrdle de retour, et devrait synchroniser
son traitement interne, plus particulierement son cycle de commande. Ce type de
synchronisation minimise et stabilise le temps mort du signal de commande, ce qui devrait
améliorer son comportement dynamique par rapport au cycle de commande qui n'est pas
synchronisé par un message de synchronisation.

MOT +
Uit 1Ivio 1 Cl LUULCD ICO UIIILCD IUUO ICO UID'JUOI\.IID U CIILICLIIICIIICIIL IC\;UIVCIIL

Le message de synchronisation est trés court (environ 30 us). Sa zone de données, dont la
longueur se limite a un octet, détermine I'état de commande de la boucle (= phase de
transmission requise). Dans la mesure ou cette condition demeure constante pendant le
fonctionnement, méme une insertion binaire n'entrainera pas de fluctuations temporelles.


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

1491 0O IEC:1995 -51-

4.3.2 Communication cycle

As shown in figure 6, all cyclic data is exchanged between the master and all its drives during a
single communication cycle (e.g. 1 ms).

'( MST CI_ / a

-

Master o Master |! " ! >

- Ll Y T )T T
Amplifier” ™ 30.s tas Amplifier 0 11 1 710s 920ps| ¢ (us)
1 000 us

/4— Master ﬁ (4— Master ?

& i MST ” /) ) MDT (\<\\ (K
S S & CNORLS @

First amplifier telegram

bhster 1 501/ 150 s
Mplifier 0

> =<

t (us)

b)

Z N\

1
| —4———> Master,

T%

Master

First amplifie Last amplifier telegram

i i~
D O
— é#l (L J)#S

4 \ .
Figure 6 — Communication cycle

As shown in figure 6 a), the communication cycle starts when the master broadcasts a MIST to
all units. All drives recelve this message concurrently. On the basis of this MST, every drive
shall synchronize its transmit time slot and its feedback acquisition capture point, and should
synchronize its internal processing, especially its control cycle. This type of synchronization
minimizes and stabilizes the dead time of the command signal which should improve its
dynamic behavior as compared to a control cycle which is not synchronized by a
synchronization telegram.

The synchronization telegram is very short (approx. 30 us). Its data field, which is only 1 byte
long, determines the command status of the ring (= desired communication phase). Since this
condition remains constant during operation, even bit stuffing will not cause any temporal
fluctuations.


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

-52 - 1491 0O CEI:1995

Comme lillustre la figure 6 b), si le premier dispositif d'entrainement arrive au terme de sa
tranche de temps prédéterminée, il transmet son message AT a la boucle. L’AT est pourvu de
sa propre adresse (= adresse source) et dispose de données relatives a la liaison principale
(par exemple valeurs de retour, état, etc.).

Un AT transmis de cette maniére traverse simplement d'autres dispositifs d'entrainement, a
destination de la liaison principale (fonction de répétition). Comme l'illustre la figure 6 c), tous
les autres dispositifs d'entrainement adressent leurs AT a la liaison principale au cours de
leurs tranches de temps prédéterminées.

La liaison principale vérifie si tous les dispositifs d'entrainement transmettent correctement les
données. Aprés avoir recu le premier AT, la commande numérique peut commencer a évaluer
et a traiter le message en se fondant sur les taches requises.

les digpositifs d'entrainement. Chaque dispositif d'entraineme
données qui le concerne dans le MDT, car cela a été défini . De cette
maniéfe, tous les axes recoivent, de fagon synchrone, des nouvel mande.

Immeédiatement aprés la fin du cycle de fscyc, la liai incipalk ycle suivant
avec le MST. Les durées validées sont: 62 us, 123 ( ples entiers
de 250 ps.

Les cycles de transmission de coug i ihtervention d'un fgible nombre
de participants; ces cycles sont prncipale ilrsé le mode de fonctionnement
“commande de couple”. Des cycles * durée permettent l'intervention d'un plus
grand [nombre de participants et son| i le mode de fonctionnement|“commande
de pogition”.

La dufée de cycle pend 3 de numérique fournit de nouvelle$ valeurs de
commpande pour le ST Tnement est appelée fycyc- Il convient que|le cycle de
comm érigue soit un multiple entier de la dufée du cycle
de transmissi dé commande est supérieure a la durée [du cycle de
trans?l\ission, le dlées peuvent étre transmises n fois dans lgs messages
consé ... (n n'est pas lié aux abréviations).

Les rgali i 5 d'entrainement commandés par des micro-ordinatgeurs doivent
faireg I'alg6rithme de commande a l'intérieur du dispositif d'entrajnement soit
orien

- sieurs cycles de commande internes du dispositif d'entrainement |doivent étre
prévus,dans le-Cycle de transmission: z X treyc = fscyc, Z = 1, 2... (z est un entiet);

— il convient que l'algorithme de commande soit synchronisé avec le MST.

Pendant une commande numérique et un cycle de transmission, si le programme de
commande des dispositifs d'entrainement est exécutée plusieurs fois, des valeurs inter-
médiaires relatives aux signaux de commande seront interpolées a l'intérieur des dispositifs
d'entrainement.

4.3.3 Transfert des données non cycliques

Un transfert non cyclique est déclenché par la liaison principale et sa commande est
intégralement asservie a la liaison principale. Une liaison secondaire ne peut pas déclencher
un transfert non cyclique; elle ne peut que répondre.
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As shown in figure 6 b), when the first predetermined timeslot is reached, the first drive
transmits its drive telegram (AT) to the ring. The AT has its own address (= source address)
and the data for the master (e.g. feedback values, status).

An AT sent in this fashion is simply passed on by other drives to the master (repeater function).
As shown in figure 6 c), all other drives transmit their ATs to the master during their
predetermined timeslots.

The master monitors whether all drives transmit correctly. After receiving the first AT, the
control unit can start evaluating and processing this AT based on the required tasks.

At the end of the cycle as shown |n figure 6 d), the master transmlts a lengthy MDT to all
drives. This (breadeastof-dataisreceired€one y v drivekiawsits data
slot within the MDT, as this is defined dunng |n|t|aI|zat|on In this manner, adNa pplied
with new command values synchronously.

Immediately| ith the

MST. Allowd

ed for
idipants

Short comm
'‘torque contf
and are ther

The cycle ti ves is
called tycyc! of the
communicat cycle
time, the sa Ncye =
n X fscye, N
Developers orithm
inside the dii

— one of cycle:

Z X lReyc

— the co
During a cqy pcuted
several tim ives.
4.3.3 Non-qg

Non-cyclic transfer Is Initiated and controlled by the master. Its entire control will be executed
by the master. A slave cannot start a non-cyclic transfer; it can only respond.
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Les transferts non cycliques se fondent sur les transferts cycligues, comme cela a été
précédemment mentionné.

Deux octets (CNM/CNA) sont réservés respectivement dans le MDT et I'AT pour I'échange non
cyclique prescrit des données. Lorsque des données supérieures a deux octets sont
transmises, telles qu'un nom ou une liste d'IDN, la transmission doit étre distribuée parmi
plusieurs cycles de transmission du systéme car seuls deux octets sont disponibles pour la

transmission.

Des parties des mots de commande par rapport aux mots d'état fournissent le signal d'accord
nécessaire aux commandes de transfert et de processus. Sauf si le cycle ne permet pas la
répétition, le récepteur ne doit pas nécessairement réagir pendant le méme cycle. La liaison
principale doit reconnaitre la situation dans laquelle la liaison secondaire n'a pas recu les
données requises du CNM et répéter jusqu'a 10 fois la transmission. Upé fejs que le CNM est
vide,nILa liaison principale peut envoyer des données supplémentaires dg la derniere

transnpission, le processus peut commencer dans la liaison seconda e lecture ou
écritue de données). Cela est signifié a la liaison principale afi }surcharge
la liaigon secondaire avec des ordres. Aprés un ordre suivi, 13 radnsmet des
donnéles vers la liaison principale. Dans ce cas, la méthode d est la méme
que lorsque la liaison principale envoie ses données a la hai

La dufée du processus (durée totale) n'est pas La liaison
principale peut, cependant interrompre le proces secondaire
si un arrét est possible pour cette derniere.

Lorsqui'une erreur apparait pendant [ mple si une
donné g ot d'état du
dispod A.

4.3.4
La liai i x dispositifs
d'entraineme 5 processus

longs cessus sont
indiqu

osition de référence sous le contréle de la] commande

re de\fonctionnement synchrone commandé par le dispositif d'entrainement.

Les comimandes de procédure ont techniguement la méme structure que les autrps données.
L'attribut identifie qu'il est traité comme une commande de procédure. Dans ce cas, les
données d'exploitation sont remplacées par le contréle de la commande de procédure. Le
CNM/CNA est utilisé pour la transmission de commandes et la commande de transmission de
maniere que I'échange de données non cycliques utilise le CNM/CNA. Le processus dans la
liaison secondaire démarre un fonctionnement complexe.

En raison disponible dans le mot d'état indiquant un changement d'état de commande de
procédure (c'est-a-dire une commande de procédure exécutée), il est possible d'activer plus
d'une commande de procédure simultanément ou de démarrer un échange de données requis
lorsqu'une ou plusieurs commandes de procédure sont activées.
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Non-cyclic transfers are based on cyclic transfers, as mentioned earlier.

Two bytes (CNM/CNA) are reserved in the MDT and in the AT respectively for the demand
dependent non cyclic data exchange. When data longer than two bytes are to be transmitted
(e.g. a name or a list of IDNs), the transmission has to be distributed over several
communication cycles since there are only two bytes available for transmission of this data.

Parts of the control word respective of the status word provide the handshake signals required
for transport and process control. Unlike the cyclic data where data cannot be repeated, the
receiver does not need to react in the same cycle. The master shall recognize the situation
where a slave has not yet taken the required data from the CNM and repeat the transmission
up to 10 times. Once the CNM is empty, the master may send more data. At the end of the last

transmissio his is
indicated to . After
a successfu NIn this
case, the sé the
slave.
The duration of the process (timeout) is not set via the SY v ' r can,
however, break the process in the slave at any time, provideg 2 i ible in
the slave.
When an efror occurs during the processing in \ i write
protected, an error flag is set in the driv ¥ i sly/'the reason for the error
is transmittgd in the CNA.
4.3.4 Procgdure commands
The master| can transmit pe of
procedure cbmmand, it ma gmples
of such progesses are:

— contrq| unit—c@t

— probin

— park gxi

— drive-¢
Procedure ¢ fribute
identifies th s a procedure command. In this case, the operation data is
replaced by re command control. The CNM/CNA is used for the conmpmand
transmission and-tra ission control in such a way that the non-cyclic data exchange uses
the CNM/CNAXThe processing in the slave typically starts a complex function

Because there is a bit available in the status word to indicate changes in the procedure
command status (i.e. procedure command executed), it is possible to activate more than one
procedure command at the same time or to start a required data exchange when one or more
procedure commands are activated.
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La liaison principale a la possibilité de stopper ou de démarrer une commande de procédure
dans la liaison secondaire par le contréle de la commande de procédure, de facon a valider,
interrompre ou annuler la procédure. Lorsqu'une erreur apparait dans la liaison secondaire, un
message d'erreur détaillé est transmis a la liaison principale.

4.4 |[nitialisation

Apres la mise sous tension, le systéme passe par plusieurs états (c'est-a-dire des phases de

transmission) avant que I'état de fonctionnement normal (= CP,) soit atteint. Ce paragraphe
traite de ces phases (CPjy a CPy).

Phase de transmission 0 (CP)

Lorsque les composants électronigues de la liaison principale sont mis gsous.tension et que les
préparations et les contrdles internes ont été effectués avec suce€ isgn principale
commence a transmettre des messages de synchronisation de Jidi cipale (MST). La

conditjon sélectionnée est "CP".

Lorsq
se co

sion, celle-ci

les composants électroniques de la liaison secondai
i met tous les

e
xmportera comme un “répéteur”. Cela signifie que

messgges au prochain participant sur la boucle. isons |secondaires
physiquement présentes fonctionnent comme des/Tépéte , les IMST seront
transnpis a I'entrée de la liaison principale.

Une fois que la liaison principale a’reg Lerruption, il
commute alors sur CP,. De ce fait, nsmettre et
de red soin que de

Comnj

'insertion d'u

‘achév@t SH
'introduc

message «CP;» comme la phase de transmission
ST et commence a transmettre le MDT de CP;. Chaq

ourante par
e dispositif
tient qu'une
et le mot de

Les informations que le MDT mentionné ci-dessus est en train de transmettre sont données par
'adresse "XX". Durant CP4, lorsqu'un dispositif d'entrainement regoit un MDT qui lui est
adressé, il réepond en transmettant un AT rudimentaire de CP, pour indiquer qu'il est présent et
prét pour CP,.

La liaison principale tentera, plusieurs fois, de recevoir une réponse anticipée de la part de I'un
des dispositifs d'entrainement. Lorsque tous les dispositifs d'entrainement ont répondu, la
liaison principale passe a CP,.
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The master has the ability to set or activate a procedure command in the slave via the
procedure command control so as to enable, interrupt or cancel the processing. When an error
occurs in a slave, a detailed error message is transmitted to the master.

4.4 |[nitialization

After powering up, the system goes through several states (i.e. communication phases) before
the normal operating state (= Communication phase 4) is reached. This subclause discusses
these phases (communication phases 0 to 3).

Communication phase 0 (CPg)

After the masterelectronics-are—supplicd-with-Bewer-ana-internal nrnnf\rnflnnr\én\nlﬁlc

ster-eleetrontcs—are-supphed-with-powerand-terral-preparation 5 have

been succesgsfully concluded, the master begins transmitting master synchronizati grams
(MST). The pet condition is '‘communication phase 0'.

When the slave electronics are powered up, it will work as a 'r AN slave
passes the |received telegrams on to the next participant e \(ink 3 sically

present slaves are working as repeaters in the ring, the M of the
master.

After the master has received its own M hes to
communicatjon phase 1. Thus, the ma egram
simultaneougly. A slave, however, needs at any

given point in time.

As shown in| the following pha

— the ingertion of a rudh

— succegsive complet
— the im]roductiti \

Communicati

The master|i
MST and b
individually4
content of C

phase 1' as the current communication phase through its
DT of communication phase 1. Each drive is addfessed
MDT contains only one data record, CZM is not installed. The
ce and the control word remains constant.

The informatiofy which™s being transmitted by the MDT mentioned above is given by the
address 'XX~_During communication phase I, when a drive receives a MDT addressing it, it
responds with a rudimentary communication phase 1 AT to indicate that the drive is present
and ready for communication phase 2.

The master will attempt to receive an anticipated response from one of the drives several
times. When all anticipated drives have responded, the master switches to communication
phase 2.
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Phase de transmission 2 (CP,)

Dans CP,, le MDT a la structure suivante:

a) un dispositif d'entratnement prédéfini avec son adresse (“XX” # 255);

b) ce message ne comporte qu'un seul enregistrement de données;

0 CEI:1995

¢) il manque a cet enregistrement de données le "conteneur pour transfert cyclique" (CZM).

Le protocole relatif & un transfert non cyclique fonctionne pour CP,. Toutefois, au cours d'un
seul cycle, I'échange de données ne peut avoir lieu qu’avec un seul dispositif d'entrainement.

Dans CP,, les elements suivants doivent étre échanges:

a) |
phd

b)
Avant
param
individ
inform|

inform|

dispogiti

de définir ces paramétres de configuration, la commg
etres qui peuvent étre acceptés par les dispositi
uellement (y compris les modes de fonctionnem
ations dans la documentation fournie pa

clatives aux

onnaitre les
considérés
rocurer ces
dispositifs
‘extraire ces
ées dans le

Dans CP,, il est possible de transm la structure
minimple a) et b); ces données s latives a la
sélectjon et au paramétrage de carg endant, ces
donnéles supplémentairg eures, plus
économiques en termes de

La liaison principale ign de CP3" a
chaque disp % procédure,
chaqu dlsp ; 5sibilité d'un
fonctignnement g Y3 (par exemple si le dispositif d'entrainement a recgu les
parameé 2 . Lorsque chaque dispositif d'entralnement g répondu a
cette ¢ "commande de procédure correctement exécutég", la liaison
princig P3 dans le MST.

Phasé

Dans C ité du cycle de transmission et tous les messages qui y sont cgntenus sont
complgtés de la méme maniere qu'en fonctionnement normal (= CP,). excepté lefait que les

contenus relatifs au conteneur de transfert cycligue (CZM/CZA) n'ont toujours pas de
signification. Les tranches de temps définies dans CP, doivent étre respectées dés ce

mome

nt-la. Dés la présente phase de transmission,

la liaison principale peut échanger des

données avec les dispositifs d'entrainement par l'intermédiaire d'un transfert non cyclique
simultané. C'est la raison pour laquelle les données relatives a la sélection et au paramétrage
des caractéristigues des dispositifs d'entralnement peuvent étre transmis au dispositif
d'entrainement d'une maniére plus économique en temps que lors de CPj.
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Communication phase 2 (CP5)

The MDT in communication phase 2 has the following structure:

a) the defined drive with its address ( 'XX' # 255);
b) this telegram contains only one data record;

c) the data record is missing the container for cyclic transfer (CZM).

For communication phase 2, the protocol for non-cyclic transfer is operating. However, during

one cycle, data exchange can take place with a single drive only.

In communication phase 2

a) communication parameters (e.g. timeslots for subsequent communi

b) the parameters that define the cyclic transmission configuration

shall be exchanged.

Before defining these configuration parameters, the control u
can be supported by the individual drives (including mgt@es ©
retrieve this|information from manufacturer's specificati

can retrievel the same information from the list of 8opRo
stored in the

In communigation phase 2, additional data
transmitted,
However, this additional
communicatjon phases.

later,

Now the md
each drive.
whether errq

communicat

Communicayj

In communi¢
is complete jjust'as

more

Jand

sh parameters
e operatpr can
] . The contrpol unit
and procedure commands

tructure [a) and b)] ¢an be
eterization of drive charactefistics.

time-efficient

munication phase 3 transition check' to
gure command, every drive checks int¢rnally
ase 3 is possible (i.e. if the drive has refeived
atiop phase 3). After each drive has responded [to this

mand correctly executed', the master can igsue a

e entire communication cycle and all telegrams contained therein
al operation (= communication phase 4), with the exception that the
contents of thévContainérs for cyclic transfer (CZM/CZA) are still meaningless. The tim

slots

which were defined in communication phase 2 are to be obeyed from now on. As of this
communication phase, the master can exchange data with the drives through simultaneous,
non-cyclic transfer. This is why the data for selection and parameterization of the drive

characteristics can be transmitted to the drives
communication phase 3.

in a more time-efficient manner in
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Enfin, la liaison principale diffuse la commande de procédure “contrdle de transition de CP," a
tous les dispositifs d'entrainement. En ce point chaque dispositif d'entralnement procéde a un
contrble interne pour vérifier la possibilité d'un fonctionnement exempt d'erreur en CP4. Une
fois que chaque dispositif d'entrainement a répondu a cette commande de procédure par
“commande de procédure correctement exécutée”, la liaison principale peut initier un CP4 dans

le MST (c'est-a-dire le fonctionnement normal). Ainsi s'achéve l'initialisation.

4.5 Messages d'erreurs et d'état

Les messages groupés de diagnostics de classe 1, 2 et 3 (C1D, C2D, C3D) sont utilisés dans
le mot d'état de chaque dispositif d’entrainement.

Un message de diagnostic de classe 1 (C1D) signifie qu'une erreur existe dans le dispositif
d'entrainement, conduisant a un incident et par conséquent a t = 0 lorsque la vitesse est
devenue inferieure a ny,;,. Ce processus est effectue par le dispositif ntramﬁ@t lui-méme.

t indig nt}u éventuel

Un mgssage de diagnostic de classe 2 (C2D) signifie un averti
incident.

Un message de diagnostic de classe 3 (C3D) est un g M e\ d'état (par exemple
“Nietoyr < Mx* OU“T>T.7).

5 Moyen de transfert et couche physique

5.1 dénéralités

Dans [le présent article, la couche physique pecifiée de facon détaillée (par exemple
signayx optiques a la sortie de la li pompris des spécifications relatives aux
signaux (par exemple vjtesse de 3 I biité).

Certains noms de $ i ) res de signaux sont représentés|sous forme

abrégée (par exemple “RXI 8
schémas fon el ' i i 1
(limitep supériewres ariey 'estra-dire les intervalles).

ermine les conditions des parameétres| de signaux

5.2.1 commande numérique et les dispositifs d'entrainement
La tof de lignes de transmission optiques point a point et d’alhonnés. Une
ligne se compose de céables a fibres optiques, ne présentant aucun

branchement i . La transmission ne s'effectue que dans une seule directiop. La liaison
principalée. et les Ifdisons secondaires font partie du réseau (abonnés).

La figure 7 illustre la structure relative a la commande numérique et aux dispositifs
d'entrainement. La commande numérique peut comprendre une ou plusieurs liaisons
principales. Une liaison principale gére une seule boucle au niveau physique ainsi que dans les
couches de protocole de recouvrement. Les liaisons secondaires sont utilisées pour relier les
dispositifs d'entrainement a la boucle a fibres optiques. Au niveau physique, une liaison
secondaire représente la connexion entre un ou plusieurs dispositifs d’entrainement et la
boucle a fibres optiques. Logiquement, une liaison secondaire présentant k dispositifs
d'entrainement agit de la méme maniere que k liaisons secondaires présentant chacune un
seul dispositif d'entrainement. Bien que les liaisons secondaires soient physiquement reliées
I'une a l'autre par l'intermédiaire d'une boucle a fibres optiques, toutes les transmissions de
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Finally, the master sends the procedure command ‘communication phase 4 transition check' to
each drive. At this point every drive checks internally whether error-free operation in
communication phase 4 will be possible. After each drive has responded to this procedure
command with '‘procedure command correctly executed,’ the master can issue communication
phase 4 in the MST (i.e. normal operation). This completes the initialization.

4.5 Error and status messages

Grouped messages of diagnostic classes 1, 2 and 3 (C1D, C2D, C3D) are used in the status
word of each drive.

A C1D message means that an error condition was discovered in the drive, leading to a
shutdown with subsequent t = 0 after the speed is less than n_.... This procegs Ts.executed by

f.

the drive its¢
A C2D mespage means a warning indicating a possible shutdown.

C3D messages are pure status messages (€.9. ‘Nioadpack < My

5 Transfer medium and physical layer

~

5.1 Generd

This clause| specifies the physical layer

optisg gnals on the output jof the
master) incliding the signal specifications i

ter).

ehted as abbreviations (e.g. |RxD).

g clearly. The specification detefmines
tervals).

Some signa

Abbreviation
signal paran

5.2 Topolo
5.2.1 Line ¢

point-to-point transmission lines and subscribgrs. A
ptic cables having no optical branches. Transmission takes
aster and the slaves are part of the network (subscribers).

The topology ¢
transmission ling
place in onlg

Figure 7 shg he-structure’in connection with the control unit and the drives. The control unit
may encompass.oné~qr more masters. A master handles only one ring on the physical Igvel as
well as in thesoverlying protocol layers. Slaves are used to connect the drives to the pptical
fiber ring. On the physical level, a slave represents the connection of one or more drives to the
optical fiber ring. Logically, one slave with several drives acts the same as several slaves with
one drive each. Although the slaves are connected to each other physically through the optical
fiber ring, all transmission of information takes place directly between the master and the
drives. A star-shaped topology is created if every master has only one slave connected to
itself.
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données s'effectuent directement entre la liaison principale et les dispositifs d'entrainement.
Une topologie en étoile est générée si chaque liaison principale n'est reliée qu'a une seule
liaison secondaire.

Commande numerique
Liaison Liaison L/a/son Liaison
principale 1|pr/nc:/pa/e 2| prmc:pale i | |prmc:pale /

P B
-] A XX
> = A = Liaison secondaire
A Y B = Digposilif d'entrainement
B
A XX

ou

axx|

ires dans les

ur la liaison
5 messages

La fig
boucld
secon
relatif

Le nombre i itifs d'entrainement présents dans une boucle est M = K. La §équence de
synchfahisation t&€s MDT porte le libellé 1, 2 ..., M et la séquence de synchronisation du MDT
porte letibete 12—

L'interface SYSTEME détermine tout échange d'informations dans une boucle. Toute
collaboration entre boucles est contrélée par la commande numérique et ne fait pas I'objet de
la présente norme.

5.2.2 Structure des lignes de transmissions

Les connecteurs utilisés correspondent aux connecteurs F-SMA standards spécifiés dans la
CEI 874-2. Les composants de I'émetteur et du récepteur sont intégrés dans des boitiers munis
de connexions F-SMA pour interfaces optiques. La structure de la ligne de transmission
optique est illustrée a la figure 8.
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Control unit
Master 1 |Master 2 | | Master i | | Master |
— Drive
I Slave XX
Slave. Drive /\
XX

Figure 7 dis
from the set
drive telegré

physical arrangement of slaves in the rings is indep(t]ndent
ave, as well as from the timing sequence of transmitting the

The number i i ring is M = K. The timing sequence of the MDT is labeled as 1] 2, ...,
M and the timing sequerice of the master data telegram is labeled as 1, 2, ... K.

The SYSTEM interface determines any exchange of information within a ring. Any cooperation
of rings is controlled by the control unit and is not subject to this standard.

5.2.2 Structure of the transmission lines

The connectors used correspond to standard F-SMA connectors (see IEC 874-2). The
transmitter and receiver components are built into housings which have F-SMA connections for
optical interfaces. The structure of the optical transmission line is shown in figure 8.
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Le circuit du dispositif d'entrainement relatif a la diode électroluminescente (DEL) émettrice est
activé par une impulsion électrique. La DEL a haute performance (émetteur) émet une lumiere
rouge dont la longueur d'onde est comprise entre 640 nm et 675 nm (longueur d'onde de créte
a0 °C...55°C). La DEL est contenue dans un boftier opaque. Le boitier est muni d'une borne
a vis SMA destinée a recevoir une prise SMA. La puissance de transmission est commutable
«atténuation faible» et «atténuation élevée». L'atténuation se produisant sur la ligne de
transmission est provoquée par le cable a fibre optique et éventuellement par d'autres
couplages (outre les liaisons par prises SMA sur les éléments émetteurs et récepteurs de
transmissions). Ces couplages supplémentaires peuvent s'avérer nécessaires lors d'un
passage a travers une cloison, par exemple. Dans I'annexe G, les causes d'atténuation le long
de la ligne de transmission sont expliquées de maniére plus détaillée.

S Photodiode (amplificateur-IC)
Circuit avec connexion/SMA\.

a-erntralrermerit
Connecteur SMA Connecteur SMA

gntrég o X
électrique

Cables a fibres optiques
DEL avec connexion
SMA

Le ca profil a saut
d'indid ui concerne
les m I'atténuation
(affaib

Le composant du récepteur consiste teur intégré,

contenus dans un boitig

L'invefsion d'un sign S il'traverse une liaison secondaire |(c'est-a-dire
lorsqufun sign 8 ntrée optique de la liaison secondaire n'gntraine pas

nécespgairem oyant allumé” a la sortie optique).

5.3 { de transmission
Les ni i C ptique sur la ligne de transmission disposent de deux |unités: dBm
ou uW

iveau [dBm] = 10 x log (niveau [pW]/1 000)

Les signaux optiques indiqués dans les tableaux 3, 4, 5 et 6 pour I'’émetteur, le ré¢epteur et la
ligne de transmission sont mesures a raide dun cable a fibres optiques en plastique d'une
longueur de 1 m et de diameétre de coeur 1 mm comme spécifié au tableau 5.

Les niveaux optiques et les fronts (changements d'états) le long de la ligne de transmission
sont spécifiés a l'aide des parametres suivants:

a) PrmaxL: la puissance de transmission maximale a un niveau optiquement faible: si le
signal optique tombe en dessous de ce niveau, il se trouve dans un état logique inférieur;

b) Prmings 12 puissance de transmission minimale & un niveau optiguement élevé: si le
signal optique dépasse ce niveau, il se trouve dans un état logique supérieur;
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The driver circuit for the transmitting LED is activated by an electrical impulse. The high-
performance LED (transmitter) emits red light of a wavelength in the range from 640 nm to
675 nm (peak wavelength in the range from 0 °C to 55 °C). The LED is contained in a light-
proof housing. The housing is equipped with an F-SMA screw-type connection to receive an
F-SMA plug. The transmission power is switchable between ‘low attenuation’ and ‘high
attenuation'. Attenuation taking place along the transmission line is caused by the fiber optic
cable and possibly other couplings (in addition to the F-SMA plug connections on transmitting
and receiving elements). These additional couplings may become necessary when routing
through a wall, for example. The factors which contribute to attenuation along the line are
explained in more detail in annex G.

) Photodiode (amplifier-1C)
Driver with SMA _caonnecti

circuit SMA connector SMA connector
lectrical
put | *‘\

LED with SMA
connection

m

lectrical
utput

Fiber optic cable

cables
dse, the attenuation is

The fiber op
and cores
approximate

The receive ggrated amplifier circuit, which are
contained in
The signal i at the
optical slave
5.3 Optica
Optical pow t 5 line have units of dBm or pyW which are related as
follows:

4
The optical [si i in tables 3, 4, 5, and 6 for the transmitter, the receiver, and the
transmission li edsured with a plastic fibre optic cable with a 1 mm core diameter|and a

length of 1 rhas specified in table 5

Optical levels and edges (status changes) along the transmission line are specified by means
of the following parameters:

a) PTmaxL, the maximum transmission power at an optically low level: when the optical
signal falls below this level, it is at a logic low state;

b) PTminH, the minimum transmission power at an optically high level: when the optical
signal goes above this level, it is at a logic high state;
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C) PrmaxH: la puissance de transmission maximale a un niveau optiquement élevé: les
signaux stationnaires ne doivent jamais dépasser cette limite. Cependant, un front montant
de signal optique peut dépasser dynamiquement la limite supérieure du niveau optiquement
élevé. Cela permet d'accentuer le front montant du signal (en minimisant le temps de
montée). La grandeur et la durée du niveau du signal de dépassement sont limitées;

d) k,s le facteur pour le dépassement de la puissance optique: ce paramétre indique le
facteur par lequel la puissance de transmission optique maximale peut étre dépassée
dynamiquement. Le dépassement du niveau de puissance n'est validé que durant un
changement d'état optique pour le passage de faible a élevé (front montant du signal).

Le signal optique doit rester au méme niveau de puissance dans la plage comprise entre
PrmaxL €t Prminn (ce qui signifie que le bruit du signal est inférieur & 100 nW = -40 dBm). Par
conséquent, le niveau logique supérieur entre Pgpax. €t Prminn PeUt étre définitivement
reconnu sans générer d’autres changements dans les niveaux de sign§w\Dans le récepteur,

le seu
dans |

intervalle compris entre Prax €t Prminn» dans le récepteur.

Il de decision (seull de comparaison) entre les niveaux faible et{eleve

s

Btre compris

5.3.1 |Spécifications relatives a I'émetteur
Sauf indication contraire, les présentes spécifications spnt applicak la plage de
températures comprises entre 0 °C et +55 °C.
Tableau 3 - Spécifications relatives a/l'émetteun(donnéesypour )\p
O/
Position Faible attén atio\J Atténuation élevée
XdB dBm uw
Puissapce de transmission maximale a un 31,2 0,75 -28,2 15
faible rfiveau optique: PymaxL “
Puissapce de transmission iniW& un -\IG-Q 90 -7,5 180
niveau optique élevé: PTrﬁqH
Puissal 55 280 -3,5 450
niveau

Longud

Longud

ur d’'onde deMdiod

hce de trangmiss(on ximale a Bn\
optique é@{z:\@-rm H
' ice\/\

Ap =640 nm a 675 nm

Demi-| (0°Ca5°C)
AA €30 nm (25 °C)
4 \ (largeur totale de la moitié du maximum)
DépasaWé%zﬁeMn facteur k os =120 %
maximal
Plage de ‘températures 0 °Cab5°C
5.3.2 Spécifications relatives au récepteur

Sauf indication contraire, les présentes spécifications sont applicables sur toute la plage de

tempé

ratures comprises entre 0 °C et +55 °C.

Afin de traiter correctement les données, le récepteur doit étre conforme au tableau 4. Etant
donné que la largeur de bande du cable a fibres optiques est relativement étendue, la
déformation des signaux optiques est insignifiante.
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C¢) PTmaxH, the maximum transmission power at an optically high level: stationary signals
shall never exceed this limit. An rising optical edge, however, may dynamically exceed the

upper limit of the optically high level.

This makes it possible to accent the rising edge

(minimizing the rise time). Both the magnitude as well as the duration of the excess signal

level are

limited;

d) kos, factor for optical power overshoot: this parameter indicates by which factor the

maximum optical transmission power may be exceeded dynamically. The excess power
level is only permissible during an optical status change from low to high (rising signal

edge).

The optical signal shall pass through Prmaxt t0 Ptminy iN @ monotonic manner (which means

that the signal noise is less than 100 nW = -40 dBm). Therefore, the logic high level between
PrmaxL @nd Prminy, €an be recognized definitely without generating additionatSignal changes.

In the receiy
the interval

5.3.1 Trang

Unless statd

PrmaxL and PrminH-

mitter specifications

d otherwise, these specifications are valid througho

er, the decision (comparison) threshold between high and low |

Is shw within

ture fangge from

0 °C to +55|°C.
Table 3 — Transmitter speC|f|cat|0 s (da p
Position oW att&ua jon )\/ High attenuation
dBm pw
Maximum transmission power at low optical -28,2 45
level: RTmaxL
Minimum trangmission power at hi p\rce( 18,5 90 -7,5 1B0
level: mlnH (\
Maximum trangmission p hlg o} 280 -3,5 450
level: & P axH
Transmitting dipde wavelengt \) 1 — — Ap
Peak length Ap /640 nm to 675
eak wavelend j; nm to nm 05l — 1
Spectral line h3lf wi (0 °C to 55 °C) A
-

AA <30 nm (25 °C)

4
(full width at half maximum)
Exceeding hig Ievewaxi}&lm factor kos = 120 %
Temperature rgnge 0°Cto 55°C

5.3.2 Receiver specifications

Unless stated otherwise, these specifications are valid throughout the temperature range from

0 °Cto +55

°C.

In order to process the data correctly, the receiver must adhere to table 4. Since the bandwidth
of the fiber optic cable is relatively wide, distortion of the optical signals is insignificant.
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Tableau 4 - Spécifications relatives au récepteur (toutes les données pour )\p)

Unités dBm uw
Puissance maximale regue a un faible niveau optique: P, -31,2 0,75
Puissance minimale regue & un niveau optique élevé: P gminn -20 10
Puissance maximale regue & un niveau optique élevé: P gmaxn -5 320
Taux d’erreur sur les éléments binaires <1079
Plage de températures 09Cc a+55°C

5.3.3 Cable a fibres optiques
N

Le cable a fibres optiques est en matiere plastique ou en verre a profi ice.

e sautd\%c

Exemple de structure:

Coeur optique avec gaine

Gaine de coeur en PVC

Soulagement de cgntraj

, gtc.)

Iea 5
Diambtfe \> 980 pm = 60 pm
Dia QX\ 1 000 pm * 60 um

uvelure RuMerigue 0,47 £ 0,03
Large bande 25 MHz + 1 km
\Qm&&de coeyr en PVC 2,2mm+0,1 mm

™\
\ |}etre e\cﬁ(ﬂe 3,6 mm £ 0,2 mm
6,0 mm + 0,2 mm

5.3.4 Connecteurs

Les connecteurs pour cables a fibres optiques doivent étre tels que:

- le connecteur correspond a la norme F-SMA (voir la CEI 874-2);
- le niveau de qualité est au moins 5;
- l'anneau du connecteur est métallique.

De plus, il est recommandé que le connecteur soit muni d'un serre-cable pour cables a fibres
optiques.
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Table 4 — Receiver specifications (all data for )\p)
Units dBm uw
Maximum received power at low optical level: P RmaxL -31,2 0,75
Minimum received power at high optical level: P RminH -20 10
Maximum received power at high optical level: P RmaxH -5 320
Bit error rate <1079
Temperature range 09C to 55 °C
5.3.3 Fiber U[Jtl'b cabte AN
The fiber optic cable consists of plastic or glass with a step index profile

Structural example:

Optic core with cladding

PVC inner sheath

Stress release nfade

ications for plastic

vC (special mixture
nvironments, etc.)

980 pm + 60 pm

1 000 pm + 60 pm

0,47 £ 0,03
>5 MHz at 1 km

\JQ er?Qic\shea&l\diameter

2,2mm 0,1 mm

I~
v wawewg

3,6 mm £ 0,2 mm

6,0 mm £ 0,2 mm

5.3.4 Connectors
Connectors for fiber optic cables shall:

— correspond to F-SMA standard (see IEC 874-2);
— have a quality level of at least 5;

— have a metallic connector ring.

In addition, it is recommended to have a strain relief for fiber optic cables.



https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

- 70 - 1491 0O CEI:1995

5.3.5 Données systeme relatives au trajet de transmission optique

Tableau 6 — Données systeme relatives a la ligne de transmission optique

Position Faible atténuation Atténuation élevée

dBm pw dBm pw
Puissance de transmission maximale a un faible niveau optique: Py = 31,2 0,75 28,2 15
Puissance de transmission minimale & un niveau optique élevé: Pryiny ~105 90 75 180
Puissance de transmission maximale & un niveau optique élevé: Pymax 55 280 _35 450
Affaiblissement d'itinéraire <4,4dB <7,4dB

dBm S~ pw
Puissapce de réception maximale a un faible niveau optique: Prmax. _31)2'\& 0,75
Puissafce de réception minimale a un niveu optique éleveé: P .. /_X\R \ 10
Puissapce de réception maximale a un niveau optique élevé: PryaxH \5\ /%20
< >

Longugur d’onde de diode émettrice: < B\

— longueur d’onde de créte p=840 75,Am
— largeur totale de bande spectrale a la moitié du maXIﬂ\\QA 230 nm 25 °C)

Puissapce dynamique (Prmaxt @ Prmint) / % 15hg\

Valeurdu systéeme (Prminy & PrminH) k)) (faible atténuation)
,5 dB (atténuation élevée)

>

Réserve systeme (y compris la longévité de la diode emett\beK >5.1 dB

Vitessd de transfert des donné/es\ \ \ \

Taux dl|erreurs sur les éIémeNina
N

2 Mbits/s (NRZI)

<10-9

>~/ 0 °C to +55 °C

xnsm/ssmn binaire

Plage de températures

5.4 (

La dig ant et descendant du signal optique est spécifiée dans le
présent para . est une variation de niveau entre les niveaux optiquement faibles
et les } elevés. La spécification est fondée sur une enveloppe qui a été
définig ignal optique. Tout signal optique de sortie d'un émetteur doit, a tput moment,
rester spécifique. En outre, les caractéristiques de traitement entre I'entrée

optique etda sortie gptique de la liaison secondaire sont spécifiées. Une liaison sedqondaire doit
étre synchroniséepar rapport a I'horloge de transmission du train binaire arrivapt dans son
entrée—eptigure—Bier—gue—horoge—de—transmission—duhre—liaisen—seeondaire— puisse étre
différente de I'horloge a son entrée pendant une courte période, il est nécessaire que la liaison
secondaire soit synchronisée par rapport a I'horloge prédéterminée (par exemple a l'aide de la
boucle & verrouillage de phase). De ce fait, il est demandé, par définition, a toutes les unités
reliées a la boucle de transmettre la méme impulsion moyenne d'horloge de transmission. En
d'autres termes, toutes les unités utilisent I'impulsion de I'horloge de transmission de la liaison
principale.

La liaison secondaire est synchronisée par rapport a I'horloge de transmission au niveau de
son entrée optique au moyen des fronts des signaux "voyant allumé" (fronts montants).
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5.3.5 System data of the optical transmission path

Table 6 — System data of the optical transmission line

Position Low attenuation High attenuation
dBm pw dBm pw
Maximum transmission power at low optical level: PrmaxL -31,2 0,75 -28,2 15
Minimum transmission power at high optical level: PrminH -10,5 90 -7,5 180
Maximum transmission power at high optical level: PrmaxH -5,5 280 -3,5 450
Line attenuation <4,4dB <7,4dB
RN

R

Maximum rece

ved power at low optical level: PRmaxL

Minimum recei

ed power at high optical level: PRminH

QN
&

Maximum rece

ved power at high optical level: PRmaxH

%20

OO
AN

Transmitting di

Dde:

L

Y%

PTminH 10 PRink) <\(\\Q >

— pelak wavelength p= nmY¥Q 675 nm
— ful) width at half maximum Q 5 30 nh (25 °C)
Dynamic powe[ (PRmaxH t© PRminH) 15 dB
System value /9>5 dB (low attenuation)

12,5 dB (high attenuation)

System reservi

trans

>5,1dB

Data rate

 (including Ilfetlm ttlng m

2 Mbit/s (NRZI)

Bit error rate \/ \/\ x <109
La
Temperature rdnge /\ » 0°Cto55°C
5.4 Time perfoknanc ission

The distan%
subclause. 4
specification
output sign

Al‘ef a transmitter shall

ising> and falling edges of the optical signal are specified
A\n edgenls acharige in level between the optically low and optically high level
isrbased.on an envelope which has been defined for the optical signal. Any
remain within this specific envelope at all

n this
5. The
bptical
times.

Furthermore, the run-time performance between optical slave input and output is speci

ied. A

slave shall be synchronized to the transmission clock of the bit stream coming into its optical
input. Although the transmission clock of a slave may deviate from the clock at its input for a
short time, the slave needs to be synchronized to the predetermined clock (e.g. by means of a
phase locked loop). Thus, all units connected to the ring are required by definition to transmit

the same averaged transmission clock pulse.

clock pulse of the master.

In other words, all units use the transmission

The slave is synchronized to the transmission clock on its optical input by means of light-on
edges (rising edges).


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

-72 - 1491 0O CEI:1995

5.4.1 Liaison principale et liaison secondaire en mode d'essai

Le présent paragraphe spécifie les caractéristiques de traitement a la sortie optique de la
liaison principale, alors que la liaison principale fonctionne en mode normal et en mode d'essai.
Le mode d'essai peut étre sélectionné de I'extérieur en employant des moyens spéciaux (par
exemple en appuyant sur une touche). La liaison principale et la liaison secondaire doivent étre
en mesure d'émettre un signal lumineux continu, ainsi qu'un train de bits de zéro a la sortie
optique, sans la présence d'un signal d'entrée.

Mode d’essai de signal lumineux continu:

Un signal lumineux continu implique un état logique supérieur sans variation de niveau a la
sortie optique. Ce mode est uniquement requis pour la liaison principale. La liaison secondaire
peut générer un signal lumineux continu, selon qu'un signal lumineux arrive ou non a l'entrée

optiquie. Grace a sa fonction de repeteur, la liaison secondaire doit et renvoyer la
lumiere gu'elle recoit au niveau de son entrée optique (ou l'absence(de’c i Prs sa sortie
optique.
NOTE - Une liaison secondaire peut inverser le signal optique.

Mode |d’essai de train de bits de zéro:

Le mdde d'essai de train de bits de zéro impliqle : e des zéros
consé i i du signal de
I'horlo ransmission
de 2 on pour se
synch que. Aucun
réglag le en raison
de la [é du signal
optique réparti de mahi . permet au
systeme d'isoler et ,de “sép it-lié 3 venance de

réglages éventuels tte exigence

les signaux

sera (liscutée téri

optiqules gén le zéro, par
rappoit aux forrniesg ormal, n'est
pas toléré au v, 5 de montée
et de de d'essai).
Cela si hnt le mode
d'essg ctionnement
norm

Les parametkes swivants sont utilisés pour spécifier le signal optique de sortie dle la liaison
principale et de aison secondaire (se reporter aux figures 10 et 11).

a) f.. il s'agit du temps de retard entre les points 1 et 2 (= 1-1' ou 2-2'). C'est une limite
supérieure du temps requis par le signal optique pour passer de Prpax. @ Prminy SUr le
front montant.

b) & il s'agit du temps de retard entre les points 3 et 4 (= 3-3' ou 4-4'). C'est une limite
supérieure du temps requis par le signal optique pour passer de Prpiny @ PrmaxL Sur le
front descendant.

NOTE - Voir le point g) concernant ¢, et t.

C) tog: ce parametre indique la durée pendant laquelle la puissance de transmission optique
maximale peut étre dépassée dynamiquement. Cet intervalle débute au temps 1.
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5.4.1 Master and slave in test mode

In this subclause, the run-time performance at the optical output of the master is specified
while the master is operating both in its normal as well as its test mode. The test mode can be
activated externally by special means (e.g. pressing a key). Master and slave shall then be
able to provide a continuous signal light, as well as a zero bit stream at the optical output,
without the presence of an input signal.

Continuous light signal test mode:

A continuous light signal implies a logical high level without a level change at the optical output.
This mode is only required for the master. The slave may generate a continuous light signal,
depending on whether or not a continuous light signal comes in at the opticalinptt. Due to its
function as g repeater the slave shall be able to echo the light which it resgives at\jts. pptical
input (or thellack thereof), at its optical output.

NOTE 1 A slave is allowed to invert the optical signal.

Zero bit strdam test mode:

The zero bit stream test mode implies that the trans : consecutive| zeros
which, basefd on the NRZI code, result in continuous_|eyel i ignalling pattern of
the transmigsion clock (this results in a 1 MHz signal at 2 Mbit/s). The glaves
shall use a feceiving clock to synchronizé the trafsmi optical output signal. No
clock adjustments may occur at the opticakoutput\e.g-\dueto the/phase locked loop, b f.,q4)

and only statistically distributed jitter of ignal is allowed. This requirement is
important b rate jitter noise (- Jnoise) from
possible clo - l.aq) @s Will be discussed later.
The curve ghapes of optigal i $ Ated while the system is in the zero bit

e signals during normal mode ndar the
rising and fglling edge times, different excess levels during the test
mode). It me¢ans es e sarne tkivercircuit shall be used during the zero bit $tream
test mode as is used d

stream test|mode, are nqg

~

The followin losplecify the optical output signal of the master and slave
(see figures N

a) fr: thik i elay between points 1 and 2 (= 1-1' or 2-2"). It is an upper limit|of the
time requi icat’signal to pass through PtmaxL t0 PTminH OnN the rising edge.
b) &: thig is the ti lay between points 3 and 4 (= 3-3' or 4-4"). It is an upper limit| of the
time requli i i i e.

NOTE - See item g) regarding t; and 4

c) fos: this parameter indicates for how long the maximum optical transmission power may
be exceeded dynamically. This interval starts at time .
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d) tg1: il s'agit de la valeur arithmétique moyenne (mesurée sur plusieurs secondes) de la
période d'horloge de transmission (durée d'un bit élémentaire) par la liaison principale (qui
n'est pas en mode d'essai) et correspond a la valeur inverse de la vitesse de transmission.
La durée nomimale est décrite par tgitnom-

g7 est mesurée entre des fronts dans le méme sens aux niveaux de puissance optique de
45 uW = 10 pW (position de faible atténuation) et de 90 pW = 20 yW (position d'atténuation
élevée). tg 1 est considérée comme constante dans le domaine des secondes. Seules des
variations dues au bruit sont permises.

Une durée de mesure relativement importante de g7 garantit une influence négligeable des
écarts a court terme des retards entre fronts (instabilité Jy ;).

Donc, tg;p décrit la distance temporelle entre les points 1 et 3 ainsi que la distance
temporelle entre les points 3 et 5 (qui correspond au point 1 de la période suivante) (voir
figure 10).

e) IeiTessai- il S'agit de la valeur arithmeétique moyenne (mesurée gur'plygsi econdes) de
la période de I'horloge de transmission de la liaison principal i secondaire
(durée d'un bit élémentaire), dans le mode d'essai de train\de \bi >’outes les
mepures et propriétés de tz 15 COrrespondent a celles de

f) Upruit: € paramétre deécrit l'instabilité du signal opti . gl dcdrt purement
stafistique de la distance entre les deux fronts, fond¢ su ) Lt mesurée

pendant un intervalle de temps prolongé.

Jorlit €St obtenu en superposant les signaux|de (plusiedss p mple sur un
osdilloscope) de sorte qu'ils soient ensemble & 4n/s niveau de puissance pptique (par
exgmple Pg.., sur le front moptant). LA al_gptique est ensuitd déterminée
par la largeur des signaux optiq qui dgnne un temps). Cette largeur ne
peut dépasser la valeur J,,;; de la zone K prise entre Py axt € PTminn-

Par cette définition, I'instabilité des sighRaux¢ s est limitée, c'est-a-dire qug les formes
deg courbes de sign ivent tre ible's dans la zone de puissances comprise

entre Prpaxt €t Prmi

JIN A A

@V ][ . N

I

JL
1l ;
.l tr L_ —> tf |<_
t BIT essai tBIT essai

TminH

0

Figure 10 — Enveloppe des sighaux optiques
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d) tg)7: this is the arithmetic mean value (measured over several seconds) of the

transmission clock period (duration of a bit cell) by the master (not in test mode) and
corresponds to the reciprocal value of the data rate. The nominal duration is described by

BIThom:

tg|T Is measured between edges with the same direction at optical power levels of 45 pW +
10 uW (low attenuation position) or 90 pW * 20 pW (high attenuation position). tg 1 is
considered to be constant in the range of seconds. Only fluctuations due to noise are

allowed.

A relatively long measurement duration of t5,+ ensures that the influence of short-term
deviations of the delays between edges (jitter —>Jngise) is negligible.

e) 3Ttes

or slave :I;a

measure

f) Jnoise
deviation

over alo
Jnoise IS
that they
jitter of t
(which g
between
By this d
shall be 1

¢ this is the arithmetic mean value measured over severa
nsmission clock period (duration of a bit cell) in the zef

ints 3

n?ster
sde. All

fistical

such
. The

ignals
region

hapes

v

I i ;
tBIT test tBIT test

Figure 10 — Optical signal envelope
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Ly

— J bruit

disponibles
dison du caractere nor symétrique
ircuit du dispositif d'entraingment (cycle
peut étre temporellement ¢@éphasé par

9)
en

deg performances MARCHE/ARR
continu, délai de propagation), le
rapport au front mopfahy, cequi
cag, le niveau élevé
serja écourté du|m i & fermps/ Cet intervalle de prolongation/réduction n'est

pag considéré ca
En|outre, @ N,
dans l'enveloppe

et k.

g instabilité J,,,;; supplémentaire doit éfre contenue
5 I'instabilité doit étre prise en compte lors des durées t,

5.4.2

La vitpsse\de transmission’est le débit en bauds mesuré a la sortie optique de la liaison
princi? inale est 2 Mbits/s. La tolérance applicable a la valeur mesurée est
de =0 bauds est une moyenne de temps mesurée sur plusieurs secondes.
court terme (domaine des nanosecondes) peuvent s'écarter |§gérement et
l'intermédiaire de Jyit-

Les p
sont sTyécifiées p
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@y
épa
>
I

w

|
<
>S5
=3
7}
@

g) Rema time and fall time¢. Due
to non-s gation
delay), the falling edge can be time-shifte t qg in a
remaining difference for fg test- IN this J wel can be extended by some time
interval |and the low ) ] the same interval.| This
extending/shortening interal Ts 5 ar”of the rising and falling interyal. In
addition, in completely within the envelope,|which
implies th deration for the times { and &.

5.4.2 Data fate

The data rate is asured at the optical output of the master. Its nominal vplue is

2 Mbit/s. The m alte is\alldwed to deviate by +0,01%. The baud rate is a time ayerage

measured ( nds. The short-term performance (nanoseconds range) may

deviate sligh through J, gise.
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Tableau 7 — Parametres des données de transmission

Débit de transmission Débit en bauds = (2,0000 + 0,0002) Mbits/s
Temps binaire t,+ = (500,00 + 0,05) ns
=500 ns

BITnom

boirest = (500,00 + 0,05) ns

Temps relatif aux formes de courbes t.=200ns
t =100 ns
t=150 ns
/{
Instabilifé 0<J,,,<10ns /\\ K

Des vitesses de transmission supplémentaires seront prochainem

5.4.3

Le pr' b |la liaison
secon une liaison
secon La valeur
moyer cipale. Lors
d'une ar rapport a

La liai ale. Cette horloge locale est ltilisée pour
recevoi locale d'une liaison secondaine s'exécute
librem in‘de bits incident. Pendant la synchronisation, la
liaison phases de I'horloge locale (boucle & vefrouillage de
phase). elegs sont perceptibles a la sortie optique parce que la
durée ible est raccourcie ou étendue par rapport a la durée
binairg , i e™du raccourcissement ou de l'extension est appelée temps
de rég

Le ter hdrloge ne peut dépasser une valeur spécifiqgue (—> ffcagmax)- EN
outreq lage de I'horloge maximal utilisé (=> tcadreal) de chaque liaison
secon alée (par exemple tg|7/16)

Le sighakoptique™doit passer a travers la gamme Ptmaxt — Ptminn de I'enveloppe tqujours dans
la mérme positionm (Em tEMarTt COMpPLE U Jhrai). of T ENVEIOPPE peut etre aeptacee sur le signal
optique (en raison de temps de montée et de descente courts), ce déplacement possible ne
doit étre considéré comme un "bonus" du réglage de I'horloge.

Une liaison secondaire doit étre capable de recevoir correctement des signaux si leur temps de
réglage d'horloge est inférieur ou égal au temps de réglage maximal de I'horloge t:agreal
installé dans cette liaison secondaire. Lorsque les liaisons secondaires se trouvent
physiqguement dans la boucle dans une séquence ascendante f.agreal: 1€ Systéme s'assure que
les conditions de réception correctes sont établies pour toute liaison secondaire. Le récepteur
de la liaison principale, qui constitue le dernier élément de la boucle, doit étre capable de
traiter le temps de réglage maximal validé de I'horloge t.agmax-
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Table 7 — Transmission data parameters

Transmission rate Baud rate = (2,0000 * 0,0002) Mbits/s

Bit times teiT= (500,00 + 0,05) ns

tBITnom =500 ns

t 51 Ttest = (500,00 £ 0,05) ns

Times for curve shapes tos =200 ns

tr =100 ns

7

tf=150ns

Jitter 0 < Jnoise <10 ns /\\ \

Additional transmission rates are forthcoming.

5.4.3 Inputjoutput performance of the slave

In this subrlause, the input-output performance of iglly its
synchronization performance, as follows: a slave recei at its
optical inpul. The mean value of this clo ter. In
the long run, a slave shall be synchronize iging or
falling edges).

The slave dgenerates its own hnsmit
data. The Idcal clock of a sla etiween the>synchronizing edges of the indoming
bit stream. |During synchgoniz2atio 2} sVthe phases of the local clock (tphase
locked loop). This perfor ; at-the optical output because the duration of
the high or lpw level : orlengthened with respect to the average bit ddration
(tg)1)- The gmount {s}o i ening.is called clock adjustment time ¢4

Clock adjusfment ti xceed a specific value (->t. qmax)- N additign, the

implementeq m tment time (->t

cadrea
the manufad

4
The optical

same positiq i noise into account). If the envelope can be shifted over the optical
(due to short_rise and fall times), this possible shift shall not be taken into account as a

) of every slave shall be specified by

at the
signal

onus'

to the clock adjustment.

A slave shall be able to receive signals correctly if their clock adjustment time is smaller or

equal to the maximum clock adjustment time, t._qreal

slaves are physically located in the ring in an ascending t.,4rea

implemented in that slave. When the
| sequence, the system makes

sure that correct receiving conditions are established for any slave. The receiver of the master,
being the last unit in the ring, shall be able to process the maximum allowable clock adjustment

time t cadmax-
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OS-PRmaXH Entrée de la liaison secondaire
tOS »
RmaxH |~~~ ~ i o
P_
lenH___ _ = = - — pe—
PRmaX'-'-—@———j === ___4%—’
0= 1l
—» [ > t f |<— t
—— T—»«—,T —p N\
rti ri

k <P ) o ]
os __TmaxH Sortie de la liaison ndai
< >
del
PTmaxH_ - -~ f s

T Ly ol

N ‘ J
f ¢ > t
fro
Figure 12 - sortie d'une liaison secondaire
Outre [le temps-de . e déwyit ci-dessus, on doit spécifier un temps de réglage
minimal de 4@» : ‘ liaison secondaire doit étre en mesune de traiter
corregtement aty’ réey Les caractéristiques d'entrée et de sortie ¢'une liaison

a) 2 entre les points 1 et 3 de la figure 12 surf I'entrée du
réc
b){ entre les points 3 et 5 de la figure 12 sur I'entrée du
réc

C) fcadieal ¥ s'agit du temps de régalge maximal de I'horloge (écourtant ou allongeant un
nivead)’qu'uné-liaison secondaire génére a sa sortie optique. Cette valeur est gpécifiée par
le fabricant. La llaison secondaire doit aussi etre capable de traiter correctement ce temps
de réglage maximal de I'horloge & son entrée, dans les limites acceptables du taux d'erreurs
spécifié sur les éléments binaires.

d) t.oamin- il s'agit du temps de réglage minimal de I'horloge qu'une liaison secondaire doit
étre capable de traiter correctement, dans les limites acceptables du taux d'erreurs spécifié
sur les éléments binaires.

€) t.admayx. il s'agit de la limite supérieure relative a t. 4,04 €lle décrit également le temps
de réglage maximal de I'horloge que la liaison principale doit étre capable de traiter
correctement dans les limites acceptables du taux d'erreurs spécifié sur les éléments

binaires.
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OS-PRmxH slave-input
fos o |
Prmaxtt |- - - - i
GLI . 1
Prmaxt @ 7 @ VAN
0= 1l
—» t, > 4 e
S e TS
*Prmaxt
0s slave-output
&

del N

P O

Pra @] _ _ Qﬁé ®
: AN

In addition adiu I st described, a minimum clock adjustment time
(teadmin) Sh évery slave shall be able to process correctly at its

input. The in lave is specified by the following parameters:
a) frfi: thisi points 1 and 3 in figure 12 on the receiver input.

b) fri: tf' i en points 3 and 5 in figure 12 on the receiver input.

€) Leadre level)
which a cturer.
The slav > at its
input, within the scope of the specified bit error rate.

d) teadmin: this is the minimum clock adjustment time which a slave shall be able to

process correctly within the scope of the specified bit error rate.

this is the upper limit for | and also describes the maximum clock

e) tcadmax: tcadrea
adjustment time the master shall be able to process correctly within the scope of the
specified bit error rate.
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f) 4, il s'agit du temps écoulé entre les points 1 et 3 de la figure 12 a la sortie du
récepteur.

f) &, il s'agit du temps écoulé entre les points 3 et 5 de la figure 12 a la sortie du
récepteur.

h) t4e: il s'agit du retard de I'enveloppe entre I'entrée et la sortie optiques, mesuré au
niveau de la liaison secondaire (voir figure 12). Ce parameétre décrit le retard (temps de
traitement) du signal optique a travers une liaison secondaire en mode de répéteur (voir
5.7.2). Le retard est mesuré entre le front du signal "voyant allumé" a I'entrée optique et le
front du signal lumineux associé a la sortie optique (dans les liaisons secondaires sans
inversement de signal, il s'agit du front du signal "voyant allumé"; dans les liaisons
secondaires a inversion de signal, il s'agit du front du signal "voyant éteint").

Une unité peut recevoir exactement un signal d'entrée conformément au cas a) ou b) du
tableay 8. | e passage entre les cas a) et b) n'est pas possible. Cela gignifie qu'yn temps de
réglage de I'horloge écourtera ou allongera juste le niveau élevé ou j le nivegu [faible.

Tableau 8 — Signaux d'entrée possibles de la liaison secxordai

Case t rfi

a)

i"tgT—tcadreal SHfi<i-tg+tcadreal

b)

eIt eal

NOTES

1 i et | sont des éléments binaires ordinaires/N \ti onné dans les
abrévigtions.

2 Fonctionnement normal

ij 1..8

i+ 2...16

La liaison secondaine doi ffectuer correctement les taches suivantes avec ces

signayx d'entréespesgifiques:

que |3

es du taux

s dans des
Cela signifie
uniguement

ire peut écourter ou allonger uniqguement le niveau élevé ou

le niveau fal I'intermédiaire du temps de réglage de I'horloge, mais sans ajterner entre

les depux.

Tableau 9 - Signaux de sortie possibles de la liaison secondaire

Cas trfo

t fro

<)

m - tgir— cadreal <ffo<M lgr+ cadreal ntgr

d)

m-lgiy n-tgttcadreal <lfo=n X tgiTt tcadreal

NOTE — m et n sont des éléments binaires ordinaires. lls ne sont pas identiques a ceux donnés dans I'explication des
abréviations.
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f) tfo: this is the time between points 1 and 3 in figure 12 at the receiver output.

g) to: this is the time between points 3 and 5 in figure 12 at the receiver output.

h) tye;: this is the time delay of the envelope between the optical input and output,

measured at the slave (see figure 12). This parameter describes the signal delay (run-time)
of the optical signal through a slave in a repeater mode (see 5.7.2). The delay is measured
between the light-ON edge at the optical input and the associated light signal edge at the
optical output (in non-inverting slaves, this is the light-ON edge; in inverting slaves, this is

the light-OFF edge).

A receiver can be fed with one input signal according to cases a) or b) of table 8. Changing
between cases a) and b) is not possible. This means that clock adjustment time will shorten or

lengthen either just the high level, or just the low level.

Table 8 — Possible slave input signals /\<\ “

Case t rfi

a) i thr— tcadreal StfiSifgy+ tcadreal i tBIT \ \\\/

b) it

NOTES
1 i andj are ordinary digits; i is not identical to t
2 Normal operation

i 1.8

i+ 2.|16 2..20

BIT i fMMWadreal

1) receive and progces : ¥ Within the scope of the bit error rate;
2) generate valiu signals.

Valid output|signals 3

in the specified limits and are generated according

to cases c) or d) of 5 eans.that/'the slave can either shorten or lengthen only thie high

level or only|the

\'a le 9 — Possible slave output signals

Case B trfo tio

c) m-t St pdoat Sheo S bt o n-t

BTT cacrear 7O BTT caarear BTT

d)

m:tgT N tgir— tcadreal S ffo<n*

tgiTt tcadreal

NOTE — m and n are ordinary digits. They are not identical to the explanation given in the abbreviations.
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On distingue quatre cas pour les valeurs admissibles m et n:

Tableau 10 - Signaux corrects de sortie de la liaison secondaire

1491 0O CEI:1995

Liaison secondaire | Liaison secondaire sans inversion de signal Liaison secondaire avec inversion de signal
Etat =m;j=n i=n;j=m
La liaison secondaire Fonctionnement Lors d’'une commu- Fonctionnement normal | Lors d’une commu-
transmet son propre normal tation entre signal de tation entre signal
message remplissage et de remplissage et
message i,j=8 message
i,j=8 mn=1.8
n=1.8 1..12) m+n=2.16 1..12)
m+n=2.16 (2..20) (2.. 20)

NOTE - Les nhombres
signal de remplissage

entre parenthéses représentent des valeurs pouvant apparaitre lors d’'une commutation entre
et message.

5.4.3.1 Réglage du temps de I'horloge
Tableau 11 - Spécifications relatives au temps de réglage~ge’Rhor
AN
t cadmin = tBITnom}eﬁ\ \
t cadmax = tBlmoé /1
\Ze
tcadreal /\ O/S"&ca(%al < t/cadé?a} ‘\>
5.4.3.2 Retard de signal dd a la liai

Le retprd de signal dd a.la liaison

n état de répéteur) est spécifié comme

suit:

tBITnom x 1,5
5.4.4
La for ée par les changements d'état du signal optiquie. Le signal
optiqu es otfdes rectangulaires d'égale hauteur et & temps [montants et
desce Le changement d'état (front) de la forme d'pnde idéale
(recta gn sortie du transmetteur aux moments ou la puissance optique
attei pW\(position de faible atténuation) ou 90 pW £ 20 uW (position de forte
atténu iveaux de seuil sont toujours dans l'intervalle Prpay €t PrhinH-
Tous |estemps postérieurs sont mesurés entre les zones de changement d'étdt définis ci-
dessus.

5.5 Codage binaire

Les signaux sur les lignes de transmission sont codés en NRZI (NRZI = no return to zero
inverted). Les variations des sighaux sont uniguement possibles en synchronisation avec

I'horloge de transmission. Chaque fois qu'un zéro est transmis,

le signal change d'état en

synchronisation avec I'horloge de transmission, alors que le signal demeure inchangé lorsqu'un

1 est transmis.
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Four cases are distinguished for the allowable values m and n:

Table 10 — Valid slave output signals

Status\slave Non-inverting slave Inverting slave
Repeater i=m;j=n i=n;j=m
Slave transmits own Normal operation When switching from | Normal operation When switching from
telegram telegram to fill signal telegram to fill signal
ij=8 i,j =8
mn =1..8 1..12) mn=1.8 2..12)
m+n=2..16 (2..20) m+n=2..16 (2.. 20
NOTE — Numbers in brackets represent values which may occur when switching from telegram to fill signal.
RN

5.4.3.1 Clock adjustment time

Table 11 — Specifications of the clock adjustmeng tim

to =t / 64&
cadmin BITnom \

/11

tcadmax = tBITn m

tcadreal

5.4.3.2 Signal delay due to the slave

Signal delay

5.4.4 Ideali

The idealizg bptical
signal is req 1apes of equal height and infinitely short rise and fall
times. The e idealized waveform (rectangle) is defined @t the

transmitter ( ime at which the optical power equals 45 pW + 10 pW (low
attenuation 20 uW (high attenuation position). Both threshold [levels
always fall @i TmaxL and PTminH-

All subsequgd easured between the status changes defined above.

5.5 Bit coding

Signals on the transmission lines are NRZI-coded (NRZI = no return to zero inverted). Signal
changes are only allowed to take place in synchronization with the transmitter's clock. Every
time a zero is transmitted, the signal changes its status in synchronization with the transmitting
clock, whereas the signal remains unchanged when a 1 is transmitted.
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Par une méthode appropriée (—> insertion binaire), I'émetteur assure qu'un nombre suffisant de
zéros se trouve dans le train binaire transmis. Cela engendre des variations supplémentaires
du signal. De cette maniére, on crée des conditions qui rendent possible I'extraction d'une
horloge dite de réception a partir du signal recu. L'horloge de réception extraite a également
une position de phase fixe par rapport a I'horloge de transmission. L'horloge peut étre extraite
au moyen d'une boucle numérique a verrouillage de phase (DPLL) qui est synchronisée par
rapport a la variation du signal recu transformé en signal électrique. La figure 13 d) illustre un
exemple de signal codé en NRZI. Par conséquent, I'horloge de transmission fournit la
configuration relative a la synchronisation du systéme par l'intermédiaire des changements
d'états (transitions) du signal.

a) Horloge de transmission

Changement + + +
desigmat + /\ trangmis
I e I Z‘\
| ol ol ol 2l ol 21 21 ol
tge !
—»: :4—
]|

Synchronisation + + A\ J +

5.6 Messages et caracteres de remplis

Au nivleau physique, il i ) la séquence
binair¢ suivante: 01Xl11]N0. , le nhom de
délimiteur. En raison i i inaj C produire a

l'intéripur du @a

<- $egment adpfinistatif-> ées d'application <- Segment administratif -}>
I'utilisateur—>
Délifiteur @ ne ~Zone de données Zone de séquence de Délimiteur de
mdssa ‘adresse (longueur configurable) vérification de la trame message
X
om.lﬁw\\ \8 bits\ i x 8 bits 16 bits 01111110

Figure 14 - Structure générale d'un message

D'autres zones du message appartiennent & des couches de protocole supérieures et sont
discutées ailleurs.

Si une unité ne fournit pas son propre message a la boucle, deux possibilités se présentent
alors:

a) la liaison principale transmet le signal de remplissage (bits de remplissage) entre ses
propres messages. lls se composent d'une ségquence consistant en un 0 binaire et en sept 1
binaires (a savoir: 01111111). Cela génére un signal de remplissage symétrique dont la
période est égale a 16 fois la période de I'horloge de transmission, en raison du codage
NRZI;
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By a suitable method (- bit-stuffing), the transmitter ensures that enough zeros occur in the
transmitted bit stream. This generates additional signal changes. In this way, conditions are
created which make it possible to retrieve a receiving clock from the received signal. The
retrieved receiving clock also has a fixed phase position with respect to the clock of the
transmitter. The clock is retrievable by means of a digital phase locked loop (DPLL) which is
synchronized to the signal change of the received signal transformed to an electrical signal.
Figure 13 d) is an example of a NRZI-coded signal. Therefore, the transmitting clock provides
the pattern for the system timing via the signal transitions.

_LI_LI_LI_LI'IJ_Ll_l a) Transmitting clock
Signal changes + + +

} f
|

-

|
g

Synchfonization + + +

- by Transmitted N
ol 1l ol 11 12l ol

o

0 c) Bit sequence

_T

Figure 13 — Example of an NR

5.6 Telegrams and fill characters

On the phypical level it is sufficient to A sgram starts and ends with the bit
sequence 01111110. This bit sequence |s als slimiter. it- ing, this bit
sequence is|prevented from o i

~Administrative segm nt ~Administrative segment —

Telegram defimiter ss fiel field Frame check Telegram dglimiter
sequence field
/\ (copfigurable length) q

011111310 8 b\\ > j x 8 bit 16 bit 01111110

igu — General telegram structure

X

Other fields|o egrambglong to higher protocol layers and are discussed elsewherg.

e

pply its own telegram to the ring, two possibilities arise:

Where a unif does not

a) the master transmits so-called fill signal (fill bits) between its own telegrams. They
consist of a sequence of one binary 0 and seven binary 1's (i.e. 01111111). This generates
a symmetric fill signal with 16 times the period of the transmitting clock, due to NRZI-coding;
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a) Horloge de transmission symbolique

b) Signal de remplissage

[1lol2lalal 2l elatal ol 2l 2latal 2l 1l 2l ol al 2l 2l alalal 2l 2l ¢) Séquence binaire

Figure 15 - Signal de remplissage

b) entre ses propres messages, une liaison secondaire transmet les sighaux regus,
regénérés physiqguement (mode de fonctionnement répéteur) par son horloge locale

synchronisée.

Pendant la transition d’'un message a un signal de remplissage (Iiais/on\{wincipale) ou d'un

configuration de I'impulsion d'horloge en cours.

messgge a—mode lépéicm {frarsomr—secondaire),tes—vartations—du—sfgrat *It suivre la

NOTE — En ra|son de l'insertion binaire et de a), la liaison secondaire siué
a boucle peut, a tout instant, déduire une horloge a partir de
Bgalement le cas pour toutes les unités suivantes, et ainsi d
principale. De cette maniére, les boucles numériques a verrouj
Btre utilisées pour obtenir I'horloge locale, restent verrouillé
Eynchronisation avant le début du message proprement dj

5.7 donnexion a la fibre optique

physiqueme te>remier dans

de b), c'est
de la liaison
fin de compte
& perte de ftemps liée a la

Le présent paragraphe décrit de mani orfhexion a la fibre optigue relative a

la liaigon principale et a la liaison se€ondaire ajps 2 leur interaction.

Le tablleau 12 ci-dessods indi ctions fondamentales devant étre eXfécutées par

une cgnnexion.

A Jablea netionsNfondamentales de la connexion
onctigr }x@r par la liaison la liaison
/\ principale secondaire
\1\ upex\rkﬁ@ge/a partir du signal regu X X
§\ R\ge%cgr e>ransmettre le signal regu X
N
</\ Trangmettre 01111111 comme signal de X
\ remplissage
4 Jransmettre son propre message X X
5 Assurer une transition a correction de phase et 4->3 4->2
Sans pointe entre NUMeros
3—>4 2-—>4

5.7.1 Connexion de la liaison principale

La figure 16 illustre un exemple parmi les fonctions de la connexion a une liaison principale.
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||
LI
[
[
[

||
LI
| |
| I
| |

a) Transmitting clock, symbolic

RN L] L]
L L L L UL
L T I | [ I R I | | O T N N A |
[ T I I (I I B A L L L L L
[ T I B | [ I R I | | O T N N A |

b) Fill signal

[1lolalalalalalalalolalalalalalalalolalalalalalal 2l 1l ¢) Bit sequence

Figure 15 — Fill signal

b) Between its own telegrams, a slave transmits with its synchronized local clock the
physically regenerated, received signals (repeater mode).

During the transition from telegram to fill signal (master) or from telegram te—repeater mode
(slave), signal changes shall follow the pattern of the current clock.

NOTE + Due to bit-stuffing and a), the slave physically located first in the ring ca ive I k from
its recefived signal at any time. Because of b), this is also the case for all subseq i y to
the receiver of the master. In this way, digital phase locked loops, which 4 ain the
local clock, remain locked on, preventing time-consuming synchronizafion befaqre th actual
telegram.

5.7 Connection to the optical fiber

In this subdlause, the connection to the optical fip 5 their

interaction gre described in more detail.

Table 12 shpws all basic functions to be pe

Table 12 — Basic f nection
Function to be perforrﬁ\d by\< N aN ) Master Slave
il Retri/e«@ cIJQ( f%é\reg}‘»@d éggg\ \ X X
P Reéwgzt;\gq transﬂq re}e'qew\at/ X
3 Transpa{({ll& ll\-\iﬁll\s}'gﬁ\aK X

A Trar&@it\wv}\@eg?s@\/ X X

5 Pha3Se:cqrrect ahd\spikedjree transition between 4->3 4->2
umbers
(/\\ﬂ\ NQ 3->4 2->4

RN

5.7.1 Master eonne

Figure 16 shows an example of the functions of connecting a master.
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Conformément a la figure 14, le bloc de commande [1] désigné par commande numérique
construit le message a envoyer et le convertit en un signal codé en NRZI. Depuis le coté
récepteur, [1] identifie le signal recu, régénéré et codé en NRZI en tant que message pour la
liaison principale, en se fondant sur les délimiteurs du message et la zone d'adresse. D'autres
fonctions consistent a contrbler le message et ne transmettre que des zones de données
correctes a I'étape de traitement du signal.

Excepté le codage/décodage NRZI et la génération/identification des délimiteurs de message,
les fonctions ci-dessus feront I'objet d'une discussion pour des niveaux de protocoles
supérieurs.

[2] Générateur de signal
de remplissage [3] Multiplexeur  [4] Emetteur

Sianal-da
oot
[~

7
ciecCl
- rempliss;gje j\—E&C—/%

TxCIk TxD INAC

[1] Unité de coy@x

[5] Récepteur [6J/QIoc def /o\@h\

A Elec,
-

L
Signal
recu Electr
optiquement

5.7.1.

Confof ransmission
(T4CIK de signal de
rempli b.

Tant ¢ , [le signal de
rempli rr|ve au convertisseur électro-optique [4] par l'intermédiaire de Imterrupteur [3].

L'interfupteur nctlonner de telle maniére qu'une var|at|on du signal a sa so rtie coincide
toujoul ! , les unités
suivantes peuvent utiliser des boucles a verrouillage de phase pour récupérer I'horloge; ces
boucles seront alors toujours synchronisées par rapport a I'horloge de transmission de la
liaison principale.

Le bloc de fonction [6] sera discuté en 5.7.2.

5.7.1.2 Basculement

Lors de la transition du signal de remplissage (01111111) aux délimiteurs de messages,

a) la chaine binaire 01111111 peut étre interrompue en tout point; et

b) jusqu'a deux bits arbitraires (de transition) "xx" peuvent étre insérés (motif: simplifie la
mise en oeuvre).
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The function block [1] called the control block constructs the telegram to be sent according to
figure 14 and converts it into a NRZI-coded signal. As the receiver, the control block [1]
recognizes out of the NRZI-coded and regenerated received signal if it is a telegram for the
master based on the telegram delimiters and the address field. Other functions are checking

the telegram and transmitting only correct data fields to the signal processing unit.

Except for NRZI coding/decoding and the generation/recognition of the telegram delimiters, the

functions above will be discussed with higher protocol layers.

[2] Fill signal generator  [3] Multiplexer [4] Transmitter

Fill signal ec. | E'eSt icall
- 1 _Elec. Qgtlca y
— . ] /\
- / ransiyied
Si
TxClk T,D T IDLE
[1] Control block
RN

[5] Receiver [6] Function block

; A Clock retrieval
Optically Elec, @Q
r'st?gﬁglled Elecir Signal regen

Figure 16 — Functigns @a engco

5.7.1.1 Geperating afill $

ection

According tp figure
master. It is| sent to the
figure 15.

[2], where the fill signal is generated accorg

)9 the fill signal (IDLE = 1), this signal reaches the e
optical conye i [3]. The switch shall work so that a signhal change

eide the pattern of the transmitting clock. In this way, subsequen
or clock retrieval, which will then always be synchronized

transmitting [clock ofthe myaster.

Yenerates the transmitting clock (TxCIk) for the

ing to

ectro-
at its
t units
to the

Function block [6] will be discussed in 5.7.2.
5.7.1.2 Switch over

When transitioning from fill signal (01111111) to telegram delimiters:

a) the bit string 01111111 may be interrupted at any point; and

b) up to two arbitrary (transitioning) bits ‘xx’ may be inserted (reason: simplifies

implementation).
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Toutes les variations des signaux générés de cette maniére doivent cependant suivre la
configuration de I'horloge de transmission.

La figure 17 illustre quelques exemples de configurations du signal de transmission correcte
pendant la transition du signal de remplissage en un message a transmettre, ou les bits
occasionnellement insérés (en transition) sont mis en évidence.

Conformément a la figure 17, il est possible de générer des séquences binaires présentant
plusieurs délimiteurs. Le récepteur doit étre capable d'identifier le signal a double ligne, mis en
valeur comme le délimiteur de message de téte.

Pendant la transition de délimiteurs de message en signaux de remplissage, c'est-a-dire apres
la séquence binaire 01111110 (délimiteur),
gllll (bits

a) |l est possible d'insérer jusqu'a quatre bits arbitraires de transiti

b) Buivi par la commutation sur un point arbitraire dans la ségus
de remplissage).

Toutes les variations de signal générées doivent sui 'horloge de
transmission. La figure 18 illustre quelques exemples. L% lement sont
mis en évidence. Il est possible de voir apparaitre i eur doit étre
capable d'identifier le premier délimiteur comme uy sage.
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All signal changes generated this way shall, however, follow the pattern of the transmitting

clock.

Figure 17 shows some examples of valid signal patterns of the transmitting signal during
transitioning from fill signal to a telegram to be sent, where occasionally inserted (transitioning)
bits are shaded.

According to figure 17, bit sequences having several delimiters can be generated. The receiver
shall be able to recognize the highlighted, double-lined signal as the leading telegram delimiter.

During the transition from telegram delimiters to fill signals, that is, after the bit sequence

01111110 (delimiter):

a) up to ﬂour arbitrary transitioning bits may be inserted;

b) follow

All generate
some exam
several deli
enclosing te

Imiters appear. A receiver shall be able to recg
egram delimiter.

&

shows
have
as an
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Horloge de transmission (‘&Clk)

R [T T T R T T I B B I
|||||||——o—o—| [ '—I-—U—II

Cas a) ! ! 1! T T 1 L Lo
[ FErr

| ol ol ol sl of o] 2| a]a ] 2] e 2ol 2f s of 2] ]| 2] 2] 2] ofa faa]

Si I d li

ignal de remplissage | Délimiteur | Adresse
[}
[}
I_L_:
N
o]

|
|
[ Pl
Cas b) IIIIII: :

Illllll [ alalalalal ool ol alal o of sfafafa]s

|
Illllll |1|1|1|1| | 2] 2] 2]

Signal de remplissage ‘

Cas ©)

Adressej
L T O B |
L T O B |
[ I B |
Cas R |
[ I B |
Délimiteur Adresse|
limiteur?
[ T O Y Y Y R N N I |
: : : : : I T T T T T T I T T I
L [ T R R B | |
— | T B | LI I B |
| I Y T I Y N A O R I |
LI I |
g 0Illllll ]2 4 Iolololllll | 1] 1] 1] of af o] o]
Signal de remplissage -
g plissag - Délimiteur Adress{

Fi aux de transmission corrects pendant les transitions de signal|de

remplissage en délimiteurs de message

Dans la figure 18, le cas e) est identifié par le fait que deux fronts successifs et de sens
opposés sont séparés par un nombre maximal de 12 cycles d'horloge de transmission (fg7) et
que deux fronts séquentiels de méme sens sont séparés par un nombre maximal de 20 cycles
d’horloge de transmission (fz7). Cela est trés important pour la configuration d'une boucle
numérique a verrouillage de phase.
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Transmitting clock (TyClk)

e L L

lalalafalof 2]l alalalalafofafafofs s [2]af 2] 2] o] o] o] |

Fill signal 4>|<— DeIimiter—VL— Address

| I T N |
| I I I N |
, PR S B S N — T T T 1
CdSEb) | N T A A Y AR Y N | | I T N |

|
|2l afafof sl 2fafefef ol afof2]2]2]o] 2]

Fill signal

Case «¢)

I

I

\ I

| I

L o | 1
Lo I

I

|l 2faf el 2] 2]o] :

Case

1|2 ]2 4]

Delimiter —>|<— Address

C4

I B |
[olalefz]a]s]2]o]afaf <]

Fill signal - Delimiter Address

Figure717 — Vélid transmitting signals during transitions from fill signal

to telegram delimiters

In figure 18, case e) is identified by the fact that two consecutive edges of opposite directions
are separated by a maximum of 12 transmitting clock cycles (tg|T) and two sequential edges

with the same direction are separated by a maximum of 20 transmitting clock cycles (tg|T). This
is important for the layout of a DPLL.
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| I I I | | T A B B | UL LU |
Casa)m----ﬁllllllllllllllll
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Délimite,
| [}
| [
T |
Cas ¢) | I—l
]

Figun

5.7.2 |Con

La figlire. 49 illustre les fonctions de connexion d'une liaison secondaire.

|

[}

1

[}

1
[1lalalalalalallalelol 2l 2lal 2l 211

Signal de remplissage

de transmission

1

Y o°

< 20 x cycle d'horloge de transmission > |

—12 X cycle d'horloge—>|

mission corrects pendant les transitions de délimiteulrs de

message au signal de remplissage

la liaison secondaire

Signal
recu

[5] Récepteur [6] Bloc de fonction

optiguement

[3]Multiplexeur [4] Emetteur

— -
Signal

transmis

Regenération RxD Electr
Elec]l de signal /
_L' Récupération j\ilei *
Electr. de I'horloge - ’I
RyClk/TyClk Ry D T.D T INACTIF

[1] Unité de commande

optiguement

Figure 19 - Fonctions de connexion d'une liaison secondaire
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Transmitting clock (T, Clk)
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Figureq

5.7.2 Slave

£

I__-

iy
o

|

|

T

|

'
1|1|1|1|1|1| IIOIl

Fill signal

20 x transmitting clock cycle —>|

12 x transmitting
clock cycle

itting signals during transitions from telegram delimiter

to fill signal

£ 5 EHPN
e CtoTT

Figure 19 shews-the

ETZW-C 1PN Loas
oo~ O a—sSrave—CoTm

[5] Receiver

Optically

received
signal

[6] Function block [3IMultiplexer [4] Transmitter

E Signal . RxD Electr Opticall
ELe] regeneration T Elec. ptically
Electr Clock retrieval | * transmitted
'I signal

R(CIWTX C|k+ R D TXD T IDLE

[1] Control block

Figure 19 — Functions of a slave connection
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Le bloc de fonction [6] remplit les taches suivantes:

a) récupérer I'horloge provenant du signal électrique recu (récupération d'horloge,
éventuellement par la boucle numérique a verrouillage de phase). L'horloge récupérée en
[6] est utilisée comme horloge de transmission et de réception pour [1] (il convient de noter
que, pour la liaison principale, les horloges de transmission et de réception sont des
signaux différents);

b) régénérer le signal recu, des précautions doivent étre prises pour que toute variation du
signal se produise conformément a la configuration de I'horloge récupérée en a). S'il n'est
pas nécessaire que la liaison secondaire transmette son propre message, le signal régénéré
recu est transmis (fonction de répéteur, INACTIF=1).

Le multiplexeur [3] doit opérer conformément aux paramétres de transition décrits en 5.7.1.2.

Alimemntation:

Afin d'exécuter toutes les fonctions mentionnées ci-dessus ctroniques
doivent continuer a fonctionner (par exemple pendant le démarrage s), méme
lorsque les parties fonctionnelles des dispositifs d'entraine l'arrét. Les
liaisons secondaires doivent étre au moins capables de.régénérerye nnées et de
fonctignner en tant que répéteurs en transmettant les doinée

5.7.3 |Interaction entre les connexions

La figlire 20 illustre l'interaction de lg une boucle.
On suppose que la liaison second@ire a la liaison
principale. Le multiplexeur [3] dans Hu signal de

I'horlope. La liaison secondaire 2 trgnsmet le
du signal régénéré qu'e . %
récepteur du S|gnal régu a oyen de sox bloc de fonction [6]. Il convient de n

trois houcles assery

y récupérer

'intermédiaire

‘horloge du
pter que les

doivent étre synchronisées a tgout moment.

Cette synchronisatig ue, méme lorsqu'une transition [3](est activée.
Lors de la comwnuta nt d'éviter tout front de signal qui ne| suit pas la
configuration de Lhagr
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The function block [6] has the following tasks:

a) to retrieve the clock from the electrical received signal (clock retrieval, possibly with
DPLL). The clock retrieved in [6] is used as transmitting and receiving clock for [1] (note,
that for the master, transmitting and receiving clocks are different signals);

b) to regenerate the received signal, care shall be taken that any signal changes take place
according to the pattern of the clock retrieved in a). Where the slave does not need to
transmit its own telegram, the regenerated received signal is sent (repeater mode, IDLE =
1).

The multiplexer [3] shall work according to the transitioning parameters as shown in 5.7.1.2.

Power supply:

In order to gerform the above functions, the electronic components shal K (e.g.
during startqup and diagnostics), even when the power supply of the & is\shut
down. The slaves shall at least be able to regenerate the strea on as
repeaters by transmitting the data.

5.7.3 Intergctions of the connections

In figure 20Q, the interaction of the connection of two sfayes s illustrated. The
assumption fis made that slave 1 is in the process o \SI r. The
multiplexer [3] in the master transitions ilPpsi 3 [6] of
slave 1 can|retrieve the clock from it. Slaxe 2 signal
(i.e. the slaye 1 telegram) to the master. Th S i k from
the received . ops in
figure 20 shall be synchronized a . Qnization shall always be maintained,
even when A transition [3] i i v d any
signal edges which do not follo

9,
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[3] Multiplexeur [4] Emetteur
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A
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optiquement

gu e 2 — Boucle munie de deux liaisons secondaires
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fill signal Elect
< | Flec. e Optically
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6 Transfert de données et couche de liaison de données

6.1 Généralités

Le présent article décrit la structure des messages (structure de trame).

La spécification d'interface reconnait trois types de messages:

a) le message de synchronisation de la liaison principale (MST). Ce type de message est
diffusé par la liaison principale au début d'un intervalle de transfert (cycle). Les MST sont
trés courts et servent & synchroniser la séquence de temporisation dans l'intervalle de
transfert (cycle);

b) le message de données de la liaison principale (MDT). La liaison principale transmet ce
type_de message une fois au cours d'un cycle. Les MDT sont longs/€t servent a transférer
les|données de la commande numérique aux dispositifs d'entral exemple les
valgurs de commande).

c) |les messages du dispositif d'entrainement (AT). Ces me }is par les
liaifons secondaires et servent a transférer des données i iti nement a la
commande numérique (par exemple les valeurs de retour).

Commle l'indiquent ces définitions, aucun transfert _dire S roduit entre
dispogitifs d'entrainement.

6.2 Structure des messages

Un transfert de données se prodiit d ir fi la structure
générale des messages).

6.2.1 |Délimiteurs de messages

Tous |les message Q¢ par le délimiteur de message
"01111110". Tous lgs dipqsiti J0i € errfanence la présence de cette séqugnce.
6.2.2
L'insefti les zones
d'adre e séquence
est exp
~ 4 message, Yy
cor de la trame.
Ap est ajouté.
Ce e délimiteur n’est pas simulé a I'intérieur du message.

— avyicontanr Aot vArifiar In contan An 1o tranman At Allbinayr chaniin “0” hnaire a rés
e—réceptenr—doitveérifiertecontenu—detatrame—et-ehminer—chague—0"h p

chaque chaine de cinq “1” binaires continus.
6.2.3 Zone d'adresse

Les adresses doivent avoir des valeurs comprises entre 0 < ADR < 255. Le chiffre 0 est
considéré comme l'adresse d'invalidation et 255 est I'adresse globale (diffusion).

La valeur XX de l'adresse d'un dispositif d'entrainement est comprise entre 0 et 254 (0 < XX
< 254) et elle est réglée sur le dispositif (par exemple, par l'intermédiaire d'un sélecteur). Dans
une boucle, il n'est pas possible que deux adresses de dispositifs d'entrainement soient
réglées a la méme valeur XX = 1. Seul XX = 0 peut se produire plusieurs fois et indique au
systeme qu'aucun message de dispositif d'entrainement n'a été généré par le dispositif
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6 Data transfer and data link layer

6.1 General

In this clause, the structure of telegrams (frame structure) is described.

The interface specification recognizes three types of telegrams:

a) master synchronization telegram (MST). This type of telegram is broadcasted by the
master at the beginning of a transmission cycle. MSTs are very short and serve to

synchronize the timing within the transmission cycle.

b) master data telegram (MDT). The master sends this type of telegram on
MDTs a
command values).

c) drive felegrams (AT). These telegrams are sent by the slaves a
from the frives to the control unit (e.g. feedback values).

As determingd by these definitions, no direct data transmissiont

6.2 Telegram structure

Data transm

6.2.1 Telegram delimiters

All frames s
to the data |

6.2.2 Bit stlffing

Bit stuffing pnsures that |
check sequgnce. T

- the trd
the addre
all seque
telegram

- the r
follows fi

6.2.3 Addre

ached

frame

luding
t after
He the

irectly

Addresses shall have values between U < ADR < Z55. An address of U Is the restricted address

(no-station address) and 255 is the broadcast address (all-station address).

The address XX of a drive is 0 £ XX £ 254 and is set on the device (e.g. via a selector). In a
ring, no two drive addresses may be set to the same value XX = 1. Only XX = 0 may occur
several times and indicates that no drive telegrams are being generated by this drive. This
makes it possible to remove drives logically from the ring (e.g. for testing purposes). The
repeater function of associated slaves, however, shall remain intact. The content of the
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d'entrainement en question. Cela permet également de supprimer logiqguement des dispositifs
d'entrainement de la boucle (par exemple a des fins d'essais). Cependant, la fonction répéteur
des liaisons secondaires associées doit demeurer intacte. Le contenu de la zone d'adresse est
défini de maniere différente selon la phase de transmission en cours comme suit:

a) fonctionnement non cyclique (CP,... CP,). Ces phases de transmission sont utilisées
durant l'initialisation de l'interface. Le terme non cyclique signifie que la liaison principale ne
peut communiquer, au cours d'un cycle, qu'avec un seul dispositif d'entrainement a la fois;

b) fonctionnement cyclique (CP3, CP,). Ces phases de transmission sont utilisées pendant
l'initialisation (CP3) et pendant le fonctionnement normal (CP,) de linterface. Le terme
cyclique signifie que, pendant un cycle donné, la commande numeérique peut communiquer

avec tous les dispositifs d'entrainement (avec XX = 1).

6.2.3.1_Contenu de la zone d'adresse pendant la transmission

/N

Messdge de dispositif d'entrainement (AT):

— bn message qui est transmis par une liaison secondairg
zone d'adresse qui sont ajustées sur les dispositifs d’
(adresse source). Toutes les valeurs comprises entre

Message de synchronisation de la liaison principale

- |e MST est transmis par la liaison principa
d'aflresse.

Messdge de données de la liaison principale

- |e MDT est transmis par la ligison pris
valeur du dispositif d'entrainement quf va_rec
n) fonctionnemer ¢ y e . toutes les adresses sauf 0

validées;
p) fonctionne A€ \terfage: Seule la valeur 255 (adresse de diffusion
Ta 2> zone d'adresse pendant la transmission

}s dans sa

ont affectés
nt validées.

'adresse, la

et 255 sont

est validée.

Phase de transmission

etteur Fonctionnement
non cyclique

Fonctionnement
cyclique
/\ XL (phases 0, 1, 2) (phases 3, 4)
\W_}wso We MST 255 255
\L'ra@n éincipale MDT 1<ADR <254 255

Liaison secondaire AT 1<ADR <254

6.2.3.2 Contenu de la zone d’adresse pendant la réception

Liaison secondaire:

a) pendant le fonctionnement cyclique, une liaison secondaire recoit tous les messages
comportant la valeur 255 dans leur zone d’adresse (toutes les autres valeurs indiquent des

valeurs AT que la liaison secondaire ne recoit pas);
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address field is defined differently depending on the current communication phase as shown
below:

a) non-cyclic operation (CPg ... CPy). These communication phases are used during the

initialization of the interface. In this case non-cyclic means that the master can communicate
during one cycle with one drive only;

b) cyclic operation (CP3, CP4). These communication phases are used during initialization
(CP3) and during normal operation (CP4) of the interface. In this case cyclic means that,
during a given cycle, the control unit can communicate with all drives (with XX = 1).

6.2.3.1 Content of the address field during transmission

Drive telegram (AT):

- atelegram which is sent by a slave shall have values in its address {fjel i set on
the drives$ assigned to it (source addressing). All values between 1 >ed.

Master synchronization telegram (MST):

- the M$T is sent by the master and contains the value 2
Master data(telegram (MDT):

- the MDT is sent by the master and contains im N c drive
which is going to receive the telegram i
a) Nop-cyclic operation of the interfage: all ad i ved.
b) Cy¢lic operation of the interface: ed.

Tablel — Address fi

Communication phase

ransmitte<> Woperatlon Cyclic operation

ases 0,1, 2) (phases 3, 4)

master /\\ I\)ISX \ 255 255

master \\MQ' 1< ADR < 254 255

S ave& \AT ) 1<ADR <254
4
6.2.3.2 Content of\the ad s field during receiving

—

Slave:

a) during cyclic operation, a slave receives all telegrams with the value 255 in the address
field (all other values indicate ATs which the slave does not receive);


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

- 106 - 1491 0O CEI:1995

b) pendant le fonctionnement non cyclique, la liaison secondaire recoit les MST (ADR =
255) et tous les messages dans les zones d'adresses des valeurs comprises entre 1 et 254
(1 < ADR < 254), et qui sont ajustés sur les dispositifs d'entrainement affectés a la liaison
secondaire.

Liaison principale:

La liaison principale recoit tous les messages dont la zone d'adresse comporte des valeurs
comprises entre 1 et 254 (1 < ADR < 254).

Tableau 14 - Valeurs de la zone d'adresse pendant la réception

Phase de transmission

Récepteur Fonctionnement Fonctiwnt
non cyclque cyclique
(phases 0, 1, 2) Aesﬁ&l)
Liaison secondaire ~ MST 255 (\ 255\
Liaison secondaire MDT 1<ADR <254

NN
Liaison principale AT 1?@%% 25i\ \ \/

6.2.4 |Zone de données

Toute
d'une

6.2.5

de "1"[de la somme (mgod

a) le reste de:
XKx (X15 +
ouk estlen

g’apres le dernier bit du délimiteur initial de me¢ssage et se
termine av &l bi L séquence de vérification de la trame & I'exclusion des bits

nier it 2limiteur initial et le premier bit de la séquence de vérification d¢ la trame, a
I'excluSion des bits insérés pour la fransparence

Comme installation type, pour améliorer au niveau du transmetteur le contenu initial du registre
calculateur, le reste de la division est présélectionné a tous les "1", puis modifié par la division
du polynéme général des zones d'adresses et de données, ils compléetent le résultat et le
transmettent comme séquence de vérification de la trame 16 bits.

Au niveau du récepteur, le contenu initial du registre calculateur est présélectionné a tous les
"1". Le reste final aprés la multiplication par X16, puis divisé (modulo 2) par le polynéme:

X16 + X124+ X5 + 1

des bits protégés d'arrivée en série et la séquence de vérification de la trame sera:
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b) during non-cyclic operation, the slave receives the MSTs (ADR = 255) and all telegrams
whose address fields have values between 1 < ADR < 254, and which are set on the drives

assigned

Master:

to the slave.

The master receives all telegrams with values between 1 < ADR < 254 in their address fields.

Table 14 — Address field values during reception

Communication phase

Receiver Non-cyclic operation Cyclic operation
(phases 0, 1, 2) (phases 3, 4)
ave MST 255 2585 I/\
gave MDT 1<ADR <254 225/\\ ay
master AT 1 <ADR <254 (\ \
6.2.4 Data field
All transmitted data is allowed to have arbitrary bit sequence g as it
follows the rules as described in later clauses.
6.2.5 Frame check sequence (FCS) field
The frame check sequence consists of a 16 of the
sum (modulp 2) of:
a) the remainder of:
XK x (X% + x14 +, +X2 +
X16 + X1 + X5 + 1
where K [s the n its in th igting between, but not including, the final bit of
the open|ng deli ) ' i serted
for transparency (bit
b) the re
x16 + x1
of the p# e content of the frame existing between, but not including, the
final bit g iter and the first bit of the frame check sequence excludipg bits
inserted 1
As a typical| implementation, at the transmitter, the initial content of the register of the fevice

computing the remainder of the division is preset to all ‘1’s and is then modified by division of
the operator polynomial (as described above) of the address and data fields; the ones
complement of the resulting remainder is transmitted as the 16-bit frame check sequence.

At the receiver, the initial content of the register of the device computing the remainder is
preset to all ‘1's. The final remainder after multiplication by X16 and then division (modulo 2) by
the generator polynomial,

X16 +

of the serial

X124+ x5+ 1,

incoming protected bits and the frame check sequence will be:
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0001 1101 0000 1111 (XI5 jusqu'a X0, respectivement)

en l'absence d'erreurs de transmission.

NOTE - Ce texte est identique a I'lSO/CEI 3309, 4.5.2.

6.2.6 Séquence de transmission binaire

La séquence de transmission binaire des zones d'adresses et de données doit démarrer avec
le bit de plus faible valeur (c'est-a-dire que le premier bit du nombre séquentiel transmis doit
avoir un poids de 29). Si la combinaison de deux octets constitue un mot & 16 bits ou si la
combinaison de quatre octets constitue un mot a 32 bits, l'octet de plus faible valeur sera
toujours transféré en premier.

S'il y’i plusieurs octets dans la zone de données, le bit inférieur de nées 1 sera
transnpis en premier.
La séquence de vérification de la trame doit étre transmiseg avec le bhit
auquel a été affecté le coefficient le plus élevé (X19).
6.2.7 |Messages incorrects
Un mgssage est incorrect:
a) sage a ses
ext
b) la longueur
déf ou longueur
exd
Les m epteur. Des
mess§ limiteurs de
messa
6.3 9
On ut|lise un s—syhchrone permettant d'accéder, sans erreur, ay support de
transfert. S \t échangés dans des cycles de transmission fixeq. La liaison
principz le’cycle de transmission en stricte coordination avec la durée|du cycle de
transdissi 5 transmettant le message de synchronisation de la liaison principale
(MST)
Ce MBT(est adressé sous forme de message global (diffusé) a toutes les unités et arrive
simultare 3 i iti T ; i ssé dans la

boucle. Le MST est particulierement court, car il contient uniguement des informations
concernant I'état de la boucle dans sa zone de données. Le contenu de la zone de données
demeure constant pendant la méme phase de transmission de sorte que l'insertion binaire (voir
6.2.2) n'entraine pas d'instabilité a la fin du message.

Le message du dispositif d'entrainement est désigné par AT,,, ol m représente le numéro de la
tranche de temps de transmission relatif au dispositif d'entrainement associé XX (m=1, 2,...
M; M = le nombre de dispositifs d'entrainement dans la boucle). La tranche de temps de
transmission décrit l'intervalle de temps au cours duquel une liaison secondaire est validée a
transmettre un AT a partir de I'un des dispositifs d'entrainement qui lui sont reliés. Le début de
la tranche de temps de transmission du m-ieme AT suit t; ,, aprés la fin du MST. Cette tranche
de temps est mémorisée par le dispositif d'entrainement (liaison secondaire) en tant qu'IDN
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000 1111 (X15 through X9, respectively)

ce of transmission errors.

This text is identical to ISO/IEC 3309, 4.5.2

6.2.6 Order of bit transmission

The order of bit transmission of the address and data fields shall be low-order bit first (i.e. the

first bit of the sequence number that is transmitted shall have the weight 20). Where two bytes
make up a 16-bit word or where four bytes form a 32-bit word, the lowest-valued byte will

always be transferred first.

When there
transmitted

The frame
coefficient W

6.2.7 Invali
A telegram i

a) where

b) where
during ini

Invalid teleg
sequential b

6.3 Timing

A synchron
communicat
communicat

This MST i
simultaneof
since it only
field remain
does not ca

irst.

Check sequence shall be transmitted to the line co
ith the highest term (X19).

[l telegrams

5 invalid:

the communication cycle strictly equidistant w
itting the master synchronization telegram (MS

will be

of the

efined

more

fixed
th the
T).

drives
short,
e data
6.2.2)

The drive telegram is called ATyy,, where m represents the number of the transmission time-slot

for the associated drive XX (m = 1, 2 ...

M; M = the number of drives in the ring). The

transmission time-slot describes the time interval within which a slave is allowed to transmit an

AT from one of its connected drives. The beginning of the mth AT transmission time-slot follows
f1.m after the end of the MST. This time-slot is stored by the drive (slave) as an IDN (i.e. in a

variable lave memory which can be read or written to by the master).
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(c’est-a-dire, dans une mémoire de la liaison secondaire variable dans laquelle la liaison
principale peut lire et écrire). La séquence des tranches de temps détermine la synchronisation
des AT, qui est indépendante de la structure physique de la boucle ainsi que de l'adresse
définie du dispositif d'entrainement. La liaison principale est le destinataire des AT. Les unités
de la liaison secondaire situées entre la liaison principale et la liaison secondaire de
transmission transférent les messages au moyen de leurs fonctions de répétition.

Le MDT est transmis au temps t, apres la fin du MST, une fois que tous les AT ont été
transmis au cours d'un cycle de transmission. Tous les dispositifs d'entralnement sont des
récepteurs du MDT. Le cycle suivant démarre avec la transmission du MST suivant.

Dorénavant, le "début de trame" (BOF) est le point du front du signal qui marque le “0” binaire
en téte du délimiteur initial. De méme, "fin de trame" (EOF) est le point du front de signal du
dernier “0” binaire du délimiteur de fin de message. /TN

6.3.1 |Acces au support de transfert

e). L'accés
est traité a

La figlire 21 illustre I'acces au support pendant CP5 et CP, (f
au support pendant CPy a CP,, qui sont utilisées au c
I'articlg 9.

L'accH des limites
spécif
6.3.1.
Les V4 rée de cycle

de tra

pouri=1a 256

=025 ms x 2l pouri=-=1_=2

NOTE - i est un nombre entier ordinaire et n’est pas lié aux abréviations.

Cette durée de cycle tolere une certaine instabilité. L'instabilité décrit les écarts par rapport a
la valeur fg., . dans la distance entre les fins de deux MST. Jig., . est déterminé comme suit:

Jiscye = Min {5 us, 0,005 X tgeyc} + 4xtg T
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The sequence of time-slots determines the timing of the ATs which is independent of the
physical order of the ring as well as the defined drive address. The master is the recipient of
the ATs. Slave units positioned between the master and the transmitting slave transmit the
telegrams by means of its repeater function.

The MDT is sent out at time t> after the end of the MST after all ATs have been sent within a

communication cycle. All drives are receivers of the MDT. The next cycle starts with the
transmitting of the next MST.

From now on, ‘beginning of frame’ (telegram), BOF, is the signal edge point which marks the
leading binary O of the opening delimiter. Similarly, end of frame (telegram), EOF, is the signal
edge point of the last binary 0 of the closing delimiter.

6.3.1 Trandfer medium access

Figure 21 ghows the medium access during CP3 and CP4 (cyclic \th méﬂium
access during CPg - CP»2, which are used during initialization, is given

FooFTT
MST (AT, (ATH,
[11

12

Medium acgess is s i times
are allowed [to have

6.3.1.1 Cyg¢

The followin cation

cycle time)<
tSCyC =0 i=1to 256
tseyc = 0[25(ms x 2K/ fori= -1, -2

NOTE - i is an ordinary integer and not related to the abbreviations.

This cycle time is allowed to have some jitter. The jitter describes the deviations from the tgcyc
value in the distance between the ends of two MSTs. Jiscyc is determined as follows:

JtSCyC = min {5 US; 0,005 X tSCyc} + 4 X tBI-I—
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Par conséquent, l'intervalle de temps réel entre la fin d'un MST et la fin du j-ieme MST suivant

est un

minimum de:

X tseye X 0,9999 - Jigeye (=1,23,..)

et un maximum de:

X tggye X 1,0001 + Jigeye (=1,23,..)

NOTE

- j est un nombre entier ordinaire et n’est pas lié aux abréviations.

Les facteurs 0,9999 et 1,0001 tiennent compte de l'écart toléré de la durée du cycle de
transmission, par rapport a la précision du cristal habituel (x100 ppm). U/eeQ/ient de noter que

I'instapiliteé ne doit pas se cumuler sur plusiedurs periodes (cest-a-dir

doit étﬁe égale a zéro).

6.3.1.]

Pend3
leur d
inform
temps

La liaip

les di
temps

Ces tg
définie

t

I

P Durées de transmission de message

nt la phase d'initialisation, la liaison principale in
emander des informations sur certains paramétr
ations, il est possible de calculer une distribyti
relatives aux messages au cours des cycleg

Jtl

valgur moyenne

daires pour
Srace a ces
tranches de

relatives a tous

le début du

ssages sont

n principale
ralnement -

"Bcart permis

t étre inclus

t mémorisé

Instabilité en t;: il s'agit de I'écart maximal du début de I'AT. C’est I'écart permis de

l'intervalle de temps t;. J;; est déterminé comme suit:

L'intervalle de temps réel entre la fin d'un MST et le début d'un AT, doit étre inclus

dans les limites comprises entre f; ., — J;q et t;.m + Jiq.

La figure 21 illustre les temps de démarrage des tranches de temps de transmission.
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Therefore, the actual time interval between the end of an MST and the end of the jth following
MST has a minimum value of:

] X tscyc X O,

9999 - Jtscyc (=123 ..)

and a maximum value of:

j X tscyce X 1,

0001 + Jiscyc (=123 ..)

NOTE - j is an ordinary integer and not related to the abbreviations.

The factors|0,9999 or 1,0001 take into account the deviation of the com e time
tscyc, comppred to the accuracy of the usual crystal (+100 ppm). Note Il not
accumulate ppver several periods (i.e. the average value shall be zero). $
6.3.1.2 Telpgram transmission times
During the initialization phase, the master inquires about s rom the glaves
(see 6.3.2).| With this information, it is possible to ca 5 S free distribufion of
transmission time-slots for the telegrams within the icati
The master ) ission starting time, t; ,, |for all
connected drives to each slave as well as tha begi smission starting time|of the
MDT t2. Thd Qr the telegrams are defined next.
Jitter has bgen incorporated in
to MDOT transmissiog inal time interval between the pnd of
thel MST and th N & ng CP3 and CP4. The master storgs this
timp interv{?a the
Jio  Jitterin to: this deviation of the beginning of the MDT. It is the ajlowed
deyiation of {
Jt2
Theactyal tim [ shall
lied
th AT of the
MS wmeter
has heen determined hy the master and is stored in the assaociated drive as an IDN.

Jip  Jitter in tp: this is the maximum deviation of the beginning of the AT. It is the allowed
deviation of the time interval t1. Ji1 is determined as follows:

Jil

=min {5 ps; 0,005 X tscyc}t + 4Xt g1

The actual time interval between the end of a MST and the beginning of an AT, shall
lie between t1 m - Ji1 and t1. m + Ji1.

Figure 21 shows the starting times of the transmission time-slots.
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6.3.2 Parametres temporels

6.3.2.1 Parameétres temporels relatifs a la distance temporelle entre messages

Les parametres temporels suivants sont des valeurs caractéristiques des liaisons secondaires.
Ils sont demandés par la liaison principale a chaque liaison secondaire pendant l'initialisation, y
compris les valeurs relatives a tytrp €t lrpaT:

tl m

in

IATRP

IRp

It

Ml

IaTAT

La dif
détern

Temps de départ de transmission de I'AT le plus court. tijmin.m €st le temps
minimal aprés le MST pour que le dispositif d'entrainement XX avec la donnée
m puisse transmettre son AT. Ce parameétre est mémorisé dans tous les
dispositifs d'entrainement en tant qu'IDN.

Temps de transition maximal d'une liaison secondaire pour passer de la
transmission de I'AT & la fonction répéteur (voir 5.7.1.2). Cet intervalle de temps

la fonction

répéteur a la transmission de I'AT (voir 5.7.1.2). i ps ne doit
pas dépasser 2 X IgT. 3

e dispositif

A 'état "prét

5 dispositifs

ar la liaison
'‘étre prét a
ins tous les

uis par une
ntrainement
s la fin d'un
tre dépassé
5 dispositifs

t peut étre

éme liaison

AT suit I’AT en cours qui est transmis par la méme liaison secondaire.
T suit I'AT.

La figure 22 illustre ces paramétres temporels définis.
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6.3.2 Time parameters

6.3.2.1 Time parameter for the time intervals between telegrams

The following time parameters are characteristic values of slaves. They are requested by the
master from every slave during initialization, including the values for toTrp and IRpaT-

f1min

IATRP

[RPAT

IATMT.M

IMTSY .K

IATAT

The minimu
can be dete

a) IATRP,

b) taTAT,

C) taTmMT

These defin

Shortest AT transmission starting time. tymin.m iS the minimum time after the MST
that drive XX with data record m can transmit its AT. This parameter is stored in
all drives as an IDN.

Maximum transition time of a slave to switch from transmitting the AT to the
repeater function (see 5.7.1.2). This time interval shall not exceed/zl\xtBlT.

Maximum transition time of a slave to switch from repeater ansmit

Transmit/receive transition time in the drive M

transmitting an AT to the ready state for receiving %
stored in all drives as an IDN.

from
pter is

ith data
. This

order

actual
in all
ble.

egram
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Liaison secondaire 1 L|a|so secondalre 2
T

AT, AT ! |AT2 (AT, AT | MDT!

. 4 min. 2, | .’l ¢
RPAT.2

R P L /f/ B

6.3.2.2 Parametres relatifs au traitement des commandes et des valeurs de retour

d'entral
les dis
d'un ir

minimal requis entre le point f, du temps de mesure g

au dis

t3aél'

duque

accéedp

des di

étre dg
parame
parame
dispogiti

requis
nouve

tScyc
Figure 22 - Intervalles de temps requis entre messages

tervalle de temps t; mémorisé en tant qu'IDN. Cs

les vale

La figure 23 illusty

MST]

Liaison secondaire 2 _ —
|AT2—!f {ATm ! ATy MDT!

a diriger le

squelles les

commande

%dispositifs
orisé dans

isposent déja
ique le temps

le permettre

iviant.

ps a la suite
[ autorisé a
bquent, pour
temps peut
mémorise le
‘miner t5, le

isé dans les

nps minimal

ement a de

2

t MTSG

// ty |
T

Figure 23 - Validité des valeurs de commande et des temps d’acquisition de retour

dans les dispositifs d'entrainement
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Slave 1 Slave 2
[vs (AT [AT1,! TATz—!/ AT ! (ATy! | MDT'

- t1m|n1|<_ _>| ATAT|<' '>| IaTRP.1
Limin2, |

‘VI IRPAT 2

o

6.3.2.2 Parameters for handling command and feedback values

t Scyc

[

Figure 22 — Required time intervals between telegrams

The MST nq

within the difi

control unit.
point indicat

drives alrea

allow the dri

t3 has been
counting fro
transmitted
can be dete

order to dete¢rmine t3, the parameter tyT1s

as an IDN. This g
new command vd

in the drives
proceed the

Figure 23 ill

MST.

interval,
values
point
ives. In
stored
ave to

MST

Figure 23

Lyalidity

command values and feedback acquisition times in the drives
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7 Structure de protocole

7.1 Généralités

Le présent article décrit I'échange de données entre la liaison principale et les liaisons
secondaires. L'échange des données dans l'interface SYSTEME consiste en la transmission de
données d'exploitation et de commandes de procédure. Toutes les données d’exploitation et
les commandes de procédure sont caractérisées par des IDN. A chaque IDN est associé un
bloc de données composé de plusieurs éléments.

Elément 1 IDN (obligatoire) | Etat des données

Elément 2 Nom (option)

Elément 3 Attribut (obligatoire)
Elément 4 Unités (option)
Elément 5 Valeur d’entrée minimale (optio@f
Elément 6 Valeur d‘entrée maximale ion)
Elément 7 Données d’exploitation obli toi-xek

@onn ?/

L'inter ; s de données cycliques et non
cycliques (voie de service). ge\cycligue, seul I'élément ¥ (données
d'expl ig. La transmission de tous les éléments
du blo ; ar l'intermédiaire de la voie de service. L'échange
de do ; &s/dans des zones de données gpéciales de

|'écha

Le tyd
I'interf
reliés
suivar

données dépendent de I'état dans lequel se trouve
)ode de fonctionnement des dispositifs d'gntrainement
modes de fonctionnement les plus importapts sont les

Les ipfofmations” importantes, telles que des sighaux d'état provenant deg dispositifs
d'entrafmement oo des Signaux Ug CoMmmande transms aux dispositifs aentraimement, sont
toujours transmises de fagon cyclique. Toutes les autres données d'exploitation peuvent étre
transmises de facon cyclique (par exemple valeurs de commande et valeurs de commande par
retour) ou de facon non cyclique (par exemple valeurs limites) selon l'application.

7.2 Structure générale du protocole

Dans l'interface SYSTEME, tous les échanges de données entre la liaison principale et les
liaisons secondaires ou les dispositifs d'entrainement s'effectuent par l'intermédiaire de
messages spécifiques. (La structure générale d'un message est montrée a la figure 14.)

Il existe trois types de messages différents (voir 6.1).
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7 Protocol structure

7.1 General

In this clause, the data exchange between the master and the slaves and vice versa is
described. The data exchange in the SYSTEM interface consists of the transmission of
operation data and procedure commands. All operation data and procedure commands are
assigned to an IDN. Every IDN has an associated data block which consists of several

elements.
Element 1 IDN (mandatory) Data status
Element 2 Name {optional)
Element 3 Attribute (mandatory)
Element 4 Unit (optional)
Element 5 Minimum input value (optional)
Element 6 Maximum input value (optional)
Element 7 Operation data (mandat/(»{)
Figure 24 - D cuctyre 6
The SYSTEM interface distinguishes betweg gk'non= ic data exchanges (gervice
channel). Dyring the cyclic exchange, on ation data) of a data block ¢an be
transmitted.| The transmission of all ele ock can only take place (ia the
service channel. Non-cyclic data teps in special data fields |of the
cyclic data gxchange.
The type and length of tht epends on the condition of the SYSTEM interface
and on the|[mode Q@ most
important ogeration mog
— positig
— veloci
- torqug
Important inf ; sych as status signals from the drives or control signals to the driyes, is
always tran clically. All other operation data can be transmitted cyclically (e.qg.
command valuies, feedback values) or non-cyclically (e.g. limit values) depending ¢n the
application.

7.2 General protocol structure

In the SYSTEM interface, all data exchange between the master and slaves or drives takes
place through defined telegrams (the general structure of a telegram is shown in figure 14.)

There are th

ree different telegram types (see 6.1).
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7.2.1 Segment administratif

Les zones suivantes, également illustrées a la figure 14, font partie des segments
administratifs du message:

— délimiteur de message (début);

- zone d'adresse;

— séquence de vérification de la trame;

- délimiteur de message (fin).
Le segment administratif de message est requis pour toute transmission de message. Les

messages en provenance de la liaison principale peuvent étre adressés a une cible spécifique.
La liaison principale peut également utiliser une adresse de diffusion globale pour transmettre

simultahrément—des—messages—a—tous—les—dispositifs—dentrathement- s—messages de

J ~
dispogitifs d'entrainement (AT) comportent I'adresse source.

L'utiligation des composants appropriés de l'interface SYSTEME i })Iement la
sélect|on et le traitement du segment administratif car ce e bt acceptent
automjatiquement cette tache.

7.2.2 |Zone de données

La zope de données contient des informations_spécifigues; s est gérée
différgmment selon les trois types de e

Dans |le MST, la zone de données ue l'état de
fonctignnement de l'interface.

Penddnt le fonctionnepfent cyelique pllectif pour
assurg¢r un gain de temps. e t d’enregis-
trements des donné i e~ i principale.

Le MOT cont@u s lesdon s\J'exploitation qui sont transmises de facon cyglique par la

liaisor| principa Q\s

nregis. données Enregis. données Enregis| données K
2 K Dispos| d’entrain.
Dispos. d’entrain. Dispos. d’entrain. XX
XX XX

Figure 25 — Zones de données du message de données
relatives a la liaison principale

Considérés séparément, les enregistrements de données peuvent avoir des longueurs
différentes. Au cours de l'initialisation, chaque enregistrement de données est affecté a son
dispositif d'entralnement respectif (ayant une adresse XX).

La zone de données de I'AT ne dispose que d'un seul enregistrement de données contenant
les données d'exploitation qui sont transmises de fagon cycliqgue par le dispositif
d'entrainement a la commande numérique. Les enregistrements de données des AT individuels
peuvent avoir des longueurs différentes selon I'application du dispositif d'entrainement.
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7.2.1 Administrative segment

The following fields, also shown in figure 14, are part of the administrative segments of the

telegram:

frame

telegram delimiter (start);
address field;

check sequence;

telegram delimiter (end).

The administrative segment of the telegram is required for the transmission of any telegram.

Telegrams coming from the master can be addressed to a specific target. The

tal

aster can also

use a broad
contain the

When using
processing
and support

7.2.2 Data

The data fie

+ Al + o ool oo £ + ol PRV U= ] TR m
FaStaturcSStotarnstit eSSagtSto—air urtveS CoOTrCoTTeTity . o1V

source address.

LCTC

this task automatically.

field

Id contains specific information and is

(ATs)

and
handle

three

telegram tyges and the status of the interface.
In the MST,| the data field consists of justgne i Hich indicates the opegration
status of thq interface.
During cyclic operation, the is led a roadcast telegram to save time. The data
field of the [MDT is divided Into many\dryve’ reco as there are drives serviced py the
master. Thg MDT contains\all the opération ich are cyclically sent to all conpected
drives by the master.:
Data|record 1 Dita révord 25/ Data record k L Data record K
Drive dddress XX Driye adgress\X Drive address XX Drive address XX

4
Individual d ord is
assigned to|i

The data field of the AT has only one data record containing the operation data, which are sent
from the drive to the control unit cyclically. The data records of individual ATs can be of
different lengths depending on the drive application.
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Enregis. données
m

Dispos. d’entrain.
XX

Figure 26 — Zone de données du message du dispositif d'entrainement

Dans le MDT ou I’AT, chaque enregistrement des données relatives a un dispositif
d'entrailnement contient une partie fixe et une partie variable de I'enregistrement de données.
La partie fixe de I'enregistrement de données est toujours présente, tandis que la structure de
la partie variable de I'enregistrement de données est déterminée pour chaque dispositif
d'entrainement par des paramétres d'initialisation, selon son mode de fonction-nement et selon

le volyme de données requis
Lorsgli'un dispositif d'entrainement fonctionne dans plusieurs Mn, la partie
variabje de I'enregistrement de données doit étre sélectionnée, >omme de
toutes| les données cycliques requises.
La stryicture du MDT différe de celle de I'AT, dans les pf iduelles, au
cours [de l'initialisation de l'interface.
a) CP, et CP,,
I'éd ue dispositif
d'e strement de
donpnées.
b) ipale et tous
les Eation et de
mepgsages définis dap nt cyclique.
Pendant CPj, les o bles ne sont
toujours pas valaples.
Les paragra?. ctionnement
cycliquie. L'article 4 CP,.
La liai tant que jonction physique de la boucle a fibfes optiques
de l'interf hogiquement, une liaison secondaire se comporte|comme un
dispo iduel. Par conséquent, une liaison secondaire a dispositifs
d'ent enregistrements de données provenant du MDT et transmeft un hombre
total de
La stiueture e longueur des messages restent constantes pendant le fonctionnement
cycligbe-de = M 6s-messages-he-peuven e-modifiés quenréinitialisant le
systeme.

La transmission sérielle de chaque partie de message commence toujours par I'élément binaire
le moins significatif (sauf pour la zone FCS, qui commence sa séquence par I'élément binaire
qui est affecté au coefficient le plus élevé, X19). Dans les exemples de messages ci-aprés, le
bit le moins significatif (LSB) est repéré par un symbole z. Chaque exemple de message
indique la séquence de transmission des éléments binaires de gauche a droite. La différence
entre les exemples détaillés réside dans le fait que les zones individuelles du LSB sont situées
a droite, tandis que le bit de poids fort (MSB) est indiqué a gauche. Si une zone se compose de
plusieurs octets, I'octet de plus faible valeur est transmis en premier et I'octet ayant la valeur la
plus élevée est transmis en dernier (sauf pour le FCS). S'il existe plusieurs enregistrements de
données opérationnelles dans la partie variable d’'un enregistrement de données, le LSB de
faible valeur d’octet de la donnée 1 doit étre transmis le premier.
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Data record m
Drive address XX

Figure 26 — Data field of the drive telegram

Every drive data record in the MDT or AT contains a fixed and a configurable part of the data
record. The fixed part of the data record is always present, while the structure of the
configurable part of the data record is determined for every drive by initialization parameters,

according to its operation mode and the desired data volume.

When a dri
shall be selq

The structu
initialization
a) During
exchange
AT are rqg
b) During
based or

cyclic opge

In 7.3 and 7.4,

changing tel

The slave ¢
Logically, a
several datg

The structuf

The serial t
(except for
highest-valu
a z symbol.
The detaileg

the MSB is

ain constant during the cyclic operation
nged only by reinitializing the system.

Fecord

'%the

egram
hd the

drives,
rs for

th the

esses

of the

2 icant bit

hich” starts its sequence with the bit that is assigned with the
19). In the telegram examples which follow, the LSB is markdd with
example shows the transmission sequence of bits from left tq right.
the |nd|V|duaI fields d|ffer in that the LSB is located on the rig

byte is transmitted first and the hlghest -valued byte is sent last (except for the FCS). When
there are several operational data records in the configurable part of the data record, then the
LSB of low byte of data record 1 shall be sent first.
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7.3 Echange de données cycliques (CP,)

7.3.1 Message de synchronisation de la liaison principale (MST)

Chaque cycle d'échange de données cycligues commence par la transmission du message de
synchronisation de la liaison principale envoyé par la liaison principale. Le MST est transmis
avec une adresse cible de diffusion, c'est-a-dire que tous les dispositifs d'entrainement
connectés doivent recevoir le message en question. Par conséquent, toutes les liaisons
secondaires ont recu un signal (marqueur) de synchronisation par rapport auquel chaque
dispositif d'entralnement associé coordonne sa synchronisation fonctionnelle et sa tranche de

temps de transmission.

Structure générale du message de synchronisation de la liaison principale:

1491

Contepu des zones individuelles du message de synchr

7.3.1.1 Délimiteur de message BOF (début de tradme)

Longueur: 1 octet

o/ 11,1 1

Cont

Foncti

7.3.1.1

Long

Contg

VAN
‘ L
BOF Info FCS Eﬁ

liaisgn princ

incipalé

Figure 29 - Zone ADR

Fonction: adresse cible du message; (11111111)y est l'adresse de diffusion globale (c'est-a-

dire que le message est recu par tous les dispositifs d'entrainement).

0 CEI:1995

pale:
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7.3 Cyclic data exchange (CP,)

7.3.1 Master synchronization telegram (MST)

Every cycle of cyclic data exchange starts with the transmission of the master synchronization
telegram sent by the master. The MST is sent with a broadcast target address, i.e. all
connected drives shall receive the telegram. Therefore, all slaves have received a
synchronization marker to which every connected drive coordinates its functional
synchronization and its transmit time slot.

[ ]
BOF||[ADR Info FCS EOF T~

Figure 27 — Structure of the master synchronization telegfa

Contents of the individual fields of the master synchronization teleg
7.3.1.1 BOF telegram delimiter (beginning of frame)
Length: 1 byte

A
olllil\'f\l‘lKll&xC)

Contents: MSB SB

Function: indicates the st

7.3.1.2 ADR targee

Length:

Contents: { M

Figure 29 — ADR field

Function: target address of the telegram; (11111111)g is the broadcast address (i.e. the
telegram is received by all drives).
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7.3.1.3 Info (informations)

Longueur: 1 octet

MSB LSB
Contenu: L
Etat de fonctionnement de l'interface:

0 0 0 - CPq (aliaison principale tente de fermer la boucle)
0 0 1 - CPq (adresse et identification du dispositif d'entrainement)
0 1 0 - CPy (paramétrage) TN
0 1 1 - CPg3 (parametrage cycliq
1 0 0 - CPy4 (fonctionnement cyclique
Figure 30 - Zone info

Fonctipon: état de fonctionnement de l'interface (voir art )

7.3.1.4 Séquence de vérification de la trame FC

Longueur: octetg(} G
BENE NN BNEEEEE

LSB

Contenu:

I'SO 7776;

Fonction: Info tio
polyndme gén e

se pendant la
afismission du FCS commence par le bit qui a été affecté ap coefficient le
jon est exécutée et acceptée automatiquement par les élémentg appropriés de

7.3.1.1 essage EOF (fin de trame)

Longueur: 1 octet

lo,1,1,1,1 1.1 0

Contenu: MSB LSB

Figure 32 - Zone EOF

Fonction: indique la fin du message
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7.3.1.3 Info (information)

Length: 1 byte

MSB LSB
Contents: o

Operation status of the interface:

— CPg (master attempts to close ring)

— CP1 (address and drive identification)
CP->_(parameterization) AN
— CPg3 (cyclic parameterization)

= OO O O

O R P OO

O r O Fr O
|

— CPg4 (cyclic operation)
Figure 30 — Info field

Function: Qperation status of the interface (see clause 9).

7.3.1.4 FCpB Frame check sequence

Length: ytegs

BEEEEPSEEENENSEN

Contents: SB
CS field
Function: 46.2 of ISO/IEC 3309 and ITU-T X.25, [3.6 of
al: G(x) = X16 + x12 + x5+ 1.
NOTE i ; teld which is sent in reverse sequence during the transmission of the
telegramns. issh pCS starts with the bit that is assigned to the highest-valued cogfficient
(X15)2 ecNted and supported automatically by the appropriate interface elements.
7.3.1.5 EO imiter (end of frame)
Length: 1 byte
T T T T T T T
o0 1 1 1 1 1 1. 0
] ] ] ] ] ] ]
Contents: MSB LSB

Figure 32 — EOF field

Function: indicates the end of the telegram.
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7.3.2 Message de données relatives a la liaison principale (MDT)

La structure du MDT est identique a celle illustrée par la figure 33. Le MDT est un message de
groupe et il est transmis par la liaison principale avec une adresse cible de diffusion (c'est-a-
dire que tous les dispositifs d'entrainement reliés doivent recevoir le message). La zone de
données du MDT dispose d'un nombre aussi important d'enregistrements de données qu'il y a
de dispositifs d'entralnement desservis par la liaison principale. La longueur des
enregistrements de données individuelles peut varier. L'affectation d'un enregistrement de
données a un dispositif d'entrainement (adresse XX) s'effectue au cours de l'initialisation par
I'intermédiaire de I'IDN 00009.

Chaque enregistrement des données relatives & un dispositif d'entrainement dans le MDT se
compose d'une partie fixe et d'une partie variable (se reporter a la partie centrale de la
figure 33). La partie fixe de I'enregistrement de données comporte Ies/zon\es “‘commande” et
“info Tlvibe-iiaibun primcipate™:

La partie variable de l'enregistrement de données (se reporte ieure de la
figure|33) peut étre utilisée pour les enregistrements individuel >ives a un
dispogitif d'entrainement quelconque. Cependant, seuls I'éléthen loitation) du
bloc de données et les données d'exploitation de longueut fi 3 pts) peuvent
étre ufilisés. L'IDN 00015 du parameétre de type de message i i es données

d'explpitation qui sont incluses dans la partie variz Yo(R o bnnées. Les
données d'exploitation appropriées, relatives a de prédéfinies
par c¢ parameétre. La structure du message_p la liste de
configuration IDN 00024.

rs@nnaliséxest ué

erminée par

Structpre générale du MDT:

7.3.2.1 Délimiteur de message BOFR (d@e am
Se repgorter a 7.3.1.

7.3.2.2 Adre@ci e R

Se reporter a 7.3:
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7.3.2 Master data telegram (MDT)

The MDT has the structure shown in figure 33. The MDT is a group telegram and is sent by the
master with a broadcast target address (i.e. all connected drives shall receive the telegram).
The data field of the MDT has as many data records as there are drives which are serviced by
the master. Individual data records may vary in length. The assignment of a data record to a
drive address XX takes place during initialization via IDN 00009.

Every drive data record in the MDT consists of a fixed and a configurable part (see figure 33,
center). The fixed part of the data record contains the fields 'control' and 'master-service info'.

The configurable part of the data record (see figure 33, bottom) can be used for individual data
records for _any drive. Only element 7 (operation data) of the data block; however, and

operation dg
IDN 00015

data record.

parameter.
labelled IDN

General stry

7.3.2.1 BOJF telegram delimiter (beginning of frame)

Refer to 7.3

7.3.2.2 AD

Refer to 7.3|1.2

ta configured in two or four byte strings can be used. The telegram type™parg
see 8.3) determines which operation data is included in the cgunfigurable.paxt
The appropriate operation data for standard telegra s, defined b
The structure of the application telegram is determined_b i
00024.

cture of the MDT:

1.1.

R target address

&

\meter
of the

gzthis
L list
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Début d'enregistrement de données 1 du dispositif d'entrainement portant I'adresse XX.

Cela est défini par les données d'exploitation IDN 00009 de ce dispositif d'entrainement (k =1).

Début d'enregistrement de données k du dispositif d'entrainement portant I'adresse XX.
Cela est défini par les données d'exploitation IDN 00009 de ce dispositif d'entrainement.

,  |Début d'enregistrement de données K du dispositif d'entrainement
1 1 portant I'adresse k. Cela est défini par les données d'exploitation

" | " IDN 00009 de ce dispositif d'entrainement.

\ |
L L |
BOF [ ADR [Enregis. données 1 Enregis. données k Enregis. données k Fcs | EOF
Igligfgslig” Disp. d'entrain. XX Disp. d'entrain. XX Disp. d'entrain. XX |

| |
|<— Longueur de la zone de données définie par Ies—>|

données d'exploitation IDN 00010 pour tous les dispositifs d'entrainement
(la valeur est identique pour tous les dispositifs d'entrainement)

/N

Aregistrement de données k pour le dispositif d'entraTnemerN

i VAN

Info service | Données d'exploitation
Commande | de la liaison le di itif d q
" A pour le dispositif d'entrainementX

L.———Partie variable de l'enregiste

Partie variable de I'enregistrement
de donrjées k pour le dispositif
d'entraijement XX

| | ! ) o —
Données d'exploitation|Données d'eXploitatiof nnées drexploitatio Données d'exploitatio
IDN eeeee /\ DN esve DKl seeee IDN eeeee

Fig e données relatives a la liaison principale (MDT)
Conte
7.2.2. mande relatif au dispositif d'entrainement XX
4
Bit 15-L3
111 Il convient que le dispositif d’entrainement suive les valeurs de commande
Bit 15 (MSB) Dispositif d’entrainement EN SERVICE/HORS SERVICE
0 Dispositif d’entrainement HORS SERVICE: lors du changement de 1 — 0 le dispositif d’entrainement
réduit au mieux sa vitesse, puis désactive le couple a nmni,. L'étape de puissance peut rester active
(seulement possible lorsque le bit 14 = 1)
1 Dispositif d’entrainement EN SERVICE
Bit 14 Dispositif d’entrainement validé
0 Non validé: lors du changement de 1 — 0, le couple est immédiatement désactivé et les impulsions de
I’état de puissance sont bloquées (indépendant des bits 15 et 13)
1 Dispositif d’entrainement validé
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Start of data record 1 of drive with address XX. This is defined by

the operation data in IDN 00009 of this drive (k =1).

Start of data record k of drive with address XX. This is
defined by the operation data in IDN 00009 of this drive.

, Start of data record K of drive with address XX.
1 ! This is defined by the operation data
\ VO Y ¥ in IDN 00009 of this drive

(O O n T M
BOF | ADR Dgta record 1 Data record k Data record K FCS EOF
rondenst | 0MIVE @dd. XX drive add. XX drive add. XX |

[ [
|<— Data field length defined by operation —>I

data IDN 00010 for all drives
value is the same for all drives
( ) T~

Data record k for drive XX

—

I Master |
Control k | service Operation data for drive XX \
info k .
|l Fixed part of data | Configurable part o AVAY
record k for drive XX data record k for drive X

Operation data Operation data

S Op Mdata

IDN eecee oy IDN eecee
u aster Data Telegram

Contents of individual fi¢
7.3.2.3 Control k coxtr ve XX
Length: 4 two bytes
Contents:

Bit 15-13

111 Drive should follow command values
Bit 15 (MSB) | Drive ON/OFF
0 Drive OFF: when changing from 1 -> 0: drive is decelerated as best as possible, followed by disabling of the

torque at n mjpn. The power stage can remain in an activated state (only possible when bit 14=1)

1 Drive ON
Bit 14 Enable drive
0 Not enabled: when changing from 1 —> 0, torque is immediately disabled and the power stage pulses are

blocked (independent of bits 15 and 13).

1 Enable Drive
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Bit 13 Arrét/redémarrage du dispositif d’entrainement (peut étre utilisé pour stopper le dispositif d’entrainement sans
tenir compte de la fonction de la commande numérique actuellement active)

0 Arrét du dispositif d’entrainement: lors du changement de 1 - 0 le dispositif d’entrainement est arrété selon
le paramétre d'accélération (IDN 00137 ou 00138) et la boucle de commande reste fermée (seulement
possible si les bits 15 et 14 sont mis & 1)

1 Redémarrage du dispositif d’entrainement: lors du changement de 1 - 0, la fonction d’origine est maintenue
avec le parameétre d’accélération

Bits 12, 11 Réservé

Bit 10 Bit de synchronisation de la commande numérique: ce bit est initialement mis a zéro. Il devient valable en CP5
et reste valabe au cours des fonctions commandées par le dispositif d’entrainement. Le bit est basculé avec la
durée de cycle de la commande numérique (f\.,.) indiquant la mise a jour de la valeur de commande (par
exemple utilisé pour la synchronisation de l'interpolation de la commande numérique avec l'interpolation fine
dans le dispositif d’entrainement) TN

Bits 9, § Mode de fonctionnement

N

00 Mode de fonctionnement primaire (défini par les données d’exploitffﬁ/b%}QN 06({3?)\

01 Mode de fonctionnement secondaire 1 (défini par les donnéW)%@teh‘@n\ﬂ{N &‘)(@}}\

10 Mode de fonctionnement secondaire 2 (défini par les donnéés\d’e)Mo}\lDN\@Q@)

11 Mode de fonctionnement secondaire 3 (défini par les Qnésé\gx%@on Ibgl 00035)

Bit 7 Bit 2 de commande en temps réel (IDN 00302) \

Bit 6 Bit 1 de commande en temps réel (IDN 093:06) (7 \/

Bits 5, 4} 3 Elément bloc de données /\& X\/ / (\\ \>

000 Voie de service non activé@rm%%c@ de\sgrvice\{u interr9lnpt la transmission en courp

001 IDN de la donnée d’exploitatiom La vor servise est fermée pour I'ancien IDN et ouverte pour le nouvel IDN

010 Nom de la donnée d’exploitation

011 Attribut déa}@Qn\‘m@‘t@oM N >

100 Unité[H{Iahhqnée d’e()einte&)Q )

101 VaIeLL{d’é(ré\}ﬁQima}éX \

110 \Y/ %%ntree%am

111 (Qne\a\ }bn\ctl%é?‘n%}{/

Bit 2 \\

0 éx\m%w{nl\-\({)n\gcours

1 % &rn ere gommunication

A

0 Lec}re info service

1 Ecriture info service

Bit O MHS

0/1 Protocole de transport de la liaison principale

Fonction: commandes de contrble relatives au dispositif d'entrainement XX.
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Bit 13 Halt/restart drive (may be used to stop the drive regardless of the presently active control unit function)
0 Halt drive: when changing from 1 —> 0, drive is halted according to the acceleration parameter (IDN 00137 or
00138) and the control loop remains closed (only possible when bits 15 and 14 are set to 1).
1 Restart drive: when changing from 0 —> 1, original function is continued maintaining the acceleration
parameter.
Bits 12, 11 Reserved
Bit 10 Control unit synchronization bit: this bit is initially set to 0. It becomes valid in CP3 and shall remain valid
during drive-controlled functions. This bit is toggled with the control unit cycle time (¢ Ncyc) indicating the
update of the command value (example: used to synchronize the interpolation in the control unit with the fine
interpolator in the drive)
Bits 9, 8 Operation mode '/\
00 Primary operation mode (defined by operation data IDN 00032) /\\ ~
01 Secondary operation mode-1 (defined by operation data IDN 00033) /\ \
10 Secondary operation mode-2 (defined by operation data IDN 00034) \
11 Secondary operation mode-3 (defined by operation data IDN 0003;;)\ \ \ \ \/
Bit 7 Real-time control bit 2 (IDN 00302) & \ \ X
Bit 6 Real-time control bit 1 (IDN 00300) / O \
Bits 5, 4, 3 Data block element A\ K g 7 . \/
000 Service channel not active, close seryiC chanryhs& brék a ténséi\s}ion i%rogress
001 IDN of the operation data. The service haMNoseﬁ{or the\previous/ IDN and opened for a new |DN
010 Name of operation data
011 Attribute of operation data \ \)
100 Units of the operatlzﬁdeﬁ\ [_\\ \) N >
101 Minimum input \{éh{e (\ \j
110 Maxmuwutk@ue \
111 Operatiﬁ\ga%,\& \ \
Bit 2 /\& \/\
0 Transmi&on\qbqgreg\ \/
) parawm e N
s IR N\
0 M&/ic&w
1 Writew 9)0
Bit O MHS
0/1 Service transport handshake of the master

Function:

control commands for drive XX.
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7.3.2.4 Info service de la liaison principale k

Longueur: deux octets

Contenu: MSB LSB

Figure 34 — Zone info service de la liaison principale k
Fonction: Voie de service de la liaison principale au dispositif d'entrainement XX.

La zone info service de la liaison principale est la mémoire (CNM) pour le transfert de données
non cycliques de la liaison principale vers un dispositif d'entrainement, qui s'effectue

partiellement pendant I'échange de données cycliques (voir 7.4).
7.3.2.%5 Partie variable de I'enregistrement de données k
Longueur: plusieurs zones a deux octets ou a quatré.octe
[ L I
Contenu: MSB Octet ELEVE Octet FAIBL SB De gonnées d’explpitation
ou
S O O N N O A
Octet FAIBLE LSB
xploitation
d'exploitation
Fonction: 6 i elérent 7) transmises de facon cycligue par la liaison
princiyg i \
7.3.2.6
Se req
7.3.29
Se ref

7.3.2.8 Exemples de messages de donnees relatives a la liaison principale

Afin de simplifier l'utilisation de l'interface SYSTEME, plusieurs messages préconfigurés,
présentant une structure fixe pour les enregistrements de données ont été définis pour divers
modes de fonctionnement des dispositifs d'entralnement. La sélection du message
préconfiguré approprié est déterminée par le paramétre de type de message (IDN 00015)
relatif & chaque dispositif d'entrainement (voir 8.3).

L'exemple ci-aprés illustre un MDT dans lequel tous les enregistrements de données k sont
sélectionnés pour le mode de fonctionnement "commande de vitesse" par le message
préconfiguré 2. Chaque enregistrement de données du MDT contient dans la partie variable
des données d'exploitation relatives au dispositif d'entrainement concerné (élément 7), a savoir
IDN 00036 (valeur de commande de vitesse).


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

1491 0O IEC:1995 — 135 -
7.3.2.4 Master service info k
Length: Two bytes

rrrrreorprrrrrrd

I T T T e e _I_I_I_I_I_I_I—I
Contents: MSB LSB
Figure 34 — Master service info field k
Function: Service channel from master to drive XX
N

The master [service info field is the container (CNM) for the non—cyclic dat fram the
master to a frive which takes place piecewise during cyclic data exchan .
7.3.2.5 Configurable part of data record k
Length: seyeral two byte or four byte fields

UL LU

MSB HIGH-Byte L
Contents: Two bytes of operation data
> (N
L /T T TN INCA T T AT T T T T T 171771
|_| 11 _II\_I:M_NI 1 M‘l 1 _M 1 _I B T R T T T
MSB HIGH-B N LOW-Byte LSB
four-bytes of operation data

Fig Operation data
Function: o which are transmitted cyclically from the master to a drive.
7.3.2.6 FC] ck seguence
Refer to 7.3
7.3.2.7 EOF telegram delimiter (end of frame)

Refer to 7.3.1.5.

7.3.2.8 Examples of master data telegrams

In order to simplify the use of the SYSTEM interface, several standard telegrams with fixed
structure for data records have been defined for various drive operation modes. The selection
of the appropriate standard telegram is determined by the telegram type parameter (IDN

00015) for each drive (see 8.3).

The following example shows a MDT where all data records k are set for the ‘velocity-control’
operation mode with standard telegram 2. Every data record of the MDT contains in the
configurable part the appropriate drive operation data (element 7), which is IDN 00036 (velocity

command value).
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7.3.3

La str
adress

La zohe de do

partie [fixe et
I'enregistreme
nememnt”.

BOF | ADR
Diffusion :
globale
Enregistrement de données 1
! J Commande de vitesse du
Commande | Infoservice dela I gispositif d'entrainement
| liaison ppnmpale (IDN 00036) )
Enregistrement de données 2
J " Commande de vitesse du
Commande Info service de la [ dispositif d'entrainement —
\ liaison p[incipale (IDN 00036) )
Enregisirement de donnees K|
I T Commande de vitesse du / N
Commande |/nfoservicedela | dispositif d'entrainemen

liaison p|iincipale (IDN 00036)

T
Commande

Enregistrey@®
! Comnrande dewitesse

pf_o service _de la M ntrainegent

liaison pr||n0|pale / DN 00036) \

de données du messjage

inement (liaison secondaire) a la liaison pringipale.

pose d'un enregistrement de données présentant une

sontient les zones “état” et “info service du dispogsitif d'entrai-
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(with ¢

7.3.3 Drive

The AT has
drive (slave

The data fig
figure 37, @
service info’

FC

11995 - 137 -
BOF | ADR
broadcastj
| | Data record 1
Master Drive velocity command
COI’]ItI‘O| serwqe info (IDN 00036) _)
(» | | Data record 2
Master Drive velocity command |_
Cor:trol service info (IDN 00036) )
° -
. VAN
Ddlda IeCOrd K
T T
L» Master Drive velocity command
Control service info (IDN 00036)
: : Data record’K
Control Master Drive velocit M
ontro service info (IDX00036) s
/[
&

the structure
to the er.

Id of the
enter).

m the

t (see
‘drive
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ADRJ Enregis. données m
BOF|ID'5P°5 Dispos. d'entrain. XX FCS rEOF

d'ent. x

Enregistrement de données m
du dispositif d'entrainement XX

Etatm | o deovast Données d'exploitation du dispositif
d'entrain. m d'entrainement XX
Partie variable de I'enregistrement
de données m du dispositif d'entrainement XX

du dispositif d'entrainement XX

/N

Figure 37 — Structure du message du dis SM ;

Initialisé par la liste IDN 00916

ou par le message sélectonn pr&
I
Données d'exploitation | Données d'exploitatio Dongées d'e; I0| tior] \Dennées d'exploitation
IDN eecee IDN eecee N oooo IDN\ eoese

La patrti aptie inférieurg de la figure
37) pd dividuels relatifs a un dispositif
d'entrainement quelconque. Cependant, seuls 2es d'exploitation) du bloc de
donnég ' aur. fiXe (déux ou quatre octets) peuvent étre
utilisés.

L'IDN 3) détermine les données d'exploitation
qui sont incluses daps 1a i snregistrement de données. Lps données
d'explpitation approprie i ages préconfigurés sont prédéfimies par ce

parametre. La struc

affecte¢e de I’IDT 00Q

7.3.3.1 Délimite

Se ref

7.3.3,
33<

Contenu:

rsennalisé est déterminée par la liste de gonfiguration

un octet

(voir figure 29)

Fonction:

adresse du dispositif d'entrainement XX

Toutes les valeurs sont validées sauf

- (00000000)y - reserveé;

- (11111111)p - adresse de diffusion globale.

Chaque dispositif d'entrainement doit avoir une adresse unique !

7.3.3.3 Etat m - mot d’état du dispositif d'entrainement XX

Longueur:
Contenu :

deux octets
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l I |
Data record m
ﬁv'z@ drive XX EOF
/ Data record m of d\“vexx\'
drive
Status m Sﬁfrglﬁ]e Operation data of drive XX

Fixed part of
data record m
of drive XX

Configurable part of data
record m of drive XX

Initialized by IDN list IDN 00016

( Or by the selected preterred telegram

)
||Operation data |Operation data| I‘Operation dat%IOperatio%xd\a})\
IDN seese IDN seese DN esese [P N seee

N

Figure 37 — Structure of the drive telégra

The configurable part of the data record (see figure 37,

records for any drive. However, only element 7 (operatio e data’block and opsg
data of fixed length (2 or 4 bytes) can be yse

Telegram type parameter IDN 00015 (see 8.8 which-operation data are inclu
the configurpble part of the data record. The approptiate operation data for standard tele]
is predefined by this parameter. The strugture on telegram is determined

configuration list labeled IDNO

7.3.3.1 Telpgram delimit b

Refer to 7.3|1.1. Q

7.3.3.2 AD
Length
Contentz re\9)
Function rive XX

(00000000)p - reserved;

bewwused for individual data

bration

ded in
grams
by the

(11111111)g - broadcast address
Each drive shall have a unique address!

7.3.3.3 Status m - status word of drive XX
Length: two bytes

Contents:
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Bit 15, 14 “Prét a fonctionner”

00 Dispositif d’entrailnement pas prét pour la mise sous puissance, contrdles internes encore non achevés avec
succes

01 Logique du dispositif d’entralnement préte pour la mise sous puissance principale (fraction de I'étape de
puissance)

10 Dispositif d’entrainement prét et sous puissance principale, le dispositif d’entrailnement est libre de couple, les

impulsions d'étape de puissance sont bloquées

11 Dispositif d’entrainement prét & fonctionner, “dispositif d’entrainement validé” et dispositif d’entrainement EN
SERVICE sélectionnés et actifs, le dispositif d’entralnement subit un couple. L’étape de puissance est active

Bit 13 Arrét du dispositif d’entrainement - Erreur en C1D (données d’exploitation IDN 00011)
0 Pas d'arrét

1 Arrét du dispositif d’entrailnement da a une erreur [

Bit 12 Changement de bit en C2D (données d’exploitation IDN 00012) /\& ) (\

0 Pas de changement \

1 Changement < \ \ >
Bit 11 Changement de bit en C3D (données d’exploitation M}Q \\ \

0 Pas de changement \ \/

)

1 Changement

(O
Bit 10 (Réserve) (\\// /\ \

A
Bits 9,|8 Mode de fonctionnemen{@el < < K J )\/

00 Mode de fonctionnement p}glre?di\xgar donn exploitation IDN 00032)

01 Mode de fonctionnement éecoqdau@ 1}&{}\8&“ données d’exploitation IDN 00033)

10 Mode d?/(}rc{iom}ement\s\a{onéh@})(défMar les données d’exploitation IDN 00034)

11 thl\hement s\s(\{?ls@re 3 (d%par les données d’exploitation IDN 00035)

 proma— S

Bit 6 < @t lietat er»ém}s\ree\wg\ga/M

Bit 5 %mmWnde de procédure (voir 7.4.4.2)

0 >’~§§c@ chaggement d'état de commande de procédure

1 /\\thn\ge}w\nt E’éj\at de commande de procédure

Bits 4, ,3\\ Nsek\é)

Bit 2& \ \gr r(v/éir 7.4.2.3)

0 Pa\;d’erreur

1 Meur dans la voie de service, message d’erreur dans I'info service du dispositif d’entraihement
Bit 1 Occupé

0 Etape terminée

1 Etape en cours

Bit 0 AHS

0/1 Protocole de transport du dispositif d’entrainement

Fonction: état de fonctionnement du dispositif d'entralnement XX
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Bits 15, 14 'Ready to operate'

00 Drive not ready for power up, internal checks not yet concluded successfully

01 Drive logic ready for main power on (power stage section)

10 Drive ready and main power applied, drive is free of torque, power stage pulses are blocked

11 Drive ready to operate, 'enable drive' and 'drive ON' are set and active, drive is affected with torque. Power

stage is active

Bit 13 Drive shutdown - Error in C1D (Operation data IDN 00011)

0 No shutdown

1 Brive-is-shtdewn-due-to-errer [/\

Bit 12 Change bit for C2D (operation data IDN 00012) A(‘ (\

0 No change < \

1 Change /\ \ \
Bit 11 Change bit for C3D (operation data IDN 00013) \ \\\ \

0 No change \\

1 Change A~ \ \

Bit 10 (Reserved) F\\)/ N

Bits 9, 8 Actual operation mode /\ {\\ % ( Q ‘\)

00 Primary operation mode (defined by opx@tic%(@\ta\lDNEQOBZ)\/

01 Secondary operation mode—1 (define(ﬁ)/‘(\)peratiéw\d\ale\lDNO%)

10 Secondary operation /dee—Z (define(}\by okxgrﬁskn d%ﬁ\IMOM)

11 Secondary operation&:qoneﬁnMem dMN 00035)

Bit 7 Real-time status{ NQ@\\O%O&\ \/

Bit 6 Real-fipé Status gt 1 IDN)00304) >

Bit 5 ProceduM)r(ﬁMang\xbit @{7@2)

S
0 No change/mce\&uﬁé)“mandﬁftus

1 Chyg@gﬁ{o&{jNon}x\anMs

Bits 4, 3 (Ré*iervedx \

Bit 2 q| Me 42.3) \
0 SN

1 Error ianhannel, error message in drive service info
Bit 1 Busy

0 Step finished

1 Step in progress

Bit O 'AHS'

0/1 Service transport handshake of the drive

Function: Operation status of drive XX.
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7.3.3.4 Info service du dispositif d'entrainement m
Longueur: Deux octets
UL L L
_l_l_l_l _I_I_I_ _l_l_l_l_l_l _I_
Contenu: MSB Octet ELEVE Octet FAIBLE LSB

Figure 38 — Zone info service du dispositif d'entralnement m

1491 0O CEI:1995

Fonction: voie de service du dispositif d'entrainement XX & la liaison principale

La zone info service du dispositif d'entrainement est la mémoire (CNA) pour le transfert de
données non cycliques d'un dispositif d'entrainement vers la liaison principale, qui s'effectue

partiellement pendant I'échange de données cycliques (voir 7.4) VAN
7.3.3.5 Partie variable de I'enregistrement de données m
Longueur: plusieurs zones a deux octets ou quatre getets
UL L L L L
S e T T Ty A T T T e | _l_l<|
Contenu: MSB Octet ELEVE Octet FAIBLE L D données d’exgloitation
ou

N/
ISBEAERN RSN RER S

Quatre locte

e données dexploitation

Fomction: contient les”dot
panq un dis

7.3.3.6

Se req

7.3.3]
4

Se ref

7.3.3.13 Exemplede message du dispositif d'entrainement

Octet FAIBLE LSB

ycliguement

Afin de simplifier l'utilisation de l'interface SYSTEME, plusieurs messages préconfigurés,

présentant une structure fixe pour des enregistrements de données, ont

été définis pour

différents modes de fonctionnement des dispositifs d'entrainement. La sélection du message
préconfiguré approprié est déterminée par le paramétre de type de message (IDN 00015)

relatif & chaque dispositif d'entrainement (voir 8.3).

L'exemple ci-aprés illustre un AT dans lequel tous les enregistrements de données m du
message préconfiguré 2 sont sélectionnés pour le mode de fonctionnement "commande de
vitesse". Chaque enregistrement de données de I'AT contient dans la partie variable les
données d'exploitation relatives au dispositif d'entrainement concerné (élément 7), a savoir

IDN 00040 (valeur de commande par retour de vitesse).
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7.3.3.4 Drive-service infom

Length: two bytes

Contents: MSB HIGH-byte LOW-byte LSB

Figure 38 — Drive—service info field m
Function: service channel from drive XX to master.

The drive-service info field is the container (CNA) for the non cyclic data exchange from a drive

to the masterwhich-takes plnr\n piecewise rhlrlng r‘\J/r‘Ilr‘ data nvr\h:\ngn (enn Z /I)

7.3.3.5 Configurable part of data record m

Length: several two byte or four byte fields

Contents MSB HIGH-byte LOW-byte 5 ofqperation data

> /\ /(> Q
1T T T T T T T T TTTINI T RNITNT TN DR T T 1T 1T
S T M M T T e _|_| B T | M_I _\IQ_I*L_I__l 1 _I_l
MSB HIGH-byte LOW-byte LSB
four bytes of operation data
Function: Con@ S eht 7) which are transmitted cyclically from a

drive to the master:

7.3.3.6 FC
Refer to 7.3
4
7.3.3.7 EO

Refer to 7.3

7.3.3.8 Example of drive telegram

In order to simplify the use of the SYSTEM interface, several standard telegrams with fixed
structure for data records have been defined for various drive operation modes. The selection
of the appropriate standard telegram is determined by the telegram type parameter
(IDN 00015) for each drive (see 8.3).

The following example shows an AT where the data record m is set for the ‘velocity-control’
operation mode with standard telegram 2. The data record of the AT contains in the
configurable part the appropriate drive operation data (element 7) which is IDN 00040 (velocity
feedback value).
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Dispos. j
d'ent. xX
T Lo
Info service
: = | Valeur de retour de la
Etat Ild.ggtg;?gg,ﬂgfnr vitesse (IDN 00040) )

|
C» l
FCS T EOF
|

Enregistrement de données m

guré 2

7.3.4

Pendg . ont transmis
dans des tranches de temps prédéterminées. Par conséque ¢ hronisations

s'effeqtuent par rapport a la fin du MST. La synchr bour chaque
dispogitif d'entrainement au cours de CP,.

. A\

(Donnrges dexploitatign 1D 0050/2 tous les dispositifs
d'entrailnement, m valel pou es dispositifs d'entrainemgnt)
M| A

[MsT|  [ATi| AR 4 [ATMm] [ mDT | [m$T]
(CIW .. (CR)

(Données d'exploitati
IDN 00006 du djspositif
d'entrainement

[N : »

(Donné iati

IDN 00006.d4 it tim
d'entrairement XX) e AN -
wxploitaﬂon IDN 00006 du)

ispositif d'entrainement XX) f1.m o
(Dornées d'exploitation IDN 00006 du)

ispositif d'entratnement XX) t2

4 >

(Données d'exploitation IDN 00089 de tous les dispositifs
entrainement, méme valeur pour tous les dispositifs d'entrainement)

.

Figure 41 — Diagramme de synchronisation relatif au fonctionnement cycliqu

1%

7.3.5 Eléments binaires en temps réel

Deux éléments binaires en temps réel sont réservés, dans le mot de commande du MDT et
dans le mot d'état de I'AT, qui peuvent étre utilisés pour des affectations spéciales (IDN). Les
affectations sont transmises, a la demande, par l'intermédiaire de la voie de service. Les
éléments binaires en temps réel, représentant des signaux, indiquent un certain état ou
événement sélectionné (par exemple niveau des signaux de commutation) dans la liaison
principale ou les dispositifs d’entrainement. Cet état ou événement de la liaison principale au
dispositif d’entrainement et vice versa est représenté en temps réel.


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

1491 0O IEC:1995 — 145 -

drive xx _)

| T
Drive Velocity feedback value
Status |I service info (IDN 00040) 3

|
C> l
FCS ]I EOF

Data record m

Figure 40 — Example of a drive telegram
(standard telegram 2 for velocity control operation mode

7.3.4 Timing diagram for cyclic operation

During cyclic operation of the SYSTEM interface, ele
predeterminged time slots. All timing is in reference to the ehd

timing is estpblished for every drive during CP». (\
! Seye\ N

[msT]

(CR)

Ky

f1im

[

\{\iwt\w 00006 of drive XX) ¢,

peratlo data IDN 00089 of all drives, value is the same for all drives)

re 41 — Timing diagram for cyclic operation

-
(Operation datalDNW , sa e aluj\ﬁl drives)
vstl  [ATa] [AT2] 4 IATH] 4 \) MDT_|

(CR,)

7.3.5 Real-time bits

i 1ed in
priate

Two real-time bits are reserved in the control word of the MDT and in the status word of the
AT, which can be used with special assignments (IDNs). Assignments are transmitted on
demand via the service channel. The real-time bits are signals which indicate some selected
status or event (e.g. level of switching signals) in the master or the drives. This status or event

from the master to the drive and vice versa is represented in real time.
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Les bits de commande en temps réel (dans le mot de commande du MDT) sont distincts des

bits d'état en temps réel (dans le mot d’état de I'AT).

Les éléments binaires en temps réel sont structurés de facon logique (se reporter également a
une description détaillée a I'article 8) au moyen des affectations suivantes:

- la liaison principale utilise

I'IDN 00301 d'affectation pour

informer

le dispositif

d'entrainement de la valeur logique (IDN...) que la liaison principale a affecté au bit de
commande en temps réel 1 (IDN 00300) dans le mot de commande (bit 6) du MDT.

- la liaison principale utilise

I'IDN 00303 d'affectation pour

informer

le dispositif

d'entrainement de la valeur logique (IDN...) que la liaison principale a affecté au bit de
commande en temps réel 2 (IDN 00302) dans le mot de commande (bit 7) du MDT.

- la
d'en
au

I|a|son prmmpale ut|I|se

— Ja liaison principale utilise
d'eptrainement de la valeur logique (IDN...) que le dispositi
au pit d'état en temps réel 2 (IDN 00306) dans le mot d'été

Toutes les affectations logiques doivent étre des IDA
(éléments binaires, signaux de commutation).

Tous
signifi¢
jusqu’

LorsqI"
affect
"donng¢

IDN O nne I'iform valeur logique est assignée
\@rl on'Pr{ncipaléNau bit de commande en temps réel 1

E\de (:B(Qma de)eﬁ temps réel 1 (IDN 00300)

IIDN 00305 daffectatlon pour

'IDN 00307 d'affectation ¢po

informer

Dispositif
d'entrainement

r la liajgon principale au bit de commande en temps réel 2

AN
IDN 00303)ydonne l'information; la valeur logique est assignée>

Bit de commande en temps réel 2 (IDN 00302)

L

Bit d'état en temps réel 1 (IDN 00304)

W

IDN 00305 donne l'information; la valeur logique est assignée S

le dispositif
yrait affecter

dispositif
it affecter

‘exploitation

servent leur
N 00000 ou

ipn d'un IDN
anjere l'erreur:

par le dispositif d'entrainement au bit d'état en temps réel 1

Bit d'état en temps réel 2 (IDN 00306)

A

par le dispositif d'entrainement au bit d'état en temps réel 2

IDN 00307 donne l'information; la valeur logique est assignée >

Figure 42 — Fonction des élément binaires en temps réel

Les applications des bits en temps réel sont décrites a l'article 8.
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Real-time control bits (in the control word of the MDT) are distinguished from real-time status

bits (in the status word of the AT).

Real-time bits are assigned a logic meaning (also refer to a detailed description in clause 8) by

means of the following assignments:

— The master uses assignment IDN 00301 to inform the drive which logical value (IDN
the master has assigned to real-time control bit 1 (IDN 00300) in the control word (bit 6) of

the MDT.

— The master uses assignment IDN 00303 to inform the drive which logical value (IDN
the master has assigned to real-time control bit 2 (IDN 00302) in the control word (bit 7) of

the MDT.

— The masteruses assigmment tDN-00305tomstruct thedrive whitchfogicatvatue ¢

the drive
AT.

— Them
the drive
AT.

All logical ag

Any real-time bits activated through these assignmen
overwrites or erases them with 00000 or unti| anothe,

When therelis a write access over the servi

ges thefogical assignment.

theix meahing until the master

hich is

assigned to|[ a real-time control bit, the Mdrive ge ) the error: 'operation data iq write

protected at|this time".

infe, the logical meaning
real-tirfe control bit 1

Drive

IDN o4 e » < -ti \/(IDN 00300)
0
R

M&%inm, the logical meaning
\1'§ assigned by master real-time control bit 2
e

eaktimé control bit 2 (IDN 00302)

>

XSS

Real-time status bit 1 (IDN 00304)

/[ >

IDNeesss

\> IDNO0305 gives the info, the logical meaning
is assigned by the drive to real-time status bit 1

Real-time status bit 2 (IDN 00306)

is assigned by the drive to real-time status bit 2

IDN 00307 gives the info, the logical meaning >

Figure 42 — Function of the real-time bits

Applications of real-time bits are described in clause 8.

) g

IDNeoooes
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7.4 Echange non cyclique de données (voie de service)
7.4.1 Généralités

Outre la transmission cycliqgue de données, l'interface SYSTEME donne la possibilité de
transmettre des informations non cycliques. Pour transmettre ces informations, deux octets par
dispositif d'entralnement sont réservés pour la voie de service (se reporter a la rubrique "info
service" en 7.3.2.4 et 7.3.3.4) dans le MDT et dans I'AT. Des bits spéciaux de commande et
d'état sont utilisés, dans le mot de commande du MDT ou dans le mot d'état de I'AT, pour
commander I'exécution dans la voie de service. De ce fait, la liaison principale est capable de
gérer des voies de service pour chaque dispositif d'entrainement relié.

Pendant une transmission non cyclique, les opérations suivantes sont possibles:

— jnitialisation de l'interface SYSTEME; /N

— fransmission de tous les éléments d'un bloc de données;

— fransmission des commandes de procédure;

— modification des valeurs limites, a la demande;

— modification des parameétres de la boucle de comman

— pbtention de messages d'état détaillés a partir d

- fonctions de diagnostics.
Toute| transmission non cyclique s's i adial service est
toujours déclenchée et commandé es actions, "lire [élément" et

"écrirg élément"”, sont du ressort de s les actions sont tgujours liées
au defnier IDN transmis.

La voie de service est jnij
transmission.

du cycle de

La liajson pringipale mmande de
synch onisati@ cessus non
synchfonisé dextai smission du
MDT ] pnisation de
traner’ et d'état de

servic
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7.4 Non-cyclic data exchange (service channel)

7.4.1 General

In addition to the cyclic transmission of data, the SYSTEM interface provides the ability to
transmit non-cyclic data. To transmit this data, two bytes per drive are reserved for the service
channel (see 'service info' in 7.3.2.4 and 7.3.3.4) in the MDT and in the AT. Special control and
status bits in the control word of the MDT or the status word of the AT are used to control
execution in the service channel. Therefore the master is able to support a separate service
channel for every connected drive.

During a non-cyclic transmission, the following operations are possible:

— initiali
— trans
— trans
— chang
— chang
— oObtain
— diagng
Any non-cy(

master. The
master. All g

The service
communicat

The master
timed proce
tr, or of the
service info
just before

ission of all elements of a data block;

ission of procedure commands;
ng limit values on demand;
ng control loop parameters on demand;

ng detailed status messages from a drive;
stic functions.

lic transmission via the servige channg

operations, 'read element'<or i

perations are always related to

channel is initialized during

on cycle.
and the drive| e 2 iming control. This synchronizes th
5 of the service cha ith the transmission starting time of the N
AT at@( i 43), efmore, the transport timing control writ
mation a i (ol and status bits in the appropriate telegram
b OF 11 .m.

by the
of the

pf the

B non-
IDT at
ps the

fields
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Liaison Information de la voie de servic
principale

Bits de commande
de la voie de service

2
] L )//
com- [Info service de la

mande |liaison principale
Voie de service Transmission du MDT

44— Commande de

synchronisation

Gestion 4o transmission AT recu
de la voie =~ Info service
de service Etat du dispositif |l —
d'entrainement
ra—
Bits d'etat de la \\

voie de service

Information de la voie de servicH

] - Bits d'état de la voie de service”
Dispositif Information de

d'entrainement la voie de service

Info/servige

pi o EN

N TVans is@de I'A \N
P

Gestion D
de la voie

>all M
de service < ™~ fosservicende 19 com-
%"3' on\pringipald mande [

In de
la voie de service
: its dg commande de la voie de service

Ct pirat transmission de données par la voie de servicg

X

7.4.2 (M edetransmission de la voie de service

La trahsmission ndn cyclique de données d'exploitation ou d'une commande de procédure est
traitéepar timtermediaiTe o ume Seguencte operationette predetermimee (voir figures 44 et 45),
relative & des actions individuelles. La liaison principale doit observer strictement la
configuration de ce diagramme de séquence opérationnelle.
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Master Service channel information
Service channel
control bits
! t
2 /
Master
Control service info
Service channel MDT transmission
-4—»  Transport
Service timing control Received AT
channel . -
management Status selrj\/rilc\:/ée info Bl

4
7.4.2 Servi

The non-cy

Service channel
qQ

Service channel information

Service channel status bits \\
Service channel <
information \

Drive

NN

%
Drive~ /SB
service in 1AUS /.

7 s

Service chann rangmissiq

- t
Transport k 1m

Service timing control ceived MBT
channel = or
managemen AN trol jeegp——m-——
g rvice info
\)\/

Seyvice channel control bits

chrannel data transmission scheme

| txansport mechanism

Clic/ transp of operation data or of a procedure command is handled

predetermin

() (TH 1 (H L £ 44 VR N L4 H (1
u o Tiaranmty a4 Pgrovctuinnyg STYUTTILE (STT  TTIYUITcs 95 4Adliu 59) TUT 11U

actions. The master shall strictly follow the outline of these diagrams.

via a
vidual
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Voie de service (phase de transmission = 2)
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La tra
bloc (
écriva

Au co
doiverf
comm
si I'élq

minimale

=101 _
D —

Ecrire valeur
imale

| bit5,4,3 bit1=1_|
=100 ) i1-0
D=0
\0it 54,3
=111

Lir e
aximal

= \
/~—Iot de copimande < ‘}
T Info service MDT Info service AT )
\ bit 5,4,3 \ bitl= Ecrire | Lire état ]
~001™ > b | des données
‘ Erreur: pag/d' IDN
 bit 5,4,3 bit 1= L™ Ecrire | ] y
=010 ) bit1=0 nom
tl= Lire
g == e T
\_Dit 54,3 bit1=1 Ecrire | __ y
=011 \ Hi1 -0 attribut - o~
= He
D g e TV
bit543  bit1=1 [ Eame | __,| \
=100 unité
bit1=0
gy
bit 5,4,3 bit1=1 i
\ > Ecrire valeur | —

; Lire ,
d

onnées

ment sera lu ou écrit. Pendant |'écriture, la zone d'info service de la liaisdg

de I'IDN du
répond en
rocédure).

données qui
ns le mot de
ans le bit 1,

n principale

(CNM) du MDT est remplie avec les données correspondantes pour le dispositif d'entrainement
(le contenu de la zone d'info service du dispositif d'entrainement (CNA) n'est pas valable).

Lorsque

lecture est sélectionnée,

le dispositif d'entrainement

insere

les données

correspondantes dans la zone d'info service du dispositif d'entrainement (CNA) de I'AT (le
contenu de la zone d'info service de la liaison principale (CNM) du MDT n'est pas valable).

Chaque action peut nécessiter plusieurs étapes, selon la longueur des éléments du bloc de
données a transmettre. Chaque étape transmet deux octets de données.
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The transmi
block (elem
procedure ¢

4
During the n
For this pu

Service channel (communication phase = 2)

-l

hnl I
¢ A
("Control word | Control word oT— AT_ )
service-info service-info
\Dit 5.4,3 \ bitl= IDN | __ Data status [
= 001.: 1> write > read ]
bit 5.4.3 ] Error] no IDN
\lt It} bitl=1 Name |
= 010.: W ] > write >
bit1=0 Name
g e

\bit543  bit1=1 ™ Awrbue | __ m —
— 01 1.:\ > write >

bit1=0 Attribute )
|‘ —— read /\\ <
bit 5,4,3 bit1=1 Unit
=100 bl write -~
itl= Unit
::=I- — ™ read N
\ bit 5,4,3 bit 1 = Minimum [ _
= 101.: _ 1> value write > — \/
bit1=0 nimum
A~ vhive ey
Maximuy,

\_bit 5,4,3 bit 1 = ]]
=11 .
bit1=0

[

lj’

aximiym
vallere

\bit 5.4,3 bit 1 =1
=111

(bit5,4,3
=000

of the service channel by sending the IDN of th
responds by writing the IDN with the data status

Following thjs, r indicates in bit 1 whether the element will be read or written to.
writing, the #mwmmmmmmmm

e data
or the

bssed.
word.
While
for the

drive (contents of the drive service info field (CNA) are invalid). When reading is selected, the
drive inserts the appropriate data in the drive device info field (CNA) of the AT (contents of the
master service Info field (CNM) of the MDT are invalid).

Depending on the length of the data block elements which need to be transmitted, several

steps may b

e required. Every step transports two bytes of data.


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

- 154 -

1491 0O CEI:1995

La liste ci-dessous indique les étapes nécessaires pour les éléments individuels d'un bloc de

données:
- élément 1 IDN une étape;
- élément 2 nom deux a 32 étapes;
- élément 3 attribut deux étapes;
- élément 4 unité deux a huit étapes;
- élément 5 valeur minimale  une ou deux étapes;
- élément 6 valeur maximale une ou deux étapes;
- élément 7 données une ou deux étapes (longueur fixe);

— fermeture de la voie de service

deux a 32 768 étapes (longueur variable);

une étape.

La lia

une transmission en cours (bit 2 = 0) ou la derniére transmissig

(bit 2 F 1). Une action exécutée en une seule étape est immédiate

liaison

La tra
termin|
comm
suivar

e principale,

ials
\a}eu’rniers octets

ée par la

rocédure se
s le mot de
‘exploitation

Figure 45 — Schéma de traitement par étapes

Nouvelle ¢tape Pas de réaction
P Elément(XX HS Erreur = 0 ; Busy = Busy
Info service.en rit& AHS = AHS
> 4 Etape recu
Erreur =0
L
> Infg e Busy =1
LN AHS = MHS
<\\\ ) \
\\k‘ Et Mulée — > Etape effectuée
A Erreur =0; busy =0
Elément (000)B MHS # MHS AHS = MHS
Info service en écriture
DELAI D’ATTENTE (err. syst) Erreur dans derniére étape
—1 Aprés 10 cycles de trans- SF=1S8B=0
mission sans reconnaissance AHS = MHS )
Message d’erreur en info
service
MHS Bit de protocole de transport de liaison principale (mot de commande, bit 0)
AHS Bit de protocole de transport du dispositif d’entrainement (mot d’état, bit 0)
Busy  Bit du dispositif d'entrainement en fonction (mot d’état, bit 1)
Erreur Bit d’erreur du dispositif d’entrainement (mot d’état, bit 2)
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The following list shows the necessary steps for individual elements of a data block:

- element 1 IDN one step;

- element 2 Name two to 32 steps;

- element 3 Attribute two steps;

- element 4 Unit two to eight steps;

- element 5 Minimum input value  one or two steps;

- element 6 Maximum input value one or two steps;

- element 7 Operation data one or two steps (fixed length);

two to 32 768 steps (variable I;agQ);

closing the service channel one step.

The master jndicates in bit 2 of the master control word a transmission j
the transmig
by the mastq

0) or
;k set

ith the
d with

The non-cy
deactivation
0) or transm

New step Nz/reaction
| Element (XXX)gWIHE# A Error = 0 ; Busy = Busy
Service=info during\rite AHS = AHS
AN aN

Step received
Error=0
Busy =1
AHS = MHS

V\/\vh

xOrt}p\) Step processed

Error = 0; busy =0
leme (OOO)B MHS # AHS AHS = MHS

Service—info during write

TIMEOUT (system error) Error in last step
—»-1 After 10 communication cycles SF=1SB=0
without acknowledgement AHS =MHS o
Error message in service—info

MHS Master handshake bit (control word, bit 0)

AHS Drive handshake bit (status word, bit 0)
Busy  Drive busy bit (status word, bit 1)
Error  Drive error bit (status word, bit 2)

Figure 45 — Step proceeding diagram


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

- 156 - 1491 0O CEI:1995

7.4.2.1 Bits de protocole

Pendant les transmissions non cycliques, la transmission de chaque étape est protégée par
deux bits de protocole de transport (bit 0) dans le mot de commande de liaison principale
(MHS) ou dans le mot d’état du dispositif d’entrainement (voir 7.3.2.3 et 4.3.3.3).

Pour chague nouvelle étape pendant la transmission, la liaison principale sélectionne le bit
MHS. Le dispositif d'entrainement reconnait, par le bit MHS sélectionné, qu'une nouvelle étape
doit étre exécutée. Une fois que le dispositif d'entrainement a regu I'étape requise et qu'il en a
accepté le traitement, il sélectionne son bit AHS et le met en égalité avec le bit MHS. En
comparant le bit MHS et le bit AHS, la liaison principale et les dispositifs d'entralnement sont
toujours capables de reconnaitre I'état réel de la transmission pendant une transmission non
cyclique.

Les conditions suivantes s'appliquent a la liaison principale:

Bit AHS de dispositif d'entrainement = bit MHS de liaison princip

-->[ I'étape a été recue et acceptée par le dispogitif e dispositif
d'entralnement commence le traitement. La~iaiso NiNG| it attendre
I'acquittement du traitement (bit occupé = 0, bit i
Bit AHS de dispositif d'entrainement # bit MHS d

-->| les étapes n'ont toujours pas, été reg i3 ;@es par le dispositif d'entrainement.
e étape.

Les cd

Bit MH

%pos' if el e

--> uie noupelle étape, le dispositif d'entraingment répéte

Bit MH igison i it ANS tdeAdispositif d'entrainement:

n principale

pendant la

Pendant chaque "cycle d'attente", la liaison principale ou le dispositif d'entralnement transmet
les données du cycle d'interface précédent dans la zone d'information de service.

A l'issue d'un nombre maximal de 10 cycles de transmission, la liaison principale établit une
condition de "délai d'attente" (time out) lorsque le dispositif d'entrainement n'acquitte pas
correctement la réception d'une étape en adaptant son bit AHS (voir 10.5).
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7.4.2.1 Handshake bits

During non-cyclic transmissions, the transport of every step is secured by two service transport
handshake bits. These are the bits 0 in the control word of the master (MHS) and in the status
word of the drive (AHS) (see 7.3.2.3 and 7.3.3.3).

For every new step during the transmission, the master toggles the MHS-bit. The drive
recognizes by the toggled MHS-bit that a new step needs to be executed. After the drive has
received the required step and secured it for processing, it proceeds to set its AHS-bit equal to
the MHS-bit. By comparing the MHS-bit with the AHS-bit, the master and the drives are always
able to recognize the actual transport status during non-cyclic transmission.

The followin

Drive AH

wait fd

Drive AH

--> the s
step.

The followin

master M

The service
during the tr

— when

— when

cycle into th

S-bit = master MHS-bit:

S-bit # master MHS-bit:
teps were not yet received or secured by the

0 applies to the drive's perspéctive:

HS-bit = drive AHS-bit:

transpg ane
ANsSmMiss .G

After a max

mum of 10 communication cycles, the master sets a 'time out' condition wh

>hal|

ne last

tycles'

erface

en the

drive does not acknowledge the proper reception of a step by matching its AHS-bit (see 10.5).


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

- 158 - 1491 0O CEI:1995

7.4.2.2 Bit occupé

Le bit occupé permet au dispositif d'entralnement de commander toute transmission non
cyclique. Le bit occupé indique que le dispositif d'entrainement est en train de traiter I'étape
requise a cet instant, ou qu'il est juste en train d'en terminer le traitement. La liaison principale
ne peut démarrer la nouvelle étape que lorsque le dispositif d'entrainement a transmis l'accusé
de réception du traitement (bit occupé = 0). Le bit occupé permet au dispositif d'entrainement
d'empécher la liaison principale de forcer trop rapidement le dispositif d'entrainement a traiter
les étapes.

Aucun parameétre "délai d'attente" (time out) n'est défini par l'interface SYSTEME pour
I'acquittement du traitement du dispositif d'entrainement. Cependant, au bout d'un certain
temps, il convient que la liaison principale soit en mesure d'interrompre une étape qui n'a pas
été acquittée par le dispositif d'entralnement, en fermant la voie de servi;,e\

7.4.2.3 Messages d'erreur dans la voie de service
Des efreurs peuvent se produire dans le mécanisme de transmission\d i rvice, par
exemple, lorsque les longueurs des données d'exploitation r i ncipale sont
différgntes des données d'exploitation relatives au dispositi ~ brsque I'IDN
n'est pas défini. 4 ment, un bit
d'erre neé, la zone
d'infor
Le dlsposmf d' entralnement est um 4 ali 4 v ' r lorsqu'une
nouve

- |orsque le MHS de la liaison prici ¥ itif d' 7 (étape non

engore acceptée);

— pu lorsque le bit ¢
Lorsquie le dispositiffie nat il 'é 5 , l'interrompt et
présenmte un accusé|de 3 >

- [mettant itfés lors d'un

cydle précéde

- eau 15);

4

Si la Ji prévoit de répéter la transmission d'un élément aprés ln message
d'erredr, | us faible valeur de I'élément est transmis en premier.
Tous les messages d'erreur possibles sont indiqués au tableau 15; Tes codages non utilisés

sont réservés.

Le mécanisme de transmission dans les étapes possibles pour le transfert de données de la
voie de service est illustré dans un exemple donné 'annexe |.
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7.4.2.2 Busy bit

The drive is able to control any non-cyclic transmission through the busy bit. The busy bit
indicates that the drive is processing or just finishing the requested step at this time. Not until
the drive sends the processing acknowledgement (busy bit = 0) is the master allowed to start
the next step. The busy bit allows the drive to prevent the master from forcing the steps on the
drive too quickly.

The SYSTEM interface defines no ‘time out' parameter for the processing acknowledgment of
the drive. After some time, the master should be able to interrupt a step which was not
acknowledged by the drive, by closing the service channel.

7 4 2 3 Se wiea-phannal arrar macocanac
B P4 et e T CTToT Mo SSTayttS

Errors can ( Qths of

the operatio N is
undefined). k ned in
the AT status word. When this bit is set, the service info field of fRINS code.

The drive is|allowed to report an error message only wher i Y led by
the master, that is:

— when master MHS # drive AHS
— busybit =1
When the dinive recognizes an error, it ignores the actiiahst bs by:

— setting the AHS-bit equg i PVious
cycle);

— setting the error bit {0

— sending the eryox _cod

— setting the busyMi
Where the master i
lowest-valug

e, the

All possible
P 4

The transpo
an example i

bwn in
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Tableau 15 — Messages d'erreurs
Groupe d'erreurs, bits 15.. Bits 3... 0
12
0000 Erreur générale
0000 Aucune erreur dans la voie de service
0001 Voie de service non ouverte
1001 Accés invalide a la fermeture de la voie de service
0001 Elément 1
0001 Aucun IDN
1001 Acceés a I'élément 1 invalide
0010 Elément 2
0001 Aucun nom ,/\
0010 Transmission de nom trop courte A A~
0011 Transmission de nom trop longue /\ \
0100 Changement de nom impossible \
0101 Nom protégé en écriture, a cet instant \ >
0011 Elément 3 NN\ YO\
0010 Transmission d'attribut trpp—ee{}e\ \ \\/
0011 Transmission d’attribu,ﬂrop)@gu \
0100 Changement d'a;tFHS{uk\imB&s/Ablf\
0101 Atyfﬁ}N)roté};é% é&iture éce(in tant >
0100 Eldment o )
0001 Auc nité
0010 Tra&]smis‘(sib&\d’u}iié}&g coyrte
041  THan mis% (}'\mité}@g\fgngue
N O\J\O (N Cha}gg\?ngnt d'unitMossible
I \Q/:L\O\ Lh‘q prét@\eé*eﬁ/écriture a cet instant
T AR B AN
NQOo1 \&qu}s)valeur minimale
/\\ \QO}Q ,}‘Fq\hsﬁ”lission de valeur minimale trop courte
\ \ 0 O\i\l )/ansmission de valeur minimale trop longue
( \ N\O (N Changement de valeur minimale impossible
\ \\ 01 0\1/ Valeur minimale protégée en écriture a cet instant
0110\ \ \ > Elément 6
3 \ 0001 Aucune valeur maximale
0010 Transmission de valeur maximale trop courte
UUITI TTansmission de valeur maximale trop longue
0100 Changement de valeur maximale impossible
0101 Valeur maximale protégée en écriture a cet instant
0111 Elément 7
0010 Transmission de données trop courte
0011 Transmission de données trop longue
0100 Changement de données impossible
0101 Données protégées en écriture a cet instant
0110 Données inférieures a la valeur minimale
0111 Donnes supérieures a la valeur maximale
1000 Données éronnées (par exemple: combinaison de bits incorrectes pour cet IDN)

NOTE - Les bits 11 — 4 sont toujours a 0
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Table 15 — Error messages

Error group, bits 15.. 12 [ Bits 3...0
0000 General error
0000 No error in the service channel
0001 Service channel not open
1001 Invalid access to closing the service channel
0001 Element 1
0001 No IDN
1001 Invalid access to element 1
0010 Element 2
0001 No name (
0010 Name transmission too short /\< A (\
0011 Name transmission too long < \
0100 Name cannot be changed /\ \
0101 Name is write-protected at this time \ \\ \
0011 Element 3 & \ \ X
0010 Attribute transmission too y\o/rt O \
0011 Attribute transmission toc(long(7 \/
0100 Attribut%annot be c@ahqéd// /\ \
0101 Attribé\e is iteﬁrot‘ect@ at th\§ tin}ej )\/
0100 Element \/
0001 No uni
0010 Unit tra\smis\s\ioh({o sh)\t\/
0011 Q Unithr\s\(ssim Ing)
010 p\ ‘Umnnat%{w
Q1 OQ \/\ Unmﬁvh\e-p%ugcted at this time
PR
q@ 1 \NQ/{Q\I}\(T‘I)I?H value
o}\}o\ Minim)\Zm value transmission too short
0 J\% Minimum value transmission too long
\ 0\ Minimum value cannot be changed
< \ 01 \ Minimum value is write-protected at this time
0110 RN \ Element 6
00 9>1 No maximum value
0010 Maximum value transmission too short
0011 Maximum value transmission too long
0100 Maximum value cannot be changed
0101 Maximum value is write-protected at this time
0111 Element 7
0010 Operation data transmission too short
0011 Operation data transmission too long
0100 Operation data cannot be changed
0101 Operation data is write-protected at this time
0110 Operation data is smaller than the minimum value
0111 Operation data is greater than the maximum value
1000 Invalid data (e.g. invalid bit combination for this IDN)

NOTE - Bits 11 — 4 are always 0
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7.4.3 Initialisation de la voie de service

Au début de CP,, chaque voie de service commence avec I'état suivant:

- les bits MHS dans le MDT et les bits AHS dans I'AT sont mis a 1 (voir 9.3.2). Tous les
autres bits de commande ou d'état de la voie de service sont mis a zéro;

— tout bit présent dans les zones d'information de service est invalide.

En commencant avec CP,, les zones d’information de service dans les MDT et les AT sont
validées. Cela implique que la liaison principale et une liaison secondaire desservant plusieurs
dispositifs d'entrainement figent I'état de la voie de service avant la transmission entre un
dispositif d'entrainement et un autre. En adressant une nouvelle fois ce dispositif
d'entrainement a un moment ultérieur, la liaison principale et la liaison secondaire sont
réinitialisées a cet état figé.

7.4.4 |Fonctions de commandes de procédures par l'intermédiaire de vice

Dans |[l'interface SYSTEME, des fonctions de commandes vent étre
édure est

transmises par l'intermédiaire de la voie de service. Une

consigérée comme un type spécial de données non cycliqu [ transmises
par l'intermédiaire de la voie de service, font appel a des ixes dans les
dispogitifs d'entrainement et dans la liaison principale. Br un certain
temps| Ainsi, une commande de procédure entraine ement d'un
proces nt aprés le
décler pour la trangmission de

donné mandes de procédure.

Contrg » 3 dont la transmission pst achevée
dés q mi d'une commande de procédiyire pendant
I'exéc e durée est indiquée pdr le bit de

chang )t d'état de I'AT). La liaison pfincipale est
egaler procédure pendant son exéctition, ce qui
estim SSi on cycliques.

Un ID G S Rropeié ont été affectés a chaque commande d¢ procédure.
Ceper émé vées ne sont pas tous définis, et d'autres ¢léments ont
une fd in¥ i gonne une description plus détaillée des commandes de
bnctions de

mmande de
ittement de

Le controle de commandes de procédure est intégré dans I'élément 7 du bloc de données
('élément 7 est toujours représenté comme une liste de bits relatifs & des commandes de
procédure) (voir tableau 16).

Les contrdoles de commandes de procédure permettent aux commandes de procédure ce qui
suit:

- la sélection;

- la validation de I'exécution;

— l'interruption en cours d'exécution;

- l'annulation.
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7.4.3 Service channel initialization

In CP1, each service channel starts with the following status:

— the MHS-bit in the MDT and the AHS in the AT are set to 1 (see 9.3.2). All other control

or status

bits of the service channel are set to O;

— any bits in the service information fields are invalid.

Starting with CP2, the service info fields in the MDT and the AT become valid. This implies that
the master and a slave servicing several drives freeze the status of the service channel before
switching from one drive to another. When addressing this drive again at a later time, the
master and the slave are set to this frozen status.

7.4.4 Procdqdure command functions via the service channel

In the SYST vice
channel. A hen
transmitted drives
and the mag d only
causes a fu ign, the
service char ata or
for more prdg

Contrary to mitted
step, the end of a procedure command ion is

indicated by
also able to
cyclic data t

Every proce
elements of
form. Proce
special proc

7.4.4.1 Prg

A procedurg
to the drive
procedure §
represented

tatus word). The mapter is
ich is not possible fdr non-

Not all
id other elements have a predetefmined
ore detail in clause 8. In this subclause, only
ctions in the service channel are discussed.

mand acknowledgment from a drive to the maste[. The
integrated in element 7 of the data block (element 7 is always

Procedure ¢

omiiand control allow procedure commands to be:

— set;

enabled for execution;
interrupted during execution;
canceled.
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Le dispositif d'entrainement acquitte la transmission d’'une commande provenant de la liaison
principale par l'intermédiaire de la voie de service, en acquittant la commande de procédure et

par le bit occupé dans son mot d’état.
Tableau 16 — Procédure de contréle commande
Bits 15-3 | (Réservé)
Bit 1
0 Interrompre I'exécution de la commande de procédure
1 Valider I'exécution de la commande de procédure
Bit 0
0 Annuler la commande de procédure
1 Etablir la commande de procédure
En cgmmengant l'initialisation (CPg,), toutes les commandes la liaison
principale doivent étre désactivées. Les contréles de commandes d ivent faire
I'objet|d'une mise a jour interne appropriée dans la liaison pr
L'acquittement d'une commande de procédure fait partie (voir tableau 17).
Afin dg recevoir un accusé de réception de com ncipale écrit
I'IDN de la commande de procédure par l'inter
Lors de I'acquittement d'une commande.de¢pro ndique I'état
réel de la commande de procédu 0 et 1 de
l'acquittement de la commande de contrdle de
commpnde de procédure et indiquent I'é
Tableau 17 - Acquittemeént andeXde procédure (état des données)
[N
Bits 159 (Reservlé) & ~—/
518 (N2 ¢ N
0 D Qéﬁ&&p@ta%&v %b@s>
1 Q{N d’&p@i@n non%lables
Bits 7-4 (R%Qe&i)
sis |\ | NN N\
0 Pz}s\\ﬂe{eur\% commande de procédure
1 Erreu \exécution de la commande de procédure impossible
Bit 2
0 Commande de procédure exécutée convenablement
1 Commande de procédure non encore exécutée
Bit 1
0 Exécution de la commande de procédure interrompue dans le dispositif d’entrainement
1 Exécution de la commande de procédure validée dans le dispositif d’entrainement
Bit O
0 Commande de procédure non encore établie dans le dispositif d’entrainement par la liaison principale
1 Commande de procédure établie dans le dispositif d'entrainement

En commencant linitialisation (CP,), toutes les commandes de procédure présentes dans la

liaison principale doivent étre invalidées en premier.

procédure doit faire I'objet d'une mise a jour interne dans la liaison secondaire.

L’acquittement de commande de
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The drive acknowledges the transmission of a procedure command from the master via the
service channel by its procedure command acknowledgment and the busy bit in its status word.

Table 16 — Procedure command control

With starting

internally.
The procedd

In order to
procedure ¢

When ackn
procedure c
ment are sir
procedure ¢

Bits 15-3 (Reserved)

Bit 1

0 Interrupt procedure command execution
1 Enable procedure command execution
Bit O

0 Cancel procedure command

1 Set procedure command

bwledging a procedure co
bmmand as given in table 17.
nply copies of the procedure ¢
bmmand.

owle

Table 17 - Pr%e}ﬂ{em Vi

ment (data status)

of the

of the
vledg-
of the

Bits 15-9 (Reserved)[\ A (‘\ \j
o TN S

0 Opw /déé\are vz}rsk \

1 Operﬁﬂé\\dat;\\@m}\&alid

Bits 7-4 ﬁes\{v&}*\

Bit 3

0 4 r\\tQ pw\ure command error

1 Errox: p&}m{e/command execution is impossible
o2 >

0 Procedure command-executed-correctly

1 Procedure command not yet executed

Bit 1

0 Procedure command execution interrupted in the drive
1 Procedure command execution enabled in the drive
Bit 0

0 Procedure command not yet set in the drive by the master
1 Procedure command set in the drive

With the starting of the initializing (CPg), all procedure commands within the slave shall be
disabled and then the procedure command acknowledgment shall be updated appropriately in
the slave internally.
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7.4.4.2 Bit de changement de commande de procédure

Afin d'informer la liaison principale de la fin d'une commande de procédure en cours
d'exécution dans le dispositif d'entralnement, un bit de changement d'état de commande a été
réservé dans le mot d'état (bit 5).

Seuls les changements suivants dans l'acquittement de la commande de procédure pourront
établir le bit de changement d'état de commande:

- commande de procédure exécutée convenablement (acquittement positif, le bit 2 passe
de 1 a 0);

- erreur, exécution de la commande de procédure impossible (acquittement négatif, le bit 3
passe de 0 a 1).

Tous les autres changements de l'acquittement de la commande de pr,ff‘?a?iurp (exemple: une

interry
?nande de
e qui y est

La lial
procéji

conter itivement ou
négati

Lorsqlie la commande de procédure est annulée pg TaiSo '} effets sur la
comm Hé le dispositif
d'entrainement sont au33| annulés. Si la I|a| inci iVé plusieurs

comm )}des de procédurg résultants

doiver d'état de commande, afin de
détermi

En re 2né i ule une commande de procgédure aprés
I'exéc g 3 si elle a été acquittée pos|tivement ou
négati

Une ¢ 3GE 5 mettant le bit 0 du contréle de cdmmande de
procé$ 5 mmande de
procédure.

L'état hmandes de

CB

cgf

CA

Pour |e_centr commande de procédure (CC), seules les valeurs ci-d¢ssous sont
permiges:

000000XX X=0oul

Lorsque CC n'est pas valable (> (11)g) dans I'état des données, le dispositif d’entrainement
affiche le message "données d’exploitation non valables".

Un changement d'état vers "commande de procédure non établie” (CA = (00000000)g), n'est
possible qu'en annulant la commande de procédure.

Lorsque plus d'une exécution de commande de procédure est active et si le "bit de
changement de commande de procédure" est activé par plus d'une commande de procédure,
ce bit est remis dans le mot d'état lorsque toutes les commandes de procédure ayant activé ce
bit sont annulées.
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7.4.4.2 Procedure command change bit

In order to inform the master of the end of a procedure command being executed in the drive, a
procedure command change bit has been reserved in the status word (bit 5).

Only the following changes in the procedure command acknowledgment will set the procedure
command change bit:

— procedure command properly executed (positive acknowledgment, bit 2 changes from 1
to 0);

— error, procedure command execution impossible (negative acknowledgment, bit 3
changes from 0 to 1).

All other changes of the procedure command acknowledgment (e.g. a re not

indicated by|the procedure command change bit.

The master shall read the data status by writing the IDN of the progeti check
the procedlire command acknowledgment contained therein, is ingy br the
procedure cpmmand was executed positively or negatively.

When a progedure command is canceled by the master/all e mand
on the procedure command change bit in the drive are gancel ere the master has
activated spveral procedure commands concurren g procedure command
acknowledgments shall be checked afteKsetting<a procedufe arid change bit in ofder to

determine which procedure command caus
ethure )d after it has been processed,
Iy ox negatively.

Q_in the procedure command control to (). This

As a rule, [the master shall cancel a
irrespective |of whether it was a

A procedurg command is

is independént from tie a
The followirj]g state nT1aeht ¢ | allowed state changes for procedure comands
using the following abbye

CB: proc (status word, bit 5)
CC: proc
CA: proé

For procedu and sontrol (CC), only the following values are allowed:

000000Xk——X—=0-o+1

When the CC is invalid, (> (11)g), in the data status, the drive generates the message:
‘operation data are invalid'.

A state change to '‘procedure command not set’ (CA = (00000000)g), is only possible by
canceling the procedure command.

Where more than one procedure command execution is active and the 'procedure command
change bit' is set by more than one procedure command, this bit is reset in the status word
when all procedure commands which had set the bit are canceled.
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|—CC=X0?

Commande de procédurg
non sélectionnée | CB=0
CA = 0000 0000

Sélectionner la commande de

procédure CC =01 |— CC= 011

Sélectionner Annuler la
et valider Commande de procédure commande
la commande sélectionnée CA = 0000 0001 de procédure '

4 CC =X0
de procédure ] /_K

cc=11 Sélectionner
et valider
la commande

de procédure

cC =11 I—CC=111
\4
faler 1a

Commande de procédure sélectionnée, @ nde

— validée, encore non exécutée procedure
CA =0000 0111 / cc dxo

la procédure
de commande -0
Commande
de procédure
exécytée

. g . p Annuler la
Commande de\procédu électionnée, commande
elfompue;, encorenon exécutée |—— —b

CA=0 0101 de procédure
traitée avec

CC=X0
erre D@@
CB j
ommand \lqgé{jure sélectionnég Annuler 1‘;‘
validéeet exécutée ——(jgog‘:(f)‘;zgu?e b
0000 0011 Co=x0

/\ \> |_ CcC= le
\: ;1 Commande de procédure sélectionnée Annuler la

Commande
de procédure

validée, encore non exécutée, erreu commande
CA =00001111 de procédure
CC =X0

Figure 46 — Machine d’état pour I’exécution de la commande de procédure
pour I'exécution de la commande de procédure
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|—CC=X0?

Procedure command not

set <

CA = 0000 0000

Set procedure

command CC =01 |— CC= 011

Set Cancel
and Procedure command set procedure '
enable CA = 0000 0001 command
procedure | CC=X0
command
cc=11 Set and
enable
procedure

command _
cc=11 |— CC= 111
\4

Procedure command set, enabled

not yet executed
CA =0000 0111

A [
Enable Interrupt
procedure
command
Procedure CC 11
command ool
executed Procedure\comR set nt rocedure
Progedure CB=1 n yet exeduted —— Procecure
conjmand o
progessed
with error
CB=1
Cancel
- procedure
command ’
CC=X0
< ®
Ce ure command set, enabled Cancel
procedure
not yet executed, error jo_
CA =0000 1111 ommanc

Figure 46 — State machine for procedure command execution
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7.4.4.3 Exécution d'une commande de procédure

Les exemples de processus donnés ci-apres illustrent les interactions entre la liaison principale
et le dispositif d'entrainement, y compris les exécutions de commande de procédure avec ou
sans interruption et les exécutions de commande de procédure avec messages d'erreurs. En

outre,

I'annexe J comporte un exemple détaillé représentatif des effets des exécutions de

commande de procédure dans la voie de service.

Controle de commande de procédure ' Acquittement de commande de procédure

de liaison principale | du dispositif d'entrainement

(Début de la commande de procédu@ |

\

[00000000 j00000011] Sélection de I:; commande

de procédurF

Exécution de
la commande (00000000
| de procédure

00000111]

}
|
Commande |
Ide procédure |
| correctement 0000000

exécutée
S o
OmMms

hangemert de la
dure (mot|d'état)

) Annulation de|
00000000 |OOOOOOOOl la commande
| de procédure| /\
(

de la commande de procédure [mot d'état)

%@22 oooobqoo ooodoooo|
‘-F(nulatlon des effets du bit de ¢hangement

(#

ande de procédure sans interruption

cedure  Acquittement de commande de procédur
| du dispositif d'entrainement

[©]

CDe(ut\\{{co}i@a e de }?rocedu} |

Sélection de |

00R00 0011] la commande
de procédure |

| -

I'—_lxécution de Y
In commande (00000000 ;00000111]

de procédure

Infnrmn‘rmn dd

|
[00000000 I00000001] la commande |
. de procédure |
o |Commande Y
de procédurefpppo0000'00000101]
[interrompue
| Réinitialisation
[p0000000 T00000000] ~ de la commiande
j de procédure ou
commande de
procédure &
niveau vali(?ée

l
[00000000; 00000011

B

Figure 48 — Exécution d'une commande de procédure avec interruption
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7.4.4.3 Procedure command execution

In the following examples of processes, the interactions between the master and the drive are
shown, including procedure command executions with or without interruption and procedure
command executions with error messages. In addition, annex J contains a sample detailed
description of the effects of procedure command executions in the service channel.

Master procedure command control ' Drive procedure command acknowledgment

| 00000000, 00000011 | Set procedurel
command RN

| Procedure

command |00000000| 00000111
| executing |

(Start procedure command)

| Procedure |
command |

L
| proPer"é [00000000;

execut
=% Set proce

! Cancel |
0000000,00000000 I procedure

| o command

ts of procedure
aT hange bit
(status word)

Y
CEnd of procedure comm\aqa

Figu@ﬂ rocegdu mand gxecution without interrupt

Master proceQﬂr@c\ an

Start prqcéét{\re\cohﬁqan
\ \ Set |

[ 0900000075000Q011 N\ precedure
\\ \ command |
\; | Procedure

| command 00000000, 00000111

N\

executing |
, Procedure | |
[ 00000000, 00000001 | command '
| o interrupt |
o Procedure

command | 00000000, 00000101
| interrupted |
Procedure

[ 00000000, 00000000 | cOMmMand |
reset Or |

L procedure
[00000000,00000011 | command |

| . enabled again,
o I

Figure 48 — Procedure command execution with interrupt
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Contrdle de commande de procédure  Acquittement de commande de procédure
de la liaison principale du dispositif d'entrainement

@ébut de la commande de procédu@ I

Sélection de

[00000000 bOODOD11] l2 commande |
de procédure |

Exécution de

|
la commande [o0000000 100000111|
| de procédure |

Exécution de | Sélection du bit d'erreur
la commande | (mot d'état) T~
| de procédure 05600000T00001111]
impossible
| P > Sélection ement|de
. la com $ état)
) Annulation de

| 00000000 {00000000] '& commande
de procédure |

|Commande <'

de procédure [000600QQ, DRO00BOY

Inon — g nulation des\effets du bit de ghangement

activée . s

| L (7 de }a com de de procédure (mot d'état)
Y N
Giw de la commande de procédure)

-

Figure 49 - Exécution d'une om@de denprocg¢dure avec message d'errey
8 Coptenu des donpées

8.1 Tlypes de@n
8.1.1 >

Données gg

r l'interface
S triés selon
des cfité t-a-dire qu'ils n'indiquent pas que les données d'exploitation
appar donné). Des IDN sont affectés, dans l'ordre ascendant, aux
donne Kation pon triées. Cet ordre est décrit de maniere détaillée dang cet article.
Les dpnn tion comprennent des parameétres, des commandes de pfocédure de
I'inter , ainsi que des valeurs de commandes et des valeurs de retoyr. L'élément
7 du Zﬁoc de données est également désigné par "données d'exploitation" ou plus| simplement
par "données" (se reporter a la structure de bloc de données, figure 24).

Donng
SYST

Parameétres: Les paramétres sont utilisés pour effectuer des ajustements dans les dispositifs
d'entrainement et dans la commande numérique, destinés a assurer un fonctionnement du
systéme exempt d'erreurs (se reporter également aux données d'initialisation).

Commandes de procédure de SYSTEME: Les commandes de procédure de SYSTEME servent
a activer des fonctions dans les dispositifs d'entrainement ou entre la commande numérique et
les dispositifs d'entrainement (voir l'article 7).
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Master Procedure command
control

(Start procedure command)

-173 -

Drive procedure command acknowledgement

I
Set
[00000000,00000011] procedure |
command |
| Procedure
command | 00000000; 00000111 |
| executing |
| Procedure | Set error bit
command ! (status word)
| execution  [00000000,00001111 | N\
not ——= Set procedure command chal bit
possible (status word)
! Cancel |
| 00000000, 00000000 |procedure
| __command
Procedure

Y
[ 00000000¢00008000 |

command

Y

CE:nd of procedure commanoD

Figure 49 — Procedure com

8 Data congents

8.1 Data tylpes and fta
8.1.1 Geneyal data
Operation d
and is calleg
reveal that
IDNs in as<

includes pa
values. Ele

n IDN
do not
5igned

dback
b data

Parameters: parameters are used to make adjustments in the drives and the control unit in
order to ensure the error-free operation of the system (see also initialization data).

System procedure commands: system procedure commands are used to activate functions in

the drives or between the control unit and

the drives (see clause 7).
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Valeurs de commandes et valeurs de retour: Les valeurs de commandes et les valeurs de
retour sont également incluses dans les messages en tant que données cycliques (se reporter
également aux données cycliques).

8.1.2 Termes des données
Données de la voie de service

Les données de la voie de service sont des données échangées entre la commande numérique
et les dispositifs d'entrainement; ces données sont transmises par l'intermédiaire de la voie de
service. L'affichage ou l'entrée de certaines données sur le terminal de la commande
numérique constitue un exemple de demande représentatif.

Afin de disposer de l'option permettant I'affichage, sur demande, de toyres\les données sur le
termin@—de ta_commande numerique ou la selecton de siaations s ecrares_ & out instant,
toutes|les données peuvent étre lues ou saisies en tant que donnéegd service.

Dans [des cas particuliers tels que le démarrage ou le service, i ;;activer la
repris¢ des données cycliques dans le dispositif d'entrainerx nsférées de
facon [cyclique dans des conditions normales de fonction mande étre
écrites en tant que valeurs fixes.

Donnges cycligues

Des dpnnées sont cycliques si elles ent de données YVariable des
messdges, qui est transmis au ¢ ransmission. La conpception du
systeme permet I'échange entre la c QEri les dispositifs d'entrainement de
"donnges cycliques" de n’importe egroupés arbitrairement en|chaines de
deux @ctets et de quatre octets.

C'est jau cours de CP2 qu » i données qui seront transmises de fagon
cycliqlie par la comp i dispositif d'entrainement individugl, ainsi que
les dgnnées trans Rositif d'entrainement et recues par lal commande
numérique.

Les valeurs de comme des

donné

Donné

4
Cesd
de la

‘exploitation

bnndaes dinitialication csant nartiallamant trancfdrdas satllamant nandant dao
Les doenh dlinitialisation-sontpartiellement transfer Hement—pendant—des phases de

transmission spécifiques. Pour des informations plus détaillées, se reporter a I'article 9.

Les données d'initialisation sont adressées spécifiqguement par les fabricants dans les manuels
pour les utilisateurs relatifs a des dispositifs d'entratnement.

8.1.3 Structure de bloc de données

Des IDN sont affectés a toutes les données d'exploitation.
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Command and feedback values: command and feedback values are usually included in the
telegrams as cyclic data (see also cyclic data).

8.1.2 Data terms

Service channel data

Service channel data is data communicated between the control unit and the drives and
transferred via the service channel. An example of such a demand would be the display or
input of certain data on the control unit terminal.

All data can
data on dem

be read or inputed as service channel data in order to have the option to display all
and on the control unit or to select Q:’\Q(‘i;ﬂ situations at any. time

During start
these normdg

Cyclic data

Data is cyc
during every
length, arbit
drives.

During CP»,

individual d
individual dr|

Initialization

This data iriti

control and

Initialization
detailed infg

Initialization
drives.

Then

ferred
of any

I each
each

of the

more

or the

8.1.3 Data block structure

All operation data is assigned IDNs
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Chaque IDN dispose d'un bloc de données sous-jacent. Les blocs de données sont utilisés
dans différents types de données pour fournir des informations supplémentaires requises pour
I'affichage et la saisie de données, ainsi que pour l'utilisation de programmes universels a
I'aide du terminal de la commande numérique.

L'introduction d'informations supplémentaires est nécessaire au traitement de données liées
arbitrairement au dispositif d'entrainement. Avec cette information, les données d'exploitation
anonymes peuvent étre interprétées par la commande numérique.

La structure de bloc de données est indiquée en figure 24. Les éléments 1, 3 et 7 dans un bloc
de données sont obligatoires et toujours présents. Les éléments 2, 4, 5 et 6 sont optionnels et
peuvent étre tolérés. Les éléments appropriés des blocs de données sont sélectionnés par les
bits de contr6le de la voie de service dans le mot de commande.

8.1.3.1 Elément 1: structure des IDN

Ies données

données
bnnées des
ont] définies au

Lorsqli'elles sont écrites et lues par l'intermédiaire des voi
appropriées sont adressées au moyen des IDN (voir 74).
d'explpitation, contenues dans la partie variable des
messgges respectifs du dispositif d'entrainement et de
moyen d’'IDN (voir 8.3).

ux données
Nuit groupes

Les IDN ont une plage de 216 qui est subdivisé
standard et aux données relatives au produit,
de pafameétres.

Les IDN sont généralement transféré s binaires a
16 bits.

Les données d'exploifatio i ne tie des données standard, mais qui sont
requises pour certaines f - i 3 it, doi é acifié le fabricant

concefné dans l'enregist

Structyre des @

15 14 | 12 11 A

x| Ix o x] x SxONONREX N %/ X X X x|

Donnges standard (normatives)
nnges relatives aux produits (spécifiées par le fabricant)
Ensemble de paramétres de 0 a 7

Bits"11-0 uméro de bloc de données, de 0 a 4 095

Structure générale des IDN

X- X- XXXX
0 & 4 095: numéro de bloc de données
0 a 7: ensemble de parameétres

S - Données standard
P - Données relatives aux produits

Exemple: S-2-0100
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Every IDN has an underlying data block. Data blocks are used in different data types to supply
additional information which is required to allow the display and input of data and the use of

universal routines by means of the control terminal.

This additional information is necessary for handling arbitrary drive-related data. With this
information, anonymous operation data can be interpreted by the control unit.

The data block structure is shown in figure 24. In a data block, elements 1, 3, and 7 are
mandatory and are always present. Elements 2, 4, 5, and 6 are optional and can be supported.
The appropriate elements of the data blocks are selected via the service channel control bits in
the control word.

8.1.3.1 Ele

- ciriact

When writte
the IDNs (sd
of the drive

IDNs have 4
data. Every

IDNs are ge

Operation d
function of t
record.

Structure of

15 14

i oo
TCTItC L. StTroctarc— o

Data blgck number from 0 to 4 095

is required for a s
facturer in the produg

roduct

pecific
t data

General structure of IDNs:

X-X- XXXX

Data block number 0 - 4 095

Parameter set: 0 - 7

S - Standard data
P - Product data

Example: S

—-2-0100
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Etant donné que la présente spécification regroupe uniquement des données d'exploitation
normalisées dans le groupe de parameétres 0, les IDN sont indiqués sous une forme simplifiée
(par exemple 00100).

8.1.3.2 Elément 2: nom des données d'exploitation

Le nom se compose d'un nombre maximal de 64 octets. Il présente deux spécifications de
longueur ayant deux octets chacune, ainsi qu'un texte ASCII de 60 caracteres au maximum (60
octets). Les octets 1 et 2 du nom spécifient la longueur, en octets, du texte programmé. Les
octets 3 et 4 du nom indiquent le nombre maximal de caractéres disponibles pour le texte dans
un dispositif d'entrainement si le nom est modifiable. Un texte dont la longueur est supérieure a
la longueur spécifiée par ces octets ne peut étre mémorisé dans les dispositifs d'entrainement.
Les longueurs des quatre premiers octets sont codées pour des éléments hexadécimaux.

/N

Longu e nanma: BG4 ~Aotato oo ina e
T OO T O T O O Tt to oo ot it

Structire de nom:

LLL], Texte
A | gl-Ongueur de texte programmf;l

~—— | ongueur maximale de texte disponibl

Les octets 3 et 4 indiquent la longueur maximale
dans le dispositif d'entrainement

Leg octets 1 et 2 spécifient la longueur (
dans le dispositif d'entrainement

Ocfet 1: indication de longueur faible, de 0 3690
Octet 2: indication de longueur élevée taujo I a0

eur d¢ texte en nombres pairs, car la voie de service

Il est
ne pe

Silal raMmuAg texte est égale a 0, seules les deux indications cpncernant la
longug 3 i ¢S 1 et 2 contiendront alors les valeurs 0.

ne commande de lecture dans la voie de servicg, la liaison
ite les octets 1 et 2. Les octets 3 et 4 sont uniquemelnt lus par la
pour éviter I'écriture de textes trop longs.

Lecture:

X

Ecritu iture d'un nom, la liaison principale sélectionne les octets [1L et 2 selon

ur du texte programmeé. La longueur du texte ne doit pas étre gupérieure a
écifiée dans les octets 3 et 4. Pendant I'écriture, le dispositif d'gntrainement
[JNOTE {85 OCIElS 3 et 4, et inSere teur tongueur aisponibie au cours ae fa lecture.

8.1.3.3 Elément 3: attribut de données d'exploitation

Chaque bloc de données a un attribut qui permet une interprétation intelligible des diverses
données d'exploitation au moyen de programmes universels. L'attribut contient toutes les
informations nécessaires pour l'affichage intelligible des données d'exploitation. L'attribut
permet la conversion de données d’exploitation transférées en données d'affichage intelligibles
et réciproquement. La conversion n'a aucun impact sur les données proprement dites. Si les
données nécessitent un changement d'échelle, des parameétres spécifiques de changement
d'échelle sont prévus. Chaque modification d'échelle donne lieu a une modification des
attributs des données concernées.
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Since this specification encompasses only standardized operation data in parameter set O,
IDNs are shown in simplified form (e.g. 00100).

8.1.3.2 Element 2: name of operation data

The name consists of 64 bytes maximum. It has two length specifications of two bytes each,
and a character string of 60 characters maximum (60 bytes). Bytes 1 and 2 of the name specify
the length of the programmed text in bytes. Bytes 3 and 4 of the name indicate the maximum
number of characters available for text in a drive if the name is changeable. Text longer than
that specified by these bytes cannot be stored in the drives. Length specifications of the initial
four bytes are coded for hexadecimal digits.

/N

Name length FeodtR-64-bytes

Name structure:

|<7 Name length —»k -----

rr!Tr 1 - - - -7
NN Text

A A & Length of programmed text->|
-—— Maximum text length available

Bytes 3, 4 indicate maximum text leng

It is advisable to progra n only

transfer worfs.
If the progrgmmed te; Z

Bytes

1 and 2 will
Reading: quires
g text

4
Writing: name, the master sets bytes 1 and 2 according to the length|of the

text. The text shall not be longer than specified in bytes 3 and 4.
aring WrTING the drive 1gnoTes bytes 3 and 4 and ISerts 115 avaiiapie fengtn during
reading.

8.1.3.3 Element 3: attribute of operation data

Every data block has an attribute which allows for an intelligible representation of various
operation data by means of universal routines. The attribute contains all information which is
needed to display operation data intelligibly. The attribute makes it possible to convert the
transferred operation data into intelligible display data and vice versa. The conversion has no
impact on the data itself. If data needs to be scaled, specific scaling parameters are supplied.
Every scaling modification needs a change in the attributes of the affected data.
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Structure d'un attribut: longueur de quatre octets

31 24 16 8 0
| (reservé) | XXXX_ [rmXXX | XXXX_ ] | |
| | | ] Bits 15-0: facteur de conversion
I I ||
| | | Bits 18-16: longueur de données
I I I
| | Bit 19: fonction des données d’exploitation
I I
| Bits 22-20: type de données et format d’'affichage
I
Bits 27-24: position apres la virgule décimale
r —réservé
Facteyr de conversion
BIT 15-0: le facteur de conversion est un entier sans signe de données
numeériques en format d'affichage. Le facteur de i i e mis a une
valeur de 1 lorsqu'il n'est pas requis pour l'affichage des \Né exemple en
cas d'affichage binaire ou de chaine de caragtére
BIT 18§-16: la longueur des données est requis nérigue soit
capable d'effectuer correctement de donneés de la voie de service.
000 - réservé
001 - données d'exploitation de
010 - données d'exploitatjon
011 - réservé
100 - longueLy variable
101 - longugéurvariablena
111 - rép
BIT 19: dexploitation indique que des données ('exploitation

BIT 24

pour faire appel a des fonctions de commandes de

onnées et le format d'affichage est utilisé pour convertir des données

corre

xploigation et les valeurs minimale et maximales d'entrée en format d'affichage

Type de données Format d'affichage
000 - nombre binaire binaire

001 - entier sans signe décimal sans signe
010 - entier décimal avec signe
011 - entier sans signe héxadécimal

100 - caractere ASCII texte

101 - entier sans signe IDN

110 - réservé

111 - réservé
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Attribute structure: Length four bytes

31

24

— 181 -

16 8

| (reser

ved) | XXXX | XXX

XXXX | E |

| Bits 15-0: conversion factor

I
Bits 18-16: data length

its 22-20: data type and display format

Bits 27-24: places after

I [

I [

I [

I [

| | Bit 19: function of operation data
I [

| B

I

the decimal point

r — reserved

Conversion factor

Bit 15-0: the conversion factor is an unsigned intege

Bit 18-16: pata length is required so tha

Bit 19:

Bit 22-20:
4

fHata transfers correctly.
DOO - reserved

isp

Display format

eric d

lata to
is not

hannel

call up

y format is used to convert the operation data and the
um input value to the correct display format.

000 - binary number
001 - unsigned integer

010 - integer

011 - unsigned integer

100 - extended character set
101 - unsigned integer

110 -

111 -

binary

unsigned decimal
signed decimal
hexadecimal

text

IDN

reserved
reserved
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Pour un caractere étendu, voir annexe E.

BIT 27-24: la position apres la virgule décimale indique la position de la virgule décimale pour
I'affichage et I'entrée des données d’exploitation concernées. Il s'agit de données
d'affichage supplémentaires.

0000 - aucune position apres la virgule décimale
1111 - 15 emplacements au maximum aprés la virgule décimale

8.1.3.4 Elément 4: unités de données d'exploitation

L'élément des unités se compose d'un nombre maximal de 16 INprgsente deux

spéciflcations de longueurs ayant deux octets chacune, ASCII de
12 canactéres au maximum (12 octets). Les octets 1 et 2 de I'uité\spégcifie gueur, en
octets} du texte programmé. Les octets 3 et 4 de ['unité jndi aximal de
caractéres disponibles pour le texte dans un dispositif d' ent me \ Si i I modifiable.

Un texte dont la longueur est supérieure a la longueur he peut étre
mémofisé dans les dispositifs d'entrainement. Les spésificati ) elatives aux
quatrg octets initiaux, sont héxadécimales. Les do C b unité, sile
type de données est un nombre binaire ou une chai

Longufeur des unités: 16 octets maxi

Structpre des unités:

| Longuyr\des unités
LB

ment

Il est préféra rogrammer une longueur de texte en nombres pairs, car la voig de service
ne peuittransférer’que des mots.

Si la longueur programmée du texte est égale a 0, seules deux indications concernant la
longueur seront transmises. Les octets 1 et 2 contiendront alors les valeurs 0.

Lecture: pour exécuter une commande de lecture dans la voie de service, la liaison
principale nécessite les octets 1 et 2. Les octets 3 et 4 sont uniquement lus par la
liaison principale pour éviter I'écriture de textes de transfert trop longs.

Ecriture: lors de I'écriture d'un nom, la liaison principale sélectionne les octets 1 et 2 selon
la longueur du texte programmé. La longueur du texte ne doit pas étre supérieure a
celle spécifiée dans les octets 3 et 4. Pendant I'écriture, le dispositif d'entrainement
ignore les octets 3 et 4, et insére sa longueur disponible au cours de la lecture.
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For extended character set, see annex E.

Bit 27-24: Places after the decimal point indicate the position of the decimal point for the
display and input of appropriate operation data. This is additional d
information.

0000 - no places after decimal point
1111 - 15 places after decimal point (maximum)

isplay

8.1.3.4 Element 4: operation data unit
The unit element consists of 16 bytes maximum. It has two length specifi bytes
each, and & character string of 12 characters maximum (12 bytes). Byie e unit
specify the |length in the programmed text in bytes. Bytes 3 and 4 of indj %the
maximum niyimber of characters available for text in a drive where iy/is nger
than that specified by these bytes cannot be stored in the drives. Len a of the
initial four bytes are coded for hexadecimal digits. Operation e data
type is eithefr a binary number or a character string.

Unit length: | maximum 16 bytes

Unit structute:

|<7Unit length
LI LB L

It is advisad n only

transfer wor,

If the progrgmined te s the length O only the two length indications are transmitted. Bytes 1

and 2 will thereentai-the-vatte-o-

Reading: in order to complete a read command in the service channel, bytes 1 and 2 are
required by the master. Bytes 3 and 4 are only read by the master to prevent
writing text which is too long.

Writing: when writing a name, the master sets bytes 1 and 2 according to the length of the

programmed text. The text shall not be longer than specified in bytes 3 and 4.

During writing the drive ignores bytes 3 and 4 and inserts its available length
reading.

during
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8.1.3.5 Elément 5: valeur d'entrée minimale des données d'exploitation

La valeur d'entrée minimale est la plus petite valeur numérique relative aux données
d'exploitation, qui est susceptible d'étre traitée par le dispositif d'entrainement.

Lorsque, sur une demande d'écriture, la valeur relative aux données d'exploitation est
inférieure a la valeur d'entrée minimale, les données d'exploitation restent inchangées.

Les données d'exploitation ne présentent aucune valeur d'entrée minimale lorsque des
nombres binaires ou des chaines de caractéres sont utilisés ou lorsque les données
d'exploitation sont de longueur variable.

Longueur des données: identique a celle des données d'exploitation.

AffichJige: la valeur d’entrée minimale est affichée de la méme
d'explpitation.

8.1.3.6 Elément 6: valeur d'entrée maximale des données dexploi

La vajeur d'entrée maximale est la valeur numériqueNa phus .
d'explpitation, qui est susceptible d'étre traitée par le-dispositif d@ntraine

Les données d'exploitation ne présentent
nombies binaires ou des chainesg
d'explpitation sont de longueur varia

orsque des
ps données

Lorsqlie, sur une demande d'écrituré g es données
d'explpitation restent inchangées.

Longueur des donnée

Affichqge: la ung
d'explpitation.

es données

Les spécifications de longueur variable seulement sont codées dans les quatre premiers octets
pour éléments hexadécimaux.

Structure des données d'exploitation de longueur variable:
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8.1.3.5 Ele
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ment 5: minimum input value of operation data

The minimum input value is the smallest numerical value for operation data which can be

processed b

y the drive.

When, in a write request, the value for the operation data is lower than the minimum input
value, the operation data is not changed.

The operation data have no minimum input values if a binary number or a character string is

used or whe

Data length:

n the operation data is of variable length.

same as operation data. T~

Display:

8.1.3.6 El¢

The maximym input value is the largest numerical value f

processed b

When, in a
operation dg

The operation data has no maximum input

or if the ope
Data length;
Display:

8.1.3.7 El¢

The operatiq

fixed |

fixed |
4

variab

The minimum input value is displayed like the operation data.

ment 6: maximum input value of operation data

y the drive.

write request for the operation data, the
ta is not changed.

ration data is of variable lengt

slayed like the operation data.

ee groups:

Cification

Length spe
hexadecimal

Structure of

the variable length only are coded in the initial four byt

an be

d, the

5 used

ps for

| digits.

operation data with variable length:
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Longueur des données d'exploitationH »}

TTrr[1
| L ‘ | | | Données d'exploitation

Longueur des données programmeées
- Sl
|-g——Longueur maximale des données disponible

Les octets 3 et 4 indiquent la longueur maximale disponible (en octets) dans le dispositif d'entrainement

Octet 3: indication de longueur faible N
Octet 4: indication de longueur élevée} de 11065532 [(1)y a (FFFC)

Les octets 1 et 2 spécifient la longueur des données programmeées (en octets) dans le dispositif d'entrainement
} de 1to 65 532 [(1)y & (FFFC)y]

Octet 1 : indication de longueur faible
Octet 2: indication de longueur élevée

Les d hgueur dans
les qu
Des fi t a partir de
bloitation de
longug ‘exploitation
mémo
, car la voie
de sef
Silal transmises.
Les oq

Lectune: pour exécuter
liaison grincips

b service, la
guement lus
bitation trop

Ecritu riées d’exploitation, la liaison principale sélgctionne les
longueur des données programmées. La Igngueur des
0it pas étre supérieure a celle spécifiée dans les ocfets 3 et 4.

le dispositif d'entrainement ignore les octets 3 et 4, |et insére sa

données" comporte des conditions qui varient dynamiquement. Lors de l'ouverture de la voie
de service par l'intermédiaire d'un IDN, |'état des données en cours est automatiquement
transféré a la liaison principale. Cela permet a la commande numérique de répondre a des
acquittements des commandes de procédure pendant la transmission d’'une commande de
procédure. L'état des données (acquittement des commandes de procédure) doit étre
réinitialisé par le dispositif d'entralnement au cours de chaque nouvelle réinitialisation.

Les bits 0 a 3 ne sont présents que pour les commandes de procédure (acquittement de
commande de procédure).
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Programmed operation data

| cngth of programmed data'>|
~—— Maximum data length available
Bytes 3, 4 indicate maximum data length available (in bytes) in the drive

Byte 3: length indication low byte
Byte 4: length indication high byte } from 1 t0 65 532 [(1)yto (FFFC)H]

A A

Bytes 1, 2 specify length of programmed data (in bytes) in the drive

Byte 1: length indication low byte
Byte 2: length indication high byte } from 1 to 65 532 [(1)yto (FFFC)y]

Operation
followed by

Files or tabl
transfer of o

It is advisab
service char

When the tdg
will then corf

ata with variable length consists of length indicators in t
he programmed operation data.

bytes,
of the
rive).

ce the

and 2

Reading: |n order to complete a read command inghe vice channel correctly, the aster
fequires bytes 1 gnd 2. d<4 are\only read by the master to pfrevent
vriting operationdat loxg

Writing: wvhen writing ets bytes 1 and 2 according to the [length
Df the proyta Il not be longer than specified in bytes|3 and
1. Duri iti a-ignares’bytes 3 and 4 and inserts its available |length

8.1.3.8 Dalt

The conten%
which chan
status is trg
procedure g

ed to the entire data block. 'Data status' contains con

ically to the master. This enables the control unit to resp
owledgments during transmitting a procedure command. Th

ns

pitions

hen opening the service channel via an IDN the current data

bnd to
b data
hewed

status (proc

bdure comnfand acknowledgment) shall be reset by the drive during every re

initialization.

Bits 0-3 are only present for procedure commands (procedure command acknowledgment).
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Des modifications de l'acquittement de commande concernant:

1491

0 CEI:1995

—-Bit 2: commande de procédure correctement exécutée (1->0 = acquittement positif), ou

-Bit 3: procédure de exécution de commande impossible (0—->1 = acquittement négatif)

conduisent a la sélection de bit de changement de commande de procédure dans le mot d'état

du dispositif d'entrainement (voir l'article 7).

Le bit 8 est sélectionné par le dispositif d'entrainement si le bloc de données est reconnu
comme invalide, comme c'est par exemple le cas lorsque la mémoire de données est vérifiée
pour une perte de données et sélectionne une erreur de total de contrdle.

Structure de I'état de données

15 9 7 4

| rdservé | | reservé |

8
X
I
I
|
|
I
I
|
|
|
I
I
I
I

0- Données d’explgita

8.2 Raramétres généfs

8.2.1 |Parametres

éd. non sélectionnée
‘ehtralnement
bcédure sélectionnée
‘'entrailnement
procédure interrompue

ent
:[:de procédure validée

ent

rectement
Xxécutée

ossible

Ces Jaramé de transmission a l'interface SYSTEME. Ces
parameétres doiv dant CP, et activés pendant CP3 a la fqis dans les
liaisorls princi oir annexe C pour la description spécifigie des IDN
indiviquels).
N
4 \ \\ \ Description IDN Annexe C
Durée XI W 00001
Durée fle gycle/det@ansmission (fscyc) 00002
Tempslde'départ de transmission de I'AT le plus court (f, ... 00003
Temps de départ de transmission de I'AT (t;) 00006
Temps minimal de traitement du retour () 00005
Temps de départ d'acquisition des données de contrdle par retour (&) 00007
Temps de transition entre transmission et réception (ty1yT) 00004
Temps de récupération entre deux transmissions successives (fa7at) 00087
Temps de récupération entre deux réceptions successives (fyrsy) 00088
Temps du départ de transmission du MDT (f,) 00089
Temps de transmission d'une valeur de commande (fyrsc) 00090
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Changes in the procedure command acknowledgment by:

— bit 2: procedure command executed correctly (1 - 0 = positive acknowledgment), or

— bit 3: procedure command execution is impossible (0 - 1 = negative acknowledgment)

lead to setting the Procedure command change bit in the status word of the drive (see clause 7).

Bit 8 is set by the drive if the data block is recognized as invalid, such as when the data
memory is checked for data loss and sets a check sum error.

Structure of the data status (see also table 17):

15 9
reserved |

7 4 3
| reserved | X |
I
I
I
I
I
I

the drive
he’drive
ed in the drive

in the drive

—_———— — X

0- Operation data is valid
1- Operation data is invalid

8.2 Genergl parameters
8.2.1 Communication parameters

The commupication parame p structure to the SYSTEM integrface.
Communication paramete d during communication phase 2 (CP‘_) and
activated during communicati {n both the master and the slave (see annex C
for the spec

IDN Anngx C
Control unit cy! 00001
Communicatio 00002
Shortest AT tig 00003
AT transmissio| 00006
Minimum feed| 00005
Feedback acqyisition capture point (f4) 00007
Transmit/receive transition time (tATMT) 00004
Transmit to transmit recovery time (tATAT) 00087
Receive to receive recovery time ({MTSY) 00088
MDT transmission starting time (f2) 00089
Command value proceeding time (fTsG) 00090
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Description IDN Annexe C
Temps correct de valeur de commande (t3) 00008
Position d'enregistrement de données dans un MDT 00009
Longueur du MDT 00010
Disposition de la liaison secondaire (SLKN) 00096
Contrdle de transition de la CP, 00127
Controle de transition de la CP, 00128

8.2.2 Diagramme des temps de départ de transmission et des tranches /d%mps de transfert

\

t e L
Scyc
wst]  [an]  [A7 Y] [Tl ,, [ATn] [ATy MD MST
77
tl;nin.l': H':_ ltapel 1tyrrp o lT;t_MTSY.K
LI —— 1 1

- ti2 - bt ——]

< fum 2N 5

- hm [N N\ urs vajables de commgnde

D EEPEND WA | .

- iy \vg | Début d'acquisition
Synchronisation du dispositif Q de retour
d'entrainement

Figure 50 — Diagramhime de hronjsation pour CP 3/CP,

IDN Annexe C

Synchrpnisation de la liaiso
— tempp de dépaan 00003
— tempp de transition’eptfe 00004
—temp 00087
—temp 00088
—temp 00090
- temgp 00005
—temp 00006
—temp 00007
— tempk_du départ de transmission du MDT (f2) 00089
— temps correct de valeur de commande (t3) 00008

Se référer a I'annexe H pour le calcul des temps de départ de tranmission et des tranches de
temps de transfert.
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Description IDN Annex C
Command value valid time (t3) 00008
Position of data record in MDT 00009
Length of MDT 00010
Slave arrangement (SLKN) 00096
CP5 transition check 00127
CP, transition check 00128
8.2.2 Diagram of transmission starting times and transfer time slots T~
f tScyc <\<\\ C\ >
- ts
[wstl |[amd  [A%] AT2] ., [ATw] [iasT
t g min.1 ™ t ltgryrl | = tarre 4 " th FSy.K
1111™ | t 15 (g
: 2 - o ts -
- f1m
D fm ; A\N\ 2/ O mmand values valid |
; drive synchronization t, 3 AN [ (\_) Z! Feedback aquislitio A
capture point
Figure 50 — Timing diagrapgdor CP\ 3/CPg4
<D\es&?p{i€n N \\) IDN Anngx C
Slave timing: ) \/
— Shortest AT fransmissiorystarting 00003
— Transmit/recgive transit@v A 00004
— Transmit to tjansmit recov: 00087
NOTE - Theg 0 IDNs (see 6.3.2.1)
— Receive to r¢ 00088
— Command \2 00090
Drive timing:
— Minimum fee 00005
Time intervals computed by the’ master:
— AT transmission starting time (1 = t min) 00006
— Feedback acquisition capture point (t4 < tscyc — 5) 00007
— MDT transmission starting time (fp) 00089
— Command value valid time (t3) 00008

Refer to annex H for computation of transmission starting times and transfer time slots.
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8.2.3 Diagnostics

Description IDN Annexe C

Diagnostic de classe 1 (C1D)

Diagnostic de classe 2 (C2D)

Diagnostic de classe 3 (C3D)

Etat d'interface

Diagnostic de classe 1- remise & zéro
Message de diagnostic

Diagnostic de classe 1 spécifique au fabricant

Diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant

Diagnostic de classe 3 spécifique au fabricant
Diagnostic de classe 2- masque

Diagnostic de classe 3- masque

Compteur de MST erronés

Compteur de MDT erronés

8.2.4 |Listes des IDN des données d'exploitation

Dans pne listes des IDN, les donn ) ps variables sont mémorisées
sous forme de chaines de donné » \ nu des données d'exploitation
compqrte des IDN. Le dispositif d'ent S5 e les’listes au cours des e¢rreurs dans
un buf de diagnostic; elles peuvent é j par la commande numérique.

IDN Annexe C
Liste des IDN de toutes | 00017
Liste des IDN de toutes le 00025
Liste des IDN de 00018
Listed S 00019
Listed 00020
Listed 00021
Liste d{ 00022
Listed 00023
Liste dgs IDN donnegs d'exploitation de sauvegarde 00192

8.2.5 Signaux internes et externes (bits)

Certains signaux ou bits destinés a exercer des fonctions particulieres dans les dispositifs
d'entrainement nécessitent des IDN. Les bits en temps réel de I'état du dispositif
d'entrainement et le mot de commande ont des définitions de paramétres d'allocations
complémentaires afin d'assigner ces IDN qui sont des signaux ou bits internes ou externes aux
bits en temps réel.

S'il existe une demande d'écriture complémentaire par la voie de service aux données
d'exploitation d'un IDN, lequel est assigné a un bit de commande en temps réel, le dispositif
d'entrainement génére le message d'erreur "donnée actuellement protégée en écriture”.
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8.2.3 Diagnostics
Description IDN Annex C

Class 1 diagnostic (C1D) 00011
Class 2 diagnostic (C2D) 00012
Class 3 diagnostic (C3D) 00013
Interface status 00014
Reset class 1 diagnostic 00099
Diagnostic message 00095
Manufacturer class 1 diagnostic 00129
Manufacturer dass 2 diagnostic 001

Manufacturer ¢
Mask class 2 d

Mask class 3 d

MDT error cou

ass 3 diagnostic
agnostic

agnostic

MST error coumter

ter

8.2.4 IDN |

sts of operation data

In an IDN lig tent of
the operatio nostic
purposes; fr

X C

IDN - list of all
IDN - list of all
IDN - list of op

IDN - list of op|
IDN - list of op
IDN — list of in\
IDN - list of ir2
IDN — list of in\

IDN - list of bal

operation data

procedure comma

Eration d
Pration data for

00017
00025
00018

00019

00020

00021

00022

00023

00192

8.2.5 Internal and external signals (bits)

Certain signals or bits which are designated to trigger special functions in the drives require
IDNs. The real-time bits of the drive status and the control word have additional allocation
parameter definitions in order to assign these IDNs which are external — or internal — signals or
bits to the real-time bits.

If there is an additional write request via the service channel to the operation data of an IDN
which is assigned to a real-time control bit the drive generates the error message ‘Data is
write-protected at this time’.
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Description IDN Annexe C

Bit 1 de commande en temps réel

Bit 2 de commande en temps réel

Bit 1 d'état en temps réel

Bit 2 d'état en temps réel

Affectation du bit 1 de commande en temps réel
Affectation du bit 2 de commande en temps réel
Affectation du bit 1 d'état en temps réel
Affectation du bit 2 d'état en temps réel

Alarme de surcharge

Alarme de surchauffe de I'amplificateur
Alarme de surchauffe du moteur

Alarmg due a un refroidissement défectueux

Etat "Metour = Ncommande”

Etat "nlgiour = 0"

Etat "nlgiour < Ny" 32
Etat "Nommande > Mimite” 00335
Etat "T[=T," 00333
Etat " 7|2 Tjimite" 00334
Etat "ep position" 00336
Etat"A=> P," 00337
Sonde 1 00401
Sonde 2 00402

Validat|on de la sonde 1

Validat{on de la @
Verroufllage positi I

Enregistrement de I'impulsion du marqueur de référence 00408
Mot d’état de signal 00144
Mot de commande de signal 00145

Liste de configuration relative au mot d'état de signal 00026

Liste de configuration relative au mot de commande de signal 00027
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Description IDN Annex C
Real-time control bit 1 00300
Real-time control bit 2 00302
Real-time status bit 1 00304
Real-time status bit 2 00306
Allocation of real-time control bit 1 00301
Allocation of real-time control bit 2 00303
Allocation of real-time status bit 1 00305

Allocation of rerﬂmbn— T t2
Overload warning

Amplifier overt¢mperature warning
Motor overtemperature warning
Cooling error warning

Status ‘Mfeedbgick = Mcommand’

Status ‘Nfeedback = 0’

Status ‘Nfeedbgick < Mx’

Status ‘Ncommiand > Mimit’

Status ‘T2 T yx

Status ‘T = Tjinhit’

Status ‘In positjon’
Status ‘P = Py’
Probe 1

Probe 2

Probe 1 enablg

Probe 2 enablg
Probe 1 positi
Probe 1 negati
Probe 2 positig

Probe 2 negati

Home switch

00335

00333

00334

00336
00337

00401
00402
00405
00406
00409
00410
00411
00412
00400

Position feedback value status
Homing enable

Position command value status
Reference marker pulse registered
Signal status word

Signal control word

Configuration list for signal status word

Configuration list for signal control word

00403
00407
00404
00408
00144
00145
00026
00027
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8.2.6 Spécifications du constructeur

1491 0O CEI:1995

Description IDN Annexe C
Type de régulateur 00140
Type de moteur 00141
Type d'application 00142
Version d'interface SYSTEME 00143
Version du fabricant 00030
Mot de commande de la liaison principale 00134
Mot d'état du dispositif d'entrainement 00135

8.3 [Définition du contenu des messages

Les cpntenus des messages des enregistrements de données_variab
par les messages préconfigurés, soit par les messages pefson
lieu dans le parametre de type de message. Pour la structuce

Toute$ les valeurs de retour contenues dans I'A¥ pou
mises|a jour avec les données valables, a chaqué cy,

valeurs de commande a transmettre cycliqu
fonctign du mode de fonctionnemeny.

>minés soit

Brmination a
article 7.

doivent étre
du MDT, les
ant CP4 en

Descriptio IDN Annexe C

Parametre de type de message \) 00015

Liste de configuration du MDY Q 00024

Liste de configuration d'A 00016

Liste des IDN de dgnnées vari 00188

Longugur du reg d 3 00186

Liste des IDN de donn€es vayi 00187

Longugur du regisire 00185
8.3.1 c%t}s
Quand econfiguré est choisi, les données d’exploitation et les séquences
assocl|ées s I'eRregistrement des données variables de I'AT, aussi bien que celles dans le

MDT gqont défini our un dispositif d'entrainement donné.

8.3.1.1 Message préconfiguré-0

Aucune donnée cyclique n'est échangée entre la commande numérique et le dispositif
d’entralnement dans un message préconfiguré. Seul I'enregistrement des données fixes est

défini. L'échange de données a lieu par la voie de service.
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8.2.6 Manufacturer specifications

Drive status word

Description IDN Annex C
Controller type 00140
Motor type 00141
Application type 00142
SYSTEM interface version 00143
Manufacturer version 00030
Master control word 00134

8.3 Definitipn of telegram contents

The telegram contents of the configurable data records are deter
or applicatign telegrams. This determination takes place in the t
the structurg of telegrams, refer to clause 7.

All feedback values which are contained in the AT for
data every gycle during CP4. In the MDT, the command(valde$ to

remain valid in CP, depending on the open&n m

Description \ \/ IDN Anngx C
Telegram type parameter s 00015
Configuration list of MDT Q 00024
Configuration IiEt of AT 00016
IDN-list of configurable data in th 00188
Length of the cpnfigurable data r 00186
IDN-list of configurable Qt J 00187
Length of the cpnfigurable gat\ ecord,in 00185

8.3.1 Stand

When a stg
configurablg

8.3.1.1 Stqndard tele

chosen, operation data and the associated sequence [in the
AT as well as the MDT are defined for a given drive.

No cyclic data are exchanged between the control unit and the drive in a standard telegram-0.
Only the fixed data record is defined. Data exchange takes place through the service channel.
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8.3.1.2 Message préconfiguré-1

1491

0 CEI:1995

Il comporte le mode de fonctionnement de la commande de couple dans le dispositif

d'entrainement.

Enregistrement des données variables dans le MDT:

Zone de données 1

Valeur de commande de
couple
IDN 00080
I

Enregistrement des données variables dans I'AT:

Le megssage préconfiguré-1 n'a pas d’enregistrement de données xax
contient que I'enregistrement de données fixes.

8.3.1.83 Message préconfiguré-2

Il comlporte le mode d’opération de commande de |z
L'acqyisition du retour de la position et la fermety
commpande numérique.

Enreg|strement des données variables dansJe MDT;

Zone de donné

I
Valeur de commande\de 5€
| OFO?\
AR
Enregistremed nées {ariakles T:
/\<\Zo de tonxe
I I
eur Me vitesse
| 00040
| | |

TN

8.3.1.4 ,NeSsage préconfiguré-3

position ont

DOsitif d'e

gl’. L'AT ne

htrainement.
lieu dans la

Il contpourte—te—muodede—fornctommenment—de—commande detavitesse dans —le dispositif
d’entrainement. L'acquisition de retour de position a lieu dans le dispositif d’entrainement. La

fermeture de la boucle de position a lieu dans la commande numérique.
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8.3.1.2 Standard telegram-1

Standard telegram-1 supports the torque control operation mode in the drive.

Configurable data record in the MDT:

Data field 1
|

Torque command value
IDN 00080

l

Configurabl¢ data record of the AT:

Standard telegram-1 has no configurable data record in the AT. The AT
record only.

8.3.1.3 Standard telegram-2

Standard tejegram-2 supports the velocity control ope
feedback acdquisition and the closing of the position loop
Configurabl¢ data record in the MDT:

Data field 1
| | |

Ve|00|ty command value
036

N
Configurabl¢ data ref rd W

fee ack
000

N

8.3.1.4 Staun

Standard te
acquisition t

eXixe

§d ata

psition

dback



https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

- 200 - 1491 0O CEI:1995
Enregistrement des données variables dans le MDT:
Zone de données 1
I I I
Valeur de retour de vitesse
IDN 00036
I I I
Enregistrement des données variables dans I'AT:
Zone de données 1
I I I
Valeur 1 ou 2 du retour de position
IDN 00051 ou 00053 TN
I I I

Le co
(IDN @

8.3.1.1

Il co
d'ent
positig

Enreg

Enreg

Le co

rrxfnement. L'acquisition du retour de positi

ntenu de la zone des données 1 est fonction du pard
0015).

q

b Message préconfiguré-4

osition dans
eture de |

porte le mode de fonctionnement de cop
n ont lieu dans le dispositif d’entralnemgn

strement de données variables\du MD<X;

Zone de données 1

K ~N |
aleur ret
IDN
X | |

N
r de position 1 ou 2
N
ntenu la/zone de données 1 est fonction du parameétre de type d

(IDN @

> message

le dispositif
h boucle de

€ message

1N
streme@ ées WT:
\ ohexde donnges 1
051 ou 00053
0015).

8.3.1.6 Message préconfiguré-5

Il comporte le mode de fonctionnement de commande de position et de vitesse dans le
dispositif d'entrainement. La commutation entre les modes de commande de position et de
vitesse est aussi possible par des moyens du message préconfiguré-5.
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Configurable data record in the MDT:

Data field 1
| | |
Velocity command value
IDN 00036

Configurable data record of the AT:

Data field 1
| | |
Position feedback value 1 or 2 /TN
IDN 00051 or 00053

The content|of the data field 1 depends on the telegram type para
8.3.1.5 Stgndard telegram-4

Standard tejegram-4 supports the position control opefati 3 drive. Dsition
feedback acjguisition takes place in the drive as well 3gsiti

Configurable data record of the MDT:

Data field 1

Position mand %
00047

Configurablé data re %\KK\
A\

The content|of thexdata field 1 depends on the telegram type parameter (IDN 00015).

8.3.1.6 Stamdardtetegranm5

Standard telegram-5 supports the velocity and position control operation mode in the drive.
Switching modes between velocity and position control is also possible by means of standard
telegram-5.
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Enregistrement de données variables du MDT:

Zone de données 1 Zone de données 2

Valeur de commande de position  Valeur de commande de position
IDN 00047 IDN 00036

Enregistrement de données variables de I'AT:

Zone de données 1 Zone de données 2
I I I I I I I
Valeur 1 ou 2 du retour de position Valeur de retour de position TN
IDN 00051 ou 00053 IDN 00040
I I I I I I I
Le contenu de la zone de données 1 dépend du paramétre de pessage (| ?00015).

8.3.1.1T Message préconfiguré 6

Il comlporte le mode de fonctionnement de command i \ htrainement.
L'acquisition du retour de position et la fermetute ieu dans la
commpnde numérique.

Enreg|strement de données variablesr\dans\eNVID TS

Zone de donnges 1—_

Enreg

Le me t seulement

8.3.24
La lo "longueur de
I'enregistremen données variables dans le MDT" (IDN 00186). Une donnée [cyclique est

a_ssigrép aux zanes de données dans l'enregistrement des données variables all'aide d'une

séquence d'IDN dans la liste configurative du MDT (IDN 00024).

Une donnée cyclique configurée est toujours transférée vers les zones de données
séquentielles commencant par la zone de données 1. Aucune zone de données vide n'est
validée dans le MDT.
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Configurable data record in the MDT:

Data field 1 |

— 203 -

Data field 2

Position command value

Velocity command value

IDN 00047 IDN 00036
I I I I I I I
Configurable data record of the AT:
Data field 1 | Data field 2

Pogition feedback value 1 or 2

IDN 00051 or 00053
I I I I I

Velocity feedback value

IDN 00040
I I

The content
8.3.1.7 Standard telegram-6

Standard tejegram-6 supports the velocit
feedback acjguisition and the closing of t

Configurabl¢ data record in the MDT:

Dat/a\(eld 1

of the data field 1 depends on the telegram type pa

Standard te
record only.

4
8.3.2 Confi

The length
configurabled

gurable data record’

ty co an \
AN &
N

gurable data record in the AT. The AT contains the fixe

in the MDT |s I|m|ted by the

‘length

Dsition

d data

of the

ields in

the conﬂgurable data record by means of the sequence of IDNs glven in the conﬁguratlon list of

the MDT (IDN 00024).

Configured cyclic data are always listed to sequential data fields beginning with data field 1. No

empty data fields are allowed in the MDT.
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8.3.3 Configuration de I'AT

La longueur de “I'enregistrement de données variables" de I'AT est limitée par la "longueur de
I'enregistrement de données variables dans I'AT" (IDN 00185). Une donnée cyclique est
assignée aux zones de données dans l'enregistrement des données variables a l'aide d'une
séquence d'IDN dans la liste configurative de I'AT (IDN 00016).

Une donnée cyclique configurée est toujours transférée vers les zones de données
séquentielles commencant par la zone de données 1. Aucune zone de données vide n'est
validée dans I'AT.

8.4 Modes de fonctionnement du dispositif d'entrainement

Le mode de fonctlonnement du dlsposmf d’entrainement est fixé par le IIIIt de commande du

MDT. Ot per au sy & Je 0 O ode de 10 S haire et trois
modes de fonctionnement secondaires (v0|r article 7). La réponse bparait dans
le mot|d'état de I'AT.
Changement de mode de fonctionnement:
Lors dqu changement de mode de fonctionnement, le diSp pit plusieurs
cycleg de transmission pour reconnaitre le c at. Lors du
changement, la commande numérique doit gard je cycliques
couramtes. Aprés acquittement par le disposi Hans le mot
d'état,| seules les valeurs de comman esoin d'étre
consefvées par la commande numexj
Tout g age d'erreur
dans l[état d'interface (IDN 00014) g
Les modes de fonctionnement primai daire sont définis individuellement par des
parametres particulier

IDN Annexe C
Mode g 00032
Mode de fongti 00033
Mode de.fonctionnem 00034
Modeﬁﬁf\t‘{ %ﬂl\eco aire 3 00035
8.5 [ onMo:tatlon standard

8.5.1 Données de position

Toutes ces données ont quatre octets pour longueur. Les parametres d'échelle de position sont
applicables & toutes les données de position.
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8.3.3 Configuration of the AT

The length of the ‘configurable data record’ of the AT is limited by the ‘length of the
configurable data record in the AT’ (IDN 00185). Cyclic data is assigned to the data fields in the
configurable data record by means of the sequence of IDNs given in the configuration list of the
AT (IDN 00016).

Configured cyclic data is always transferred to sequential data fields beginning with data
field 1. No empty data fields are allowed in the AT.

8.4 Drive operation modes

The drive operation mode is set by the control word in the MDT. The contro}-werd allows the

system to d
operation (9
the AT.

Switching operation modes:

When switd
acknowledg
needs to ke
the status w
the control U

Switching tg
(IDN 00014

hoose between one primary mode of operation and three s
ee clause 7). The response to the active mode appears |

hing operation modes, the drive is given
b the switching in the status word. During

les of
ord of

es to
Dl unit
ning in
hlid by

status

The primary|and secondary éper Ily defined in separate parameters.
IDN Anngx C
Primary operatfon mode<> 00032
Secondary opgration mode 00033
Secondary opgration modg’2 00034
Secondary operatioryn&@ 00035

8.5 Stand4

8.5.1 Posit

All position

atd are four bytes long. The position scaling parameters apply to all positiol

data.
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Description IDN Annexe C
Valeur de commande de position
Valeur de commande de position supplémentaire
Valeur limite de position positive
Valeur limite de position négative
Valeur de retour de position 1 (retour du moteur)
Valeur de retour de position 2 (retour externe)
Parametre de polarité de position
Distance suivante
Fenétre de position
Débattement inverse
Sélectgur de position 1 - 16
Parame¢tre de drapeau de changement de position
Front positif de la sonde 1
Front négatif de la sonde 1
Front positif de la sonde 2 32
Front négatif de la sonde 2 00133
Valeur modulo (\ /\ 00103
)
8.5.2 |Données de vitesse
Toutes ces données occupent quatreogte s parametres d'échelle de Yitesse sont
applichbles a toutes les denné e ite
N ~.
L Desc\i{tiﬁ\ IDN Annexe C
Valeur [de comménde ge vitesse \/ 00036
Valeur ixe 00037
Valeur 00038
Valeur 00039
Valeur 00091
Valeug 00040
Vitessq 00041
Seuil de vitesse n, 00125
Parametre de polarite de vitesse 00043
Fenétre de vitesse 00157
Fenétre d'immobilisation 00124

8.5.3 Données de couple

Toutes ces données occupent deux octets.
applicables a toutes les données de couple.

Les parametres d'échelle de couple sont


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

1491 0O IEC:1995

- 207 -

Description IDN Annex C
Position command value 00047
Additive position command value 00048
Positive position limit value 00049
Negative position limit value 00050
Position feedback value 1 (motor feedback) 00051
Position feedback value 2 (external feedback) 00053
Position polarity parameter 00055
Following distance 00189 /)

Position windo

Reversal clear
Position switch|
Position switch|
Probe 1 value
Probe 1 value
Probe 2 value

Probe 2 value

Modulo value

nce
point 1-16

flag parameter
ositive edge
hegative edge
ositive edge

hegative edge

N

8.5.2 Velogqity data
All velocity data are four bytes lo cit Ilng arameters apply to all velocity flata.
D CHi tion IDN Anngx C
Velocity command valueQ \) 00036
Additive velocify command 00037
Positive veloci 00038
Negative veloc 00039
Bipolar velocity li 00091
Velocity feedls 00040
Homing velocit 00041
Velocity threshpld,ny 00125
Velocity polarity-parametet 56643
Velocity window 00157
Standstill window 00124

8.5.3 Torque data

All torque data are two bytes long. The torque scaling parameters apply to all torque data.
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Description IDN Annexe C
Valeur de commande de couple 00080
Valeur de commande de couple supplémentaire 00081
Valeur limite de couple positif 00082
Valeur limite de couple négatif 00083
Valeur limite de couple bipolaire 00092
Valeur de retour de couple 00084
Parameétre de polarité de couple 00085
Seuil de couple T, 00126
Compensation de couple de frottement m
Contretpoids d'équilibrage /\\00163
8.5.4 |Données d'accélération
Toutes les données d'accélération occupent quatre oc ts Les d'échelle sont
applicpbles a toutes les données d'accélération. Une est définie comme
une vifesse croissante et une accélération negatlve roissante.
Description \/ IDN Annexe C
Valeur [de commande d'accélération 00194
Valeur [imite d'accélération positive 00136
Valeur [imite d'accélération négative 00137
Valeur limite d'accélération blpolalre 00138
Accéléfation de retour a la p itiornde r erence 00042
N w
8.5.5 | Commande édu ur procédures de retour a la positipn
- (@\\’E\
Eeég\h&@) IDN Annexe C
Commande de prgté positigh de référence sous le contrdle de la 00146
commg
Comm | duydéplacement 00171
Com de\prodgdure'de Héplacement par rapport au systeme de coordonnées de 00172
référen
Comm de retour a la position de référence sous le contrle du 00148
disposifi
Annulation.de commande de procédure du point de référence 00191
Distance de référence 1 00052
Distance de référence 2 00054
Ecart de référence 1 00150
Ecart de référence 2 00151
Parametre de retour a la position de référence 00147
Position du marqueur A 00173
Position du marqueur B 00174
Parametre de déplacement 1 00175
Parametre de déplacement 2 00176
Distance absolue 1 00177
Distance absolue 2 00178
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Description IDN Annex C
Torque command value 00080
Additive torque command value 00081
Positive torque limit value 00082
Negative torque limit value 00083
Bipolar torque limit value 00092
Torque feedback value 00084
Torque polarity parameter 00085
Torque threshqgfd—x 66126
Friction torque [compensation 00155 Q
Weight countefbalance 00183

8.5.4 Acceleration data
All acceleration data are four bytes long. The scaling pargaieters eleration data.
Positive acceleration is defined as increasing velocity apd ativg. asieleration as decrgasing
velocity. (\ /\
Description < < h C & U )\/ IDN Anngx C

Acceleration cgmmand value 00194

Positive accelgration limit value 00136

Negative accelgration limit value Q 00137

Bipolar accelerption limit value 00138

Homing accelefation /\/\ (\ 00042

N
8.5.5 Procgdure c@{&d\@;dx&t\a&ho ing procedures
AN
\ \\IZes ipti\ow\/ IDN Anngx C

Control unit ho ar§\> 00146

Calculate dispfj ure corqmand 00171

Displacement procedure command 00172

Drive controlle command 00148

Cancel referente point procedure command 00191

Reference distance 1 00052

Reference distance 2 00054

Reference offset 1 00150

Reference offset 2 00151

Homing parameter 00147

Marker position A 00173

Marker position B 00174

Displacement parameter 1 00175

Displacement parameter 2 00176

Absolute distance 1 00177

Absolute distance 2

00178



https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

-210 -

8.5.6 Commandes de procédure et données spécifiques aux machines

1491 0O CEI:1995

Description IDN Annexe C
Commande de procédure d'axe de parc 00139
Commande de procédure d'arrét complet du dispositif d'entrainement 00149
Commande de procédure du cycle d'essai 00170
Parameétre de commande de la sonde 00169
Etat de la sonde 00179
8.6 Changement d’échelle relatif aux données d'exploitation
Les dprrées—peuvent—avor—ditférentes—echeles—selontes—eapa nement des

dispogitifs d'entrainement et des applications.

L'interfface SYSTEME différencie les données d'exploitation
donnéles spécifiques-utilisateur possédant une échelle.

Lors d'un affichage de données sans échelle, I'utilisaté
d'explpitation.

Lors des changements d'échelle, les donnée
linéaires ou rotationnels.

Il est aussi possible de choisir des vale

moyern de parameétres librement ajustables de ¢ha uent d'échelle.

Le type de changemery

&helle des

&chelle gux données
£s mouvements de charge
aires de changement|d'échelle au

m@ poids des données d'exploitation a transférer de

la commmande numéfgiqu ispositifs d'entrainement (et vice versa) utilisapt l'interface
SYSTEME. La précis de—1a commande numérique et deg dispositifs

yngement d'échelle.

8.6.1 |Changemedt dé l données de position

/\ \ Description IDN Annexe C
Type dgchal emenghe e er données de position 00076
Facte 00077
EXpos3 00078
Résolu 00079

8.6.1.1 Pas de changement d’échelle relatif aux données de position

Les données de position acquises par le dispositif d’entrainement et les données de position
calculées par la commande numérique sont transférées entre la commande numérique et les
dispositifs d’entrainement et vice versa sans changement d'échelle. L'utilisateur peut prendre
en considération le facteur de conversion approprié lorsqu'il travaille avec les données de

position.

8.6.1.2 Changement d’échelle relatif aux données de position linéaire

Ce changement est défini par le type de changement d’échelle (voir IDN 00076). Les
parameétres de changement d’échelle linéaires (IDN 00077 et 00078) sont applicables a toutes

les données de position linéaires.
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8.5.6 Machine specific procedure commands and data

Description IDN Annex C
Park axis procedure command 00139
Positive stop drive procedure command 00149
Probing cycle procedure command 00170
Probe control parameter 00169
Probe status 00179

8.6 Scaling of operation data

Operation data can have different scaling depending on the functional ca

and applicafons.

The SYSTEM interface differentiates between unscaled operation d

drives

pecific

scaled data,
With an uns
With applica rotational or linegr load
movements.

It is also pd es by
means of fre
The type of j type
parameters.

Scaling detgermines , ontrol
unit and the| drives i acy of
the control ynit and th i
8.6.1 Scalipg of

4 \ \ \%escription IDN Anngx C

Position data sfalin e\ 00076

Linear position|data.sealing¥ac 00077

Linear pOSitiOﬂ dater a\,a“ng TXponent 00070

Rotational position resolution 00079

8.6.1.1 No scaling of position data

The position data acquired by the drive and the position data calculated by the control unit are
transferred between the drives and the control unit (and vice versa) without scaling. It is up to
the user to take into consideration the appropriate conversion factor when working with position

data.

8.6.1.2 Scaling of linear position data

Linear scaling is defined by the scaling type (see IDN 00076). Linear scaling parameters (IDN

00077 and IDN 00078) apply to all linear position data.
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Le poids du LSB de la donnée de position linéaire est donné par la multiplication du facteur de
changement d'échelle par I'exposant de changement d’échelle (base 10).

Poids du LSB = unités x facteur x 10€xposant

Echelle préférée (en métres)

1x 107

Exposant de changement d’échelle (IDN 00078)
Facteur de changement d’échelle (IDN 00077)

Echellg¢ préférée (en pouces)
1x 106

8.6.1.3

Ce chpngement est défini par le type ds

de pgsition rotationnelle
rotatignnelle.

Le poids du LSB de la g
rotatidnnelle.
Poids [du LSB=

Echelle préféré

0,0001

(IDN 000

Exposant de changement d’échelle (IDN 00078)
Facteur de changement d’échelle (IDN 00077)

voir IDN 00076). La résolution
outes

les données |de position

de position

T}Qe anement d'échelle de données de position (IDN 00076) |

NN

00076 bit 0-2

[ et

Linéaire |

| Rotation |

IDN

00076 bit 6

iLnarge ou moteui’ i Charge ou moteur i

i Charge ou moteur i

Echelle Parameétre Echelle Parametre
IDl\tl)i(t)(31076 préférée échelle préférée échelle
IDNthO5O76 métres| [pouces mpégru%ség u Degrés Degrés
i
[ ] | | |
LSB 5 |LSB = Poids Résolution: Poids
107'm||108in| |variable LBY 3 600 000 variable LBS
LSB = 0,000
(IDN 00077) degrés (IDN 00079)
(IDN 00078)

Figure 51 - Diagramme du type de changement d’échelle des données de position
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The weight of the LSB of linear position data is derived from the multiplication of the scaling
factor and the scaling exponent (base 10).

LSB weight

= unit x factor x 10 exponent

Preferred scaling (metric):

1x 107

m

Scaling exponent (IDN 00078)

Scaling factor (IDN 00077)

Preferred sd

1x 106

aling (inches):

in

Scalipg exponent (IDN 00078)

Scaling fa

8.6.1.3 Sc4

Rotational s
(IDN 00079

The weight
LSB weight

Preferred sd

0,0001

N\

tor (IDN 00077)

ling of rotational position data

5)—Rotational position res

position data efined by the rotational position reso
= (360°/

aling (de

degrees

X
\L\ \\) Position data scaling type (IDN 00076) |

ID> 00076 bit 0-2

l

(none) | | Linear | | Rotational |

Dblution

ution.

IDN 00076 bit 6

|Load or mot0r| |

Load or motor |

Load or motor | |

Preferred Parameter Preferred Parameter
lDI\tl)i(t)cz)lom | scaling| sce|1|ing scailing scaling
|DNth0é)76 Meter| | Inch Mﬁ:g{] or Degrees Degrees

i
] _| | |
LSB = |LsB = Variable || Resolution: Variable
107m||10%in| |-SBWeight| | 3600000 LSB weight
(IDN 00077) Lsse;roégg 01 (IDN 00079)
(IDN 00078)

Figure 51 — Position data scaling type diagram
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8.6.2 Changement d’échelle relatif aux données de vitesse
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Description IDN Annexe C
Type de changement d'échelle relatif aux données de vitesse 00044
Facteur de changement d'échelle relatif aux données de vitesse 00045
Exposant de changement d'échelle relatif aux données de vitesse 00046

8.6.2.1 Pas de changement d'échelle relatif aux données de vitesse

Les données acquises par le dispositif d’entrainement et les données de vitesse calculées par
la commande numérique sont transférées vers la commande numér)qﬂe\et les dispositifs

dOentfaimement (et vice versa) sans changement dechelle. Cutlisateur
considération des conversions lorsqu'il travaille avec les données de/vi

8.6.2.]

Ce ch
param
donné

Le po i a multiplicatio

d'échd
Poids
Echell
Deux

linéair

I'expo 046) dépend des unités utilisées.

Echell

1x 10

gement d’échelle (IDN 00046)
Facleur'de ¢ ent d’échelle (IDN 00045)

eut

charigement d’échelle (IDN 00045) a po

prendre en

D0044). Les

ables & toutes les

n du facteur

de vitesse
ur base 1 et

Echelle préférée (en pouces):

1x 10° in/min

Exposant de changement d'échelle (IDN 00046)
Facteur de changement d’échelle (IDN 00045)
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8.6.2 Scaling of velocity data

Description IDN Annex C
Velocity data scaling type 00044
Velocity data scaling factor 00045
Velocity data scaling exponent 00046

8.6.2.1 No

scaling of velocity data

The velocity data acquired by the drive and the velocity data computed by the control unit are

transferred |
the user to {

8.6.2.2 Sc4

The linear s
00045 and |

The weight
factor and tH

Preferred sd

Two preferrg
factor (IDN
used.

Preferred sd

Scaling fa¢

ling of linear velocity data

DN 00046) apply to all linear velocity data.

ake into consideration the appropriate conversion factor when

caling is defined by the scaling type (see IDN 00044).

S up to
Hata.

s (IDN

scaling

caling
e unit

Preferred scaling (inches):

1x 10°

in/min

Scaling exponent (IDN 00046)
Scaling factor (IDN 00045)
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8.6.2.3 Changement d'échelle relatif aux données de vitesse de rotation

Ce changement est défini par le type de changement d'échelle (voir IDN 00044). Les
parameétres de changement d’échelle (IDN 00045 et IDN 00046) sont applicables a toutes les
données de vitesse de rotation.

Le poids du LSB de la donnée de vitesse de rotation est donné par la multiplication du facteur
de changement d'échelle par I'exposant de changement d’échelle (base 10).

Poids du LSB = (unités/unités de temps) x facteur x 10exposant

Echelle préférée des données de vitesse de rotation:

rotatign. Pour les deux, le facteur de changement d’échelle (IDN¢0OOO45xa r base 1 et
I'expogant de changement d’échelle (IDN 00046) dépend des unitg ili

VAN )
Deux [UNItes preferees de changement dechelle sont TIXees pour 1e donneﬁ{e vitesse de
U

Echelle préférée (en minutes):

1x 104 min~1 (RPM)

Exposant de changement d’échelle (IDN 00046
Facteur de changement d’échelle (|

Echellg¢ préférée (en secondes):

1x 106 s71 (rev/s)

Exposant de

Facteur de c@
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8.6.2.3 Scaling of rotational velocity data

Rotational scaling is defined by the scaling type (see IDN 00044). The scaling parameters (IDN
00045 and IDN 00046) apply to all rotational velocity data.

The weight of the LSB of rotational velocity data is derived from the multiplication of the scaling
factor and the scaling exponent (base 10).

LSB weight = (unit/time unit) x factor x 10€xponent

Preferred scaling of rotational velocity data:

Two preferrg
(IDN 00045

Preferred sd

1x 104

Scaling exponent (IDN 00046)

Scaling fa

Preferred sc4

1x 106

Scaling fac

bd scaling units are defined for rotational velocity data. For bo
is 1 and the scaling exponent (IDN 00046) depends on the tj

aling (minutes):

min~1 (RPM)

ctor (IDN 00045)

lling (seconds):

s71 (rev/s)

Scaling exponent (IDN 0004
for (IDN 0?045

factor
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| Type de changement d'échelle de données de vitesse(IDN 00044) |

IDN 00044 bit 0 — 2
[ (Aucun) | | Linéaire | | Rotation |

[IDN 00044 bit6 | |
|Charge ou moteu] | Charge ou moteur | | Charge ou moteur |

1491 0O CEI:1995

Figu

IDN 00044 |  Echelle Paramétre Echelle Paramétre
bit 3 préférée échelle préférée échelle
[ [ [ |
IDNb(')t05044 min min ou s min s min ou s
i
I I I
IUNbLi)tUXM métres] jpouces ”pl)%li;(::besw (\\
| | |
LS%: LOSSB: Poids :kg% E LS% :< ids\
) 10°- ; 10° .
%19m|n in/min variable LBS min—4 1 vanabhe LBS
(IDN 00045) \@Q
(IDN 00046)

re 52 — Diagramme du type de changement

8.6.3 |Changement d'échelle relatif do;zés}
Descriptio/nl IDN Annexe C
Type de changement d'échelle relatif aux donng¢es cqotple/forc \> 00086
Facteul de changement d'échgélle ¥elatif &u n 'eforce 00093
Exposant de changementNém couple/force 00094

\ng@Qelle relatif aux données couple/force
ent~d'é e relatif aux données (IDN 00086) est cal

le. Aucun parameétre complémentaire n'est néc

age hahg
fonde sur 0,1 % du couple du moteur a I'arrét (IDN 00111

culé lors du
pssaire.

5 du LSB de
en fonction

Ce changement est défini par le type de changement d'échelle (voir IDN 00086). Les
paramétres de changement d’échelle (IDN 00093 et IDN 00094) sont applicables a toutes les

donné

es de force.

Le poids du LSB de la donnée de force est donné par la multiplication du facteur de
changement d'échelle par I'exposant de changement d’échelle (base 10).

Poids

LSB = Unités x facteur x 108xposant (1 N = 0,22481 Ibf)
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| Velocity data scaling type (IDN 00044) |
IDN 00044 bit 0 — 2

| (none) | | Linear | | Rotational |
[IDN 00044 bit6 | |
|Load or motod | Load or motor | | Load or motor |
I I I
IDN 00044 | Preferred Parameter Preferred Parameter
bit 3 scaling scaling scaling scaling
I I I I I
IDN 00044 min minors | | min s min or s
bit 5 | | |
- Illbt\'l T /\
IL)NbLi)tUXLI-‘I- meter] | inch nch (\\
[ [ [
Il-g!%: 1'-035’: Variable '1-OS|_34= LS|_36= Variab
m/min| [in/min| | LSB weight| o 1 12_1 SB Weight
(IDN 00045)
(IDN 00046)

8.6.3 Scalimg torque/force data & G
([~ N

Description IDN Anngx C
Torque/force data scaling type Q 00086
Torque/force data scaling factor 00093
Torque/force data scaling exponent (\ 00094

8.6.3.1 Pel

The percent during

percentage

g, the LSB weight of the torque data is based on 0,1% [of the
motor (see IDN 00111) respective of the rated torque |of the

With percef
continuous
motor (see |

8.6.3.2 Scatimgofforcedata

The scaling of force data is defined by the scaling type (see IDN 00086). The scaling
parameters (IDN 00093 and IDN 00094) apply to all force data.

The weight of the LSB of force data is derived from the multiplication of the scaling factor and
the scaling exponent (base 10).

LSB weight = unit x factor x 108XPonent (1 N = 0,22481 Ibf)
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Echelle préférée de la donnée de force:

0 CEI:1995

Deux unités préférées de changement d'échelle sont fixées pour les données de force. Pour
les deux, le facteur de changement d’échelle (IDN 00093) a pour base 1 et I'exposant de
changement d’échelle (IDN 00094) dépend des unités utilisées.

Echelle préférée (newton):

1x 1

00 N(=1N)

Exposant de changement d’échelle (IDN 00094)

Facteur de changement d’échelle (IDN 00093)

Echellg¢ préférée (en livres):

1x

Facteur de changement d’échelle (IDN 00093)

8.6.3.3

Ce ch

parameétres de changement d’échellge
données de couple.

Le po
chang

Poids
Echell

Deux
les dsg
chang

101 Ibf(=0,1 Ibf)

Exposant de changement d’échelle (IDN 00094)

Changement d’échelle relati

angement est défini par le

Echelle préferé gwton-metres):

D0086). Les
a toutes les

facteur de

ouple. Pour
bxposant de

1x 1

02 Nm(=0,01 Nm)

Exposant de changement d’échelle (IDN 00094)

Facteur de changement d’échelle (IDN 00093)

Echelle préférée (en poucesl/livres):

1x 1

ol inlbf(=0,1 inlbf)

Exposant de changement d'échelle (IDN 00094)

Facteur de changement d’échelle (IDN 00093)
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Preferred scaling of force data:
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Two preferred scaling units are defined for force data. For both, the scaling factor (IDN 00093)
is based on 1 and the scaling exponent (IDN 00094) depends on the unit used.

Preferred scaling (newton):

1x 100

N(=1N)

Scaling exponent (IDN 00094)
Scaling factor (IDN 00093)

Preferred sd

1x 101

aling (pound force):

Ibf(=0,1 Ibf)

Scaling exponent (IDN 00094)

Scaling fa

8.6.3.3 Sca

The scaling
parameters

The weight
the scaling ¢

Preferred sd

Two prefer

(IDN 00093)i

Preferred s%

1x 102

tor (IDN 00093)

ling of torque data

of torque data is defined b
IDN 00093 and IDN 00094) app

q

actor x 10exponent

defined for torque data. For both, the scaling

scaling exponent (IDN 00094) depends on the unit use

caling

br and

factor
d.

Scaling exponent (IDN 00094)
Scaling factor (IDN 00093)

Preferred scaling (inch-pound force):

1x 101

inlbf(=0,1 inlbf)

Scaling exponent (IDN 00094)
Scaling factor (IDN 00093)
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| Type du changement d'échelle de données couple/intensité (IDN 00086)

| IDN 00086 bit 0 — 2]

Pourcentage
(0,1 %)

Intensité

linéaire

Couple de
rotation

IDN 00086 bit 6 |

|Charge ou moteur| |

Charge ou moteur |

Charge ou moteur

Echelle Parametre Echelle Parametre
lD'\éi?%OSG préférée échelle préférée échelle
I I I I I I
IDNb'(t)%,OSG N Ibf N ou Ibf Nm || inlbf Nm ou inlbf
|
[ [ [ [ [ [
sy LD LS — /
CSB=[[CSB= Pords > '-0“1 Poras
i q|10- ;
1,0N||0,1lbf| |variable LBY | 10° || 22 @EQIG(BQS
(IDN 00093) 00093)
(IDN 00094) (1 09
Figure 53 — Diagramme du type de chanhg t ¥échell
pour les données de c
8.6.4 |Changement d’échelle relatif aux donné
IDN Annexe C
Type de 00160
Facteu 00161
EXpos4 00162
8.6.4. llexcelatjf aux données d'accélération
Les par le dispositif d’entralnement et Ig¢gs données
d'accqlé ande numérique sont transférées entre lal commande
numérique et d’ertrainement (et vice versa) sans changement d'échelle.
L'utilis repdre’ e conS|derat|on le facteur de conversion approprié lorsqu'il travaille
avec |
4
8.6.4.1 €chelle relatif aux données d'accélération linéaire
Ce cf t défini par le type de changement d'échelle (voir IDN (0160). Les
paramg toutes les

données d'accélération linéaire.

Le poids du LSB de la donnée d’accélération linéaire est donné par la multiplication du facteur
de changement d'échelle par I'exposant de changement d’échelle (base 10).

Poids du LSB = (unités/unités de temps?) x facteur x 10exposant

Echelle préférée des données d’accélération linéaire:

Seule une unité préférée est fixée pour les données d'accélération linéaire (par exemple les
metres). Le facteur de changement d'échelle (IDN 00161) a pour base 1 et I'exposant de
changement d’échelle (IDN 00162) a pour base 6.
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| Torque/force data scaling type (IDN 00086)
| IDN 00086 bit 0 — 2] |

Percentage . Rotational
(0.1 %) Linear force torque
| IDN 00086 bit 6 | |
| Load or motori | Load or motor | | Load or motor |
I I I
IDN 00086 | Preferred Parameter Preferred Parameter
bit 3 scaling scaling scaling scaling
I I I I I I
IDN 00086 Ibf Noribf || Nm || inlbf Nm or inlbf
bit 4
[ [ [ [ [ [
LSB=[[LSB 5 | Variable ||LSB3 L%)Blz Variable
i 10° )
1,0 N||0,1Ibf| |LSB weight Nm | inibt LSB Wéh?
(IDN 00093) (IDN\0O
(IDN 00094) 09%)

Figure 53 — Torque/force data scaling typé dia

8.6.4 Scalimg of acceleration data

(\ o\
Description ( (\ 6 ( U ‘\/ IDN Anngx C
Acceleration data scaling type 00160
Acceleration data scaling factor 00161
Acceleration data scaling exponent “ 00162

\( w
8.6.4.1 Nojscaling of acgels
The acceleration d
unit are trarsferred bétw

is up to thg
acceleration

the acceleration data computed by the g¢ontrol
- e control unit (and vice versa) without scdling. It
Qnsideration the appropriate conversion factor when| using

8.6.4.2 Scah

4
The linear s y the scaling type (see IDN 00160). The scaling parameters (IDN
00161 and | ly to all linear acceleration data.

The weight of the LSB of linear acceleration data is derived from the multiplication of the
scaling factor and the scaling exponent (base 10).

LSB weight = (unit/time unit?) x factor x 10exponent

Preferred scaling of linear acceleration data:

Only one preferred unit is defined for linear acceleration data (i.e. metric). The scaling factor
(IDN 00161) is based on 1 and the scaling exponent (IDN 00162) is based on 6.
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Echelle préférée (en métres):

1x 10 m/s?

Exposant de changement d’échelle (IDN 00162)
Facteur de changement d’échelle (IDN 00161)

8.6.4.3 Changement d’échelle relatif aux données d’accélération de rotation

Ce changement est défini par le type de changement d'échelle (voir IDN 00160). Les
paramétres de changement d’échelle (IDN 00161 et IDN 00162) sont applicables a toutes les
données d'accélération de rotation.

Le pol|ds du LSB de la donnée d'accélération de rotation est don plication du

facteur de changement d'échelle par I'exposant de changement d’é
Poids |du LSB = (unités/unités de temps?2) x facteur x 10€XPosan
Echelle préférée des données d'accélération de rotations
potation.

Seule|une unité préférée est fixée pour les donnée

Echelle préférée (en rad/s2):

1x 103 rad/s?

Exposant de changem
Facfeur de chang t

Mhaﬁg@m/@%d'&helle de données d'accélération (IDN 00160)

[IDN.00260 bit 0> 2 | |
(Aucun) \i\| Linéaire | | Rotation |
uDNQo169 bit6 | |

4 l(\‘\ha@e oG\(’notehrr Charge ou moteur | | Charge ou moteur |
I I I I
IDN 00%+60| Echelle Parameétre Echelle Paramétre
bit 3 préférée échelle préférée échelle
I I I I
IDN.OO160 I N I I 5 I I 5 I I 5 I
bit 5 | | | |
ID'\éi?TGO Métres I\F/I)gbrggsou Radians Radians
I I I I
-6 Poids -10° Poids
LSB =10 : LSB=10 .
m/s 2 variable LBS rad/s 2 variable LBS
(IDN 00161) (IDN 00161)
(IDN 00162) (IDN 00162)

Figure 54 — Diagramme du type de changement d’échelle
pour les données d'accélération
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Preferred sc

1x 106
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aling (metric):

m/s?

Scaling exponent (IDN 00162)
Scaling factor (IDN 00161)

8.6.4.3 Sc

aling of rotational acceleration data

Rotational scaling is defined by the scaling type (see IDN 00160). The scalingparameters (IDN

00161 and |

The weight
scaling factd

Preferred sg
Only one prs

Preferred sd

1x 103

Scaling fa

Scalipg exponent (I 0
tor (IDA@&
AT

N\

DN 00162) apply to all rotational acceleration data.

of the LSB of rotational acceleration data is derived from<he
r and the scaling exponent (base 10).

LSB weight = (unit /time unit?) x factor x<4,08*RONeN

ation at@

aling of rotational acceleration data:

pferred unit is defined for rotaji

aling:

rad/s?

xSQeIX(@tion data scaling type (IDN 00160)
RN 80150 bite— 2T |
[ (nore)\ [\ Xinear | | Rotational |
\ [\@NO0160 bit6 | |

> the

\[L(ﬁa\or\nﬁad |) Load or motor | | Load or motor |
NI I I I
IDN 00360} Preferred Parameter Preferred Parameter
bit 3 scaling scaling scaling scaling
| | | |
pnooteo[ s | [ s ][ s [ s ]
bit 5 I I [ [
IDhlI)i(t)316O Meter Meter or inch Radian Radian
I I ! I
LSB =10 Variable LSB=10" Variable
m/s 2 LSB weight rad/s 2 LSB weight
(IDN 00161) (IDN 00161)
(IDN 00162) (IDN 00162)

Figure 54 — Acceleration data scaling type diagram
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8.6.5 Changement d'échelle relatif aux données de température

0 CEI:1995

Description IDN Annexe C
Type de changement d'échelle relatif aux données de température 00208
8.7 Parametres du dispositif d'entrainement
8.7.1 Parameétres de la boucle de vitesse
Description IDN Annexe C
Gain proportionnel de boucle de vitesse }MHOO\
Temps|d'action intégral de boucle de vitesse 00101
Temps|différentiel de boucle de vitesse '\ 00102
8.7.1.1 Ajustement de la boucle de vitesse
Lors de l'utilisation des paramétres d'adaptation (IDN et 00212), le gain
propoitionnel de la boucle de vitesse (voir IDN 00 idn intégral de boucle
de vitesse (IDN 00101) peuvent étre ajustés dans (ine gamire vitesses programmable.
N
Descrip@n < < K ) )\/ IDN Annexe C
Limite ¢g'adaptation inférieure \/ 00209
Limite ¢g'adaptation supérieure 00210
Adaptation de gain proportion Q 00211
Adaptation de temps d‘actfi\on intégra 00212
Exem
- 50
- 3min~1
- 8 min—1
- 150 %

150 % (IDN 00100)

\

Gamme
d'ajustement

100 % (IDN 00100)

Limite d'adaption
inférieure (IDN 00209)

Ll

Limite d'adaptation
supérieure (IDN 00210)

Figure 55 — Exemple de I'ajustement du gain proportionnel
pour la boucle de vitesse
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8.6.5 Scaling of temperature data

Description IDN Annex C
Temperature data scaling type 00208
8.7 Drive parameters
8.7.1 Velocity loop parameters
Description IDN Annex C
Velocity loop praportional gain 00100 /~

Velocity loop integral action time

Velocity loop dffferential time

8.7.1.1 Adaptation of the velocity loop

When using
gain (see 10

the adaptation parameters (IDNs 00209, 00
N 00100) and the integral action time (see

adapted within a programmable velocity range.

e propgrtional
locity loop ¢an be

Description \ \ IDN Annex C

Lower adaptatipn limit 00209
Upper adaptatipn limit Q 00210
Adaptation proportional gain 00211
Adaptation integral action time I\ (\ 00212
Example:

— Veloci 100): 50

— Lower 3 min—1

— Upper| 8 min—1

- Adapf ain (IDN 00211): 150 %

% (IDN 00100)

\

Adaptation
range

- ~~].100 % (IDN 00100)

»n

Lower adaption  Upper adaptation
limit (IDN 00209)  limit (IDN 00210)

Figure 55 — Example for the adaptation of the proportional gain
in the velocity loop
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Exemple:
— Temps d'action intégral de boucle de vitesse (IDN 00101): 2ms
- Limite d'adaptation inférieure (IDN 00209): 3 min~1
- Limite d'adaptation supérieure (IDN 00210): 8 min—1
- Adaptation de temps d'action intégral (IDN 00212): 75 %

100 % (IDN 00101)

75 % (IDN 00101) /

Gamme TN

d'ajustement

o
Limite d'adaptation Limite d'adaptation
inférieure (IDN 00209) supérieure (IDN 00220

Figure 56 — Exemple de I'ajustement du te
pour la boucle de vitesg

8.7.2 |Paramétres de la boucle de position

f7 S
Descrlp?({\ IDN Annexe C

Facteuf K, de boucle de position 00104
Temps|d'action intégral de boucle de position 00105
Fenétre de contrdle 00159
Valeur [de position d'interpolafion a |I| ire 00056

8.7.3 Paraméts
lls sont divisés ol

- proupe Xp

- proyge

AN
9 \ \ > Description IDN Annexe C

N
Régulateur%@gmn proportionnel 1 00106
Régulatetr/de courantde temps d'action intégral 1 00107

Régulateur de courant de gain proportionnel 2 00119

Régulateur de courant de temps d'action intégral 2 00120
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Example:

Lower

Upper

1995 — 229 -

Velocity loop integral action time (IDN 00101): 2 ms

adaptation limit (IDN 00209): 3 min—1
adaptation limit (IDN 00210): 8 min—1

Adaptation integral action time (IDN 00212): 75 %

75 % (IDN 00101) /

Adaptation
range

100 % (IDN 00101)

8.7.2 Posit

> n
Lower adaptation Upper adaptation
limit (IDN 00209) limit (IDN 00210)

Figure 56 — Example for the adaptation of the integral<a
in the velocity loop

on loop parameters

T\ \/Q A
Description A > / ( \ > IDN Anrlex C
Position loop Kj—factor \_/ 00104
Position loop irftegral action time 00105
Monitoring winglow % 00159
Auxiliary interpplation position value (\ /_\ N 00056
N \)
8.7.3 Currgnt loop para
Current looq parameés 5 roups:
— group|l for torguecp Qi :
— group|2 fo -producing current.
4 \ \ @escription IDN Annex C
N\
Current loop prpportiofal-gain 00106
Current loop infegfal action tirmg”1 00107
Current loop proportional gamn 2 O0TT9
Current loop integral action time 2 00120
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8.7.4 Valeurs limites du dispositif d'entrainement

Description IDN Annexe C

Courant de créte du moteur
Courant de créte de I'amplificateur
Courant du moteur & I'arrét
Courant assigné du moteur
Courant assigné de I'amplificateur
Vitesse maximale du moteur
Charge limite du moteur

Dépassement de vitesse d'avance

Température d'alarme de I'amplificateur
Température d'alarme du moteur
Température d'alarme due & un refroidissement défectueux

Tempéfature d'arrét de I'amplificateur

Tempéfature d'arrét du moteur N
Température d'arrét d0 & une erreur de refroidissement 05
8.7.5 |Paramétres de fonctionnemwé 5\(}% ®>
Descrlptlon IDN Annexe C

Retard|a la mise en marche du dispositif d'entrainem, \> 00206
00207

Retard|a I'arrét du dispositif d ;ﬁ\a{nem/em\

8.7.6 |Parameétres E@&%\Q&

\/ &)es tlo IDN Annexe C

Commande de procédiie d'engagement t'e %nages commandée par le dispositif 00190
d'entral

Seuil d 00158
Vitessd 00213
Vltes§ 00214
Durée 00215
Etat npge['<'vitesse minimale de la broche 00339
Etat nyge| 2 vitesse maximale de la broche 00340
Vitesse minimale de broche 00220
Vitesse maximale de broche 00221
Commande de procédure de positionnement de broche 00152
Parameétre de position de broche 00154
Vitesse de positionnement de broche 00222
Position angulaire de broche 00153
Décalage relatif de broche 00180
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8.7.4 Drive limit values
Description IDN Annex C
Motor peak current 00109
Amplifier peak current 00110
Motor continuous stall current 00111
Motor rated current 00196
Amplifier rated current 00112
Maximum motor speed 00113
Load limit of the motor 00114
Feedrate overr|de
Amplifier warnipg temperature
Motor warning femperature
Cooling error warning temperature
Amplifier shutdpwn temperature
Motor shutdowp temperature
Cooling error shutdown temperature
8.7.5 Geneyal operation parameters
Description F IDN Annex C
Drive on delay time \Q \/ 00206
Drive off delay ftime 00207
>
8.7.6 Mainspindle @/l%gk
/\& \Q \C{@tlon IDN Annex C
Drive controlle 00190
Power threshol 00158
Engaging dithg 00213
Average engadin 00214
Engaging dithe 00215
Status ‘ngctyall< WiNimum spindle speed’ 00339
Status ‘nyctyal = maximum spindle speed’ 00340
Minimum spindle speed 00220
Maximum spindle speed 00221
Position spindle procedure command 00152
Spindle position parameter 00154
Spindle positioning speed 00222
Spindle angle position 00153
Spindle relative offset 00180
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8.7.7 Fonctionnement synchrone de la broche principale

1491 0O CEI:1995

Description IDN Annexe C

Commande de procédure de fonctionnement synchrone commandée par le dispositif 00223
d'entrainement

Adresse de la broche mére 00224
Parameétre de fonctionnement synchrone 00225
Rotations de la broche mére 00226
Rotations de la broche synchrone 00227
Décalage de position synchrone 00230
Fenétre de position de synchronisation 00228
Etat de fonctionnement de synchronisation 00308
Limite dlerreur de positionde synchronisation 60220
Etat d'g¢rreur de synchronisation 00309
Fenétr¢ de vitesse de synchronisation 00183
Limite ¢l'erreur de vitesse de synchronisation \ 184

Etat: valeur de

RS

roc@ére
(N

position réelle

Valeu
awpoi

positjon réelle relative
éno-de la machine

| I I I

Impulsion du marqueur
de retour de position

Imypulsion du marqueur de référence
etour de position 1

W
Q |, Décalage de référence
(IDN 00150)

Point de référence —
broche meére

Broche synchrone

Valeur de position réelle relative
I au point zéro de la machine
|
|
| 1 1 1

I\ Impulsion du marqueur de référence
| de retour de position 1
IDécalage de référence 1pgcalage de position

| — [ —
|-t

(IDN 00150) “de broche synchrone

(IDN 00230)

mt da rAfAranca

Rao
oo trererentce

broche synchrone

NOTE - Les signes des données de position dépendent de la configuration de la machine

Figure 57 — Schéma de fonctionnement de la broche synchrone
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8.7.7 Main spindle synchronous operation

Description IDN Annex C

Drive controlled synchronous operation procedure command 00223

Lead spindle address 00224
Synchronous operation parameter 00225

Lead spindle revolutions 00226
Synchronous spindle revolutions 00227
Synchronous position offset 00230
Synchronization position window 00228 y
Synchronizatioh operation status 003
Synchronizatioh position error limit 9 Q
Synchronizatiop error status 03
Synchronizatioh velocity window 3
Synchronizatioh velocity error limit 184

Lead spindle (7
Status: actual |
position value ctiyal posifi Iue| referred
o achine Zere'p
Position feedback I I
marker pulse itio edback 1
% refer arker pulse
| Reference offset 1
(IDN 00150)
Reference point=—¢y.
lead spindle

ynchronous spindle

ctual position value is referred
to machine zero point

1 1 1

A Position feedback 1
reference marker pulse

Reference offset 1 |Sychronous spindle

(IDN 00150) position offset
Rafarancae-noint (IDN 00230)
~e+eeh POt

—

synchronous spindle

NOTE - The signs of the position data depend on the machine configuration.

Figure 57 — Synchronous spindle operation diagram
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8.7.8 Engrenages électroniques

Description IDN Annexe C

Commande de procédure d'engrenage électronigue commandé par le dispositif 00231
d'entrainement

Adresse du dispositif d'entrainement principal 1
Adresse du dispositif d'entrainement principal 2
Adresse du dispositif d'entrainement principal 3
Parametre de fonctionnement des engrenages électroniques
Rotation du dispositif d'entrainement principal 1

Rotation du dispositif d'entrainement secondaire |

Rotatign du dispositif d'entrainement principal 2

Rotatign du dispositif d'entrainement secondaire |1

Rotatign du dispositif d'entrainement principal 3

Rotatign du dispositif d'entrainement secondaire Il|
Décalape de position du dispositif d'entrainement principal 1
Décalape de position du dispositif d'entrainement principal 2
Décalape de position du dispositif d'entrainement principal 3
Positiop angulaire du dispositif d'entrailnement principal 1
Positioph angulaire du dispositif d'entrainement pri

Positio
Fenétrg
Etat de
Fenétrg
Etat de
Fenétrg
Etat de
Limite
Etat d'q
Limite
Etat d'q

Limite

Etat d'g syrghrahisation du Uispositif d'entrainement principal 3

RN
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Description IDN Annex C
Drive—controlled electronic gearing procedure command 00231
Lead drive 1 address 00232
Lead drive 2 address 00233
Lead drive 3 address 00234
Electronic gearing operation parameter 00235
Lead drive 1 revolutions 00236
slave drive revolutions | 00237

Lead drive 2 ref
Slave drive re

Lead drive 3 ref
Slave drive re

Lead drive 1 pg
Lead drive 2 pg
Lead drive 3 pg
Lead drive 1 al
Lead drive 2 al
Lead drive 3 al
Lead drive 1 sy
Lead drive 1 sy
Lead drive 2 sy
Lead drive 2 sy
Lead drive 3 sy
Lead drive 3 sy
Lead drive 1 sy
Lead drive 1 sy
Lead drive 2 sy
Lead drive 2
Lead drive 3 sy
Lead drive 3 sy

olutions
plutions 11
olutions
plutions 111
sition offset
sition offset
sition offset
gular position
gular position
gular position
nchronization window
nchronization status

nchronization window

nchronization stat

nchronizatj in
nchronizati taty

nchronizatig

nchranization errgr status
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Dispositif d'entrainement principal XX

. |
Btat: valeur de L Valeur de position réelle relative

position réelle | vl :
au point zéro de la machine

|
|
Impulsion du marqueur | | | ] ]
de retour de position I\ Impulsion du marqueur de référence
|
|
I

de retour de position 1
Décalage de référence 1

—

(IDN 00150)

Dispositif d'entrainement secondaire XX
Ftat- valeur de | _ _
position réelle | Valeur de position réelle relative

I au point zéro de la machine
|

. |
Impulsion du marqueur |

de retour de position

Point de référence — e
dispositif d'entrailnement principal XX
VAN

| de retour de position 1
!Décalage de référence

(IDN 00150)

/

sitif

Point de référence
dispositif d'entrailnement secondai

NOTE - Les signes dg

8.8.1

X
\ \\/ Description IDN Annexe C

Résolution-de rWonnel 1 00116

Résolulian:de retour rotationnel 2 00117
Résolution de retour linéaire 00118
Marques de référence de distance codée A 00165
Marques de référence de distance codée B 00166
Limite de fréquence du retour 1 00167
Limite de fréquence du retour 2 00168

Parameétre de type de retour de position 00115
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Status: actual
position value

Position feedback
marker pulse

Status: actual

- 237 -

Lead drive XX

LActual position value is referred
I to machine zero point

|
|
|
P
|
|

—

Position feedback 1
reference marker pulse

Reference offset 1

Slave drive XX

(IDN 00150)

Reference point—_e_

lead drive XX

|

position value

Position feedback
marker pulse

< AClUal position value 15 Teferred
to machine zero point

1

1 1

& Position feedback 1
reference marker pulse Lead Sive X

Reference offset 1

v

(IDN 00150)

reference point —
slave drive XX

8.8 Mechanics
8.8.1 Feedpack/systexus
N
q \ \ yscription IDN Annex C

Resolution of r tati(%ﬂ%:}l 00116
Resolution of rptational feed 2 00117
Resolution of linear feedback 00118
Distance coded reference marks A 00165
Distance coded reference marks B 00166
Frequency limit of feedback 1 00167
Frequency limit of feedback 2 00168
Position feedback type parameter 00115
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Description IDN

Annexe C

Constante d'avance

00123

8.8.3

Engrenage

Le rapport d'un engrenage est calculé par le dispositif d'entrainement a partir du rapport des
rotations d'entrée et de sortie.

Rapport d'engrenages = nombre de tours d'entrée/nombre de tours de sortie

N
Description IDN Annexe C
raN
Nombrg de tours d'entrée d'engrenages de charge 00121
Nombrg de tours de sortie d'engrenages de charge 22 N
8.8.4
Le no tif d'entrainement, sont
détermi numéros des blocs de
donnég de paramétres comme des IDN
fixes (|

Génér

parameé

00216
comm

Les i
00219
si un

$te des | 5
(X=1..5
ensemble/de

sembles de parameétr
les IDN de l'e

es chacune.
nsemble de
meétres (IDN
euvent étre

).

bs IDN S-X-
‘dntrainement
mmande de

Puisque | re de I'IDN
(voir §. de service,
indép b numeérique
dem qu'un autre
est pr

La commande de“procédure de sélection de I'ensemble de paramétres (IDN 00216) est aussi
valable pour un changement de rapport dengrenages. Le changement du rapport d engrenages

demandé est sélectionné avec I'IDN 00218 (seulement possible si le dispositif d'entrainement

tolére une fonction de changement d'engrenages).
Description IDN Annexe C
Liste des IDN de I'ensemble de parameétres 00219
Commande de procédure de sélection de I'ensemble de paramétres 00216
Présélection de I'ensemble de paramétres 00217
Présélection du rapport d'engrenages 00218
Ensemble de paramétres réel 00254
Rapport d'engrenages réel 00255



https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

1491 O IEC:

8.8.2 Feed

1995 — 239 -

constant

Description IDN

Annex C

Feed constant

00123

8.8.3 Gear

train

The gear ratio of a gear train is calculated by the drive from the ratio of input revolutions to
output revolutions.

Gear ratio =

input revolutions/output revolutions

Description

Input revolutio

Output revoluti

s of load gear

bns of load gear

8.8.4 Pararn

heter set and gear ratio preselection and switchin

The number or the
drive are determined by the drive manufacturer. All data(b ranging from 0000
through 409 3.1 for the structure
of IDNs.)

The standar ly, the
drive works| witch parameter set progedure
command (IDN 00216), some parameter set 0 can be swlitched
(e.g. the adaptation of the regulate ihg inertia).

IDN list S—0—-00219 conta e parameters which are listed in the IDN lists
S-X-00219|(X = ). eters will be activated in the drive when a

preselected

(IDN 00216).

Since the p
control unit
parameter

off-line whil@

through the

parameter/se¢

The switch |

parameter procedure command (IDN 00216) is also valid for a gear ratio swi

), the
actual
hich is
lished

ching.

The demanded gear ratio switching is selected with IDN 00218 (only possible if the drive
supports a gear changing function.)

Description IDN Annex C
IDN list of parameter set 00219
Switch parameter set procedure command 00216
Parameter set preselection 00217
Gear ratio preselection 00218
Actual parameter set 00254
Actual gear ratio 00255
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9 Initialisation de l'interface SYSTEME

9.1 Généralités

Le présent article définit la structure de la transmission aprés que le réseau est complété et
que toutes les liaisons secondaires sont mises sous tension. L'initialisation se subdivise en
cing phases de transmission (CP). CPg et CP; servent a identifier les dispositifs
d'entrainement concernés. Au cours de CP,, la durée et la structure de données des
protocoles CP3 et CP4 sont préparées.

L'initialisation se déroule dans l'ordre croissant. La liaison principale lance la phase de
transmission en sélectionnant I'octet "info" du MST (voir figure 30). L'initialisation se termine
lors du passage a CPy4, qui correspond a un fonctionnement cyclique avec des données
cycliques valables. La machine ne peut étre mise sous tension qu'en CPg—~

9.2 HRhase de transmission 0 (CPy)

Apres|la mise sous tension des parties électroniques de toutes\les\ liai %dalres du
réseall, tous les dispositifs d'entrainement tentent de fermef la bqigl ment-1a, tous
les digpositifs d'entrainement fonctionnent uniquement ep . S pét faisgn principale
envoig des MST et observe s'il les recoit, ce qui signifierait\g Ja rmée et que

toutes| les liaisons secondaires sont en mode répéteur.

CPg gst la seule phase dans laquelle la -u. : e de ¢ ir g'une phase
supérieure. Cela signifie que lorsqug’ta é itialisée, cela doit commencer avec
CPo.

9.2.1 |Structure des messages

Pendgnt CPg, la liaiso remplissage

(voir figure 27).
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9 Initialization of the SYSTEM interface

9.1 General

This clause describes the structuring of the communication after the network has been
completed and all slaves have been powered up. This initialization is divided up into five
communication phases (CPs). CPg and CP4 are used for recognizing the participating drives. In

CP,, the time and data structure of the protocols for CP3 and CP4 are prepared.

The initialization takes place in ascending sequence. The master initiates the CP by setting the
info byte of the MST (see figure 30). The initialization is concluded by switching to CP4, which
is cyclical operation with valid cyclical data. The main power to the drives maybe switched on
in CP4 only.

9.2 Commdnication phase 0 (CPy)

After the electronics of all the slaves in the network have been p try to
close the ring. At this time all drives are operating in repeater™ sends
MST's and looks if it receives them, meaning the ring is closed anthall ) peater
mode.

CPq is the pnly phase to which the ring may be means

when the ring has to be reinitialized this stialNpbeg

9.2.1 Structure of the telegrams

During CPq,/the master only sends the MS ar% i

&
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9.2.2 Durée de cycle des messages

La durée du cycle de transmission est préréglée par la liaison principale pour que tscyc = 1 ms

(figure 59).
|< >1ms >|

MST MST
(CR) (CR)

Figure 59 - Diagramme temporel pour CP

9.2.3 Quitter CP,

La liai est-a-dire si
toutes| les liaisons secondaires sont en mode répéteur dans la {ali principale
démarre CP,, aprés avoir recu ses propres MST pendant au moins 10 ifs.

Si la |boucle ne peut étre fermée dans lintervalle de K 2 3 commande
numérique, un message doit étre émis. L'objet du message et oI i uquel il doit
étre agtivé ne font pas partie de la spécification de Linter

Si CPy est déclenchée en réponse a une errepnde issi rieure (voir afticle 10), un
progrgmme d'incrément peut étre uti| g umerique pour pfovoquer un
passape automatique a CP,, ave sibili diagnostic d'erreurs. |L'incrément
automjatique ne fait pas partie de la spé€cifi S N € SYSTEME.

9.3 A

Dans |CP;, tout échange ds ' [ ‘entile la liaison
principale et un dispositi 2\ net ilisé 7 5 dispositifs
d’entrainement .conpec ! . F , érigue, la liison
principale a 3 3 adresse du
dispogitif d’entraine commande
numeélique pour sa ssi possible
de dé s adresses
possiQ traine-ment
conne 2¢arts doivent
étre é H'erreur). Le
dispoé' ' ans le cycle
suivarnt.

L'adrejsse” XX =0 ne peut étre utilisée au cours de linterrogation. Les dispositifs

d'entrailnement qui ne participent pas a la transmission utilisent cette adresse comme adresse
de leur propre dispositif d'entrainement (voir article 6). Les dispositifs d'entraine-ment qui ne
sont pas adressés en CP; et dont I'adresse n'est pas 0 doivent se comporter comme les
dispositifs d'entrainement portant I'adresse 0. Aucun dispositif d’entralnement ne doit réagir en
CP,, sil'adresse 0 ou 255 est requise.
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9.2.2 Telegram cycle time

— 243 -

The communication cycle time is preset by the master so that tscyc 21 ms (figure 59).

|< >1ms >|
MST MST
(CR) (CRy)

Figure 59 — Time diagram for CP

9.2.3 Leaving communication phase 0 (CPy)

The master |waits for its MST to be received. When the ring is closed
ring are in the repeater mode), the master initiates CP, after it ha

at least 10 guccessive cycles.

When the r
message. T

Where CPg
routine in t
possibility o

9.3 Commi

In CP; any data exchang

CP, is used
each drive {
in order to ¢
calling all a
drives may
evaluated b
MDT which

X

The address

communicat

addressed ip CPi an

for reco
pecific@'
ompare 13

lowed dr

SYSTEM interface specifica

;9 the
s for

be a
of the

aerror (see clause (10), a

advance to CP» wi'lth the
ion.

ssible between the master and one| drive.
d to the ring. To do so, the master addfesses

. e addresses can be stored in the control unit
sent>lt is also possible to find all drives in the ring by
it for an answer. The addresses of the connpected

Deviations shfall be

generate an error message). The drive is answering to a

be used in the inquiry. Drives that are not participating |in the

this\address as their address (see clause 6). Drives that are not|being

ose address is not 0 shall behave like drives with the address| 0. No

drive shall reaetr-CRwhenaddressO-er255isguered-
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9.3.1 Séquence opérationnelle au cours de CP;

Au début de CP4, il n'est pas certain que la liaison secondaire physique soit préte a recevoir le
MDT. Il peut arriver que le répéteur d’'un dispositif d’entrainement fonctionne (la boucle est
fermée) mais que les programmes de démarrage soient encore traités de fagon interne. Ainsi,
une adresse particuliere de dispositif d'entralnement devra peut-étre étre demandée plusieurs
fois. La liaison principale envoie le message de demande d'identification commencant par
I'adresse la plus basse dans la boucle (ou n'importe quelle autre stratégie) et attend une
réponse au cours du délai d'attente du HS (voir 7.4.2.1 et 10.5).

La liaison principale réitére cette demande jusqu'a l'acquittement du dispositif d'entrainement
adressé ou jusqu'a la fin du délai d'attente du HS. Si un dispositif d'entrainement ne répond
pas, il est & nouveau adressé apres un délai d’attente (qui ne fait pas partie de l'interface
SYSTEME).

Cette [procédure de demande est répétée jusqu'a ce que le temps d'i ffication’|du dispositif
d'entrainement soit écoulé. Ce temps peut étre fixé au moyen dé commande
numérnique. Ce temps d'identification du dispositif d'entraineme ;rtie de la
spécif|cation de l'interface SYSTEME.

9.3.2 |Structure des messages

Les MDT spécifiques aux dispositifs d'entraine emande d'igentification)
sont ytilisés pour demander les adresses de-dispositi ément. Leur dtructure est

illustré

\cquittement

[ — T -
BOF|||ADR Etat |y ool | Fcs | |EOF
= I_|_| | I—

d'ent. xx | |

Etat
trrrrrrrrrrrror
|OIOI0IOI0IOIOIOIolololololololll
Le bit HS acquitte _/
MSB la réception LSB

Contenu du mot d'état

Figure 61 — Structure du message d'acquittement d'identification
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9.3.1 Operational sequence in phase 1 (CP;)

At the beginning of CPq, it is not certain that the physical slave is ready to receive the MDT. It
might happen that a drive's repeater operates (the ring is closed) but start-up routines are still
being processed internally. Thus a particular drive address might have to be queried several
times. The master sends out the ID request telegram beginning with the lowest address in the
ring (or any other strategy) and it expects a response within the HS timeout (see 7.4.2.1 and

10.5).

The master repeats this request until the addressed drive acknowledges or until the HS
timeout. When a drive does not respond, it is addressed again after some time is elapsed (not

part of the SYSTEM interface).

/N

This request procedure is repeated until the drive identification time has el
be set by means of the control unit data. The drive identification time is
interface spegcification.

9.3.2 Structure of the telegrams

Drive specific MDTs (ID request telegrams) are used to
structure is shown in figure 60.

I/\
ster

| L]
por] coml [ueti

The addresskd drive

ws L8| Cess | [
Drive
Stalltus service info FCS EOF

Status
T rrrrrrrrrrr

yan AT (ID acknowledge telegram) as shown in figul

aresses.

LYYy, v,vu,9,9bY U U0 YU UU Il

MSB HS bit acknowledges—/LSB
reception
Contents of the status word

Figure 61 - Structure of the ID acknowledge telegram

ed, Thi tin|1e can

STEM

Their

e 61.
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L'info service de la liaison principale et I'info service du dispositif d'entrainement font partie de
la demande d'identification et des messages d'acquittement, mais leur contenu n'a aucune
signification pendant CP;.

9.3.3 Temps de départ de transmission des messages

La durée de cycle de transmission est prédéterminée par la liaison principale pour que
tscyc 2 1 ms en multiples de 1 ms. Les temps de départ de transmission des messages au
cours de CPq ont été définis conformément & la figure 62.

- *1ms =i
MST ATm, 'MDTm, MST
CF)
ou

(CP,) | 100..300ys
500...700 uS

Un AT est uniguement transmis par une liaison s
dernigr MST, lui a été directement transmis a s

bcu avant le

9.3.4 |Quitter CPq

Une f ositifs d’entrainement sur la boucle et
qu'audg st utilisé pour lancer CP,,.

Si le temps d'identificatie i i Tnepient est dépassé et si des écartg par rapport
aux aflresses mémolsées {Sposi alnement sont détectées, l'initia-ligation ne se
pourstiit pas. La co and erigde peut répondre par un message d'erreur. [Cela ne fait
pas partie de thte 2

9.4 Rhase de

Penddg d'enfrainement sont sollicités par leurs adresses spécifiques. Pour
CP, e de service, I'échange de données non cycliques peut étre utilisé
aveck

Au mipi les parametres de temps requis pour le fonctionnement cyclique (par exemple
temps| de,‘réponses temps de transition, durées de cycles, etc.) et les parameétres liés a la
détermination de la longueur et du contenu des MDT et AT sont transmis (voir article 8) aux
dispositifs d'entrainement. La détermination automatique des tranches de temps n'est pas
requise, mais elle est gérée par l'interface SYSTEME.

L'intégralité de ['échange d'informations s'effectue par l'intermédiaire de mécanismes de
I'échange de données non cycliques (voir 7.4). La fiabilité de la transmission est garantie par
les bits HS et par le délai d'attente du HS. D'autres échanges de paramétres peuvent avoir lieu
au cours de CP, ou CP,. Aucun dispositif d’entrainement ne doit réagir en CP, si les adresses
0 ou 255 sont requises.
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Master service info and drive service info are part of the ID request and acknowledge
telegrams but their content has no meaning during CP4.

9.3.3 Teleg

ram transmission starting times

The communication cycle time is preset by the master so that tscyc 2 1 ms in multiples of 1 ms.
The telegram transmission starting times during CP4 are shown in figure 62.

An AT is sq
directed at i

9.3.4 Leavi

After the ma
byte is used

When the (

error messaj

9.4 Commi

During CP»,

on the seryi

functionality

X

- *lms -
MST [ATm, MDTm, [msT]
e TSN
or
(CR) =100---300l£
- 500...700us -

Figure 62 — Telegram transmission starting ti

nt by a slave only when the MDT, which
s own address.

ng communication phase 1 (&P1)

ge. This i

nication

|, was

T Info

drive
ith an

higher

As a minin time,
transition times, bnts of
the MDT aphd{AT aretransmitted to the drives (see clause 8). The automatic time slot
determination-ts-rot+eguired—butitis-supported-by-the-interface-

The entire information exchange takes place via the mechanisms of the non-cyclic data
exchange (see 7.4). The reliability of transmission is guaranteed by the HS bits and the HS-

timeout. Further parameter exchanges can take place in CP, or CP3.

CP, when the addresses 0 or 255 are queried.

No drive shall react in
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9.4.1 Structure des messages

Les messages en CP, ont la méme structure qu'en CP, mais le contenu de I'info service de la
liaison principale et de I'info service du dispositif d'entrainement sont désormais valables.

9.4.2 Temps de départ de transmission des messages

Les temps de départ de transmission des messages sont identiques a ceux de CPq (voir figure
62). Un AT n'est transmis par une liaison secondaire que si le MDT qui a été recu avant le
dernier MST a été directement transmis a sa propre adresse.

9.4.3 Quitter CP;

Le passage de CPz a CP3 est declenche par Ia Ilalson pr|nC|paIe au moy N de Ia commande de

procédgtire Pt 0 ¢change de
donné parameétres
relatifg cédure (par
exemple "commande de procédure correctement exécutée") ava ! 2\ rimcipale ne
puisseg S i transmettre
des messages de dispositifs d'entrainement.

Si le gispositif d'entrainement n'est pas encore prét 1 A< gh i paramétres
requis| pour le fonctionnement cyclique n'ont pas é Y 8s), |le dispositif
d'entrainement doit acquitter la commande de p oc&dure pa i cédure non
exécutée". Si, aprés le traitement,.de ; BGe i encore des
parametres invalides supplémentaiges, idi eit'répondre par un acquittement
de commande de procédure “erreu i impossible".
Dans te cas, la liaison principale doj 4 commande

numér:L' , i r les etres identifiés comme invalides ou de
trans e par une

interve

La véiification de la/vahd s par la liaison secondaire ne peut se rgpporter qu'a
des cfi mesure de
détermi rapport aux
donné si la liaison
secon il jpeut y avoir
des p ncorrects par rapport a I'ensemble de l'installgtion, ce qui
peut c on de la transmission cyclique.

si ch]

b rément automatique apres une erreur, cette erreur doit d'abord étre
corrigs

ir passer a CP3.

9.5 Rhase de transmission 3 (CP-)

Depuis CP3, l'échange de données est effectué par les messages définis pour un
fonctionnement cyclique. Les tranches de temps pour le fonctionnement cyclique sont aussi
utilisées.

Pendant CP3, les parameétres relatifs aux dispositifs d'entrainement sont sélectionnés a l'aide
des échanges de données non cycliques. La fiabilité de transmission de I'échange de données
non cycligues est garantie par les bits HS et le délai d’attente HS (voir 10.2 pour le traitement
des défaillances de messages).
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9.4.1 Structure of the telegrams

Telegrams in CP, have the same structure as in CP4, but the contents of master service info

and drive se

9.4.2 Teleg

rvice info are now valid.

ram transmission starting times

Telegram transmission starting times are the same as in CP, (see figure 62). An AT is sent by
a slave only when the MDT, which was received before the last MST, was directed at its own

address.

9.4.3 Leaving Communication phase 2 (CP>)

Switching fr hmand
‘communica c data
exchange. T brgtion
and acknow pcuted
correctly’) b ary to
send drive telegrams.

Where the drive is not yet ready to switch over (i.e/the pa yclical
operation hgve not yet been completely calculated), the{drive hmand
acknowledgment — ‘procedure command ngt yet exe nvalid
parameters |still present after the procedure. con shall
respond with the procedure command ack cution
impossible’.|In that case, the master shall ties of
the control | age to
make possiljle further initialization by mea

The check for validity of

minimum, m|
master are
even when
there may H
can lead to

Where CP,
corrected fi{

9.5 Commi

correct 2
a slave munication phase 3 transition check’ pos

eters with respect to the total installation

by the
s that
tively,
which

all be

. Also

From CP3 0

the exchange of data is done via the telegrams defined for cyclic operation

the time slots for cyclic operation are used. The MDT is sent with the broadcast address.

During CP3, the parameters for the drives are set by means of the non-cyclic data exchange.
Transmission reliability for the non-cyclic data exchange is guaranteed by the HS bits and the

HS timeout.

(See 10.2 for the handling of telegram failures.)
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9.5.1 Structure des messages

Le MDT est structuré conformément a la figure 33. La partie fixe des enregistrements de
données est utilisée. La partie variable des enregistrements de données peut étre occupée de
n'importe quelle maniére, mais elle doit avoir le nombre d'octets requis pour le fonctionnement
cyclique. Les positions de la partie fixe des enregistrements de données correspondante aux
dispositifs d'entrainement individuels ont été transmises au cours de CP, avec les paramétres
de transmission correspondants.

Dans le mot de contr6le du MDT, le bit 10 (bit de synchronisation de la commande numérique)
est valable dés CP,. Il est mis a zéro de CPy a CP,. En CP5, la commande numerique doit
démarrer le cycle d'interpolation et le garder constant. Le bit 10 du mot de commande dans le
MDT est inversé a chaque cycle d'interpolation. Au premier passage de 0 a 1, il est possible de
déclencher CPy,.

L'AT ¢st structuré conformément a la figure 37. La partie fixe de I' i de données
est utilisée. La partie variable des enregistrements de données pg s n'importe
quellelmaniere, mais elle doit avoir le nombre d'octets requis pour i cyclique.
9.5.2 |Temps de départ de transmission des messages

Les tgmps de départ de transmission des messages 9 ’ e§ paramétres qui ont
été trfansmis au cours de CP, et correspong . de temps felatives au
fonctignnement cyclique (voir figure 41).

9.5.3 |Quitter CP3

Le passage de CP3 a CP4 est décle OR_principale au moyen de la cgmmande de
procédure "contrble de transition de ) gfini par I''DN 00128 par gchange de

. déterminer la validité des parameétres et
3 equis pour faire fonctionner (e dispositif
d'entr ) itpy W ta_commande de procédure (par exemple|"commande
de procé \ > ayant que la liaison principale ne puissg déclencher

données non cyclique.

CPy.

Sile d pas encore prét & commuter (c'est-a-dire si leg paramétres
requis| QNE dispositif d'entrainement n'ont pas été cgmpletement
calcul iif-o ineément doit acquitter la commande de procédure par|"commande
de prd executée". Si, apres le traitement de la commande de procédure, il
reste e de s invalides supplémentaires, la liaison secondaire doit népondre par

un acuu ‘
impossgi as, la liaison principale doit rester en CP3 et, suivant les capacités de la
commpndée rnwnérigue, elle doit essayer de renouveler les paramétres identifies comme
invaliges<ou de transmettre un message d'erreur pour permettre une initialisation uftérieure par
une infervention de loperateur.

9.6 Phase transmission 4 (CP4) — fin d'initialisation

Lors du passage a CPy4, fonctionnement cyclique, l'initialisation est terminée. Le dispositif
d'entrailnement ne peut étre mis sous tension qu'a CP, (voir l'article 10 pour la gestion des
erreurs de transmission).
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9.5.1 Structure of the telegrams

The MDT is structured as shown in figure 33. The fixed part of the data records is used. The
configurable part of the data records may be filled in any way, but it shall have the number of
bytes required for cyclical operation. The positions of the fixed part of the data records relevant
to the individual drives were transmitted during CP, with the corresponding communication

parameters.

In the control word of the MDT, bit 10 (control unit synchronization bit) is valid from CP3 on.
This bit is set to 0 during phases 0 to 2. In CP3, the control unit has to start the interpolation

cycle and keep it steady. Bit 10 of the control word in the MDT is inverted with each
interpolation cycle. With the first change from 0 to 1, it is possible to switch to CP4.

1. The

The AT is S
configurablg
bytes requir

9.5.2 Teleg

during CP,

9.5.3 Leavi

The transitiq
‘communica
exchange. S
processing

tructured as shown in figure 37. The fixed part of the data
part of the data record may be filled in any way, but it s
bd for cyclical operation.

/N
cor is\hs%
ave\thexnu

ram transmission starting times

ich~were transA

ions phase 4 transition chec
ubsequently, the slave shall

&er of

mitted

hmand

C data
bte the
je the

procedure ¢ommand positive re the
master may [initiate CPy4.

Where the drive is (i.e. the parameters required for operatipg the
drive have npot yet b&er bed), the drive shall set the procedure command
acknowledg c nvalid
parameters shall
respond with the/prec cution
impossible’. ties of
the controK error

message ingi

9.6 Commi

rication phdse 4 (CP,4) — end of initialization

Upon switching to CP4-cyclical operation, the initialization is complete. The main power to the
drive may be switched on only in CP4. (See clause 10 for the handling of communication
errors.)
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9.6.1 Structure des messages

Le MDT est structuré conformément a la figure 33. La partie variable de l'enregistrement de
données est occupée par les valeurs de commande qui ont été déterminées par les paramétres
transmis au cours de CP»,. Les positions de la partie fixe des enregistrements de données
correspondants aux dispositifs d'entrainement individuels ont été transmises au cours de CP,
avec les parametres de transmission correspondants.

L'AT est structuré conformément a la figure 37. Les composants de la partie variable de
I'enregistrement de données sont occupés par des valeurs réelles qui ont été déterminées par
des paramétres transmis en CP».

9.6.2 Temps de départ de transmission des messages

Les t rameétres de
trans
9.6.3
CP, np des erreurs
de transmission (article 10), ou a des erreurs au 'dntrainement

engendrées par des erreurs de C1D, ou encore a upei érateur (par
exemple). Dans tous les cas de commutation CP ut dispositif
d'entr@ainement en cours de fonctlonnement S pssible (par
exemple des programmes de rappe couple). La
méthode utilisée pour arréter les di spécification
de l'inferface SYSTEME.

10 Tiaitement des erreurs

10.1

La geption desg~erre 'gntrainement
doivent étre l’«@ ) automatique
dans fles situation Brées par la
comm

Dans s dispositifs
d'entrainexpent '‘éventuelles
phasg

Les di ans-mission
affect jes MST ou
des NIBJ} n'aboutissent pas deux fois successives pendant la CP, dans yn dispositif

d'entrainement.

Comme décrit ci-dessus, les dispositifs d'entralnement qui ne sont pas en mesure de répondre
convenablement doivent s'arréter d'eux-mémes. Cela ne signifie pas nécessairement que la
commande numérique doit répondre par une interruption et une réinitialisation si une erreur de
message se produit au cours de CP,. On peut plutdt assister a I'exécution d'un certain nombre
de procédures mémorisées dans la commande numérique, avant l'arrét, suivant la condition au
cours de laquelle se produit I'erreur. Ces procédures n'appartiennent pas a la spécification de
I'interface SYSTEME.

Si la liaison secondaire sélectionne le bit "erreur de transmission" dans le diagnostic de
classe 1 (C1D, IDN 00011), le message de diagnostic IDN 00095 peut alors étre utilisé pour
lire une description ASCII de I'erreur (voir annexe C).
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9.6.1 Structure of the telegrams

The MDT is structured as shown in figure 33. The configurable part of the data records are
filled with command values which have been determined by the parameters transmitted during
CP,. The positions of the fixed part of the data records relevant to the individual drives are

transmitted during CP» with the corresponding communication parameters.

The AT is structured as shown in figure 37. The configurable part of the data record is filled
with actual values which are determined by the parameters transmitted in CP».

9.6.2 Telegram transmission starting times

Telegram tr which

were transmjitted during CP».

9.6.3 Leaving communication phase 4 (CPy)

CP4 can on cation
errors (see (e.0.
operator). In in the
best possib . The
method of s

10 Error hgndling

10.1 Dirive [safety functions
Error handlihg i i that shalb always be equipped with monijitoring

functions w orrect
response to

Since the in
down autom

hutting

Drives shal lity to
guarantee t ice in
succession<

As describef abo ives which are unable to respond properly shall shut themselves|down.

This does fot neces y mean that the control unit shall respond with an interrupt and
reinitializatiwwwres

stored in the control unit which can be executed before shutdown, depending on the error
situation. These procedures are not part of the SYSTEM interface specification.

Where the slave sets the ‘communication error’ bit in the class 1 diagnostic (C1D, IDN 00011),
then the diagnostic message, IDN 00095, can be used to read a character set string which
describes the error (see annex C).
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10.2 Défaillance des messages

Par définition, un message est valable si:

a) le contrdle CRC ne déceéle aucune erreur;

1491 0O CEI:1995

b) le message arrive dans les limites définitives de temps toléré (voir article 6);

c) la longueur du message est correcte.

De plus, le MST est uniqguement valable si I'octet INFO indique une phase de transmission

valable (0-4).

10.2.1 Défaillance d'un message (MST, MDT, AT)

Si une_erreur_se produit dans un MST. un MDT ou un AT, la liaison/pringipale et la liaison

seconpaire doivent répondre comme suit:

a) pur la base des derniéres valeurs de commande valableg
peut calculer les valeurs de commande internes pour remplz

b) |a synchronisation de l'interface doit étre conservée;
¢) plusieurs compteurs internes doivent étre incrémeR

d) bin AT n'est transmis que si le MST a été reg¢

}ra?nement
hquants;

nguants;

Les réactions ci-dessous sont des configurati phases de
transmission lorsque deux MST successifs €
Tablequ 18 — Perte ou defaillance du messa (MST)
CP Réaction dans la liaison princip Réaction dans le dispositif d’enfrainement
(liaison secondaire)
0 | Ua liaison principal Aucune
Houcle se ferme unjqu
drincipale d’'ur no
(dela conse c
gours de CP}
1 | Aucune. En ncantpar &P,, la lialson principale n'effectue | Aucune
dlus de contkd nieau

2 |Au &\\\) Aucune

3 |Au La liaison secondaire retourne automatiquement a
CPy et attend le MST de CP,. Le digpositif
d’entrainement sélectionne le “bit d’grreur de
transmission” en C1D (voir annexe ¢)

4 | Aucune La liaison secondaire retourne automatiquement a
CP, et attend le MST de CP,. En outre, les
dispositifs d’entrainement en fonctionnement a ce
moment-la doivent étre arrétés dans les meilleures
conditions possibles. Les dispositifs d’entrainement
sélectionnent un bit d’erreur de transmission en
C1D (voir annexe C).

NOTE - Voir 10.4 pour la surveillance.
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10.2 Failure of telegrams
By definition, a telegram is valid where:

a) the CRC check finds no error;

b) the telegram arrives within the defined time tolerance limits (see clause 6); and

¢) the length of the telegram is correct.

Additionally, the MST is only valid if the info byte indicates a valid communication phase (0-4).

10.2.1 Failure of a telegram (MST, MDT, AT)
When a failu
a) on the¢ basis of the last correct command values, the drive
command values to replace the missing telegram,;
b) the syhchronization of the interface shall be maintained,;
c) several counters (internal) shall be incremented for missi

d) an AT|is sent only when the MST has been received.

The followinjg are the error patterns for all communicati

fail:

Table 18 — Loss or failure of Stexrs

O successive|MSTs

chronization telegram (MST)

CP Reaction in master

Reaction in the drive (slave)

0 The master registers the rin
closed only after the mas
number of successive MS

any errors. This is the|pre-condition for(0] inAN
CPj.

Non \/
D

1 None. BeginWh 1, the masterno longer None
performs monitoriw T.
A\
None

The slave automatically returns to CPy and waits fpr the
MST of CP,. The drive sets the ‘communication erffror bit’
in C1D (see annex C).

The slave automatically returns to CP, and waits|for the
MST of CPy. In addition, all its connected driveg which

are running are shut down in the best possible way. The
drives set the ‘communication error bit’ in C1D (see

annex C).

NOTE - Monitoring, see 10.4.
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Les réactions suivantes sont les configurations d'erreurs relatives a toutes les phases de
transmission lorsque la liaison secondaire enregistre deux MDT qui sont successivement
défaillants.

Tableau 19 — Défaillances des messages de données relatives a la liaison principale (MDT)

CP Réaction dans la Réaction dans le dispositif d’entrainement

liaison principale ) (liaison secondaire) 2

0 Aucune

1 Aucune

Aucune

Aucune

AW N

(see note 1) En CP,, la défaillance de deux MDT successifs epfralnera |’ s les
meilleures conditions possibles des dispositifs J andés par la
liaison secondaire (voir 5.2). La liaison secordairg refournela end le MST
de CPy. Les dispositifs d’entrainement sélecti
transmission” en C1D (voir annexe C).

NDTES

Réaction dans la liaison principale: pas de réaction dans aucu
2 Voir 10.4 pour la surveillance. ~

Les regactions suivantes sont les d’'enre relaves a toutes leg phases de
transnpission lorsque la liaison secondaire enregistre deux AT defaillants successifs.

=

CP &actign dans n pr cipale 4) Réaction dans le djspositif
d’entrainement (liaison|secondaire)

1 La liaison principale repand en \\ndiguant WSltlf Aucune ¥
d’entrajaement manqu s I'affichage ¥

22) La I|alw\a©\tou e a nte de fermer la boucle. Aucune
32 La Im@oﬁ\%sgpé\re@@e a CB? et tente de fermer la boucle. Aucune 3

42 laison principale répand, [orsque cela est applicable, par une Aucune ¥
reur mémorisée dans la commande

it indirectement 3 1a remise a8 zéro CP

4 Pour la surveillance, voir 10.4

10.3 Changement de phases de transmission
10.3.1 Phases de transmission croissantes

La séquence des phases de transmission en ordre croissant (0, 1,.., 4) doit étre conservée.

Si cette séquence n'est pas conservée, la liaison secondaire doit retourner a CP,. Le bit
d'erreur de transmission est sélectionné en C1D.
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The following are the error patterns for all CPs when the slave registers two successive MDT

failures:
Table 19 - Failure of master data telegrams (MDT)
cpP Reaction in master 1) Reaction in the drive (slave) 2)
0 None
1 None
2 None
3 None
4 (seenate 1) In CPy4_the failun utdown
of those drives that are controlled by the slave (see 5.2). CPo
and waits for the MST of CPq. The drives set the ‘com ip C1D
(see annex C).
NOTES
1) Reactipn in the master: no reaction in any CP. The master will react indireefly bekavior of the drive.
2) Monitaring, see 10.4
The following are the error patterns for all CPs whe ave, registers two successive AT
failures.
Table 20 - Failure-of drive telegrams
CP }é{ction)ia_u;@t&{‘l) \\ \/ Reaction in the drive (slaye)
N
1 Theg master respondsR/ indicating\hat a drive.s\giissing on e display None 3)
22) The master returns tot:let\sQ\a%eNing. None 3)
32) Theg master r urnsto 0 and %W \ck§ ring. None 3)
42) Thg master respapds whexe applicab \hsah/error handling procedure None 3)
stofed in the cdntro| unit anchthen eturns CPg and attempts to close the
ringd.
NOTES
1 The failed according to the specifications in 9.3
2) Error dattern 0 successive ATs of the same address
3) Reactiprifvthe drive: the drives react indirectly to the reset of CPq.
4) Monitoring, see 10.4.

10.3 Changing the communication phases

10.3.1 Ascending communication phases

The sequence of the CPs in ascending order (0,1,..,4) shall be maintained.

Where this sequence is not maintained, the slave has to return to CPg. The communication
error bit is set in C1D.
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10.3.2 Phases de transmission décroissantes

Un changement des phases de transmission en ordre décroissant est uniquement effectué par
l'intermédiaire de CP. La progression, a partir de CP, s'effectue conformément a l'article 9.

Si la liaison principale passe d'une phase de transmission supérieure a une phase de
transmission inferieure autre que CPy, la liaison secondaire doit alors immédiatement retourner
a CP, et attendre le MST de CPq transmis par la liaison principale. Le bit d'erreur de
transmission est alors sélectionné en C1D.

10.4 Surveillance (présentation générale)

10.4.1 Surveillance dans la liaison principale
VAN

CPg

Surveillance du MST avec:

CPy |/\X:P2(\
AN

Controle CRC X

Contr6le de la longueur du message X

N

N
\_
AN
Contréle CRC / \

Surveillance du MDT avec: <

Contr6le de la longueur du message N ( —§ . \

Surveillance de I'AT avec: A \

N/

Contr6le de la longueur du message / ~

NI
Contréle CRC \ < \ )x X X
A X

Contr6le de la synchronisation (\ - )

Compteurs d'erreurs 1, (cédmpte\le defa \bs\)
messagles successives (v&eur axim -2)

Comptg des defalllances e X - - 1 -

Compt¢ des déf(a@s OEMDT < \/ - - - 1 -

Comptg des defalllan s A - - X X

Compteur d’erreux 2, tout Ies dé alllances
de me%ages}s&le im

Compteur d&MS‘h&(\{@s\(DN\GQ)Z - - — 1 _

Comptéu né (IDN 00029) - - - 1 _
rdeRT S (DN

Compteu }’eg\ﬁllla}v\es T - - - X

NDTE ~X W\nce/contréle nécessaire; — = surveillance/contréle non nécessaire

10.4.2 Surveillance dans le dispositif d’entrainement (liaison secondaire)

CPg | CPp | CP2 | CP3 | CPyg
Surveillance du MST avec:
Contrdéle CRC X X X X X
Contr6le de la longueur du message X X X X X
Octet info X X X X X
Contr6le de la synchronisation - - - X X
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10.3.2 Descending communication phases
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A change of the CPs in descending order is only accomplished through CPq. The progres-sion
from CPq is accomplished in accordance with clause 9.

Where the master switches from a higher CP to a lower CP other than CPgq, the slave shall then
immediately return to CPg and wait for the MST of CPg from the master. The commu-nication
error bit is then set in C1D.

10.4 Monitoring (overview)

10.4.1 Mon

itoring in the master

CPyg

MST monitorin

j with

CRC checking

Telegram lengt

h checking

MDT monitorin

b with:

CRC checking

Telegram lengt

h checking

AT monitoring

th

CRC checking

\

Telegram lengt

;

h checking

Timing check

Error counters|
maximum valug

1 (count successive wm N
b — 2)

Count of MST

ailures

Count of MDT

ailures

Count of AT fallures

Error counters
maximum valu

B

MST error coumter (IDN 00 8)

MDT error cou

=GR N3

Count of AT f;l/}s\\ \

NOTE - ¥

\rm{to g/\kkec\kﬂqg/% necessary; — = monitoring/checking is not necessary

10.4.2 Monj

toring in the drive (slave)

CPo

CPq1

CPo

CP3

CPyg

MST monitoring with:

CRC checking

Telegram lengt|

h checking

Info—byte

Timing check

X | X | X | X

X | X | X | X
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Surveillance du MDT avec:
Contréle CRC - X X X X
Contr6le de la longueur du message - X X X X
Contr6le de synchronisation - X X X X
Surveillance de I'AT avec:
Contréle CRC - - - - -
Contr6le de la longueur du message - - - - -
Compteurs d’erreur 1 (compte les défaillances de
messages successives, valeur maximale = 2)
Compte des défaillances MST - - X X
/
Compte des défaillances MDT - - [~ T X
N
Compte des défaillances AT - - N - (\ I -
Compteur d’erreur 1 (compte toutes les défaillances de
messages, valeur maximale =2 16 —1)
Compteur de MST erroné (IDN 00028) - \— . x \\ / X
Compteur de MDT erroné (IDN 00029) - < \\ - B T X
N
Compte des défaillances d’AT - \\ - T -
NDTE — X = surveillance/contrble nécessaire; — = surveye\né\e/co trgle Irlon\@essaiw.
10.5 |Réaction au délai d'attente de\pro deNtransport
Un dé]ai d'attente de HS intervient gi un dispqsitif* d'entralnement adressé ne sélgctionne pas
son bit de AHS dans le mot d'état, cles de transmission au cours des CP, a
CP,4. Pendant CP4, un 7 me nregistré comme absent si lef bit AHS n'a
pas 4té mis a un "N ps d'identification maximal de dispositif

d'entrainement (voir

CH Réaction dans le dispositif d’enfrainement
(liaison secondaire)
2-4 rreur est trajismis a l'opérateur. La | Pas de réponse possible.

ne procédure de gestion
mémorisée dans la commande

4
10.6

Un me

sages d'erreur dans la voie de service

ssage d' r valable pour la liaison principale est présent dans la voie de

service si le

dispod

it dentrainement-sélectionnele-bit 2 danste—-mot-d-état-du rliepncifif d'entd

The-ment a

un "1" logique et si le bit AHS du dispositif d’entrainement est égal au bit MHS du mot de
commande de la liaison principale (voir article 7).

CP Réaction dans la liaison principale Réaction dans le dispositif d’entrainement
(liaison secondaire)
2-4 Affichage d’un message d’erreur L’étape en cours de traitement est interrompue, le bit

7.4.2.3)

occupé (bit 1 dans le mot d’'état) est mis a “0” (voir
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MDT monitoring with:

CRC checking - X X X X
Telegram length checking — X X X X
Timing check - X X X X
AT monitoring with:
CRC checking - - - - —
Telegram length checking - - - - -
Error counters 1 (count successive telegram failures,
maximum value = 2)
Count of MST faitores = = = [ X
Count of MDT failures - - —< N (\ X
Count of AT faflures - - <— \ \ -
Error counters P (count all telegram failures,
maximum valug =2 *°- 1)
AN
MST error counter (IDN 00028) - > \ > X X
N
MDT error coumter (IDN 00029) - - - \ - X
N
Count of AT faflures 2\ K } /— N - - -
NOTE — ¥ = monitoring/checking is necessary ; /= mQnitoririg e%ing is(not&eées;@;?
10.5 Reaction to handshake timeout
A handshake (HS) timeout %s ed>drive does not set its AHS-bit|in the

Status word|after 10 communi
not present|where the A
identification time (sgexclause 9).

a logical '1' within the maximum

4. During CP4, a drive is registefed as

drive

G S homs)

Reaction in the drive (slave)

2-4 Error message

he\xqa;:g?The master responds | No response possible.
vith an~errok handling, procedure~that may be stored in the

Contrdl uni theRswitehes back to CPq

N\

</\,
10.6 Respqnse tor

A valid erroif messag

in the drivelstatus word to logical '1' and the AHS-bit of the drive equals the MHS-bit

sgages in the service channel

o¥'the master is present in the service channel when the drive sefs
of the

master control word (see clause 7).

bit 2

CP Reaction in master

Reaction in the drive (slave)

2-4 Display of an error message

The step currently being processed is interrupted, the busy bit
(bit 1 — status word) is set to '0' (see 7.4.2.3).
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10.7 Compteurs d'erreurs dans les liaisons principale et secondaire

Les compteurs d'erreurs 1 dans la liaison principale comptent les défaillances successives du
MST en CP, et les defaillances successives de I'AT commencant en CP,. Il existe un compteur
MST1 et différents compteurs 1+1 pour chaque dispositif d’entralnement. Quand un de ces
compteurs a pour valeur 2, la liaison principale doit retourner en CP, et redémarrer
I'initialisation.

Tableau 21 - Etats des compteurs d'erreurs 1 dans la liaison principale

Défaillances du message selon 10.2 Compteurs d’erreur 1 (MST, AT) +1
Message valable Compteurs d’erreur 1 (MST, AT) =0
Compteurs d’erreur (MST, AT) = 2 Retourner & CP, et redémarrer l'initialisation

Les cpmpteurs d'erreurs 1 pour les défaillances du MST dans le i i ntrainement
comptent les défaillances successives du MST, en CP; et CP ' Nt MST 1 d’'un
dispogitif d’entrainement a pour valeur 2, la liaison secondaipe. approgri e en CPg et
attend le MST de CP. (Pendant CP,, tous les dispositifs d’eqtrai gui sont en
fonctionnement sont arrétés dans les meilleures gonditio e dispositif

nt

—

Défaillances du MST selon 10.2 & & Cgmptm}té dMur T'(MST) +1

MST valable A Con})@ursﬁ'@m&ﬂr 1 (MST) =0

Compteurs d’erreur 1 (MST) = 2 WPO, attente du MST de CPy, arrét e
Q CRy seutement, sélection du bit d’erreur de

t‘r\an ission en C1D

=

Les c( S MDT dans les dispositifs d’entralnemgnt comptent
les dgfaillang i I/en CP,. Si le compteur MDT d'un dispositif
d’entrafinementNa’y . i n secondaire appropriée retourne en CPg|et attend le
MST ( . S tit ntrainement connectés qui sont en fonctionhement sont
arrété S itions possibles. Les dispositifs d’entralnement gélectionnent
le bit ¢

'<r tat desséompteurs d'erreurs 1 dans les dispositifs d’entrainemgnt

pour les défaillances du MDT en CP 4

Défaw d)}MDT selon 10.2 Compteurs d’erreur 1 (MDT) +1

MDT valable Compteurs d'erreyr 1 (MDT) =0

Compteurs d'erreur 1 (MDT) = 2 Retour en CPy, attente du MST de CPy, arrét des
dispositifs d’entrainement, sélection du bit d’erreur
de transmission en C1D

Les compteurs d'erreurs 2 pour les défaillances AT (chaque adresse d'entrainement a son
propre compteur) dans la liaison principale comptent les défaillances de I'AT selon 10.2. Si
plus de deux AT consécutifs ne sont pas valables, les suivants, eux-aussi non valables, ne
sont pas comptés. Les compteurs sont remis a zéro lors du passage de CP, a CP3 et sont
incrémentés en CP5; et CP, a une valeur maximale de 216-1, (FFFF)y4. Il y a différents
compteurs pour chaque dispositif d'entrainement. Les compteurs de défaillances de I'AT

doivent étre lisibles dans la liaison principale pour certification.
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Error counters 1 in the master count successive MST failures in CPy and successive AT
failures starting in CP,. There is one MST counter 1 and different AT counters 1 for each drive.
When one of these counters has the value 2, the master has to return to CPgy and restart the

initialization.

Table 21 — States of error counters 1 in the master for MST and AT failures

Telegram failure according to 10.2

Error counters 1 (MST, AT) +1

Telegram valid

Error counters 1 (MST, AT) =0

Error

counters 1 (MST, AT) =2

Return to CPg and restart initialization /=
[

Error counts

CPy.
g and

When the MST-counter 1 of a drive has the value 2, the appropriat
waits for thegf MST of CPg. (During CPy4, all its connected drives which ar tdown
in the best gossible way.) The drive sets the communication epforbit in
Table 22 — States of error counters 1 in the drives foyMST-failu zand CPy4
@
MST fgilures according to 10.2 Errgc\@neé/(l\ﬁ) \ +1
MST valid érrc?r c@nters\{ (Mgﬁj) )\/ =
Error cpunters 1 (MST) <2 etten to.SPo, MST of CPq, shutdown in CPYy
only, set.communication error bit in C1D
Error countgrs 1 for MDT-fa When
the MDT cobinter of a drive lts for
ssible

the MST of CPq. Al
way. The drjves se

Table 23 — of eys 1 in the drives for MDT-failures in CP
MDT feilureéw to\0.2 x Error counters 1 (MDT) +1
MDT v#li \ \\ \ Error counters 1 (MDT) =0

Error c

e

set communication error bit in C1D

Return to CPg, wait for MST of CPg  shutdown driveg,

Error counters 2 for AT-failures (each drive address has its own counter) in the master count
all AT-failures according to 10.2. If more than two consecutive ATs are invalid, the invalid ATs
over two are not counted. The counters are reset to 0O during the transition from CP, to CP3 and
are incremented in CP3 and CP4 to a maximum value of 216_1, (FFFF)y. There are different
counters for each drive. The counters for AT-failures have to be readable in the master for

certification.
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Tableau 24 - Etats des compteurs d’erreurs 2 dans la liaison principale
pour les défaillances de I'AT

Les c(
toutes
sont p
de MY

et mis|é

(voir g

4

Les c(
toutes

valablgs,

errong

Tableau 25 - Etats des comp erreyrs
@efalll nc

CPq, CPq, CP2
Défaillances du message selon 10.2 Compteurs d’erreurs 2 (AT):  inchangé
Message validé Compteurs d’erreurs 2 (AT):  inchangé
Commutation de CP» a CP3 Tous les compteurs d’erreurs 2 (AT) =0
CP3,CPyg
Défaillances du message selon 10.2 Compteurs d’erreurs 2 (AT) +1
Message validé Compteurs d'erreurs 2 (AT): /'nc\hangé
Compteurs d’erreur 2 (AT) = (FFFF)H Compteurs d’erreurs 2 (AT): ( inchaﬁgg’

les défaillances MST selon 10.2 en CP5; et CP,. Si
as valables, les suivants, eux-aussi non valables,

comptent
hsécutifs ne
5 compteurs
ent étre lus
est (FFFF)y

Nt

CPQ) c}\cp

Défaillances du message selon 10.2\ (\ Bo{n eurs d'erreurs 2 (MST): inchangé

Message valable < ( \) ompteurs d’erreurs 2 (MST): inchangé

Défaillwmge%n}e\z \ Compteurs d’erreurs 2 (MST): +1

Messag/a\gak{ \ \/\ Compteurs d'erreurs 2 (MST): inchangé

Cog{e\ﬁ dgq&ts& FF)H Compteurs d’erreurs 2 (MST): inchangé

s\ont pour

N 00029 dans chaque dispositif d’entrainement et peuvent étre

nt comptent
ne sont pas
urs de MDT
lus et remis

a zéro par la liaison principale dés CP,. La valeur maximale de ce compteur est (FFFF)y (voir
annexe C pour la description de IDN 00029).

Tableau 26 - Etats des compteurs d'erreurs 2 dans les dispositifs d’entratnement

pour les défaillances MDT

CPq, CPq, CPy, CP3

Défaillances du message selon 10.2 Compteurs d’erreurs 2 (MDT):  inchangé

Message valable Compteurs d’erreurs 2 inchangé
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Table 24 — States of error counters 2 in the master for AT-failures

CPq, CP1, CP2

Telegram failures according to 10.2

Error counters 2 (AT): not changed

Telegram valid

Error counters 2 (AT): not changed

Transition from CP» to CP3 All error counters 2 (AT) =0
CP3, CPyg

Telegram failures according to 10.2 Error counters 2 (AT) +1

Telegram valid Error counters 2 (AT): not chan

Error cpunter (AT) = (FFFF)y Error counters 2 (AT): not c&»{ﬁgkd

Error countq

in CPz and €

not counted
and reset b

annex C for

These MST error counters have the IDN 0002
y the master from CP, on. The maximum val

the description of IDN 00028).

Table 25 — States of error CONS 2 in(th

>10.2

Vo are
b read
L (see

0
L TN

Telegrd

N\ter (MST):

m failures according to 10.2 not changed

Telegrd

m valid not changed

Bc{or c\bQW(MST):
N

v

IS

/ OuoSrqore’

Telegrg

+1

m failureg’acc diEto 10. 22

rror counters 2 (MST)

Telegrg

m valid Error counters 2 (MST): not changed

JAN

Error ¢

Error counters 2 (MST): not changed

bunters 2 @/\X{\\FFPRH >

Error countd
in CPy4. If
counted. Th
reset by the

C for the de

Table 26 — States of error counters 2 in the drives for MDT-failures

ith 10.2
re not

ad and

annhex

CPq, CPq, CP2, CP3

Telegram failures according to 10.2

Error counters 2 (MDT): not changed

Telegram valid

Error counters 2 (MDT): not changed
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CPy
Défaillances du message selon 10.2 Compteurs d’erreurs 2 (MDT) +1
Message valable Compteurs d'erreurs 2 (MDT):  inchangé
Compteurs d'erreurs 2 (MDT) = (FFFF)y Compteurs d’erreurs 2 (MDT):  inchangé

11 Seéquences fonctionnelles

11.1 Généralités

Les séquences fonctionnelles suivantes décrivent les commandes de procédure et les bits en
temps_réel et leurs applications _en plus de détails. Les IDN se référent_a I'ensemble de

parameétres des données standardisées (voir 8.1.3.1)

11.2 |Affectation des bits en temps réel

Cas 1| affectation d'un IDN # 0 a un bit en temps réel, quan¥
en temps réel n'est activée (voir figure 63).

L'état [du bit de contréle en temps réel doit étre défini au plu

a tre\affeetdtion a ce bit

ard loksque I'élément 7 de I'IDN

00301Y00303 est écrit. L'état du bit d'état en tenips [eg i ni au plus tard avant la

remise a zéro du bit occupé.

Le calcul du bit de contréle en temps\ré narrexdans de dispositif d'entrain
la remise a zéro du bit occupé. Le cul du S e doit pas démarrer da

principale avant que le dispositif d’'e traffme

Demar{de d'écriture pour donpées\(¢lément
d'IDN Q0301/00303 (ou|0Q305/80307)

(bit 1 mot de commandg
AHS %[A dispositr
(bit 0 mot d'état)

Bit ocg
(bit 1 n

/1

/1

l D?I'fini

|
|

Pas défini |

Etat dy
(bit 7/6

X

Etat dy
(bit 7/6

/1

| Défini

t
Pas défini | !

1

ement avant
ns la liaison

Calcul dubitde commande entemps t | T T 11
réel dans le dispositif d'entrainement 1111

|
' |
|

Calcul du bit d'état en temps réel |

dans la liaison principale /]

Figure 63 — Affectation d'un IDN # 0 aux bits en temps réel
(sans autre affectation active avant)
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CPyg
Telegram failures according to 10.2 Error counters 2 (MDT) +1
Telegram valid Error counters 2 (MDT): not changed

Error counters 2 (MDT) = (FFFF)y

Error counters 2 (MDT): not changed

11 Functional sequences

11.1 General

The following-ftmetionat-seguences—describeprocedurecommands—and-reat=tirme—H their
application {n more detail. The IDNs refer to parameter set 0 of the st i h (see
8.1.3.1).

11.2 Assighment of real-time bits

Case 1: Asgignment of an IDN # 0O to a real-time bit, when no 4 Q this redl-time
bit is active [see figure 63).

The state ¢f the real-time control bit shall be d 7 of
IDN 00301/00303 is written. The state of the real-t latest
before the busy bit is reset.
The evaluatjon of the real-time control bi bit is
reset. The 6 © started in the master befdre the
drive has repet the busy bit.

f IDN 00304/00303 (or 0830 11
Bit 1 coor
Drive AHS /1
/1
[ R I
! D_elfined : I
~ /1]
wm ! :
Not defined! : Defined :_»
; Y ) 117
Bit 7/6 status word) mmmmmmmmmmmmny, . vty
. ! T 771
Not defined | |
Evaluation of the real-time | | T T T T T7//TTTT7
control bit in the drive : T Y P R A
|
| -
Evaluation of the real-time | :
status bit in the master /]

Figure 63 — Assignment of IDN  # O to the real-time bits
(no other assignment was active before)
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Cas 2: affectation d'un IDN = 0 a un bit en temps réel, quand aucune autre affectation n'est
activée (voir figure 64).

L'état du bit de commande en temps réel doit rester défini jusqu'a ce que le dispositif
d’entralnement remette a zéro le bit occupé. L'état du bit d'état en temps réel doit, au
minimum, étre défini avant la remise a zéro du bit occupé par le dispositif d’entrainement.

Le calcul du bit de commande doit cesser avant que de dispositif d’entrainement remette a
zéro le bit occupé. Le calcul du bit d'état en temps réel doit cesser dans la commande
numérique quand I'élément 7 est écrit.

Demande d'écriture pour données (élément 7) T~

TN UUSUL/UUSUS (OU UUSUOS/UUSUT) T
it 1 mot de commande) (\\ o\

HS du dispositif d'entrainement : ’\

bit 0 mot d'état) e m—

. . | /
Bit occupé | >
bit 1 mot d'état) A 7

Etat du bit de commande en temps réel

|
|
bit 7/6 mot de commande) : ! N :7/////%
I | o Has défini
Défini \ '

Etat du bit d'état en temps réel

RN / ]
{ot 716 mot cretay Q W | p)
T /
| —

\tﬁgdefml |
/

Calcul du bit de commande en temps t I /] |
éel dans le dispositif d'entrainemen \’Ql |I
, : !

\7
|w)
58
El

Cas 3 Z 0&"un bit en temps réel, quand une autre affectation a ce vit en
temps '
L'état< it de sommande en temps réel doit rester défini par la commandg numérique

jusqu’'h ce~que ladenrande d’écriture pour I'’élément 7 soit envoyée. Quand le bi{ occupé est
sélect > ispositif d’entrainement, le nouveau bit de commande en tenjps réel doit
étre gnvoyé. Le calcul de l'ancien bit de commande en temps réel est eferLué dans le
dispositif d’entrainement jusqu’a ce que le bit occupé soit remis a zéro.

Dans la période entre I'écriture de I'élément 7 et la remise a zéro du bit occupé, c’'est a la
commande numérique de s’assurer que la valeur du bit de commande en temps réel transmis
ne conduise pas a des modes de fonctionnement non permis ou a des erreurs. Généralement,
cela n’est permis que pour les bits de commande “non occupés” pour lesquels la valeur
contenue dans le dispositif d’entrainement n'a pas de signification & ce moment.

Le passage entre un bit de commande en temps réel actif et un autre n'est slire que si
|'affectation de I'IDN 0 est utilisée. La commande numérique doit tenir compte de ces regles
pour la commutation.
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Case 2: Assignment of IDN = 0 to a real-time bit, when another assignment to this real-time bit
is active (see figure 64).

The state of the real-time control bit shall remain defined until the drive resets the busy bit. The
state of the real-time status bit shall be at least defined until the drive sets the busy bit.

The evaluation of the real-time control bit shall be stopped before the drive resets the busy bit.
The evaluation of the real-time status bit shall be stopped in the control unit when element 7 is
written.

Write request for data (element 7)
of IDN 00301/00303 (or 00305/00307) I o~
(
N

(Bit [l control word)

| /]
Drive AHS |
(Bit P status word) t /] /\

/\De ed \

NOkez
‘S— ot defined
/\

T =
N7 [:_

Busy bit (Bit 1 status word)

Statg of real-time control bit
(Bit ¥/6 control word)

Defined —IL‘

State of real-time status bit
(Bit [7/6 status word)

Evaluation of the real-time
confrol bit in the drive

Evalpation of the real-time
statys bit in the master

/1

Case 3. Asgi : eal-time bit, when another assignment to this rel-time
bit is active :

The state of
request for
control bit §
longer than

ve no

In the period from writing element 7 until the busy bit is reset it is up to the control unit fo take
care that the value of the transmitted real-time control bit does not lead to unallowed operation
states or errors. Generally this is only possible for ‘not active’ real-time control bits, for which
the value in the drive has no meaning at this time.

The transition from an active real-time control bit to another is only safe if the assignment of
IDN 0 is used. The control unit has to handle the switching according to these rules.
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L'état de I'ancien bit d'état en temps réel ne doit pas devenir indéfini avant la réception de la
demande d'écriture. L'état du nouveau bit d'état en temps réel doit étre défini avant la remise a
zéro du bit occupé.

Le calcul du bit d'état en temps réel dans la commande numeérique de lI'ancienne affectation ne
doit étre effectué que lorsque la demande d'écriture de I'élément 7 est envoyée. La nouvelle
affectation ne doit pas étre calculée avant que le dispositif d’entrainement n'ait remis a zéro le
bit occupé.

En cas d'erreur, l'ancienne affectation reste valable. Dans ce cas, le calcul est a nouveau
validé dés que le bit occupé est remis a zéro.

Demande d'écriture pour données (élément 7)

/N
d'IDN 00301/00303 (ou 00305/00307) |
(bit 1 mot de commande)

AHS du dispositif d'entrainement : /
(bit 0 mot d'état)
|
|
T
|
|
I<_

[
Bit occupe : 4
(bit 1 mot d'état) — \ B
Défini -'r/\' \Dm i

Etat du bit de commande en temps réel w %|

(bit 7/6 mot de commande) Ancie J\ % |/Nouve tat
Pas [ |
. . éfini deéfiny

Dé¢fini
Etat du bit d'etat en temps réel AN '
(bit 7/6 mot d'état) n &t :\//W/ / / %, : Noulel état
\ | Pas défini |
/ [
: Ancien état || Noulvel état
| 1
| [
i—t
! | Nogvel état
/1
d'un IDN # 0 aux bits en temps réel
utré affectation active avant)
11.3
Cette( S re commandée soit par la commande numérique, soit par|le dispositif
d’entrai . iste’des commandes de procédure pour les deux possibilités.
11.3.1 de procédure de retour a la position de référence commandé

par le dispositif d’entrainement

Les conditions suivantes doivent étre respectées:

- le retour de position est connecté au dispositif d’entralnement et Il'acquisition de la
position présente est effectuée par le dispositif d’entrainement;

- linterrupteur de retour est directement connecté au dispositif d’entrainement ou a la
commande numérique.

Avant que la commande numérique ne démarre la procédure de retour a la position de
référence par le dispositif d’entrainement en mettant en place et en validant la commande de
procédure IDN 00148, la commande numérique doit affecter les signaux d’état et de commande
nécessaires aux bits en temps réel par la voie de service.
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The state of the old real-time status bit shall not become undefined before the write request is
received. The state of the new real-time status bit shall be defined before the busy bit is reset.

The evaluation of the real-time status bit in the control unit for the old assignment shall only be
done until the write request for element 7 is sent. The new assignment shall not be evaluated
before the drive has reset the busy bit.

In the case of an error the old assignment remain valid. In this case the evaluation is allowed
again as soon as the busy bit is reset.

Write request for data (element 7)
of IDN 00301/00303 (or 00305/00307) I o~
(
N

(BJt T control word)

' /1
Drjve AHS I
(Bjt 0 status word) /\

11

|

Blisy bit (Bit 1 status word) |
|

Defined - I“ Deflned

State of real-time control bit Iy
(Bfit 7/6 control word) Old State' Wi\ ~ ?ﬁe\

Not |
Defined -DL defined |

State of real-time status bit W /

Hit 7/6 status word) O'd Jate | W |

< N\ 6 Not: efl

Evaluation of the real-time 0|d Y |

cdntrol bit in the drive 4 New state
|

Evaluation of the real-time I

.. | New state
status bit in the maste //

Defined

New state

—~

0 to the real-time bits
s active before)

11.3 Homil

The homing
procedure ¢

controlled by the control unit or by the drive. Thelre are
goth possibilities.

11.3.1 Dri§ ing procedure command

The followin

_ the 1ti ic.caonnactad tn tha drivia and tha actiial nAacitinn Aa~rnicitinn 14 done
SO K-S coH e cte o O—HEe—o v et ctoatt—p oSO eSS

by the drive;
— the home switch is connected directly to the drive or to the control unit.
Before the control unit starts the drive-controlled homing procedure by setting and enabling the

procedure command IDN 00148, the control unit shall assign the necessary control and status
signals to real-time bits via the service channel.
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en place et validée I |

Bit de changement de commande
de procédure (bit 5 mot d'état) 4 ),--if-.i

(dispositif d'entrainement arrété) £
Interrupteur de retour a la

position initiale (IDN 00400) | xa
Impulsion du marqueur de | /
référence du verrouillage

4

\ 4

Impulsion du marqueur de | | | | - !
retour de position 4

Etat de la valeur de retour de
position réelle (IDN 00403) /N

Hu dispositif d’entrainement.

Figure 66 — Séquence des bits pour le retour a la
commandé par le dispositif d’entral

nterrupteur de retour a la
position initiale (IDN 00400)

1
0
mpulsion du marqueur de
etour de position

Impulsion du marqueur
5,6 de référence

!
!
'l [\
U ]
Q N
\ AN

Vitesse de retour a la
bosition initiale (IDN 00041)

Vitesse du dispositif

['entrailnement | \

/ \
~)\ 7/7b \ 8

Point zéro de lajma

N ctiSr dedépl "d: Point de réf
Jrectio eplacement du peayt ge référence 1 ou 2
if d'entrainement -
(IDN 00150/5 00151)
>

Distance de référence 1 ou 2
(IDN 00052/00054)

4 Figure 67 — Schéma de retour a la position de référence
commandé par le dispositif d'entrainement

ign (IDN 00047)

prence

= Ca commande de procedure 'retour a la posiiion de reference sous la commande du dispositif

d'entrainement” (IDN 00148) est sélectionnée et validée.

2)  Le point de départ du dispositif d'entrainement n'est pas encore référencé au point zéro de la
machine. Le dispositif d'entrainement commute en commande de position interne et remet a zéro le
bit "état de la valeur de retour de position" (IDN 00043)

3)  En tenant compte de la direction de départ déterminée par le parameétre de retour a la position de
référence"” (IDN 00147) et l'accélération de retour a la position de référence (IDN 00042), le
dispositif d'entrainement accélére jusqu'a la vitesse de retour a la position de référence
(IDN 00041).

4)

En reconnaissant le changement de signal programmé sur l'interrupteur de retour a la position de
référence (programmé par le parametre de retour a la position de référence IDN 00147), le
dispositif d'entrainement trouve I'impulsion du marqueur de retour de position suivante et la prend
comme valeur de référence. Le dispositif d'entrainement peut avoir une fonction interne pour
réduire la vitesse apres reconnaissance du signal de l'interrupteur de retour a la position de
référence (pointillé de la figure 67). Cette fonction ne fait pas partie de la spécification de
I'interface SYSTEME.
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Procedure command
set and enabled | |

Procedure command change
bit (Bit 5 status word) , ),--if-.{
(drive stopped) =

Home switch (IDN 00400) \‘ /

Latch reference marker | !
pulse \ /

Position feedback | | \
marker pulse L Vs

Actual position feeback
value status (IDN 00403) RN

[ During this period, the control unit has to read the position command value (IDN Q0047) f the tivi

11

Figure 66 — Bit sequence for drive controlled homing

:
]
)
1.
Homk switch (IDN 00400) OE

Positjon feedback
marker pulse

Homjng velocity
(IDN|00041)

Velogity of the drive

Nlachine zero point - - \
N \Motoreaecttan___y,. E E| Reference point
Q ' of\d e ‘ Reference' offset 1 or 2
——
)
! (IDN 00150/5 00151)
: >
\}eference distance 1 or 2
(IDN 00052/00054)
4 Figure 67 — Drive controlled homing diagram
NOTES
1 1) The :'\rnr‘nrhlrn command ‘drive controlled hr\ming’ (Inl\l Q01 AR) iIs.setand enabled
2)

Start-point of the drive not yet referenced to the machine zero point. The drive switches into
internal position control and resets the bit ‘position feedback value status’ (IDN 00043).

3) Taking the start direction into account which is determined by the homing parameter (IDN 00147)
and the Homing acceleration (IDN 00042) the drive accelerates to the homing velocity (IDN 00041).

4) Recognizing the programmed signal change at the home switch (programmed by the homing
parameter IDN 00147) the drive finds the next position feedback marker pulse of the feedback as the
reference marker pulse. The drive may have an internal function for reducing the velocity after it has
recognized the home switch signal change (dotted line in figure 67). This function is not part of the
SYSTEM interface specification.
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Le dispositif d'entrainement réduit la vitesse jusqu'a l'arrét en utilisant I'accélération de retour a la
position de référence.

La reconnaissance de l'impulsion du marqueur de référence de retour de position dans le dispositif
d'entrainement conduit a la détermination de la valeur de retour de position 1 ou 2 (valeur de retour
de position 1 ou 2 = distance de référence 1 ou 2 + décalage de référence 1 ou 2 + distance a
I'impulsion du marqueur de référence. Les signes de ces données de position doivent étre prises
en compte). Dés que la valeur de retour de position 1 ou 2 par rapport au point zéro de la machine
est entré dans le message du dispositif d'entrainement, le dispositif d'entrainement met en place le
bit de changement de commande de procédure (bit 5 dans le mot d'état, indiquant que le retour a la
position de référence commandé par le dispositif d'entrainement a été correctement exécuté).

Ensuite, la commande numérique annule la commande de procédure et le dispositif d'entrainement
suit les valeurs de commande de la commande numérique.

En fonction de la structure de la commande numérique (spécifications du constructeur,
indépendantes de la spécification de l'interface SYSTEME), on distingue deux cas:

a) la commande numérique affecte automatiquement une nouvelle vaI)am\cQ position au dispositif

8)

T

Les signes des données de position dépendent de |3

dentranement, afin de passer par e decalage de reference I o4 2 et re le point de
référence (pointillé de la figure 67);

b) la commande numérique n'affecte pas de nouvelles valeur ition (c'est-a-
dire que l'axe s'arréte prés de I'impulsion du marqueur de xéfé lle’position), et

Le point de référence de I'axe. La commande numérigue appli 2 B pour tous les
autres dispositifs d'entrainement.

role

ntrole de la

commande d données de
brence
ommandées commande

affectations
mmande et d'état en temps réel doivent étre réalisées:

- pitdeco de en temps réel:  valider le retour & la position de réference (IDN
004Q7);
- bit d'état en temps réel: enregistrement du marqueur de retour a la position

de référence (IDN 00408).

Si l'interrupteur de retour a la position de référence est connecté au dispositif d'entrainement,
I'affectation complémentaire est nécesaire:

- bit d'état en temps réel: interrupteur de retour a la position de référence (IDN

00400).

Ces affectations doivent étre effectuées avant le démarrage de la commande de procédure et
peuvent étre contrdlées par le dispositif d'entrainement.
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The drive reduces the velocity to standstill using the homing acceleration.

The recognition of the position feedback reference marker pulse in the drive leads to the setting

of the position feedback value 1 or 2 (position feedback value 1 or 2 = reference distance 1 or 2 +
reference offset 1 or 2 + distance to reference marker pulse. The signs of these position data have to
be taken into account.). As soon as the position feedback value 1 or 2 referenced to the machine zero
point, is entered in the drive telegram, the drive sets the procedure command change bit (bit 5 in the
status word, indicating that the drive controlled homing was executed properly).

The drive calculates a command value which equals the referenced position feedback value 1 or 2 and
the control unit reads this position command value (IDN 00047) from the drive and sets its command

value to this position.

7)

Afterwards the control unit cancels the procedure command and the drive follows the command
values of the control unit.

Depending on control unit functionality (manufacturer specific, not subject to/SéQTEM interface

sgecification);two tases tam be distimguisted:
a) r to go
b) >1r the
8) Il other
drjves.
2 TH
11.3.2 Con
For the cont re commands available:
— ‘contrgl unit controlled
— ‘calculate displacement’ (I
— ‘displgcement
These comiands m y, if for example the control unit calculatges the
displacement and wrij
11.3.2.1 Pi
For the corf bnts to
real-time co
— real-time.contro homing enable (IDN 00407);

real-time status bit:

reference marker pulse registered (IDN 00408).

If the home switch is connected to the drive, additionally the following assignment is necessary:

real-time status bit:

home switch (IDN 00400).

These assignments have to be made before the procedure command is started and may be
checked by the drive.
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Pour cette commande de procédure, trois cas peuvent étre distingués.

Cas 1: linterrupteur de retour a la position de référence est connecté a la commande
numeérique, le dispositif d'entrainement calcule seulement le signal "possibilité de retour a la
position de référence".

Commande de procédure I |

sélectionnée et validée

Bit de changement de commande | l

de procédure (bit 5 mot d'état)
Valider le retour a la position |
de référence (IDN 00407)

Interrupteur de retour de postion Non significatif dans le cas 1
initiale (IDN 00400) \\ ad
Implllcinn du a1 7alIT=1AT2 | =" /\

de référence de verrouillage (\\
A (O

Impulsion du marqueur de
retour de position

Cas 2: linterrupteur de retour a la position| de connecté 4gu dispositif

d'entrainement.

Cas 2|1: le dispositif d'entrainement le référence

(IDN Q0400) a la commande numérigu

La cdmmande numéri i idati e référence
(IDN Q0407) par le bit 3 3 calcule que
la valigation du retoix 3

Commande de ur
sélectignnée et validé

Bit de
de progé
Valide
initiale
Interryptear

§ I
\ s . .
positio Calcul dans la fommande numérique unifjuement
\ |
Impulsi

-
référen ‘
Impulsipn du marquedr de |
retour de posiion

/
'l
\ /

Figure 69 — Séquence de bits pour le retour a la position de référence
sous le contrdle de la commande numérique (cas 2.1)

Cas 2.2: le dispositif d'entrainement signale l'interrupteur de retour a la position de référence
(IDN 00400) a la commande numérique par le bit d'état en temps réel 2.

La commande numérique détermine la validation du retour a la position de référence
(IDNt00407) par le bit de commande en temps réel. Le dispositif d'entralnement ne calcule que
la validation du retour a la position de référence (IDN 00407) et l'interrupteur de retour a la
position de référence (IDN 00400).
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For the control unit controlled homing, three cases have to be distinguished:

Case 1: the home switch is connected to the control unit, the drive only evaluates the ‘homing
enable’ signal.

Procedure command
set and enabled 4’ |—
Procedure command | |

change bit (Bit 5 status word)
Homing enable (IDN 00407) |

Home switch (IDN 00400) Not significance in case 1

Prd

|_atch reference marker .-

> L
hulse (\Q
Position feedback | | | | w

marker pulse

Figure 68 — Bit sequence for control unit controlledkhoming (case 1)

Case 2: the home switch is connected to the drive.

Case 2.1: The drive signhals the home s

(6] t@contl unit via the regl-time
status bit 2.

The control|unit sets the homing enable (IDN_0048¢ e real-time control bit. Thg drive

evaluates homing enable (IDN 00407) only

Prgcedure comma
setland enabled

Procedure 4@ chan
(Bit 5 status wofd

Hg

O L
,_|
\> #

/
|
|
/

ming enablé\(Ik

Ho R ! .
Evaluation in the <l{ontrol unit only
\
Lat ‘ T
pu
Po

FI Hra o0 Rit conunnon far oonteral ot aontrallndg 1 H L (AY
oTCTOT DT oSCOuU T CToOTCoTTr oot CoTr omc ooty (cast—z—I)

Case 2.2: The drive signals the home switch (IDN 00400) to the control unit via the real-time
status bit 2.

The control unit sets the homing enable (IDN 00407) via the real-time control bit. The drive
evaluates the homing enable (IDN 00407) and the home switch (IDN 00400).
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Commande de procédure

sélectionnée et validée
Bit de changement de commande
de procédure (bit 5 mot d'état)

Valider le retour a la postion

de référence (IDN 00407)
Interrupteur de retour a la position
initiale (IDN 00400)

Impulsion du marqueur de
référence de verrouillage

Impulsion du marqueur de | |
retour de position

Enreqistrement de I'impulsion

du marqueur de référence (IDN 00408)

La fon
de ret

U paramétre

11.3.2
Pour eférencé au
point 3

a) e procédure

e "calcul du

achine:

IDN 00052/
ndent de la

harqueur de
s distances
ou 2 (IDN 00177/00178).

3) le dispositif d'entrainement calcule la distance entre le point zéro de la machine et le
point zéro du dispositif d'entrainement sans référence par la formule suivante (en
respectant les signes): déplacement 1 ou 2 = distance du point zéro de la machine -
position du marqueur A (IDN 00173). Le résultat est mis en mémoire par le parametre de
déplacement 1 ou 2 (IDN 00175/00176) et est valable pour les systemes incrémentés et
de retour a codage de distance;

4) le dispositif d'entralnement acquitte positivement la commande de procédure dés que
le déplacement est calculé et mis en mémoire;

5) la commande numérique lit le parameétre de déplacement 1 ou 2 dans le dispositif
d'entrailnement afin de fixer la valeur de commande par rapport au systéme référencé;

6) la commande numérique annule la commande de procédure "calcul du déplacement”;
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set and enabled
Procedure command change bit
4
/
/
H

Procedure command I_
1

(Bit 5 status word)
Homing enable (IDN 00407) |\

Home switch (IDN 00400) \\‘| \

Latch reference marker

pulse \ J
Position feedback |
matker pllIQp

Rgference marker pulse
registered (IDN 00408)

Fi

11.3.2.2 Py
To calculat¢ the displacement betwee ich is

referenced to the machine zero point), two
culate

a) the |drive calculates the displacement
displacement’ (IDN 00171).

1) the|control unit star

ent’;

2) the|drive calculatk

i) for inckeme
distance fr D54) +
refq achine
cornfi
i)
dis ion A
(I or 2
(ID
3) the oint of
the ndt.réferenced drive by the following formula (observing the signs): Displacement 1
or 2 =—diStance fTonT maciine Zero point — Marker position A (IDN00T73)—The 1esult is

stored in the displacement parameter 1 or 2 (IDN 00175/00176) and is valid for

incremental and distance-coded feedback systems;

4) the drive acknowledges the procedure command positively as soon as the

displacement is calculated and stored;

5) the control unit reads the displacement parameter 1 or 2 from the drive to set the
command value to the referenced system;

6) the control unit cancels the procedure command ‘calculate displacement’.
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b) la commande numérique calcule le déplacement:

1) la commande numérique lit, dans le dispositif d'entrainement, les données
nécessaires au calcul (voir a);

2) la commande numérique calcule le déplacement 1 ou 2 = distance du point zéro de la
machine — marqueur de position A (IDN 00173);

3) la commande numérique écrit le parametre de déplacement 1 ou 2 (IDN 00175/00176)
dans le dispositif d'entrainement.

Point zéro du dispositif Impulsion du maraueur de
d'entrailnement non référencé np marq .
référence de retour de position

Point zéro de . s
la machine ¢ Point de référence
\ T T

Paramétre de . Position du ' .
déplacement 1 oy 2 marqueur A ' Ecart de référence\hoy 2

(IDN 00175/00176)I (IDN 00173) (IDN 00150/ 0135{)

Distance de référence 1 ou
(IDN 00052/00054)

mpulsions du marqueyr de
retour de position

S :
' Pogition du marqueur B'!

(IDN 00174) '

Point zéro de

la machine @

Position du marqueur A
(IDN 00173)

Djstance de référence 1 ou 2
(IDN 00052/00054)

Y

res 71 et 72, les signes des données de position dépendent de la configuration de la

igure 72 — Systéme de retour & codage de distance

11.3.2.3 Commande de procédure "déplacement par rapport au systéme de coordonnées
de référence"”

Pour un fonctionnement adéquat de cette commande de procédure (IDN 00172), les
affectations suivantes des bits en temps réel sont nécessaires:
- bit de commande en temps réel:  état de la valeur de commande de position
(IDN 00404);
- bit d'état en temps réel: état de la valeur de retour de position (IDN 00403).
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b) The control unit calculates the displacement:

1) the control unit reads the data out of the drive which are necessary for the calculation
(see a);

2) the control unit calculates the displacement 1 or 2 = distance from machine zero point
— marker position A (IDN 00173);

3) the control unit writes the displacement parameter 1 or 2 (IDN 00175/00176) to the
drive.

Zero point of the Position feedback
Machine zero point not referenced drive reference marker pulse Reference point

' ' A

L /) n n Az Z

Displacement | Marker |
parameter 1 or 2 position A_ ' Reference offset 1 or 2
—_— i}

(IDN 00175/00176)I (IDN 00173) (IDN 00150/00151)

—

Reference distance 1 or 2
(IDN 00052/00054)

Zero point of th
Machine zero point feedback systém

@

NOTE , thexsigns of the position data depend on the machine configuration

X

72 — Distance-coded feedback system

11.3.2.3 Piocedure~compnand ‘displacement to the referenced system’

For the correct operation of the procedure command ‘displacement to the referenced system’
(IDN 00172) the following assignments of real-time bits are necessary:

— real-time control bit: position command value status (IDN 00404);
— real-time status bit: position feedback value status (IDN 00403).
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Simultanément a la détermination du bit de commande en temps réel (état de valeur de
commande de position), les valeurs de commande de position sont commutées par rapport au
systeme référencé. Simultanément a l'entrée des valeurs de retour référencées 1 ou 2 dans
I'AT, I'état de la valeur de retour de position (IDN 00403) est fixé par le bit d'état en temps réel
connu dans la commande numérique. Lorsque les deux bits sont fixés, le dispositif
d'entrainement acquitte positivement la commande de procédure. La séquence dans laquelle
les bits doivent étre fixés n'est pas définie.

L'état de valeur de commande de position doit étre fixé par la commande numérique
indépendamment du mode de fonctionnement.

|

Commande de procédure
sélectionnée et validée

Bit de chandement de commande
dC plUbédulC (blt 5 IIIUt d'état)
Etat de valeur de commande

de position (IDN 00404)

I

| v Pas asini |-~ 7

.\

/
u

| M Pas défini

Etat de valeur de retour
de position (IDN 00403)

cé

11.4 |Mesures

Pour gctiver la fonction "mesure pay ‘essai" (IDN
00170) est disponible. Avec cettexco comme les
essaig multiples sont possibles (en utiisantde

La sélection et la validation de la ca ande de\pracedure activent la fonction "mesure" dans
le dispositif d'entraine itif dentrainement signale cela en fixant I'acqpittement de
commpnde de procé ges) a "pgmmande de procédure sélectionpée, validée
et endore non exéc mande de procédure correctement exécutée"

n'est pas sélectionné
sera sglectio @

bit de changement de commande de p,

rocédure ne

Par le["paramé onde" (IDN 00169), des fronts spécifiques d'g¢ssai 1 ou 2
peuvent étre des signaux "validation de la sonde 1 pu 2" (IDN
00405 2 possible.

Avecq nt choisi a la sonde, le dispositif d'entralnement met en| mémoire la
valeur| ition dans les paramétres IDN 00130 a 00133 (valeur d'egsai 1 ou 2,
front négatif) qui est affectée au front approprié et fixe les bits corresppndant dans
|'état (IDN 00179). Les bits d'état dans I'état de la sonde sont inglivuellement

LA

adress

Kl P |
aAUTC S Al 1TSS TOTY

04005 004192 (oo
A

A | | ML RV P-UH | P-O-N oL ad
UFUJ O UUFIZ (OUTTUC— I U0 2 vCTToumTT)—CT pTcuavel

t donc étre

affectés a des bits d'essai en temps réel pour cette mesure.

Avec l'apparition d'un front actif, le fonctionnement d'un autre front équivalent est désactivé.
Cette opération est annulée en resélectionnant la commande de procédure "validation de la
sonde 1 ou 2" (IDN 00405/00406), la mesure est a nouveau validée.
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Simultaneously to the setting of the real-time control bit (position command value status) the
position command values are switched to the referenced system. Simultaneously to entering
the referenced feedback values 1 or 2 in the AT, the position feedback value status (IDN
00403) is set via the real-time status bit known in the control unit. When both bits are set the
drive acknowledges the procedure command positively. The sequence in which the bits have to
be set is not fixed.

Position command value status must be set by the control unit independently from the
operation mode.

Procedure command

set and enabled 4
Pfocedure command change bit
(Bit 5 status word)

Pgsition command value

status (IDN 00404)

Pgsition feedback value
status (IDN 00403)

Figure|73 — Bit sequence to activate the displacem

11.4 Measurements

To activate cycle’
(IDN 00170 ell as
multiple probing (using real-time bits).

Setting and ! drive.
The drive sfgnals this by, setting § and acknowledgment (data stafus) to

exécuted’. An acknowledgment ‘prog¢edure
ans that the procedure command change bit

‘procedure command set

command ekecuted eaqrree
will be set oply in t 4

Via the ‘prq 3 00169), specific edges of probe 1 and 2 clan be
selected. Ugi i st 2’enable’ (IDN 00405/00406) the measuring is engbled.
With the ap d edge at the probe the drive stores the position fegdback
value in thé IDN Q0130 to 00133 (probe value 1 or 2, positive or negative|edge)

which is as$i
(IDN 00179). The
00412 (prob
measuring.

opriate edge and sets the corresponding bit in the probe [status
its in the probe status are separately addressable by IDNs 00709 to

With the appearance of an active edge the operation of an equivalent edge is disabled. This
disabling is canceled by resetting the procedure command ‘probe 1 or 2 enable’ (IDN 00405/
00406). With the following setting of the procedure command ‘probe 1 or 2 enable’, the
measuring is enabled again.
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1 \
(IDN 00401/00402) ) \ \\
Etat de la sonde (IDN 00179) 2)
(IDN 00409 — 00412) _

Vali

(IDN 00405/00406)

11.5

La co
positidg
brochd

La fon
comm
I'acqu
sélect
exécu
sélect

Le mo

broch¢

horair
étre &

11.5.1

! /V \K

dation de la sonde 1 ou 2

+pour le front
' laggrogrié. X

Validation de la sonde 1 ou 2 (IDN 00405/00406)

- -

0 CEI:1995

! Essai désactivé —® Nouveau cycle d'essai

Commande de procédure sélectionnée, validég; encore non exécutée

NOTES

L) Sélection de la sonde 1 ou 2 et du front actif par le paramétre de comm@

DN 00409 a 00412.

B) Pendant cette période, la valeur de sonde 1 ou 2, fron
hormalement lue.

gment par la sélection et la val
efitralnement signale [l'activation
2fat des données) a "commande d

onnée, i
ée" n'e

N 00169).
affectés aux

30-00133) est

tilisée pour

dation de la
en fixant
b procédure

Un acquittement "commande d¢ procédure

cédure n'est

b position de
roche, sens
nement doit

11.5.1¢

T—VvateurdeTetour devitesse > vitesSEe Ue positonement debroche

Quand la commande procédure "positionnement de broche" est activée et que la valeur de
retour de la vitesse du dispositif d'entralnement & ce moment-1a est plus élevée que la vitesse
de positionnement de broche (IDN 00222), le dispositif d'entralnement réduit sa vitesse a celle
de la vitesse de positionnement de la broche et commence ensuite le positionnement.
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Probe 1 or 2 1
(IDN 00401/00402) \ \\

Probe status (IDN 00179)
(IDN 00409 — 00412)

2)

! /V-\k

Probe 1 or 2 enable \
(IDN 00405/00406) '

A A Rt ¥ .
for the appro-
| priate edge

Probe 1 or 2 enabled (IDN 00405/00406)

D 2 &l +. bladl 3+ % '
T ToCCOTTCCoOTT ot ST CTTaoTC O TIOT yCT TATTOT

o

NOTES

1) selgction of probe 1 or 2 and the active edge via the probe control parametex IDN, 00:169.

2) The ssigned
to IDN $0409 to 00412.
3) wit read.
11.5 Positipn spindle procedure commans
The position spindle procedure command (IDN 08 at an
absolute an
The function is activated jn the dn 1. The
drive signalsg the activation by seti ommand acknowledgment (data stafus) to

‘procedure fommanghse executed’. An acknowledgment ‘prog¢edure
command execute he procedure command change bit is only set

in case of an error.

The mode of positioning\the is_gtored in the ‘spindle position parameter’ (IDN 0p154).
This paran i f the spindle is driven into the position clockwise,
counterclockwi gt way. Additionally it defines whether the positioning jhas to

be executed

11.5.1 Pos

11.5.1.1 V :U\;it‘y’ fccdbuulr\ Vu:UC Opillu

When the procedure command ‘position spindle’ is activated and the velocity feedback value of
the drive at that moment is greater than the spindle positioning speed (IDN 00222), the drive
slows down to the spindle positioning speed and then it starts the positioning.
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A

Vitesse . P . .
Commande de procédure sélectionnée et validée
Réduction a la vitesse de positionnement de la broche
____________________ Vitesse de_positionnement de la broche
T e

Broche en position ngle
(hosition-ahsaoll do da
\F b v 7 ST

Figure 75 — Diagramme de vitesse pour le positionnerx

(retour de vitesse > vitesse de positig

11.5.1{.2 Valeur de retour de la vitesse < vitesse de-posj

Lorsque la valeur de retour de la vitesse est i sitionnement
de la|broche (IDN 00222), le dispgsiti b de position
intern¢ et positionne la broche erkcookdohnée i 3 en tenant
compte du parametre de position de la bro ’

Le mduvement ne pew alatif. : " le point de

\fitesse b

S

procédure sélectionnée et validée

Vitesse de postionnement de la|broche

aleur de commande de la vitesse inchangée

) ~. .

~ Angle
broche en position
(position absolue, donnég
par le mode en IDN 00154)

Figure 76 — Diagramme de vitesse pour le positionnement de la broche
(retour de vitesse < vitesse de positionnement de la broche)
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A

Velocity | Procedure command set and enabled

Slow down to spindle positioning speed

Spindle positioning speed

11.5.1.2

When the V i (IDN

00222) the d solute

position defi ount.
NOTE

The motion [can only be relatiy pint of

the motion i$ not defined.

Vel ommand set and enabled

Spindle positioning speed

Velocity command value is not changed

\ _

¥

Anale.
Spindle in position
(absolute position,
given by the mode in
IDN 00154)

Figure 76 — Velocity diagram for spindle positioning (2)
(velocity feedback < spindle positioning speed)
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11.5.1.3 Valeur de retour de la vitesse = 0

Quand la commande de procédure “positionnement de la broche” est activée pendant que le
dispositif d’entrainement s'arréte, ce dernier positionne la broche a la position d’angle de la
broche absolue définie par IDN 00153 en prenant en compte le paramétre de positionnement
de la broche (IDN 00154), les paramétres d'accélération définis par la vitesse maximale de
broche (IDN 00222) ou procéde a écart relatif de la broche (IDN 00180) (aussi défini par le
paramétre de position de la broche).

Vitesse

Commande de procédure sélectionnée et validée

11.5.2

Pendd
par la
interng

procédle respectivement a tout nouveau
de positionnement absolairelati

mode
de la
chaqu

Lorsgiyi’'une n
pccupé

le bit
valabl

a}

Figure 77 — Diagramme de vitesse pourle p

pour la

%
>54)

(retour de vitesse = 0)

Nouvelles valeurs de position pendant
nt que la commande de proc est activée
commande numérique, le dispositH Al de position
b et exécute toute nouvelle position d absolue) et

tant que le
de position
accumulées

électionnant
00013), est

/1]
Rit acolnd
ol s
(bit 1 mot d'état) Valable \ Valable
Validité de I'état en position Non valable
(IDN 00336 et 00013) /1

Figure 78 — Séquence de bits pendant I'écriture de nouvelles valeurs de position

(IDN 00153 ou IDN 00180)
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11.5.1.3 Ve

— 289 -

locity feedback value = 0

When the procedure command ‘position spindle’ is activated while the drive is stopped the
drive positions the spindle to the absolute Spindle angle position defined by IDN 00153 taking
the spindle position parameter (IDN 00154), the acceleration parameters and the maximum
speed defined by the spindle positioning speed (IDN 00222) into account or drives a relative

spindle relati

Velocity

ve offset (IDN 00180) (also defined by the spindle position parameter).

Procedure command set and enabled
Spindle positioning speed

11.5.2 New

While the pr
drive stays i
(IDN 00153
positioning

(IDN 00154
offset value

When a new spindle~pos acknowledged by resetting the busy 4
status ‘in position’ the C3D (IDN 00013) is valid for th
position.

Buq

mode absolute/relative is not\chadnged¥b g the spindle position para
. The values of a/spindlg-Telative offset are™accumulated each time a new r

* (Absolute or relative position, depending on the mode, IDN\0015

Figure 77 — Velocity diagram for spindle
(velocity feedback = 0

position values while the procedure co

/1

/1

/1

nit the
Dsition
as the
Ameter
plative

it, the
b new

v bit

(bit
Vali

(IDN 00336 and 00013)

1 status word)

Valid 1 Valid

dity of status "in position"
Not valid

/1

Figure 78 — Bit sequence while writing new position values (IDN 00153 or 00180)
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11.5.3 Commutation de mode de positionnement absolu/relatif lorsque la commande

de procédure est active

La commutation du mode de positionnement a partir du mode absolu avec des positions
d’angle de la broche (IDN 00153) vers le mode relatif avec des valeurs de décalage relatif de la
broche (IDN 00180), ou réciproguement lorsque la commande de procédure “positionnement
de la broche” (IDN 00152) est active, est démarrée par I'écriture du paramétre de position de la
broche (IDN 00154) et n'est pas valable tant qu'une nouvelle valeur de position n'est pas

écrite. L'ancien état “en position” est valable.

Position d'angle de la broche (IDN 00153)

(demande d'écriture, bit 1 mot de commande)

Décalage relatif de la broche (IDN 00180)

(demande d'écriture, bit 1 mot de commande)

/1

Paramgtre de position de la broche (IDN 00154)
(demande d'écriture, bit 1 mot de commande)

Bit occyupé

Validit¢ de I'état "en position”
(IDN 0p336 et 00013)

11.6

Pour |a sélection d'grnse

(DemaIde d'écriture, bit 1 mot de commande)

L,

Non
valable

| valable

on

Valable

| |~ (position relative)

nce suivante

est valable:
- femande 0217) et/ou
"présélection’d
- ommande de procédure "sélection de I'ensemble de
paf
- procédure est acquittée positivement "prégélection de
I'eq] parameétres" (IDN 00217) / "présélection du rapport d'engrempages" (IDN

- hauler la

mmande de procédure.

engrenages



https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

1491 0O IEC:1995

- 291 -

11.5.3 Switching the positioning mode absolute/relative while the procedure command

is active

The switch of the positioning mode from absolute with spindle angle positions (IDN 00153) to
relative with values for spindle relative offset (IDN 00180) or vice versa while the procedure
command ‘position spindle’ (IDN 00152) is active, is started by writing the spindle position
parameter (IDN 00154) and is not valid before a new position value is written. The old ‘in
position’ status is valid until the write request for a new position command value is given.

Spindle angle position (IDN 00153)
(write request, bit 1 control word)

Spindle relative offset (IDN 00180)
(Write reguest, bit 1 control \Alnrd)

I/

Spindle position parameter
(IDN 001p4) (write request,
bit 1 control word)

Busy bit (bit 1 status word)

Validity of status "in position”
(IDN 003B6, 00013)

11.6 Switc
For the swit

— write 1
(IDN 002

— setan

— the procedur{:}n 3
(IDN 00217) ‘/GeavTati
(IDN 00254)/ ‘actualg

— cance

_E-l_//_!_” //—|7<<

/] 1
Valid |ﬁ)t veﬂ Valid (absplute ition) N
/1

id. »
‘elative positio

=
=

pction’

Ection
br set’
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Commande de procédure de

présélection de I'ensemble de parametres/ |
présélection du rapport d'engrenages |

(IDN 00217/00218) - /1

Commande de procédure de sélection
de I'ensemble de paramétres sélectionnée
et validée (IDN 00216)

Bit de changement de commande de

/1

[ I

Validité de I'ancien ensemble de 11

paramétres/rapport d'engrenages

Valable Y, Pas défini % | Non valable

)
)
)
)
)
1)
)
)
)
)
procédure (bit 5 mot d'état) : /17T :
1)
)
)
)
)
)
)
)
1)

Validité du nouvel ensemble de
Non valable

X Y Pas défini Y I
parametres/rapport d'engrenages Ll Y, Pasdeini Y S

11

Figure 80 — Séquence de bits pour la sélection d'ensemblgs
et/ou du rapport d'engrenages

11.7 |Fonctions de démarrage/arrét

Les sg¢quences suivantes illustrent l'utilisation des bits
7.3.2.8) et les bits 14-15 dans le mot d'état (voir 7,3

11.7.1 Démarrage
a) Bous tension de commande:

itif d'entralnement ne sont pas

e patanefre

de commande (voir

htrainement;
nt;

terminés, le

dis ét pour la mise sous puissance"; bits 14 et 15
c) entlenvqie’l'état "prét pour la puissance principale") (bit 14 = 1,
mo

d) i pourde ou les dispositifs d'entrainement est enclenchée.

e) iti ainement est prét et libre de couple (bit 14 = 0, bit 15 = 1| mot d'état).
La [liai I st sélectionner "valider le dispositif d'entrainement” ¢t "dispositif
d'e]

f) rineipale émet "dispositif d'entrainement validé" (bit 14 =1, mot de
cor

g) Larliaison principale émet "dispositif d'entrainement en service" (bit 15 3 1, mot de

commande). Le dispositif d'entrainement subit un couple.

h) Le dispositif d'entrainement signale que "prét a fonctionner", "dispositif d'entrainement en
service" et "dispositif d'entrainement validé" sont sélectionnés et actifs (bit 14 = 1, bit 15
= 1, mot d'état). Le "retard a la mise en marche du dispositif d'entrainement” (IDN 00206)

est démarré.

i) Le "retard a la mise en marche du dispositif d'entrainement” (IDN 00206) est écoulé. Le
dispositif d'entrainement suit les valeurs de commande de la commande numérique.
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Procedure command
parameter set preselection/

gear ratio preselection ‘ |
(IDN 00217/00218) "
Switch parameter set

procedure command set
and enabled (IDN 00216) T 11

Procedure command change bit

)

)

'
(Bit 5 status word) ' 1/ )

) )
Validity of the old T 1T, )

) ' v — .

parameter set/gear ratio valid Y, Notdefined 7 | ot valid

' ]
Validity of the new ' 3 p
parameter set/gear ratio Not valid | %, Not defined % | Valid

Fig

11.7 Starti
The followin
and the bits
11.7.1 Stan
a) Contrg

1) poy

2) est

b) As lon
ready for

c) The dii

C1D, (ID
d) The m

e) Drive
‘enable d

f) master i
g) mastef i

h) Drive
bit 15 = 1

Tt

ure 80 — Bit sequence for switching parameter sets and/or g

1g/stopping functions

g sequences illustrate the use of the bits 1345 ) vaoud (see 7
14-15 in the status word (see 7.3.3.3).

t-up
| voltage 'on':

) The

rive’ on delay time’ (IDN 00206) is elapsed. The drive follows the command

of the control unit.

3.2.3)

rror in

ay set


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

- 294 -

1491 0O CEI:1995

Mot de commande, bit 14,

1 3 4 5 6 7 8
valider le dispositif d'entratlnement .

la+b W | :

-1- - - ©©

IDN 00206'

Dispositif d'entrainement
en service, bit 15

Mot d'état, bit 14 T .

Bit 15 T . . . .

Figure 81 — Séquence de bits au démarrag
11.7.20 Arrét
a) |e dispositif d'entrainement suit les valeurs de commarde de umérique.
b) La liaison principale émet "dispositif d'entraine = 0, mot de
commande).
c) e dispositif d'entrainement est stoppé ds , en tenant
compte de "retard a l'arrét du dispositif ‘ 00207). Le fdbriquant du
dispositif d'entrainement peut dégi inement sera libre de couple ou
nor bpé avec le
col a séquence
est ne fait pas
par
d) c i S couple” (bit 14 = 0, mot d'état).
e) i hande).
f)
g) b principale”
(bit
4
Mot d'état, bit 14

Bit 15

IDN 00207

Figure 82 — Séquence de bits a l'arrét
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1 3 ‘|‘ 5 6 7 8 9

1a+b . . 7 . 0 0

Control word, bit 14, | " !
enable drive , , - - -
Drive on, bit 15 . . . | -

‘ ' © ', 'IDN 00206

X 2 0 . 0

Status word, bit 14 u .
Bit 15 T . . . .

Figure 81 — Bit sequence during start-up

11.7.2 Shutdown

a) The drive follows the command values of the control unit.
b) The master issues 'drive off' (bit 15 = 0, control word).

c) The drive is halted in the best possible manner taki
00207) into account. The drive manufacturer can decjd
not after |deceleration to n,,;, When the drive is halted i

bit 14, cgntrol word remain at 1 and the sequencg

with d) (this procedure is not part of th¢ cation).

d) The drive sends the status 'no torque™(bit

e) The master resets bit 14 to ‘not enabled' (bit 1*%
f) Main power is turned offx

g) The drive sends the status 'r

5 6

7

Contr@d, it 14 N\
enable e . .

IDN 00207

" (IDN
que or
rd and

tinues

ord).

Figure 82 — Bit sequence during shutdown
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11.7.3 Arrét dd a une erreur
Cet arrét est réalisé par le dispositif d'entrainement si une erreur de C1D apparait.

a) Le dispositif d'entrainement suit les valeurs de commande de la commande numérique.

b) Le dispositif d'entrainement a reconnu une erreur envoie I'état "arrét du dispositif
d'entrainement, erreur dans le C1D" (bit 13 = 1, mot d'état). Le dispositif d'entrainement est
stoppé de la meilleure maniere possible sans tenir compte des bits 13-15 du mot de
commande. L'état réel du dispositif d'entrainement aprés I'arrét est renvoyé a la commande
numeérique avec I'état des bit 14 et 15, mot d'état.

Avant de rétablir la puissance, l'arrét du dispositif d'entrainement doit étre annulé par
I'intermédiaire de "diagnostic de classe 1 — remise a zéro" (IDN 00099). Apres cela, les bits 14

et 15, mot de commande, doivent étre a I'état 0.
VAN
? . /\<\\ N

Mof de commande
Arrét du dispositif d'entrainement, bit 13

R R

/1 \ W/M\\
\

Sy,

Validger le dispositif d'entrainement, bit 14

Dispositif d'entrainement en service, bit 15 T /] \

. U
Mot d'état, bit 13 (T\, {\ \
7

Bit 14 \%//////I’%/////% Remise a zérg par IDN 00099
%////////}//////% Remise a zéro hon spécifiée

/1

Bit 15

acédure d'dxe de parc (IDN 00139), la séquence suivante ¢st valable:

e deprocédure d'axe de parc (IDN 00139) est sélectionnée et validée par la

‘entrainement, la surveillance du systéme de retour (paf exemple la

- PEnsuite, de la valeur de retour de position est remis a zéro dans |le dispositif
d'ebtrainementetle bt dechangement decommandedeprocedure—estsalactionne par le
dispositif d'entrainement. Cela indique a la commande numérique que la commande de
procédure est exécutée;

- le dispositif d'entrainement peut désormais exécuter d'autres fonctions;

- la commande de procédure est annulée. Cela réactive la surveillance.
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11.7.3 Shutdown due to error
This is done by the drive when an error of C1D occurs.

a) The drive follows the command values of the control unit.

b) The drive has recognized an error and sends the status 'drive shutdown, error in C1D'
(bit 13 = 1, status word). The drive is halted in the best possible manner without taking care
of bits 13 - 15 of the control word. The actual status of the drive after shutdown is sent back
to the control unit with the state of bits 14 and 15, status word.

Before turning on power again, the drive shutdown shall be canceled via 'reset class 1
diagnostic' (IDN 00099). After this, bits 14 and 15, control word shall be in the O state.

/N

~

Control word

Drive halt, bit 13 W////W

mn
A ~N

. /1
Drive on, bit 15 ' I W

' N
Status word

Ll L T (0,380
Bit 14 :< %//I{//%////% Qés IDN 00099

Bit 15 .

11
Enable drive, bit 14 )

e
R R I N

N

Reset is not specified

11.8 Park axis proc:ur S
For the park axis pro ' DN 00139) the following sequence is valid:

— the pdrk axis X DN 00139) is set and enabled by the control unit via
the servi :

— inthe(dri itori e feedback system (e.g. position window) is shut down;

ition\feedback value status is reset in the drive and the prog¢edure
isSsét by the drive. This is the indication to the control unit that the
executed;

commang
procedurg

— the drjve.is now able to perform other functions;

— the procedure command is canceled. This reactivates the monitoring.
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sélectionnée et validée | 11

Bit de changement de commande ‘\ /]
de procédure (bit 5, mot d'état) 4‘—"

Contréle du systeme de retour Actif | W, |‘

Arrét

\

N

.l
‘. /1
Etat de la valeur de retour

| V E Actif

=

de position (IDN 00403) /]

Figure 84 — Séquence de bits pour I'axe de parc

11.9 [Commande de proceaure aarret compier aa aispositr a entrainerment

Pour lla commande de procédure d'arrét complet du dispositif d'efl
séquence suivante est valable:

- |a commande de procédure d'arrét complet du dispositif d'e
sélectionnée et validée par la commande numérigde i
seryvice;

- |e dispositif d'entratnement coupe la surveilla

— lorsque T = Tjimite €t Nretour = 0 €st attei
valeur de commande a la valeur de ret

(et|de position) devient a nouveay ac

500149), la

00149) est
la voie de

e position);

pcutée;

2 ure gst active, la commande numérigue surveille

-

7

| V//////////?//;/////////////////////////////////////M///%I

La commande numeérique contrble n

retour™

0

Figure 85 — Séquence de bits pour I'arrét complet du dispositif d’entrainement

11.10 Commande de procédure de fonctionnement synchrone commandé par le dispositif

d’'entrainement

Une application type d'un dispositif d'entrainement de la broche synchrone est une machine
tournante dans laquelle la piéce usinée doit étre transférée de la broche principale (broche
meére, adresse dans I'IDN 00224) a la broche secondaire (broche synchronisée # broche

synchrone) sans exiger 'arrét de la broche principale.

Le paramétre de fonctionnement synchrone (IDN 00225) sélectionne le type de fonctionnement

synchrone a exécuter.
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Procedure command "park axis"
set and enabled I 11

Procedure command change bit \‘ I |/ '\

(Bit 5 status word) ‘ ‘ L\_
Monitoring of the feedback — ) 8 Y .
system Active z : /) Shutdown %‘ Active
Position feedback value ' I—
status (IDN 00403) /)

Figure 84 — Bit sequence for park axis

11.9 Positife stop drive procedure command
For the prodedure command positive stop drive (IDN 00149), the followipg i gj

— the prpcedure command positive stop drive (IDN 00149) is se
unit via the service channel;

ontrol

— the dr{ve turns off the monitoring of the velocity (and pos

— when [T = Tjimit and Nfeedback = 0 is reached the p

— beford the procedure command is canceled,
value to the feedback value;

hmand

— as sopn as the procedure command i5 Ca (and
position) becomes active again;

— while this procedure command is ac ive,@

Pr@cedure command
sef and enabled

Command state cha
Mqnitoring @po
angd velocity fee€d

ivated in th

/1
/1 T\

/1l

Control unit monitors N ¢sednack = ©

85 — Bit sequence for positive stop drive

11.10 Drive controlled synchronous operation procedure command

A typical application of a synchronous spindle drive is a turning machine where the workpiece
shall be transferred from the main spindle (lead spindle, address in IDN 00224) to the
secondary spindle (synchronized spindle # synchronous spindle) without requiring the main
spindle to stop.

The synchronous operation parameter (IDN 00225) selects which kind of synchronous
operation is to be executed.
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11.10.1 Synchronisation de la broche synchrone a la broche mére avec un décalage
de position synchrone

a) La broche synchrone suit les valeurs de commande de la commande numérique.

b) Avec le démarrage de la commande de procédure de fonctionnement synchrone
commandé par le dispositif d'entralnement (IDN 00223), les valeurs de commande pour la
broche synchrone sont dérivées de la valeur de commande de vitesse ou de la valeur de
commande de position de la broche mére. Cela est réalisé dans la commande numérique.
Le MDT pour la broche synchronisée contient les valeurs dérivées.

¢) La broche synchrone accélére jusqu'a la vitesse synchrone. Afin d'atteindre le décalage
de position synchrone (IDN 00230), le dispositif d'entrainement qui doit étre synchronisé
peut dépasser la vitesse synchrone pour une courte durée.

d) L'état de fonctionnement de synchronisation (IDN 00308) est sélec}ﬂenqé quand:

b vitesse de

>osition de
e) r la vitesse ou
IDN nte pour la
pre I les limites
d'e

Broche meére
vitesse réell Q

} b

Commande de procédure,  Un nouveau décalage de  Un nouveau rapport

fonctionnement synchrone position synchrone est de vitesse est
commandé par le dispositif ordonné (IDN 00230) ordonné
d'entrainement (IDN 00223) (voir 11.10.2) (voir 11.10.3)

(voir 11.10.1)

Figure 86 — Diagramme de vitesse pour les broches meére et synchrone
en mode de fonctionnement angulaire synchrone
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11.10.1 Synchronization of the synchronous spindle to the lead spindle with a fixed angular offset

a) The synchronous spindle follows the command values of the control unit.

b) With the start of the drive controlled synchronous operation procedure command (IDN
00223), the command values for the synchronous spindle are derived from the velocity
command value or the position command value of the lead spindle. This is done in the
control unit. The MDT for the synchronized spindle contains the derived values.

c) The synchronous spindle accelerates to the synchronous speed. In order to reach the
given angular offset (IDN 00230), the drive which has to be synchronized may exceed the
synchronous velocity for a short time period.

d) The synchronization operation status (IDN 00308) is set when:

1) the )0183)
during velocity synchronization or
2) the| position feedback value is within the synchronization posit }ZZS)
during position synchronization.
e) The monitoring of the synchronization error limit (IDN 001 0329 for
position) |is activated when synchronization is achieved for & dback
values (Melocity or position) exceed the error limits, t 5 (IDN

00309) ig set.

|

Lead spindle
actual velocity

S P
[}
Synchronous spiad| ! '
actua] velocity :
[}
[}
[}
[}
4 > ! : |
| | |
| [} [}
| [} [}
| [} [}
| | |
1 | |
|I ) )
* * * t
Procedure command, New synchronous A new speed
drive controlled position offset ratio is
synchronous is commanded commanded
operation (IDN 00223) (IDN 00230)
(see 11.10.1) (see 11.10.2) (see 11.10.3)

Figure 86 — Velocity diagram for lead and synchronous spindle
during angle synchronous operation mode
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A— — Fenétre de position de synchronisation (1IN 00228)
———- Limite d’erreur de la position de synchronlsatlo n(IDN 00229
—— Broche mere g .
Broche synchrone 7 7
/// 7~
Broche mére ,/ A .
Broche synchrone e ' e e
position réelle /// enétre de position
ye ~ (IDN 00228) P
-7 L|m|tederreur ;/ s e
e ~ (IDN 00229)
7 -
-~
//
= -
g 7 Broch&gmere A
e
P
t
(debut du contréle)
(élément 5, figure §6)
gure 87 — Diagramme de retour d€ pesition pqur tes broches mére et synchrgne
e QNEtio \ent aggulaire synchrone
2 Nouveau dg synchrehe aprés synchronisation
le s@: hrone angulaire (IDN 00225) et aprés|écriture du
au décalage one (IDN 00230), la broche synchrone augmentera ou
i on pendant un court instant afin d'obtenir| la position
@, la position angulaire désirée est atteinte.
itesse aprés synchronisation
e remet a zéro le bit 2 du paramétre de fonctionnement synchrone
et’'un changement de rapport de rotation entre la broche mere (IDN 00226)
chrone (IDN 00227) sans que cela ne soit pris en compte au niveau de la
broche synchrone a cet instant.

La commande numérique régle dans la broche synchrone un nouveau rapport de vitesse entre
la broche mére et la broche synchrone.

Le réglage du parameétre de fonctionnement synchrone (IDN 00225) bit 2 =

1 permet a la

broche synchrone de prendre en compte le nouveau rapport de vitesse et d'accélérer la broche
synchrone jusqu'a la nouvelle vitesse synchrone. A la figure 86, point 7, la vitesse désirée est

atteint

e.

En mode de synchronisation de position, une nouvelle position angulaire peut étre atteinte en

réglan

t un nouveau décalage de position synchrone (IDN 00230).
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Lead spindle

Synchronous spindle

Actual position

- 303 -

A— — Syncronization position window (IDN 00223) e .
———- Synchronization position error limit (IDN 00229)
— Lead spindle //
Synchronous spindle s

o

- _~ Position window
i e (IDN 00228)
v

-~ Error limit ~ }/
< (IDN 00229)
/

Fig

11.10.2 Ne synchronous posijtion

In the angle| synch
(IDN 00230) is wr
speed for a| short ti
point 6, the fesired a

11.10.3 Nelv spe

The control
permlts a clps

spindle at that time.

ronizatlon n

offset
zation
re 86,

e synchronous operation parameter (IDN 00225) to |0 and
between lead spindle revolutions (IDN 00226) and synchionous
27) without this being taken into account in the synchionous

The control unit sets in the synchronous spindle a new speed ratio between lead spindle and

synchronous spindle.

Setting in the synchronous operation parameter (IDN 00225) bit 2 = 1 effects the synchronous
spindle to take the new speed ratio into account and to accelerate the synchronous spindle to
the new synchronous speed. In figure 86, point 7, the desired speed is achieved.

While in the position synchronization mode, a new angular position can be reached by setting a
new synchronous position offset (IDN 00230).
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11.11 Commande de procédure d'engagement d'engrenages commandé par le dispositif

d’entrainement

Pour la commande de procédure d'engagement d'engrenages commandé par le dispositif
d'entrainement (IDN 00190), la séquence suivante est valable:

- la commande de procédure (IDN 00190) est sélectionnée et validée par la commande
numeérique par l'intermédiaire de la voie de service;

- le dispositif d'entrainement ignore les valeurs de commande de la commande numérique
et décélere (ou accélére) jusqu'a la vitesse de statisme en roue libre (IDN 00214);

- la vitesse de statisme en roue libre est modulée par la vitesse en roue libre (IDN 00213),
prenant en compte la durée de cycle en roue libre (IDN 00215);

- des que ces conditions sont remplies, le dispositif d'entrainement signale que la
commande de procédure a été exécutée (prét pour le changement d'ehgrenages);

jus

de
d'e

Vites

ntrainement.

A

e réelle

commande de la commande numérique sont a nod

(IDN 00214)

}es valeurs

le dispositif

Vitesge de statisme

dg procédure

| , |

, Durée de cycle en rpue libre

I enroue libre 1 (IDN 00214)

: (IDN 00215) :

| |

1 1 / | ‘ .
: : C¢mmande

| |

] ]

annulée
'/ et|désactivée

Bit de changement
de commande de procédure
(bit 5, mot d'état )

-~

T Prét pour le changement d'engrenages

Figure 88 — Commande de procédure d’engagement d’engrenages commandé

par le dispositif d’entrainement


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

1491 0O IEC:1995 — 305 -

11.11 Drive controlled gear engaging procedure command

For the drive controlled gear engaging procedure command (IDN 00190) the following
sequence is valid:

— this procedure command (IDN 00190) is set and enabled by the control unit via the
service channel;

— the drive ignores the command values from the control unit and decelerates (or
accelerates) to the average engaging speed (IDN 00214);

— the average engaging speed is modulated by the engaging dither amplitude (IDN 00213)
taking into account the engaging dither period (IDN 00215);

— as soon as these conditions are met the drive signals that the procedu/te\Qmmand has
been exeruted(ready for gear cirange);

— the dr|ve continues to dither at the average engaging speed (IDN Q0R14 i ontrol
unit cancgls the procedure command;

— the dr|ve turns off the gear engaging function and the commg (1ol unit

are accepted by the drive again.

A

Actual velodity

Average engaging

|
|
|
| |
Engaging | | speed
! dither | ! (IDN 00214
| period ! !
A l ! | (IDN00215) | |
| | / | | .
Pr ur \:\ : : : Procedure t
cdrhman \ | | | command
setjan ! !

o

. cancelled
H '/ and disablg

engbled \ \>

Procedure command
change bit ,
(Bit 5, status word )

T Ready for gear changing

Figure 88 — Drive controlled gear engaging procedure command
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Annexe A
(normative)

Numéros d'identification (IDN) classés par ordre numérique

La liste ci-dessous énumére les IDN classés par ordre numérique.

IDN Nom

00000 (réservé)

00001 Duree de cycle de la commande numérique (incyc)
00002 Duree de cycle de transmission (fscyc)

00003 Temps de depart de transmission de AT 1e plus court ({1 min)
00004 Temps de transition entre transmission et réception (tatmT)
0000% Temps minimal d'acquisition des données de contrdle par retg
00006 Temps de départ de transmission de I'AT (t;)

00007 Temps de départ d'acquisition des données de control
00008 Temps correct de valeur de commande (f3)

00009 Position d'enregistrement de données dans un MD3

00010 Longueur du MDT

00011 Diagnostic de classe 1 (C1D)
00012 Diagnostic de classe 2 (C2D)
00013 Diagnostic de classe 3 (C3D)
00014 Etat d'interface

0001% Parameétre de type de message

00019 Liste desID

0002Q Liste des |
00021 Liste

Liste d€s,

00030_Version du fabricant

00031 (réservé)

00032 Mode de fonctionnement primaire

00033 Mode de fonctionnement secondaire 1

00034 Mode de fonctionnement secondaire 2

00035 Mode de fonctionnement secondaire 3

00036 Valeur de commande de vitesse

00037 Valeur de commande de vitesse supplémentaire
00038 Valeur limite de vitesse positive

00039 Valeur limite de vitesse négative

00040 Valeur de retour de vitesse
00041 Vitesse de retour a la position de référence
00042 Accélération de retour a la position de référence
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Annex A
(normative)

Identification numbers in numerical order

The following is the list of IDNs in numerical order.

IDN Name

00000 (reserved)

00001 Control unit cycle time (iNcyc)
00002 Communication cycle time (tscyc)
00003 Shertest-ATtransmission-starting-time-{mm
00004 Transmit/receive transition time (taTMmT)
00005 Minimum feedback processing time (t5)
00006 AT transmission starting time (1)
00007 Feedback acquisition capture point (1)
00008 Command value valid time (23)
00009 Position of data record in MDT
00010 Length of MDT

00011 Class 1 diagnostic

00012 Class 2 diagnostic

00013 Class 3 diagnostic

00014 Interface status

00015 Telegram type parameter

00016 Configuration list of AT

00017

00018 q

00019 i *
00020 @9

00021

00022

00023

00024

00025

00026

00027

00028

00029 MDT error counter

00030 Manufacturer version

00031 (reserved)

00032 Primary operation mode

00033 Secondary operation mode 1
00034 Secondary operation mode 2
00035 Secondary operation mode 3
00036 Velocity command value

00037 Additive velocity command value
00038 Positive velocity limit value
00039 Negative velocity limit value
00040 Velocity feedback value

00041 Homing velocity

00042 Homing acceleration
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Nom

Parameétre de polarité de vitesse

Type de changement d'échelle relatif aux données de vitesse
Facteur de changement d'échelle relatif aux données de vitesse
Exposant de changement d'échelle relatif aux données de vitesse
Valeur de commande de position

Valeur de commande de position supplémentaire

Valeur limite de position positive

Valeur limite de position négative
Valeur de retour de position 1 (retour du moteur)
Distance de référence 1

00064

00074

\VIG.:UUI dC ICtUUI dc 'JUQ;t;UII 2 (I ctuul U/\tCIIIC)
Distance de référence 2

Parameétre de polarité de position

Valeur de position d'interpolation auxiliaire
Fenétre de position

Débattement inverse

Parameétre de drapeau de changement de positi

Sélecteur de position 1
Sélecteur de position 2

Sélecteur de position 3
Sélecteur de position 4
Sélecteur de position 5
Sélecteur de position 6
Sélecteur de position 7
Sélecteur de position 8

Sélecteur dé€ position 9

Fasteur'de\changement d'échelle relatif aux données de position linéaires
t de>changement d'échelle relatif aux données de position linéaires
Resolition’de position rotationnelle

Valeur de commande de couple

Valeur de commande de couple supplémentaire

Valeur limite de couple positif

Valeur limite de couple négatif

Valeur de retour de couple

Parametre de polarité de couple

Type de changement d'échelle relatif aux données couple/force
Temps de récupération entre deux transmissions successives (IaTAT)
Temps de récupération entre deux réceptions successives (fyrsy)
Temps du départ de transmission du MDT (&)

Temps de transmission d'une valeur de commande (fyT1sc)
Valeur limite de vitesse bipolaire
Valeur limite de couple bipolaire
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IDN Name

00043 Velocity polarity parameter
00044 Velocity data scaling type

00045 Velocity data scaling factor
00046 Velocity data scaling exponent
00047 Position command value

00048 Additive position command value
00049 Positive position limit value

00050 Negative position limit value

00051 Position feedback value 1 (Motor feedback)
00052 Reference distance 1

00053 Position feedback value 2 (External feedback)
00054 Reference distance 2

00055 Position polarity parameter

00056 Aukiliary interpolation position value

00057 Position window

00058 Reyersal clearance

00059 Position switch flag parameter

00060 Position switch point 1

00061 Position switch point 2
00062 Position switch point 3
00063 Position switch point 4
00064 Position switch point 5
00065 Position switch point 6
00066 Position switch point 7

00067 Position switch point
00068 Position switch point
00069 Position switch p

00070 Position sv@;'
00071 Position swi DOi

00072 Pokiti
00073 Po
00074  Pokiti
00075 Pokiti
00076 Po
00077 Liﬁ

00078 Lin
00079 Rotational

tagcaling exponent
resolution

00080 Torque command value

00081 Additive torque command value

00082 Positive torque limit value

00083 Negative torque limit value

00084 Torque feedback value

00085 Torque polarity parameter

00086 Torque/force data scaling type

00087 Transmit to transmit recovery time (tATAT)

00088 Receive to receive recovery time (fMTSY)
00089 MDT transmission starting time (t2)
00090 Command value proceeding time ({MTSG)

00091 Bipolar velocity limit value
00092 Bipolar torque limit value
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Nom

Facteur de changement d'échelle relatif aux données couple/force
Exposant de changement d'échelle relatif aux données couple/force
Message de diagnostic

Disposition de la liaison secondaire (SLKN)

Diagnostic de classe 2- masque

Diagnostic de classe 3- masque

Diagnostic de classe 1- remise a zéro

Gain proportionnel de boucle de vitesse
Temps d'action intégral de boucle de vitesse
Temps différentiel de boucle de vitesse

Nl P
v AaIrcul rmmiuuuilyu

1491 0O CEI:1995

00114

Facteur K,, de boucle de position

Temps d'action intégral de boucle de position
Régulateur de courant de gain proportionnel 1
Régulateur de courant de temps d'action intégral 1
Dépassement de vitesse d'avance

Courant de créte du moteur

Courant de créte de I'amplificateur
Courant du moteur a l'arrét

Courant assigné de I'amplificateur
Vitesse maximale du mqtéu

Charge limite du moteur

Parametre de type de retounde pesi

Résolution de retour rotationnel 1

grénages de charge
gngrenages de charge

Piagnustic’de classe 1 spécifique au fabricant

Front positif de la sonde 1

Front négatif de la sonde 1

Front positif de la sonde 2

Front négatif de la sonde 2

Mot de commande de la liaison principale
Mot d'état du dispositif d'entrainement
Valeur limite d'accélération positive
Valeur limite d'accélération négative
Valeur limite d'accélération bipolaire
Commande de procédure d'axe de parc

Type de régulateur
Type de moteur
Type d'application
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IDN

00093
00094
00095
00096
00097
00098
00099

00100
00101
00102
00103
00104

00105
00106
00107
00108
00109

00110
00111
00112
00113
00114
00115
00116
00117
00118
00119

00120
00121
00122
00123
00124
00125

00126

00127
00128
00129

00130
00131
00132
00133
00134
00135
00136
00137
00138
00139

00140
00141
00142

Name

Torque/force data scaling factor
Torque/force data scaling exponent
Diagnostic message

Slave arrangement (SLKN)

Mask class 2 diagnostic

Mask class 3 diagnostic

Reset class 1 diagnostic

Velocity loop proportional gain

Velocity loop integral action time

Velnr‘ify Innp differential time /N
Madulo value

Position loop Ky-factor

Position loop integral action time

Cufrent loop proportional gain 1

Cufrent loop integral action time 1

Fegdrate override

Cufrent Ioo@
Input revoluti

ase’3 transition check
Communisation phase 4 transition check
Mahufacturerslass 1 diagnostic

Probe value 1 positive edge
Probe value 1 negative edge
Probe value 2 positive edge
Probe value 2 negative edge
Master control word

Drive status word

Positive acceleration limit value
Negative acceleration limit value
Bipolar acceleration limit value
Park axis procedure command

Controller type
Motor type
Application type
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IDN Nom

00143 Version d'interface SYSTEME

00144 Mot d’'état de signal

00145 Mot de commande de signal

00146 Commande de procédure de retour a la position de référence sous le controle de la
commande numérique

00147 Parameétre de retour a la position de référence

00148 Commande de procédure de retour a la position de référence sous le contréle du
dispositif d'entrainement

00149 Commande de procédure d'arrét complet du dispositif d'entrainement

00150 Ecart de référence 1

0015 Eeart-de-référenee2 AN

00157 Commande de procédure de positionnement de broche

00153 Position angulaire de broche

00154 Parameétre de position de broche

001541 Compensation de couple de frottement

00156 (réservé)

00157 Fenétre de vitesse

00158 Seuil de puissance Py

00154 Fenétre de contrble

0016( Type de changement d'échelle relatif a

00161 Facteur de changement acCcélération

00164 Exposant de changementd'éch i 2es d'accélération

00164 Contrepoids d'équilibrage

00164 (réservé)

00164

00164

00167

00164

00164

0017¢

00171

00174

00174

0017

00174

0017¢

00171 stance absolue 1

00174 Distance absolue 2

00179 Etat de la sonde

00180 Décalage relatif de broche

00181 Diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant

00182 Diagnostic de classe 3 spécifique au fabricant

00183 Fenétre de vitesse de synchronisation

00184 Limite d'erreur de vitesse de synchronisation

00185 Longueur du registre de données configurables dans I'AT
00186 Longueur du registre de données configurables dans le MDT
00187 Liste des IDN de données configurables dans I'AT
00188 Liste des IDN de données configurables dans le MDT

00189 Distance suivante
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IDN

00143
00144
00145
00146
00147
00148
00149

00150
00151
00152
00153
00154
00155
00156
00157
00158

00159

00160
00161
00162
00163
00164
00165
00166
00167
00168
00169

00170
00171
00172
00173
00174
00175
00176
00177
00178
00179

00180
00181
00182
00183
00184
00185
00186
00187
00188
00189

Name

SYSTEM Interface version

Signal status word

Signal control word

Control unit controlled homing procedure command
Homing parameter

Drive controlled homing procedure command
Positive stop drive procedure command

Reference offset 1

Reference offset 2

Position v:lnindln prnr‘nr‘lnrn command /N
Spindle angle position

Spindle position parameter

Frigtion torque compensation

(reserved)

Velocity window

Poer threshold Py

Maghitoring window

Acgeleration data scaling type

Acgeleration data scaling factor
Acgeleration data scaling exponen
Weight counterbalance

(reserved)

Digtance coded reference marks
Digtance coded reference marks B

Frgquency limit of feedback
Fre '
Prg

guency limit of feedhac

Prd

Cal ymand

Dig e procedure command
Ma|

Mal
Dig

Spindle relative offset

Manufacturer class 2 diagnostic

Manufacturer class 3 diagnostic

Synchronization velocity window

Synchronization velocity error limit

Length of the configurable data record in the AT
Length of the configurable data record in the MDT
IDN-List of configurable data in the AT

IDN-List of configurable data in the MDT
Following distance
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Nom

Commande de procédure d'engagement d'engrenages commandée par le dispositif d'entrainement
Annulation de commande de procédure du point de référence
Liste des IDN des données d'exploitation de sauvegarde
(réservé)

Valeur de commande d'accélération

(réservé)

Courant assigné du moteur

(réservé)

(réservé)

(réservé)

Température d'alarme de I'amplificateur

00204

xI 4 + dial &l +
LIA~A 0] I}JCI aAluTT U Akt uu it ul
Température d'alarme due a un refroidissement défectueux
Température d'arrét de I'amplificateur
Température d'arrét du moteur
Température d'arrét di a un refroidissement défectye
Retard a la mise en marche du dispositif d'entraine
Retard a I'arrét du dispositif d'entrainement
Type de changement d'échelle relatif aux d
Limite d'adaptation inférieure

Limite d'adaptation supérieure

spositif

Fenétre de positon de synchronisation

Limite d'erreur de position de synchronisation

Décalage de position synchrone

Commande de procédure d'engrenages électroniques commandé par le dispositif
d'entrainement

Adresse du dispositif d'entrainement principal 1

Adresse du dispositif d'entrainement principal 2

Adresse du dispositif d'entrainement principal 3

Parametre de fonctionnement des engrenages électroniques
Rotation du dispositif d'entrainement principal 1

Rotation du dispositif d'entrainement secondaire |

Rotation du dispositif d'entrainement principal 2

Rotation du dispositif d'entrainement secondaire Il
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IDN

00190
00191
00192
00193
00194
00195
00196
00197
00198
00199

00200
00201
00202
00203
00204
00205
00206
00207
00208
00209

00210
00211
00212
00213
00214
00215
00216
00217
00218
00219

00220
00221
00222
00223
00224
00225
00226
00227
00228
00229

00230
00231
00232
00233
00234
00235
00236
00237
00238
00239

Name

Drive controlled gear engaging procedure command
Cancel reference point procedure command
IDN-List of backup operation data

(reserved)

Acceleration command value

(reserved)

Motor rated current

(reserved)

(reserved)

(reserved)

Amplifier warning temperature
Mator warning temperature

Copling error warning temperature
Amplifier shutdown temperature
Mator shutdown temperature
Copling error shutdown temperature
Drive on delay time

Drive off delay time

Temperature data scaling type

Loyver adaptation limit

Upper adaptation limit
Adgptation proportional gain
Adgptation integral action time
Engaging dither amplitude

Average engaging speed
Engaging dither period
Swiitch parameter [Se

Pafameter set pre
Gear ratio b
IDNI-List of paré
Mini
Malxi

hchtonous spindle revolutions
Synchronizafion position window
Synchronization position error limit

Synchronous position offset

Drive controlled electronic gearing procedure command
Lead drive 1 address

Lead drive 2 address

Lead drive 3 address

Electronic gearing operation parameter

Lead drive 1 revolutions

Slave drive revolutions |

Lead drive 2 revolutions

Slave drive revolutions I


https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

- 316 - 1491 0O CEI:1995

IDN Nom

00240 Rotation du dispositif d'entrainement principal 3

00241 Rotation du dispositif d'entrainement secondaire Ill

00242 Décalage de position du dispositif d'entrainement principal 1
00243 Décalage de position du dispositif d'entrainement principal 2
00244 Décalage de position du dispositif d'entrainement principal 3
00245 Position angulaire du dispositif d'entrainement principal 1
00246 Position angulaire du dispositif d'entrainement principal 2
00247 Position angulaire du dispositif d'entrainement principal 3
00248 Fenétre de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 1
00249 Fenétre de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 2
00250

00251 Limite d'erreur de synchronisation du dispositif d'entraineme
00251 Limite d'erreur de synchronisation du dispositif d'entrainepre
00253 Limite d'erreur de synchronisation du dispositif d'entraineg
00254 Ensemble de parametre s réel

002541 Rapport d'engrenages réel

00256 (réservé)

00257 (réservé)

00259 (réservé)

00254 (réservé)

(réservé pour un diagnostic de classe 2)

00319 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00320 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00321 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00322 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00323 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00324 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00325 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00326 (réservé)

00327 (réservé)

00328 (réservé)

00329 (réservé)
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00240 Lead drive 3 revolutions

00241 Slave drive revolutions llI

00242 Lead drive 1 position offset

00243 Lead drive 2 position offset

00244 Lead drive 3 position offset

00245 Lead drive 1 angular position

00246 Lead drive 2 angular position

00247 Lead drive 3 angular position

00248 Lead drive 1 synchronization window
00249 Lead drive 2 synchronization window

00250 Lead drive 3 synchronization window
00251 Lead drive 1 synchronization error limit
00252 Lead drive 2 synchronization error limit
00253 Lead drive 3 synchronization error limit
00254 Actual parameter set

00255 Actual gear ratio

00256 (reserved)

00257 (reserved)

00258 (reserved)

00259 (reserved)

00300 Repl-time control bit 1

00301 Allpcation of realtime control bit 1
00302 Repl-time control bit 2

00303 Allpcation of realtime control bit 2

00304 Repl-time status bit 1
00305 Allpcation of realtime s
00306 Repl-time status bi
00307 Allpcation of realti
00308 Sy 1chroni 3

00309 Synchronizatio

00310 Ov
00311 Anj
00312 Mg
00313 Caopfi
00314 (re

00315 (re Mliagnostic)
00316 (re 5 2 diagnostic)

00317 (reperved for cldss 2 diagnostic)

00318 (reserved for class Z diagnosiic)
00319 (reserved for class 2 diagnostic)

00320 (reserved for class 2 diagnostic)
00321 (reserved for class 2 diagnostic)
00322 (reserved for class 2 diagnostic)
00323 (reserved for class 2 diagnostic)
00324 (reserved for class 2 diagnostic)
00325 (reserved for class 2 diagnostic)
00326 (reserved)
00327 (reserved)
00328 (reserved)
00329 (reserved)
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00330 Etat "retour = Mcommande”

00331 Etat "nyetoyr = 0"

00332 Etat "Nretour < Ny"

00333 Etat"T= Ty"

00334 Etat"T= Tjimite"

00335 Etat "Ncommande > Mimite”

00336 Etat "en position"

00337 Etat"P= P,"

00338 (réservé)

00339 Etat "nyge) < vitesse minimale de broche”

0034¢ Etatmger = vitesse maximate debroche® VAN
00341 (réservé pour un diagnostic de classe 3)

00344 (réservé pour un diagnostic de classe 3)

00344 (réservé pour un diagnostic de classe 3)

00344 (réservé pour un diagnostic de classe 3)

00344 (réservé pour un diagnostic de classe 3)

00344 (réservé)

00347} (réservé)

00344 (réservé)

00344 (réservé)

0035( Etat de synchronisation S

00351 Etat de synchronisation dy dispQsitif d'eRgraine

0035 Etat de synchronisation du dispositjf g i

00353 Etat d'erreur de synchronjsation du ¢h

00354 Etat d'erreur ati dispositif d'entrainement principal 2
00351 Etat d'erreu ation ispositif d'entrainement principal 3
00356 (réservé

00357

00354

00354

0040¢

00401

00404

00404

0040Q4

00404

00406 Yalidation de la sonde 2

00407 Validagion du retour a la position de référence
00404 Enreqgistrement de I'impulsion du marqueur de référence
00409 Verrouillage positif de la sonde 1
00410 Verrouillage négatif de la sonde 1
00411 Verrouillage positif de la sonde 2
00412 Verrouillage négatif de la sonde 2
00413 (réservé)

00414 (réservé)

00415 (réservé)

00416 (réservé)

00417 (réservé)

00418 (réservé)

00419 (réservé)
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00330
00331
00332
00333
00334
00335

00336
00337

00338
00339

00340

00341
00342
00343
00344
00345
00346
00347
00348
00349

00350
00351
00352
00353
00354
00355
00356
00357
00358
00359

00400
00401
00402
00403
00404
00405
00406
00407
00408
00409

00410
00411
00412
00413
00414
00415
00416
00417
00418
00419

Name

Status "nfeedback = "command”

Status "nfeedback = 0"

Status "nfeedback > Nx"
Status "T = Ty"

Status "T = Tjimit"
Status "ncommand > Mimit"

Status "In position”
Status "P = Py"

(reserved)

- 319 -

St

Sts
(re
(re
(re
(re
(re
(re
(re
(re
(re

served for class 3 diagnostic)
served for class 3 diagnostic)
served for class 3 diagnostic)
served for class 3 diagnostic)
served for class 3 diagnostic)
served)
served)
served)
served)

Le

Lead drive 3 synchronj

Prq

ation s

Pra

ha?2 anahla
D= Hae

tus "nactual = Maximum spindle speed

tua "IlaC[ua| = ?V’“II;IIIUIII D}Jillu‘:c D'JCCUI"

d drive 1 synchronization status
Lead drive 2 synchronization statu

Homing enable
Reference marker pulse registered
Probe 1 positive latched

Probe 1 negative latched
Probe 2 positive latched
Probe 2 negative latched
(reserved)

(reserved)

(reserved)

(reserved)

(reserved)

(reserved)

(reserved)
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Annexe B
(normative)

Numeéros d'identification (IDN) classés par ordre alphabétique

La liste ci-dessous énumére les IDN classés par ordre alphabétique.

IDN Nom

00042 Accélération de retour a la position de référence

00211 Adaptation de gain proportionnel

00212 Adaptation de temps d'action intégral T~

0022 ATIESSE U€ fa proche mere

0023 Adresse du dispositif d'entrainement principal 1

00233 Adresse du dispositif d'entrainement principal 2

00234 Adresse du dispositif d'entrainement principal 3

00304 Affectation du bit 1 d'état en temps réel

00301 Affectation du bit 1 de commande en temps réel

00307 Affectation du bit 2 d'état en temps réel

00304 Affectation du bit 2 de commande en temp

0031( Alarme de surcharge

00311 Alarme de surchauffe de I'amplificateur

00314 Alarme de surchauffe du

003131 Alarme due a un refroidig

00191

00304

0030(

0030¢

00301

00114

00144

00134

0019¢ spositif
00231 andede prqcédure d'engrenages électroniques commandé par le dispositif
00174

00174 bnnées de

00221 Commende de procédure de fonctionnement synchrone commandé par le d{spositif
d'entrainement

00152 Commande de procédure de positionnement de broche

00146 Commande de procédure de retour a la position de référence sous le contrdle de la
commande numérique

00148 Commande de procédure de retour a la position de référence sous le contréle du
dispositif d'entrainement

00216 Commande de procédure de sélection de I'ensemble de parametres

00170 Commande de procédure du cycle d'essai

00155 Compensation de couple de frottement

00029 Compteur de MDT erronés

00028 Compteur de MST erronés

00123 Constante d'avance

00163 Contrepoids d'équilibrage
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Annex B
(normative)

Identification numbers in alphabetical order

The following is the list of IDNs in alphabetical order.

IDN Name

00177 Absolute distance 1

00178 Absolute distance 2

00194 Acceleration command value

00162 Acceleration data scaling exponent
00161 Acceleration data scaling factor

00160 Acceleration data scaling type

00255 Actual gear ratio

00254 Actual parameter set

00212 Adaptation integral action time

00211 Adaptation proportional gain

00048 Additive position command value

00081 Additive torque command value

00037 Additive velocity command value

00301 Allocation of realtime control bj

00303 Allocation of realtime control

00305 Allocation of realtime status bit

00307 Allocation of realtime status bit

00311 ‘

00110 Amplifier peak c

00112 Amplifier rated Surrex

00203 Amplifier shyt \

00200 Amplifier warning ten

00142 Applic

00006 AT tr:@s

00056 i

00214

00138

00092

00091 4

00171

00191 rence point procedure command
00011 C:GOO 1 d;aullubt;b

00012 Class 2 diagnostic

00013 Class 3 diagnostic

00090 Command value proceeding time (qTsG)
00008 Command value valid time (t3)

00002 Communication cycle time (fscyc)

00127 Communication phase 3 transition check
00128 Communication phase 4 transition check
00027 Configuration list for signal control word
00026 Configuration list for signal status word
00016 Configuration list of AT

00024 Configuration list of MDT

00140 Controller type

00146 Control unit controlled homing procedure command

00001 Control unit cycle time (iNcyc)
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Nom

Controle de transition de CP4
Controle de transition de CP,
Courant assigné de lI'amplificateur
Courant assigné du moteur
Courant de créte de lI'amplificateur
Courant de créte du moteur
Courant du moteur a l'arrét

Débattement inverse
Décalage de position du dispositif d'entrainement principal 1
Décalage de position du dispositif d'entrainement principal 2

BRA | &l T Al P~ H whif ol + -~ + H H L2
prtdidyt vt PpuUsitiviT Ut UioPUoTtT Y TTIIT AT TCTITCTTU Prnivipdl o
Décalage de position synchrone

Décalage relatif de broche

Dépassement de vitesse d'avance

Diagnostic de classe 1 (C1D)

Diagnostic de classe 1 spécifique au fabricant

Diagnostic de classe 1- remise a zéro

Diagnostic de classe 2 (C2D)

Diagnostic de classe 2 spécifique au fabri

Diagnostic de classe 2- masque

Diagnostic de classe 3 (C3D)
Diagnostic de classe 3 spéecifi

Etat d'erreur de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 3

Etat d'interface

Etat de fonctionnement de synchronisation

Etat de la sonde

Etat de la valeur de la commande de position

Etat de la valeur de retour de position

Etat de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 1
Etat de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 2
Etat de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 3
Etat "en position"

Etat "ncommande > Mimite”

Etat "nyge) < vitesse minimale de la broche”

Etat "nyge) = vitesse maximale de la broche”

Etat "nretour < 1"
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00205
00313
00202
00107
00120
00106
00119

00175
00176
00172
00165
00166
00231
00190
00148
00223
00207
00206
00135

00235
00213
00215

00123
00007

00108
00189
00167
00168
00155

00218

00400
00042
00407
00147
00041

00017
00025
00192
00187
00188
00021
00022
00023
00018
00019
00020
00219
00121
00014

Name

Cooling error shutdown temperature
Cooling error warning

Cooling error warning temperature
Current loop integral action time 1
Current loop integral action time 2
Current loop proportional gain 1
Current loop proportional gain 2

Displacement parameter 1
Displacement parameter 2
Displacement to the referenced system procedure command

Distance coded reference marks A
Distance coded reference marks B
Drive controlled electronic gearing procedure command
Drive controlled gear engaging procedure command
Drive controlled homing procedure command

Drive controlled synchronous operation procedure cg
Drive off delay time
Drive on delay time
Drive status word

Electronic gearing operation pat
Engaging dither amplitude
Engaging dither period

Feed constant
Feedback acquigi

Frequepgy li
Frequéi;?li
Friction\torg

IDN-List of all operation data

IDN-List of all procedure commands
IDN-List of backup operation data
IDN-List of configurable data in the AT
IDN-List of configurable data in the MDT
IDN-List of invalid operation data for CP2
IDN-List of invalid operation data for CP3
IDN-List of invalid operation data for CP4
IDN-List of operation data for CP2
IDN-List of operation data for CP3
IDN-List of operation data for CP4

IDN-List of parameter set
Input revolutions of load gear
Interface status
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00331 Etat "Nyetour = 0"

00330 Etat "Nretour = Mcommande”

00337 Etat"P= P,"

00334 Etat"T= Tjimite"

00333 Etat"T=> T,"

00094 Exposant de changement d'échelle relatif aux données couple/force
00162 Exposant de changement d'échelle relatif aux données d'accélération
00078 Exposant de changement d'échelle relatif aux données de position linéaires
00046 Exposant de changement d'échelle relatif aux données de vitesse
00093 Facteur de changement d'échelle relatif aux données couple/forc
0016 Fabtcw UIU bi IAariyciIrict It u"é\,: IU“U |ciofLif aAUuA L.IIUI L} Iét'b d'abbéiél l.iUI I
00077 Facteur de changement d'échelle relatif aux données de posi s
00041 Facteur de changement d'échelle relatif aux données de vife

00104 Facteur Ky, de boucle de position

00124 Fenétre d'immobilisation

00154 Fenétre de contrble

00057 Fenétre de position

00228 Fenétre de positon de synchronisation

00244 Fenétre de synchronisation du dispositif d

00244 Fenétre de synchronisation du dispositif(d'e

0025( Fenétre de synchronisation du dispg

00157 Fenétre de vitesse

00183 Fenétre de vitesse de sy

00131 Front négatif de la sonde 1

00137 Front négatif de la sonde

0013( Front positif de la sonde

001373

0010¢

00167

00164 Limite de fréquence du retour 2

00016 Liste de configuration d'AT

00024 Liste de configuration du MDT

00026 Liste de configuration relative au mot d'état de signal

00027 Liste de configuration relative au mot de commande de signal
00187 Liste des IDN de données configurables dans I'AT

00188 Liste des IDN de données configurables dans le MDT
00219 Liste des IDN de I'ensemble de parametres

00025 Liste des IDN de toutes les commandes de procédure
00017 Liste des IDN de toutes les données d'exploitation

00192 Liste des IDN des données d'exploitation de sauvegarde
00021 Liste des IDN des données d'exploitation invalides pour CP,
00022 Liste des IDN des données d'exploitation invalides pour CP3

00023 Liste des IDN des données d'exploitation invalides pour CPy4
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00232
00245
00242
00236
00251
00353
00350
00248
00233
00246
00243
00238
00252
00354
00351
00249
00234
00247
00244
00240
00253
00355
00352
00250
00224
00226
00010
00185
00186
00078
00077
00114
00209

00129
00181
00182
00030
00173
00174
00097
00098
00134
00113
00221
00029
00089

00005

00220
00103
00159
00111
00312

Name

Lead drive 1 address

Lead drive 1 angular position

Lead drive 1 position offset

Lead drive 1 revolutions

Lead drive 1 synchronization error limit
Lead drive 1 synchronization error status
Lead drive 1 synchronization status
Lead drive 1 synchronization window
Lead drive 2 address

Lead drive 2 angular position
L ead drive 2 pasition offset /N

Lead drive 2 revolutions

Lead drive 2 synchronization error limit
Lead drive 2 synchronization error status
Lead drive 2 synchronization status
Lead drive 2 synchronization window
Lead drive 3 address

Lead drive 3 angular position

Lead drive 3 position offset

Lead drive 3 revolutions

Lead drive 3 synchronization error limit
Lead drive 3 synchronization efie

Lead drive 3 synchronization status
Lead drive 3 synchronization wihdow

Lead spindle address
Lead spindle revolutions

Linear position data
Line' S
Load liit ofths

Mask class 2 diagnostic

Mask class 3 diagnostic

Master control word

Maximum motor speed

Maximum spindle speed

MDT error counter

MDT transmission starting time (2)
Minimum feedback processing time (5)
Minimum spindle speed

Modulo value

Monitoring window

Motor continuous stall current
Motor over temperature warning
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Liste des IDN des données d'exploitation relatives a CP»
Liste des IDN des données d'exploitation relatives a CP3
Liste des IDN des données d'exploitation relatives a CP4
Longueur du MDT

Longueur du registre de données configurables dans I'AT
Longueur du registre de données configurables dans le MDT

Marques de référence de distance codée A
Marques de référence de distance codée B
Message de diagnostic

Mode de fonctionnement primaire

Mol &l £ 1 + o 1
IVIUUCT UCT TUTTCUUTITICTTICTIU oTLUTITUAITT L

1491 0O CEI:1995

00134

00144

Mode de fonctionnement secondaire 2
Mode de fonctionnement secondaire 3
Mot d'état du dispositif d'entrainement
Mot de commande de la liaison principale
Mot de commande de signal

Mot détat de signal

changemeqps
fonctionnerent engrens
jonnement syachrone

Position du marqueur B

Préselection de I'ensemble de paramétres
Préselection du rapport d'engrenages

Rapport d'engrenages réel

Régulateur de courant de gain proportionnel 1
Régulateur de courant de gain proportionnel 2
Régulateur de courant de temps d'action intégral 1
Régulateur de courant de temps d'action intégral 2
Résolution de position rotationnelle

Résolution de retour linéaire

Résolution de retour rotationnel 1

Résolution de retour rotationnel 2

Retard a l'arrét du dispositif d'entrainement
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00109 Motor peak current

00196 Motor rated current

00204 Motor shutdown temperature
00141 Motor type

00201 Motor warning temperature
00028 MST error counter

00137 Negative acceleration limit value
00050 Negative position limit value
00083 Negative torque limit value

00039 Negative velocity limit value
00122 Output revolutions of load gear
00310 Overload warning

00217 Parameter set preselection
00139 Park axis procedure command
00047 Position command value

00404 Position command value status
00076 Position data scaling type

00115 Position feedback type parameter
00051 Position feedback value 1 (Motokfeedbas
00053 Position feedback value 2 (EX e
00403 Position feedback value status
00105 Position loop integral action tiry
00104 Position loop Ky-factor

00009

00055

00152

00059

00060

00061

00062

00063

00064

00065

00066

00067

00068

00069 Position.swjtch point 10
00070 Position switch point 11
00071 Position switch point 12
00072 Position switch point 13
00073 Position switch point 14
00074 Position switch point 15
00075 Position switch point 16
00057 Position window

00136 Positive acceleration limit value
00049 Positive position limit value
00149 Positive stop drive procedure command
00082 Positive torque limit value
00038 Positive velocity limit value
00158 Power threshold Py

00032 Primary operation mode
00401 Probe 1

00405 Probe 1 enable
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Retard a la mise en marche du dispositif d'entrainement
Rotation du dispositif d'entrainement principal 1
Rotation du dispositif d'entrainement principal 2
Rotation du dispositif d'entrainement principal 3
Rotation du dispositif d'entrainement secondaire |
Rotation du dispositif d'entrainement secondaire Il
Rotation du dispositif d'entrainement secondaire Ill
Rotations de la broche mére

Rotations de la broche synchrone

Sélecteur de position 1
Sélecteur de position 2

1491 0O CEI:1995

00064

00074

C Al t3 Al H T 2
SJCTICULITUTl UT PUQILIUII J
Sélecteur de position 4
Sélecteur de position 5
Sélecteur de position 6
Sélecteur de position 7
Sélecteur de position 8
Sélecteur de position 9

Sélecteur de position 10
Sélecteur de position 11
Sélecteur de position 12
Sélecteur de position 13
Sélecteur de position 14
Sélecteur de position 15
Sélecteur de position 16
Seuil de couple Ty

Seuil de puissance Py

‘acton intégral de boucle de position
TFemps, d'action intégral de boucle de vitesse
sAle départ d'acquisition des données de contrble par retour (1)
Temps de départ de transmission de I'AT (&)

Temps de départ de transmission de I'AT le plus court (t1min)

Temps de récupération entre deux réceptions successives (fy1sy)
Temps de récupération entre deux transmissions successives (taTaT)
Temps de transition entre transmission et réception (tatmT)

Temps de transmission d'une valeur de commande (fyTsc)

Temps différentiel de boucle de vitesse

Temps du départ de transmission du MDT (&)

Temps minimal d'acquisition des données de contrble par retour (fs)
Type d'application

Type de changement d'échelle relatif aux données couple/force
Type de changement d'échelle relatif aux données d'accélération
Type de changement d'échelle relatif aux données de position

Type de changement d'échelle relatif aux données de température
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00410
00409
00402
00406
00412
00411
00169
00179
00131
00130
00133
00132
00170

00300
00302
00304
00306
00088

00052
00054
00408
00150
00151
00099
00118
00116
00117
00058
00070

00033
00034
00035
00003
00145
00144
00096
00237
00239
00241
00153
00154
00222
00180
00124
00336
00339

00340
00335
00331
00330
00332
00337

Name

Probe 1 negative latched
Probe 1 positive latched
Probe 2

Probe 2 enable

Probe 2 negative latched
Probe 2 positive latched
Probe control parameter
Probe status

Probe value 1 negative edge

Probe value 1 positive edge
Prohe value 2 npgafi\/p pdgp /N

Probe value 2 positive edge
Probing cycle procedure command

Real-time control bit 1
Real-time control bit 2
Real-time status bit 1
Real-time status bit 2

Receive to receive recovery time (t MTSY)
Reference distance 1

Reference distance 2

Reference marker pulse registere
Reference offset 1

Reference offset 2

Reset class 1 diagnostic
Resolution of linear feedback

Slave drive revolutions Il

Spindle angle position

Spindle position parameter

Spindle positioning speed

Spindle relative offset

Standstill window

Status "In position”

Status "nactual £ Minimum spindle speed”

Status "ngctyal = Maximum spindle speed"”

Status "ncommand > Mimit”
Status "nfeedback = 0"
Status "nfeedback = "command"

Status "nfeedback > Nx"
Status "P = Py"
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Type de changement d'échelle relatif aux données de vitesse
Type de moteur

Type de régulateur

Valeur de commande d'accélération

Valeur de commande de couple

Valeur de commande de couple supplémentaire
Valeur de commande de position

Valeur de commande de position supplémentaire
Valeur de commande de vitesse

Valeur de commande de vitesse supplémentaire
Valeur de position d'interpolation auxiliaire

1491 0O CEI:1995

\VIG:CUI dc ICtUuI dC \JUUP:U

Valeur de retour de position 1 (retour du moteur)
Valeur de retour de position 2 (retour externe)
Valeur de retour de vitesse

Valeur limite d'accélération bipolaire

Valeur limite d'accélération négative

Valeur limite d'accélération positive

Valeur limite de couple bipolaire

Valeur limite de couple négatif

Valeur limite de couple positif

Valeur limite de position négative

Valeur limite de position gositive
O

se‘’maximale de broche
Vitesse maximale du moteur

Vitesse minimale de broche
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IDN
00334

00333

00216
00309
00308
00229
00228
00184
00183
00225
00230
00227
00143

00015
00208
00080
00084
00085
00126

00094
00093
00086
00087

00004

00210

00036
00046
00045
00044
00040
00102
00101
00100
00043
00125

00157

00163

Name
Status "T = Tjimit"
Status "T = Ty"

Switch parameter set procedure command
Synchronization error status
Synchronization operation status
Synchronization position error limit
Synchronization position window
Synchronization velocity error limit
Synchronization velocity window
Synchronous operation parameter
Synchronous position offset

Syrctronous spirdte Tevotutions
SYSTEM Interface version

Telegram type parameter
Temperature data scaling type
Torque command value
Torque feedback value

Torque polarity parameter

Torque threshold Ty

Torque/force data scaling exponent
Torque/force data scaling factg
Torque/force data scaling typé
Transmit to transmit recovery tin AT

Transmit/receive transition time

Veloc)
Veloci

Weight codnterbalance
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Annexe C
(normative)

Description des IDN

La description des IDN est donnée dans le format suivant :

IDN

Nom (abréviation)

Fonction/description

Longueur (octets) | Valeur d’entrée minimale Changement d’échelle/résolution Unités
Valeur d’entrée maximale VAN
LOI’SC]IIJe des informations supplémentaires sont requises pour ureé particuliéere,
cellestci sont fournies a la suite de ce bloc.
C.1 Paramétres généraux
00go1 Durée de cycle d’'unité de commande (thyc) ( (7 \)
=\
La durée de cycle de la co 3 initvlas intewvalles cycliques durgnt lesquels la
commande numérique rendde n disponibles. La durée de cycle de la
commande numérique doit de la liaison principalg a la liaison
secondaire, pendant CP, et . La durée de cycle de |la commande
numeérique doit obligatoirem é i ier de la durée de cycle de transmissjon:
thyc:tScym: (el it A O
2 Min, =6 \)\/ 1 us
[\/\ MgK\SQ 50
00002

Dur/é\MM 07 (toy0)

trangmission de I'interface définit les intervalles durant lesquelp les données
t/transmises. Les durées de cycle de transmissions sont définies comme 62 ps, 125
} A 65 500 ps par incréments de 250 ps. La durée de cycle de trapsmission doit
smige deMa liaison principale a la liaison secondire pendant CP, et devenir active dans les

Min. = 62 1 us
Max. < 65 500

00003

Temps de départ de transmission de I'AT le plus court (¢, ...

Indique le temps requis par les liaisons secondaires entre la fin de la réception du MST et le début
de la transmission de I'AT. Cet intervalle de temps, requis par la liaison secondaire, dépend du

type de message sélectionné (voir 8.3) de I'AT. Le temps t; est lu par la liaison principale

min
pendant CP, pour calculer le temps de transfert du temps de départ de transmission de I'AT, t,
(IDN 00006)

2 1 Hs
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Annex C
(normative)

Description of IDNs

The description of IDNs is given in the following format:

IDN Name (abbreviation)
Function/description
Length (bytes) Minimum input value Scaling/resolution Unit
Maximum nput value
Where additional information is required for a particular description, i }that
block.

C.1 Generdl parameters

00001 Control unit cycle time (fNcyc)
The control unit cycle time defines, the cycli kes new
command values available. The co he slave
during CP, and becomes active in h integer
multiple of the communication cycle tim
2 Min. = 62 us
Max. < 65 500& (N \
VNP
00002 Communication P\e\ (fcyct’\ \)
The compaypicalt es ofthe\interfgce defines the intervals during which the cyclic [data are
transfer i tim re defined as 62 ps, 125 ps, 250 ys, ..., up to 65,500 ps in
steps of N icati e time shall be transferred from the master to the slaye during
CPy and be mes qctivei Qg CP3.
2 \ \ i 1 us
00003 {s \OQ\Msméilon starting time (f1min)
Indi \ne requirement of the slaves between the end of the reception of the MST and|the start
of transmission)of the AT. This time interval, required by the slave, depends on the selected felegram
type’(see 8.3). The time t1min is read by the master during CP» in order to calculate the time of transfer

Of AT transmission starting time, {1 (IDN 00006).

2 1

us
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00006 Temps de départ de transmission de I'AT (t,)
Le temps de départ de transmission de I'AT détermine l'instant ou la liaison secondaire doit
envoyer son AT, pendant CP, et CP,, a la suite du MST. Ce paramétre est transmis par la liaison
principale a la liaison secondaire pendant CP,. Le temps de transfert de I'’AT doit étre supérieur ou
égal au temps de départ de transmission de I'AT le plus court (IDN 00003): ¢, > t, ..
2 ; 1 S
Min. = t, . H
Max. < tScyc
00005 Temps minimal d’acquisition des données de contrdle par retour (ts)
Le—temps—requis—parte—dispesti-ed-ertratrement-entre—te—dépari—¢ tour et la fin
du MST suivant. Cette valeur doit étre déclarée par le dispositif d’ sorte que les
valeurs de retour soient transmises a la commande numéri nsmission du
message par le dispositif d’entrainement suivant. La liaison prigcipaleJi endant CP,
afin de synchroniser correctement les temps de mesure du temps 1 onnées de
contrdle par retour, t, (IDN 00007), pour tous les dispositigdk’e‘nt\r |
2 | 1 \ | us
00¢o07
éterminé par la
re un temps
afnement qui
e acquisition
‘entrafnement
b sorte que ce
DN 00002) et
le temps (IDN 00005):
t, < tgoyon s des données
relatives/a\\@/{
0 K/\ Ms
00¢o4 \a\\w@mre transmission et réception (1)
</\ re uis par la liaison secondaire pour passer de la transmission de I’AT & la réception du
temps de transition relatif & la transmission/réception est lu par la liaigon principale
\ %, afin de calculer correctement le temps de transmission du MDT, ¢, (IDN 00089).
1 [VE

00087

Temps de récupération entre deux transmissions successives (fyra1)

Le temps requis entre deux AT, lorsque ces derniers sont transmis par la méme liaison
secondaire. Ce parametre n'est pas utilisé pour les liaisons secondaires disposant d'un seul
dispositif d’entrainement. Le temps de récupération entre deux transmissions successives est lu

par la liaison principale pendant CP,, afin de calculer correctement le temps de transmission d’un
AT, t, (IDN 00006).

2 1 us
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00006 AT transmission starting time (1)
The AT transmission starting time determines when the slave shall send its AT during CP3 and CPy,
following the MST. This parameter is transferred by the master to the slave during CP2. The time of
transfer of the AT shall be set greater than or equal to the shortest AT transmission starting time (IDN
2 Min. = {1 min 1 us

Max. < fscyc

00005 Minimum feedback processing time (i)
The time required by a drive hetween the start of feedback acquisition and the/end bf the next MST.
This value shall be declared by the drive such that feedback values will be tra rred to the/coptrol unit
during the next drive telegram. The master reads this value during CP2 i nize the
measurement times of the feedback acquisition capture point, t4 (ID. for all
drives.
2 | us

00007 Feedback acquisition capture point (t4)
The acquisition capture time of the feedback as deteriin t . i way the
master declares a default acquisition capture pofnt i i rdination
with each other. This ensures synchto feedWack for the appropriate drives
The master sets the acquisition cap fference
between the communication cycle timg (IDNN00802) ini bcessing
time (IDN 00005). t4 < tgcyc-ts Th k during
CP3.
2 in=0 us

Max g tScyc

00004 Transm@ve\gansmo% NM\%\)\)
The time r witch from transmitting the AT to receiving the MDT. The fransition
time for tr e master during CP2 in order to correctly calculate th¢ time of
transmis 'on N 00089).
2 CON\GPR D E E

A\
00087 s}&o Wcovery time (tATAT)

The tim}f@gg}d between two ATs when sent by the same slave. This parameter is not used fpr slaves
with”a single drive. The transmit to transmit recovery time is read by the master during CP» inf order to

correctly calculate the time of transfer of AT t1 (IDN 00006).

2 | 1 us
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00088 Temps de récupération entre deux réceptions successives (f,1sy)
Le temps de récupération a la liaison secondaire, apres la réception d’'un MDT, pour passer a la
réception du MST suivant. La liaison principale lit ce temps pendant CP, pour s’assurer que
I'intervalle de temps entre la fin du MDT et le début du MST est suffisant.
2 1 s
00089 Temps de départ de la transmission du MDT (t,)
Le temps de départ de transmission du MDT détermine l'instant ou la liaison principale doit
transmettre son MDT au cours de CP, et CP,, apres le MST. Ce parametre est transmis par la
liaison principale a la liaison secondaire pendant CP, et devient actif au/cmﬁQde CP,.
2 Min. 2 0 Us 1 Us
Max. < fg. (\ x
00990 \
Temps de transmission d’une valeur de commande W
Le temps requis par la liaison secondaire pour alla disposition
d'un dispositif d’entrainement, apres la ré par la liaison
principale au cours de CP, afin de calculer e commande
t; (IDN 00008). Le temps de/t.\nsmlssm(d\\ (6}\ S de message.
’ | S OS (KT E
00¢08

Temps correct de valeur de kom an (EN >
< , o30e?

ositif d’entralnement est autorisé a faccéder a de
mande\a l'issye d’'un MST. De cette maniéere, la liaiqon principale
ommande pour les valeurs de commande parmi tous les
t de maniere coordonnée. Le dispositif d’entrainement active

1 us

00909

Y
Posjtion d’e}\egistrement de données dans un MDT

La-po iMn enregistrement des données du dispositif d’entrainement dans un MDT, exprimée

me hne position d'octet. Elle commence par (01),, pour I'octet de données initial [situé apres le
d’adresse dans le MDT. Chaque dispositif d’entralnement est informé par la liaison

principale, au cours de CP,, de I'adresse de debut de I'enregistrement des donnees du dispositif
d’entrainement dans le MDT. La position d’'un enregistrement de données dans le MDT, devient

active pendant CP, dans la liaison principale et dans la liaison secondaire.

2 Min. = 1 (un dispositif d’entrainement)

Max. < 65 531

00010

Longueur du MDT

La longueur du MDT, exprimée en octets, comprend les enregistrements de données relatifs a tous

les dispositifs d’entrainement. Au cours de CP,, la liaison principale informe chaque dispositif
d’entrainement de la longueur du MDT et chaque dispositif d’entrainement devient actif dans la

liaison principale et dans la liaison secondaire au cours de CP,.
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00088 Receive to receive recovery time (f{MTSsY)
Recovery time of the slave after reception of a MDT to switch over to receive the next MST. The master
reads this time during CP» to ensure that the interval will be sufficient between the end of the MDT and
the beginning of the MST.
2 1 us
00089 MDT transmission starting time (t2)
The MDT transmission starting time determines when the master shall send its MDT during CP3 and
CPy, following the MST. This parameter is transferred by the master to the slave during CP» and
becomes active during CP3.
2 Min. 2 0 us 1 us
Max. < tScyc
00090 Command value proceeding time ({\TSG)
The time required by the slave to make command values a a MDT.
This time is read by the master during CP» in order to co alid time
t3 (IDN 00008). The command value proceeding time pe;d\s o) .
: NV [1s
00008 Command value valid time (t3) \/
t3 determines the time at which the drive is allQWed to access the new command values pfter the
completion of a MST,_In thls Way p \ command value valid time for dommand
values among all cq rdl . e d the command value valid time during ¢P3.
AN
2 in. 5\0 us } us
& fS c
00009 Position Myé Pew I\h\ >
eWrive in a MDT, expressed as a byte position. It starts with [01)y for
ss field within the MDT. Every drive is informed by the mastgr during
s of the data record of the drive in the MDT. The position of a dafa record
& during CP3 in the master and slave
AW
qe2 \ Min. = 1 (one drive)
Max. < 65 531
00010 Length of MDT

The length of the MDT, expressed in bytes, includes data records for all drives. Every drive is informed
by the master during CP2 of the length of the MDT and becomes active in the master and slave during

CP3
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00010 2 Min. = 4 (un dispositif Structure générale du MDT:
. d’entrailnement) e
(suite) (voir figure 33, 7.3.2)
Max. < 65 534 (nombre d’octets de
254 dispositifs d’entrainement)
00096 Disposition de la liaison secondaire (SLKN)
Pendant I'initialisation, la liaison principale a besoin d’identifier les liaisons secondaires physiques
présentes ainsi que leurs dispositifs d’entrainement associés, afin d’optimiser le calcul
automatique des intervalles de temps. La liaison principale peut demander ces informations aux
dispositifs d’entrainement pendant CP,. Apres chaque entrée, la liaison principale identifie
d’autres dispositifs d’entrainement appartenant a la méme liaison secondaire physique. Les
adresses de dispositifs d’entrainement valables sont toutes des valeurs décimales comprises entre
1 1 204, bUIII’UIIIIéIIIl:‘IIl dUux Vdiuulb ;Iu)&du‘ébillldi‘:b \UJ_)H a U‘E)H (
L N |
2 (voir figure 33, 7.3.2) /\< (\
SLKN

Octet |élevé:
entre |ci sa propre adresse.

Octet faible: “adresse du dispositif d’entrainement suivant’

“adresse intrinséque du dispositif d’entral d’'gntrainement

- |’adresse du dispositif d’entraineme la liaison
seqondaire est introduite ici par e Croisg

- PBi le dispositif d’entrainement te I'adresse
la glus élevée, alors la liaison sec ns élevée.

- Bi
intr

liaison secondaire des ertu dispositif d’entrainement, I'“adresse
i st i ite ici.

rind¢que plu Adresse suivante du
ent dispositif d’entrainement
suivant
(1 - 254)

Dispositif Dispositif

d'enrtrainement 3 d’entrainement 5 d’entrainement 8
au SKLN au SKLN au SKLN
05 05 08 08 03

00127

Contrdle de transition de CP,

La liaison principale utilise cette commande de procédure pour ordonner a la liaison secondaire de vérifier

que tous les paramétres nécessaires ont été transférés pour CP,. Autrement, cette commande de procédure
résulte en une erreur (voir IDN 00021). Lorsque la commande de procédure a été correctement effectuée, la

commande numérique doit annuler la commande de procédure et peut activer CP, dans le MST.

2 Structure de commande de procédure (voir tableau 16, 7.4.4)

Structure de reconnaissance de la commande de procédure (voir tableau 17,
7.4.4)
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00010 2 Min. = 4 (one drive) General structure of the MDT:
Max. < 65 534 (number of bytes of | (see figure 33, 7.3.2)
(continued) 254 drives)

00096 Slave arrangement (SLKN)
During initialization, the master needs to recognize which physical slaves and their associated drives
are present in order to optimize the automatic time slot computation. The master can request this
information from the drives during CP5. After each entry the master recognizes other drives which
belong to the same physical slave. Valid drive addresses are all decimal values from 1 to 254, in
accordance with hexadecimal values (01)H through (FE)H .
2 (See figure 33, 7.3.2)

/[
SLKN:

High byte: 'iptrinsic drive address' — The drive enters its own addres

Low byte: 'n

pxt drive address'

- The n ending
order herp.

- If the slave
enters the

- If the 4

Example: slave

Next drive address

(1 - 254)

S (drive addresses 3, 5, 8)

SLKW SLKN drive 5 SLKN drive 8
03 05 08 08 03
00127 CUIIIIIIUII;bClt;UII 'J:IC\OU 3 tl aIID;t;UII L’: IUL’IY\

The master uses this procedure command to instruct the slave to check that all necessary parameters
have been transferred for CP3. Otherwise, this procedure command results in an error (see IDN 00021).

After the procedure command is performed correctly, the control unit has to cancel the procedure
command. The control unit can then activate CP3 in the MST.

2 Structure of procedure command (see table 16, 7.4.4)

Structure of procedure command acknowledgment (see
table 17, 7.4.4)
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00128

Controle de transition de CP,,

La liaison principale utilise cette commande de procédure pour ordonner a la liaison secondaire de vérifier

que tous les paramétres nécessaires ont été transférés pour CP,. Autrement, cette commande de procédure
résulte en une erreur (voir IDN 00022). Lorsque la commande de procédure a été correctement effectuée, la

commande numerique doit annuler la commande de procédure et peut activer CP, dans le MST.

2 Structure de la commande de procédure (voir tableau 16, 7.4.4)
Structure de reconnaissance de la commande de procédure (voir tableau 17, 7.4.4)

C.2 Diagnostics

00011

Diagnostic de classe 1 (C1D)

Erreur entrainant I'arrét du dispositif d’entrainement.

a) une accélération de cas le plus favorable, suivie d’'un relache >
ns I'état du

dispositif d’entrainement (bit 13). Le bit d’erreu le dispositif
d’entrainement que lorsque le C1D ne signale la commande
diagnostic de classe 1 remise a zéro (IDN 00099) a~&t i itif d’entrainement
par I'intermédiaire de la voie de service.

2 Structure du C1D:
Bit O:

Bit 1: température d'a
Bit 2: te
Bit 3:
Bit 4:
Bit 5:
Bit 6:

itiopexcessif (voir IDN 00159)
nsmission (voir IDN 00014)
t de limite de surcourse (voir 00049, 00050)

Bit cune erreur
kﬁ\(z 1 erreur

NN

064

/N

ﬁia&r&\tic d%classe 2 (C2D)
N

Alarme\d’arrét

Lor une alarme est activée ou annulée dans le C2D, le bit de changement relafif au C2D est
mis a “1" binaire dans I'état du dispositif d'epntrainement (bit 12). 1orsque le C?D est lu par

I'intermédiaire de la voie de service, le bit de changement du C2D est annulé et remis a zéro. Le
masque associé au C2D peut masquer les effets sur le bit de changement de I'état du dispositif
d’entrainement, en cas de variation d’une condition d’alarme (voir IDN 00097). Les bits définis par
le C2D le sont également par des IDN.

2 Structure du C2D:

Bit 0: alarme de surcharge (voir IDN 00310)

Bit 1: alarme de surchauffe de I'amplificateur (voir IDN 00311)

Bit 2: alarme de surchauffe du moteur (voir IDN 00312)

Bit 3: alarme due a un refroidissement défectueux (voir IDN 00313)
Bit 4: réservé

Bit 5: réservé

Bit 6: réservé

Bit 7: réservé

Bit 8: réservé

Bit 9: réservé
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00128

Communication phase 4 transition check

procedure command. The control unit can then activate CP4 in the MST.

The master uses this procedure command to instruct the slave to check that all necessary parameters
have been transferred for CP4. Otherwise, this procedure command results in an error. (see IDN

00022). After the procedure command is performed correctly, the control unit has to cancel the

2 Structure of procedure command (see table 16, 7.4.4)

Structure of procedure command acknowledgment (see table 17, 7.4.4)

C.2 Diagnostic

00011 Class 1 diagnostic (C1D)
Drive shutdown error
A drive error situation of C1D leads to the following:
a) A best case deceleration followed by torque release at nmjn.
b) The drive shutdown error bit for C1D is set to '1' in the drive status (bi reset to
'0" by the drive only when no errors of C1D exists and aftér the 6om Agnostic'
(IDN 00099) has been received by the drive via the servise chanqel
2 Structure of C1D:
Bit O:
Bit 1:  amplifier over temperat
Bit 2:  motor over e :
Bit 3:  cooling epfor
Bit 4:  control vo
Bit 5: feedback erro
Bit 6:
ase error
e positiondeviation (see IDN 00159)
00012 4
e status
(bit"12) to a binary '1'. When the C2D is read via the service channel, the C2D chanage bit is fanceled

IDNs.

and reset to '0'. The mask associated with C2D can mask the effects on the change bit of the drive
status when a warning condition changes (see IDN 00097). Bits defined by C2D are also defined by

2 Structure of C2D:

Bit 0: overload warning (see IDN 00310)

Bit 1:  amplifier over temperature warning (see IDN 00311)
Bit 2:  motor over temperature warning (see IDN 00312)
Bit 3:  cooling error warning (see IDN 00313)

Bit 4: reserved

Bit 5: reserved

Bit 6: reserved

Bit 7:  reserved

Bit 8: reserved

Bit 9: reserved
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00012 2 Bit 10: réservé
Bit 11: réservé
(suite) Bit 12: réservé
Bit 13: réservé
Bit 14: réservé
Bit 15: alarme spécifique au fabricant (voir IDN 00181)
Bit = 0 aucune alarme d’arrét
Bit = 1 alarme d’arrét
00013 Diagnostic de classe 3 (C3D)
Drapeaux d’état de fonctionnement du dispositif d’entrainement. Lorsqu’une situation change dans
le dispositif d’entrainement, le bit correspondant change dans le C3D, le bit de changement relatif
au CD3 est mis & “1” binaire dans I'éat du dispositif d’entrainement (bit/T1)orsque le C3D est lu
par I'intermédiaire de la voie de service, le bit de changement du C3R{est remis & “Q". Le masque
associé au C3D peut masquer les effets sur le bit de changemen I’'état| du dispositif
d’entrainement, lorsqu’'une condition de fonctionnement change”( 00098).~es bjs définis par
le C3D le sont également par des IDN.
5 Structure du C3D: \ \>
Bit 0:  état n o0 = Mcommande (VOIT 33
Bit 1:  état |n 4o, = 0 (voir ID
Bit 2:  état |n, | < [n,] (voir IDN 00
Bit3: état|T|=|T,]|
Bit 4:
Bit 5:
Bit 6:
Bit 7:
Bit\Ll5: état de fonctionnement spécifique du fabricant (voir IDN 001/82)
</\x Bit = 0 la condition n’existe pas
\ Bit =1 la condition existe
Tz

00

Etat d’interrace

Une erreur de communication est présente dans le C1D (voir IDN 00011) si une erreur est forcée
dans I'état d’interface. Le forcage des bits 0-2 ne signifie pas la présence d'une erreur. S'il n'y a
aucune erreur de communication, la phase de transmission réelle est contenue dans l'interface. Si
une erreur de transmission s’'est produite, I'erreur et la phase de transmission concernée au
moment ol I'erreur s’est produite seront mémorisées. Le dispositif d’entrainement n’élimine une
erreur de communication et n'effectue une remise a zéro que si 'erreur présente au niveau de
I'interface a été éliminée et s’il a recu la commande “diagnostic de classe 1 — remise a zéro” (voir
IDN 00099) par I'intermédiaire de la voie de service.

Structure d’état d'interface:

Bit 2-0: phase de transmission
Bit 3: MST erroné

Bit 4: MDT erroné

Bit 5: phase non valable (phase > 4)
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00012

(continued)

2 Bit 10: reserved
Bit 11: reserved
Bit 12: reserved
Bit 13: reserved
Bit 14: reserved
Bit 15: manufacturer-specific warning (see IDN 00181)

Bit = 0 no shutdown warning
Bit = 1 shutdown warning

00013 Class 3 diagnostic (C3D)
Drive operation status flags. When a condition changes in the drive, the corresponding bit changes in
the C3D, this sets the change bit for C3D in the drive status (bit 11) to a binary”™1."When the C3D is
read via the service channel, the C3D change bit is reset to '0'. The mask ociatedith £3D can
mask the effects on the change bit of the drive status when an operating cgnditio ang see IDN
00098). Bits defined by C3D are also defined by IDNs. /\
2 Structure of C3D:
Bit 0:  Onfeedbackd = Ncommand (see IDN 003
Bit 1:  Onfeedbackd = O (see IDN 00331)
Bit 2:  OnfeedpbackC < nx (see IDN 00332
Bit 3: OT0O = OTxO (see IDN 00333)
Bit4: 07O 2 OTjjmit0 (see IDN 003
Bit 5:
Bit 6:
Bit 7:
Bit 8:
Bit 9: €e IDN 00339)
ed (see IDN 00340)
: ic operation status (see IDN 00182)
00014 Inteac{(\e@iws\ \
\t\rb roth in C1D (see IDN 00011) if the interface status is set by an efror. The
2—0 dyes not signify an error. If there are no communication errors present, the actual
is contained in the interface. If a communication error has occurred, the error and
e of the error will be stored. The drive cancels a communication error and resets to '0'
onlynif’ theserrof at the interface has been eliminated and on receiving the command ‘resef class 1

diagnostic' (sée IDN 00099) via the service channel.

2 Structure of interface status:
Bit 2-0: communication phase
Bit 3: MST failure

Bit 4: MDT failure

Bit 5: invalid phase (phase > 4)
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00014 2 Bit 6: erreur au cours du passage a une phase de vitesse supérieure
(séquence correcte?)
(suite Bit 7: erreur au cours du passage a une phase de vitesse inférieure (autre que
phase 0)
Bit 8: passage a une phase sans accusé de réception “prét”
Bit 9: passage a un mode de fonctionnement non initialisé
Bit 10: deux dispositifs d’entrainement portant la méme adresse dans la boucle
Bit 11: réservé
Bit 12: réservé
Bit 13: réservé
Bit 14: réservé
Bit 15: réservé
Bit = 0 aucune erreur
Bit = 1 erreur (pour les bits 3 a 15)
00099 Diagnostic de classe 1 — remise a zéro
Lorsque le dispositif d’entralnement regoit cette e la voie de
service et qu'aucune erreur n’existe, le C1D, I'état le bit d’erreur
d’arrét du dispositif d’entrainement, et le mécanism d ment dans le
dispositif d’entralnement sont remis a zéro (v@ir II;QOO 1,
2 Structure du diagnostic A\/sx Zkemise a z M(vowtableau 16| 7.4.4)
Sructure recgnnaissance (de @1 de procédure (voifr tableau 17,
7.4.4)
00095 Message de diagnostic K (\ >

L’état de foqctio \ss\): 6% par des messages de diagnostics. |
de diagnostics.sonth\généré i i ‘entrainement sous forme de textes clg
dans les

es messages
irs et stockés

1 ‘s: iab Wées d’exploitation de longueur variable et aux
cteres) S

es ets 3 et 4 indiquent la longueur maximale relative
d'exploitation disponibles dans le dispositif d’entralnement.

caracteres de

brogrammeées,

aux données

N

001

ANESAN
\&ag\g\sk\yclasse 1 spécifique au fabricant

Want du dispositif d’entrainement peut définir des erreurs supplémentaires en
dan n diagnostic de classe 1 spécifique au fabricant. Si une erreur est prés

rainant I'arrét
ente dans le

ction d'un bit

diagnostic—de—classeo—l—spécifigeo—ab—-fabricant—cela—antitatne—aagalementJla—sdle
I Lid ] g I

d’erreur spécifique au fabricant (voir IDN 00011). Le dispositif d’entrainement n’élimine I'erreur
spécifique au fabricant et n’effectue une remise a zéro que si I'erreur présente dans le diagnostic

de classe 1 spécifique au fabricant a été éliminée et s’il recoit la commande “diagno
1 — remise & zéro” (voir IDN 00099) par I'intermédiaire de la voie de service.

stic de classe

2 Structure du diagnostic de classe 1 spécifique au fabricant:

Bits 15 — 0: uniquement des “0”: aucune erreur

uniquement des “1”: erreur
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00014

(continued)

Bit 6: error during phase upshift (proper sequence?)
Bit 7:  error during phase downshift (not to phase 0)
Bit 8: phase switching without ready acknowledge
Bit 9:  switching to uninitialized operation mode

Bit 10: 2 drives with the same address in the ring

Bit 11: reserved

Bit 12: reserved

Bit 13: reserved

Bit 14: reserved

Bit-t5—Teserved

Bit=0 no error
Bit=1 error (for bits 3-15) /\

00099

Reset class 1 diagnostic \ \\)

When this command is received by the drive via t ec
interface status,
mechanism in the drive are all reset (/\e IDN 00 11 | 0004 nd | 00129).

n\v\@ error exists,
or bityvand the drive {

the manufacturer's C1D, the e s ut own

1D, the
hutdown

2

Structure of resekclas gnBstl (se€\tab M6
Structure of proce e co d ac now ment [see table 17,7.4.4)

00095

Diagnostic message

The currently relevant op tlng st is b njtored with diagnostic messages. The d
messages are querat by ive a in text

d stored in the operation data of this IDN.

agnostic

d a of rlgﬁlglength and data type characters.
the length of the programmed operation data availab

e maximum length for operation data available in the g

le in the

rive.

1, variable Re operatic
(Chmac@ jtes 1
ve.
A>

00129

mw\w\sm

facturer define additional shutdown errors in manufacturer class 1 diagnog

ufacturer class 1 diagnostic, a manufacturer-specific error bit in class 1 d
as well. The drive cancels the manufacturer-specific error and resets to

tic. If an
agnostic
0' only if
hd 'reset

Structure of manufacturer C1D

Bits 15 — U. all 0s — no error
all 1s — error
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00181 Diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant
Le fabricant du dispositif d’entrainement peut définir des alarmes supplémentaires entrainant
I'arrét dans un diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant. Si une alarme est sélectionnée ou
remise a zéro dans le diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant, cela entraine également la
sélection du bit d’alarme spécifique au fabricant (voir IDN 00012) dans le diagnostic de classe 2.
Lorsque le diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant est lu par l'intermédiaire de la voie de
service, le bit d'alarme spécifique au fabricant dans le diagnostic de classe 2 est remis a zéro
mais le bit de changement du C2D dans I'état du dispositif d’entrainement n’est pas changé.
2 Structure du diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant:
Bits 15 — 0O: uniquement des “0”: aucune alarme
uniquement des “1”: alarme
00182 Diagnostic de classe 3 spécifique au fabricant
Le fabricant du dispositif d’entrainement peut définir des co ctionnement
supplémentaires dans un diagnostic de classe 3 spécifi '>n état de
fonctionnement est sélectionné ou remis a zéro dans le/th pécifique au
fabricant, cela entraine également la sélection du bit spécifique au
fabricant (voir IDN 00013) dans le diagnostic de c de classe 3
spécifigue au fabricant est lu par l'intermédiairé_de bit d'état de
fonctionnement spécifique au fabricant dans le di OSH ro mais le bit
de changement du C3D dans I'état du disposijif d’entraiqe
nditions
00097

mes préséntes dans le diagnostic de classe 2|peuvent étre

et sur le bit de changement dans I'état] du dispositif
ent d’alarmes masquées, le bit de changemlent relatif au
pas_sétectionné dans I'état du dispositif d’entrainement. Le masque

BitsN\L5 : uniqguement des “0": alarme masquée

uniquement des “1”: alarme non masquée

<
A\

00(

98

\&ag}x{Wclasse 3 — masque

AYaidetle ce masque, les drapeaux de condition présents dans le diagnostic de clagse 3 peuvent
étre Masqués pour ce qui concerne leur effet sur le bit de changement dans I'étaj du dispositif

denramement. EN cas de changement de drapeaux de condmons masques, 1e bit de changement
relatif au diagnostic de classe 3 n’est pas sélectionné dans I'état du dispositif d’entrainement. Le
masque n'affecte pas les données d’exploitation du diagnostic de classe 3 (voir IDN 00013).

2 Structure du diagnostic de classe 3 — masque
Bits 15 - 0:  uniguement des “0": drapeaux de condition masqués

uniqguement des “1": drapeaux de condition non masqués
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00181 Manufacturer class 2 diagnostic
The drive manufacturer can define additional shutdown warnings in manufacturer class 2 diagnostic. If a
warning is set or reset in manufacturer class 2 diagnostic, the manufacturer-specific warning bit in class
2 diagnostic (see IDN 00012) is set as well. When the manufacturer class 2 diagnostic is read via the
service channel, the manufacturer specific warning bit in class 2 diagnostic is reset to 0 but the change
bit for C2D in the drive status is not changed.
2 Structure of manufacturer C2D:
Bits 15 — 0: all 0s — no warning
all 1s — warning occurred
00182 Manufacturer class 3 diagnostic
L
The drive manufacturer can define additional operation status conditions j class 3
diagnostic. If an operation status is set or reset in manufacturer class 3 di facturer-
specific operation status bit in class 3 diagnostic (see IDN 00013) is set facturer
class 3 diagnostic is read via the service channel, the manufacturer specKic ogeration '>class
3 diagnostic is reset to 0 but the change bit for C3D in the drive staw \
2 Structure of manufacturer C3D: \ \/
Bits 15 - 0: all 0s — no conditions exist
any bit(s) set — operation condition XM
/ % \
00097 Mask class 2 diagnostic
By means of this mask, warnings in ct on the
change bit in drive status. When chapgin tic is not
set in the drive status. The mask does nota see IDN
00012).
2 Structure of Mask C2D:
Bits A5 — 0: all
a
N
N\
00098 Mask cIa}s\:% d| nostlc x
By mean © ask, conditionkflags 'nyD can be masked with respect to their effect on th¢ change
bit in drive stdtus® masked candjtion flags change, the change bit for C3D is not set in the drive
status. Th k does not affect t peration data of C3D (see IDN 00013).
2 tructite oMMasK C3D:
Bits15 —\Q: all 0s — masked condition flag

all 1s — unmasked condition flag

N\

\ \
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00028 Compteur de MST erronés
Le compteur de MST erronés décompte tous les MST non valables en CP3 et CP4 (se reporter
également au traitement des erreurs a l'article 10). Si plus de deux MST consécutifs sont non
valables, tous les MST non valables venant aprés ces deux messages ne sont pas décomptés. Le
. N . 16
compteur de MST erronés peut décompter les MST erronés jusqu’a un nombre maximal de 2 -1.
Cela signifie que si une valeur de 65 535 est sélectionnée dans le compteur, il est possible que la
transmission ait été perturbée pendant une longue période.
2 Min. =20
Max. < 65 535
00029 Compteur de MDT erronés
L
Ce compteur de MDT errones decompie tous les MDT non valables_en CP3 et CPH (se reporter
également au traitement des erreurs a l'article 10). Si plus de d cops€ctitifs sont non
valables, tous les MDT non valables venant aprés ces deux me écomptés. Le
compteur de MDT erronés peut décompter les MDT erronés jusqu’a ombye de 2*° -1
Cela signifie que si une valeur de 65 535 est sélectionnée s e compteur, i ssible que la
transmission soit perturbée penant une longue période.
) A\
2 Min. 2 0
Max. < 65 535
C.3 listes des IDN relatifs aux donpges d'e)@o\ 10 /\
00917 Liste des IDN de toutes Ieé{{)nn\ée\s%xpl 'tation\ N )\/
Tous les IDN de toutes les nné expl 'tatioM dispositif d’entrainement donné sont
mémorisés dans les donnéeg de Ia liste dgsNDN.
Chaines de nées variables a deu octe %r 11.2.3.7 et la note ci-apres, |par
(IDN) /& exemple)
00925 L}«tﬁdeL\DN d\s)\u\s I\s\\m%ges de procédure
I DN detoutes \((mmandes de procédure de dispositifs d’entrafjnement sont
mem les la liste des IDN.
s\de d nWes a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-apres, | par
exemple)
0018 \t\iskdeélesdes données d’exploitation relatives a CP,
\ .
es IDNde toutes les données d’exploitation requises pour CP, sont mémorisés danp les données
de cette liste d’'IDN et doivent étre transmis au cours de CP,. Le traitement de gette liste est

requis avant le passage a CP3.

Chaines de données variables, a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-aprés, par
(IDN) exemple)

00019

Liste des IDN des données d’exploitation relatives a CP,

Les IDN de toutes les données d’exploitation requises pour CP, sont mémorisés dans les données
de cette liste d’IDN et doivent étre transmis au cours de CP,. Le traitement de cette liste est

requis avant le passage a CP,.

Chaines de données variables, a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-aprés, par

(IDN) exemple)
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00028 MST error counter
The MST error counter counts all invalid MST's in communication phases 3 and 4. (Refer also to error
handling in clause 10). In the case where more than two consecutive MSTs are invalid, the invalid
MSTs over two are not counted. The MST error counter counts to a maximum of 216 - 1. This means
that if a value of 65 535 is set in the counter, there may have been a noisy transmission over a long
period of time.
2 Min. =0
Max. < 65 535
00029 MDT error counter
) to error
handling in clause 10). In the case where more than two consecutive MD e invalid
MDTs over two are not counted. The MDT error counter counts to a maxi IS means
that if a value of 65 535 is set in the counter, there may have been a {ois a long
period of time.
2 Min. =0 x \
Max. < 65 535 \\\>
C.3 IDN lis{s of operation data /N
00017 IDN list of all operation data /\( X\// {\ S
~
All IDNs of all operation data of a givren N%Qsmk{j in the data c) the IDN list.
Variable, 2-byte data strings (IDNs) (See 11 2\3vAand note below for example)
00025 IDN list of all proce@e}uQﬁands ) \\)
N
All IDNs of all dlﬁb&pr&\dure thm\an}&\a\rewﬁ in the data of the IDN list.
Variable/iﬁ\{-b)}tg data}w%gi (bN\s) |§ee 8.1.3.7 and note below for example)
00018 IDN list of/p%‘iti&w\@a\q &/\
IDNs of alNopekation dataxnee for CP» are stored in the data of this IDN list and must be trgnsferred
V@E}\roc ssing thisVist is reqmred before switching to CP3.
</M Myte &\ta strings (IDNs) (See 8.1.3.7 and note below for example)
00019 | IDN IisWion data for CP3

tONs o att-operatiom data eeded-for CP3are stored T the dater of this tDN-fistamdmustbetransferred

during CP3. Processing this list is required before switching to CP4.

Variable, in 2-byte data strings (IDNs) (See 8.1.3.7 and note below for example)
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00020 Liste des IDN des données d’exploitation relatives a CP,,
Les IDN de toutes les données d’'exploitation susceptibles de varier au cours de CP, sont
mémorisés dans les données de cette liste d'IDN.
Chaines de données variables, a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-aprés, par
(IDN) exemple)
00021 Liste des IDN des données d’exploitation non valables pour CP,
Les IDN qui sont contenus dans la liste intitulée “liste des IDN des données d’exploitation relatives
a CP, (IDN 00018) et qui sont considérés comme non valables par le dispositif d’entrainement
avant le passage de CP, a CP, sont mémorisés dans les données Wiste d’IDN (voir IDN
00127).
Cas 1: la commande de procédure IDN 00127 est correctem iste IDN (IDN
00021) ne contient pas d’IDN.
Cas 2: la commande de procédure IDN 00127 aboutit 3 (IDN 00021)
contient tous les IDN des données d’exploitatio§ non
Chaines de données variables, a deux octets Ia note\ci-apres, par exemple)
(IDN)
00922 Liste des IDN des données d’ explmtanorz’\)\r\}lé/esmu&
Les IDN qui sont contenus<dans\a ligte ihtitalée 4 ste des données d’ explonation relatives
a CP, (IDN 00019) et qui s ‘entrainement
avant le passage de CP, & DN (voir IDN
00128).
Case 1: ste IDN (IDN
Case 2: m N 00022)
@ données vagiab andeux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-aprés, par ¢xemple)
ID )
00923 \N\\e\déCN\Nanees d’exploitation non valables pour CP,
to}tes/les données relatives aux dispositifs d’entrainement, qui sopt considérés
</\ non Wwalables par le dispositif d’entrainement sont mémorisés dans les donng¢es de la liste
DN\aprés J€ passage a CP,,.
\Sh%t%de données variables, a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-aprés par exemple)
(ID

00192

Liste des IDN des données d’exploitation de sauvegarde

Les IDN de toutes les données relatives au dispositif d’entrainement, qui ont été chargés dans le
dispositif d’entrainement dans le but de garantir un fonctionnement correct, sont mémorisées dans
cette liste d’IDN. La liaison principale utilise cette liste pour créer une copie de sauvegarde des
parametres relatifs au dispositif d’entrainement (par exemple sur une disquette)

Chaines de données variables, a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-apres, par exemple)

(IDN)
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00020 IDN list of operation data for CP4
IDNs of all operational data which can be changed during CP4 are stored in the data of this IDN list.
Variable, in 2-byte data strings (IDNs) (See 8.1.3.7 and note below for example)
00021 IDN list of invalid operation data for CP»
IDNs which are in the list "IDN list of operation data for CP2" (IDN 00018) and which are considered
invalid by the drive prior to switchover from CP, to CP3 are stored in the data of the IDN list (see
IDN 00127).
Case 1: procedure command IDN 00127 is performed correctly; the IDN list (II}N—-Q@Zl) contains no
TUINS.
Case 2: procedure command IDN 00127 results in an error; the IDN list (I 000 % all IDNs
of invalid operation data. /\
Variable, in 2-byte data strings (IDNs) | (See 8.1.3.7 and note byowkfb\ex%m
00022 IDN list of invalid operation data for CP3
IDNs which are in the list "IDN list of operation data nsidered
invalid by the drive prior to switchover from CP3 t list (see
IDN 00128).
Case 1: procedure command IDN Q012 tains no
IDNSs.
Case 2: procedure command IDN O resulls i all IDNs
of invalid operation data. (N
variable, in 2-byte dafa ring;r(‘l'BQs\)\ \T\Qe\é)&l.égand note below for example)
[\ \l YN
00023 IDN list of invalié Wta\q}}%
IDNs of\all dyive Qata which are.con 'danaIid by the drive are stored in the data of thg IDN list
following s |tgﬁb\§ CPy!
AN
Variable,m d}ta\smngs (|D>S) | (See 8.1.3.7 and note below for example)
00192 /LQN\}'@ ofMp perabtigr data
< DNs IIthich have to be loaded in the drive in order to guarantee correct opergtion, are
d in¥his\DNigt. The master uses this list to generate a backup copy of the drive parameters (e.qg.

Variable, in 2-byte data strings (IDNs) (See 8.1.3.7 and note below for example)
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NOTE:

1. 2. 3. 4. |<- Longueur de la liste >

12 00 [12 00 |01 00 |02 00 (03 00 (05 00 (06 00 {07 00 |09 00 |0A 00 |0B 00
IDN 00011

IDN 00010
IDN 00009
IDN 00007
IDN 00006
IDN 00005
IDN 00003
IDN 00002

IDN 00001

longueur = 18 octets (0012),,

Les octets 1 et 2 indiquent la longueur

programmeées; exemple de longueur = 18 gc

C.4 $ignaux internes et externes (bit

tion

00300 | Bit 1 de compfiande m\fge'\\ D

Ce para étre WéfiniNun

€ bit 1 de commande en temps réel du mot de cdmmande (voir
commande en temps réel peut étre affec{é a certaines
t défini pour les données d’exploitation.

& dNbit t.de commande en temps réel:
= ONbit remis a zéro
\Ditsélectionné

N

00302 W cemm nd%n temps réel

définit un IDN pour le bit 2 de commande en temps réel du mot de cgmmande (voir
. Dg cette maniere, le bit 2 de commande en temps réel peut étre affec{é a certaines

\ fencti son IDN. Seul le bit 0 est défini pour les données d’exploitation.

N Structure du bit 2 de commande en temps réel:
Bit 0 = 0: bit remis & zéro

Toitsetectonme

00304 Bit 1 d’état en temps réel

(voir l'article 7). De cette maniere,

Ce parametre définit un IDN pour le bit 1 d’état en temps réel de I'état du dispositif d’entrainement
le bit 1 d’état en temps réel peut étre affecté a certaines

fonctions par son IDN. Seul le bit 0 est défini pour les données d’exploitation.

2 Structure du bit 1 d’état en temps réel:
Bit 0 = 0: bit remis & zéro

1: bit sélectionné
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NOTE:

1. 2.3 4. |<- Length of list —>|

12 00 (12 00 |01 00 |02 00 03 00 (05 00 |06 00 |07 00 (09 OO0 [0OA 0O |0B 00

IDN 00011
IDN 00010
IDN 00009
IDN 00007
IDN 00006

IDN 00005

IDN 00003
IDN 00002
IDN 00001

length = 18 bytes (0012)y

Figure C.2 — Example\of t

C.4 Interndl and external signals (bits) (\
00300 Real-time control bi< (\\ >
This parameter inesan IDN onthe.r I- ' e control bit 1 of the control word (see clause 7). In this
way the real-time co 1 can bexassigned to certain functions by its IDN. Only bit 0 is dgfined for
operatlo d a.
2
00302 Reé\timer it 2\}

4 Thkp%l;n i ). In this
way_thedkeal-t fined for
the eperation
2 Structure of real-time control bit 2:

Rit 0 = 0- bit reset
1: bit set
00304 Real-time status bit 1

This parameter defines an IDN for the real-time status bit 1 of the drive status (see clause 7

the operation data.

). In this

way the real-time status bit 1 can be assigned to certain functions by its IDN. Only bit 0 is defined for

2 Structure of real-time status bit 1:
Bit 0 = 0: bit reset
1: bit set
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00306 Bit 2 d’état en temps réel
Ce parameétre définit un IDN pour le bit 2 d’état en temps réel de I'état du dispositif d’entrainement
(voir l'article 7). De cette maniére, le bit 2 d’état en temps réel peut étre affecté a certaines
fonctions par son IDN. Seul le bit 0 est défini pour les données d’exploitation.
2 Structure du bit 2 d’état en temps réel:
Bit 0 = 0: bit remis a zéro
1: bit sélectionné
00301 Affectation du bit 1 de commande en temps réel
Afin d’affecter un signal au bit 1 de commande en temps réel, I'IDN du signal est écrit par rapport
a l'affectation des données d’exploitation relatives au bit 1 de commande en temps réel. Aprés
I'affectation, le signal affecté apparait dans le bit 1 de commande en temps réel.
Z
2 (IDN) 0 < (x) < 65535 (
N
00303 Affectation du bit 2 de commande en temps réel \ \
Afin d’affecter un signal au bit 2 de commande en temps éelm si&\@%éc it par rapport
a l'affectation des données d’exploitation relatives it R de_cp ande entemps réel. Aprés
I'affectation, le signal affecté apparait dans le bit 2 co d temps, réel.
2 (IDN) 0 < (x) < 65 535 /\ N \
(O &
00305 Affectation du bit 1 d’état eWps ré
Afin d’affecter un signal at\ bit S temWIDN du signal est écrit par rapport a
I'affectation des données d’exploitation xelatives au bi ‘état en temps réel. Aprésg I'affectation,
le signal affecté apparait daps le bit 1 en tamps réel.
2 (IDN) \/
00307 Affectati&m{u Bi\g d'ét{\t’éx\te%\s\réeLJ

bar rapport a
b I'affectation,

A d'affecter un> signat u\b&\i}at en temps réel, I'IDN du signal est écrit
a atin des données/d’exploitdtion relatives au bit 2 d’état en temps réel. Apre
le g(rv.ﬂ\L e ap raT/t\ ns g bit 2 d’état en temps réel.

2 {6\) B\a(x) s§ 535

Alar de\urcw
AN

8

meétre sert a définir un IDN pour l'alarme de surcharge. Cela permet,
dlarme de surcharge a un bit d'état en temps réel (voir IDN 00305)

par exemple,
L'alarme de
sélectionnée,
nt défini pour

les données d’exploitation.

2 Structure de l'alarme de surcharge:
Bit 0 = 0: aucune alarme de surcharge
1: alarme de surcharge

00311

Alarme de surchauffe de I'amplificateur

Ce parameétre sert a définir un IDN pour I'alarme de surchauffe de I'amplificateur. Cela permet, par
exemple, d’affecter I'alarme de surchauffe de I'amplificateur & un bit d’état en temps réel (voir IDN
00305). L'alarme de surchauffe de I'amplificateur est définie comme un bit de C2D (IDN 00012) et

elle est correctement sélectionnée, conformément a la température d'alarme de I'amplificateur
(voir IDN 00200). Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
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00306 Real-time status bit 2
This parameter defines an IDN for the real-time status bit 2 of the drive status (see clause 7). In this
way the real-time status bit 2 can be assigned to certain functions by its IDN. Only bit O is defined for
the operation data.
2 Structure of real-time status bit 2:
Bit 0 = 0: bit reset
1: bit set
00301 Allocation of real-time control bit 1
In order to assign a signal to the real-time control bit 1, the IDN of the signal is written to the operation
data allocation for real-time control bit 1. After the allocation the assigned signai appears in the real-
time control bit 1. \
2 (IDN) 0 < (x) < 65 535 /\\ (\
00303 Allocation of real-time control bit 2 Q \ \ >
In order to assign a signal to the real-time control bit 2, the QN o sigRaki itken to the gperation
data allocation for real-time control bit 2. After the allocatien_the assigied\si pears in fthe real-
time control bit 2.
2 (IDN 0 < (x) < 65 535 K j? A4
= : A
00305 Allocation of real-time status bit 1 \ \ /
In order to assign a signal to the real-time status _bit 1), the IDN of the signal is written to the ¢peration
data allocation for real-time status kit 1. r thexallocation, the assigned signal appears in the real-
time status bit 1.
2 (IDN) o}@s 535 \ e \\/
& ~—"
00307 AIIocati%c}ya%me sta@sﬁ\z \/
In order to agsi I-tie status bit 2, the IDN of the signal is written to the gperation
data alloc 2. After the allocation, the assigned signal appears in fthe real-
time statlis bih2.
2 (|M
N \
< \ )
00310 W&é\waﬁw\ng\/
This Ws used to define an IDN for the overload warning. This allows the overload warning to
helassigned;Yor instance, to a real-time status bit (see IDN 00305). The overload warning is d¢fined as
o0 I AT Y VI aVaVal HalY P~ + HeyN| = H + o 1 b 'S 1 L ITmYN 00114)
a-C2D—hit-HBN-006+2ant-s—set-appropriatety-aceerdingto-the-overoatimit—ralte—{see—bd .
Bit O is defined for operation data only.
2 Structure of overload warning:
Bit 0 = 0: no overload warning
1: overload warning
00311 Amplifier over temperature warning

This parameter is used to define an IDN for the amplifier over temperature warning. This allows the
amplifier over temperature warning to be assigned, for instance, to a real-time status bit (see
IDN 00305). The amplifier over temperature warning is defined as a C2D bit (IDN 00012) and is set
appropriately according to the amplifier temperature warning (see IDN 00200). Bit 0 is defined for
operation data only.
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00311 2 Structure de I'alarme de surchauffe de I'amplificateur:
Bit 0 = 0: aucune alarme de surchauffe de I'amplificateur

(suite) 1: alarme de surchauffe de I'amplificateur

00312 Alarme de surchauffe du moteur

Ce parametre sert a définir un IDN pour I'alarme de surchauffe du moteur. Cela permet, par
exemple, d’affecter I'alarme de surchauffe du moteur a un bit d’état en temps réel (voir IDN
00305). L'alarme de surchauffe du moteur est définie comme un bit de C2D (IDN 00012) et elle est
correctement sélectionnée, conformément a la température d’alarme du moteur (voir IDN 00201).
Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.

2 Structure de I'alarme de surchauffe du moteur:

Bit 0 = 0: aucune alarme de surchauffe du moteur

1. alarme de surchautite du moteur

00313 Alarme due a un refroidissement défectueux
Ce paramétre sert a définir un IDN pour l'alarme dueda u i éfgctueux. Cela
permet, par exemple, d'affecter I'alarme due & un reftoi : bit d’état en

temps réel (voir IDN 00305). L'alarme due a un ref éfilie comme un
bit de C2D (IDN 00012) et elle est correcteme h température
d’alarme due a un refroidissement défectueux’ i &fini les données
d’exploitation.

2
ent défectueux
défectueux
£
000 /mm\ AT N
Ce parafngtre ert a\ défi pour ljétat “n,,..r = Neommande - C€l@ permet,|par exemple,
d'affecter I'e Your =\ Xa un bit d’état en temps réel (voir IDN 00305). L'gtat “n, .., =

nde e C3D (voir IDN 00013) et il est sélectionné lorgque la valeur
denyet IDN MQ0040) est comprise dans les limites de la valeur e commande
progrdmm de’vitesse (IDN 00157) qui est déterminée par la valeur je commande
dyﬁglte e (vboir

00036)y Le bit 0 est uniguement défini pour les données d’exploitation.
2 tructure de I'état “n

”

ncommande

retour

Bir0 = 0: nretour ? ncommande

</\\ \ 1 “retour = ncommande"
N

0033, Erate g = 0

retour

Ce paramétre sert & définir un IDN pour I'état “n = 0". Cela permet, par exemple, d’'affecter

retour
I'état “n ., = 0" & un bit d'état en temps réel (voir IDN 00305). L'état “n,,,, = 0" est défini
comme un bit de C3D (IDN 00013) et il est sélectionné lorsque la valeur de retour de la vitesse est
comprise dans les limites de la fenétre d'immobilisation (voir IDN 00124). Le bit 0 est uniquement
défini pour les données d’exploitation.

2 Structure de I'état “n, ., = 0™
Bit0=0: On g, 0%0
L DnretourD =0
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00311

(continued)

Structure of amplifier over temperature warning:
Bit 0 = 0: no amplifier over temperature warning

1: amplifier over temperature warning

00312 Motor over temperature warning
This parameter is used to define an IDN for the motor over temperature warning. This allows the motor
over temperature warning to be assigned, for instance, to a real-time status bit (see IDN 00305). The
motor over temperature warning is defined as a C2D bit (IDN 00012) and is set appropriately according
to the motor temperature warning (see IDN 00201). Bit O is defined for operation data only.
2 Structure of motor over temperature warning:
Bit 0 = 0: no motor over temperature warning
1: motor over temperature warning
00313 Cooling error warning
This parameter is used to define an IDN for the cooling error warning.\Thi error
warning to be assigned, for instance, to a real-time status bit ng error
warning is defined as a C2D bit (IDN 00012) and is set appropriately ai ng error
warning temperature (see IDN 00202). Bit 0 is defined for operati aqly
2 Cooling error warning: \ \)
Bit 0 = 0: no cooling error warning
1: cooling error warning as
00330 Status 'Nfeedback = "command'’ < <\\ 6 K ) M
e status
e status
eedback
00157)
fion data
only.
2 3
00331
eedback

Structure of status 'nfeedback = 0"

Bit 0 =

0: |nfeedbackl # 0
1: |nfeedbackl = 0
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00332 “ »
Etat nretour < nx
Ce parameétre sert a définir un IDN pour I'état “n,,.,, < n,”. Cela permet, par exemple, d'affecter
I'état “n g, < N @ un bit en temps réel (voir IDN 00305). L'état “n,,,,, < n,” est défini comme un
bit de C3D (IDN 00013) et il est sélectionné lorsque la valeur de retour de la vitesse (voir IDN
00040) est inférieure au seuil de vitesse n, (voir IDN 00125). Le bit 0 est uniqguement défini pour
les données d’exploitation.
2 Structure de I'état “n . . < n,”™
Bit 0 = 0: On, o = 1O
1 Dnretour < nxD
00335 VAR
Etat ncommande > nlimite (
N

Ce parameétre sert a définir un IDN pour I'état “n., . mande >

ar exemple,
d’affecter I'état “n § “nnommande

> Nimite. & UN bit d’état en temps réel\voi

commande
> Minite. €St défini comme un bit de C3D (IDN 00013) la valeur de
commande de vitesse (voir IDN 00036) est supérieure A la v aleur Iy i ir IDN 00038,
IDN 00039 et IDN 000921). Le bit O est uniquement @V\K tion.

2 Structure de I'état “n

Bit 0 = 0: Dncommande

L |]ncommandemf/m@i i

commande
Os< Dnl mite

O AN R ST

N

2

00333 | Etat“T=>T,”

n i ur1

,él@n". Cela permet, par exemple, draffecter I'état
“T=2T) aupbindé oir | 0305). L’état “T = T,” est défini come un bit de
C3D (IDN 00Q13) i i la valeur de retour du couple (voir IDN 00084) est

supérieurana la
dop\née d'e i

oir DIN 00126). Le bit 0 est uniquement ¢éfini pour les

rametpé sert a définir un IDN pour I'état “T = T,

iimite - Ce€la pemet, par exemple, d’'affecter

T v
<}K e liigite
S

T, " a un bit d’état en temps réel (voir IDN 00305). L'état “T = T, " est|défini comme

limite limite
e C3D (IDN 00013) et il est sélectionné lorsque la valeur de retour du codiple (voir IDN
00084) est situce en dehors des limites programmées pour le couple (voir IDN 00082, IDN 00083

et IDN 00092). Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.

2 Structure de I'état “T = T ..."
Bit 0 = 0: OTO < OT; e 0
1: 0702 OT; 0
00336 Etat “en position”

Ce paramétre sert a définir un IDN pour I'état “en position” qui doit étre affecté a un bit d’état en
temps réel (voir IDN 00305). L'état “en position” est défini comme un bit de C3D (IDN 00013) et il
est sélectionné lorsque la valeur de retour de position est comprise dans les limites de la fenétre
de position (voir IDN 00057) relative a la valeur de commande de position (voir IDN 00047). Le
bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
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00332 Status 'Nfeedback < Nx'
This parameter is used to define an IDN for the status 'nfeedback < Mx- This allows the status
'Nfeedback < Nx' to be assigned to a real-time status bit (see IDN 00305). The status 'nfeedback < Mx' is
defined as a C3D bit (IDN 00013) and is set when the velocity feedback value (see IDN 00040) is
smaller than the velocity threshold ny (see IDN 00125). Bit 0 is defined for operation data only.
2 Structure of status nfeedback<Nx:
Bit 0 = 0: |nfeedbackl! 2 1nx |
1: Infeedback! < 1nx |
00335 Status 'Nncommand > Mimit'
This parameter is used to define an IDN for the status ncommand > Mlimig™ e status
Ncommand > Mlimit' to be assigned to a real-time status bit (see IDN 003 hmand >
Niimit' is defined as a C3D bit (IDN 00013) and is set when the vel see IDN
00036) is greater than the velocity limit value (see IDN 00038, IDN ) . Bit ONg/defined
for operation data only.
2 Structure of status ncommand = Mimit': AN
Bit 0 = 0: [ncommand | < [Mlimit |
1: Incommand | > 1Mlimit | /\
NSRS
NS
00333 | status'T=2 Ty /\ /\\ > ( Q N>
This parameter is used to define anNDN the status ‘TWS allows the status 'T = [y to be
assigned to a real-time status bit (s N 00305), “Thé\status 'T =2 Ty' is defined as a C3D|bit (IDN
00013) and is set when the torque feedb value(see IDNN00084) is greater than the torque fhreshold
value Ty (see IDN 0%). Bit 0 is defined\for operathon only.
2 St ctuN(Status' TX':\)
it 0=0: |T | =~Ix|
INT | 2T
00334 Status 'Tz/T{@t ' \/\\\/
d\e‘ﬁ.@g/lDN for the status 'T 2 Tjjmit.' This allows the status 'T 2 Tfjmit' to
tatus bit (see IDN 00305). The status 'T = Tjjmijt' is defined as a ¢3D bit
the torque feedback value (see IDN 00084) lies beyond the programmed
00082, IDN 00083, IDN 00092). Bit 0 is defined for operation data only.
\ Qtpkture of status 'T = Tjimit "
Bit0=0:|T | <|Tjimit |
LT | 2 Tiimit |
00336 Status 'in position'

This parameter is used to define an IDN for the status 'in position' to be assigned to a real-time status
bit (see IDN 305). The status 'in position' is defined as a C3D bit (IDN 00013) and is set when the
position feedback value falls within the position window (see IDN 00057) relative to the position
command value (see IDN 00047). Bit 0 is defined for operation data only.
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00336 2 Structure de I'état “en position™:
Bit 0 = 0: en-dehors de la fenétre de position
(suite) 1: dans les limites de la fenétre de position
00337 Etat ‘P2 P,”
Ce paramétre sert a définir un IDN pour I'état “P = P,". Cela permet d’affecter I'état “P > P,” a un
bit d'état en temps réel (voir IDN 00305). L’état “P > P, " est défini comme un bit de C3D (IDN
00013) et il est sélectionné lorsque la puissance réellement fournie est supérieure au seuil de
puissance P, (voir IDN 00158). Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
2 Structure de I'état “P > P,
Bit0=0:P<P, T~
1.P2P,
00401 Sonde 1
Ce parametre sert a affecter un IDN pour la sonde 1 (s na it d’affecter la
sonde 1 & un bit d’état en temps réel (voir IDN 003 B1 constituent
des parametres supplémentaires. Le signal “sonde r le dispositif
d’entrainement que si la commande de procéd tive et que le
signal “validation de la sonde 1" (IDN 00405 est sélectionmne i i nt défini pour
les données d’exploitation.
2 Structure de Ia sonde \/
Bit 0 = 0: |na
1: nde ctive
00402 Sonde 2 >

pbur lasonde 2 (signal externe). Cela permet d’'affecter la
N 00305). Les IDN 00132 et IDN 00183 constituent
“sonde 2" n’est vérifié et mis a jour pgr le dispositif

de procédure “cycle d’essai” (IDN 00170) est agtive et que le
(IDX 00406) est sélectionné. Le bit O est uniquemgnt défini pour

e la’sonde 2:
onde inactive

R

etpé sert a définir un IDN pour la “validation de la sonde 1”. Cela pefmet d’'afecter
“Validation de la sonde 1" a un bit de commande en temps réel (voir IDN 00301). Lg validation de
1 est vérifiée par le dispositif d’entrailnement tant que la commande de prdcédure “cycle
d’essai” (IDN 00170) est active. Pour effectuer un nouveau cycle d’essai avec le méme front de

signal que celur de Ta sonde I, la commande numerique doit remettre la validation de la sonde 1 a
zéro puis la forcer & un (voir 11.4). Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
(Pour plus de détails, voir IDN 00179.)

2 Structure de la validation de la sonde 1:
Bit 0 = 0: sonde 1 non validée

1: sonde 1 validée
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00336

(continued)

2 Structure of status 'in position":
Bit 0 = 0: outside of position window
1: within position window

00337 Status 'P = Py’
This parameter is used to define an IDN for the status 'P = Py.' This allows the status 'P = Py' to be
assigned to a real-time status bit (see IDN 00305). The status 'P = Py' is defined as a C3D bit
(IDN 00013) and is set when the actual supplied power exceeds the power threshold Py (see
IDN 00158). Bit 0 is defined for operation data only.
2 Structure of status 'P = Py":
Bit0=0: P< Py
1. F = I‘X (/\
N
00401 Probe 1 \ \
This parameter is used to assign an IDN to probe 1 (external & { ows\probe 1 to be
assigned to a real-time status bit (see IDN 00305). Additi IDN00130 and
IDNT00131.
The signal "probe 1" is checked and updated by the urexdommand "probing
cycle" (IDN 00170) is active and the signal "probe 1 efiable
Bit O is defined for operation data only. f\ P\
2 Structure of probeA: U
Bit 0 = 0: inactive probe
1: active prob
( ~. \
00402 | Probe 2 A\
robe L~ Q)
This parameter is u to prob (external signal). This allows probe 2 to be
assigned to a | 00305). Additional parameters are IDN 00132 and
IDNT00133.
The sigob 2" is d by the drive only if the procedure command "probing
Cycle" (IDNO i i al "probe 2 enable" (IDN 00406) is set.
Bit O is dgf/r}e\ for operatlen data oly.
2
00405 Pkb\l\enab}\

This parMs used to assign an IDN to probe 1 enable. This allows the status "probe 1 engble" to
be assigned to a real-time control bit (see IDN 00301)

Probe 1 enable is checked by the drive only as long as the procedure command "probing cycle" (IDN
00170) is active. For a new probing cycle with the same edge of probe 1 the control unit has to reset
probe 1 enable to "0" and set it to "1" (see 11.4).

Bit O is defined for operation data only.

(For more details see IDN 00179.)

2 Structure of probe 1 enable:
Bit 0 = 0: probe 1 not enabled
1: probe 1 enabled
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00406 Validation de la sonde 2
Ce paramétre sert a définir un IDN pour la validation de la sonde 2. Cela permet d'affecter la
validation de la sonde 2 & un bit de commande en temps réel (voir IDN 00301). La validation de la
sonde 2 est vérifiée par le dispositif d’entralnement tant que la commande de procédure “cycle
d’essai” (IDN 00170) est active. Pour effectuer un nouveau cycle d’essai avec le méme front de
signal que celui de la sonde 2, la commande numérique doit remettre la validation de la sonde 2 &
“0” puis la forcer a “1” (voir 11.4). Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
(Pour plus de détails, voir IDN 00179.)
2 Structure de la validation de la sonde 2:

Bit 0 = 0: sonde 2 non validée
1: sonde 2 validée

00409 Verrouillage positif de la sonde 1
Ce parameétre sert a affecter un IDN au verrouillage positif de la s . met d'affecter
I'état verrouillage positif de la sonde 1 a un bit d’état en temps r i ). Le bit 0 de
ce parameétre est uniquement sélectionné par le dispositif d’ent mmande de
procédure “cycle d’essai” (IDN 00170) est active, le signal validati ;00405) est
mis & un et le front positif de la sonde 1 (IDN 00401) e & i { entrafnement
mémorise simultanément la valeur de retour de position 2 it dp la sonde 1"
(IDN 00130) (voir 11.4). Le dispositif d’entraineme la commande
numériue annule la commande de procédure “cycle ®sessark de la sonde 1
est remise a zéro. Le bit 0 est uniquement défi ur Pour plus de
détails, voir IDN 00179.) m\
2 Structure du verrouillage W;Za soh :

Bit 0 = 0: sonde 1 non yerhrouiJlée positivement
1:,86% 1 v;(r\gﬁ% po anJN
00410 Verrouillage négatif de la sopde

W négatif de la sonde 1. Cela pemet d'affecter

Ce parameétre sert a affectef un U\
i it'd’état en temps réel (voir IDN 00305). Le bit 0 de

I’état “verroytllage négatitde

ce parametre S e dispositif d’entrainement lorsque la pommande de
procédu i 0) estjactive, le signal “validation de la sonde 1 (IDN 00405)
est mis| a Bgat a “sonde 1" (IDN 00401) est annoncé.|Le dispositif
d’entral 2 i eur de retour de position dans I'état “front négatif de la sonde 1”
<®e 1) (voif 11,4) ispqgitif d’entrainement remet ce bit a zéro lorsque [la commande

de procédure “cycle d’essai” ou lorsque la validation|de la sonde 1
uniqguement défini pour les données d’exploitation. |(Pour plus de

détails, voir |

<

tructuré du verrouillage négatif de la sonde 1:
Bit\) = 0: sonde 1 non verrouillée négativement
1: sonde 1 verrouillée négativement

AN

004 11\1

V\errobiQ@/positif de la sonde 2

CMmétre sert a affecter un IDN au verrouillage positif de la sonde 2. Cela permet d’affecter
'état “verrouillage positif de la sonde 2” 3 un bijt d'état en temps réel (voir IDN 0030%). Le bit O de

ce parametre est uniquement sélectionné par le dispositif d’entrainement lorsque la commande de
procédure “cycle d’essai” (IDN 00170) est active, le signal “validation de la sonde 2" (IDN 00406)
est mis a un et le front positif de la sonde 2 (IDN 00402) est annoncé. Le dispositif d’entrainement
mémorise simultanément la valeur de retour de position dans I'état “front positif de la sonde 2”
(IDN 00132) (voir article 11). Le dispositif d’entrainement remet ce bit a zéro lorsque la commande
numérique annule la commande de procédure “cycle d’essai” ou lorsque la “validation de la
sonde 2" est remise a zéro. Le bit 0 est uniqguement défini pour les données d’exploitation. (Pour
plus de détails, voir IDN 00179.)

2 Structure du verrouillage positif de la sonde 2:
Bit 0 = 0: sonde 2 non verrouillée positivement
1: sonde 2 verrouillée positivement
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00406 Probe 2 enable
This parameter is used to assign an IDN to probe 2 enable. This allows the status "probe 2 enable" to
be assigned to a real-time control bit (see IDN 00301). Probe 2 enable is checked by the drive only as
long as the procedure command "probing cycle" (IDN 00170) is active. For a new probing cycle with
the same edge of probe 2 the control unit has to reset probe 2 enable to "0" and set it to "1" (see
11.4). Bit O is defined for operation data only. (For more details see IDN 00179.)
2 Structure of probe 2 enable:
Bit 0 = 0: probe 2 not enabled
1: probe 2 enabled
00409 Probe 1 positive latched
This parameter is used to assign an IDN to probe 1 positive latched. This allg status
probe 1 positive latched" to a real-time status bit (see IDN 00305). Bit 0 of'thi set by
the drive only if the procedure command "probing cycle" (IDN 00170) i "Mobe 1
enable" (IDN 00405) is set to 1 and the positive edge of "probe 1 }‘ed.
Simultaneously the drive stores the position feedback value in "pr 0130)
(see 11.4). The drive resets this bit when the control unit cancel "probing
cycle" or when probe 1 enable is reset to 0. Bit 0 is defined fo i details
see IDN 00179.)
2 Structure of probe 1 positive latched:
Bit 0 = 0: probe 1 positive not latche
1: probe 1 positive Iatched
e XV & >
00410 Probe 1 negative latched \ \ \ \ )
This parameter is used to assign an { status
"probe 1 negative latched" to a real{time set by
the drive only if the robe 1
enable" (IDN 0040 e of "probe 1" (IDN 00401) is anngunced.
Simultaneously the dxi i value in "probe 1 negative edge" (IDN p0131)
(see 11.4). The|dxyve r conyrol unit cancels the procedure command "probing
cycle" or when prob i \Bit O is defined for operation data only. (For more |[details
see IDN 2@6‘1{9 )
2 gative latched:
tive not latched
/\ s\ probe IT\yhegative latched
00411 Pro%)e 2 pérk%\che
is used to assign an IDN to probe 2 positive latched. This allows to assign the| status
ed" to a real-time status bit (see IDN 00305). Bit 0 of this parameter is|set by
i the procedure command "probing cycle" (IDN 00170) is active, the signal "grobe 2
enable" 406) is set to 1 and the positive edge of "probe 2" (IDN 00402) is anndunced.
Simultaneously the drive stores the position feedback value in "probe 2 positive edge" (IDN p0132)

(see clause 11). The drive resets this bit when the control unit cancels the procedure command

"probing cycle" or when probe 2 enable is reset to 0. Bit O is defined for operation data onl
more details see IDN 00179.)

y. (For

2 Structure of probe 2 positive latched:
Bit 0 = 0: probe 2 positive not latched
1: probe 2 positive latched
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00412 Verrouillage négatif de la sonde 2

Ce paramétre sert a effecter un IDN au verrouillage négatif de la sonde 2. Cela permet d’affecter
I’état “verrouillage négatif de la sonde 2” & un bit d’état en temps réel (voir IDN 00305). Le bit 0 de
ce parametre est uniquement sélectionné par le dispositif d’entrainement lorsque la commande de
procédure “cycle d’essai” (IDN 00170) est active, le signal “validation de la sonde 2" (IDN 00406)
est mis a un et que le front négatif de la “sonde 2" (IDN 00402) est annoncé. Le dispositif
d’entrainement mémorise simultanément la valeur de retour de position dans I'état “front négatif de
la sonde 2" (IDN 00133) (voir article 11). Le dispositif d’entrainement remet ce bit & “0” lorsque la
commande numérique annule la commande de procédure “cycle d’essai” ou lorsque la validation
de la sonde 2 est remise a zéro. Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
(Pour plus de détails, voir IDN 00179.)

2 Structure du verrouillage négatif de la sonde 2:
Bit 0 = 0: sonde 2 non verrouillée négtivement
1: sonde 2 verrouillée négativement

i
00400 Interrupteur de retour a la position de référence
Ce paramétre sert a affecter un IDN a I""interrupteur de retour\g iti @ ’?ce” (signal
externe). Cela permet d’affecter I'interrupteur de retour a | S 3 bit d’état en
temps réel (voir IDN 00305). Si la commande de procédure “i a|la position de

interrupteur de
de référence
[I’exploitation.

retour & la position de référence n’est valable que
validé” (IDN 00407) est sélectionné. Le bit 0 es

2 Structure de l'interrupteur dg¢ ret
Bit 0 = 0: interrupteur inacti
1: interrupteur {cti

2\
SO
N/

les\yaleurs de retour de position par rapport aux
chine, le dispositif d’entrainemept sélectionne
mmande numérique que les valeurs|des positions
igine de la machine. Le bit 0 est remis § zéro soit lors

ndes de procédures suivantes: “déplacement par rapport au

¢ (IDN 00172), “procédure de retour & la position de
& duNdispositif d’entrainement” (IDN 00148) ou “annulatioh du point de
yu€ le dispositif d’entrainement perd sa référence par rapport au

L'état de la valeur de retour de position peut étre affecté a un bit
par conséquent, étre signalé en permanence a |a commande
at du dispositif d'entrainement (voir IDN 00305). [Le bit 0 est
g données d’exploitation.

2 Strycture de I'état de la valeur de retour de position:
10 = 0: la valeur de retour de position ne se rapporte pas au point|d’origine de

</\x la machine.

1: la valeur de retour de position se rapporte au point d’origifie de la
machine.

00403 Etat de la valeur de retour de positi

0048

-

Maliclat: ol £ .| H o SEL
varmgaoor oo TretotT o o poSTtoaeTereTrence

Ce parametre sert & affecter un IDN a I'état “validation du retour & la position de référence”. Cela
permet d’affecter I'état “validation de retour a la position de référence” a un bit de commande en
temps réel (voir IDN 00301). Le dispositif d’entrainement interpréte la validation du retour a la
position de référence uniqguement lorsque la commande de procédure “retour a la position de
référence sous le contrdle de la commande numérique” (IDN 00146) est active. Le bit O est
uniqguement défini pour les données d’exploitation.

2 Structure de la validation du retour a la position de référence:
Bit 0 = 0: retour a la position de référence non validé
1: retour a la position de référence validé
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00412 Probe 2 negative latched
This parameter is used to assign an IDN to probe 2 negative latched. This allows to assign the status
"probe 2 negative latched" to a real-time status bit (see IDN 00305). Bit 0 of this parameter is set by
the drive only if the procedure command "probing cycle" (IDN 00170) is active, the signal "probe 2
enable" (IDN 00406) is set to 1 and the negative edge of "probe 2" (IDN 00402) is announced.
Simultaneously the drive stores the position feedback value in "probe 2 negative edge" (IDN 00133)
(see clause 11). The drive resets this bit when the control unit cancels the procedure command
"probing cycle" or when probe 2 enable is reset to 0. Bit 0 is defined for operation data only. (For
more details see IDN 00179.)
2 Structure of probe 2 negative latched:
Bit 0 = 0: probe 2 negative not latched
1: probe 2 negative latched
00400 Home switch
This parameter is used to assign an IDN to the home switch (external ?yme
switch to be allocated to a real-time status bit (see IDN 00305). Bi data
only. If the procedure command "control unit controlled homing"\(IDN "home
switch" is only valid if the signal "homing enable" (IDN 00407\ eration
data only.
2 Structure of home switch: X
Bit 0 = 0: inactive switch
1: active switch (7
N\ e
AN >
00403 Position feedback value status \ \ \ \ )
e zero
osition
mmand
"displacement to t trolled
homing procedure" 191) is
pdback
control
ly.
00407
homing
homing
p. Bit O
eration data only.
2 Structure of homing enable-

Bit 0 = 0: homing not enabled
1: homing enabled
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00404

Etat de la valeur de commande de position

Lorsque les valeurs de commande de position sont modifiées par rapport aux coordonnées
rapportées au point d'origine de la machine, la commande numérique sélectionne le bit 0 de ce
paramétre. Cela indique au dispositif d’entralnement que toutes les valeurs de commande de
position sont définies par rapport au point d’origine de la machine. L'unité de commande transfére
simultanément les nouvelles valeurs de commande de position dans les données cycliques. Le bit
0 est remis a zéro lors du démarrage de la commande de procédure “déplacement par rapport au
systeme de coordonnées de référence” (IDN 00172). L’'état de la valeur de commande de
positionpeut étre affecté a un bit de commande en temps réel; il peut, par conséquent, étre signalé
en permanence au dispositif d’entrainement dans le mot de commande (IDN 00301). Le bit O est
uniguement défini pour les données d’exploitation.

2 Structure de I'état de valeur de commande de position:
Bit 0 = 0: la valeur de commande de position n’est pas déterminée par rapport au

point d’origine de la machine P
1 lavalaur da commanda-da pncirinn ast ddta mnaenarra port au pOint

d’origine de la machine. A I\

00408

Enregistrement de I'impulsion du marqueur de référence \ \

Ce paramétre sert a affecter un IDN a I'enregistrement Wur de référence
Cela permet d’affecter I'état “enregistrement de I'i i martyuely de Yeférgnce” a un bit
d’état en temps réel (voir IDN 00305).

Le dispositif d’entrainement met ce bit & un sk édure de retouf a la position
de référence sous le contréle de la commangde numéri (ID 00148) est active, sile retour a la
position de référence est validé (IDN 004 il marqueur du signal de retour

Simultanément, le disposiif d valeur de retour de |position non
référencée dans la position 8 (IDN 00173 ou |IDN 00174).
L'entrainement met ce bit a_zé i 9 de numérique active la commande [de procédure
“retour sous le contrble de( la commandé’ i ique” (IDN 00146). Quand cette ¢gommande de
procédure (IDN 00146) est active strexpent de I'impulsion du marqueur de [éférence” est
valable. La < etour a\Ja position de référence commandé par le dispositif
d’entrainem d*effef\sur ce bit (IDN 00408).

Le bit 0 gs uni/q ées d’exploitation.

2 £r cture e trement de I'impulsion du marqueur de référenge:
it 0.0y’ du marqueur de référence non enregistrée

|mp sion du marqueur de référence enregistrée

001

N
R e

//ﬁ

\q},e?ralnement peuvent transmettre des signaux en temps réel a [a commande
ar I'imtermédiaire du mot d’état de signal. Par conséquent, le mot d’'état|de signal doit
ns le message du dispositif d’entrainement sous forme de données cycliques. Il est
efinir les bits dans le mot d’état de signal au moyen de la liste de configuration des
\Qots d*état de signal (voir IDN 00026).

2 Les bits 15 — 0 sont définis dans la liste de configuration IDN 00026

00145

Mot de comande de signal

L'unité de commande peut transmettre des signaux aux dispositifs d’entralnement par
I'intermédiaire du mot de commande de signal. A cette fin, il est nécessaire que le mot de
commande de signal soit intégré dans I'AT sous forme de données cycliques. Il est possible de
définir les bits dans le mot de commande de signal au moyen de la liste de configuration des mots
de commande de signal (voir IDN 00027).

2 Les bits 15 — 0 sont définis dans la liste de configuration IDN 00027.
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00404 Position command value status

When the position command values are switched to the coordinates referred to the machine zero point
the control unit sets bit 0 of this parameter. This signals to the drive that all position command values
are based on the zero point of the machine. Simultaneously the control unit transfers the new position
command values in the cyclic data. Bit 0 is reset when the procedure command "displacement to the
referenced system" (IDN 00172) is started. The position command value status can be assigned to a
real-time control bit and therefore it can be signaled to the drive in the control word permanently (see
IDN 00301). Bit 0 is defined for operation data only.

2 Structure of position command value status:
Bit 0 = 0: position command value not referenced to machine zero point
1: position command value referenced to machine zero point

00408 Reference marker pulse registered
This parameter is used to assign an IDN to reference marker pulse registefed\This a sign the
status "reference marker pulse registered" to a real-time status bit (see QN 00 i %&s this
bit to 1 if the procedure command "control unit controlled homing” (I 4 S ming is
enabled (IDN 00407) and the marker pulse of the feedback ernal 8 i hounced.
Simultaneously the drive stores the not referenced positio k i marker
position (IDN 00173 or IDN 00174). The drive resets this bf{_to Y, ates the
procedure command “control unit controlled homing” (ID Henthe and (IDN
00146) is active, the "reference marker pulse regis d "drive
controlled homing” (IDN 00148) has no effect on this fion data
only. A\ N
2 Structure of referepceymark IseYegis ered%)
Bit 0 = 0: reference marker pulse not registere
1: reference Warkenputse registere

00144 Signal status word

al status
ata. Bits
ord (see

Signals can be trans
word. Therefore[the si
in the signal status

IDN 000;6')\
N\

2

00145

| control
h. Bits in
ord (see

Bits 15 — 0 are defined in configuration list IDN 00027
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00026 Liste de configuration relative au mot d’état de signal

Tous les IDN des bits qui font partie du mot d’état de signal (voir IDN 00144) se trouvent dans les
données de la liste de configuration. L’ordre de succession des IDN dans la liste de configuration
détermine le systéme de numérotation des bits, en commencant par le bit de poids le plus faible
(LSB) dans le mot d’état de signal. L'IDN initial de la liste de configuration définit le bit 0, le
dernier IDN définit le bit 15 du mot d’état de signal.

2, variable (IDN) (voir 8.1.3.7 et figure C.3, par exemple)

00027 Liste de configuration relative au mot de commande de signal

Tous les IDN des bits qui font partie du mot de commande de signal se trouvent dans les données
de la liste de configuration (voir IDN 00145). L'ordre de succession des IDN dans la liste de
configuration détermine le systeme de numérotation des bits, en commerntant par le bit de poids le
plus faible (LSB) dans le mot de commande de signal. L'IDN initia] [de Ta Tis{e .de| configuration
définit le bit 0, le dernier IDN définit le bit 15 du mot de commande{/egjgn(al\

2, variable (IDN) (Voir 8.1.3.7 et figure C.3 par exemple)(\ \
1. 2. 3. 4. |- Longueur de la Ilst/e\ “ =
OE 00 20 00 9301 9001 0000 5001 4D & \\4w1 >
0 1 2 3 4 5 Numéro de bit (dans le modéele

d’état du sigpal)

Le bit 6 est défini par
I'IDN 00330

e bit 5 est défini par I'IDN
00332

bit 4 est défini par I'IDN 00333

MNndjquent la longueur maximale pour les données d’exploifation
ans’le dispositif d’entrainement; exemple de longueur = 32 jpytes

ent la longueur pour les données d’exploitation programmées; ex¢mple

Figure C.3 — Configuration du mot d’'état de signal

C.5 Spécifications du fabricant

00140 Type de régulateur

Les données d’exploitation du type de régulateur comprennent le nom de la société et le type de
régulateur du fabricant.

1, variable Structure du type de régulateur:

(caractéres) Se reporter aux données d’exploitation a longueur variable (8.1.3.7), ainsi
gu’aux caractéres des types de données (11.2.3.3).
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00026 Configuration list for signal status word

All IDNs of bits which are part of the signal status word (see IDN 00144) are found in the data of the
configuration list. The sequence of the IDNs in the configuration list determines the bit numbering
scheme, starting with the LSB in the signal status word. The initial IDN of the configuration list defines
bit 0, the last IDN defines bit 15 of the signal status word.

2, variable (IDN) (See 8.1.3.7 and figure C.3 for example)

00027 Configuration list for signal control word:

All IDNs of bits which are part of the signal control word are found in the data of the configuration list
(see IDN 00145). The sequence of the IDNs in the configuration list determiw bit numbering

i : il — i : ’ ’ — [T T~ W ) £ : I .
SUTITITTE, StAltmy Wit tie LoD 1T e S1yTiar COUTTUT WUTU. - TTIE THitar TN UT l%”lluul UTT 115 deflneS

bit 0, the last IDN defines bit 15 of the signal control word.

~~

2, variable (IDN) (See 8.1.3.7 and figure C.3 for example) /\ \
1. 2. 3| 4. |<- Length of list —> s
OE 00 2d 00 9301 9001 0000 5001 4D01 46@1\ \4&1\

0 1 2 3 4 Blit number
(in the signal status word)

igure C.3 — Configuration of signal status word

C.5 Manufacturer specifications

00140 Controller type

The operation data of the controller type contains the name of the company and the manufacturer
controller type.

1, variable Structure of controller type:

(characters) Refer to operation data with variable length (8.1.3.7) and data type characters
(11.2.3.3).
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00141 Type de moteur
Les données d’exploitation du type de moteur comprennent le nom de la société et le type de
moteur du fabricant
1, variable Structure du type de moteur:
(caracteres) Se reporter aux données d’exploitation a longueur variable (8.1.3.7), ainsi
gu’aux caracteres des types de données (11.2.3.3).
00142 Type d’application
Les données d’exploitation du type de moteur comprennent le type d’'application du dispositif
d’entrainement (par exemple dispositif d’entrainement de la broche principale, axe circulaire).
1, variable Structure de type d’application:
(caractéres) Se reporter aux données d’exploitation a longugdrwariable (8.1.3.7) ainsi
gu’aux caracteres des types de donnees (11.2.3.:%).
N
00143 Version d’interface SYSTEME
Les données d’exploitation de la version d’interface S TN re}«\>a ersion de la
spécification de I'interface SYSTEME.
1, variable Structure de version d’interfac
caracteres
( ) V X X5 X5X,
X,...-X, sont fixés par cgtte norme lofs de que’mise a jour.
Le numéro de vers D stp(Ol. .
00930 Version du fabricant
Les données d’exploitation (e la versiond fabr ant comprennent la version effecfive, ainsi que
des informations supplémentaire fo nieS\paNle fabricant. La structure de la versioh du fabricant
n’est pas dWee/p&ﬁc\tt nor
1, variable Structu yersion abricant:
(caracte S port x dopnées d’exploitation a longueur variable| ainsi qu’aux
C;;&\ types de données.
00134 Mot t{\n}(\{e Wrmmpale
Wde commande de la liaison principale sur I'écran de Ja commande
inte diaire de la voie de service. (Cela peut s'avérer utile pendant le
et pendaqgt la correction d’erreurs).
Structure de mot de commande de liaison principale:
Se reporter aux structures de protocole spécifiées a I'article 7.
00135 I\Mt du dispositif d’entrainement

Permet ["affichage du mot d'etat du dispositif d’'entrainement sur l'ecran de

a commande

numérique, par l'intermédiaire de la voie de service. (Cela peut s'avérer utile pendant le

démarrage et pendant la correction d’erreurs).

2 Structure de mot d’état de dispositif d’entrainement:
Se reporter aux structures de protocole spécifiées a I'article 7.
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00141 Motor type

The operation data of the motor type contains the name of the company and the manufacturer motor

type.

1, variable Structure of motor type:

(characters) Refer to operation data with variable length (8.1.3.7) and data type characters
(11.2.3.3).

00142 Application type

The operation data of the application type contains the type of the drive application (e.g., main spindle
drive, round axis)

‘I‘ variahlo Structure of applipnrinn t\llpn' /
(characters) Refer to operation data with variable length (8.1.3.7) data type eharacters
(11.2.3.3). A
00143 SYSTEM interface version
The operation data of SYSTEM interface version containg”the_versi of the SYg‘I/EM nterface
specification.
1, variable Structure of SYSTEM interface vgtrsion
(characters) Y X1X2' 3%4

X

1%y are fixed by this st i
The DIS verMmb i\V01r02.

00030 Manufacturer version

The operation data of the manufactu r vexsio co actual version and additional inforfnation of
the manufacturer. THe s ct e o anu ct rer ve ion is not fixed by the standard.

1, variable truc\fﬁre of ma Wmn
(characters) [\ Refer to ope tlon ta ariable length and data type characters.

NN 2

00134 Master C\/M A

Allows th y 0 he aster coptrol word on the control unit screen, via the service channel. (This
can be useful Yur or recovery.)
2

tructure of master control word:
fer'to protocol structure in clause 7.

00135 DMUS de

Allows the display of the drive status word on the control unit screen, via the service channel. (This can

be useful during-startup and error recoverns)
g T 7

2 Structure of drive status word:
Refer to protocol structure in clause 7.
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00015 Paramétre de type de message
Le parametre de type de message permet de faire un choix entre des messages préconfigurés et
des messages personnalisés.
2 Structure des parameétres de types de message:
Bits 3-0:
0000 — Message préconfiguré — 0
0001 — Message préconfiguré — 1
0010 — Message préconfiguré — 2
x011 — Message préconfiguré — 3
x100 — Message préconfiguré — 4
x101 — Message préconfiguré — 5
0110 — Message préconfiguré — 6
94t rv‘.wougc Sc.w....g:;ge AN
| (voir IDN 00016, IDN 00024)
|
0 — Valeur de retour de position 1 (retour otew)
1 — Valeur de retour de position 2/ket r externe)
00924 Liste de configuration du MDT

CONANC N
\o Aro\m/{ansmlses

ramétre de typ4
ns la “Liste des IDN

cette liste que lorsqu’il valide le message personndlisé d
(IDN 00015). Seules les données d’exploita

' i régentes
configurables dans le MDT Al ont validees t

cycliguement
be charger de
de message
de données

00188
2, variable (IDN)

=
N

la longueur des données

&

000 (8CA0)H champ de données 4 = spécifique du fabrid

d’exploitation
exemple de

d’exploitation;

P de position
e de vitesse

ble bipolaire

ant

7

\ N

L| e I de\d/nnees configurables dans le MDT

Wnts dans cette liste sont ceux des données d’exploitation qui peuven
cycligiement par le dispositif d’entrainement en tant que valeurs de commande.

traipement ne doit se charger de cette liste que lorsqu’il valide le message pers
son

t étre traitées
Le dispositif
bnnalisé dans

rametre de type de message (voir IDN 00015).

2, variable (IDN)

8.1.3.7

Structure de la liste des IDN des données configurables dans le MDT: voir

00186

Longueur du registre de données configurables dans le MDT

Dans les données d’exploitation de cet IDN,

le dispositif d’entrainement indique la longueur

maximale, en octets, qui peut étre traitée dans le registre de données configurables du MDT. Le
dispositif d’entrainement doit uniquement prendre en charge cet IDN s’il permet la présence du

message personnalisé dans son parameétre de type de message (voir IDN 00015).

2 Min. = 0
Max. < 65 534
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C.6 Definition of telegram contents

allows the application telegram in its telegram type parameter (see IDN 00015).

00015 Telegram type parameter
The telegram type parameter allows selection between standard telegrams and application telegrams.
2 Structure of telegram type parameter:
Bits 3-0:
0000 — Standard telegram — 0
0001 — Standard telegram - 1
0010 — Standard telegram - 2
x011 — Standard telegram — 3
x100 — Standard telegram — 4
x101 — Standard telegram - 5
0110 — Standard telegram - 6
0111 — Application telegram AN
| (see IDN 00016, 00024)
|
0 — Position feedback value 1 (motor feedback
1 — Position feedback value 2 (external feedback)
00024 Configuration list of MDT /\\ \\ \
This IDN list contains the IDNs whose operation data w teally”in the MDT in an
application telegram. The drive needs to support this lj8t only w llows the application telpgram in
its telegram type parameter (see IDN 00015). Only operatio esent in the "IDN list of
configurable data in the MDT" (IDN 00188) are al}crw{a asty Iigsqata.
2, variable (IDN) Structure of th€ tonfiguration |j
(see 8.1.3.7)
Example:
Bytes 1 and le in the
rive; exampl
length =
/\Q /\>
00188 IDNN&nﬁ\w%ﬁ@ data in the MDT
} IistMD oh)p;a(ation data are present which can be processed by the drive cyclically as
4 nd ues. The drive needs to support this list only if it allows the application telegram in its
typ ameter (see IDN 00015).
2, var\icrb{(lD\)) Structure of the IDN list of configurable data in the MDT: see 8.1.3.7
00186 Length of the configurable data record in the MDT
In the operation data of this IDN the drive indicates the maximum length in bytes which can be
processed in the configurable data record of the MDT. The drive needs to support this IDN only if it

2 Min. =20
Max. < 65 534
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00016 Liste de configuration d’AT
Cette liste d’IDN contient les IDN dont les données d’exploitation seront transmises cycliquement
dans I'AT dans un message personnalisé. Le dispositif d’entrainement ne doit se charger de cette
liste que lorsqu’il valide le message personnalisé dans son parametre de type de message (IDN
00015). Seules les données d’exploitation présentes dans la “Liste des IDN des données
configurables dans I’AT” (IDN 00185) sont validées en tant que données cycliques.
2, variable (IDN) Structure de la liste de configuration d’AT:

Se reporter a la liste de configuration du MDT (IDN 00024).

00187 Liste des IDN de données configurables dans I'AT
Les IDN présents dans cette liste sont ceux des données d’exploitation qui peuvent étre traitées
cycliquement par Ie dispositif d’entrainement en tant que valeurs[d.-\l:etour. Le dispositif
ol = ™ &l L 1 H Licl 1 H A
gentratrementre—doit—se-chargerde—cetietste—guetorsagtratide—te ||anu9 perspnnalisé dans
son parametre de type de message (voir IDN 00015). \
2, variable (IDN) Structure de la liste des IDN des do s co |g btes\ans I'AT:

voir 8.1.3.7.
00185 L d istre de d 2 fi bles d I T\ \
ongueur du registre de données configurables ans/A\ \\\

Dans les données d’exploitation de cet IDN, \% Wt indiqué¢ la longueur
maximale, en octets, qui peut étre traitée da i de donnges™Configurablgs de I'AT. Le
dispositif d’entrainement ne doit se charger/de il pertpet la présencg du message
personnalisé dans son parametre de typ/({e message v0|

2 RPN (QQ

Modes de fonctionnement du d%mtn‘\\\gm\v\z}s@

C.7
0003 Mode de fon nem}nuwé\glre\\
\b&l |sp05|t|f entrainement, défini par ce parametre] devient actif
tprimaire est sélectionné dans le mot de commande du MDT. Le
la commande de position.
4 > < <0|r\[~s\ble\\l\)/
00033 V\/Qde\d\\an\QJe\we\m%condalre 1
de\de Yonctispnement du dispositif d’entrainement, défini par ce parametre| devient actif
Iors le\modendg” fonctionnement secondaire 1 est sélectionné dans le mot de ¢gommande du
4 MBQ\Le bit'8 est uniquement significatif pour la commande de position.
\A \\/ (Voir tableau C.1)
00034 Mode de fonctionnement secandaire 2
Le mode de fonctionnement du dispositif d’entrainement, défini par ce parametre, devient actif
lorsque le mode de fonctionnement secondaire 2 est sélectionné dans le mot de commande du
MDT. Le bit 3 est uniquement significatif pour la commande de position.
2 (Voir tableau C.1)
00035 Mode de fonctionnement secondaire 3

Le mode de fonctionnement du dispositif d’entrainement, défini par ce parametre, devient actif
lorsque le mode de fonctionnement secondaire 3 est sélectionné dans le mot de commande du
MDT. Le bit 3 est uniquement significatif pour la commande de position.

2 (Voir tableau C.1)
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00016 Configuration list of AT
This IDN list contains the IDNs whose operation data will be transmitted cyclically in the AT in an
application telegram. The drive needs to support this list only if it allows the application telegram in its
telegram type parameter (see IDN 00015). Only operation data which are present in the "IDN list of
configurable data in the AT" (IDN 00187) are allowed as cyclic data.
2, variable (IDN) Structure of the configuration list of AT: refer to configuration list of MDT

(IDN 00024).

00187 IDN list of configurable data in the AT
In this list the IDNs of operation data are present which can be processed by the drive cyclically as
feedback values. The drive needs to support this list only if it allows the appli€ation telegram in its
telegram type parameter (see IDN 00015).
2, variable (IDN) Structure of the IDN list of configurable datey‘r\g@ AT:@QlB.\] .

00185 Length of the configurable data record in the AT
In the operation data of this IDN the drive indicates the can be
processed in the configurable data record of the AT. The if|it allows
the application telegram in its telegram type parameter(see ID
2 Min. =0

Max. < 65 534 f\ P\
C.7 Drive gperation modes & Q\\j/

00032 Primary operation mode
The drive mode of peét\(defln th r becomes active when the primary ¢peration
mode is selecte?i\n the.control word o |t is only significant for position control.
2 W c 1)

00033 Secondar%QaW 1\\/\\\/
This dr| m f eperation_defined by this parameter becomes active when secondary ¢peration
mod lec the ntrol word of the MDT. Bit 3 is only significant for position control.

ee t C 1)
A \ \ )

00034 Sem opexation mode 2
This driveMe of operation defined by this parameter becomes active when secondary g@peration
Tode 2 15 Setected T e cComror word of the MDT. BiT 315 onty Signiftcant for postomn controt.
2 (See table C.1)

00035 Secondary operation mode 3
This drive mode of operation defined by this parameter becomes active when secondary operation

mode 3 is selected in the control word of the MDT. Bit 3 is only significant for position control.

2 (See table C.1)
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Tableau C.1 — Structure des modes de fonctionnement du dispositif d’entrainement

Bit 15
0 Mode de fonctionnement défini par I'interface SYSTEME
Mode de fonctionnement défini par le fabricant
Bit 14
0 Valeurs de commande cycliques
Valeurs de commande par I'intermédiaire de la voie de service
Bits 13-4 (Réservés)
Bits 3-0
0000 Aucun mode de fonctionnement n’est défini
0001 Commande de couple
0010 Commande de vitesse 1/\
X011 Commande de position a I'aide de la valeur de retour de posi?{n\\l (r{GJQur\?nkmoteur)
X100 Commande de position a I'aide de la valeur de retour de Q({s\m{}xKZ (r&\om\exte \\e)
X101 Commande de position a I'aide des valeurs de retour}i{pés\iti&\l\xtz
X110 (Réservé) & \ \ >
NOTE — X = 0 — Commande de mouvement av, CW 'v;nte
=1 - Commande de mouvemeymﬁd&itan m
0111 Mode de fonctionnement sans boucle d,écopm{larh& B
(Tous les autres bits sont reserve§)/\
C.8 Données d’exploitation precoM i U
00047 Valeur de commande de po |t|on
Pendant le i enw dispQsi |f d’entrainement avec commande [de position,
les valeurs de co sitiomsongtrahsférées de la commande numérique pu dispositif
d'entraTlT?\men con £ durée programmeée du cycle de I'unité de commnde.
4 Type de changement d’échelle: IDN 000[6
Q Facteur de changement d’éc’helle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN|00078
Résolution de position rotationnelle: [IDN 00079

(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:

-4
— rotationnel = 1x10  degrés

-7 -6
— linéaire = 1x10 mou 1x10 in

%IWmande de position supplémentaire

oooh\

Wctlon est utilisée si un décalage de position supplémentaire est requis pend
de

ant le mode

31
Max. < +2 -1

Résolution de position rotationnelle:
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:

-4
— rotationnel = 1x10  degrés

-7 -6
— linéaire = 1x10 mou 1x10 in

Ctionnement avec commande de position dans le dispositif d’entrainement. Ua valeur de
commaRde—de—posiien—supplémentaire—est—ajottee—a—ta—valew—de—commande—ded position du
dispositif d’entrainement (IDN 00047)

4 Min. = —2°" Type de changement d’échelle: IDN 00076

Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078

IDN 00079
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Table C.1 — Structure of drive operation modes

Bit 15
0 Operation mode defined by the SYSTEM Interface
1 Operation mode defined by manufacturer
Bit 14
0 Cyclic command values
1 Command values via service channel
Bits 13-4 (Reserved)
Bits 3-0
0000 No mode of operation defined A
0001 Torque control /\\ Q\
0010 Velocity control \ \
X011 Position control using position feedback value 1 (motor feedback) < \ \ >
X100 Position control using position feedback value 2 (external fee@l&)\\ y \
X101 Position control using position feedback values 1 and 2 \\/

X110 (Reserved) (7 \)

= 1 — motion control witheut follQwirng distance

NOTE - X = 0 — motion control wnh&;\g digtianc \/ 6

0111 Operating mode without control Ioops \/

(All other bits are reserved.)

C.8 Standdrd operation dm\}

00047 P05|t|on<c/0}1§1 *9 value

During tM ti troI |ve 0 eratl n mode, the position command values are transferred|from the
control un)/t\ the e tlme pattern of the control unit cycle.

4 Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (8.6(1)

4 Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
— linear = 1x10-" m or 1x1078 in

00048 Additive position command value

This IDN is used if an additional position offset is required during position control operation mode in the
drive. The additive position command value is added to the position command value of the drive (IDN
00047).

4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Max. < +231— 1 Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
— linear = 1x10-" m or 1x10-°
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00049 Valeur limite de position positive

La valeur limite de position positive décrit le trajet maximal permis dans le sens positif. La valeur
limite de position positive n’est validée que lorsque toutes les données de position sont
déterminées par rapport au point d’origine de la machine. Les paramétres de polarité de position
(voir IDN 00055) peuvent étre utilisés pour invalider les valeurs limites de position. Lorsque la
valeur limite de position positive est dépassée, le dispositif d’entrainement sélectionne un bit
d’erreur en C1D (IDN 00011).

4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

-4
— rotationnel = 1x10 /deg{és

— linéaire = lxlo_}q{ ou lxlb_\b in

31
Max. < +2 -1

AL OR

00050 Valeur limite de position négative

La valeur limite de position négative décrit le trajet maximal i négatif. La
osition sont
de position
Lorsque la
onne un bit

déterminées par rapport au point d'origine de la ma
(voir IDN 00055) peuvent étre utilisés pour invat

4 D076

00077

N 00078
IDN 00079
oir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

-4
rotationnel = 1x10  degrés

C

-7 -6
— linéaire = 1x10 mou 1x10 in

N Qu
00051 ya’l&{r d%retour&}{sit%\l\oﬁtoydu moteur)
WA

de positi 1 est transmise du dispositif d’entralnement a lal commande
e ttre & la commande numérique d’échelonner les enrggistrements

31 Type de changement d’échelle: IDN 0p076
3 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
M s+2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle:[ IDN 00079
{ p
\ (voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel = 1x10  degrés
— linéaire = 1)(1()_7 m ou 1)(1()_6 in
00053 Valeur de retour de position 2 (retour externe)

La valeur de retour de position 2 est transmise du dispositif d’entrainement a la commande
numérique de maniére a permettre a la commande numérique d’échelonner les enregistrements
et d’afficher, si nécessaire, des informations relatives a la position.

4 Min. = —2°" Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

31
Max. < +2 -1

-4
— rotationnel = 1x10  degrés

-7 -6
— linéaire = 1x10 m or 1x10 in
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00049

Positive position limit value

The positive position limit value describes the maximum allowed distance in the positive direction. The
positive position limit value is only enabled when all position data are based on the machine zero point.
Position polarity parameters (see IDN 00055) can be used to disable the position limit values. When the
positive position limit value is exceeded, the drive sets an error bit in C1D (IDN 00011).

4 Min. = —231 Scaling type: IDN 00076

Max. < +231- 1 Scaling factor: IDN 00077

Scaling exponent: IDN 00078

Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)

Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
— linear = 1x10-7 m or 1x10-6ji

00050

Negative position limit value

The negative position limit value describes the maximum allowed @i i '\d{ection.
The negative position limit value is only enabled when all position‘data a ine zero
point. Position polarity parameters (see IDN 00055) can be i iti I values.
When the negative position limit value is exceeded, the drive<sets anexror 1).

4 Min. = —231
Max. < +231 -1

8.6.1)

00051

Position feedback vyzre\l (mme back)\

N
The position feedba va%eil is transfexed from drive to the control unit so that it is pogsible for
the control unit {b\;{erfo block(gbe,gpin and_displgly position information if necessary.
; 3

4 Scaling type: IDN 00076
Q Scaling factor: IDN 00077

Scaling exponent: IDN 00078
NIV

00053

X

Rotational position resolution: IDN 00079 (seq 8.6.1)
P%‘m‘o\ f%k vé&ue 2 (external feedback)

Preferred scaling:

— rotational = 1x10~* degree
The pgsition feedback value 2 is transferred from the drive to the control unit so that it is pogsible for
the ‘contrel unit to perform block stepping and display position information if necessary.

— linear = 1x10-" m or 1x10-8 in
4 Min. > 23! Scaling type: IDN 00076

Max. < +231 — 1 Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
— linear = 1x10~" m or 1x10-% in
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00055

Paramétre de polarité de position

Ce parameétre est utilisé pour changer les polarités des données de position indiquées pour des
applications spécifiques. Les polarités ne sont pas sélectionnées de maniére interne; elles le
sont de facon externe (c’est-a-dire sur I'’entrée et sur la sortie) d'un systéme en boucle fermée.
L'arbre du moteur tourne dans le sens des aiguilles d'une montre lorsqu’il y a un différentiel
positif de commande de position et qu'aucune inversion n’est programmée.

2

Structure du parametre de polarité de position (voir figure
Bit 0 Valeur de commande de position
0 — non inversée
1 - inversée
Bit 1 Valeur de commande de position supplémentaire
0 — non inversée
1 - inversée
Bit 2 Valeur de retour de position 1

C.4):

O oo inuarcda VAN

1 - inversée
Bit 3 Valeur de retour de position 2
0 — non inversée
1 - inversée
Bit 4 Valeurs limites de position
0 — invalidées

1 — validées
Bits 15-5 (réservés) \
X

IDN 03047 IDN* 00048 IDN 000 0 0 <—| IDN 00081
IDN IDN I% ID IDN IDN
00055| | 00055 9004 04 00085| |[00085
bit 0 bit 1 itQ & > bit 0 bit 1
+/- +/- /\ /- P +/- +/-
Ngulateur de Régulateur de Régulateur de
la bouéle - =1 |a boucle de — |a boucle de
B vitesse couple
ID IDN IDN
IDN OQE 08_?25 00043 Valeur de 00085 Valeur de
b! 3< bit 2 retour de bit 2 -— retoulr de
DN 00b53 f/_ 4. vitesse L couple
\ L> IDN 00040 L> IDN 00084
4
gure C.4 — Paramétre de polarité de position
o089~ [ Distance suivante

Le dispositif d’entrainement utilise les données d’exploitation de cet IDN pour mémoriser la
distance entre la valeur de commande de position et la valeur de retour de position 1/2
appropriée. Calcul de la distance suivante: distance suivante = valeur de commande de position
- valeur de retour de position 1/2.

4

31
Max. < +2 -1

(voir 8.6.1)

L -7
— linéaire = 1x10 m ou

Changement d’échelle recommandé:

-4
— rotationnel = 1x10  degrés

—6_
1x10 in

Min. = —2°" Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
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00055 Position polarity parameter
This parameter is used to switch polarities of reported position data for specific applications. Polarities
are switched outside (i.e. on the input and output) of a closed loop system. The motor shaft turns
clockwise when there is a positive position command difference and no inversion is programmed.
2 Structure of the position polarity parameter (see figure C.4):
Bit 0 Position command value
0 — non-inverted
1 - inverted
Bit 1 Additive position command value
0 — non-inverted
1 —inverted
Bit 2 Position feedback value 1
0 — non-inverted RN
1 - inverted
Bit 3 Position feedback value 2
0 — non-inverted
1 —inverted
Bit 4 Position limit values
0 — disabled
1 - enabled
Bits 15-5 (Reserved)
IDN Q0047 IDN 00048 IDN 00036 IDN 0003 IDN 00081
IDN IDN IDN N\ IDN
00055 | 00055 00043[" | 000 00085 | 00085
kit 0 bit 1 bit{ 0 it 1 bit 0 bit 1
/- +- (\ /_ +/ +/- +-
* sitioh Velocity * Torque
loop loop loop
\/ehul or regulator regulator
I[DN IDN
IDN 00051 ]0Q055 00085 Torgue
| it2 bit 2 Velocity feedback bit 2 feedback
~— pit3 (- value value
IDN 00053 L}t/ +|- -
—» DN 00040 L> IDN 00084
4
igure C.4 — Position polarity parameter
00189 Following distance

The drive uses the operation data of this IDN to store the distance between position command value
and the appropriate position feedback value 1/2.Calculation of the following distance: following distance
= position command value — Position feedback value 1/2

4 Min. = —231

Max. < +231 -1

Scaling type: IDN 00076

Scaling factor: IDN 00077

Scaling exponent: IDN 00078

Rotational position resolution: IDN 00079 (8.6.1)

Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
— linear = 1x10-" m or 1x10-% in
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00057 Fenétre de position

Lorsque la différence entre la valeur de commande de position cumulée et la valeur de retour de
position reste comprise dans les limites de la fenétre de position, les informations sont alors
transmises a la commande numérique pour des calculs supplémentaires selon le mode de
fonctionnement. Lorsque cela est nécessaire, I'état “en position” est affecté a un bit d’état en
temps réel dans I'état du dispositif d’entrainement, puis transmis a la commande numérique (voir

IDN 00305). Se reporter a I'état “en position” (IDN 00336).

4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

-4
— rotationnel = 1x10 /deg{és

— linéaire = lxlo_//vﬂou lxl&in

31
Max. < +2 -1

00058 Débattement inverse \
Le débattement inverse décrit le jeu résiduel entre I?{é\mtk%rg\\pe}xkay)’inversion, par

rapport aux données de position.
t\d\’égz)le: IDN 0p076
t chelle: IDN 00077

31
Max. = +2 -1 gempnt d’échelle: 1N 00078
ton rotationnelle:| IDN 00079

31
4 Min. = -2

chelle recommandé:
-4
el = 1x10  degrés

-7 -6
— linéaire = 1x10 mou 1x10 in

NNV

00060- Sélecteurs positign (poi e c%ng)a nide position 1-16)
00Q75 \
ition_ sexcompqgsent d’un point de changement de position et d'un drapeau
valeur de retour de position est inférieure a la valpur du point
rapeau de changement de position correspondant es{ mis a zéro.
itigh est égale ou supérieure a la valeur du point de chgngement de

Type de changement d’échelle: IDN 0p076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle:| IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

-4
— rotationnel = 1x10  degrés

-7 -6
— linéaire = 1x10 mou 1x10 in

00059 Parameétre de drapeau de changement de position
Bit 0 = point de changement de position 1 (IDN 00060)

Bit 15 = point de changement de position 16 (IDN 00075)

Se reporter aux sélecteurs de position (IDN 00060-00075)
2 Structure du parametre de drapeau de changement de position:
Bit (n) (n=0, ...15)
= 0 Retour de position < point de changement de position (n+1)
=1 Retour de position = point de changement de position (n+1)
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00057 Position window
Where the difference between the accumulated position command value and the position feedback
value remains within the range of the position window, then the information is passed on to the control
unit for further computations depending on the operation mode. When needed, the status 'in position' is
assigned to a real-time status bit within the drive status and then transferred to the control unit (see
IDN 00305). Refer to 'in position' status at IDN 00336.
4 Min. = —231 Scaling type: IDN 00076
Max. < +231 — 1 Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
— linear = 1x10-7 m or 1x10-6ji
/\\ r\
00058 Reversal clearance
The reversal clearance describes the amount of backlash betwe oty and |r@4ersal,
relative to the position data.
4 Min. = —231
Max. < +231 -
8.6.1)
00060— Position switches (posmon switch paqints \>
00075
The position s n swntc point and a position switch flag. If the| position
feedback is les e appropriate position switch flag is set to|0. If the
position feedbagk is équ position switch point, the appropriate position switch flag
is set togx
4 / Scaling type: IDN 00076
) Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see|8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
L — linear = 1x10~7 m or 1x10-%
00059 Positiwch lag parameter

Bit 0 — position-switch-point-1 (DN _00060)
g g A 7

Bit 15 = position switch point 16 (IDN 00075)
Refer to position switches (IDN 00060-00075)

2 Structure of the position switch flag parameter:

Bit (n) (n =0, ...15)
=0 Position feedback < position switch point (n+1)
=1 Position feedback > position switch point (n+1)
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00130 Front positif de la sonde 1

En présence d'un retour externe, le dispositif d’entralnement mémorise la valeur de retour de
position 2 dans le cycle de mesure, dans ce paramétre, a la suite du front positif du signal
d’entrée de la sonde 1 (voir IDN 00401). En I'absence de tout retour externe, la valeur de retour
de position 1 est mémorisée. Cela permet a la commande numérique de lire, ultérieurement,
I'état “front positif de la sonde 17,

4 Min. > —2°t Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Max. < +2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

-4
— rotationnel = 1x10  degrés

-7 -6
— linéaire = 1x10 r‘r}M() in

00§31 Front négatif de la sonde 1
En présence d'un retour externe, le dispositif d’entrainexien i r e retour de
position 2 dans le cycle de mesure, dans ce parametre\a la S ggafif du signal
d’entrée de la sonde 1 (voir IDN 00401). En I'absen valdur de retour
de position 1 est mémorisée. Cela permet a la co } lire, ultg¢rieurement,

I’état “front négatif de la sonde 1".

PO76

00077

N 00078
IDN 00079

31
4 Min. = -2

31
Max. < +2 -1

-4
rotationnel = 1x10  degrés

-7 -6
“ linéaire = 1x10 mou 1x10 in

el

00132 {N ~_

retQurie terispositif d’entralnement mémorise la valeur de retour de

esdre, dans ce paramétre, a la suite du front posi{if du signal
IDX 00402). En I'absence de tout retour externe, la valdur de retour
o, Cela permet & la commande numérique de lire, ult¢rieurement,

Type de changement d’échelle: IDN 0p076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077

31
x.<+2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
4 Résolution de position rotationnelle:| IDN 00079
\ (voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

—4
— rotationnel = 1x10 deqrés

-7 -6
— linéaire = 1x10 mou 1x10 in

00133 Front négatif de la sonde 2

En présence d'un retour externe, le dispositif d’entrainement mémorise la valeur de retour de
position 2 dans le cycle de mesure, dans ce parameétre, a la suite du front négatif du signal
d’entrée de la sonde 2 (voir IDN 00402). En I'absence de tout retour externe, la valeur de retour
de position 1 est mémorisée. Cela permet a la commande numérique de lire, ultérieurement,
I’état “Front négatif de la sonde 2".
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00130 Probe value 1 positive edge
If an external feedback is present, the drive stores position feedback value 2 in the measuring cycle in
this parameter following the positive edge of the input signal of probe 1 (see IDN 00401). If no external
feedback is present, position feedback value 1 is stored. This allows the control unit to read 'probe
value 1 positive edge' at a later time.
4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Max. < +231 -1 .
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 degree
— linear = 1x10~" m or 1x10=8 in
00131 Probe value 1 negative edge
If an external feedback is present, the drive stores position feedback valye 2\in \}cle in
this parameter following the negative edge of the input signal of proke external
feedback is present, position feedback value 1 is stored. This alfows th d 'probe
value 1 negative edge' at a later time.
4 Min. = -231
Max. < +231 -1
8.6.1)
00132 \ (\ )
i ion feedback value 2 in the measuring cycle in
signal of probe 2 (see IDN 00402). If no| external
ack stored. This allows the control unit to redd 'probe
ter the:
Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (seq 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 degree
— linear = 1x10~" m or 1x10=8 in
N\ /
00133 PWIue Z\QeMW edge
If.an exter\nal/éedback is present, the drive stores position feedback value 2 in the measuring cycle in
this parameter following the negative edge of the input signal of probe 2 (see IDN 00402) If nal external

feedback is present, position feedback value 1 is stored. This allows the control unit to read 'probe

value 2 negative edge' at a later time.
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00133 4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

31
(Suite) Max. < +2 -1

-4
— rotationnel = 1x10  degrés

-7 -6
— linéaire = 1x10 mou 1x10 in

00103 Valeur modulo

Si le format modulo est choisi dans le facteur de changement d’échelle des données de position
(IDN 00076), la valeur modulo définit le domaine des données de position. Si cette valeur est
dépassée, la commande numérique et le dispositif d’entrainement/entrainent le calcul du

modulo.
4 Min. = -2°" Type de changemeit d'échllex IDNQP076
31 Facteur de change 8 Z 0077
Max. <+2 -1 Exposant de chahgementdiéc \ 00078
Résolutionde iti i I IDN 00079
(voir 8.6.1)
Chan

ionn

=10
— lin€qjre

A/

00036 Valeur de commande de v@s}e\ {\\ % ( Q ‘\)

Dans le mode de fonctionnement
commande numérique tra re |

d’entrainement dans linterjalle te
numérique.

4 in > — \) Type de changement d’échelle: IDN 00044
Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
: ~ Exposant de changement d’échelle:|IDN 00046

Q Q N (voir 8.6.2)
/\<\ K\

dientrainepient avec commande de la vitesse, la
de commande de vitesse ap dispositif
is dans le temps de cycle de lal commande

-4 -1 -6
— rotationnel = 1x10 min oulk10 s

-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx|10 in/min

Changement d’échelle recommandé:

00037 Md%o%n de vitesse supplémentaire
N\

</\ Laaleur de\,commande de vitesse supplémentaire est un décalage de vitesse sugplémentaire
i doitetre ajouté a la valeur de commande de vitesse.

4\> Min. = —2°" Type de changement d'échelle: IDN 0p044
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
Max. = +2 -1 Exposant de changement d'échelle:[IDN 00046
(voir 8.6.2)

Changement d’échelle recommandé:

) -4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulx1l0 s

-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min

00038 Valeur limite de vitesse positive

La valeur limite de vitesse positive décrit la vitesse maximale autorisée dans le sens positif. Si
la valeur limite de vitesse est dépassée, le dispositif d’entralnement répond en sélectionnant

état “ng, e > Mimite. d@ns le C3D (voir IDN 00013).
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00133

(continued)

4 Min. = -231 Scaling type: IDN 00076
Max. < +231 — Scaling factor: IDN 00077
T Scaling exponent: IDN 00078

Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 degree

— linear = 1x10~7 m or 1x10-

Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)

00103 Modulo value
If the modulo format is selected in the position data scaling factor (IDN 00076), the modulo value
defines the range of all position data. When the modulo value is exceeded, the control unit and the
drive activate the modulo calculation.
4 Min. = —2°+% Statmgtype: 1DN00076
Max. < +231 — Scaling factor: IDN 00077
T Scaling exponent: IDN 00
Rotational position resol(tio 6.1)
Preferred scaling
rotational = 1x{0~4
— linear = 1x30~
00036 Velocity command value
In the velocity control drive operating mode, the n%g)el/éni transfe the\vel/ocity command Yalues to
the drive in the time pattern of the cyr(ol unit},;éleé\'& . 7&
4 Min. > =231 Scaling type: DN 00044
Max. < +231 — ing\factor, IDN 00045
T ling*exponent: IDN 00046 (see 8.6.2)
red scaling:
al = 1x10~4 min~1 or 1x106 51
/\ /\ — linpar = 1x10~% m/min or 1x10-5 in/min
00037 Additive \f\OCItJ’\CCM}(@\Qﬂue
The additive elo |ty comrpandwalue} Mdmonal velocity offset which is to be added to thg velocity
command a e.
4 Scaling type: IDN 00044
Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046 (see 8.6.2)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 min~1 or 1x106 51
\ — linear = 1x10~% m/min or 1x10-5 in/min
N \
00038 Posijtive \Peon/y limit value

The positive velocity limit value describes the maximum allowable speed in the positive direction. If the
velocity limit value is exceeded, the drive responds by setting the status 'ncommand > Mimit in C3D

(see IDN 00013).
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00038 4 Min. 2 0 Type de changement d’échelle: IDN 00044
Max. < +231_1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
(suite) Exposant de changement d’échelle: IDN 00046
(voir 8.6.2)

Changement d’échelle recommandé:

. -4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min  oulx10 s

-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min

00039 Valeur limite de vitesse négative

La valeur limite de vitesse négative décrit la vitesse maximale autorisée dans le sens négatif. Si
la valeur limite de vitesse est dépassée, le dispositif d’entralnement répond en sélectionnant

état “n ;e > Mimite. d@ns le C3D (voir IDN 00013).
TR NET- VI
St Fype-te-changementd > 89044
4 Min. = —2 o > i
Facteur de changem leN{DN 00045
Max. < 0 Exposant de cha | IDN 00046
(voir 8.6.2)
Changement d'é
-6 -1
— rotatignnel X 10 s
-5
- lif@aire 10 ~in/min
00091 Valeur limite de vitesse bipolaire
La valeur limite de vitesse bipolaire déc t e m X|ma|es autorisées daps les deux
sens. Si la valeur limite vitess epags dispositif d’entrainement| répond en
sélectionnant I'état “n ;N e > M le.C3 (v0|r IDN"00013).
4 Min. 2 0 ypeMngement d’échelle: IDN 00044
Max. < +23 -1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
Expgsant de changement d’échelle:|IDN 00046
ir 8.6.2)
>Changement d’échelle recommandé:
-4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulk10 s
-6 -5
% — lindaire =1x 10 m/minoulx|f10 in/min

%

ORI
00040 Vale(/de\go de\‘kﬁs\\)

La valeux de tWtesse est transférée du dispositif d’entrainement a la] commande
nuiérigque,Nafin perméttre a I'unité de commande d’afficher périodiquement la vitegse.

4 \N? > -231 Type de changement d’échelle: IDN 00044
ax. < +231 -1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
</\ Exposant de changement d’échelle:|IDN 00046
\\ (voir 8.6.2)

Changement d’échelle recommandé:

-4 -1 -6
— rotationnel = 1x10 min oulk10 s

. P =5 .
= nneane — L X IU oo X 10 in/min

00041 Vitesse de retour a la position de référence

La vitesse de retour a la position de référence est utilisée pendant la commande de procédure
“retour & la position de référence commmandée par le dispositif d’entrainement” (IDN 00148).
Lorsqu’elle est activée, le dispositif d’entrainement effectue sa propre commande de retour a la
position de référence.

4 Min. = =281 Type de changement d’échelle: IDN 00044
Max. < +231-1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
Exposant de changement d’échelle: IDN 00046
(voir 8.6.2)

Changement d’échelle recommandé:

. -4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulx1l0 s

-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min
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00038

(continued)

Min. =0
Max. s +231 -

Scaling type: IDN 00044

Scaling factor: IDN 00045

Scaling exponent: IDN 00046 (see 8.6.2)
Preferred scaling:

— rotational = 1x10~4 min~

lori1x10-%s
— linear = 1x10~% m/min or 1x10~° in/min

00039 Negative velocity limit value
The negative velocity limit value describes the maximum allowable speed in the negative direction. If
the velocity limit value is exceeded, the drive responds by setting the status 'ncommand > Mimit IN
C3D (see IDN 00013).
4 Min. > —231 Scaling type: IDN 00044 RN
Max. < 0 Scaling facto: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00048 (see
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 0
— linear = 1x10~8fmi 10
00091 Bipolar velocity limit value \ \ \ >
N
The bipolar velocity limit value describes the maxippum allo e€eds both directions. If the
velocity limit value is exceeded, the drive responds by sgtti g th statu Negmmand > Mimi{ in €3D
(see IDN 00013). (\
4 Min. 20 Scafi g type: Ib\l\yo
Max. < +231 — Scaling+factor: IDN §0045
calingyexpo N 00046 (see 8.6.2)
ling:
Q) — Patatidnal = 1x10~* min~1 or 1x10-% s~
f-\ lipéar = 1x10~% m/min or 1x10-5 in/min
00040 VeIocny)e’e{ba value
The velo ck vaI |s tr sfe d from the drive to the control unit in order to allow the control
unit to perlo caII
4 Scaling type: IDN 00044
l Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046 (see 8.6.2)
Preferred scaling:
{ — rotational = 1x10~4 min~1 or 1x10-6 s~
— linear = 1x10~% m/min or 1x10~5 in/min
00041 Haming VM

The homing velocity is used during the procedure command ‘drive controlled homing' (IDN 00148) when

activated. The drive performs its own homing control.

4 Scaling type: IDN 00044
Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent : IDN 00046 (see 8.6.2)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 min~1 or 1x10-6 s~1
— linear = 1x10~% m/min or 1x10~° in/min

Min. > -231
Max. < +231- 1
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00125 Seuil de vitesse n,
Si la valeur de retour de vitesse tombe en deca du seuil de vitesse n,, le dispositif
d’entrainement sélectionne I'état “n,, . < n,” (IDN 00332) dans le C3D.
4 Min. = 0 Type de changement d’échelle: IDN 00044
Max. < +2°1-1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
Exposant de changement d’échelle: IDN 00046
(voir 8.6.2)
Changement d’échelle recommandé:
-4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulx10 s
-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx10 in/min
00043 Parametre de polarité de vitesse
Ce parametre est utilisé pour inverser les polarités des donné tives a des
applications spécifiques. Les polarités ne sont pas commutées hais externe
(sur I'entrée et sur la sortie) d’'un systéme en boucle fermée. 1 ’'ar >e dans le
sens des aiguilles d’'une montre lorsqu’il y a un différenti ositif vitesse et
gu’il n'y a aucune inversion.
2 Structure du parametre de polarité voﬁ*fig re CBS:
Bit 0 — Valeur de la commande
= 0 — non inversée
=1 - inversée
IDN 00036 * IDN 00081
| IDN
<>oo 3 00085
i bit 1
+/- +/-
Régulateur de Régulateur de
boucle de = boucle de
vitesse couple
4 &
| IDN
09043 Valeur d'asservissement | 00085 Valeur d'asservissement
bit 2 de vitesse bit 2 de couple
+/- +/-
v IDN 00040 V IDN 00084

Figure C.5 — Paramétre de polarité de vitesse
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00125 Velocity threshold ny
If the velocity feedback value falls below the velocity threshold ny, the drive sets the status 'nfgedback
< ny ' (IDN 00332) in C3D.
4 Min. 20 Scaling type: IDN 00044
Max. < +231 -1 Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046 (see 8.6.2)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* min~1 or 1x10-6 s~1
— linear = 1x10=% m/min or 1x10-° in/min
00043 Velocity polarity parameter

This parameter is used to switch polarities of velocity data for specific appli
switched internally but externally (on the input and output) of a closed lo
turns clockwise when there is a positive velocity command difference an

jons. Polaritie

are not
tor shaft

Bit 0 — Velocity command value
= 0 — non-inverted
=1 —inverted

=0 — non-inverted
=1 —inverted

Bit 2 — Velocity feedback value
=0 - non- mverted
=1- |n

Bits 15-3 (rese ed)

Bit 1 — Additive velocity command value

2 Structure of velocity polarity parameter (see figur

C.

C)

N 00036 * * IDN 00037 |\ ID 80 IDN 00081
IDN | IDN IDN
00043| f000 00 00085
bit 0 ’\%\1/\ o bit 1
+ +/* +/- +/-
loci Torque
| - - loop ——
\r/e}ﬂ tor requlator
IDN
) 00085 Torque
Velocity feedback bit 2 feedback
value value
+/-
* IDN 00084

Figure C.5 — Velocity polarity parameter
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00157

Fenétre

de vitesse

Tous les drapeaux d’état qui varient en fonction de la vitesse sont sélectionnés par le dispositif
d’entrainement lorsque les valeurs respectives liées a la vitesse sont dépassées et que la valeur
de vitesse mesurée se situe dans les limites de la fenétre de vitesse (voir figure C.6).

4

Min. =0
31
Max. < +2 -1

Type de changement d’échelle: IDN 00044
Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
Exposant de changement d’échelle: IDN 00046
Changement d’échelle recommandé:

. -4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulx1l0 s

-6 -5
— lingaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min

Vitesse

Fenétrg

Le drap

comprig

4

/N
v A
| [ Fenétre de vitesse |
- Xite e référence
| [ Fenétre de vitesse
.
__

e de vitesse est sélectionné lorsque la valeur de retour dg

nétre de vitesse

la vitesse est

001

24

AN
né}\eMobilisation

We d’'immobilisation décrit I'importance de I'écart de la vitesse par rapport a “Q”. Si la valeur
de retour de vitesse se situe dans les limites de la fenétre d'immobilisation| le dispositif

d’entrainement sélectionne I'état “n

retour —

0” (IDN 00331).

4

Min. =0
31
Max. £ +2 -1

Type de changement d’échelle: IDN 00044
Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
Exposant de changement d’échelle: IDN 00046

Changement d’échelle recommandé:

. -4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulx1l0 s

-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min
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00157 Velocity window

All velocity dependent status flags are set by the drive when the respective velocity related values are
exceeded and the measured velocity value falls within the velocity window (see figure C.6).

4 Min. 2 0 Scaling type: IDN 00044
Max. < +231 -1 Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046

Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 min~1 or 1x10-6 s~
— linear = 1x10~8 m/min or 1x10~5 in/min

. A S~

| Velocity window

— Reference \elotit

|
Velocity window

AR S

S
UV t
Figure C.6 — Ex mp%el ity Wi
Reference velofity = 100 min~1
Velocity windoy = 10 mi@
The status flag|(IDN 0033M e ve dback value is between 90 min~! and 110 min~1.

00124 StaN\W{]d\O‘Q

The&}\anmin ow\q%ibes the amount of the deviation of the velocity from 0. If the| velocity

2\

/f}ed{ ck W Is within the standstill window the drive sets the status n feedpack = 0 (IDN 003B1).

\Mi}a./z 0 Scaling type: IDN 00044

Max. < +231 -1 Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046
Preferred scaling:

— rotational = 1x10~* min~t or 1x107° s=+
— linear = 1x10~% m/min or 1x10~° in/min
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00080 Valeur de commande de couple
Pendant le mode de fonctionnement avec commande de couple du dispositif d’entrainement, les
valeurs de commande de couple sont transférées de la commande numérique au dispositif
d’entrainement.
2 Min. = —2°° Type de changement d’échelle: IDN 00086
15 Facteur de changement d’échelle: IDN 00093
Max.<+2 -1 Exposant de changement d'échelle: IDN 00094
(voir 8.6.3)
Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple du moteur
(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm
00Q8%t Vateurdecommrade de toupte SuppteTeTtaiTe [
Il s’agit d'une fonction supplémentaire pour la commande , qe co(p d§w\ le dispositif
d’entrainement. La valeur de commande de couple supplémghtajre _est \ajoutée aNa valeur de
commande de couple (IDN 00080), dans le dispositif d’entrainement.
2 Min. = —2°° Type de ¢ "&chelle: IDN 00086
15 Facteur de echele,/IDN 00093
Max.s+2 -1 ¢ - 1QN 00094
LI moteur
< ¢
00482 Valeur limite de couple posmf

La valeur limite de couple positif | ximal dans le sens positif. Si la v

imite 1eN¢0
ntra| e

hleur limite de

couple est dépassée, le disposi t sélectionne l'état “T = T,.,."|dans le C3D
(IDN 00013)<9\
2 Type de changement d’échelle: IDN 00086

Facteur de changement d’échelle: IDN 00093

Exposant de changement d’échelle: IQN 00094
Q (voir 8.6.3)

Changement d’échelle recommandé:

— pourcentage = 0,1 % du couple dy moteur

(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm

R

ite de couple négatif limite le couple maximal dans le sens négatif. Si |

h valeur limite

e couple est dépassee, le dispositif d’entrainement sélectionne I'état “T = T, .. " dans le C3D
(ID 013)
2 s Fype-te-ehangementaéehete+BN-00086
Max. < 0 Facteur de changement d’échelle: IDN 00093

8.6.3)
Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple d
(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm

Exposant de changement d’échelle: IDN 00094 (voir

u moteur

00092

Valeur limite de couple bipolaire

La valeur limite de couple bipolaire limite symétriquement le couple maximal dans |
Si la valeur limite de couple est dépassée, le dispositif d’entrainement sélection

" dans le C3D (IDN 00013).

Ilmne

es deux sens.
ne l'état “T =
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00080 Torque command value

During the torque control operation mode of the drive, torque command values are transferred from the
control unit to the drive.

2 Min. > =215 Scaling type: IDN 00086
Max. < +215 — 1 Scaling factor: IDN 00093
Scaling exponent: IDN 00094 (see 8.6.3)
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)
— rotational = 0,01 Nm

00081 Additive torgue command value RN
[
This is an additional function for torque control in the drive. The additive forgue mr\n\axd value is
added to the torque command value, (IDN 00080), in the drive. /\ C\
2 Min. > =215 Scaling type: IDN 00086

Scaling factor: IDN
Scaling exponent:
Preferred scalirfox

Max. < +215 -1

00082 Positive torque limit value /\ /\\ >

The positive torque limit value limits\the XImum rquwgtive direction. If the torgue limit
value is exceeded, the drive sets the status imit N\ C3D 00013).

type; IDN 00086

2 Min. = 0
Maxas +215 -1 or: IDN 00093
calingyexponent: IDN 00094 (see 8.6.3)
red scaling:
percentage = 0,1 % of motor torque
x (see IDN 00111, 00196)
— rotational = 0,01 Nm

NASAOOR Y

00083 Negative }méw\lin\m{% \/\

The negative tyrqug limi ths the maximum torque in the negative direction. If the torque limit
valg%s&ed , the drivessets the status 'T = Tjjmijt' in C3D (IDN 00013).
AN Mia. 2§2/15 Scaling type: IDN 00086
4 Max < 0 Scaling factor: IDN 00093
Scaling exponent: IDN 00094 (see 8.6.3)
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)
— rotational = 0,01 Nm
00092 Bipolar torque limit value

The bipolar torque limit value limits the maximum torque symmetrically in both directions. If the torque
limit value is exceeded, the drive sets the status 'T = Tjjmjt' in C3D (IDN 00013).
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00092 2 Min. =2 0 Type de changement d’échelle: IDN 00086

(suite) Max. < +2°° - 1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00093
Exposant de changement d’échelle: IDN 00094 (voir
8.6.3)

Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple du moteur
(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm

00084 Valeur de retour de couple

La valeur de retour de couple est transférée du dispositif d’entrainement a la commande

numérique.
2 Min. = —27° Type de changement d’échelle: IDN 00086
15 Eacteur de changement d*échelle: IDN 00093
Max.<+2 -1 Exposant de changement d'échetezION 00094 (voir

8.6.3)
Changement d’'é
— pourcentage\= 0

>hoteur
(IDN 0 RN
— rotatioqnel =

N\ YO

00085 Paramétre de polarité de couple \ \\/

Ce parameétre est utilisé pour inverser les polaritéshdes dQnnées_de eouple rapportéles relatives a

des applications spécifiques. Les polajités\ne as mmutées de maniére [interne, mais
@oucl

dans le sens des aiguilles ardr_di

externe (sur l'entrée et sur fermée. L'arbre du [noteur tourne
tiel positif de commapde de couple
et qu’il n'y a aucune inversion,

2 Structure d polatité de couple (voir figure C.7):

Bit 0 — Valéur de_commagpde _du cquple
N

u couple supplémentaire

IDN 00080 * * IDN 00081
IDN IDN
00085( | 00085
bit 0 bit 1
+/- +/-
Régulateur
de boucle [—w
de couple
IDN
00085 Valeur
bit 2 de retour
- de couple
‘ IDN 00084

Figure C.7 — Paramétre de polarité de couple



https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

1491 0O IEC:1995

— 397 -

00092

(continued)

2 Min. =0

Max. < +215 - 1

Scaling type: IDN 00086
Scaling factor: IDN 00093
Scaling exponent : IDN 00094 (see 8.6.3)
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)
— rotational = 0,01 Nm

00084 Torque feedback value
The torque feedback value is transferred from the drive to the control unit.
2 Min. > —215 Scaling type: IDN 00086
15 _ Scaling factor: IDN 00093
Max. < +2 1 Qr‘nling exponent: IDN_00094 (s 3 6)
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % otqQr torgque
(see IDN 00111, 0019
— rotational = 0,
00085 Torque polarity parameter \ \ \ >

shaft turns clockwise when there is a positive torgﬂe\ m

oop system. T
Nere e and no inversion.

applications. Polarities

he motor

Bit 1 — Additive torgue c
=0 — non-inyerte

manawalye

r (se fi@c 7);

N

IBN'BO080

* IDN 00081

IDN IDN
00085 00085
bit 0 bit 1
+- +/-
Torque
loop —
Tegutator
IDN
00085 Torque
bit 2 g g feedback
m value
‘ IDN 00084

Figure C.7 — Torque polarity parameter
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00126 Seuil de couple T,
Si la valeur de retour de couple dépasse le seuil de couple ny, le dispositif d’entrainement
sélectionne I'état “T > T " dans le C3D (IDN 00333).
2 Min. 2 0 Type de changement d’échelle: IDN 00086
Max. < +2°° Facteur de changement d’échelle: IDN 00093
Exposant de changement d’échelle: IDN 00094 (voir
8.6.3)
Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple du moteur
(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm
00155 Compensation de couple de frottement
La compensation de couple de frottement est introduite en sup e commande
de couple. Pendant I'opération d’addition, il est nécessaire de couple de
frottement et la valeur de commande de couple soient uction de la
compensation de couple de frottement aide a corriger le<frotte élgration depuis
la position d'arrét et pendant les inversions de sens. N
2 Min. = 0 changen \l\df\é;:\hee}e: IDN 00086
Max. < +2°° - 1 changementdéchelle: IDN 00093
ngement d’échelle: IQN 00094
échelle recommandé:
= 0,1 % du couple dp moteur
OLY1, IDN 00196).
= 0,01 Nm
00163 Contrepoids d’équilibrage \ (\
Ce parameéte }X@ilisé rep amm le contrepoids (couple) des axe$ positionnés
verticaleﬂent usp durslda lexSens effectif positif ou négatif.
2 - ! Type de changement d’échelle: IDN 00086
Facteur de changement d’échelle: IDN 00093
Exposant de changement d’échelle: ION 00094
(voir 8.6.3)
Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple dy moteur

(IDN 00111, IDN 00196).

— rotationnel = 0,01 Nm

NV

awco mande d’accélération

i

a valeur de commande d'accélération peut étre transférée sur demande de
numérjgue, sous forme de données cycliques ou par I'intermédiaire de la voie de ser

a commande
ice.

4 MHTT _431 Tyr\n de r‘hnngnmnnf d'échelle. IDN 00160
o 31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00161
Max. < +2 -1 Exposant de changement d'échelle: IDN 00162
(voir 8.6.4)
Changement d’échelle recommandé:
-3 2
— rotationnel: =1 x 10 rad/s
s -6 2
— linéaire =1x 10 m/s
00136 Valeur limite d’accélération positive
Le paramétre d’accélération positive limite la capacité d'accélération maximale du dispositif
d’entrainement a la valeur programmée. Si la vitesse augmente, on parle d’accélération positive.



https://iecnorm.com/api/?name=e023d54e1957c228457a79ff96cda2be

1491 0O IEC:1995 — 399 -

00126 Torque threshold Ty
If the torque feedback value exceeds the torque threshold n y, the drive sets the status 'T = Ty' in C3D
(IDN 00333).
2 Min. 20 Scaling type: IDN 00086
Max. < +215 Scaling factor: IDN 00093
Scaling exponent: IDN 00094 (see 8.6.3)
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)
— rotational = 0,01 Nm
00155 Eriction toraue caomnpensation /\
} f 1
The friction torque compensation is overlaid additively to the torque comm ncN/al Durisg [addition,
the friction torque compensation and torque command value need to have’theNsame clusion
of friction torque compensation helps compensate for the frictional grip ; from
standstill, and during reversals.
2 Min. 2 0
Max. < +215 -
00163 Weight counterbalance
This parameter is used to program the cou terbalace (torque) of vertically positioned (hanging) axes in
the positive or negative effective dir t|on
2 )Scalln type: IDN 00086
Scabirfg factor: IDN 00093
Scaling exponent: IDN 00094 (see 8.6.3)
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)
— rotational = 0,01 Nm
00194
The ccel n.eomm alue can be transferred on demand by the control unit as cyclic ddta or via
4t /}e\ge V|C§r\annel
\ \M}l{Z 231 Scaling type: IDN 00160
Max. < +231 — 1 Scal!ng factor: IDN 00161
Scaling exponent: IDN 00162 (see 8.6.4)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~° rad/s
— linear = 1x10~% m/s?
00136 Positive acceleration limit value

programmed value. If the velocity increases it is said to be a positive acceleration.

The positive acceleration parameter limits the maximum acceleration ability of the drive to the
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00136
(suite)

4 Min. =2 0 Type de changement d’échelle: IDN 00160

Max. < +231_1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00161
Exposant de changement d’échelle: IDN 00162 (voir
8.6.4)

Changement d’échelle recommandé:

-3 2
— rotationnel: =1 x 10 rad/s

S, -6 2
— linéaire=1x10 m/s

00137

Valeur limite d’accélération négative

Le parametre d'accélération négative limite la capacité d’accélération maximale du dispositif
d’entrainement a la valeur programmée. Si la vitesse diminue, on parle d’accélération négative.

4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00160
o Facteur de changement g"&chelle: IDN 00161

A= Exposant de change N 00162 (voir
8.6.4)
Changement d'é

— rotationnel:
- IlnealzN

00138

Valeur limite d’accélération bipolaire

Le paramétre d’'accélération bipolaire limi aC| \a%cils?tlon maximalgd du dispositf
d’entrainement symetnquementalavale/W\p og dans les X sens.

Type de*changemment d’échelle: IDN 00160

Faggeur gement d’échelle: IDN 00161

Exposant de¢/changement d’échelle: IOQN 00162 (voir
6.4)

Changement d’échelle recommandé:

-3 2
rotationnel: =1 x 10 rad/s

S, -6 2
— linéaire=1x10 m/s

N

00942

] la p sition de référence est requise par le dispositif d’entrainement si la
our a la position de référence commandé par| le dispositif
est activée.

Type de changement d’échelle: IDN 00160

-1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00161
Exposant de changement d’échelle: IOQN 00162 (voir
8.6.4)

Changement d’échelle recommandé:

-3 2
— rotationnel: =1 x 10 rad/s

S, -6 2
— linéaire=1x10 m/s

00146

Commande de procédure de retour a la position de référence sous le contréle de la commande
numeérique

Lorsque la liaison principale sélectionne et valide la commande de procédure de retour a la
position de référence sous le contréle de la commande numérique, le dispositif d’entrainement doit
réagir en intervenant sur les signaux programmeés ou affectés (validation de retour a la position de
référence IDN 00407, interrupteur de retour a la position de référence IDN 00400, impulsion de
marqueur de référence de systéme de retour).

Lorsqu’il atteint Il'impulsion du marqueur approprié du systéeme de retour, le dispositif
d’entrainement doit mémoriser la valeur de retour de position dans la position correspondante du
marqueur (IDN 00173 et IDN 00174). En outre, le dispositif d’entrainement doit sélectionner le
signal “enregistrement de I'impulsion du marqueur de référence” (IDN 00408). Par la suite, le
dispositif d’entralnement accuse réception de la commande de procédure, si celle-ci a été
effectuée correctement.
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00136

(continued)

4 Min. 20 Scaling type: IDN 00160
Max. < +231 -1 Scaling factor: IDN 00161
Scaling exponent: IDN 00162 (see 8.6.4)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~3 rad/s?

— linear = 1x10~% m/s?

00137

Negative acceleration limit value

programmed value. If the velocity decreases it is said to be a negative acceleration.

The negative acceleration parameter limits the maximum acceleration ability of the drive to the

4 Min. = -231 Scaling type: IDN 00160
Max. <0 Scaling factor: IDN 00161

SCdlllg expaorierit. TDIN ' UULO0Z (S @
Preferred scaling: \
— rotational = 1x10~ x
— linear = 1x10-% m/szd)K

00138

Bipolar acceleration limit value /\\ \

The bipolar acceleration parameter limits the maximum a ratiQn ability \he\dy>e symme
the programmed value in both directions.

rically to

4 Min. =0
Max. < +231 -

\

00042

(N
Homing acceleratio< /_\\ \) ‘\>

The homing ac ration_is ne r|ve the procedure command 'drive controlled
(IDN 00148) is gctiv

homing'

4 Scaling type: IDN 00160

X, < +23%F % Scaling factor: IDN 00161
Scaling exponent: IDN 00162 (see 8.6.4)
Preferred scaling:

— rotational = 1x10-3 rad/s?
— linear = 1x10~% m/s?

’/%/\

NI RN

00146

7

\(‘Q]Wt ontrolled homing procedure command

master sets and enables the control unit controlled homing procedure command the
to react o) programmed or assigned signals (homing enable IDN 00407, home switch ID

lirive has
N 00400,

refeérence marker pulse of the feedback system).

Reaching the appropriate marker pulse of the feedback system the drive has to store the
feedback value in the corresponding marker position (IDN 00173 and IDN 00174). Furthermore

acknowledges the procedure command as performed correctly.

position
the drive

has to set the signal "reference marker pulse registered" (IDN 00408). Afterwards the drive
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00146 La commande de procédure engendre une erreur dans l'accusé de réception de la commande de
(suite) procédure lorsqu’une erreur se produit dans le C1D.
2 Structure de la commande de procédure de la position de référence sous le
contréle de la commande numérique: voir tableau 16, 7.4.4.
Structure d’accusé de réception de la commande de procédure: voir tableau 17,
7.4.4.
00171 Commande de procédure de calcul de déplacement
Lorsque la liaison principale sélectionne et valide la commande de procédure de calcul du
déplacement, le dispositif d’entraifnement tient compte des parameétres suivants:
- distance de référence 1/2 (IDN 00052/00054);
- écart de référence 1/2 (IDN 00150/00151);
- position du marqueur A et position du marqueur B (IDN 00
pour calculer le déplacement entre I'ancien et le nouvea e rdonnées de
commande/retour.
Le déplacement calculé est mémorisé dans les parametre
- paramétre de déplacement 1 (IDN 00175, re
- paramétre de déplacement 2 (IDN 00176, refo
Dans le paramétre de retour a la position de référence électionne le
systeme de retour pour lequel le déplacemerit doi
La commande de procédure gngendre ine S S tommande de
procédure lorsque le dispogitif i ifi JE e.
Pour plus de détails, voir 11.3\
2 Structure dg comman protédure de calcul de déplacement: vqir tableau 16,
7.4.4.
Structure d ccu@qéce iohde la commande: voir tableau 17, 7]4.4.
N
00172 Commar{}a\de/bﬂq:édurgﬁe\dé\me\mMar rapport au systeme de coordonnées de référence

//

L sélectighne et valide la commande de procédure de déplacement par
p mmute sur le
sélectionnant

de valeur de

arfde de procédure est activée, I'unité de commande commute sur le systéme de valeur
référencée et signale cet état de fait en sélectionnant simultanément le bit “état de valeur de

rmer le dispositif d’entrainement de la commutation en temps réel, le bit “étaf de valeur de
de de position” doit étre affecté a un bit de commande en temps réel.

e bit—&tar de vateur e Commande dg postion—doit ere Selecionme par_ta_commande numérique

indépendamment du mode de fonctionnement.

La commande de procédure est exécutée en séquence par le dispositif d’entrainement, dés que les bits “état
de valeur de retour de position” et “état de valeur de commande de position” sont mis a un. Il n’existe
aucune séquence définie pour sélectionner les bits.

Pour plus de détails, voir 11.3

2 Structure de la commande de procédure de déplacement par rapport au systeme de
coordonnées de référence: voir tableau 16, 7.4.4.
Structure d'accusé de réception de commande: voir tableau 17, 7.4.4.
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00146

(continued)

When an error of C1D occurs, the procedure command results in an error in the procedure command
acknowledgment.

2 Structure of the control unit controlled homing procedure command: see table 16,
7.4.4.
Structure of procedure command acknowledgment: see table 17, 7.4.4.

00171

Calculate displacement procedure command

When the master sets and enables the procedure command "calculate displacement” the drive takes
the parameters:

— reference distance 1/2 (IDN 00052/00054);

—reference Offset 1/2 (IDN {1(11‘—'\{]/0(11‘—'\1)' /\

— marker position A and marker position B (IDN 00173/00174);

into account to calculate the displacement between the old

ew (ref?nced)
command/feedback system.
The calculated displacement is stored in the parameters
— displacement parameter 1 (IDN 00175, motor feedback);
— displacement parameter 2 (IDN 00176, external feedback

In the homing parameter (IDN 00147, bit 3) it is seleCted fo i . system the displacement
has to be calculated.

When the drive recognizes the dispfacement {nvalid, the p gommand results in ar} error in
the procedure command acknowledgmenty

For more details see 11.3.

2 Structure of the ca culat ispla nt p cedure command: see table 16, 7.4.4.
StrU}\ure of comm nd agknowled e table 17, 7.4.4.

PR

00172

N
Displacement to[hwkre%xqwed y emwe/fz}ommand

When thg’mastexsets any enable tf@dure command "displacement to the referenced |system",
the drive € sition feedback system and marks this by setting simultaneously
the bit "position f " (DN 00403).

5" has to
nd value
0404).

as to be

rom the

operation mode.

The procedure command is performed orderly by the drive as soon as the bits "position feedback value
status" and "position command value status" are set to 1. There is no fixed sequence to set the bits.

For more details see 11.3.

2 Structure of the displacement to the referenced system procedure command: see
table 16, 7.4.4.
Structure of command acknowledgment: see table 17, 7.4.4.
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00191

Annulation de la commande de procédure de retour a la position de référence

Lorsque la liaison principale sélectionne et valide la commande de procédure “annulation du point
de référence”, le dispositif d’entrainement remet & zéro le bit “état de valeur de retour de position”
(IDN 00403) et les valeurs de retour de position ne sont plus déterminées par rapport au point de
référence. La commande de procédure est exécutée en séquence par le dispositif d’entrainement,
dés que le bit “état de valeur de retour de position” est remis a zéro.

2 Structure d’annulation de la commande de procédure de retour a la position de
référence: voir tableau 16, 7.4.4.

Structure d’accusé de réception de commande: voir tableau 17, 7.4.4.

00148

Commande de procédure de retour a la position de référence sous le contréle du dispositif
d’entrailnement

Lorsauela liaison—principale_sélectionne et valide la _commande—d ute—d
M ™ ™

retour a la

[a¥da¥a)
P

ernier lance
la vitesse de

Yo le bit “état
procédure
a position de

position de référence sous le controle du dispositif d’entr
automatiguement une commande de Q

de retour a la position de référence est programmee dan
référence” (IDN 00147).

Aprés avoir dépassé I'impulsion du marqueur de ref
tenant compte de Iacceleratlon de retour a la positi

se rapporte au point de référence de
situation en sélectionnant le bit “état dg

du’signal de retour de position. De ce fait, 19
pas sélectionné.

nt s’arréte en
de procédure
est exécutée
ur de position
nnonce cette

tion réelle qui
He commande
de service et
ommande de
hmande et le

leur de retour
bit de valeur

b I'accusé de

tructuré de commande de procédure de retour a la position de réfé
conyréle du dispositif d’entrainement: voir tableau 16, 7.4.4.
ucture d’accusé de réception de commande: voir tableau 17, 7.4.

rence sous le

52

00(

N
Distan\;g de référence 1

CMmétre donne la distance entre le point zéro de la machine et le point de

référence par

—~a valeur 1 du

rabBott-a-—tretou—axterne.
Ll i T

retour de position est calculée avec:

Apresta-—brocddiute—de—teto—ata-—position-de-trdfdrence.
g g g

la distance de référence 1;
I’écart de référence 1 (IDN 00151);
la position du marqueur A/B (IDN 00173/00174).

Type de changement d’échelle: IDN 00076

Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

31
-2
1

-1

Min. =

3
Max. < +2

-4
— rotationnel: =1 x 10 degrés

-7 -6
— linéaire=1x10 moulx10 in
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00191 Cancel reference point procedure command

When the master sets and enables the procedure command "cancel reference point" the drive resets
the bit "position feedback value status" (IDN 00403) and the position feedback values are not
referenced to the reference point any more.

The procedure command is performed orderly by the drive as soon as the bit "position feedback value
status" is reset to 0.

2 Structure of the cancel reference point procedure command: see table 16, 7.4.4.
Structure of command acknowledgment: see table 17, 7.4.4.

00148 Drive controlled homing procedure command
he drive
N 00041)
eedback
in the
as the
tion into
account. The procedure command "Drive controlled homing" rive has
stopped and the position feedback value is referred to he drive
announces this by setting the bit "position feedback va
The drive internally calculates the actual positign 3 whi eference
marker pulse and the control unit reag iti ive via the
service channel and switches the/poshiion gommand val Y thi iti d value.
Afterwards the procedure command™ lommand
values of the control unit.
ck value
and the marker pulsing of the positio . r iti " bit wjll not be
set.
When an error ommand

acknowledgment.

For mor;xﬁé@ls ee clau

2 \/ ructurd\of-thexdrivesconfrolled homing procedure command: see table 16, 7{4.4.
(\ trdctyre ofl\go, ng’acknowledgment: see table 17.7.4.4.

<A\

00052 Refg(e}s‘i}g&\ \ \

is para ete rlbe\'t/e distance between the machine zero point and the reference point related
. After the homing procedure, the position feedback value 1 is calculated by:

— ITarkerl pUbiLiUll AID (IDNUUL7S/UULT4).

4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Max. < +231 — Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 degree

— linear = 1x10~7 m or 1x10-
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00054 Distance de référence 2
Ce parameétre donne la distance entre le point zéro de la machine et le point de référence par
rapport au retour externe. Apres la procédure de retour a la position de référence, la valeur 2 du
retour de position est calculée avec:
- la distance de référence 2;
- I’écart de référence 2 (IDN 00151);
- la position du marqueur A/B (IDN 00173/00174).
4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Max.<+2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle re€ommandé:
-4
— rotationnel: =1 degré
_7 2
— linéaire = 1 ¥ 20\ m o1, x0” Yo
00150 Ecart de référence 1 Q \ \ >
)
Ce parameétre décrit la distance entre I'impulsion dudnarq aférence de retour de position 1
et le point de référence.
Pour plus de détails, voir I'article 11. m
Min. > —2°t \‘F}p ement’d’échelle: IDN 00076
3 a cha ement d’échelle: IDN 00077
Max. < +2/ - Ex05s ngement d'échelle: ION 00078
Résklution de position rotationnellef IDN 00079
v0|r
gement d’échelle recommandé:
—/rotationnel: = 1 x 10 degrés
/\ /\ . — linéaire=1x10 'moulx10 _in
00151 Ecart d{rew \ \
éﬁ} it la tistan M I'impulsion du marqueur de référence de retoul de position 2
et in e.
Pg(r\g de'détai ticle 11
4 in}_fl Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Max. <+2 -1 Exposant de changement d’échelle: IOQN 00078
</\ Résolution de position rotationnellef IDN 00079
x (voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel: =1 x 10 degrés
-7 -6
— linéaire =1 x10 moulx10 in

00147

Paramétre de retour a la position de référence

Ce paramétre est utilisé pour aligner les séquences pendant la procédure de retour a la position de
référence de l'installation, de la commande numérique ou du dispositif d’entrainement.

En ce qui concerne la commande de procédure de retour a la position de référence sous le
contréle du dispositif d’entrainement, seul le bit 0, le bit 1, le bit 2, le bit 3, le bit 5 et le bit 6 sont
applicables. En ce qui concerne la commande de procédure de retour a la position de référence
sous le contréle de la commande numérique, seuls le bit 1, le bit 2, le bit 3 et le bit 4 sont

applicables.
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00054 Reference distance 2

This parameter describes the distance between the machine zero point and the reference point related
to the external feedback. After the homing procedure, the position feedback value 2 is calculated by:

— reference distance 2;
— reference offset 2 (IDN 00151);
— marker position A/B (IDN 00173/00174).

4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Max. < +231 — Scaling factor: IDN 00077
T Scaling exponent: IDN 00078

Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)

Preferred scaling:
— rotational = 1x10~% degre
— linear = 1x10=" m or 1x¥0=%n /™~

00150 Reference offset 1

This parameter describes the distance between the reference rkex pu stﬁ\po {tion dbafk 1 and
the reference point.

For more details see clause 11.

Min. = -231
Max. < +231 -

8.6.1)

7 m or 1x10-6

00151 Reference offset 2 \

This parameter S\the distang€be M reference marker pulse of position feedbafk 2 and
the refere g€ p
For more d e clau

231

4 Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (se¢ 8.6.1)
Preferred scaling:

4 — rotational = 1x10~4 degree
— linear = 1x10~" m or 1x10=% in

NS

00147 Haming paranieter

This parameter is used to align sequences during the homing procedure with the installation of the
plant, the control unit or the drive.

For the drive controlled homing procedure command only bit 0, bit 1, bit 2, bit 3, bit 5, and bit 6 apply.
For the control unit controlled homing procedure command only bit 1, bit 2, bit 3, and bit 4 apply.
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00147 2 Structure du parametre de retour a la position de référence:
(suite) Bit 0: Sens de retour a la position de référence
0 — positif: I'arbre du moteur tourne dans le sens des aiguilles d’'une montre
1 — negatif: 'arbre du moteur tourne dans le sens contraire des aiguilles
d’une montre
Bit 1: Impulsion de marqueur de retour de position
0 — premiere impulsion du marqueur aprées le front positif de I'interrupteur
de retour a la position de référence (IDN 00400)
1 — premiére impulsion du marqueur apres le front négatif de I'interrupteur
de retour a la position de référence (IDN 00400)
Bit 2: Sélecteur de position de référence (IDN 00400)
0 — connecté a la commande numérique
1 — connecté au dispositif d’entrainement
Bit 3: Retour a la position de référence
0 — utilisant le retour du moteur
1 — utilisant le retour externe RN
Bit 4: Interprétation dans le dispositif d’entrainemen
0 — interrupteur de retour a la position de ré V)
1 — validation du retour a la position de r
Bit 5: Evaluation de I'interrupteur de retour a |
0 — évalué
1 — non évalué
Bit 6 Evaluation de I'impulsion du m
0 — évalué
1 - non évalué
(tous les autres bits sont résefé)\
O &/
00173 Position du marqueur A /\& X\// (\\ \>
Lorsque le dispositif d’entralnem i i I’imw marqueur de référence| de retour de
position 1/2, pendant le retoix_a | itipn\de refé e, il mémorise la valeur|de retour de
position 1/2 temporaire non péférencée, le paramétre “position du marqueur A”.
4 Min. > _23 Q ypg de changement d’échelle: IDN 00076
31 F&cteur de changement d’échelle: IDN 00077
Y. £ +IN_ >Exposant de changement d’échelle: IQN 00078
Résolution de position rotationnellef IDN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
Q — rotationnel: =1 x 10 N degrés
/\ — linéaire=1x10 'moulx10 _in
00174 \%é?\ior\qu\ngrqu rB
\&io duMueur B est utilisée en complément pour permettre au retour|a codage de
</\ c¢e de galculer la position absolue rapportée au point zéro du systéme de refour. Avec les
\ es.de fetour a codage de distance, il y a des groupes de deux impulsions dg marqueur de
e. Le premier est lié a la position du marqueur A, le second a la position du marqueur B.
le dispositif d’entrainement identifie I'impulsion du marqueur de référence| de retour de
position a codage de distance 1/2 pendant le retour a la position de référence, il mémorise la

marqueur B”.

valeur de retour de position 1/2 temporaire non référencée, dans le paramétre “position du

4

Type de changement d’échelle: IDN 00076

Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

) 31
Min. = -2

31
Max. <+2 -1

-4
— rotationnel: =1 x 10 degrés

-7 -6
— linéaire=1x10 moulx10 in
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00147

(continued)

2 Structure of homing parameter:
Bit 0: Homing direction

0 — positive: motor shaft turns clockwise

1 — negative: motor shaft turns counter-clockwise
Bit 1: Position feedback marker pulse

1 — first marker pulse after the negative edge of the home switch (IDN
Bit 2: Home switch (00400)

0 — connected to the control unit

1 — connected to the drive
Bit 3: Homing

0 — using motor feedback

1 - using external feedback
Bit 4: Interpretation in the drive

0 — home switch and homing enable (IDN 00407) RN

0 — first marker pulse after the positive edge of the home switch (IDN 00400)

00400)

1 — homing enable only
Bit 5: Evaluation of home switch

0 — home switch is evaluated
1 — home switch is not evaluated
Bit 6 Evaluation of position feedback marker puls
0 — marker pulse is evaluated
1 — marker pulse is not evaluated
(all other bits are reserved) <\ \

ZERNSRHN

00173 Marker position A ( O \/
L\ A
When the drive recognizes the referefice mar pul \é osit(on)feedb k 1/2 during homing]|it stores
the momentaneous not referenced fQositiog feedback(value /2% e ameter marker positior] A.
4 Min. = -231 ing type™NDN 00076
Max. < +231 — 1 ling“tactor: IDN 00077
nent: IDN 00078
osition resolution: IDN 00079 (see B.6.1)
d scaling
tational = 1x10~* degree
(N linear = 1x10=" m or 1x10=5 in
00174 Marker W\/\ \ \
sitiol\B 5\ used a Mnally for distance coded feedback to be able to calcjlate the
refetred the Zero point of the feedback system. With distance coded {eedback
roups.of two reference marker pulses. The first is related to marker positipn A, the
osition B
nizes the reference marker pulse 2 of distance coded position feedback 1{2 during
omi omentaneous not referenced position feedback value 1/2 in the parametgr marker
DOSi

4 \) Min. = —231 Scaling type IDN 00076
Max. < +231 - 1 Scaling factor IDN 00077

(ad L i mY N aYaValwiel
SeatrgexporerttDN-06678
Preferred scaling:

— rotational = 1x10~% degree

— linear = 1x10~7 m or 1x10~8 in

Rotational position resolution IDN 00079 (see 8.6.1)
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00175 Paramétre de déplacement 1
Lorsque la commande de procédure “calcul du déplacement” (IDN 00171) est active, le dispositif
d’entrainement calcule la différence entre I'ancien et le nouveau retour de position. Le dispositif
d’entrainement mémorise la différence dans le “parametre de déplacement 1”, si le retour du
moteur est sélectionné.
Pour plus de détails, voir 11.3.2.2.
4 Min. = —2°" Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Max. = +2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel: =1 x 10 grés
— lingaire = 1 x 10 rh oulxM0, in
00176 Paramétre de déplacement 2 >
Lorsque la commande de procédure “calcul du déplace , le dispositif
d’entrainement calcule la différence entre I'ancien et Le dispositif
d’entrainement mémorise la différence dans le “parg&metr etour externe
est sélectionné.
Pour plus de détails, voir 11.3.2.2. m
4 Min. 2 -2 ey 076
3 a 00077
Max. s +2/ - Exfos ngement d’ échelle: 10N 00078
Résglution de position rotationnellef IDN 00079
voir 8
Changement d’échelle recommandé:
-4
—/rotationnel: =1 x 10 degrés
-7 -6
/\ /RN . — linéaire=1x10 moulx10 in
00177 DistancJ\aW\
éi’[?a tre de it ladistan e\w{/e le point zéro de la machine et le point zéro d’yn systeme de
/(f\q , e |me sionabsolue.
Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
ax.=%2 -1 Exposant de changement d’échelle: IQN 00078
Résolution de position rotationnellef IDN 00079
(voir 8.6.1)
</\x Changement d’échelle recommandé:
-4
\ — rotationnel: =1 x 10 degrés
-7 -6
— lindaire=1x10 moulx10 in

00178

Distance absolue 2

Ce parametre décrit la distance entre le point 0 de la machine et le point zéro d'un systeme de
retour sur la machine (systeme de retour externe), en dimension absolue.

4

31
-2

31
Max. < +2

Min. =

-1

Type de changement d’échelle: IDN 00076

Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel: =1 x 10 degrés

6.
n

-7 _
— linéaire=1x10 moulx10
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Preferred scaling:
— rotational = 1x10~%4 degree
— linear = 1x10~7 m or 1x10=8 in

00175 Displacement parameter 1
When the procedure command "calculate displacement” (IDN 00171) is active the drive calculates the
difference between the old position feedback and the new position feedback. The drive stores the
difference in the "displacement Parameter 1" if motor feedback is selected.
For more details see 11.3.2.2.
4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Max. < +231 -1 .
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~%4 degree
— linear = 1x10=7 m or 1x10-8 hT
00176 Displacement parameter 2
When the procedure command "calculate displacement" (IDN 0017 \che{es the
difference between the old position feedback and the new position f ) ive, stores the
difference in the "displacement parameter 2" if external feed
For more details see 11.3.2.2.
4 Min. = -231
Max. < +231 -1
IDN 00079 (see|8.6.1)
( (N
00177 Absolute distance 1/\ /\\ \\ \>
This parameter pdescri es\ﬂg«e distan tween the machine zero point and the zero poipt of an
absolute feedbatk s}g on the myter,
4 in.>- Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see B.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~%4 degree
(\ — linear = 1x10~" m or 1x10=8 in
N e\
00178 NMlW
This Wdescribes the distance between the machine zero point and the zero poipt of an
absolute feetback system on the machine (external feedback system).
4 Min. > —231 Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Max. < +231 -1 .
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
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00139

Commande de procédure d’axe de parc

La sélection et la validation de la commande de procédure d'axe de parc entraine l'arrét de tous
les dispositifs de contrdle associés au systéme de détection de retour. Cela affecte la commande
de position, le circuit de contrdle du transducteur (équipement de retour), ainsi que le contréle de
la fenétre de position (IDN 00057). Tant que la commande est active, le dispositif d’entrainement
ne signale aucune erreur de C1D (IDN 00011). L’'état de la valeur de retour de position
(IDN 00403) est remis a zéro par le dispositif d’entralnement.

La commande est acquitée positivement lorsque le systéme de contrdle mentionné ci-dessus est
mis hors service.

Lorsque la commande sélectionnée est annulée, tous les dispositifs de contréle mentionnés
ci-dessus sont remis en service. Afin de rapporter a nouveau les valeurs de retour de position par
rapport au point de référence, la commande numérique doit démarrer une procédure de retour a la
position de référence.

4 SUUUCuure UIC ia bUIIIIIIClIILjL‘: LjL': plUbL":dUIC L; dAT le': pdl VUII L L': J.6, 744
Structure d’accusé de réception de commande: voi Ieg&l M.

00149

Commande de procédure d’arrét complet du dispositif d’ent}ﬂ{e}\ent\&n}é\aniq e)

La commande de procédure d’arrét complet du dispositif dentrain ariét de tous les
dispositifs de contréle du systeme de retour; autrepien fie liew a une errpur d’arrét de
C1D provoquée par le blocage du dispositif d’entra I'arrgt compldt. L’arrét des
dispositifs de contréle du systeme de retour g"appligue s de foncfionnement du

La séquence de la commande de prog€d e di itifNd’entrainement a l'arrét complet est
identique dans les deux ) nde de vitesse et dommande de
position.

- aro = 0T,

limite
est \Y

0, et

- NteSdback™S

2 Str\dctu de _comm nde de procédure d'arrét complet |du dispositif
entra nement: au 16, 7.4.4.
ctur d’ascuséNde réception de commande: voir tableau 17, 7.4.4.

00170

NS
md\\%ew e dessa

//

e sélectionne et valide la commande de procédure du cyfle d’essai, le
ent réagit en intervenant sur les parameétres suivants:

idation, de sonde 1/2 (IDN 00401/00402) telle que programmée dans le paramétre de

la commande de procédure est activée, la commande numérique peut lapcer plusieurs

STTa commande numerique ne Veut pius erfectuer de mesure, 1a commande numerique annule la
commande de procédure.

Pour plus de détails, voir 11.4.

2 Structure de la commande de procédure de cycle d’essai: voir tableau 16, 7.4.4.
Structure d’accusé de réception de commande: voir tableau 17, 7.4.4.

00169

Paramétre de commande de la sonde

Les paramétrisations effectuées dans ce paramétre permettent de définir la sonde et les front qui
sont activés pour la commande de procédure du cycle d’essai.

Pour plus de détails, voir 11.4.
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00139 Park axis procedure command
Setting and enabling the park axis procedure command causes all monitors associated with the
feedback sensing system to shut down. This affects the position control, the transducer monitoring
circuit (feedback hardware), and the monitoring of the position window (IDN 00057). While the
command is active the drive does not report a C1D error (IDN 00011). The position feedback value
status (IDN 00403) is reset by the drive.
The command is positively acknowledged when the monitoring system mentioned above is turned off.
When the set command is canceled, all monitors mentioned above are turned on again. In order to
relate the position feedback values again to the reference point, the control unit shall start a homing
procedure.
2 Structure of Park axis procedure command: see table 16, 7.4.4.
Structure of Command acknowledgment: see table 17, 7.4.4. /N
00149 Positive drive stop procedure command
The positive drive stop procedure command results in all feedb i i \cvf{which
otherwise would result in a C1D shutdown error due to drive locking dur 1t .|Shutting
off the feedback monitoring system applies to all drive operatio
The sequence of the positive stop drive procedure comma modes;
velocity control and position control.
The command is positively acknowledged as soon:
— as monitoring of the feedback system is off;
= T2 1T} |+ and
Nteedback = 0 is true.
2 Structure of the po?\ive dri stoWe command: see table 16, 7.4.4.
SW of/oem% d acknowiedgmentsee table 17, 7.4.4.
N N )
00170 Probing cy&le pr@ce}\rﬁe\c\o maﬁsk \
When t enables e\s/obing cycle procedure command, the drive reacts on the
0405/00406); and
as programmed in the probe control parameter (IDN 00169).
d is activated the control unit can start multiple measurements.
es not want any more measurements the control unit cancels the pfocedure
see 11.4.
2 Structure of probing cycle procedure command: see table 16, 7.4.4.
STructure of command acknowledgment. see taoie L7, 7.4.4.
00169 Probe control parameter

The parametrizations in this parameter fix up which probe and which edges are activated for the probing
cycle procedure command.

For more details see 11.4.
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00169 2 Structure de parametre de commande de la sonde:
(suite) Bit 0: Front positif de la sonde 1
— le front positif n’est pas actif
1 — le front positif est actif
Bit 1: Front négatif de la sonde 1
— le front négatif n’est pas actif
1 — le front négatif est actif
Bit 2: Front positif de la sonde 2
0 — le front positif n’est pas actif
1 - le front négatif est actif
Bit 3: Front négatif de la sonde 2
0 — le front négatif n’est pas actif
1 - le front négatif est actif
(tous les autres bits sont réservés)
00179 Etat de la sonde

Si le dispositif d’entrainement mémorise une ou pIu5|eurs
commande de procédure “cycle d’essai” (IDN 00170) est
bit affecté dans I'état de la sonde.

Si la validation de sonde 1 (IDN 00405) est re

Si la validation de la sonde 2 (IDN 00406)
dispositif d’entrainement remet a zéro le bit

met 3
nd de

Le dispositif d’entraTnement
numérique annule la com

ajors que la
ltanément le

humérique, le

humérique, le

la commande

2

«Q

C.9 @/h\agge\m@\ ‘éckelle des données d’exploitation

0007

%pe\Ke\cha«r(gement d’échelle relative aux données de position

Le~paragmetre de type de changement d'échelle permet de sélectionner une gran

de variété de

méthodes de changement d’échelle (voir aussi figure 51).

2 Structure de type de changement d’échelle relative aux données de
Bits 2-0: Méthode de changement d’échelle
000 — pas de changement d’échelle
001 — changement d’échelle linéaire
010 — changement d’échelle rotationnel
Bit 3:
0 — changement d’échelle recommandé
1 — changement d'échelle parameétrique
Bit 4: Unités relatives au changement d’échelle linéaire
0 — metres (m)
1 —inches (in)
Bit 4: Unités relatives au changement d’échelle rotationnel
0 — degrés
1 — (réservé)

position:
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00169

(continued)

2 Structure of probe control parameter:
Bit 0: Probe 1 positive edge
0 — positive edge is not active
1 — positive edge is active
Bit 1: Probe 1 negative edge
0 — negative edge is not active
1 - negative edge is active
Bit 2: Probe 2 positive edge
0 — positive edge is not active
1 — positive edge is active
Bit 3: Probe 2 negative edge
0 — negative edge is not active
1 - negative edge is active
(all other bits are reserved)

[
|
00179 Probe status
If the drive stores one or more measurement values while the procedure xomiga Clg” (IDN
00170) is activated it sets simultaneously the assigned bit in the prob€e
If probe 1 enable (IDN 00405) is reset by the control unit the drixe resets bit status.
If probe 2 enable (IDN 00406) is reset by the control unit the status.
The drive resets all bits of the probe status when the gontrol um rocedure
command" (IDN 00170).
2 Structure of probe status:
Bit 0: Probe 1 posi
0 — not latshed
— latched
Probe 1 negati
C.9 Scaling ofmn a\
00076 /\)s\\:\ %calm type
N fWethods can be selected by means of the scaling type parameter (see alpo figure
51).
2 Structure of position data scaling type:
Bits 2_0: Qr-nling method

000 — no scaling
001 - linear scaling
010 - rotational scaling
Bit 3:
0 — preferred scaling
1 — parameter scaling
Bit 4: Units for linear scaling
0 — meters (m)
1 —inches (in)
Bit 4: Units for rotational scaling
0 — degrees
1 — (reserved)
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00076 2 Bit 5: (réservé)
(suite) Bit 6: Référence de données
0 — au niveau de I'arbre du moteur
1- au niveau de la charge (voir 8.8)
Bit 7: Format de traitement
0 — format absolu
1 — format modulo (voir IDN 00103)
(tous les autres bits sont réservés)

00077 Facteur de changement d’échelle relatif aux données de position linéaire

Ce parametre définit le facteur de changement d’échelle relatif a toutes les données de position
dans un dispositif d’entrainement.

2 Min. =21 Structure du facteur de changement d’échelle:
M 216 Bits 15-0: facteur de cha'vﬁﬁgnt

00978 Exposant de changement d’échelle relatif aux données de p05|t< We

Ce parametre définit I'exposant de changement d’échelle fel
das un dispositif d’entrainement.

oﬁis\t\ \Ps de position

t
2 Min. > -215 Xp
Max. < +215 -1

nt du shangemernt d’échelle:

gition linéaires
(en métres et en inches). Le acted S asé sur 1 et

tre

Changement d’échelle recomman

< de changement d’échelle (IDN 00077)

\\\/

00079 Mlu)bn de position rotationnelle

Ce parametre définit la résolution de position rotationnelle relative a toutes leqd données de
position dans un dispositif d’entralnement.

4 Min. 2 1 Structure de résolution de position rotationnelle:
Max. < 232-1 Bits 31 —0: résolution de position rotationelle

Changement d’échelle recommandé pour les données de position rotationnelle.

Si un changement d’échelle rotationnel recommandé (IDN 00076) est utilisé, la résolution
rotationnelle est fixée a 3 600 000. Par conséquent, le bit de poids faible relatif a toutes les
données de position rotationnelle est fixé a 0,0001 degrés angulaires.

Changement d’échelle recommandé:

Résolution rotationnelle = (0036EE80),, (3 600 000)
Bit 31 Bit 0
0000 0000 0011 0110 1110 1110 1000 0000

-4
Poids du LSB = (360 degrés/3 600 000)= 0,0001 degrés angulaires (1 x 10 )
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00076

(continued)

2 Bit 5: (reserved)
Bit 6: Data reference
0 — at the motor shaft
1 — at the load (see 8.8)
Bit 7: Processing format
0 — absolute format
1 — modulo format (see IDN 00103)
(all other bits are reserved)

00077 Linear position data scaling factor
This parameter defines the scaling factor for all position data in a drive.
2 Min. 21 Structure of the scaling factor:
Max =256 =T Bits—15-0—factor (/\
N
/\< (\
00078 Linear position data scaling exponent < \
This parameter defines the scaling exponent for all position data in{dme\ \ \>
2 Min. = -215 :
Max. < +215 - 1
Preferred scaling of linear position data
Two preferred scaling units are defined iti hg factor
(IDN 00077) is based on 1 and the scali
Preferred scaling (metric):
1x10™" m
[
|  Scaling expqnen
|
Scaling facjor
Preferr@
1x107¥i
|
| <ScaNngnexporent
@Fm\q
\ NS \
00079 \R%w &5@ ian regolution

This Mte&iefines the rotational position resolution for all position data in a drive.

4 Min. > 1 Structure of rotational position resolution:

Max. < +2°¢ -1 bIls s1-U. rotational position resolution

Preferred scaling for rotational position data

If rotational preferred scaling (see IDN 00076) is used, the rotational resolution is fixed on 3 600 000.
Therefore, LSB weight for all rotational position data is fixed at 0,0001 angular degrees.

Preferred scaling:

Rotational resolution = (0036EE80)H (3 600 000)

Bit 31 Bit 0
0000 0000 0011 0110 1110 1110 1000 0000

LSB weight = (360 degrees/3 600 000) = 0,0001 angular degrees (1 x 10™%)
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00044 Type de changement d’échelle relatif aux données de vitesse
Le paramétre de type de changement d’échelle permet de sélectionner une grande variété de
méthodes de changement d’échelle. Le bit 5 est mis sur “minute” pour les données recommandées
(voir aussi figure 52).
2 Structure du type de changement d’échelle relatif aux données de vitesse:
Bits 2-0: Méthode de changement d’échelle
000 - pas de changement d’échelle
001 — changement d’échelle linéaire
010 — changement d’échelle rotationnel
Bit 3:
0 — changement d’échelle recommandé
1 — changement d’échelle paramétrique
Bit 4: Unités relatives au changement d’échelle linéaire
0 — meétres (m)
1 nchas (ir\) /\
Bit 4: Unités relatives au changement d’échelle rojatipnnel
0 - rotations (R)
1 — (réservé)
Bit 5: Unités de temps
0 — minutes (min)
1 - secondes (S)
Bit 6: Référence de données
0 — au niveau de I'arbre du eur
1- au niveau de la cha e (v i
(tous les autres bits sont ré
NGIA
00045 Facteur de changement d’é e rel ux>sionn{e e)mﬁs}
Ce parametre définit le facteur dexchapngementid’échelle selatif a toutes les données de vitesse
dans un dispositif d'entraine
2 Min. Str ture du facteur de changement dléchelle:
Max. < 2 @ 15-0: facteur
N U\
00046 Exposar{ke\k\vg\emewwwt{ux données de vitesse
otre déf ‘exp a}l\de>hangement d’échelle relatif a toutes les donnéles de vitesse
ns dn dispositi ine
Structure de I'exposant de changemer]t d’échelle
Bit 15: Signe de I'exposantt
0 — positif
1 — négatif
Bits 14-0: Exposant
A\
0048 \%(pe\c{e\ohgréement d’échelle relatif aux données de couple/force
Le.paragimetre de type de changement d’échelle permet de sélectionner une grangde variété de
méthotes de changement d’échelle (voir aussi figure 53).

2

Structure de type de changement d’échelle relatif aux données couple/force:
Bits 2-0: Méthode de changement d’échelle
000 — changement d’échelle en pourcentage
001 — changement d’échelle linéaire
010 — changement d’échelle rotationnel
Bit 3:
0 — changement d’échelle recommandé
1 - changement d'échelle paramétrique
Bit 4: Unités relatives a la force
0 — newtons (N)
1 — pound-force (Ibf)
Bit 4: Unités relatives au couple
0 — newton-metre (Nm)
1 — inch-pound-force (in-1bf)
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00044 Velocity data scaling type

A variety of scaling methods can be selected by means of the scaling type parameter. Bit 5 is set to
'minute’ for preferred data (see also figure 52)

2 Structure of velocity data scaling type:
Bits 2-0: Scaling method
000 — no scaling
001 - linear scaling
010 - rotational scaling
Bit 3:
0 — preferred scaling
1 — parameter scaling
Bit 4: Units for linear scaling
0 — meters (m) /TN
1 —inches (in)
Bit 4: Units for rotational scaling
0 — revolutions (R)
1 — (reserved)
Bit 5: Time units
0 — minutes (min)
1 - seconds (s)
Bit 6: Data reference

0 — at the motor shaft
1- at the load (see 8.8)
(all other bits are reserved) m

ANAN

N
00045 Velocity data scaling factor Q < < \ J )\/

This parameter defines the scaling fac for\a1\w\l§city\tgta Me.

2 Min. 2 1 uctyre okthe scaling factor:
Maxes +216 — 1 (\ Bits\|5-8; factor

o W

00046 Velocity data SCM }o\nent \J

This par er ésflnes t}\yng\{& >br all velocity data in a drive.

2 < Structure of the scaling exponent:

Bit 15:  Sign of the exponent
/\

0 — positive
00086 To%%r\\\da@ scymg type

1 — negative

Bits 14-0: Exponent
A var of scaling methods can be selected by means of this scaling type parameter (see algo figure
53).

2 Structure of torque/force data scaling type:
Bits 2—-0: Scaling method
000 — percentage scaling
001 — linear scaling
010 - rotational scaling
Bit 3:
0 — preferred scaling
1 — parameter scaling
Bit 4: Units for force
0 — newtons (N)
1 — pound-force (Ibf)
Bit 4: Units for torque
0 — newton-metre (Nm)
1 — inch-pound-force (in-Ibf)
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Bit 5: (réservé)

00086 !
Bit 6: Référence de données
(suite) 0 — au niveau de I'arbre du moteur
1- au niveau de la charge (voir 8.8)
(tous les autres bis sont réservés)
00093 Facteur de changement d’échelle relatif aux données de couple/force
Ce parametre définit les facteurs de changement d’échelle relatif a toutes les données de
couple/force dans un dispositif d’entrainement.
2 Min. =1 Structure du facteur de changement d’échelle relatif
Max. < 2-°-1 aux données couple/force:
Bits 15-0: facteur
,/\
00094 Exposant de changement d’échelle relatif aux données de couple/fo
Ce paramétre définit I'exposant de changement d’échelle AfelatiNa t onnées de
couple/force dans un dispositif d’entrainement.
2 Min. = -215 Structure d ment d’échelle
Max. < +215 - 1 relatif au
Bit 15: i
AN LD
00160 Type de changement d’écl—(\w\latiéu\} d({hnées(d’ag\& M

Le paramétre de type de changemen d’ec eIIe atlf ux données d’accélérati
sélectionner une grande varig e metho hangement d’échelle (voir aussi fig

bn permet de
lre 54).

//

2 Structure typg te_cha m échelle relatif aux donnée d’accq
; te ch ent d’échelle

sgemepnt d®chelle en pourcentage

d’échelle linéaire

t d’échelle rotationnel

ent d’échelle recommandé
arfgement d'échelle paramétrique
ey ités relatives a la force
—‘newtons (N)
— pound-force (Ibf)
Unités relatives au couple
0 — newton-metre (Nm)
1 — inch-pound-force (in-Ibf)

Bit 5: (réservé)
Bit 6: Référence de données

0 — au niveau de I'arbre du moteur
1- au niveau de la charge (voir 8.8)

|ération:

(tous les autres bis sont réservés)

00161 Facteur de changement d’échelle relatif aux données d’accélération
Ce parametre définit le facteur de changement d’échelle relatif a toutes les données d’accélération
dans un dispositif d’entrainement.
2 Min. 2 1 Structure du facteur d’échelle:
Max. < 20— 1 Bits 15-0: Facteur
00162 Exposant d’échelle relatif aux données d’accélération

Ce parametre définit I'exposant d’échelle relatif a toutes les données d’'accélération dans un

dispositif d’entralnement.
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00086

(continued)

2 Bit 5: (reserved)
Bit 6: Data reference

(all other bits are reserved)

0 — at the motor shaft
1 — at the load (see 8.8)

00093 Torque/force data scaling factor
This parameter defines the scaling factor for all torque/force data in a drive.
2 Min. 2 1 Structure of the torque/force data scaling factor:
Max. < +216 — 1 Bits 15-0: factor
/N
N
00094 Torque/force data scaling exponent <
: 9 exp KO
This parameter defines the scaling exponent for all torque/force data in aQri\%.\
2 Min. > —215 Structure of the torque/foree data séaling exponeft:
Max. < +215 — 1 Bit 15:  Sign of the expone
0 — pogiti
1-ne
Bits 14-0: Exponent
00160 Acceleration data scaling type (\\// /\ \
A
A variety of scaling methods can be selectied\by means of\the écn/el rgtion data scaling type pprameter
(see also figure 54)
2 :
1 —\reserved)
Bit 55 1ime units
{ 0 — seconds (s)
1 — (reserved)
it 6: Data reference
0 — at the motor shaft
1 — at the load (see 8.8)
(all athaor hitc ara racarzad)
o © oo 7
00161 Acceleration data scaling factor
This parameter defines the scaling factor for all acceleration data in a drive.
2 Min. =2 1 Structure of the scaling factor:
Max. < +216 _ 1 Bits 15-0: factor
00162 Acceleration data scaling exponent

This parameter defines the scaling exponent for all acceleration data in a drive.
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00162 2 Min. = —2%° Structure de I'exposant d’'échelle:
(suite) 15 Bit 15: Signe de I'exposant
Max.<+2 -1 0 - positif
1 — négatif
Bits 14-0: Exposant
00208 Type de changement d’échelle relatif aux données de température

Ce parametre de type de changement d'échelle détermine si la température utilisée est exprimée
en unités °C ou F. Le changement d’échelle de température est de 0,1 °C ou 0,1 F. La longueur
des données relatives a la température est fixée a deux octets.

2 Structure de type de changement d’échelle des données de température:
Bit 0: 0 —entrée en 0,1 °C
1-entréeen0,1F

(ous les autres bits sont réservués) /N
\ 7 '

C.10 |Paramétres de dispositifs d’entrainement (\Q x

00100 Gain proportionnel de boucle de vitesse
Les caractéristiques opérationnelles du gain proporti el de u?@de vite}s(sort définies par
les fabricants de dispositifs d’entrainement.
2 Min. 2 0 efini fabricant Msposmf d’entrainement.
16
Max. <+2 -1
00101 Temps d’action intégral de@u d<|tess€ & U ]\/
Les caractéristiques opérationnglles\du™Nempsid ach‘bn_lmggral de boucle de vitessg sont définies
16
par les fabricants de dispositifs d’entrafgetaent. Avec la valeur maximale de 2 - 1, l'intégrateur
du régulateur de la boucle dg vitess st ENGIE
2 <m\) 0.1 ms
< +2
II\
00102 Z{r%ﬁ d}?érentle de\tQU(%\e\\Qgge

Les’caracienistiguesnop Wlles du temps différentiel de boucle de vitesse sort définies par
Ies/fQ icants de\dispositi “entrainement.

N

Mimz 0/ 0,1 ms

' 16
N.sﬂ -1

%

NN
im\n}d@ap)ation inférieure

n dessous de la limite d’adaptation inférieure, 'adaptation de gain proportionnel (vgir IDN 00211)
t Radaptation de temps d'action intégral (voir IDN 00212) sont validées. Au-dessys de la limite
d’adaptation inférieure, I'adaptation de gain proportionnel et le temps d’action |intégral sont

linéaires et atteignent les valeurs a la limite d’adaptation supérieure, telle que définie pour le gain
proportionnel de boucle de vitesse (IDN 00100) et pour le temps d’action intégral de la boucle de
vitesse (IDN 00101).

4 Min. 2 0 Type de changement d’échelle IDN 00044
Max. < +2°1- 1 Facteur d’échelle IDN 00045
Exposant d’échelle IDN 00046 (voir 8.6.2)

00210

Limite d’adaptation supérieure

Au-dessus de la limite d’adaptation supérieure, le gain proportionnel de boucle de vitesse
(IDN 00100) et le temps d’action intégral de la vitesse (voir IDN 00101) sont validés. En dessous
de la limite d’adaptation supérieure, le gain proportionnel et le temps d’action intégral de boucle de
vitesse varient de facon linéaire et atteignent les valeurs a la limite d’adaptation inférieure telle
que définie pour I'adaptation de gain proportionnel (voir IDN 00211) et pour I'adaptation du temps
d’action intégral (IDN 00212).
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00162 2 Min. > =215 S_tructure of the scaling exponent:
_ Max. < +215_1 Bit 15:  Sign of‘the exponent
(continued) 0 — positive
1 - negative

Bits 14-0: Exponent

00208 Temperature data scaling type
This scaling type parameter determines whether temperature is used in units of °C or F. Temperature
scaling is 0,1 °C or 0,1 F. The data length of temperature data is fixed to two bytes.
2 Structure of temperature data scaling type:
Bit 0: 0 —entryin0,1°C
l-entryin0,1F TN
(all other bits are reserved) (
N
C.10 Drive|parameters
00100 Velocity loop proportional gain \ \ \ \/
The operational characteristic of the velocity loop proportlona in |s theyive manyfacturer.
2 Min. 20 (Defin byt anufa ur&f
Max. < +216 -1
00101 Velocity loop integral action time
The operational characteristic of the\velotity Noop\ tegMon time is defined by the drive
manufacturer. With the maximum Value of 21« the\integrator in the velocity loop regulator is
switched off.
2 M. =
Maxy < + -1
00102 Velocitym”%éemial @1 \)
The operWerwav%lty loop differential time is defined by the drive manufacturer.
0,1 ms
\(ax. N2
00209 /Dm@\gdagy{ti\on |i}\it
B w\t% lo e\radﬂgtation limit, the proportional gain adaptation (IDN 00211) and the integral action
time aptation (IDN 00212) are enabled. Above the lower adaptation limit, the adapfation of
propertion n and the integral action time are linear and they reach the values at the upper
adaptation limit, as defined for the velocity loop proportional gain (IDN 00100) and the velokity loop
integral action time (IDN 00101).
4 Min. 20 Scaling type IDN 00044
Max. < +231 -1 Scaling factor IDN 00045
Scaling exponent IDN 00046 (see 8.6.2)
00210 Upper adaptation limit

integral action time (see IDN 00101) are enabled. Below the upper adaptation limit, the pro
gain and the integral action time velocity loops change linearly and they reach the values at t
adaptation limit as defined for the proportional gain adaptation (IDN 00211) and the integral ac

adaptation (IDN 00212).

Above the upper adaptation limit, the velocity loop proportional gain (IDN 00100) and the velocity loop

portional
he lower
tion time
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00210 4 Min. 2 0 Type de changement d’échelle IDN 00044
Max. < 221 1 Facteur d’échelle IDN 00045
(suite) Exposant d’échelle IDN 00046 (voir 8.6.2)
00211 Adaptation de gain proportionnel
L'adaptation de gain proportionnel détermine la valeur en pourcentage en dessous de la limite
d’adaptation inférieure, en fonction du gain proportionnel de boucle de vitesse (IDN 00100). Au-
dessus de la limite d’adaptation supérieure, I'adaptation de gain proportionnel n’est pas validée.
Entre les limites d’adaptation inférieure et supérieure, le gain proportionnel de boucle de vitesse
varie de facon linéaire, en fonction de I'adaptation du gain proportionnel et de la vitesse réelle.
2 Min. 2 0 0,1 % (exemple: voir figure 55)
Max. < 6 553,5
00212 Adaptation de temps d’action intégral
L’adaptation de temps d’action intégral détermine la valeur en s de la limite
d’adaptation inférieure, en fonction du temps d'action intégral d >3N 00101).
Au-dessus de la limite d’adaptation supérieure, I'adaptatigh ral n'est pas
validée. Entre les limites d’'adaptation inférieure et sup ntégral de la
boucle de vitesse varie de facon linéaire, en fonctio I'adaptatiomdu tempsvd’actjon intégral et
de la vitesse réelle.
2 Min. = 0 1% exempleXVoirNigure’56)
Max. < 6 553,5
ENUYIA
00104 Facteur K,, de boucle de p%ﬁ%‘\(c@nf@ en b@uc r
Le facteur K, détermine le régulate Wcle de position sur toutg¢ la plage de
vitesses
2 Min. 2 0 0% (m/min)/mm
\Max/‘655
00105 Temps c{aWral &\c uplede position
h%ﬁ/e\ W\ mps d'action intégral de la boucle de vitesse est définie par le
in. 4 0,1 ms
(\ Max <2/ -1
001 Fe&wde\ont\m{
4
\J\& de/contrdle pemet de définir I’écart de position maximale relative a la vajeur de retour
de posjtion? Lorsque la valeur de décentrage de position dépasse la valeur de [la fenétre de
aximale, le dispositif d’entrainement sélectionne une erreur relative a I’écart de position
if dans le C1D (IDN 00011)

2 Min. =2 0 (Définie par le fabricant du dispositif d’entrainement)
16
Max. <2 -1

00056

Valeur de position d’interpolation auxiliaire

Lorsqu’il est commandé par l'intermédiaire de valeurs de commande de position variables en
fonction du temps de cycle, le dispositif d’entralnement est informé, au moyen de la valeur de
position d’interpolation auxiliaire, du nombre de “temps de cycles” de transmission (IDN 00002)
pendant lesquels les variatios des valeurs de commande de position doivent étre distribuées a une
valeur de commande de position associée. L'interpolation intermédiaire requise est effectuée par
le dispositif d’entralnement proprement dit.

4 Min. = 0
32
Max. <2 -1
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00210

(continued)

4 Min. =0
Max. < +231-1

IDN 00044
IDN 00045
IDN 00046 (see 8.6.2)

Scaling type
Scaling factor
Scaling exponent

00211 Adaptation proportional gain
Adaptation proportional gain determines the percentage value below the lower adaptation limit,
dependent on the velocity loop proportional gain (IDN 00100). Above the upper adaptation limit,
adaptation proportional gain is not enabled. Between the upper and lower adaptation limits, the velocity
loop proportional gain changes linearly, dependent on the adaptation proportional gain and the actual
velocity.
2 Min. 20 0,1 % (example: see figure 55)
Max. < 6 553,5
00212 Adaptation integral action time
Adaptation integral action time determines the percentage value belo limit,
dependent on the velocity loop integral action time (IDN 00101),/Abeve\the\up on limit,
adaptation integral action time is not enabled. Between the lowgr and imits, the
velocity loop integral action time changes linearly, dependent time and
the actual velocity.
2 Min. 2 0 0,1% (gxamp flg\re 5
Max. < 6 553,5
00104 Position loop Ky -factor (\ (\ e ( U M
The Ky-factor determines the gain of}:ngONuIWghout the entire velocity range.
2 Min. 2 0 /mm
Max. < 655,35
00105 Position loop |nthaI}Qoer )
The methyckof &{er}tén\%\@ pbs\\\\oo\gutegral action time is defined by the manufacturer
\) 0,1 ms
\M N 2181,
00159 Mow\«n .
onit window, the maximum position deviation can be defined for the| position
e Wh n the position misalignment value exceeds the maximum position windgw value,
erro for excessive position deviation in C1D (IDN 00011).
2 \> Min. =0 (Defined by the drive manufacturer)
Max. < 216 -1
00056 Auxiliary interpolation position value

When controlled through variable cycle time position command values, the drive is informed by means
of the auxiliary interpolation position value over how many communication cycle times (IDN 00002) the
changes to the position command values are to be distributed to an associated position command
value. The required intermediate interpolation is performed by the drive itself.

4 Min. = 1
Max. < 232 -
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00106 Régulateur de courant de gain proportionnel 1
Le régulateur de courant de gain proportionnel 1 exerce un effet sur le courant générateur de
couple. Le mode de fonctionnement est déterminé par le fabricant du dispositif d’entralnement.
2 Min. 2 0 (Défini par le fabricant du dispositif d’entrainement)
16
Max. <2 -1
00107 Régulateur de courant de temps d’action intégral 1
Le régulateur de courant de temps d’action intégral 1 exerce un effet sur le courant générateur de
couple. Le mode de fonctionnement est déterminé par le fabricant du dispositif d’entrainement.
2 Min. = 0 us
16
Max. <2 -1
(
7z B . \\
00119 Régulateur de courant de gain proportionnel 2
Le régulateur de courant de gain proportionnel 2 exerce un gffet le € u%%érateur de
couple. Le mode de fonctionnement est déterminé par le f;k(\rs{ |sp itif Tnement.
2 Min. 2 0 (Deflnl ar fabrl duikdisp d’g¢ntrainement
. W )
Max. <2 -1
00120 Régulateur de courant de temps d’action inté gral
Le régulateur de courant de temps d’acfion n rce effet sur le courant générateur de
flux. Le mode de fonctionn est détar Ie icany/du dispositif d’entrainpment.
2 Min. =0
16
Max. <2 -
00109 Courant de du ?n/\w\\
Sile co cre ote Wr a celui de 'amplificateur, le courant de J'amplificateur
est auto an nt Ilrxzm\\a valeu Courant de créte du moteur.
00110 ngrab\\o*a:re de ifficaeur
de\@e I'amplificateur est limité par le matériel, ce qui signifie que le courant relatif
a I\a\v urlimite couple maximal est également défini.
</\ \> Min. = 0 mA
32
Max. <2 -1
00114 Courant ditmotour 3 l'arrdt

Le courant du moteur a l'arrét représente le courant auquel le moteur produit le couple d'arrét
permanent, conformément a la fiche de spécifications techniques du moteur. Pour tous les
moteurs hormis les moteurs asynchrones, le parameétre sert de référence a toutes les données
relatives au couple ou pour déterminer les valeurs du courant lié au moteur a partir des données
relatives au couple.

4 Min. = 0 mA
32
Max. <2 -1
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00106 Current loop proportional gain 1
The current loop proportional gain 1 influences the torque-producing current. The mode of operation is
determined by the drive manufacturer.
2 Min. =0 (Defined by the drive manufacturer)
Max. < 216 -1
00107 Current loop integral action time 1
The current integral action time 1 influences the torque-producing current. The mode of operation is
determined by the drive manufacturer.
Z
2 Min. =20 us
Max. < 216 -1 A (\
00119 Current loop proportional gain 2 < \ \ >
N\
The current loop proportional gain 2 influences the flux producincncreRtNThe mqde of opgration is
determined by the drive manufacturer.
2 Min. 20 (Definéd by the anufacturer)
Max. < 216 -
00120 Current loop integral action time 2 \
The current loop integral action time 2-fluentes —producmg current. The mode of opgration is
determined by the drive manufacturdfr.
2 Min, 0 \
A )
00109 Motor pe/\curr nt
If the m or k urrentNs lesscthan \r/f the amplifier, the amplifier is automatically limit¢d to the
level of the urréry!
4 Miny> 0 mA
Max <
\ N
00110 <M er %{kcurre t
T amﬁe Mrrent is limited by the hardware, which means that the current for the maximum
attainakle torque limit value is fixed as well.
4 Min. 20 mA
IVIa)\ = 2’%7 l
00111 Motor continuous stall current

The motor continuous stall current is the current at which the motor produces the continuous standstill
torque according to the motor spec sheet. For all motors except for asynchronous motors, this
parameter is used as a reference for all torque data or for determining motor-related current values from
the torque data.

4 Min. =0 mA

Max. < 232 -
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00196 Courant assigné du moteur
Le courant assigné du moteur est le courant auquel le moteur produit le couple assigné
conformément a la fiche de spécifications techniques du moteur. Pour tous les moteurs
asynchrones, ce paramétre est utilisé comme référence pour toutes les données du couple ou pour
la détermination des valeurs liées au moteur a partir des données relatives au couple.
4 Min. 2 0 mA
32
Max. <2 -1
00112 Courant assigné de I'amplificateur
Le courant assigné de I'amplificateur est égal au courant permanent admissible du dispositif de
commande.
4 Min. > 0 mA AN
32
Max. <2 -1 \
00113 Vitesse maximale du moteur \ \
La vitesse maximale du moteur est indiquée dans la fiche\de spécifications techniques du moteur,
fournie par le fabricant. W
. —4 -1
4 Min. = 0 N \ \)
31
Max.<2 -1 ﬁ
iy N\
00114 Charge limite du moteur < < C \ U )\/
Lorsque la charge limite est dépassege te_ dispgsitif ainement sélectionne le bft d’alarme de
surcharge en C2D (voir IDN/00310). A bout*d’om intervalle de temps spécifié par Ip fabricant, le
bit d’arrét de surcharge est élecw emCIR (IDN 00011).
2 Min. > \) (Définie pr le fabricant)
1
<202 %
00108 ?ép\a.isehent de)it}sie d\a{e}mg >
LM s nt vitesse Y’avance est uniquement activé a l'aide des cdmmandes de
e dispositif d’entrainement. Dans ce cas, la valeur de fommande de
, en ijterne, par le dispositif d’entralnement. Le dépassemept de vitesse
multiplicateurs sur la valeur de commande de vitesse.
2 \m? >0 0,01 %
X. £ 655,35
AN
00200 TFempéxature d’alarme de I'amplificateur
Lwla température de I'amplificateur dépasse la valeur de la température| d'alarme de
I’nmlnlifir\nfmlr, le dicpncirif dentralnement sélectionne un kit relatif 3 'alarme de surchauffe de

I"'amplificateur (IDN 00012).

2 Min. 2 0 (Se reporter a la méthode en C2D, IDN 00208)
Max. < 6 553,5

00201

Température d’alarme du moteur

Lorsque la température du moteur dépasse la valeur de la température d’alarme du moteur, le
dispositif d’entralnement sélectionne un bit relatif & I'alarme de surchauffe du moteur en C2D (IDN
00012).

2 Min. 2 0 (Se reporter a la méthode de changement d'échelle,
Max. < 6 553,5 IDN 00208)
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00196 Motor rated current
The motor rated current is the current at which the motor produces the rated torque according to the
motor spec sheet. For all asynchronous motors, this parameter is used as a reference for all torque
data or for determining motor related current values from the torque data.
4 Min. 2 0 mA
Max. <232 -1
00112 Amplifier rated current
The amplifier rated current is equal to the allowable continuous current of the control device.
4 Min. 2 0 mA
22 /\
WViaX. s £ =1 [
/\(\\ (\
00113 Maximum motor speed < \
The maximum motor speed is listed in the motor spec sheet provid%a&f%&{rek}
4 Min. 2 0 10-4 min-1 ~X
Max. <231 -1 <\ \
RN % \
00114 Load limit of the motor ( O \/
N\ A
When the load limit is exceeded, th ive setsnthe % d’wgrning bitiin C2D (see IDN 00310). After
a time period specified by the mandfacturer, the overfload shutd bjt~S set in C1D (IDN 00011).
2 Min. 2 0 efined\by the drive manufacturer)
Max. <216 -1
00108 | Feedrate override < N ) ‘\>
N
The feedrate ovekide is\activat nly Wntrolled procedure commands. In such a ¢ase, the
velocity command lated’by\the drive internally. The feedrate override has mpltiplying
effects er city co d valye.
2 in.20 0,01 %
4 %%&5/\ >
00200 Amwni&t}mge%u{e
hen, the Mﬁe temperature exceeds the amplifier warning temperature value, the drive|sets the
4] warniny bi amplifier over temperature in C2D (IDN 00012).
2 N \M'yfz 0 (Refer to scaling type, IDN 00208)
Max. < 6 553,5
00201 Motor warning temperature

bit for motor over temperature in C2D (IDN 00012).

When the motor temperature exceeds the motor warning temperature value, the drive sets the warning

2 Min. 20 (Refer to scaling type, IDN 00208)
Max. < 6 553,5
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00202

Température d’alarme due a un refroidissement défectueux

Lorsqu’'une erreur se produit dans le systéeme de refroidissement (la température interne des
circuits dépasse la valeur d'alarme de surchauffe due & un refroidissement défectueux), le
dispositif d’entrainement sélectionne un bit relatif & une alarme de surchauffe due & un
refroidissement défectueux en C2D (IDN 00012).

2 Min. 2 0 (Se reporter a la méthode de changement d'échelle,
Max. < 6 553,5 IDN 00208)

00203

Température d’arrét de I'amplificateur

Lorsque la température de I'amplificateur dépasse la valeur de la température d'arrét de
I'amplificateur, le dispositif d’entralnement sélectionne un bit relatif & I'arrét dG & une surchauffe
de I'amplificateur en C1D (IDN 00011).

ra =0 {Sereporter=t= |||é%: e L}wcn ent d’échelle,

00404

Température d'arrét du moteur

Max. < 6 553,5 IDN 00208)

lu moteur, le

Lorsque la température du moteur dépasse la valeur Ia%ra ure\&ay}t
dispositif d’entrainement sélectionne un bit relatif a Jarnét dd awwne-~surchauffe”du moteur en C1D
(IDN 00011). \\

2 Min. 2 0 /(ée repartery’la methodede changenjent d’échelle,
Max. < 6 553,5 IDN~Q020

00405

Lorsqu’'une erreur se produit\dans\le systeme de\rgfuo'dissement (la températurg¢ interne des
circuits dépasse la valeur rme a un refroidissement défectueux)} le dispositif
d’entrainement sélectionne (un bit_relatifil@N'arréndld a un refroidissement défectheux en C1D
(IDN 00011). <\

2 inf20 \) Se reporter a la méthode de changenjent d’échelle,
R M2X. < 6 553) ™M IbN 00208)
\/

00406

a\? mise %n NCNW“” d’entrainement

itif @’entrainement en marche” et “dispositif d’entrainement validé” sont
du mot de commande de la liaison principale), le couple est
le dispositif d’entrainement ne suit les valeurs de commande valable

0,1 ms

00207

\R@rdé I'arrét du dispositif d’entrainement

Une fois que le signal “dispositif d’entrainement a I'arrét” (bit 15 du mot de commandg de la liaison

principale) a été remis a zéro et que n_,, est atteint, le couple reste activé dans le dispositif
d’entrainement jusqu’a I’écoulement du délai d'attente.

2 Min. = 0 0,1 ms
16
Max.<2 -1

00158

Seuil de puissance P,

Le paramétre de seuil de puissance P, détermine le niveau de puissance auquel le dispositif

d’entrainement génére I'état “P > P,” (voir IDN 00337).

4 Min. 2 0 1 watt (W)
31
Max.<2 -1
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