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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -

Part 7-1: Generic interface and use of profiles
for power drive systems —
Interface definition

FOREVWORD

1) The |nternational Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization fo
all national electrotechnical committees (IEC National Commlttees)
interpational co-operation on all questions concerning standardization in the e ect ca and
this end and in addition to other activities, IEC publishes International
Technical Reports, Publicly Available Specifications (PAS) and Guides
Publ|cation(s)”). Their preparation is entrusted to technical committees; ai
in tHe subject dealt with may participate in this preparatory wo
governmental organizations liaising with the IEC also partlmpate i q closely
with |the International Organization for Standardization (ISO ined by
agrepment between the two organizations.

2) The formal decisions or agreements of IEC on technical matters e€xpress, a§ nearly 2 ible, i national
consensus of opinion on the relevant subjects since €at chrli i i from all
interpsted IEC National Committees

3) IEC |Publications have the form of recom National
Compmittees in that sense. While all reasonable effqrt t of IEC
Publ|cations is accurate i for any
misipterpretation by any end user

4) In ofder to promote internatjopal uniformit i i ications
trangparently to the maximum ‘e ible i ] > i icati . iergence
between any IEC Publication\and the QN jong i icati ind{cated in
the latter.

5) IEC |provides no markiQg proced for any
equipment decla j

6) All upers should e re % 2

7) No liability shall attac erts and
members of its te il P i i injury, mage or
othe 3 / es) and
expgnses arisingnoit o ication, , i , thi icati her IEC
Publ|cations

8) Attenti htions is
indispensable faxthe\co

9) Attention is drawn to the possibility that some of the elements of this IEC Publication may be the siybject of
patept rightss~E ot be held responsible for identifying any or all such patent rights.

The Irterbational Standard IEC 61800-7-1 has been prepared by subcommittee SCG 22G:

Adjustabte speed electric dfive systems Incorporating semiconauctor power converters, of IEC

technical committee TC 22: Power electronic systems and equipment.

This bi
2007-1

lingual version (2013-01) corresponds to the monolingual English version, published in
1.

The text of this standard is based on the following documents:

FDIS Report on voting
22G/183/FDIS 22G/191/RVD

Full information on the voting for the approval of this standard can be found in the report on

voting

indicated in the above table.
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The French version of this standard has not been voted upon.

This publication has been drafted in accordance with the ISO/IEC Directives, Part 2.

A list of all parts of the IEC 61800 series, under the general title Adjustable speed electrical

power drive systems, can be found on the IEC website.

The committee has decided that the contents of this publication will remain unchanged until
the maintenance result date indicated on the IEC web site under "http://webstore.iec.ch" in

the data related to the specific publication. At this date, the publication will be

*  recprfirmed:

* withdrawn;

* repjaced by a revised edition, or
*+ amgnded.

IMPORTANT - The 'colour inside’ logo on the cover
that it contains colours which are considered t
under’Ftanding of its contents. Users should ther
printer.

\orﬁgi\‘.@?ation ind
seful for the correct

is)document usling a

cates

colou \(\ K/\\))\/

o
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INTRODUCTION

The IEC 61800 series is intended to provide a common set of specifications for adjustable
speed electrical power drive systems.

IEC 61800-7 describes a generic interface between control systems and power drive systems.
This interface can be embedded in the control system. The control system itself can also be
located in the drive (sometimes known as "smart drive" or "intelligent drive").

A variety of physical interfaces is available (analogue and digital inputs and outputs, serial
and parallel interfaces, fieldbuses and networks). Profiles based on specific physical
interfages—are—already—definredfor some—appheation—eareas{eg—moeton—eentreb—and some
device| classes (e.g. standard drives, positioner). The implementationg he associated
drivers| and application programmers interfaces are proprietary and vary’w

IEC 61|800-7 defines a set of common drive control functions, parametexs)a Achines
or des¢ription of sequences of operation to be mapped to the dri

IEC 61[800-7 provides a way to access functions and data gt a~dri of the

' i i drive model with
generi unication inteffaces.
This nj n control (or \elocity
control ecific’ knowledge of the drive
implenjentation.

There

— |Less effort to supp
— |Less effort to d
— |The selection o
For a ¢ontrol de s

No influence g

Much éffertis—neededto-desigha—motion-contrelappheationwith-several-differentdrives and
a specific control system. The tasks to implement the system software and to understand the
functional description of the individual components may exhaust the project resources. In
some cases, the drives do not share the same physical interface. Some control devices just
support a single interface which will not be supported by a specific drive. On the other hand,
the functions and data structures are often specified with incompatibilities. This requires the
system integrator to write special interfaces for the application software and this should not be

his responsibility.

Some applications need device exchangeability or integration of new devices in an existing
configuration. They are faced with different incompatible solutions. The efforts to adopt a
solution to a drive profile and to manufacturer specific extensions may be unacceptable. This
will reduce the degree of freedom to select a device best suited for this application to the
selection of the unit which will be available for a specific physical interface and supported by
the controller.
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This part of IEC 61800-7 is divided into a generic part and several annexes as shown in
Figure 1. The drive profiles types for CiA 4021, CIP MotionT™2 PROFIdrive3 and SERCOS
interface™4 are mapped to the generic interface in the corresponding annex. The annexes
have been submitted by open international network or fieldbus organizations which are
responsible for the content of the related annex and use of the related trademarks.

The different profile types 1, 2, 3 and 4 are specified in IEC 61800-7-201, IEC 61800-7-202,
IEC 61800-7-203 and IEC 61800-7-204.

IEC 61800-7-301, IEC 61800-7-302, IEC 61800-7-303 and IEC 61800-7-304 specify how the

profile types 1, 2, 3 and 4 are mapped to dlfferent network technologies (such as CANopen5,
™ TM TMQ PTM10,

users of
r any of

for the
C of the
usevof the trade name CIP
Vendor Associat|on, Inc.

3 ive i i S | ion is\given for the convenience [of users
of thfs International Standard and does not gqnstitute,an en of the trade name holdgr or any

of it products. Compliance to this profile does™ot r€quire gse ofithe ename PROFIdrive. Use of the trade

is given
y IEC of
P names
rmission

5 of this
hy of its
ile name

6 EthefCAT™ is a frade
Interhational @
prodpcts. Compliangé

7 &R, control of trade name use is given to the non profit orggnization
EPS g convenience of users of this International Standard and does not
con of the trademark holder or any of its products. Compliance to this profile
doesg i e trade Name Ethernet Powerlink™. Use of the trade name Ethernet Powerlink™
requ i me holder

8 Devi ¢ of Open DeviceNet Vendor Association, Inc. This information is giver] for the
convenience f users of tHis International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the
tradgmark holderor any of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name
Devip e trade name DeviceNet™ requires permission of Open DeviceNet Vendor Asspciation,
Inc.

9 nvenience of

users of this Internatlonal Standard and does not constltute an endorsement by IEC of the trademark holder or
any of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name ControlNet™. Use of the
trade name ControlNet™ requires permission of ControlNet International, Ltd.

10 EtherNet/IP™ is a trade name of ControlNet International, Ltd. and Open DeviceNet Vendor Association, Inc.
This information is given for the convenience of users of this International Standard and does not constitute an
endorsement by IEC of the trademark holder or any of its products. Compliance to this profile does not require
use of the trade name EtherNet/IP™. Use of the trade name EtherNet/IP™ requires permission of either
ControlNet International, Ltd. or Open DeviceNet Vendor Association, Inc.

11 PROFIBUS is a trade name of PROFIBUS International. This information is given for the convenience of users
of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade name holder or any
of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name PROFIBUS. Use of the trade
name PROFIBUS requires permission of PROFIBUS International.

12 PROFINET is a trade name of PROFIBUS International. This information is given for the convenience of users
of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade name holder or any
of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name PROFINET. Use of the trade
name PROFINET requires permission of PROFIBUS International.
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IEC/TR 62390
Device profile guideline

IEC 61800 series
Adjustable speed electrical power drive

IEC 61800-7 Generic interface and use of profiles for power drive systems

IEC 61800-7-1 — Interface definition

Generic PDS interface specification

Mapping of Mapping of Mapping of
Profile type 1 Profile type 2 Profile type 3
(CiA 402) (CIP Motion) (PROFIdrive)
EC 61800-7-200 - Profile specifications <X\Q\>
IEC 61800-7-201 IEC 61800-7-202 IEC 61800-7- 2 IEC 800-7-204
\
Profile type 1 Profile type 2 rofile type 3 Proflle type 4
(CiA 402) (CIP Motion) (PR@?)dnve (SERCOS)
QAL O \

EC 61800-7-300 — Mapping OK\K e to ngw\ t\é'éh logies
N

&

IEC 61800-7-301 IEC 61800- -30t q EE\>0 -7-303 IEC 61800-7-304
Mapping of profile e § Mapping of profile Mapping of profile
ype 1 to: t 3 to: type 4 to:
CANopen E .| ¥ PROFIBUS e SERCOSI +1I
o EtherCAT e PROFINET e SERCOS I
e EtherCAT

p ETHE
Powerliqk

\e/ IEQd 2106/07
igu — Structure of IEC 61800-7
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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -
Part 7-1: Generic interface and use of profiles

for power drive systems —
Interface definition

1 Scope

IEC 61|800-7 specifies profiles for power drive systems (PDS) and their (mapping t0\€
commuynication systems by use of a generic interface model.

xisting

The functions specified in this part of IEC 61800-7 are not intended to S ctional
safety.| This requires additional measures according to the refeva ) agregments
and las.

This part of IEC 61800-7 specifies a generic interface-betwee i (PDS)
and the application control program in a controller. i pecific

to any| particular communication network technolog 1800-7
specify

2 N¢

The fo ument.
For da edition
of the

IEC 61 art 5-2:

NSt tion networks — Fieldbus specifications — Part 5-3:
Application layer servi Wtion ype 3 elements

S munication networks — Fieldbus specifications — Paift 5-10:
Applicatie y SN efinition — Type 10 elements

IEC 61|158-6-2, “hdustrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-2:
ApplicTtion layer protocol specification — Type 2 elements

IEC 61158-6-3, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-3:
Application layer protocol specification — Type 3 elements

IEC 61158-6-10, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-10:
Application layer protocol specification — Type 10 elements

IEC 61800-7 (all parts), Adjustable speed electrical power drive systems — Generic interface
and use of profiles for power drive systems

IEC 61800-7-1, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-1: Generic interface
and use of profiles for power drive systems — Interface definition

IEC 61800-7-201, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-201: Generic
interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 1 specification
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IEC 61800-7-202, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-202:

interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 2 specification

IEC 61800-7-203, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-203:

interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 3 specification

IEC 61800-7-204, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-204:

interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 4 specification

IEC 61800-7-301, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-301:
interface and use of profiles for power drive systems — Mapping of profile type 1 to

Generic

Generic

Generic

Generic
network

technofogres

IEC 61[800-7-302,
interfage and use
technojogies

IEC 61[800-7-303,
interfage and use
technofogies

IEC 61[800-7-304,
interfage and use
technojogies

IEC/TR

EN 50
deviceli

beneric
etwork

beneric
etwork

beneric
etwork

troller-

3.1

A Powg sfs of a motor and the Complete Drive Module (CDM). The
complg de converter, control and self-protection functions and also
some iven by

over the generic PDS interface as described in Figure 3 to Figure 5.

3.2 General definitions

For the purposes of this document, the following terms and definitions apply.
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3.21
algorithm

completely determined finite sequence of operations by which the values of the output data

can be calculated from the values of the input data

[IEV 351-21-37, modified]

3.2.2
application

software functional element specific to the solution of a problem in industrial-process

measurement and control

NOTE [An application may be distributed among resources, and may communicate with oth

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.2, modified]

3.2.3
attribyte
property or characteristic of an entity

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.3]

3.24
axis
logical| element inside an automation
some form of movement

NOTE [Axes can be rotary or linear, physical of virtual, co simply observed.

3.2.5
class
description of a set
relatiopships, and sem
[ISO/IBC 19501,if'
3.2.6
contral

purposeful a ess to meet specified objectives

[IEV 35

3.2.7
contrdl device

tio@o trél system) that reprn

same attributes, operations,

esents

methods,

physical wnit that contains — in a module/subassembly or device — an application proqram to

control-the-RBS

3.2.8
data type
set of values together with a set of permitted operations

[ISO/IEC 2382-15, 15.04.01, modified]
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3.2.9
device
field device

networked independent physical entity of an industrial automation system capable of
performing specified functions in a particular context and delimited by its interfaces

[IEC 61499-1, 3.30, modified]

entity that performs control, actuating and/or sensing functions and interfaces to other such
entities within an automation system

[1ISO 15745-1, 3.11]

3.2.10
device profile
representation of a device in terms of its parameters and behavi device
model | that describes the device’'s data and behaviour as g avhetwork,
independent from any network technology

NOTE [This is a definition from IEC/TS 61915 which is extended by the additio
[IEC/TR 62390:2005, 3.1.9,modified]

ucture.

3.2.11
feedback variable

variable which represents a controlled ned to a comparing elgment

[IEV 351-27-03]

3.2.12
functipnal element
entity of software or softw i hardware, capable of accomplishing a splecified
function of a devi

NOTE 1

NOTE 2
[IEC/TR 62390:200%

3.2.13
input dlata

data trnsferred an external source into a device, resource or functional element

[[EC/TR 82390:2005, 3.1.14]

3.2.14

interface

shared boundary between two entities defined by functional characteristics, signal
characteristics, or other characteristics as appropriate

[IEV 351-21-35, modified]

3.2.15

logical power drive system

model which includes PDS and communication network accessible through the generic PDS
interface


https://iecnorm.com/api/?name=04e54c797455399a855b649e5780c89f

-16 - 61800-7-1 © |IEC:2007

3.2.16

model

mathematical or physical representation of a system or a process, based with sufficient
precision upon known laws, identification or specified suppositions

[IEV 351-21-36]

3.2.17

operating mode

characterization of the way and the extent to which the human operator intervenes in the
control equipment

[IEV 35T-3T-0T]

3.2.18

outpuf data
data originating in a device, resource or functional element gnd ¥
external systems

d\fron em to

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.21]

3.2.19
paramgter

data element that represents device informatio
for exgmple through the network or a {ocakH

t\ea b@ad om or written to a glevice,

NOTE 1| Adapted from IEC/TS 61915.

NOTE 2| A parameter is typically characterized\by per na
[IEC/TR 62390:2005, 3.14

3.2.21
profile
representation o s of its parameters, parameter assembli¢s and
behavipur according ; i

ta type, physical unit and access difection.

NOTE [sed in this part of IE€

3.2.22
referencé varis
input viari a_comparjing element in a controlling system which sets the desired value of

[IEV 351-27-02]

3.2.23

type
hardware or software element which specifies the common attributes shared by all instances
of the type

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.25]

3.2.24

use case

class specification of a sequence of actions, including variants, that a system (or other entity)
can perform, interacting with actors of the system

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.26]
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3.2.25
variable
software entity that may take different values, one at a time

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.27]

NOTE The values of a variable as well as of a parameter are usually restricted to a certain data type.
3.3 Specific definitions
3.31 Common definitions

For thep i i initi uld be

actual|value
value ¢f a variable at a given instant

[IEV 351-21-02]

NOTE [Actual value are used in this document as input data of the
of the PPS (e.g. feedback variables).

program to monitor Jariables

3.3.1.
application mode
type of

NOTE
or otherlapplications such as homjng.

control

3.3.1.3
commands
set of fommands from

the PDIS or func

NOTE 1| The behavio

iour of

NOTE 2

3.3.1.
1/0 data

3.3.1.
set-polint
value or variable used as output data of the application control program to control the PDS

3.3.1.6

status

set of information from the PDS to the application control program reflecting the state or mode
of the PDS or a functional element of the PDS

NOTE The different status information may be coded with one bit each.
3.3.2 Definitions for Annex A

For the purposes of Annex A, the following terms and definitions apply.
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3.3.2.1
CANopen
application layer protocol as defined in EN 50325-4

3.3.2.2
object dictionary
list of objects with unique 16-bit index and 8-bit sub-index as defined in EN 50325-4

3.3.2.3
process data object
communication object with real-time capability

3.3.3 Definitions for Annex B

For thg purposes of Annex B, the terms and definitions given in IE
IEC 61[784-1 CPF 2 and the following apply.

3.3.3.1
CIP M¢tion™ 13
extensjons to the CIP services and protocol to support metion

3.3.3.2
CIP Motion drive
any CIP compliant drive device containi

communicate to a CIP controller via a GJP

3.3.3.3
CIP Motion I/0 connectio

ced in

at can

period q G tween a controller and a drive defiped as
part of ificabi mic both in size and content and cpnsists

of thre A 3 ar ofcyclic, event, and service data

3.3.3.
CIP Sync™13
extensjons to and protocol to encapsulate IEC 61588:2004

synchrpnization f ti P Network (see Time Sync Object in IEC 61158-5

3.3.3.6
cyclic data

time
-2 and

e to a

high priority real-time data that is transferred by a CIP Motion connection on a periodic basis

NOTE This data would be considered 1/0O Data as defined in IEC 61800-7.

13 CIP Motion™ and CIP Sync™ are trade names of Open DeviceNet Vendor Association, Inc. This information is
given for the convenience of users of this International Standard and does not constitute an endorsement by
IEC of the trademark holder or any of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade

names CIP Motion™ or CIP Sync™. Use of the trade names CIP Motion™ or CIP Sync™ requires permi
Open DeviceNet Vendor Association, Inc.

ssion of
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3.3.3.7
event data

medium priority real-time data that is transferred by a CIP Motion connection only after a

specified event occurs

NOTE Registration and marker input transitions are typical drive events.

3.3.3.8
motion
any aspect of the dynamics of an axis

NOTE In the context of this part of IEC 61800, it is not limited to servo drives but encompasses all forms
based njotorcontrot.

3.3.3.
Motion Axis Object
object |that defines the attributes, services, and behaviour of a md

and Bgsic Drive FE elements as defined in IEC 61800-7

3.3.3.10
servicp data
lower priority real-time data associated with a serjvice m
transfarred by a CIP Motion connection on a perjod i

NOTE Pervice data includes service request m
drive digdgnostics.

3.3.3.1
synchfonised

conditipn where the loca
distribyted System Timge

e CIP Sync specification in the context of a dist
ave a local clock that is synchronised with a common

time stamp

of drive

Axis (or

ontrol,

that is

various

of the

Motion

ributed
master

value of

System Time stamp value associated with the CIP Motion connection data that conveys the
absolute time when the associated data was captured, or that can also be used to determine

when the associated data shall be applied

NOTE CIP time stamps are always in the context of a distributed time system where all nodes on the CIP control

network have clocks that are synchronized with a master clock source using CIP Sync.
3.34 Definitions for Annex C

For the purposes of Annex C, the following terms and definitions apply.

3.3.41
application class

configuration of a Drive Object with a set of functional objects and supported by standard

telegrams.
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3.3.4.2

controller

controlling device which is associated with one or more drives (axes) a host for the overall
automation

3.3.4.3
Drive Object
functional element of a Drive Unit

3.3.44
Drive Unit

|ogica| device which comprises all functional elements related to one central processing unit
~ B

3.3.4.5
host
devicelthat covers the automation functionality of an automation de

3.3.4.6
P-Device
field device and the host for the Drive Objects

3.3.4.7
standard telegram
set of input data and output data for

3.3.4.8

superyisor
engineering device which manag
collectlons of diagnosis d&

5) and

3.3.5

For thg

3.3.51

AT
telegrgm, i

3.3.5.2
commuynicatio
accumplationof all‘tefegrams between two master synchronization telegrams

3.3.5.
control unit
control device

3.3.54

control word

two adjacent bytes inside the master data telegram containing commands for the addressed
drive

3.3.5.5
cycle time
time span between two consecutive cyclically recurring events
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3.3.5.6

cyclic data

part of the telegram which does not change its meaning during cyclic operation of the
interface

3.3.5.7
data exchange
demand dependent; non cyclic transmission (service channel)

3.3.5.8
feed forward
comm

3.3.5.
identification number
IDN
designption of operating data under which a data block is pre
unit, miinimum and maximum input values, and the data

name,

3.3.5.10
mastef
node, which assigns the other nodes the right to tra

3.3.5.1
mastef data telegram
MDT
telegrgm, in which the master inserts i

3.3.5.12
operatfiing cycle
period |of the control lop

3.3.5.13
protogc
conventi
of com

hange

3.3.5.1
slave
node,

3.3.5.1
status|word
two adjatentbytes nside the drive tetegram contaiming status mformation

3.3.5.16
telegram
message

3.3.5.17

topology

physical network architecture with respect to the connection between the stations of the
communication system
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3.4 Abbreviated terms

3.41 Common abbreviations

CDM Complete Drive Module

DCS Distributed Control System

ERP Enterprise Resource Planning

FE Functional Element

HMI Human Machine Interface

1/10 Input/Output

ID Identifier

MES Manufacturing Execution System

NC Numerical control system with a numeric control comf
PDS Power Drive System

PLC Programmable logic controller without a motje
SCADA Supervisory Control And Data Acquisitio
UML Unified Modeling Languages

URL Universal Resource Locator

3.4.2 Abbreviations for Annex A

CiA CAN in Automation

FSA Finite State Automaton

NMT

PDO

3.43

Attr ID

Cip™

3.44

AC x

DO

DU

&M Identification and maintenance functions
P-Device Peripheral Device

PROFIdrive PROcess Fleldbus for drives

STW
ZSW
3.4.5
AT
C1D
C2D
C3D

Control word

Status word
Abbreviations for Annex D

Acknowledge Telegram

Class 1 Diagnostic

Class 2 Diagnostic

Class 3 Diagnostic
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CP Communication Phase (CPO ... to CP6 — communication phases 0 ... 6)
IDN Identification Number

MDT Master Data Telegram

SERCOS SErial Real time COmmunication System

SVC Service Channel

3.5 Conventions

Hexadecimal numbers shall be represented by 0xnn, nny ., or nny,.

4 Gclneral architecture

4.1 [Generic PDS interface

This p (PDS)
and the pecific
to any pports

only si
of this

scope

atiw

‘ Communjcation mterfége (&ﬁqmr}]\l@\o@;&q network, fieldbus,...) ‘
,\ \ N Po\;bﬂQ/e Systprfi (PDS)

Somplete Drive-Module (CDM)

K <\S§§x\c‘mt%| and sequencing

\sn:/Drlve Module (BDM)
Contyol, Converter and Protection

Feeding section, Field supply
Auxiliaries, Others
NG

\

\) Motor and sensors

6//\/\

)

Driven equipment

IEC 2107/07

NOTE In this part of IEC 61800-7, the drive device corresponds to the Complete Drive Module (CDM).

Figure 2 — Definition of power drive system

The PDS includes the drive device (or complete drive module) and the motor and sensors as
shown in Figure 2.

The logical PDS is controlled by one or more logical controllers. The functions of the logical
controller are performed by the application control program. The functionality of the logical
PDS may be differentiated by position-control, velocity-control and torque-control
applications. Figure 3 shows a subset of possible structures for position-control, Figure 4
shows a subset of possible structures for velocity-control and Figure 5 shows a subset of
possible structures for torque-control applications.
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NOTE 1 Possible velocity control types are listed in IEC 61800-4 Annex B, and not covered by this part of
IEC 61800-7.

NOTE 2 “Velocity” is used throughout this part of IEC 61800 to mean speed (e.g. movement of a motor) as well as
velocity (e.g. movement of mechanical equipment). However “speed” is retained in the title to be consistent with

common usage.

Structure ¢
for future consideration

Structure b
for future consideration

Logical structure:
»position control®

Structure a in the scope
of IEC 61800-7-1

A A
[ ]
=2 ‘s’ Application Application
.g’ £ 3 control control
9 5 S @ program program
o s e | L
Genefic PDS interface Sl Generic PDS interface g Generic PDS interface| /o gneric AD b interface
© NOTE 3 5 > Q)
z2 £J u £ =(
NOTE2 = © = s ° q/
= o ) o = '\
2 g|&g ¢ <
|
A O > > P |t|3|\ \
0 b) \/ Position
confrol
o
‘;’ Velogity
o
o ()
8 > NOTJE 3
(/)] P
® a =
2 NOTE 2 g
S
5 S
[ =
s o
o Torque o Torque
o control > confrol
© ]
L o
g Q .2
|
- a Motpr
A NOTE 1 NOTE 1
IEC 2108/07

NOTE 1| In gengral, the od ludes the motor.
NOTE 2 wee ol deyvice and the drive device is a network or fieldbus to transmit the data valyes such
as positjon, velegi rq

NOTE 3 Macgq%or aptation as needed for specific network or fieldbus technology.

&ure 3 — Example of system structures for position-control applications

Structure a in Figure 3 shows a position-control application where all three control loops are
implemented inside the drive device. In structure b, the velocity- and torque-control loops are
inside the drive device and the position-control loop is in the control device. In structure c,
only the torque-control is inside the drive device and the other control loops of the complete
logical PDS are implemented inside the control device. In all three examples, the generic PDS
interface is identical.
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Logical structure Structure d in the scope Structure e Structure f
»velocity control of IEC 61800-7-1 for future consideration  for future consideration
A A
-8 3 ‘
83 S Application Application
8’ € % control control
-8 S program program
NOTE 4 ‘g’ NOTE 4 g NOTE 4 NOTE 4
Generic PDS interface O [ [Generic PDS interface -5 Generic PDS interface Generic PDS interface
v NOTE 3 o
> n o
| =] -
NOTE2 g = &
x o
g | ¢ A
£ N = Velocit O
Q y AN
® control elpc
>
» '\: trol
a 2
a T
[
5 2
o (=)
§ Torque
[<J control
o
|
‘ Q}» OTE 1
IEC

NOTE 1

NOTE 2
velocity

NOTE 3

NOTE 4

Structy
implem
control
where

networ
identic

and torque.

Mapping 6

The applicatig

orque-control in the drive device. Structure f shows an impleme
ality is implemented in one single device. In fact, in structure

2109/07

ues like

ps are
in the
ntation
f, the
face is

It is possible that the generic PDS interface be used in velocity-control and the application

control

program includes also position-control functionality.
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TORQUE

Logical PDS

Logical structure Structure g in the scope Structure h Structure i
~orque control“ of IEC 61800-7-1 for future consideration for future consideration
N 3
] I > Application
8% Application 3 control
Qc © control S program
=8 2 program ‘g’
3 o
©
NOTE 4 ..E NOTE 4 NOTE 4
° A . .
o = Application
= L~ COTIOI
: N propi
o N
gerleric PDS interface + |generic PDS interface 'g generic PDS interfacg\ g@nqr' R S inferface
Note 3 ©
[}
2
S
=)
NOTE 2 P
L
>
Q
-]
Q
c
(@)

Torque
control

i
X

>
C

Drive device

Motor
| NPTE 1
IEC 2110/07

NOTE 1

NOTE 2 dew drive S a network or fieldbus to transmit the data values for
torque.

NOTE 3

NOTE 4 icatd Na include also position control and velocity control functionality.

In Figdre \ ementations of torque-control applications are listed. The {orque-
control i ) rol device as in structure g. In structure h, all the functionalify is in
one dqvi 1 etwork or fieldbus is missing. It is always possible that the gener|c PDS
interfa 1 orque-control and the application program includes veIOC|ty -contfol and
positiong& ol functlonallty In structure i, this generic interface is inside the “smarf’ drive
device| "\

The specification of functionalities for the control device is beyond the scope of this part of
IEC 61800-7. Table 1 lists the structures within the scope of this part of IEC 61800-7.
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Table 1 — Structures within the scope of this part of IEC 61800-7

EC/TR
e 6.

Structure Application In the Scope of the document
a Position control Yes
b Position control No, for future consideration
c Position control No, for future consideration
d Velocity control Yes
e Velocity control No, for future consideration
f Velocity control No, for future consideration
g Tr\rqup cantral Yes
h Torque control No, for future consideration (
i Torque control No, for future consideration /\< N
4.2 [ypical structure of automation systems
The mjodelling of a device is done according to IEC d
62390). An automation system including PDS typically
Manufactunng Execution <st¥\M S)—En@rpnse&ixe&e&% Pys/em (ERP)
| % N |
[@RN
/\q\ualymon\b\s&%)ocs >
] T_ . A Com.. nlcatlon_yéti_i{Eiheme)\/ [ I
| Router | engineering
< tool / HMI
> NOTE 1
NOTE 2
N
Device parameters
(e.g. episodic)
X @
—
Fiel [
%\
\/ Y
) ®
| Process (e.g. driven equipment)
IEC_2111/07
NOTE 1 The engineering tool may be one tool connected to one of the different communication networks or three

different tools depending on the type of communication network connected to.

NOTE 2 Communication systems may be redundant as required;

interface.

NOTE 3 Mapping or adaptation as needed for specific network or fieldbus technology.

this has no influence to the generic PDS

Figure 6 — Typical structure of automation systems (adapted from IEC/TR 62390)

The PDS has different logical interfaces to the outside world numbered 1) to 5) in Figure 6.
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1) 1/0 data (generic PDS interface)

This interface is part of the generic PDS interface. It provides the control and monitoring
interface between the control device and the PDS (see 3.3.1.4).

2) Device parameters (generic PDS interface)

This interface provides parameter access to the control device and remote engineering
tools for identification, configuration, adjustment, monitoring or data logging. The device
parameters are available for transfer via the communication system through the generic
PDS interface.

3) Peer to peer device communication

The use of peer to peer communication service among other devices is a function of
spgcific fieldbus technology and is not covered by the generic PDS inter

4) Deyice parameters (local or other interface)

The local access and interface of an engineering tool or HMI to bred in

thid part of IEC 61800-7.

services
of PDS

NOTE HMI or engineering tools may use the generic PDS interface o
whi¢h support the PDS interface. If any HMI sharing of the fieldbus results
datg, this should be notified to the application.

5) IntIrface to the process

The interface to the process — the driven eq e
IEG 61800-7.

overed by this part of

4.3 BStructure of the logical PDS

A logidal PDS is composed of different(Fun

Si‘;iona e nts (FE) according to Figure 7.
Each HE has parameters & ¢ ions to describe the behavior.

The pdrameters are u

e auni

of the F

The relation ofcthe different states is described in a state-chart diagram.

Paramgpters-may be structured in additional parameter lists depending on the operating mode
of the EE or the application mode of the PDS.
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PDS

.

Functional element

Name:

Foral

DeviceLidentification FE

The d
device

The de

Device control F

The de

The de

Comm

The ¢
param
commy

Type:
1.*

State:
Algorithm():
Parameter list Parameter
Name:

PRI Type:
Class:

Value:

elements

vice identification ins_t veters needed to identify the p
s). Possible de i )

vice iden'

bmmupicati SE of the logical PDS is composed of the communication s
pters of the network between the control device and the drive device. It includ
nigation state machine of the connected devices.

hysical

pecific
es the

NOTE 1

NOTE 2

Most of these parameters and states of the communication FE are network or fieldbus specific.

One profile can use different communication FE’s.

The generic communication FE is defined in 5.3.

Basic drive FE

The different control loop functions like position-control, velocity-control and torque-control
are the basic drive functions.

The basic drive FE’s are defined in 5.4.
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Optional application FE

The possibility exists for the logical PDS to include additional — optional — application
functions. A typical optional application FE is the management of additional inputs or outputs
for example the connections to a separated encoder device, brake control, limit switch etc.
These functions are not further specified in this part of IEC 61800-7.

Other interface FE

The possibility exists for the logical PDS to have local interfaces or to support other protocols
over the network to HMI or tools. These functions are not further specified in this part of
IEC 61800-7.

I
Device Device control FE

identification

FE CommM\

Otherinterfe{gegE] }OBQIO% n network
WA

\
I AN
Optional QB‘a$| drive.k

et N
application (position-, velogity-

I/O FE torque-contra

(suggested
functlons

b x\J

aI Elements (FE) in the logical PDS

— |

IEC 2113/07

The d i beristi the parameters in the different FE’s in the PDS should be

Commpnds~and setpoints are outputs from an application program and inputs to a |logical

PDS. $tatus information and actual values are outputs from a logical PDS and inputg to an
app“c tion program

One of the characteristics of a parameter or a parameters list is the access timing (see
IEC/TR 62390:2005, Annex B). This access timing depends on the need of the application
program and the capabilities of the technology solutions.

4.4 Use cases of the PDS
4.41 General

The generic PDS interface is used by two different actors: the access by an application
control program and the access by an engineering tool. The application control program uses
the PDS for control-operation and the engineering tool uses the PDS for engineering. Local or
other access methods to the PDS are beyond the scope of this part of IEC 61800-7. This
relation is shown in Figure 9.
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Use case:
Other access

Engineering
tools

p , Logical
Power Drive System
NOTE \ Use case: PDS

Enqgineering v

Application

control
program /
Use case: L
T Operation-control <\
/
N

NOTE

2114/07
NOTE [This UML symbol represents an “actok.

4.4.2 Use case engineexi

e Commijssioning
o Main@

In this Juse case, di > dtion are needed.

o " Monitoring

e Read data logging
4.4.3 Use case operation-control
In the use case operation-control, the generic PDS interface for I/O data is used as follows.

e The application control program issues the commands (see 3.3.1.3) to the PDS.
e The application control program sets the set-point(s) (see 3.3.1.5) to the PDS.
e The PDS signals its status (see 3.3.1.6) to the application control program.

e The PDS may signal actual values (see 3.3.1.1) to the application control program.

The commands, the set-points, the status and the actual values form the I/O data of the PDS.
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The use case operation-control may also use the generic PDS interface for Device

parameters for monitoring or modification of parameters (see 3.2.19).

The use case operation-control can be in different application modes. Depending on the PDS
basic drive FE used inside the PDS and the possible set-point values, the application mode

may be torque control, velocity control, position control or others for e

xample homing.

Instead of set-point values, it is also possible to have one or several set-point values preset
inside the PDS in a data array. The set-point is, in this case, a pointer to an element of the
array. The pointer itself may be an index into the array or a bit pattern in a command word.

Depengimg—omthre—appticatiom mode;, different—possibte—mterfaces,par
machines exist to describe the behaviour of the PDS. Possible set-point val
values|for all application modes are presented in a schematic way in Figure Q.

eters—ana

N\

device <

. . N\
Control Logical Power Drive System | D fvice c}c\ntrskFE
N\ A\

@]— Communicati(cm\F\E N\De{i&ent\lf{catic}u’é |

Basic drive FE‘s

Set-points:

:}. ) Positiol
Position M-\
contyzK

Application
control
program

la--/~-}---1

I : NOTE
— (e} e

)

control

Torque | |

&

Feedback

NOTE RAdditionalrelations*between the different FE's may exist in the logical power drive system.

uke ~ The generic interface in the use case o

5 FdJnctional elements

IEC 2115/(

peration

5.1 Device identification FE

511 General

state
actual

In the device identification FE are the parameters defined to identify the PDS, the versions of
hardware and software and its manufacturer. An indication may be given about the

identification and location of the PDS in a plant or installation.

5.1.2 Parameters

Possible parameters are listed in Table 2.
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Table 2 — Parameters in the device identification FE

Name Meaning
Profile ID Identification of the profile.
Manufacturer 1D Identification of the manufacturer or vendor of the device.
Product ID Identification of the device type and model.

Serial number

devices with the same hardware, software or firmware version.

A serial number is a unique production number of the device manufacturer even for

Hardware revision The content of this parameter characterizes the edition of the hardware only.

Software revision

The content of this parameter characterizes the edition of the software or firmware of

Tag For each device within a plant, a unique label is necessary for the identi ication ‘of its
function. This label is set by the user but stored in the devic
Location For each device within a plant, a unique label is necess e id ationgf its
location.
Profile defined Additional profile specific parameters.
NOTE This table is given for reference purposes. It is not necessary for II ete s of\ﬁns tablp to be
implemepted. In addition, a parameter except this table may be added.
\‘>
The type and size of these parameters are netwg epen e@
5.2 Pevice Control FE
5.2.1 General
In the gevice control FE, t defined
In this| generic PDS i ling is
defined. If the PDS is poth\able e reqmred services it stays in the faulted state. A
reset Jommand 3 o fault
state. In the no faylts
The PI ce the
service ledge-
ment and ma
In a pr| generic
PDS p
This sfate machine of the device control FE is related to the other state machines in th¢ other
FEs of|the/PDS.

NOTE

5.2.2

In the general architecture of the logical PDS system, the controller device may also have state machines.
These state machines are not in the scope of this part of IEC 61800-7.

I1/0 data

With the status values listed in Table 3, the PDS signals the actual state of the device control

FE.
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Table 3 — Status values for the device control FE

Name Meaning

Faulted

Set if the PDS is in the faulted state

Warning

Set if a warning condition is available

NOTE 1
NOTE 2

Warning conditions may not need a reset action from the control device.

Additional information on the type of fault or warning may be provided in parameters.

To control the state machine in the device control FE, one message or command is used (see

Table

) Additional commands may he defined in the pmfilp

Table 4 — Command values for the device contro

A X

Name Meaning

5.2.3

The dgvice control FE may be in the states describ

power
conditi

performed before transiting to the fau

NOTE

Reset Fqult If the fault condition is eliminated, the PDS is requeste{t&h{\qe\s{at@g\) no\gault.
N

States

on initialisation, the device control FE go . If there exists
bn in the drive, a change to the :

9,

02 03

‘ Faulted ]

Figure 12. After the

a fault

od. A fault reaction ay be

£>O Power off

IEC 2116/07

The TRANSITION number corresponds to the number next to the arrow in the state-chart diagram.

Figure 11 — Device control FE state-chart diagram


https://iecnorm.com/api/?name=04e54c797455399a855b649e5780c89f

61800-7-1 © |IEC:2007 - 35—

STATE NAME STATE DESCRIPTION
No fault The PDS is able to provide the required services
Faulted The PDS is not able to provide the required services and needs a reset
TRAN- SOURCE TARGET STATE EVENT / ACTION
SITION STATE
01 Power on No fault Automatic transition / Initialisation of the PDS.
02 No fault Faulted Fault condition in the drive / Signal new state.

This is typically an event which is generated by the
internal, device dependent functions of the PDS.

03 Eaulted No fault The reset fault command is issued [ Qignnl new state.

from'\the
ing oh the

This event may be generated by a comma
control device or from a local i
state of the communication EE\

04 Any state Power off Power off / Shut down the ﬁQS\

Figure 12 — Device control FE state tran 'tiw

5.24 Parameters

In addition to the I/O data, the parameters in Table the~devige control FE.
Table 5 — Para &@%dev ce@n roPFE
Name eanl
Fault Identification of the fdult wp@ cAigeH the Yaulted state
Warning Identi/'zs\ion o)h\céQditiBQ vh’f\ch &{Vhe warning status
Profile defined Add|t| ile spe\»K}\Qara}gteV

NOTE The exact coding an/dWatloWsw is profile specific.

5.3 Communicatié

5.3.1

The cq ork or
fieldbu profile
suppor

The Pl

Typica I‘,’ in-the Limited communication state the connection or functions of the network or

fieldbus interface may be available in a read only mode, but the PDS does not accept
commands and does not execute the set-points from the control device. In the Limited
communication state, the commands to the PDS are accepted only through the local interface
FE.

In the Normal communication state, the PDS is controlled by the control device over the
network or fieldbus.

There is the possibility that different levels of access exist, which means that local or remote
access may be separated for I1/O data, reading of parameters and read/write of parameters.
This may be represented by additional sub-states in the profiles.

There may be an additional state machine in the communication FE reflecting the state of the
network or fieldbus connection. This additional state machine is only needed, if a synchronous
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communication is required by the control application. In this case, the communication FE may
be in one of the states synchronized or not synchronized. The profiles may define additional
sub-states for this state machine.

Synchronized operation means that the control device and the PDS use the same time base.
This may be achieved for example by a local timer synchronisation mechanism distributed via
the network or external global time resources. These mechanisms allow synchronizing of
application cycles in the control device and the PDS.

These state machines of the communication FE are related to the other state machines in the
other FEs of the PDS.

5.3.2 I/0 data

With the status values listed in Table 6, the PDS signals of the

commynication FE.

Table 6 — Status values for the communicati/ok (seeRigure
AN

Name Megning~ NN

Normal Set if the PDS accepts commands and sefpoi ovex the’sommunjcation interface
commun|cation

—\

To cortrol the state machine in the compmurjcation ing messages or commands
are uséd (see Table 7). In the profile addiij be defined.

Table 7 — Command values for@go
VAN

ication FE (see Figure 13)

Name eaning

[\ \\ YN
Stop compmunication | The 4onWe re@&% tNMgo to Limited communication state

Run communication T\Pg c%trol d%ice\ﬂgquést\s}hg)?bs to go to the Normal communication state

One optional cogmyn is the possibility to execute the PDS control loop in
synchrpnous i 9 ication network or fieldbus. If this optional communijication
function is used, N ded to signal this status (see Table 8) and use the commands

of Table
Tabl ='Status>values for the optional communication FE (see Figure 15)
Name Meaning
Synchronized The local time of the PDS runs synchronous with the network and the control device |

Table 9 - Command values for the optional communication FE (see Figure 15)

Name Meaning

Synchronize Synchronisation is requested to be switched on

Do not synchronize Synchronisation is requested to be switched off

5.3.3 States

The communication FE may be in the states described in Figure 13 and Figure 14.
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Power on

01

Limited communication

A

02

\ 4

03

Normal communication

NOTE [The TRANSITION number corresponds§ to t
Figure 13 — Comm
STATE NAME \ K\ST\{E\QF/S)CRIPTION
Normal The P unlcate erith ication interface

communication

Limited
communication

A

Thiw Wﬁ% over the communication interface

EVANA

ET. STAT

EVENT / ACTION

01 Powek on 'mhéd\c/ Automatic transition / the network interface is initialized
communication

02 imitN rmal The Run communication command is set by the contfol

commuypication\ [ confmunication device or a local command to start communication is|invoked
\ / signal new state

03 rnﬁl Limited The Stop communication command is set by the con{rol
communicatjon | communication device or a local command is invoked / signal new state

04 Any Power off Power off / shut down the PDS

NOTE Rossibleconflictsof Run-communication-and anp communicationcommands-have to be solved "\\JI he

profiles.

Figure 14 - Communication FE state transition table

IEC 2118/07

In addition, the communication FE can be in the states described in Figure 15 and Figure 16.
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Power on

01

‘ Not synchronized J
A

02 03

\ 4

‘ Synchronized

NOTE [The TRANSITION number corresponds§ to t

Figure 15 — Optional co

STATE NAME \ (\STATEQESCRIPTION

Synchronjized The losal t Wthe is ;?hcﬂro oys with the communication network and theg control
dew vice

Not synchronized Thﬁi@’\%ﬁO\fW\%synchronous with the communication network and|the
ol devi

TRAN- sbw%z\ W EVENT / ACTION

SITION STA
A\

01 Powe<or\ ot s chryﬁzed Automatic transition / initialization of the FE

02 Synchronized The command “synchronize” is requested by the control
nchr device and achieved by the PDS / signal state
zed

03 < Not synchronized | The synchronization is lost or the command “Do not
synchronize” is requested / signal state

04 AFI\ \ Power off Power off / shut down the PDS

NOTE Iph most implethions, there are additional states defined and used to implement the synchronisation
mechanign®

Figure 16 — Optional communication FE state transition table IEC  2120/07

5.3.4 Parameters

In the Communication FE, there are the parameters defined to identify the communication
interface and network type. These parameters are profile-dependent.

54 Basic drive FE
5.41 General

In the basic drive FE, there are defined the state machines and the parameters to provide the
basic drive functions.
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In the generic interface, simple state machines with the states operating and not operating
and Jocal control and remote control are defined. Depending on the application mode,
additional states and state machines may be defined by the profiles.

In the state operating, the PDS reacts on the commands and the set-point(s) provided by the
remote or local interface and provides the status values and required actual values.

In the state not operating, the PDS does not react on the set-point(s) provided by the local or
remote interface. The commands however are still valid and handled by the PDS.

In the state local control, the PDS reacts on the commands and the set-point(s) provided by
local interface—andprovides thestatus vatuesand requited—actuatvatues:

In the $tate remote control, the PDS reacts on the commands and the $et-pg srovided by
the remote interface and provides the status values and required act

These [state machines of the basic drive FE may be related to ¢ b other

FE’s of the PDS.

5.4.2 I1/0 data
With the status values listed in Table 10, the P C drive

FE. Additional commands may be defi i hess, commands may glso be
dependent on the application mode.

Table 10 — Stat

(BN
Name \ \ \ Mning

Operating Tr,1\e ﬁ&@ is\a(gemptin}Q\{QIIoWhe }e{(point values
~__/

One optional ba@
or locdl control mode

this status (see Ta

ive function ility to execute the PDS control loop in femote
is optignakbasic drive function is used, it is recommended to| signal

N a?{e\ \\ \ Meaning

Remote :orm\\ SWDS accepts commands and set-points over the communication interface

To control the state machine of the basic drive FE, at least the command defined in Table 12
shall he>defined Dpppnding on the additional states defined hy the application made, the

profile may define additional commands.

Table 12 - Command values for basic drive FE

Name Meaning

Operate The PDS should start action on the provided set point data

Depending on the application mode, the set-point and actual values are defined to control the
PDS. These possible values are defined in Clause 6.

To control the optional state machine in the basic drive FE, one message or command is used
(see Table 13). In the profile, additional commands may be defined.
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Table 13 — Optional command values for the basic drive FE

Name Meaning
Local The control device releases the control over the PDS
Remote The control device requests the control over the PDS

5.4.3 States

The PDS basic drive functions may be in the states as described in Figure 17 and Figure 18.

The different states may be split In sub-states by the proiiles.
Power on @

01
VRN

BT

02 %ﬁf
-
rati J

N (\w
\s\> %»O Power off

NOTE esponds to the number next to the arrow in the state-chart diagram.
— Basic drive FE state-chart diagram
STA STATE DESCRIPTION

Operatinp 1}% PDS reacts on the requested set-points and commands
Not operpting The PDS does not deal with the set-point values — but reacts on the commands

TRAN- SOURCE TARGET STATE EVENT / ACTION

SITION STATE
01 Power on Not operate Automatic transition / initialisation of the basic drive FE
02 Not operating Operating The Operate command from a local or remote interface is

invoked / signal state

03 Operating Not operating The Operate command is removed / signal state
04 All Power off Power off / shut down

Figure 18 — Basic drive FE state transition table IFC zrz2lo7

In addition, the Basic drive FE may be in the states described in Figure 19 and Figure 20.
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Power on

01

‘ Local control ]
A

02 03

v

‘ Remote control

NOTE [The TRANSITION number corresponds to\the nu

Figure 19 — Optiona

STAFE NAME —~ \"7\'&\5 DEgCRlPTlON

Remote ¢ontrol The PD ccept}s—s&q&nd%a\?et-m%ver the communication interface
~
Local control The PD doe\a\bot acce t-points accepts only reduced set of commands oyer the

corfw\wnic ion intg@e

TRAN- SOURC T ET AH‘E\ EVENT / ACTION
SITION TA

01 Power o /‘LQcal\\ory{}i\) Automatic transition / the function is initialized

02 Local/€o e@ol The Remote command is set by the control device or a local
command to permit remote control is invoked / signa| the

state
03 mote%uro Loeal control The Local command is set by the control device or allocal
<\ command to take local control is invoked / signal the|state
04 \k\ \ Power off Power off / shut down

NOTE FRossible coWlocal and remote commands have to be solved by the profiles.

Figure 20 — Optional basic drive FE state transition table IEC 2124007

5.4.4 Parameters
In the basic drive FE, the parameters “mode command” and “mode status” are defined to

e define the actual application mode used,
e to define the set of I/O data and

e to specify the behaviour of the FE depending on the application mode.

These parameters are profile and application mode dependent.
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5.5 Optional application FE

In the PDS, additional functionality may be introduced. This could be for example additional
I/0 connections for limit switches or additional sensors to measure the values of for example
velocity or position.

These optional application FEs are not further specified in this generic PDS interface.

NOTE The profiles may use other profile specifications for these application FEs.

6 Application modes

6.1 General

The Idgical PDS can be in different application modes dependi

softwar
extensjons.

Table 14 — Possible generic appli

Cpntrol loop

/Set Po

Torque control

(see 6.2)

/Igosition control

(see 6.4)

7

Preset Normally not use}\ See Kgure 3 See Figure 26

Control See Figure 21 /X F|g e 24 See Figure 27

Control with mandatory See Figure 22 Se WS Higher control level such
feedback of the next as multi-axis are nqt in

Q

control Ipvel the scope of this pgrt of

IEC 61800

eneric

J

In Tatjle 15, th '
applicgtion modes\are™

Applicption mode et-\sgirh\ Functions in the PDS Related
A& figure
Torque pres \T que-indéx |Open loop torque control. Normally not
or just Orf/Off used
Torque ¢ontrol We Open torque control loop. Additionally, a measured or Figurg 21
estimated feedback value(s) is (are) provided.
Torque ontrol with annllln Closed annllln contral Innlh Adr{ifinnnlly ameasured or l:igllr 22
velocity feedback estimated feedback value(s) is (are) provided.
Velocity preset Velocity-index |Drive can run on one or several fixed velocities with internal [Figure 23
or just On/Off |control of torque and velocity.
Velocity control Velocity Open velocity and torque control loop. Additionally, a Figure 24
measured or estimated feedback value is provided.
Velocity control with [Velocity Closed velocity and torque control loop. Additionally, a Figure 25
position feedback measured or estimated feedback value is provided.
Position preset Position-index [Drive can go to fixed positions with closed loop control with Figure 26
or just On/Off |(or without) sensor feedback, using (optionally) defined
trajectories.
Position control Position Open or closed torque, velocity and position control loop in Figure 27
the drive with (or without) sensor feedback.
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NOTE 1 Speed, velocity or frequency are considered as similar functionalities. In fact they are not the same, but
there is a constant factor in the relation between the different meanings of the variables.

There is one mandatory set-point and one or a set of actual values specified for each
application mode. Additional set-points and additional actual values are possible.

NOTE 2 In all cases, the state of the FE basic drive functions in the PDS is controlled with the commands and
monitored with the status.

6.2 Torque control

In the torque control application mode, the application control program gives a set-point value
for the torque to the PDS. The PDS may provide the calculated or measured (estimated)

actual orque value In the feedback variable. (\
Control Generic PDS Interface | |FE basic drive functions in tHie'PD
devige
Set-point values:
Torque
Application
clontrol ?/\T&K\;{*\ M
program Commands co !

-
#] < M = Motor

Status k\

125/07

In the forque co w
gives T set-poin
estimated or measuréd

ogram
can be

FE basic drive functions in the PDS

Control
devicg <
Application
contr —
rogram R
il control
A b ;
| v : |
- !
I I
I |
1
L) .
1
4 Status :
Feedback ===h--ao-
Actual values:

Velocity M = Motor
S = Sensor

IEC 2126/07

Figure 22 — Torque control with velocity feedback application mode
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6.3 Velocity control

In the velocity preset application mode the velocity data holds the possible velocity values of
the PDS. In the simplest case, this has two values: ON/OFF. In a more sophisticated PDS,
there is the possibility of a selection of two or more different — fixed — velocities.

NOTE 1 The set-point data is only an index into the list of possible velocity values stored in the velocity data
record inside the PDS.

Control Generic PDS interface FE basic drive functions in the PDS
device

Set-pointvatues:
Velocity-Index I

Application - Velooit
control Velocity-{» \ ?’
data contro
program :

Commands

Status

|
(]
L J

A

IEC 2127/07

The velocity control applicati i . The
applics rque if
forwarg control is alsoj u so the
actual forque va

FE basic drive functions in the PDS

T o
> Velocity L) Torque N
control control
7y Y i
; i

M — A
Commands W--------"@
)
-

Status

IEC 2128/07

Figure 24 — Velocity control application mode

If the measurement possibilities exist, it may make sense to also feedback the actual position
from the PDS. This allows the construction of a simple position control in the control device.
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NOTE 2 In most implementations today, this position feedback is realised independently from the PDS in an
additional device.

Control Generic PDS interface FE basic drive functions for the PDS
device
Set-point values: e mmmmmmmm o
Velocity ' v
Position Velocity Torque
> —
control control control
A [ A i
; '!
Commands E Il
S

1
———{ Feedback [+

Status
Actual values:

o\®

d@ck plication mode

I
C ] )
L J )

A |

IEC 2129/07

Figure 25 — Velocity control with pos

6.4 Position control

In position data, a set of possible positions is s he PDS. Options may exist to|define
the trajectory to be followed between t

NOTE [The set-point data is on
inside the PDS.

Control Geneyig P
devicg @
Set-point val : 1
PosifionsIndex : v v
Appl [ | Positionly| Position,|Velocity|,| Torque I\D

contrg \ \/ data control | | control| | control
A A A

blg position values stored in the position datp record

iy S l Erre e

NG

A Status

IEC 2130/07

Figure 26 — Position preset application mode

The almost complete application mode is the position control mode. The application control
program sends the set-point position values to the PDS. If forward control is needed,
additional set-points for torque and velocity are possible. The PDS may signal that the set-
point value has been reached using status information. Additionally, it is possible that the
PDS gives the actual position, velocity and/or torque.
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CO"_"0| Generic PDS interface FE basic drive functions in the PDS
device Set point values: jmmmmmmmmm e Fmmmmmmmmmh
Position ! v v
Position L, Velocity_> Torque
control control control control
7y 7y 7y i
i i
: i
| i
Commands , Feedback :----@
| '
J
C L J
A Status |

7 Prpfile specific extensions

Profileg to be mapped may specify additio

generi¢ interface.

8 Structure for annes

8.1 General

nexes pr

The an

Each
definiti

The stf
mappif

Most npapping-tables in the annexes are structured according to Table 16.

Table 16 — Mapping of names to profiles

AN
\\> IEC 213
ion(mode

hich extend the functions

1/07

of the

Only

quired

Name Profile Name Details

Reference

generic name® profile name®

identification®

see document xyz*

# Name of the item in the generic PDS interface.

® Name of the item with the corresponding meaning in the profile.

¢ Detailed identification of the item in the profile.

9 Detailed reference to standards.
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The structure of the annexes is defined in Table 17. The template subclauses are given as
template for annex X.

Table 17 — Structure of annexes

Subclause Title Explanation

X1 Overview The scope of the profile and boundary conditions are described in
one or several sentences.
These definitions shall be mapped to the definitions of the drive
profile if they are relevant using the format of Table 18

X.2 Mapping of general architecture -

X.21 Typical structure of automation Indicate the typical structure of the a to%at yst ssumed

systems by the specific drive profile.

X.2.2 Structure of the logical PDS Give here the structure of th i
The general structure of the with
several sentences. Thi ch
understanding of the cep

X.2.3 Use cases of the PDS - /\ 3

X.2.3.1 General Explain in sev%ral en ence the ihg of the use casep.

X.2.3.2 Use case engineering ow is thg engin€erj dled ¥ profile X? Explain in sgveral
sentences?

X.2.3.3 Use case operation-control Eo ope tlonwandled in profile X? Explain|in

eral ntence

X.3 Functional Elements

X.3.1 Device |dent|f|cat< E& /\\\ \) >

X.3.1.1 General \I'-_‘xg\m\map)mg of device identification of the drive profilg.

X.3.1.2 Paramet rs rovide mappings for parameters listed in Table 2 using the
f aj/of Table 16.

X.3.2 Dewcebe/ -3

)r’\h‘w\ N

X.3.2.1 General Explain mapping of device control of the profile.

X.3.2.2 I/O ata Provide mappings for status values and command values Jisted in
Table 3 and Table 4 using the format of Table 16.

X.3.2.3 \\g \ References to the profile specific state machines may be gdded.

X.3.2.4 We \) Provide mappings for parameters listed in Table 5 using the
format of Table 16.

X.3.3 Cemmunication FE

X.3.3.1 General Explain mapping of communication FE of the profile.

X.3.3.2 1/0 data Provide mappings for status values and command values listed in
Table 6, Table 7, Table 8 andTable 9 using the format of
Table 16.

X.3.3.3 States References to the profile specific state machines may be added.

X.3.3.4 Parameters Indication where in the profile the parameters for the
Communication FE are defined.

X.3.4 Basic drive FE ---

X.3.4.1 General Explain mapping of Basic drive FE of the profile.

X.3.4.2 1/0 data Provide mappings for status values and command values listed in
Table 10, Table 11, Table 12 and Table 13 using the format of
Table 16.

X.3.4.3 States References to the profile specific state machines may be added.

X.3.4.4 Parameters Indication where in the profile specification the parameters mode

command and mode status and others are defined.
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Subclause Title Explanation
X.3.5 Optional application functions Reference and mapping to other or additional functions may be
FE done here.

X.4 Application Modes ---

X.4.1 General List of the application modes available in the profile is given here
as the template of Table 19.

X.4.2 Torque control Mapping of I/O data identified in the generic PDS interface onto
the drive profile terminology is described here. Each supported
torque application mode shall be documented separately using
the template of Table 20. Additional information may be given
here.

X.4.3 ‘VIU:UU;ty \JU"t'U: IVIGFIFIIII& T 1I7mrU Udtlta Tacimnmmeu T une HUIIUII = OntO
the drive profile terminology is described/here orted
velocity application mode shall be doc using
the template of Table 21. Additional i ven
here.

X.4.4 Position control Mapping of 1/O data identifiedn t b onto
the drive profile terminolog orted
position application mode s using
the template of Table d ven
here.

X.5 Profile specific extensions Profile specific gxtensio addltl na\a/ppllcatlon modes)
shall be Iisted ere,~

Nameg and layout of the tables refefced dle 1 sh@ be“as specified in Tablg¢ 18 to

Table 22.
Table 1 erms

IEC 61800-7 term of\-)e teﬂp/ Reference
I/0 data % Is the same
Command \/ \ e g Con Iword Is the same
Set-point /\& \/\
Status \ \\ \e\g/s{atusword
Actual vplue

able 19 — Supported application modes
IE¢G 61800-7 app ion mode Equivalent profile X terminology
Applicatjon‘modes as listed in Table 15. corresponding term of the profile X
Table 20 — I/O data for profile torque mode

IEC 61800-7 1/0O data Equivalent profile X terminology
Command Corresponding term of the profile X
Status Corresponding term of the profile X

Set point torque

Corresponding term of the profile X

Actual torque

Corresponding term of the profile X
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Table 21 - 1/0 data for profile velocity mode

IEC 61800-7 1/0O data Equivalent profile X terminology
Command Corresponding term of the profile X
Status Corresponding term of the profile X
Set point velocity Corresponding term of the profile X
Actual velocity Corresponding term of the profile X

Table 22 - 1/0 data for profile position mode

IEC 61800-7 1/O data Equivalent profile X termin,o’l'@y\
Command Corresponding term of the profile X /\\ ~ \
Status Corresponding term of the profile X /\ \\

Set point position Corresponding term of the profile}\ \ \/
Actual ppsition Corresponding term of the profilé\X \ )

AR

®
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Mapping to Profile CiA 402 drive and motion control

A.1  Overview

This annex specifies the mapping of the CiA 402 drive and motion control profile onto the

generi¢ power drive system (PDS) interface.

Terms|of the CiA drive profile are mapped to IEC 61800-7-1 terms a ecifiedNn [Table

Table A.1 — Profile specific ter

IEC 61800-7 term

CiA 402 term

1/0O data Process data /See*l% SM—ZN\/
Command Controlword SeﬂECMMO1>
Set-point Target value e ESI\Q1SB€K7-201
Status statusword” (\\ (| sekliEk 6hsno7-201

Actual value

Actual value

See

YEC 61800-7-201

NOTE These communication objec,@?e netNk\tgchn ogy dependent.

A.2

A.21

The typi
Clauss
the dri

The n
monitofi
control
deviceti

All process data, communication and application objects are listed in the object dictio

A1

ven in
pntrols

bl and
nd the
several

nary of

the d H <l H Tl | 4 NN H FH
ITve UtTVvIUT. rre UUJCUL UIULIUIIaIy CITuiTC o

communication services. The entries are uniquely addressed by the 16-bit index and the 8-bit

sub-index.

A.2.2 Structure of the logical PDS

darc

H | b, £
AUUUOOIVIC vy mrodalto Ul R

pecific

The drive device shall support one of the modes of operation and may support several of
them. The CiA 402 logical power drive system is modelled as shown in Figure A.1.
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Network bus-lines

< >
Drive device \ 4 Control device \ 4
L | L | Lower-layer
ower-layer communication protocols communication protocols
L . Application layer protocol and
Application layer protocol and communication profile pp ayerp
communication protocols
Power Drive System Generic PDS interface
PDS finite state automaton (FSA) Object dictionary PDS application
Prbfile Inter- . Profile || Profile ' Cyclic || Cyclic || Cyclic
. polated || Homing . Velocity|| sync sync sync
poqition i velocity|| torque " .
position [ mode mode ||position||velocity|| torque
mpde mode || mode
mode mode || mode || mode

Qx I§C 2132/07
Figure A.1 — CiA 402 logical power drive syste del

A.2.3 Use cases of the PDS Q
A.2.3.1 General
The CilA 402 compliant drive device € d operated by means of dedicated
communication services ayice. TP mplementation of process daja and
configyration objects dep 3 des of operation.
A.2.3.7 Use case engineering
The ccnfiguratio@ » e control device or by a dedicated tool devide. The
tool dgvice may resid S gvice. The control device and the tool device Use the

same ¢

A.2.3.3

The dr ice i operated by the control device implementing the generic DS by
means ord and target values. The kind of target value depends on the cyrrently
selects ation. The drive device is monitored by the control device by mgans of

mode ¢of ‘operation.

the st?usword and actual values. The kind of actual values depends on the currently s¢lected

A.3 Functional elements

A.3.1 Device identification FE

A.3.1.1 General

In addition to the parameters defined in this part of IEC 61800-7, the CiA 402 profile defines
some more identification parameters for the drive device and the motor. These identification

parameters are available by means of communication services.

A.3.1.2 Parameters

The identification parameters used by this drive profile are given in Table A.2.
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Table A.2 — Drive device identification parameters

Name

Profile Name

Details

Reference

Manufacturer ID

Vendor ID

Object 1018 01,

See EN 50325-4

Order ID

Product code

Object 1018 02,

See EN 50325-4

Serial number

Serial number

Object 1018 04,

See EN 50325-4

Hardware revision

Manufacturer hardware
version

Object 1009 00, (NOTE)

See EN 50325-4

Software revision

Manufacturer software
version

Object 100A 00,, (NOTE)

See EN 50325-4

Favay

o fann

Al "
VIOTOT-typPT

Ol —rAnn
OOeCT0FUZ" U0y

= a
SeetEC 0=7=2064

Motor catalog number

Object 6403 00,

See | c(61800- 207

Motor manufacturer

Object 6404 00y,

spéiec ST,

http motor catalog address

Object 6405 00,

Seolebgpintag

Motor calibration date

Object 6406 00y,

Motor service period

Object 6407 00y,

Sed IE61800-7°201
\ | seele

&(800- 201

Supported drive modes

Object 6502 OOV\

Sge
\Se\e\\EC\m 0-7-201

Drive catalog number

Object 6503 60,

See hs>c 61800-7-201

- http drive catalog address | Object 95&{5@ SeeMEC 61800-7-201

NOTE [These object entries are network techfiology d deht; th g|@ indicés and sub-indices are [CANopen-
spedfic.

A.3.2 Device control FE %

A.3.2.1 General

The d¢vice control FE provide information on fault situatipns by

means|of the stat

A.3.2.2

The fa
1. The
given i

WORQ

set by means of the controlword.

and by setting the bit 7 from 0 to 1. The status vald
values are given in Table A.4.

.3 — Status values for the device control FE

vord to
es are

Name \/ Profile Name Details Reference
Faulted Fault and fault reaction Object 6041y, See IEC 61800-7-201
active
No fault Not ready to switch on, Object 6041, See IEC 61800-7-201
switch on disabled, ready
to switch on, switched on,
operation enabled, quick
stop active
Table A.4 — Command values for the device control FE
Name Profile Name Details Reference
Reset fault Fault reset bit 0 to 1 Object 6040y, See IEC 61800-7-201
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A.3.2.3 States
The fault reaction active and fault state is equivalent to the device control FE Faulted state. If

no fault is indicated in the statusword, this is equivalent to the device control FE No fault
state.

A.3.2.4 Parameters

The occurrence of a failure shall be indicated as defined in Table A.5. The reset shall be
commanded as defined in Table A.5.

Table A.5 — Parameters in the device control FE

Name Profile Name Details A Ref&e{lce

Fault Fault bit Object 6041, SEQIEC 680071301

Warning Fault reaction code Object 605E, §Qe}§0 180 -7-\3‘0\1

A.3.3 Communication FE
A.3.3.1 General

The communication FE of the drive device ing .‘ e FSA
controlled by the network manageme . is network
technojogy dependent.

A.3.3.2 1/0 data

f NMT
etwork

The ne¢twork managemen
messapes. The drive de

technojogy specific m .g- gnd the
heartbgeat function). The es ate given in Table A.6. The command values ar¢ given
in Table A.7.
/@\Q alues for the communication FE
Name i Details Reference
Commu |cat|on unnm err}NQn}} 54 (NOTE) See EN 50325-4

Commu |M% Pr%}perational or 127, or 44 (NOTE) See EN 50325-4
Stopped

NOTE [These vaI s are twork technology dependent; the given examples are CANopen-specific.

Name Profile Name Details Reference
Stop communication Enter pre-operational CS =1284 or 24 (NOTE) See EN 50325-4
or Stop remote node
Run communication Start remote node CS =14 (NOTE) See EN 50325-4

NOTE These command specifiers are network technology dependent; the given examples are CANopen-specific.

If the drive device and the control device want to exchange process data synchronously, the
used network technology is responsible for achieving synchronous transmission.
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A.3.3.3 States

The Communication stopped state is equivalent to the NMT pre-operational or NMT stopped
state. The Communication running state is equivalent to the NMT operational state.

The synchronization is network technology dependent. In CANopen, each Process Data
Object (PDO) may be configured individually to be transmitted or to be received
synchronously. If synchronization is lost, the drive device may send an Emergency message.
Another possibility is to use a global time base.

A.3.3.4 Parameters

The pgrameters are network technology specific.

A.3.4 Basic drive FE
A.3.4.1 General
This profile defines a PDS FSA that is controlled by the co Ve control

device| This FSA provides sub-states, which are definedin detail i ¢ -7-20(1. The
drive device provides the statusword, which is consumed™ \ i

A.3.4.2 1/0 data

The status values are given in Table

Table A.8 — Stat basic drive FE

Namje Profile Narr}ef\ \ bﬁtall Reference

Operatirlg Operation enabM (B.ts o\a\é\ n.Object qq;n’ooh See IEC 61800-7-201

~_'
Qab A9 mntand values for the basic drive FE

Namje Pry\ e N Details Reference
Operate Start{ss\ﬁ\\axm \Bljts/(/to 3 and bit 7 in Object 6040 See IEC 61800-7-201
00y

A.3.4.3

The PI nce of
mines,
move

olword

and/or accordmg to internal events.

A.3.4.4 Parameters

The drive device’s behaviour may be configured by means of parameters via the network. The
CiA 402 profile defines parameters to select the mode of operations among many others.
Table A.10 shows some of these parameters defined in IEC 61800-7-201.



https://iecnorm.com/api/?name=04e54c797455399a855b649e5780c89f

61800-7-1 © |IEC:2007

— 55 —

Table A.10 — Basic drive FE parameters

Name

Profile Name

Details

Reference

Mode command

Modes of operation

Object 6060 00,

See IEC 61800-7-201

Mode status

Modes of operation display

Object 6061 00y,

See IEC 61800-7-201

Abort connection option code

Object 6007 00,

See IEC 61800-7-201

Quick stop option code

Object 605A 00y,

See IEC 61800-7-201

Shutdown option code

Object 605B 00y,

See IEC 61800-7-201

Disable operation mode code

Object 605C 00y,

See IEC 61800-7-201

See |EC 61800-7-201

Halt r\pfinn caode

Object 805D ﬂﬂ”

Fault reaction option code

Object 605E 00y,

A.3.5
A.3.5.1
The C
The dr

network.

A.3.5.2

the dig|i

A.3.5.3

The p3

Optional application functions FE

General

See |Ec(6180 204
N

dpplication functions FE parameters

Details

Reference

Object 6063 00y,

See IEC 61800-7-201

@o\@wtua\value

Object 6069 00,

See |IEC 61800-7-201

SerW%ctléﬂ\M

Object 606A 00y,

See IEC 61800-7-201

Position en resolution

Object 608F 00,

See IEC 61800-7-201

Velocity encoder resolution

Object 6090 00y,

See IEC 61800-7-201

pdback

via the

vell as

A4

A.4.1

Digital inputs

Object 60FD 00y,

See IEC 61800-7-201

Digital outputs

Object 60FE 00y,

See |[EC 61800-7-201

Application modes

General

The drive device compliant to the CiA 402 profile defined in IEC 61800-7-201 may function as
servo controller, frequency converter, or stepper motor. It shall support one, and may support
several or all of the defined modes of operation. Besides those pre-defined modes of
operation, the user may configure other application behaviour.

The application modes supported are listed in Table A.12.
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Table A.12 — Supported application modes

IEC 61800-7 application mode

Equivalent CiA 402 profile terminology

Torque control with optional feedback

Profile torque mode,
Cyclic sync torque mode

Velocity preset

Velocity mode

Velocity control with optional feedback

Profile velocity mode,
Cyclic sync velocity mode

Position preset

Profile position mode

Position control with optional feedback

Interpolated position mode,
Cyclic sync position mode

61800-7-1 © |IEC:2007

The nsg
techno|
steppe

A.4.2

A drive
and th{

I motors.

Torque control

device in CiA 402 profile torque

Table A.13 -1/

ogy dependent. They may be different for servo controlle

e configuration parameters given in Table A.1

mode may u

20@5,

IEC 61800-7 I/O data

ta
Equ

aNt &\Q402\9~que/terminology

Command Cfﬁ?olword\(ﬁoxw\otm\
Status S atuskoh\@oh\o}m/
Torque set pyj ( be\t tc}\}u—é (QQ7/1>OOh)

Actual toﬁt\

@r&he\}s:u\m}éme (6077 00,)

& %eter for profile torque mode

etwork
r, and

e A.13

(dé\‘\an s\uQ }Q CiA 402 configuration object
\Sik>\00\ \ Max torque
607M \ Max current
\6(\)7)\\0%\ \ Torque demand value
68)75 (mq Motor rated current
GM{ Motor rated torque
6078 00y, Current actual value
6079 00y, DC link circuit voltage
6087 00y, Torque slope
6088 00y, Torque profile type
60F8 XX, Torque control parameters

A drive device in CiA 402 cyclic sync torque mode may use the process data given in
Table A.15 and the configuration parameters given in Table A.16.
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Table A.15 — 1/O data for cyclic sync torque mode

IEC 61800-7 I/O data Equivalent CiA 402 process data
Command Controlword (6040 00,)
Status Statusword (6041 00)
Torque set point Target torque (6071 00,)
Actual torque Torque actual value (6077 00,)

Table A.16 — Parameter for cyclic sync torque mode

Index and sub-index CiA 402 configuration object /\
6072 00, Max torque N
6076 00y, Motor rated torque (\ \
6080 00y, Max motor speed
60B2 00y, Torque offset
60C2 XX,

A.4.3 Velocity control

A drive device in CiA 402 velocity mgde Y s 17 and

Table A.17

IEC 6180057 Ilb\{aﬁ\ \Eqmil}nt‘\cﬁz 402 profile terminology
Command\_ " AContrglkard (6040 00,)

Stapus k \/\ sé«{swﬁvg (6041 00;)

v{e@cﬁ sg\point Q TargetVélocity (v1) (6042 00,)

Actu/a\léel&}'{y vefocity actual value (6044 00,)

NN
<&\T le A.18 — Parameter for velocity mode

|n\(ex\and §9b-index CiA 402 configuration object
6&3 (}% vl velocity demand
GM\X}% vl velocity acceleration
6049 XX, vl velocity deceleration
604A XX, vl velocity quick stop
604B XX, vl set-point factor
604C XX, vl dimension factor
6050 00y, vl slow down time
6051 00y, vl quick stop time

A drive device in CiA 402 profile velocity mode may use the process data given in Table A.19
and the configuration parameters given in Table A.20.
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Table A.19 — I/O data for profile velocity mode

IEC 61800-7 I/O data

Equivalent CiA 402 process data

Command

Controlword (6040 00,,)

Status

Statusword (6041 00,)

Velocity set point

Target velocity (pv) (60FF 00)

Actual velocity

Velocity actual value (606C 00y,)

Table A.20 — Parameter for profile velocity mode

Index and sub-index

CiA 402 configuration object /\

6069 00y, Velocity sensor actual value (\\ aN
606A 00y, Sensor selection mode (\ \
606B 00y, Velocity demand value \

606D 00, Velocity window NS
606E 00, Velocity window time < N \
606F 00, Velocity threshold tile NS0\

60F8 00, Max slippage ( O N’

6071 00, Target torq%( \\// /\ \

6072 00, Maxorgie (VY

607E 00, Polaxity "

607F 00, Max motar velsgitn,

6080 00y, L Max motorspeed

6083 00, N

Pr he\acce eral‘TQx(

6084 00,

Ruofi |e\1\%e|em{(ion

\%iék\sto deceleration

Moh‘gn profile type

.21 - 1/0 data for cyclic sync velocity mode

\rsgm 00-7 I/O data

Equivalent CiA 402 process data

Command

Controlword (6040 00,,)

o ldliusS

Statusword (80410077

Velocity set point

Target velocity (pv) (60FF 00)

Actual velocity

Velocity actual value (606C 00y,)

Table A.22 — Parameter for cyclic sync velocity mode

Index and sub-index

CiA 402 configuration object

605A 00y, Quick stop option code
6069 00y, Velocity sensor actual value
6062 00y, Position demand value
6063 00y, Position actual internal value

6072 00,

Max torque

ven in
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Index and sub-index CiA 402 configuration object
6076 00y, Motor rated torque
6077 00y, Torque actual value
607E 00y, Polarity
6080 00y, Max motor speed
6085 00, Quick stop deceleration
6086 00y, Motion profile type
60B1 00y, Velocity offset
60B2 00y, Torque offset
60C2 XX, Interpolation time period /\

A.4.4 Position control

A drivs

and theé configuration parameters given in Table A.24.

Table A.23 - 1/O data for profi

positi

ni

IEC 61800-7 1/O data

Equivale/a%\d'{A}(O#pr&file\thmMogy

Command mlwog,mo@ooh)( Q) ‘\)
Status Statusword (604 1\0;) )

Position set point

Target positign Ye07AN00},)

Actual position

Positia stual Valle (6084 00,)

w"e position mode

Tab

@d\g bd sub- @de |A 402 configuration object
60%/ h I\\Qos)}on range limit
60?6\%)&\ oftware position limit
L607E 00 "\ Polarity

607 f \ Max profile velocity
\§08 Oh‘ \ Max motor speed

&%1 E)O\h Profile velocity
6\08@0)} End velocity

6083 00y, Profile acceleration
608400, Profitedeceteration
6085 00, Quick stop deceleration
6086 00y, Motion profile type
60C5 00, Max acceleration

60C6 00, Max deceleration

e A.23

A drive device in CiA 402 interpolated position mode may use the process data given in
Table A.25 and the configuration parameters given in Table A.26.
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I1/0 data for interpolated position mode

IEC 61800-7 I/O data

Equivalent CiA 402 object

Command

Controlword (6040 00,,)

Status

Statusword (6041 00,)

Position set point

Position demand value (6062 00,)

Actual position

Position actual internal value (6063 00y)

Table A.26 — Parameter for interpolated position mode

61800-7-1 © |IEC:2007

device

\.27 and thgc

Index and sub-index CiA 402 configuration object /\
606A 00y, Sensor selection code (\\ N\
607F 00, Max profile velocity (\ \
608F XX, Position encoder resolution \

6090 XXy, Velocity encoder resolution \ \ \
6091 XX, Gear ratio N N \
6092 XXy, Feed constant N \
60CO0 00, Interpolation sub r(ﬂode(é?lect \/
60C1 XX, |r}te\po|at|op\6at§\\e/y( /\ \
60C2 XX, ﬂ\er&@t n tlm{perlo}\ )\/
60C3 XX}, Intﬁgola\&q%c 3\nltl0
60C4 XX, Ir(terpoHaI\on}R\c{)nf}gratlon
60C5 00, /-\ leration
60C6 00, N l\h\&eleratiofy\/

~—"

rs given in Table A.28.

ifion mode may use the process data g

Equivalent CiA 402 object

Controlword (6040 00,,)

Stafus

Statusword (6041 00,)

Fwn}et point

Target position (607A 00y,)

Actual position

Position actual value (6064 00,)

ven in
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Table A.28 — Parameter for cyclic sync position mode

Index and sub-index CiA 402 configuration object
605A 00y, Quick stop option code
6063 00y, Position actual internal value
6065 00y, Following error window
6066 00y, Following error time out
6069 00y, Velocity sensor actual value
606C 00, Velocity actual value
8072 00, Max torque
6076 00y, Motor rated torque (
6077 00, Torque actual value /\< h ('\
607B XX, Position range limit <\
607D XX, Software position limit N \
607E 00, Polarity NN
6080 00y, Max motor speed \ \ >
6085 00, Quick stop decelgfation T\
6086 00, Motion profil}{ybe g ] <
60B0 00, Pasition oftet \ ™ [ [\ >
60B1 00}, \elogity offset X )
60B2 00y, ue offse
60C2 XX, (Interpotation Himesperiod
60F4 00, /\ /\ I\-‘o\lloxb'r\géfror a\oﬁual value
60FA 00, N | Copivat effort )

il



https://iecnorm.com/api/?name=04e54c797455399a855b649e5780c89f

B.1 Overview

- 62—

Annex B
(normative)

61800-7-1 © |IEC:2007

Mapping to profile CIP Motion™

This annex describes the mapping of CIP Motion drive profile attributes to the generic Power

Drive $ystem (PDS) interface.

Terms

and definitions of the CIP Motion drive profile are mapped
specified in Table B.1.

Table B.1 — Profile specific ter

ms as

IEC 61800-7 term

CIP Motion term

N et

/0 data Cyclic Data 2 / %Qe\rsc\ms&g-rzoz
Command Axis Control A\ b /] seetec 61860-7-202
Set-point Commapd Data /\ > ( (sée IEG’1800-7-202
Status Axis Stata, (+ Axis Status\ See JEC 61800-7-202

Actual vplue

See IEC 61800-7-202

B.2

B.2.1

The C
commd
commd

The begk

directidq

structu'L

reside
priority
chann

both size and content, which is solely determined by infor
eader. The CIP Motion I/O connection data structure consists of{a high
cyclic data channel, a medium priority event data channel, and a low priority

ding a
at are

tlic bi-
n data
mation

service

pmeter

configuration are all handled by the service channel, registration and homing events are
handled by the event channel, and real time critical data, such as command data and actual

data, is exchanged between the drive and controller via the cyclic data channel.
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CIP Motion I/O connection

< Cyclic data channel >

< Event data channel >
(‘ Service data channel ’>

N V

IP Motion device
lotion Axis Object)

I~
-

B

CIP Motion controller
(Motipn Control Axis object)

m|
9

133/

Figure B.1 — Object structure of the logical ®

B.2.2 Structure of the logical PDS

The object structure of the logical PDS used in the ive~ppofile is shpwn in

Figure|B.2.

Unconnect S
Managell'\o jec

Identity \/

Object

Communicatighs

Communications FE
Device Control FE
Basic Drive FE

v

Other InterfaceFE (optional) |«

LogicalP

IEC 2134/07

Figure B.2 — Object structure of the logical PDS

The Unconnected Message Manager is responsible for routing all unconnected CIP service
requests to the targeted object in the PDS. These common CIP services include, but are not
limited to, Get_Attribute, Reset, and Forward_Open services.

The Identity Object contains all pertinent information about the physical drive, including the
Device ID, Product ID, and firmware revision.

The Time Sync Object (see IEC 61158-5-2 and IEC 61158-6-2) embodies the time
synchronization functionality of the drive that allows the drive’s local clock to be accurately
synchronized with a distributed System Clock. Different levels of time synchronization
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precision are supported by the communication protocol depending on the implementation.
This includes the case where there is no time synchronization capability within the drive.

The Motion Axis Object includes the Communications FE, Device Control FE, and Basic Drive
FE behaviour. A unique Motion Axis Object instance is created for each physical axis
associated with a given drive network node and only one CIP Motion I/O connection is created
for each drive node. This means that the CIP Motion I/O connection shall contain a block of
data for each axis instance in a multi-axis drive.

The Other Interface FE could be any additional non-CIP interface protocol to the drive,

typically included to support a drive specific engineering tool. Such an interface is optional
and not-within the scope of this part of IEC 61800-7

B.2.3 Use cases of the PDS

B.2.3.1 General

With tHe CIP Motion drive profile, use case actors performing éngineeri iguration
and diagnostics) and operation-control (real-time control, 5 data)

utilize the same CIP Motion I/O connection. While the conhection 'ts i ici re, the
two dafa channels within the connection data structure i

B.2.3.2 Use case engineering

The commissioning, configuration, th the
enginegering use case typically use the ioh. This
is a lower priority data channel where ) anged
betwegn the controller and the targeted drive. & iority i i i is not

obligated to process the serui

The Mption Axis Objeq i i i [ e case
actors |to read and wrjte “abje initi issioni [ . The CIP
Motion| drive profi iceg ics of all
parameters (attrib

B.2.3.3
The critical régal-timae d i i ion- is hiandled
by the|hig iori a i ion. Hi iority [mplies

that the within

one cyglic update

The state, of @ drive~axis is controlled via bits in the Axis Control data element and mopitored
via bitg in‘the Axis State data element that are standard elements of the cyclic data channel.
One oFmore—Command—and—Actaal—vattes—cam—be—incioded—n—the—associated uyu“ data
channel to control and monitor axis motion. The specific Command and Actual values passed
are determined by the Command Data Set and Actual Data Set parameters passed as part of
the cyclic data connection header. This allows the contents of the real-time data to be altered
on-the-fly and synchronously with changes to the drive’s control mode.

B.3 Functional elements

B.3.1 Device identification FE
B.3.1.1 General

Parameters of the device identification FE are defined as part of the CIP Identity Object.
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B.3.1.2 Parameters

Parameters of the device identification FE in the CIP Motion drive profile are mapped to
IEC 61800-7 parameters as specified in Table B.2.

Table B.2 — Mapping of parameters for the device identification FE

Name Profile Name Details Reference
Profile ID — — —
Manufacturer ID Vendor ID Identity Object, Attr ID = 1 See IEC 61800-7-202,
IEC 61158-5-2,IEC 61158-6-2
Product[ID Device Type Identity Object, Attr ID = 2 See IEC 0-7-202,
IEC 61168-5-2,N£C 641168-6-2

Product Code Identity Object, Attr ID = 3 See EC§61 -77202,
IFC\OW 58-5:2.[EC 6 145

6-2

6-2

Hardwate revision | — —

Serial niimber Serial Number Identity Object, Attr ID = 6 See | 800~ -ZW
(\\IE\ 168552, IEC.6115
NER: AN

e
Softwarg revision | — — k\ )
- - 7 LN

Locatiorn — — f\\ )/ —
A

Revision counter Revision Identj bject, At 40 = }ee IEC 61800-7-202,
Major Revision
Minor Revision

AN
EL})\ IEC 61158-5-2,IEC 61158-6-2
— Product Name ﬁ‘dentit Qbjeet, Attr ID = 7 See IEC 61800-7-202,
IEC 61158-5-2,IEC 61158-6-2

B.3.2

B.3.2.1

The CI’LP Motion Axis Q%] e follows the basic principles of operation outljned in
the ge ;

B.3.2.7
The stpte” O { i is Indicated by the Axis State attribute and by bits defined| in the
Axis Statu i ee Yable B.3). It is controlled the Axis Control element of the|Cyclic
Data H ' B.4). These data are passed via the cyclic data channel of the CIP
Motion

Table B.3 — Mapping of status values for the device control FE

Name Profile Name Details Reference
Faulted Major Faulted Axis State, value 8 See IEC 61800-7-202, 7.3.11.1
Warning Alarm (minor fault) Axis Status, bit 1 See IEC 61800-7-202, 7.3.11.2.1

Table B.4 — Mapping of command values for the device control FE

Name Profile Name Details Reference

Reset Fault Fault Reset Request Axis Control, value 6 See IEC 61800-7-202, 6.4.3.3.3
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B.3.2.3 States

The basic state model of a drive axis is shown in Figure B.3.

Enabled Operation
O Transient State
O Terminal State
Starting ) o Running )
A /\(\
[N

Shutdown Drive Enable Drive Disable ajorfault
or Test brt
\ \

Standby Disabled Operation

Faulted

Major Fault

Inhibits Prese
Start )<
Inhibited
Inhibits Cleare /S \
Shutdown \(\\ \
Sta

utdow(\ Initialization
et Complete
Shutdown R/ R Pre-Charge )= P qtia_lizing

IEC

igure B.3 — Motion Axis Object state machine

Initialization
Faulf

2135/07

When p.dfive axis experiences a major or minor fault condition, a configurable fault ag¢tion is
applied—by—thre—drive (IIIdeI fau:t) or—the—controttet (IIIiIIUI fauit) to—stop—the—axis. This
transitional state of the axis is called the Aborting state. Once the stopping process is
complete, the axis enters the Faulted state and remains in that state until an explicit Fault
Reset command is given. After execution of a Fault Reset, assuming there are no persistent
fault conditions, the axis transitions to one of the Standby states.

In the CIP Motion drive profile, warnings are called alarms. Unlike faults, alarms do not
directly initiate any action; alarm bits automatically clear when the alarm condition is
eliminated. Conditions within the drive, called exceptions, can be configured to generate
either a fault, or an alarm, or ignored completely.

A more detailed description of the drive axis states can be found in IEC 61800-7-202.
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B.3.2.4 Parameters

Additional attributes are defined in the CIP Motion drive profile to further diagnose the fault or
alarm condition. The most common of these are specified in Table B.5.

Table B.5 — Mapping of parameters for the device control FE

Name Profile Name Details Reference
Fault Axis Fault Status Bit map that represents the | See IEC 61800-7-202, 7.3.12
state of all standard runtime
faults
Axis Fault Code Enumeration that specifies See |FC 61800-7-202 7 3.12
the exception that led to the
current faulted state
N
Warning Axis Alarm Status Bit map that represents the | Se C 61800<7-2 7.8.12
current state of all standard
alarm conditions
Axis Alarm Code Enumeration that specifie e\EC\618080-7-202, 7.B.12
the exception that led tq th
current standard al
condition.
B.3.3 | Communication FE ®\>
B.3.3.1 General
Generic PDS states of Limited Communt ormal Communication map dirgctly to
CIP M¢tion drive profile states Remote 3 Control. The CIP Remote Mpde bit
is used to transition the dri icati yeen the remote and local stategs. CIP
Motion| drive profile also suppertg the ed state and a command bit to request drive
node slynchronization i
B.3.3.7
The state of the drive axi icati FE is indicated by bits defined in the Node |Status
attribule (see Ta . ’8). This attribute is passed in the CIP deyice-to-
controller connection
The s i i Mmunications FE is controlled by bits defined in thd Node
Controg Lsee Tale B.7 and Table B.9). This attribute is also passed in the CIP
controller-
NOTE [IP Motion use e concept of Remote/Local Control at the Communications FE level to determige which
interfacg is”/in~eontrol of the drive. For multi-axis drive platforms with one communication FE, this is preferfed over
a per afis\Drive FE Remote/Local implementation. Other than the name, CIP Remote/Local behaviour is |dentical
to Normal/Cimited communication as defined in 5.3.
Table B.6 — Mapping of status values for the communication FE
Name Profile Name Details Reference
Normal communication | Remote Mode?@ Node Status, bit 0 set See IEC 61800-7-202, 7.2.2.4

a8 3ee N

OTE in this subclause.
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Table B.7 — Mapping of command values for the communication FE

Name Profile Name Details Reference

Stop communication Mode Control Node Control, bit 0 clear | See IEC 61800-7-202, 7.2.2.3
(Local Mode Request)@

Run communication Mode Control Node Control, bit 0 set See IEC 61800-7-202, 7.2.2.3
(Remote Mode Request)?@

@ See NOTE in this subclause.

Table B.8 — Mapping of status values for the optional communication FE

Name Profile Name Details ( Re}efence
. . N
-7- D
Synchroghnized Sync Mode Node Status, bit 1 set Se/%@c 61@'09\7 202, 7..2.4
Table B.9 — Mapping of command values for the optighal>eo nication FE
Name Profile Name Details eference
Synchrdhize Sync Control Node Controk/bit 1set \b\/oo 7-202,7.0.2.3
(Synchronous Mode
Request)

N\ A
Do not dynchronize Sync Control Node\Controt; bitA @r e IEC 61800-7-202, 7..2.3
(Asynchronous Mode
Request)

B.3.3.] States

When peginning the connaction initialisati i i ate as
indicatpd by the Node|S i i en the
Time $ync Object h d, the
connegtion stat when
requested by the

If the e, the
Synchi

If Syn
succes

element, and the drive gannot
Synchronized state, a Node Fault is generated.

B.3.3.4

No spegcifi¢ timing parameters are required to establish the CIP Motion I/O connection other
than the update period of the connection, as established by the Controller Update Period. This
attribute value is embedded in the connection data structure itself allowing the connection
update period to be changed during operation.

Communication node addressing is network specific and handled by the applicable network
specific Link Object defined by the CIP services and protocol.

B.3.4 Basic drive FE
B.3.4.1 General

As noted above, the Basic Drive FE behaviour is governed by the Motion Axis State Model of
the Motion Axis Object as shown in Figure B.3.
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B.3.4.2 I/0 data

The axis state is controlled by the Axis Control word in the CIP Motion controller-to- device
connection (see Table B.11) and indicated by the Axis State word in the CIP Motion device-to-
controller connection (see Table B.10). The optional generic PDS states of “local
control/remote control” are not explicitly supported by the drive state model. When the CIP
Motion I/O connection is established and in the Remote Control communications state, all axis
instances associated with the drive node are exclusively controlled via the CIP Motion 1I/O
connection and NOT the local interface. There is no mechanism for the CIP controller to force
the drive FE to relinquish control of a specific Motion Axis Object instance to a local drive
interface.

In Table B.10 and Table B.11, only the attributes that map to the tes defihed in
IEC 61/800-7 are listed.

Table B.10 — Status values for the basic drié\ x

Name Profile Name Details < \Re re@e

Operatig Running Axis State, value 4/ \_\Sea|EC 1%{{0-7-\2/02, 7.3J11.1

Control Mode Indicates the i \s\@ W-?-zoz, 7.30.2.1

drive Applic ion Mo

Table B.11 - Com@n\ {hgs}ort e ive FE

Name Profile Name |Is Reference

Operatd] Drive Enable ( Axis &;@s\ v%ge 1 See IEC 61800-7-202, 6.4.8.3.3

ControhMode otexined thadrive See IEC 61800-7-202, 7.3.0.2.1
f\ Aphlication Mode
™ N

B.3.4.3 Stat@
In gengral, MotionvA fatenchanges are initiated by setting bits in the Axis Control

element of the CIR™M -device connection. For more detail on the yarious
states [comprising ‘ s Object state model, refer to the Motion Axis |Object
specification (see 3 i

B.3.4.4

Within|the RUR s the drive’s behaviour is governed by the Control Mode attribdte that

is pasged as-pa e CIP Motion I/O connection data. The enumerated Control Modes line
up closely ‘with the Application Modes defined in IEC 61800-7-1. Values for the Contro|] Mode
attribufe.aré specified in Table B.12.

Table B.12 — Drive Control Mode values for the basic drive FE

Attribute Name Description of Attribute Semantics of Values

Axis Control Mode Enumerated code that determines the specific 0 = no control
dynamic behaviour of the motor that the drive .
is to control. These control modes are further 1= position control
specified in IEC 61800-7-202. 2 = velocity control

3 = acceleration control
4 = torque control
5 = current control

6-15 = (reserved)
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Unlike many drive profiles, the contents of the 1/O data exchanged between the controller and
the drive, i.e. cyclic data, is not implicitly determined by the application mode or operating
mode of the drive, but rather explicitly determined by Command Data Set, Actual Data Set,
and Status Data Set attributes. These attributes are established by the controller and passed
as part of the CIP Motion I/O connection header. Using this mechanism, the contents of the
various data sets may be changed at any time during drive operation.

The Command Data Set attribute found in the controller-to-device connection data header
identifies the set-points that are contained in the connection’s cyclic data block. This bit
mapped value has a bit defined for each possible real-time command reference (see
Table B.13). Command data appears in the same order in the Command Data Set as the bit
numbers.

NOTE 1 Command Position would appear before Command Torque in the real-time~da re_if both bits

were sel.

When
commg

er loop

Bit Command Data #ment NM \

0 Command Position f\\ )/ A

1 Commandyébc\ity A > ( k) ‘\)
2 Command A\OQaIek)ki}r\ \ \ /
4 Trim Positioh (TN )
RN

6N\ |NIrimAcceleratian )
T

The Agtual Data tri in the device-to-controller connection data peader
identifies the act re contained in the connection’s cyclic data block. This
bit mapped va i or each possible real-time actual data attribute that is to
be included i6 the~NAstual Da et of the device-to-controller connection’s cyclic data blpck for
the next ). Actual data appears in the same order as the bit numpers.

NOTE 2 d/appear before Actual Torque in the real-time data structure if both bits werg¢ set.

g B.14 — Actual Data Set values for the basic drive FE

Bit Actual-Data-element-produced
™

0 Actual Position

1 Actual Velocity

Actual Acceleration

Actual Torque

Actual Voltage

Actual Frequency

2
3
4 Actual Current
5
6
7

(Reserved)
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This bit-mapped Status Data Set contains bits that determine the contents of the Status Data
Set of the device-to-controller connection’s Instance Data Block in the next update (see
Table B.15). Status data appears in the same order as the bit numbers.

NOTE 3 Drive Status would appear before, for example, Fault History data in the cyclic data structure after the
actual data set.

The definitions of each of these Status Data Elements can be found by looking up the
corresponding Motion Axis Object attribute specification (see IEC 61800-7-202).

Table B.15 — Status Data Set values for the basic drive FE

Bit Status Data Element Produced

0 Initialization Fault Code
Initialization Fault Code — Mfg

Axis Fault Code Q
Axis Fault Code — Mfg

Axis Alarm Code

Axis Alarm Code — Mfg

Start Inhibit Code

Start Inhibit Code — Mfg

Axis Fault Time Stamp

1 Axis Fault Status
Axis Fault Status — Mfg (7
2 Axis Alarm, Status \/
Axis Ala atus
3 Start Inhibi{ Status
Start Inhibit Status

4 Axis Statis
AXIS Status —

St tus
\\.s 1/0

%\ (Res rv
e S
N AN [endag specific]

It is th r to provide the correct data set configuration baged on
the sel

NOTE 4 i if\pasiti ontrol mode was selected, the controller should send the position cpmmand
refereng hre¢eokresponding command position bit in the Command Data Set attribute.

For mg il on the parameters associated with the CIP Motion Axis Object state model,
refer tg the~Motion Axis Object specification (see IEC 61800-7-202).

B.4 Application Modes

B.4.1 General

CIP Motion defines a set of control modes that define the equivalent of a PDS application
mode and have similar behaviour (see Table B.16).

Relevant CIP Motion control modes for the PDS are: Position Control, Velocity Control, and
Torque Control. The PDS Application modes that specify a preset, or index into a drive based
data table, are handled in CIP via explicit service requests over service data channel to a
drive based motion planner. Since this is not indexing per se, we mark this application mode
as not used in Table B.16.
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Table B.16 — Supported application modes

IEC 61800-7 application mode

Equivalent CIP Motion profile terminology

Torque preset

Not used

Torque control

Torque Control

Torque control with velocity feedback

Torque Control

Velocity preset

Not used

Velocity control

Velocity Control

Velocity control with position feedback

Velocity Control

Pasition preset Not used
Position control Position Control (
N
Table B.17 summarizes the generic PDS Application Modes available i n drive
profile Jland the equivalent CIP Motion Control Mode settings an
Table B.17 — Set-point values for the geneii¢c a %\
Gengric PDS CIP Motion CIP Motion Set- unctions in\the PDS
Applicqtion Mode | Control Mode point (7
Torque cpntrol Torque Comman %n ue o loop™Additionally, a measured or
Torque estimated feedb valug(s) is (are) provided.
Torque cpntrol with |Torque Comman sed rque\@;@/loop. Additionally, a measurgd or
velocity feedback Torque ‘e;{tl ated\feedback value(s) is (are) provided.
Velocity preset Not Used Not Use(( (\— >
Velocity ¢ontrol Velocity C d 7E))en velgcity and torque control loop. Additionally], a
VEelocity easpred or estimated feedback value is provided.
Velocity gontrol with [Velocify Command ngséd velocity and torque control loop. Additionally, a
position feedback ‘\Qeloc measured or estimated feedback value is provided
Position preset Nob)ssa Not\l{sed -
Position fontrol Position C W Open or closed torque, velocity and position contr¢l loop in
/\ Positio the drive with (or without) sensor feedback.
The CIP Motion drive(profilendees not support the concept of standard telegrams, with fixed
set-poiny’an t data content based on the application mode. Instead, the content|of CIP
Motion| I/O~conngct ata structure is freely configurable and established by the conptroller
(see B|3.4.4).
B.4.2 Forque control

The torque control specific I/O data is given in Table B.18.

Table B.18 — 1/0 data for profile torque mode

IEC 61800-7 1/0 data

Equivalent CIP Motion profile terminology

Command

Axis Control

Status

Axis State (+ Axis Status)

Set-point torque

Command Torque

Actual torque

Actual Torque

A complete list of CIP Motion drive profile parameters for Torque control may be found in the
Motion Axis Object specification (see IEC 61800-7-202).
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B.4.3 Velocity control

The velocity control specific I/O data is given in Table B.19.

Table B.19 — I/O data for profile velocity mode

IEC 61800-7 1/O data Equivalent CIP Motion profile terminology
Command Axis Control
Status Axis State (+ Axis Status)
Set-point velocity Command Velocity
Actual vplosity Actual-\Velocity

A complete list of CIP Motion drive profile parameters for Velocity c I m elfound in the
Motion| Axis Object specification (see IEC 61800-7-202).
B.4.4 Position control
The pdsition control specific I/0 data is given in Table B.20.
Table B.20 - 1/O data for profile(positi
(\ A\
IEC 61800-7 1/O data /\ (I:‘a‘\liv?lent @P @iqn\p?ofile terminology
Command Axis\BQntrB\ \ \ /
Status Axis/STzﬁe (+A 'S\Skatu})\
Set-point position Com\qwand{%{tion \/
Actual ppsition < /mh\a\l\@sit\mn) N >
N \j
in the

A complete list o P
Motion| Axis Obj
B.5

No pro
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Annex C
(normative)

Mapping to profile PROFIdrive

Overview

This annex describes the mapping of the PROFIdrive — Profile Drive Technology to the

generi

Terms
specifi

. power drive system (PDS) interface.

and definitions of the PROFIdrive profile are mapped to
bd in Table C.1.

Table C.1 — Profile specific terms

IEC 61800-7 term PROFIdrive term \\\ Reference
/0 data 10 Data / StelEC 61800-7-203
Command Control word (STW),\\ )/ K §e\e IEC61800-7-203
Set-point Setpojn Value /\ > ( ( See JEC 61800-7-203
Status Status\wd}gsw \ \ §)ee IEC 61800-7-203
Actual vplue Actual ya’rﬁ See IEC 61800-7-203
C.2 |Mapping of gene

c.21

The PH

The C
Relate

The P-
Device

Typical:
ROFIdrive base

teld deyice and the host for the drive (closed loop control, inverter).
's-associated with one or more Controller devices.

The Suypenvisor typically is an engineering device which manages provisions of config

data (g

arfameter sets) and collections of diagnosis data from P-Devices and/or Controllg

vices:

axes).

The P-

uration
rs.

Figure C.1 shows the different communication channels which are available between the P-
Device and the other Devices. The Clock Synchronous Operation as well as IO Data transfer
is available between P-Device and Controller and between P-Devices itself. Parameter
Access to the P-Device is available from all other Controller and Supervisor Devices.
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Controller
(e.g. PLC/NC for
Drive Control)

Supervisor
(e.g. PC for Start-up,
Maintenenance and
Diagnosis)

Clock cycle
synchronous
communication

Paramgter-Access

P-Device
(Drive)

Figure C.1 — Overview of comyunication device services in PROFIdrive

The PRPROFIdrive Base Model defipes S ommunication Services. The
Communication Services are provided fr thexDeavicevand are used from the Funictional
Object K

Cyclic|Data Exchange
Cyclic [communication n sfer of |0 Data of predefined size in a reserved
time sjot. With@t O Data that is critical with respect to {ime is
exchariged betwe device or between devices. Typically, such data
contains setpoint ¥alu 3 alues, control- and status information. The Cyclic Data
Exchamge service is\as ¢ o_thé Controller — P-Device and the P-Device — P-Pevice
relatiopship.

Acyclic

Compdred to ic \communication, data is exchanged acyclically only if necessary. Via
acyclid communication, not time-critical data is transferred, for example the downlpad of
firmware or-parameter data. The Acyclic Data Exchange service is assigned to the Controller
— P-D4vice and the Supervisor — P-Device relationship.

Alarm Mechanism

With the Alarm Mechanism service, alarm information and exception situations are signalled
to the controlling device in a real time manner. The service works in a demand-oriented way
to keep the exception status image of the Functional Object in the Controller up to date. With
this service, the controller is able to respond on an occurring event in the drive as fast as
possible without polling the drive status information permanently on its own. The Alarm
Mechanism service is assigned to the Controller — P-Device relationship.

Clock Synchronous Operation

The Clock Synchronous Operation service guaranties the start of tasks on different
communication Devices or Functional Objects at the same time with minimum (specified) jitter
(for example input sampling and output processes). Also this service implies that dedicated
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cyclic data packages are definitely transmitted until a certain moment in the communication
cycle. For drive technology, clock cycle synchronous communication is the basis for drive
synchronization. Such basic functionality is described for example in IEC 61158-5-3 and
IEC 61158-6-3 or IEC 61158-5-10 and IEC 61158-6-10. The used communication system has
to provide the basic functionality for Clock Synchronous operation. This means that not only
message interchange on the bus system has to be scheduled, but also that the application
control algorithms — such as closed loop speed and current controllers in the drive, or the
control processes in the higher level automation system — are synchronized.

C.2.2 Structure of the logical PDS

The PROFIdrive Device consists out of one or more Functional Objects. The Functional
Objectp are logical Objects which represent functionality inside the automation

If the Device is of the type P-Device, the Functional Objects inside of the

type Dfive Object.

Based|on the Objects defined in the Base Model the hierarchical encies

betwegn them are shown in the Object Model (see Figure

NS
)
<

OR{driv Network
vi Interface
/\<\

N N
Coqtroller P-Device Supervisor

NN
X Cin

Drive Unit
(DU)

T

Drive Object
(DO)

{>———— Aggregation - consists out of

% Generalisation - is sub-class of

Relationship - has a relation to
IEC 2137/07

Figure C.2 — Structure of the PROFIdrive device
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Every P-Device contains exactly one or multiple Drive Units (DU), which contains one or more
Drive Objects (DO). The DOs may be of different type. One dedicated type of general
importance in the PROFIdrive profile is the Axis type DO, which is typically related to a motor
and specified in detail in [IEC 61800-7-203. The Drive Object (DO) of Axis type is mapped to
the generic PDS interface.

Identification Parameter Communication
Interface

A Axis Type
Drive Object

A A

Y Y Y
| HMI, Communication |

Ctel M ord

Status Word
- » Open Loop Control Diagnostics -
- »| Closed Loop Control Monitoring -
Setp/Act.Vals.

| Encoder || Control Set || e (\

Y

Encoder Interface

IEC 2138/07
The following objects are included in the P i type Drive Object (see Figurg C.3):
o Oblects for device ide
e Parameters for acces
e Oblects for sg&g icationN
e Objects for dr ' \ control words and status words)
e Objects for setp i example, setpoint values and actual values)

e Ob
e Ob
e Ob ) peripheral functions (integrated 1/O)

onitoring (for example, messages, alarms, faults)

interface(s)

c.2.3

C.2.3.1 General

The PROFIdrive profile defines a unified device behaviour and access technique to the drive
data. Figure C.4 shows the relation between the different communication services of the P-
Device and the internal structure of the DO.
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Clock Alarm Cyclic Acyclic
Sync. Queue Data Exchange Data Exchange
— - ﬂ — = ﬁ P
I %¥5 | g ! DO 10 Data arameter
o = @ Access
1 O 5 I 1 g c I
| 5 S I g S Input Data Output Data request|response
- [$]
\ 8 % I § I periphery| STW2 STW1 setpoint actual 4
= ! lL data l ZSW2 ZSW1 values values v
L - =" L - Y SRR S L) Parameter
| R
| | Periphery | Lifesign |
[fS control | | handiing I
| % | 7
IS !
= |
Iz
e !
| | \ 4 Y
| |
I
[

C.2.3.2

Param

| Faut | | State /\<\

B _I Alarm event buffer A machine
| \ >
| Ny >
|
| . \
[ Current ApplicationnClass and
)3:'_: Power 1, | g %m specific
|
|
|

sed loo
stage Q%Q\m?ng ungtionality

139/07

access

mecha

btefs are accessed over the acyclic data exchange service. The profile defines the
ST, i i ription
nism. Only the semantics of parameters describing the device, the communication

interface and general services are defined in the profile. All other parameters are drive

techno

logy dependant and not defined in the profile.

C.2.3.3 Use case operation-control

The behaviour of the drive is controlled with the cyclic data exchange service. The state
machine of the drive is controlled with the control word(s) STW and monitored with the status

word(s
values
predefi

) ZSW. The 10 Data includes one or several signals assigned to setpoints and actual
to control and monitor the drive. Possible combinations of signals are composed in
ned standard telegrams.
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Optionally, the alarm mechanism may be used for the monitoring of the alarm and diagnostics
information and the clock synchronous service is used to synchronize the clocks of the tasks
of the application processes.

C.3 Functional elements

C.3.1 Device identification FE
Cc.3.1.1 General

In PROFIdrive, there is one Parameter with sub indexes to identify the Drive Unit. This
paramegtershattbeaccessibte by theacycticcommunication mterface:

C.3.1.7 Parameters

There pre two possibilities for Drive Unit identification in the PROF
identification parameter defined in the PROFIdrive profile,
generi¢ device identification and maintenance functions
represented in Table C.2.

Name Profile Name @e\ta}ls// /\ Reference
Profile 11 PROFILE_ID Blo |&<Qo\ ( \ \J )\sée IEC 61800-7-203
Manufacgurer 1D Manufacturer P améle\r\9q4 S\{{ind(—:&\l&\/ See IEC 61800-7-203

MANUFACTURER_ID |(Block 18M0 N See IEC 61800-7-203
Product |D Drive Unit type_ Raraieten64 Sybindex 1 See IEC 61800-7-203
ORDER_ID\  \(  [Bloskiahe’ \ See IEC 61800-7-203
Serial ndmber SERlAIL\QJMEQ? (" Bteck jxma_/ See IEC 61800-7-203

Hardwarp revision )/e\Qor\ > Péx{m(%r 964 Subindex 2 See IEC 61800-7-203

WQN?\E RMI&K B\_Sck 1&MO See IEC 61800-7-203

Softward revision %Qre\{ N\ P4rameter 964 Subindex 384 | See IEC 61800-7-203

QFNVXQE }QF\V\S»LQ_N/ Block 1&MO See IEC 61800-7-203

Tag < &(FEQIC\NQNB Block I&MO See IEC 61800-7-203

Location /\ T\&\EOC\TIO Block 1&MO0 See IEC 61800-7-203

b _7-
\NWN_DATE Block 1&MO See IEC 61800-7-203

a8 At predent, this\issthe firmware version.

b Optiongl.

C.3.2 Device Control FE
Cc.3.2.1 General

A Drive fault situation, which causes one or several fault messages, generates a device-
specific fault reaction. It may cause the power converter to be powered-down. The presence
of faults and warnings is signalled in the /O data.

Dedicated parameters related to the fault buffer and the warning mechanism are available to
enable access to more detailed information about the actual fault and warning situation and
about the fault history without any disturbances on the cyclic data exchange and the operation
of the drive.
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The actual state of the device control FE is signalled in the status word 1 and is controlled
with the control word 1 of the I/O data (see Table C.3 and Table C.4).

Table C.3 — Status values for the device control FE

Name Profile Name Details Reference
Faulted Fault Present / No Fault Status Word 1, Bit 3 See IEC 61800-7-203
Warning Warning Present / No Warning Status Word 1, Bit 7 See IEC 61800-7-203

Table C.4 — Command values for the device contry\ﬁi—\
N

Namje Profile Name Details /\ Re&eﬁQe
Reset Fdult | Fault Acknowledge Control Word 1, Bit 7 s;e\lE\G\ah\oo\on\a\\/
C.3.2.3 States

The faplt reaction in PROFIdrive is fault-specific and’deyice-
acknowledged, the fault disappears if the reason for the

device|specific fault numbers are in the fault para

C.3.24

Paramgpters 953 to 960 (warning word
rning word is assig

ofaw
prese

Parameters

from the power converter.

is set ih status word 1.

tracking@e
consists of the faul

messapes which
optional fault n
specifig fault

A faull

systen

d a warni

able C.5 — Device control parameters

t code list. The fault buffer contains a list ¢
if a fault occurs (device specific fault cod

5 been
e. The

ery bit
ng not
locally
arning"”

5ystem
f fault
£), the

acking

Namje

Wle Name

Details

Reference

Fault

Fault number

Parameter 947

See |[EC 61800-7-203

Fault message counter

Parameter 944

See IEC 61800-7-203

Fault code

Parameter 945

See IEC 61800-7-203

Fault code list

Parameter 946

See IEC 61800-7-203

Fault time

Parameter 948

See IEC 61800-7-203

Fault value

Parameter 949

See IEC 61800-7-203

Scaling of the fault buffer

Parameter 950

See IEC 61800-7-203

Fault number list

Parameter 951

See IEC 61800-7-203

Fault situation counter

Parameter 952

See IEC 61800-7-203

Warning

Warning words

Parameter 953 to 960

See IEC 61800-7-203
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C.3.3 Communication FE
C.3.3.1 General

For the PROFIdrive Base Model the following states, related to the communication FE are
defined:

Offline: There is generally no communication service working.

Preparation: In this state, the Acyclic Data Exchange service and the Alarm Mechanism is
working. This means that configuration information may be passed from the Controller to the
P-Device and parameter access is possible. Alarms will also be forwarded. There may be no
CyclictlData Exchange service or the transmitted 10 Data is not valid. For, Synehfonous

Operafion, the Communication System tries to synchronize all Slavea( Clock
Master|.

Synchionisation: In this state, the Acyclic Data Exchange, the Qy nd the
Alarm |Mechanism are working and the transmitted cyclic Hata “is application
proceskes try to synchronize their Tasks to each other (syrchronize Slavg Clock

and syhchronize the data streams via the cyclic communicati

is ready to operate (productive work).

System State

Comnpunication Layer

== >> - acyclic communication active
- |0 Data not valid
- Alarm Mechanism running

N
Synchronisation

abort / ergor . S .
—— > - acyclic communication active

- 10 Data valid
- Alarm Mechanism running

abort / error

——>> - acyclic communication
- 1O Data valid
- Tasks synchronized
- Controller and DO (Drive Object)
Life sign synchronized
- Alarm Mechanism running

Operation

Application Layer

IEC 2140/07

Figure C.5 — Mapping of communication FE states

The states “Preparation” and “Synchronization” correspond to the generic state “Limited
communication” and “Not synchronized”. The state “Operation” corresponds to the state
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“Normal Operation” and “Synchronized” of the generic PDS interface as represented in
Figure C.5.

C.3.3.2 1/0 data

The signalling of the states of the communication FE in the 1/0O data is communication profile
specific.

C.3.3.3 States

The number of sub states and implementation is communication profile specific.

C.3.3.4 Parameters

The nimber and meaning of the communication FE parameters j profile

specifit.
C.3.4 Basic drive FE
C.3.4.1 General

The PROFIdrive profile for drive technology defines ich are contro|led by

the cadntrol word received from the controlling machines argd more
complgx than the state machine given in this sta

C.3.4.7 1/0 data

The drjve state machines are controlled ect the
actual ptate of the drive.

In Tabje C.6 and Tabl andard

are lisfled.

le C.6 ~'Status. values of the basic drive FE

Name ofil& Name Details Reference
CAO\_Prefiltiame )

Operatinpg eration enabled Status Word 1, Bit 2 See |IEC 61800-7-203
XO rati sabled

ble C.7 — Command values of the basic drive FE

Name Profile Name Details Reference

Rt
=418

4
LK}

F el e ] £ oA Lot 2
Operate Crraore-operaton Controrvvotra =4 ot

/ Disable Operation

NOTE Additional status information’s are also transferred in the Status Word. The corresponding bits should be
handled according to the definition of the state machine.

The controller can only control the PDS if the following conditions are fulfilled:

1) The communication FE is in the “Normal communication” state.

2) The PDS signals “Control requested” in the status word to the controller. This is only
the case if the related parameter permits the remote control of the PDS over the
communication interface.

3) The controller sends the command “Control by PLC” to the PDS to signal that he is
ready to take over the control and his IO Data are valid.
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4) The controller sends the command “On” to switch on the PDS.

5) The PDS signals “ready to operate” in the status word to the controller.

These states are signalled by the values listed in Table C.8 and controlled as described in

Table C.9.

Table C.8 — Status values for the optional basic drive FE

Name

Profile Name

Details

Reference

Remote control

Control Requested

/ No Control Requested

Status Word 1, Bit 9

See IEC 61800-7-203

Table C.9 — Command values for the optional basi;\rive @\

Name Profile Name Details \ \k\\nge/
Remote Control By PLC Control Word 1, Bit 10 \ \i \IF\C 6\09>7 203
Local No Control By PLC Control Word 1, B S\e IER61800 7-203

NOTE |n the “Local control” state, the controller still is able to

over the jnetwork.

Mh basi¢ drive FE of the PDS

C.3.4.3 States

The gg¢neral state machine is defined j

possib

also determines which com
words pnd/or according te(inte

In the
Opergtion

PROFIdrive

“ ion”, and the
Inhibit¢d, Readyor 8

C.3.4.4

The paz
mode

divided i
of the

e generic

“Operating”

03. e state machine descriljes the
esents a special behaviour. The state

control

state is thg state

ing> state comprises the sub-states (Switch|ng On

erface
ode is
eaning

Dro\ﬁln Nameo

Mode command

Telegram selection

Operating mode

Parameter 922

Parameter 930

See IEC 61800-7-203

Mode status

Telegram selection

Operating mode

Parameter 922

Parameter 930

See IEC 61800-7-203
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C.3.5 Optional application functions FE
C.3.51 General

The PROFIdrive profile includes the option to have a position feedback interface included in
the drive. It is an interface defined between the drive and a higher level control. The interface
gives the possibility for the control device to get position feedback information over the
communication interface, taken from the sensors connected to the drive. The functionality
described in the position feedback interface is implemented in the drive, not in the sensor

itself.

C.3.5.’?[_ILQ_dz.ta
To control and monitor this position feedback sensor, a special sepnsor ~cont

sensor| status word |s defined in IEC 61800 7-203. The proposed

C.3.5.3 Parameters
The pgdrameter with number 979 and several indexes is used to spP

behavipur of the position feedback sensors and the exa
The exact definitions are in IEC 61800-7-203.

C.4 |[Application modes

C.41 General

The PROFIdrive profile spegifies two bg
state machines.

By usg of the standa d e ~ ibility of free configurable telegram
i described in Table C.11. A series of sig

possible to spe
defined to confl

rd and
sensor

exact
erface.

related

5, it is
nals is

<\ .11 —Supported application modes
IEC 61800-7 appli Q\

Equivalent PROFIdrive profile terminology
mode

Torque péet \ \ Tordx{e control (AC 1) (free configurable telegram)

Torque control\ Me control (AC 1) (free configurable telegram)

Torque [controlfwith orque control (AC 1) (free configurable telegram)
velocity| feedbalck

Velocity preset Speed control mode (AC 1) (free configurable telegram)

Velocity control Speed control mode (AC 1) (standard telegram 1/ 2)

Process technology mode (AC 1) (standard telegram 20)

Velocity control with Speed control mode with one or two sensors (AC 4) (standard telegram 3/4/5/6)

position feedback

Position preset Positioning mode with motion commands (AC 3) (standard telegram 7 / 9)

Position control Position control with position setpoint interface (AC 5) (standard telegram 8)

C.4.2 Torque control

There is no explicit mode torque control defined in the PROFIdrive profile.

possible that free configurable telegrams be used.

It is always
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In the velocity control mode, PROFIdrive may support a simple set of IO Data with or without
sensors (see Table C.12).

Table C.12 -

1/0 data for profile velocity mode

IEC 61800-7 I/O data

Equivalent PROFIdrive profile terminoloy

Command Control word 1 (STW1)
Control word 2 (STW2) optional
Status Status word 1 (ZSW1)

For the

:

Status word 2 (ZSW2) optional

Set-point velocity

Actual velocity

Speed setpoint A (NSOLL_A, signed16) o, /\
Speed setpoint B (NSOLL_B, signed3 Q &
Speed actual value A (NIST_A, si d18) o

Speed actual value B (NIST_B, signed3

velocity control with position feedback mode /a speci
several sensor(s) feedback is defined (see Table C.13).

[able C.13 — 1/O data for profi locity

ndar

telegram with

position feedbach

IEC 61800-7 /O data

Command

N\

)gui%Q}O\PRderi%*mofile terminology
Q

T
(ST

N %\\)

\s<>word 1(ZSW1)
;‘Z? s word 2 (ZSW2)
ensor 1 status word (G1_ZSW)

Sensor 2 status word (G2_ZSW) @
Sensor 3 status word (G3_ZSW) @

AN
Sy

Speed setpoint B (NSOLL_B, signed32)

Achual velocity

Speed actual value B (NIST_B, signed32)

Actual pMon

Sensor 1 position actual value (G1_XIST)

Sensor 2 position actual value (G2 XIST) @

Sensor 3 position actual value (G3_XIST) @

@ The second and third sensors are optional.

one or

For special applications in process control applications, additional torque feedback is also
defined in the standard telegrams (see Table C.14).
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Table C.14 — 1/O data for profile velocity control mode (process technology)

IEC 61800-7 /O data

Equivalent PROFIdrive profile terminology

Command

Control word 1 (STW1)

Status

Status word 1 (ZSW1)

Set-point velocity

Speed setpoint A (NSOLL_A, signed16)

Actual velocity

Speed actual value A (NIST_A, signed16)

Actual torque

Torque actual value (MIST_GLATT)

Actual value Output current (IAIST_GLATT)

For ad

C.44

For the

Table

Active power (PIST GIATT)

Drive status/fault word (MELD_NAMUR)

yanced velocity control special standard telegrams are defined

Position control

position preset mode, the position index selecti dard telegfam. In
this case, the storage and the format of the traversin device specific (see
C.15).
Table C.15 — I/Q data for pr

In the
(see T

IEC 61800-7 I/O data

/h]ui\le}t\PRderi\}méﬁle terminology

Command Co(ﬂrol (v‘e{Q 1}SQ'N) >
Status N\ TStalys word@\Zswy

Set-point pos&ioWeN

Actual positi(#n-\mg/e\

bosition c& e\ a.-spPeaGi

hble C.16).

Travegiag block Jefection (SATZANW)

A}u@l t\ra{wblock (AKTSATZ)

%

standard telegram with one sensor feedback is (¢

b

\IEC 63800-7 I/ data
mand

— 1/0 data for profile position mode

Equivalent PROFIdrive profile terminology
Control word 1 (STW1)
Control word 2 (STW2)
Status word 1 (ZSW1)

Status

efined

C.5

Status word Z (ZSWZ)
Position setpoint value A (XSOLL_A, signed32)
Position actual value A (XIST_A, signed32)

Set-point position

Actual position

Profile specific extensions

The PROFIdrive profile supports the following additional functions:

multiple axis in one device
exchange of cyclic data between P-Devices (peer-to-peer communication).
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Annex D
(normative)

Mapping to Profile SERCOS

Overview

This annex describes the mapping of the SERCOS profile for drives and motion control

device

Terms

in Table D.1.

5 to the generic power drive system (PDS) interface.

and definitions of the SERCOS profile are mapped to IEC 61800

Table D.1 - Profile specific ter

ecified

ANN
IEC 61800-7 term SERCOS term \ \\Qef}rence

/0 data cyclic data / \%}1& 61&950-7-204 a
Command control word \ \ ) / '\SeEQECMOJ-ZM

Set-point comm?ﬁNalue/\ > ( %ee‘\lEk 61800-7-204

Status status\@d N X | sed iEC 61800-7-204

Actual vplue feedba See IEC 61800-7-204

2 1/O data is the part of the SERCOS teleg m Wange its meaning during operatioh of the
interfacg. Most of SERCOS cycll data is I/0 de ined 61800-7-1, but the possibility of trarjsmitting
device parameters on an unsc tlmfehge Iso |st

D.2

D.2.1

Figure mples. The system may have one or more control [device
interfa guration. Each control device interface shall handle orlly one
networ g’well as in the overlying protocol layers
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Ethernet

Control unit

Master 1 | [Master 2 Master i Master |

Network i

Ring
)
\/
> 1/0 station PDS
. f Hybrid
Line group
/ ‘|‘ (l
Slaves l
\ laves
1/0 station
IEC 2141/07
Application spec@ S b in this figure. Although not relevant in this part jof IEC
61800, S /N rate typical uses of the SERCOS interface for PDS.
They r { { ie beyond the scope of this part of IEC 61800-7 (see [Clause
1). Thg S :
e PDE g roup/of several PDS that communicate through a network using one glave.
o Hylbri qup of one or several PDS and an I/O station that communicate by a
net i
e |/O|station — Conrfection point of sensors and actuators that are managed by the control

unit.

In some applications, a PDS may communicate directly with another PDS for providing proper
motion coordination. This is called cross communication and may be provided for by
SERCOS, although it lies beyond the scope of this standard.

SERCOS provides a large number of data and procedure commands which can be used for
the operation of machines. All data, procedure commands, and all supplementary information
are summarized in data blocks, which contain each an identification number (IDN), a name,
attributes, units, minimum and maximum input values as well as the data itself.

SERCOS requires synchronisation during cyclic data transmission. The operating cycle of the
master shall be synchronised with the communication cycle and with the operating cycle of
the slave devices. In that way, beats between individual cycles are prevented and latency
delays are reduced to a minimum. Slave output signals shall become active and slave input
signals shall be sampled concurrently in all devices.
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D.2.2 Structure of the logical PDS

The typical structure of automation system and the structure of the logical PDS given in
Clause 4 apply to this annex. PDS devices compliant to the SERCOS device profile are
controlled by the control device or by other PDS devices in the following ways:

All co
device
interfaging device parameters within the SVC.

D.2.3 Use cases of the PDS
D.2.3.1 General

It shalll be possible to configure the
systent initialisation.

D.2.3.7 Use case engineering

Use cgse engineering sh

D.2.3.3 Use case
Use c3se opera
time channel (RT

systen ce of sommunication phases (CP). As long as the last
(CP 4) >

D.3 |F

D.3.1
D.3.1.1 General

I/O data shall be cyclically transmitted during a so-called real-time channel (RTC). The

transmitted information shall be selected once during system initialisation, dep
upon configuration and mode of operation.

ending

Strictly specified device control and status information shall be transmitted together with

the 1/0 data during the RTC.

De. an ritted—en—ar—arsehed v HAre DaSe—8
during a so-called service channel be part/of the
trapsmission shall occur in such a way that cyclic I/0 data transmisgioh is.not

munication and application parameters are listed in the
This dictionary is used both for selecting the cyclical

, the control device automatically lets the

smitted

This
ed and

RCOS
nd for

d using the service channel (SVC) and thg real-

whole
phase
D.3).

In addition To the paramelers defined in 5.1, SERCOS defines some more idenfi
parameters for the drive device and the motor. These identification parameters are available
by calling the corresponding IDN using the service channel (SVC).

D.3.1.2 Parameters

Table D.2 lists the device identification parameters.

ication
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Table D.2 — Device identification parameters

Name Profile Name Reference Details

Profile ID Profile identification IDN S-0-0449 See IEC 61800-7-204

Manufacturer ID Vendor name IDN S-0-0438 See IEC 61800-7-204
Vendor code IDN S-0-0439

Product ID Controller type IDN S-0-0140 See IEC 61800-7-204
Motor type IDN S-0-0141

Serial number Serial number drive control IDN S-0-0432 See IEC 61800-7-204
Delidl narmoer pUWUI >layce TN o-U-U450
Serial number motor IDN S-0-0434

Hardwarg revision Hardware version IDN S-0-0031 Se‘e I<C\61\806\(-2 4

Software revision Manufacturer version IDN S-0-0030 \ é\IE(D\SQE?OQJ-}(M

D.3.2 Device Control FE
D.3.2.1 General

During| the real-time channel, just before control-gevice before
PDS dpta is sent back to the control devi . matipn shall be transmifted for
exchanging control, status and error i i a way
that it goes not require any communicatic

Getting service

channgl (SVC) and the appfopriate

In thaf way, depending\uponx i S fault

without affecting in any or the
machine part th@

D.3.2.7

Table D.3 sh iffe as the
IDN’s for getting S g fault
conditipn

ble'D.3 — Status values for the device control FE

Name Profile Name Reference Details

Faulted Drive shut-down error 1 bit in status word of PDS | TRUE = Fault present
C1D FALSE = No fault

Warning Drive shut-down warning 1 bit in status word of PDS | TRUE = New change

C2D FALSE = Change has

been acknowledged
Drive operation status flag 1 bit in status word of PDS | TRUE = New change
C3D FALSE = Change has

been acknowledged

Error in service channel 1 bit in status word of PDS | TRUE = Fault present

FALSE = No fault
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Table D.4 shows the mechanism for resetting a PDS fault. Resetting PDS warnings and
operation status flags shall be automatic while reading the corresponding IDN’s, as described
in Table D.5.

Table D.4 — Command values for the device control FE

Name Profile Name Reference Details

Reset Fault Reset C1D IDN S-0-0099 Acknowledged by setting a
bit in PDS status word

D.3.2.3 States

The SERCOS fault state machine is equivalent to the device control FR gtate m
5.2.3, whereas “Error situation” is used instead of “Faulted”.

achiine [as per

The fallt reaction in SERCOS is fault-specific and may be applicat eCifie\ Af fle fault
has bejen acknowledged and if it is no longer present, the fault j i

The SERCOS warning and operation state machines are/simi It state machine,

whereas resetting occurs automatically as soon as arning
details|using the proper IDN in the service channel (

D.3.2.4 Parameters

Furthel details on a fault origin shall
approgriate IDN, which is mentioned in

Table D.5 — Para et%f\or
/N

ice channel (SVC), us|ng the

exice control FE

Name N Praﬁ‘e Name V Reference Details

Fault Dgww BN $-0-0011 Reading IDN gives fletails

N\
Warning venshut-down, wi mng IDN S-0-0012 Reading IDN resets|and
/\W gives details
rive_OpeFationstafus flag IDN S-0-0013 Reading IDN resets|and
{\&\\x gives details
Common (\ \Eagﬁ{stic number IDN S-0-0390 Manufacturer speciffic

-\ Diagnestic IDN $-0-0095

SN

D.3.3 Communication FE

D.3.3.1 General

The SERCOS communication shall include the transmission of a synchronisation message
from the control device to all PDS. This message shall not be a specific telegram and may be
part of a data-transmitting telegram. It shall be transmitted once at the beginning of each
communication cycle.

This synchronization information is used for triggering all connected PDS internal timers so
that they are able to operate synchronously, as described at the end of D.2.1.

The SERCOS communication cycle time shall be defined as multiples and submultiples of
250 ps, whereas:
— cycle time = n x 250 us (n is an integer between 1 and 260)

— cycle time = 250 us / 2" (n is then an integer of 1, 2, or more)
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This means that the cycle time may be selected between 62,5 us and 65 ms, depending on
application. It may be shorter, but shall not be longer.

The synchronisation message shall be sent by the control device and shall be handled by the
communication FE of the PDS with a jitter that should not exceed a maximum value, as
specified in the mapping to communication profiles (see IEC 61800-7-301).

A major role of this procedure is measuring all communication delays and setting all PDS
internal clocks for synchronisation purposes.

As soon as the initialisation starts and as long as it is not finished, the communication FE

shall Igckthe basic drive FE T not operating status.

D.3.3.2 1/0 data

SERC

In normal state, communication is automatically synchronised.
“Communication running” state, then it sets the “communjcati

diagno|
Comm

commynication profile specific.

D.3.3.3 States

Comm

stic. 1/0 data for communication FE is combined<dwi
And values for the communication FE belong S itiallsation, w

Linication profile specific.

D.3.3.4 Parameters

Comm

D.3.4
D.3.4.1

The SH
control

Linication profile sp

Basic drive F

e machine that shall be as shown in Figure D
¢/ control word, depending on the PDS status word

nning.
hile in
aulted”
e FE.
hich is

2. 1tis
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Initialization of Drive

interface

l

Parameterization

i

Drive ready to operate

(control only)

A

Clgar error

L]

Drive ready to operate

(control & power stage)

Free of Emergency

torque Stop

P4 ]

Drive error Drive in operation < ) —\Dy}e Halt
T ] L0
N\
A/ / Y
Fungtion Function Re\fgrer@\ Function Functlon

During| the initian

operate the motor.

D.3.4.7

given

ble D.6, and the command values in Table D.7.

tatus values for the basic drive and communication FE

EC 2142/07

FE to

Profile Name

Reference

Details

Operatinpg

Ready to operate

2 bits in PDS status word

00 = PDS not read

4 Lok 1 4

e aTCReCKShOT

gcljncluded

01 = PDS logic ready

10 = PDS power supply on
11 = PDS ready to operate

Actual operation mode

3 bits in PDS status word

000... 111 = operation
mode #0 to #7



https://iecnorm.com/api/?name=04e54c797455399a855b649e5780c89f

—94 —

61800-7-1 © |IEC:2007

Table D.7 — Command values for the basic drive and communication FE

Name Profile Name Reference Details
Operate Enable drive 3 bits in PDS control word | See IEC 61800-7-204
Operation mode 3 bits in PDS control word | 000... 111 = operation
mode #0... 7
D.3.4.3 States

The state machine defined in detail in IEC 61800-7-204, 7.11, describes the possible control

sequence of the PDS basic drive FE
D.3.4.4 Parameters
The bgsic drive FE behaviour may be configured by means of parfa service
channgl (SVC). They shall be set depending upon the applicati control
loop isjused in the selected operating modes. More details and shown
in detdjil in IEC 61800-7-204, Clauses 8 and 9.
D.3.5 Optional application functions FE
A PD§ with SERCOS profile may provide optienal application\FE. These FEs are [further
descrilped in IEC 61800-7-204, Clause 8 6
D.4 |Application Modes
D.4.1 General
In the BERCOS profile, th ged instead of application mode
It provjdes a way to syeral operation modes and a procedure for switching from a
mode fo another defined in detail using the appropriate IDN.
The HDS operatiog the control word, which is transmitted a{ each
commuynication ¢ d allows the system to choose between one grimary
mode pf operatior ecgndary modes of operation. The response to the|active
mode appea d of the PDS, which is also transmitted at each communlication
cycle.
All opgrat dividually defined in separate IDN, as shown in Table D.8.
Table D.8 — IDN for operation modes
IDN for nnenripfinh
operation
mode

definitions

S-0-0032 Primary operation mode

S-0-0033 Secondary operation mode 1

S-0-0034 Secondary operation mode 2

S-0-0035 Secondary operation mode 3

S-0-0284 Secondary operation mode 4

S-0-0285 Secondary operation mode 5

S-0-0286 Secondary operation mode 6

S-0-0287 Secondary operation mode 7

S-0-0292 List of supported operation modes
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The operation modes are shown in the following list:

— no mode of operation defined;
— torque control;
— velocity control;
— position control;
— interpolation;

— positioning;

— operating mode without control loops.

NOTE

Position _control, interp

olation and positioning may be used, depending upon configuration, with:

— feed
— feed
— feed
- with
— withd

SERC
be use
7) can

ack value 1, or

ack value 2, or

ack values 1 and 2,
ollowing error, or

ut following error (lag-

be configured by t

DS defines six different standard telegrams (s
d for typical modes of operation. In additio

less).

he user.

ch can
umber

IEC 6§

1800-7 application
mode

Torque

control

WOrd N
Bit\15 toN9 = Q0xx Bit 8 t =0 0000 0001

contrqQl operation mode in the drive, standard telegram 1 (S-0-0080

n MDT)

Torque
feedba

AN
control with%
k

A\

%r s
Configurabjesapplisation telegram
}éwra 7

Velocit

preset <\

Configixable application telegram
\(\tele am

Velocit

contrd \
S

locity control operation mode in the drive. The position feedback acquisit
e closing of the position loop takes place in the control unit, standard tele
(S-0-0036 in MDT) or telegram 7

CB\t;c/)onrd
; 1540 9 = 00xxx xxx, Bit 8 to 0 = 0 0000 0010

on and
jram 6

Velocit
feedba

contro) with pMon
k.

Velocity control operation mode in the drive. The position feedback acquisit
place in the drive. The position loop is closed in the control unit, standard tq

on takes
legram 3

(Q-n-nn'm n MDT S-0-0051/53 in AT) Qr fnlngrnm Z

Position preset

Configurable application telegram
(telegram 7)

Position control

Position control operation mode in the drive. The position feedback acquisition takes

place in the drive as well as the closing of the position loop, standard telegr.
0-0047 in MDT, S-0-0051/53 in AT) or telegram 7

am 4 (S-



https://iecnorm.com/api/?name=04e54c797455399a855b649e5780c89f

- 96 - 61800-7-1 © |IEC:2007

Table D.10 — Additional application modes

SERCOS application mode

Details

Velocity control with velocity
feedback

Velocity control operation mode in the drive. The velocity feedback acquisition and
the closing of the velocity loop takes place in the PDS, S-0-0036 in MDT, S-0-0040
in AT

Position and velocity
switchable control

Velocity and position control operation mode in the PDS. Switching modes between
velocity and position control is possible, S-0-0036/S-0-0047 in MDT, S-0-0040/S-0-
0051/S-0-0053 in AT

User configurable

By using the configurable telegram 7, any combination of 1/O data can be
configured, others can be added on a vendor specific basis.

D.4.2 Forege—contro

The tofque specific I/0 data and device parameters are given in Tabl
More details and further parameters are shown in detail in IEC 6180

Table D.11 — 1/O data for profile torqu

.11 andxlable¢ D.12.

IEC 61800-7-1 1/O data Equivalent SI%{(}OS\\p{oﬁ{\te\rmi}tglogy

Command

Control wo;d/‘\ \\/

Status

Status w?/d

Set-point torque d value (S:0- 0080)
(\ ditive/forque ¢o lue (S-0-0081)

Actual torque \R\m{e f\e{ibac valueA/S-0-0084)

NOTE

SERCOS IDN name

Torque polarity parameter

Torque/force data scaling type

Torque/force data scaling factor

Torque/force data scaling exponent

Class 3 Diagnostic

Positive torque limit value

Negative torque limit value

Bipolar torque limit value

Status “T 2 T}i"

Current loop proportional gain 1

Current loop integral action time 1

Current loop proportional gain 2

Current loop integral action time 2

Friction torque compensation

Weight counterbalance

D.4.3 Velocity control

The velocity specific I/O data and device parameters are given in Table D.13 and Table D.14.
More details and further parameters are shown in detail in IEC 61800-7-204.
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D.4.4

The position specific /0 data and device parameters are given in Table D.15 and Table D.16.

—97 -

Table D.13 — I/O data for profile velocity mode

IEC 61800-7-1 1/0 data

Equivalent SERCOS profile terminology

Command

3 bits in PDS control word

Status

3 bits in PDS status word

Set-point velocity

Velocity command value (S-0-0036)
Additive velocity command value (S-0-0037)

Actual velocity

Velocity feedback value 1 (S-0-0040)

Velocity feedback value 2 (S-0-0156)

Table D.14 — Configuration data for velocity control|

SERCOS IDN number

N\
SERCOS IDNfame\  \\,

S-0-0043 Velocity polarity param/e'te\ \
S-0-0044 Velocity data scaling t}{{ \ \
S-0-0045 Velocity data scé\gw \ \
S-0-0046 Velocity d;z{\mqg\\%%nt
S-0-0038 Positive Yelogy limjt Vilde

S-0-0039 N%éiv\e\m}(y |/M vah}%
S-0-0091 Q Bipolar @Iocitklim\t‘da@k/

S-0-0100 > b‘e\\y lobp prop al gain
S-0-0101 ( I Velck«k\k@p\gegral action time
S-0-0102 Ve}k{city\aQMferential time
50-0347 N\ \[ VeTocitiefror

S-O-O377l (\ \ ity feedback monitoring window

yélocity feedback filter

TN
5000

Class 3 Diagnostic

Positive velocity limit value

Negative velocity limit value

Bipolar velocity limit value

Status Ncommand = Niimit

Status “Nigeqpack = Minimum spindle speed”

Status “ Nigeqpack = Maximum spindle speed”

S-0-0377

Velocity feedback monitoring window

Acceleration and jerk specific values

S-0-0136 Positive acceleration limit value
S-0-0137 Negative acceleration limit value
S-0-0138 Bipolar acceleration limit value
S-0-0349 Bipolar jerk limit

Position control

More details and further parameters are shown in detail in IEC 61800-7-204.
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D.5

SERCOS defines several additional functions that may be provided by a PDS device. These

Table D.15 -

— 08 —

1/0 data for profile position mode

IEC 61800-7-1 1/0 data

Equivalent SERCOS profile terminology

Command

3 bits in PDS control word

Status

3 bits in PDS status word

Set-point position

Position command value (S-0-0047)

Additive position command value (S-0-0048)

Actual position

Position feedback value 1 (Motor feedback,
S-0-0051)

Position feedback value 2 (External feedback,

\am-a~ac sy

Following distance (S-0-0189)

Table D.16 — Configuration data for posmon ontr

SERCOS IDN number

SERCO |DN}3QQ

$-0-0055 Position polar|ty£€%~n§\te\ \ \
$-0-0076 Position data-stalingtype\ "\ ™S\
S-0-0077 Linear p itioﬁata&lﬁg\@to}
S-0-0078 Line@\i@%ﬁatfﬁcawexponent
S-0-0079 ( Rétalional posiliorhrebolution

S-0-0011 \Class 1 bﬁ\{gnos'

S-0-0049 [~ | Positiyagositign limit value

$-0-0050 \ \g\atl\a\}s\y&n limit value

S-0-0055 |0War|ty parameter

<
$-0-0159\

(
(N \an window

s90278, 7\

Maximum travel range

S\

Reversal clearance

s-o-/qQ4

Position loop Kv-factor

sQ-07g8

Position loop integral action time

x\@@g\ AN

Velocity feed forward gain

S- %)3 \ Acceleration feed forward gain
%?&N\ > Position feedback monitoring window
§0-03§{ Velocity feedback filter

S-0-0052 Reference distance 1

S-0-0054 Reference distance 2

Profile specific extensions

functions include:

a)

b)

additional mode of operations, for example

1) interpolation mode,
2) positioning mode,

3) spindle synchronous mode.

homing procedures (drive-controlled, NC-controlled, absolute homing).

61800-7-1 © |IEC:2007
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c) probing.
d) modulo.

More details and additional parameters are described in IEC 61800-7-204.

@%
S
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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -
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Partie 7-1: Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance —
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INTRODUCTION

La série CEI 61800 est destinée a fournir un ensemble commun de spécifications dédiées aux
entrainements électriques de puissance a vitesse variable.

La CEI 61800-7 décrit une interface générique entre les systémes de commande et les
entrainements électriques de puissance. Cette interface peut étre intégrée au systéeme de
commande. Le systéme de commande proprement dit peut également étre situé dans le
dispositif d'entrainement (parfois appelé "dispositif d'entrainement intelligent").

Il existe
et nu
sur de
d'appli
exemp
de pro
varient

La CH
commy
mettre

La CHI 61800-7 fournit une procédure d'accés spositif
ication
hctions
es de

employés. Il s’agit de définir un modé
génériques et des objets pouvant é

commuynication différentes. Ceci perme mande
de mopvement (ou applications de comm > ement)
dans ﬁ i spositif
d'entrginement.
Il'y a pjusieurs raisons|de dé{|
Pour yn constrts

— |Assistance pk

- d'une

— [Aucunrerinfluenee de la technologie de bus

— |Intégration aisée des dispositifs

— Tndépendance par rapport a un fournisseur de dispositits d entrainement
Pour un intégrateur de systémes

— Effort d'intégration moindre des dispositifs

— Méthode intelligible unique de modélisation

— Indépendance par rapport a la technologie de bus
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Concevoir une application de commande de mouvement avec plusieurs dispositifs
d'entrainement différents et un systeme de commande spécifique nécessite un effort certain.
Les taches de mise en ceuvre des logiciels systémes et de compréhension de la description
fonctionnelle des composants individuels peuvent contribuer a I'épuisement des ressources
d'un projet. Dans certains cas, les dispositifs d'entrainement ne partagent pas la méme
interface physique. Certains dispositifs de commande prennent simplement en charge une
interface unique qui n'est pas prise en charge par un dispositif d'entralnement spécifique. Par
ailleurs, les fonctions et les structures de données sont souvent spécifiées avec des
incompatibilités. Cela exige de l'intégrateur de systémes d'établir des interfaces spéciales
dédiées aux logiciels d'application et il convient que cette opération ne reléeve pas de sa
responsabilité.

Certaines applications nécessitent de pouvoir permuter des dispositifg intéﬂrer de
nouveaux dispositifs dans une configuration existante. Elles sont égadlem tées a
différeptes solutions incompatibles. Les efforts visant a adopter une\solutio ivé a un
profil g'entrainement et aux extensions spécifiques au constr révéler
inacceptables. Ceci réduit le degré de liberté concernant le ¢ S mieux
adapté] a cette application de sélection du dispositif disponible poUr} i > ysique
spécififjue et pris en charge par le contréleur.

La présente partie de la CEI 61800-7 est divisée i arique et en pllisieurs
annexgs comme lillustre la Figure 1. Les types de i e 1, CIP

Motion[[M2, PROFIdrive3 et SERCOS avec
I'interface générique dans l'annexe cofre ar des
organi$mes internationaux indépendants spéci errain,
et responsables du contenu de l'annexe qui bn des
marques connexes.

Les différents types de 01, la

CEI 61800-7-202, la CEIl 6

9,

1 CiA B02 est une marque de CAN in Automation, e.V. Cette information est fournie pour la commofité des
utilishtetrs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par Id CEIl du
déte . f T2 Tt fque pas
I'utilisation de la marque CiA 402.

2 CIP Motion™ est une marque de Open DeviceNet Vendor Association, Inc. Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
par la CEl du détenteur de la marque ou de l'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas l'utilisation de la marque CIP Motion™. L'utilisation de la marque CIP Motion™ nécessite
I'autorisation de Open DeviceNet Vendor Association, Inc.

3 PROFIdrive est une marque de PROFIBUS International. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEIl du
détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’implique pas
I'utilisation de la marque PROFIdrive. L’utilisation de la marque PROFIdrive nécessite I'autorisation de
PROFIBUS International.

4 SERCOS™ et SERCOS interface™ sont des marques de SERCOS International e.V. Cette information est
fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un
entérinement par la CEl du détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce
profil n'implique pas I'utilisation des marques SERCOS ou SERCOS interface. L'’utilisation des marques
SERCOS et SERCOS interface nécessite I'autorisation de leur détenteur.
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La CEI 61800-7-301, la CEI 61800-7-302, la CEI 61800-7-303 et la CEI 61800-7-304
spécifient la ou les méthodes de mise en correspondance des types de profils 1, 2, 3 et 4
avec différentes technologies de réseaux (telles que CANopen5, EtherCATTM6 Ethernet
PowerlinkTM7, DeviceNet™8, ControlNet™?9, EtherNet/IPTM10, PROFIBUS 11, PROFINET 12 et
SERCOS interface).

10

11

12

CANppen est I'acronyme de "Controller Are#
et fa|t référence a I'EN 50325-4.

EthefCAT™ est une marqu B OTT, . C ormatipon est fournie pour la commodité des utilisateurs
de Iq présente norme internatjonale_gt ne constitué emauchnas un entérinement par la CEl du détentgur de la
mardue ou de I'un que i{s” a conormlte a ce prof|I n |mpI|que pas I'utilisatign de la
mardue EtherCAT™. L’

Ethefnet Powerlink ™ es
lucrgtif EPSG. Gette’ i

interpationale e

Network dopeh ionnaire de réseau de communication ouvert)

e cgntréle de son utilisation est confié a I'organisme a|but non
pdur la commodité des utilisateurs de la présentg norme
entérinement par la CEl du détenteur de la marque oy de I'un

quelgonque de ses\p . D¢ ormite”a ce profil n’implique pas l'utilisation de la marque Ethernet
Powerlink™. L’uti{fsatiomde |2 9 rnet Powerlink™ nécessite 'autorisation de son détenteur.

DevipeNet™ g e &wde Open DeviceNet Vendor Association, Inc. Cette information est fournig pour la
cominodité ges utihi deNa présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entéfinement
par |a Gk deten eur §e laNofarque ou de Iun quelconque de ses produits. La conformité a ¢e profil
n‘implique p i L'utilisation de la marque DeviceNet™ ngcessite

I'autprisation deOpe

ConffrolNet ™«es arque de ControlNet International. Ltd. Cette information est fournie pour la commodité
des itilisateurs dea_présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par Ia CEIl du
détepteurnde la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’implique pas
I'utilisation de la marque ControlNet™. L’utilisation de la marque ControINet™ nécessite I'autorisation de

C T D Py " bl
ontromvet mteratromar, o

EtherNet/IP™ est une marque de ControlNet International, Ltd. et de Open DeviceNet Vendor Association, Inc.
. Cette information est fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne
constitue en aucun cas un entérinement par la CEIl du détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses
produits. La conformité a ce profil n'implique pas I'utilisation de la marque EtherNet/IP™. L'utilisation de la
marque EtherNet/IP™ nécessite I'autorisation de ControlNet International, Ltd. ou de Open DeviceNet Vendor
Association, Inc.

PROFIBUS est une marque de PROFIBUS International. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEIl du
détenteur de la marque ou de lI'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’implique pas
I'utilisation de la marque PROFIBUS. L'utilisation de la marque PROFIBUS nécessite l'autorisation de
PROFIBUS International.

PROFINET est une marque de PROFIBUS International. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEIl du
détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’implique pas
I'utilisation de la marque PROFINET. L'utilisation de la marque PROFINET nécessite l'autorisation de
PROFIBUS International.
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ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -
Partie 7-1: Interface générique et utilisation de profils

pour les entrainements électriques de puissance —
Définition de l'interface

1 Domaine d'application

La CEl 61800-7 spécifie les profils dédiés aux entrainements électriques de p Ui (PDS)
et leur| mise en correspondance avec les systémes de communication & g £ a un
modélg d'interface générique.

ihées a
ntaires

Les fonctions spécifiées dans la présente partie de la CEIl 61
assurer la sécurité fonctionnelle. Ceci exige I'applicatig
conformes aux normes, conventions et lois pertinentes.

La prdsente partie de la CEI 61800-7 spécifie ure | &neéri ou les
entrairlements électriques de puissance (PDS) et le 0 ication dans

un contréleur. L'interface PDS générique n'est p bSeaux
de communication particuliére. Le e 1800-7
spécifient la mise en correspondanc Y ¢ profils d'entrainement avec

I'interface PDS générique.

2 Références normati

indispensables pour l'application du présent
e I'édition citée s'applique. Pour les références

Les documents de ré
document. Pour lgs réfé
non ddtées, la
amendements).

IEC 6 nunication networks — Fieldbus specifications — Part 5-2:

IEC 6]1 Reustrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 5-3:

IEC 61158-5~10, Indastrial communication networks — Fieldbus specifications — Parnt 5-10:
Applicertion layer service definition — Type 10 elements (disponible en anglais seulemenlt)

IEC 61158-6-2, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-2:
Application layer protocol specification — Type 2 elements (disponible en anglais seulement)

IEC 61158-6-3, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-3:
Application layer protocol specification — Type 3 elements (disponible en anglais seulement)

IEC 61158-6-10, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-10:
Application layer protocol specification — Type 10 elements (disponible en anglais seulement)

IEC 61800-7 (all parts), Adjustable speed electrical power drive systems — Generic interface
and use of profiles for power drive systems (disponible en anglais seulement)
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IEC 61800-7-1, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-1: Generic interface
and use of profiles for power drive systems — Interface definition (disponible en anglais
seulement)

IEC 61800-7-201, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-201: Generic
interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 1 specification (disponible
en anglais seulement)

IEC 61800-7-202, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-202: Generic
interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 2 specification (disponible
en anglais seulement)

IEC 61[800-7-203, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 4 . (ieneric
interfage and use of profiles for power drive systems — Profile type 3 ci 1 isponible
en anglais seulement)

IEC 61/800-7-204, Adjustable speed electrical power drive beneric
interfage and use of profiles for power drive systems — Profijle ty e cificatior (dlspomble
en anglais seulement)

IEC 61@800-7-301, S . Generic
interfage and use of profiles for power drive systems IRg 3vOfi network
technojogies (disponible en anglais seu

IEC 61/800-7-302, Adjustable speed e ; ‘ - : Generic
interfage and use of profiles for power drive sSys ] ] network
technofogies (disponible en anglais setlem

IEC 61800-7-303, Adjustable q i ; j - . Generic
interfage and use of pf 7 [VE network
technojogies (disponib

IEC 61[800-7-304,
interfage and use g
technofogies (disgoni

: Generic
network

IEC/TH mation device — Profile guideline (disponible en anglais
seulemen

EN 50325-4, temme de communications industriel basé sur I''SO 11898 (CAN) pour
les intgrfaces-de pusitifs de commande — Partie 4: CANopen

3 Te ; initi viati

3.1 Préambule

Un entrainement électrique de puissance (PDS) comprend un moteur et le module complet de
variation de vitesse (CDM). Ce dernier peut inclure des fonctions de conversion, de
commande et d'autoprotection, ainsi que certaines fonctions auxiliaires (par exemple,
ventilation). Le PDS ne comprend pas les équipements entrainés par le moteur.

NOTE Cette définition est adaptée de la CEl 61800-1, de la CEI 61800-2, de la CEI 61800-3 et de la CEl 61800-4.

Un entrainement électrique de puissance logique comprend le PDS et une interface (par
exemple, interface de réseau de communication, de bus de terrain ou de logiciel), un
programme de contréle d'application permettant d'y accéder par l'interface PDS générique,
comme cela est décrit de la Figure 3 a la Figure 5.


https://iecnorm.com/api/?name=04e54c797455399a855b649e5780c89f

61800-7-1 © CEI:2007 - 117 -

3.2 Définitions générales

Pour les besoins du présent document, les termes et définitions suivants s'appliquent.

3.21

algorithme

séquence finie d'instructions complétement déterminée par laquelle la valeur des données de
sortie peut étre calculée a partir de la valeur des données d'entrée

[VEI 351-21-37, modifiée]

3.2.2

application
élément fonctionnel logiciel spécifique a la résolution d'un probléme e
de conpmande de procédés industriels

sure et

NOTE [ne application peut étre répartie entre les ressources, et peut commup ions.

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.2, modifiée]

3.2.3
attribyt
proprigté ou caractéristique d'une entité

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.3]

3.24
axe

élémer ar exemple, systétme de commande

de modivement) qui représé ouvement

NOTE : physiques/ou virtuels, commandés ou simplement obsefvés.
3.2.5

classe

descriy yartagent les mémes attributs, opérations, méthodes,
relatiops et sém

[ISO/C
3.2.6

action dans) un processus, en vue d'atteindre des objectifs définis

[VEI 351421=29]

3.2.7

dispositif de commande/régulation

unité physique contenant — dans un module/sous-ensemble ou dispositif — un programme
d'application de commande du PDS

3.2.8
type de données
ensemble de valeurs associé a un ensemble d'opérations autorisées

[ISO/CEI 2382-15, 15.04.01, modifiée]
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3.2.9

dispositif

dispositif de terrain

entité physique indépendante sur réseau, d'un systeme d'automatisation industriel, capable
d'exécuter des fonctions spécifiées dans un contexte particulier et délimitée par ses
interfaces

[CEI 61499-1, 3.30, modifiée]

entité qui exécute des fonctions de commande/régulation, activation et/ou détection et qui est
en interface avec d'autres entités de ce type d'un systéme d'automatisation

[ISO 15745-1_3.11]

3.2.10

profil de dispositif

représentation d'un dispositif en termes de ses paramétres et de so \ i glon un
modeélg de dispositif qui décrit les données et le comporteme i S par le

biais djun réseau, indépendamment de toute technologie de rés

NOTE [Cette définition est issue de la CEI/TS 61915, que I'on a étend 3 sy t(de nelle du
dispositif.

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.9, modifiée]

3.2.11
variabje de réaction
variablf qui représente une variable (gus
comparateur

et qui est ré-introduite dgns un

[VEI 351-27-03]
3.2.12

élément fonctionnel
entité de Iogicie
d'un di

5positif

écifiée

NOTE 1
fonctions.

nnels et

NOTE 2
paramét

[CEIT

e(s) de

3.2.13
donnépsd’entrée
données transferees d'une source exierne dans un dispositii, une ressource ou un elément
fonctionnel

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.14]

3.2.14

interface

limite partagée entre deux unités, définie par des caractéristiques fonctionnelles, des
caractéristiques de signal ou d'autres caractéristiques selon le cas

[VEI 351-21-35, modifiée]
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3.2.15

entrainement électrique de puissance logique

modéle qui comprend un PDS et un réseau de communication accessible par l'interface PDS
générique

3.2.16

modeéle

représentation mathématique ou physique d'un systéme ou d'un processus, basée, avec une
précision suffisante, sur des lois connues, sur une identification ou sur des hypothéses
spécifiées

[VEI 351-21-36]

3.2.17
mode fde fonctionnement

caractgrisation de la maniére et du degré avec lequel I'opérat
I'équippment de commande

IR ignt sur

[VEI 351-31-01]

3.2.18
donnépes de sortie

donnégs provenant d'un dispositif, d'une ressource Qu diu
de ces|derniers vers des systémes externes

ctionnel et trangférées

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.21]

3.2.19

paramgtre m
élément de donnée qui r ions d'un dispositif qui peuvent étre lyes ou
saisieq dans un dispositif, pa iais du réseau ou d'une IHM locale

NOTE 1| Adaptée d<§E
NOTE 2 Un paramé 3
directior] d'acces.

[CEI/TR 62390:2005\3:

géneraleinent par son nom, le type de données, l'unité physique et la

3.2.21
profil
représentati Kune in ace PDS en termes de ses parameétres, ensembles de parameétres
et comportemgnt selon un profil de communication et un profil de dispositif

NOTE [tilisé-dans la présente partie de la CEl 61800 comme synonyme des spécifications référencées gans les
annexes.

3.2.22

variable de référence

variable d'entrée d'un comparateur dans un systeme de régulation, qui détermine la valeur
prescrite de la variable commandée et qui est déduite de la variable de consigne

[VEI 351-27-02]

3.2.23

type
élément matériel ou logiciel qui spécifie les attributs communs partagés par toutes les
instances du type

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.25]
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3.2.24

cas d'application

spécification de classe d'une séquence d'actions, y compris les variantes, qu'un systéme (ou
autre entité) peut exécuter, en interaction avec les acteurs du systéme

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.26]

3.2.25
variable
entité logicielle qui peut prendre différentes valeurs, mais une seule valeur a la fois

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.27]

NOTE |fes valeurs d'une variable, ainsi que d'un paramétre, se limitent habituelleme
donnéey.

type de

3.3 Définitions spécifiques
3.3.1 Définitions communes

'appliquent et il
vec leurs fermes

Pour I¢s besoins du présent document, les termes et dé
conviepnt que les différents profils les mettent ep~co
spécifiues.

3.3.11
valeur|instantanée
valeur |d'une variable a un instant déter

[VEI 351-21-02]

NOTE |fes valeurs instantanéé gramme
de contrple d'application pour cont

3.3.1.2
mode :i'applica
type d'ppplication pd

NOTE |es différent§ modes.d'applicatiQ buple ou
de positfon, a la ¢¢ a hce.
3.3.1.3

comm

ensemF nettant
de confréler le

NOTE 1| [Kes, états ou les modes de fonctionnement refletent le comportement.

NOTE 2 Les différentes commandes peuvent étre représentées par un bit chacune.

3.3.1.4

données E/S

données d'entrée et de sortie qui nécessitent généralement d’étre actualisées de maniére
réguliere (par exemple, changement d'état périodique), telles que les commandes, points de
consigne, valeurs d'état et valeurs instantanées

3.3.1.5

point de consigne

valeur ou variable utilisée comme donnée de sortie du programme de contrdle d'application
afin de commander le PDS
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3.3.1.6

état

ensemble d'informations entre le PDS et le programme de contréle d'application, qui refléte
I'état ou le mode du PDS ou un élément fonctionnel de ce dernier

NOTE Les différentes informations d'état peuvent étre codées avec un bit chacune.
3.3.2 Définitions applicables a I'Annexe A

Pour les besoins de I'Annexe A, les termes et définitions suivants s'appliquent.

3.3.2.1
CANopen
protocole de couche application défini dans I'EN 50325-4

3.3.2.
dictionnaire d’objets
liste d'pbjets avec index a 16 bits et sous-index a 8 bits uniques

3.3.2.
objet de données de processus
objet de communication avec capacité en temps rée

3.3.3 Définitions applicables a I'

Pour lges besoins de I'Annexe B, les 158 et

référerjcés dans la CEl 61784-1 CPF 2,€

3.3.3.1
CIP Motion™13
extensjons des servige S de de
mouvement sur les résea

3.3.3.2
dispo 0 S
tout digpositif d' ' 'Objet

Axe de mouv ~ A IP via

3.3.3.

connexion GIR bidirectionnelle périodique de classe 1 entre un contréleur et un dispositif
d'entrainement, défirfie comme partie intégrante de la spécification de CIP Motion, et qui est
dynamjque’ tant en termes de format que de contenu, et qui comprend trois cangaux de
données onnees cycliques,
d'événement et de service

3.3.3.4

CIP Sync™13

extensions des services et du protocole CIP visant a intégrer la fonctionnalité de
synchronisation temporelle définie dans la CElI 61588:2004 dans un réseau CIP (voir "Objet
Synchronisation temporelle" ('Time Sync Object') dans la CEl 61158-5-2 et la CEl 61158-6-2)

13 CIP Motion™ et CIP Sync™ sont des marques de Open DeviceNet Vendor Association, Inc. Cette information
est fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas
un entérinement par la CEIl du détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a
ce profil n’implique pas I'utilisation des marques CIP Motion™ ou CIP Sync™. L'utilisation de la marque CIP
Motion™ ou CIP Sync™ nécessite 'autorisation de Open DeviceNet Vendor Association, Inc.
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3.3.3.5

contréleur CIP

tout contréleur a conformité CIP contenant un objet Axe de commande de mouvement (Motion
Control Axis Object) pouvant étre en interface avec un dispositif d'entrainement CIP Motion
via une connexion E/S de méme nature

NOTE Une description de I'objet Axe de commande de mouvement ne reléve pas du domaine d'application de la
CEI 61800-7.

3.3.3.6

données cycliques
données en temps réel a priorité élevée transférées par une connexion CIP Motion de
maniene-pertetieaue

NOTE es données sont considérées comme des données E/S comme cela est définj

3.3.3.

donnépes d'événement
donnég¢s en temps réel a priorité moyenne transférées pa Motion
uniquement aprés occurrence d'un événement spécifié

NOTE |'enregistrement et les marqueurs de transitions d'entr itue ments d'entrgdinement
typiquesd].

3.3.3.
mouvement
tout aspect de la dynamique d'un axe

NOTE Pans le contexte de la présente partie (e la 3 hements
asservis

3.3.3.9
Objet Axe de mouve
objet qui définit les at
(ou PDS) selop
Commpnication,
définis|dans la CEI

ement
onnels
Is que

3.3.3.10

NOTE |es donnees.de sgrvice incluent les messages de demande de service qui permettent d'accéder aux
attributs|de I'Objet Axe de“/mouvement ou d'effectuer divers diagnostics de dispositif d'entrainement.

3.3.3.11
synchronisé

état de verrouillage de la valeur d'horloge locale du dispositif d'entrainement sur I'horloge
maitresse du temps systéme réparti

NOTE Lorsqu'ils sont synchronisés, le dispositif d'entrainement et le contréleur peuvent utiliser les datations
associées aux données de connexion CIP Motion.

3.3.3.12

temps systéme (System Time)

valeur temporelle absolue définie dans la spécification de synchronisation CIP dans le
contexte d'un systéme temporel réparti ou tous les dispositifs comportent une horloge locale
synchronisée avec une horloge maitresse commune

NOTE Dans le contexte de CIP Motion, le temps systéme est une valeur entiére a 64 bits en nanosecondes, avec
une valeur de 0 correspondant a la date 1970-01-01.
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3.3.3.13
datation (horodatage)

valeur de datation systéme associée aux données de connexion CIP Motion qui achemine le
temps absolu lorsque les données associées ont été saisies, ou qui peut également étre

utilisée pour déterminer le moment ou les données associées doivent étre appliquées

NOTE Les datations CIP se produisent toujours dans le contexte d'un systéme temporel réparti ou tous les
nceuds du réseau de commande CIP comportent des horloges synchronisées avec une source d'horloge maitresse

utilisant la spécification de synchronisation CIP.
3.3.4 Définitions applicables a I'Annexe C

Pour les besoins de I'Annexe C. les termes et définitions suivants s'appliquent

3.3.4.1
classe d'application

configyration d'un objet d'entrainement (Drive Object) avec un ensé
et pris [en charge par des messages préconfigurés

3.3.4.2
contrdleur

dispos|tif de contréle associé a un ou plusieurs disp®
l'automatisation générale

3.3.4.3
objet d'entrainement (Drive Object)
élément fonctionnel d'une Unité d'entraing

3.3.44
unité d'entrainement (Dx

dispos|tif logique qui compre i onctionnels liés a une unité de trai

centralle

3.3.4.5
hote

disposltif qui couyré\la ioh dutomatisation d'un dispositif de méme nature

3.3.4.6

message préconfigu
enser%ﬂe de données d'entrée et de données de sortie pour un mode d'application

jonnels

oOte de

tement

3.3.4.8
superviseur

dispositif technique qui gére les données de configuration (ensembles de parametres) et les

ensembles de données de diagnostic fournies par les dispositifs P et/ou les contréleurs

3.3.5 Définitions applicables a I'Annexe D

Pour les besoins de I'Annexe D, les termes et définitions suivants s'appliquent.

3.3.5.1

message d'acquittement

(AT — acknowledge telegram)

message dans lequel chaque esclave intégre ses données
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3.3.5.2
cycle de communication
accumulation de tous les messages entre deux messages de synchronisation du maitre

3.3.5.3
unité de commande
dispositif de commande/régulation

3.3.5.4
mot de commande

deux octets adjacents dans le message de données du maitre contenant les commandes du
dispos tif d'entrainement adressé

3.3.5.5
durée de cycle
intervalle de temps entre deux événements cycliques récurrents co

3.3.5.

donnéps cycliques
partie §fe message dont la signification ne change pas
l'interface

ent cycliue de

3.3.5.
échange de données

3.3.5.
action|anticipatrice
valeur [de consigne utilisé¢ 203 ¢ la boucle de régulation

3.3.5.
numérp d’ident;j
IDN (identificati

appelldtion d'une da c y gservé
avec des attribuis . jeurs d’entrée minimales et maximales, ainsi que les
donnégs

3.3.5.10

maitre

nceud qui au e és nceuds a transmettre

3.3.5.11

messagedde données du maitre
MDT (jrmwerda'ra-tm;'gnm)

message dans lequel le maitre intégre ses données

3.3.5.12

cycle de fonctionnement

période de la boucle de régulation interne au dispositif d'entrainement ou a ['unité de
commande

3.3.5.13

protocole

convention relative aux formats des données, séquences temporelles et correction d'erreur
dans I'échange de données des systémes de communication
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3.3.5.14
esclave
nceud auquel le maitre confére le droit de transmettre

3.3.5.15

mot d'état

deux octets adjacents internes au message du dispositif d'entrainement contenant les
informations d'état

3.3.5.16
message
message

3.3.5.17
topologie

architefcture physique du réseau conforme a la connexion entre |
commynication

3.4 Abréviations

3.4.1 Abréviations communes

CDM Module complet de variation de vitesse
DCS Systéme de commande réparti

ERP Planification des ressources
Planning)

ce

FE

IHM

E/S

ID

MES stem)

NC le
mand

PDS

PLC e de

frol

SCADA Systéme de supervision, contrdle et acquisition de données (en anglais,

Sunarvicary Conteal And MNata Aoaiicitinn)
O U P TV TS Oy o Ot O oot YSq TS TtroTy

UML Langages de modélisation unifiés (en anglais, Unified Modeling Languages)

URL adresse URL (en anglais, Universal Resource Locator)

3.4.2 Abréviations applicables a I'Annexe A

CiA CAN en mode automatisation (en anglais, CAN in Automation)
FSA Automatisation d'états finis (en anglais, Finite State Automaton)
NMT Gestion de Réseau (en anglais, Network Management)

PDO Objet de données de processus (en anglais, Process Data Object)

3.4.3 Abréviations applicables a I'Annexe B

Attr ID Identificateur d'attribut (en anglais, Attribute Identifier)
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Protocole industriel commun (en anglais, Common Industrial Protocol)
(voir CEl 61158 Type 2, CEIl 61784-1 et CEl 61784-2 CPF2)

3.44 Abréviations applicables a I'Annexe C

AC x

DO
DU
&M

Classe d'application (en anglais, Application class) x, ou x est le numéro de la
classe AC

Objet d'entrainement (en anglais, Drive Object)
Unité d'entrainement (en anglais, Drive Unit)

Fonctions d’identification et de maintenance (en anglais, ldentification and
maintenance functions)

P-Device
PROFIdrive

STW
ZSW

3.4.5 Abréviations applicables a ’Annexe D

AT
C1D
C2D
C3D
CP

IDN
MDT
SERC

SvC
3.5

Les no

4 Arn

4.1 nterface PDS générique

Périphérique (en anglais, Peripheral Device)

Bus de terrain PROcess pour dispositifs d'entrainement
Fieldbus for drives)

CEess

Mot de commande (en anglais, Control word)

Mot d’état (en anglais, Status word)

Message d'acquittement (en anglais,
Diagnostic de classe 1
Diagnostic de classe 2
Diagnostic de classe 3
LP6 —

me

La présente partie de la CElI 61800-7 spécifie une interface générique entre les entrainements
électriques de puissance (PDS) et le programme de contrdle d'application dans un contréleur.
L'interface PDS générique n'est pas spécifique a des technologies de réseaux de
communications particuliéres. L'interface PDS générique prend en charge uniquement la
commande d'un seul axe. Les fonctions de coordination de plusieurs axes ne relévent pas du
domaine d'application de la présente partie de la CElI 61800-7. Ceci pourrait constituer une
partie intégrante du contréleur logique.
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Installation or part of automation system

Logical Power Drive System

Communication interface (e.g. communication network, fieldbus,...)

Power Drive System (PDS)
Complete Drive Module (CDM)

System control and sequencing

Basic Drive Module (BDM)
Control, Converter and Protection

I
Feeding section, Field supply i
Auxiliaries, Others (\
Motor and sensors \ \\ |
\ \\
X
Driven eqU|prr|,¢/

Légende <\<\< E\/< G )> IEC 2107/07

Anglais Frangais
Installation or part of automation system& In th partie de systéme
Q diautomatisation

(eneric PDS interface & JntWe PDS générique
Lpgical Power Dr|ve Jrainement électrique de puissance logique
Communlcat|o Lﬁ:e (e. %WW Interface de communication (par exemple, résegu
network, fiel de communication, bus de terrain, ...)
Plower Drive Syst Entrainement électrique de puissance (PDS)
Clomplete Drive/l\hk@h\e (bE{M) > Module complet de variation de vitesse (CDM)
Slystem cyﬁ.Ql\an\sga}chi}g\ Commande et séquencement de systéme
Blasic Drivxe MOMB M)\/ Variateur ou base de motorisation (BDM)
Clodtrol, and Photection Commande, convertisseur et protection
F%dw@s@ \\\uap/ply, auxiliaries, Others Appareillage d’alimentation, alimentation sur le

terrain, circuits auxiliaires, autres
Motors, ahd sens\{ Moteurs et capteurs
Dlriven equipment Equipement entrainé

NOTE Dans la présente partie de la CEl 61800-7, le dispositif d'entrainement correspond au module complet de
variation de vitesse (CDM).

Figure 2 — Définition de I'entrainement électrique de puissance

Le PDS inclut le dispositif d'entrainement (ou module complet de variation de vitesse) ainsi
que le moteur et les capteurs, comme représenté a la Figure 2.

Le PDS logique est commandé par un ou plusieurs contréleurs logiques. Les fonctions du
contréleur logique sont exécutées par le programme de contréle d'application. La
fonctionnalité du PDS logique peut étre différenciée par les applications d'asservissement de
position et de couple, ainsi que de commande de vitesse. La Figure 3 présente un sous-
ensemble de structures possibles d'applications d'asservissement de position. La Figure 4
présente un sous-ensemble de structures possibles d'applications de commande de vitesse et
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la Figure 5 présente un sous-ensemble de structures possibles d'applications
d'asservissement de couple.

NOTE 1 Les types de commande de vitesse possibles sont énumérés dans I'Annexe B de la CEI 61800-4, et ne
sont pas couverts par la présente partie de la CEI 61800-7.

NOTE 2 Le terme "vitesse" (velocity) est utilisé dans la présente partie de la CEI 61800 pour désigner le "régime"
ou la "vitesse" (speed) (par exemple, régime d'un moteur) ainsi que la "célérité" (velocity) (par exemple,
mouvement d'un équipement mécanique). Le titre de la norme conserve toutefois le terme "speed" (ou vitesse dans
ce cas) pour étre conforme a l'usage courant.

Logical structure: Structure a in the scope Structure b Structure ¢
»position control* of IEC 61800-7-1 for future consideration  for future consideration
o A
[ T 1
= % g Application N\ Appticdtion
L2 [ control pl
SE 2 program (N gram
o ) [ 9
~o g === £ AN AN
Genefic PDS interface S Generic PDS interface 8 | |Generic PD}Q\Q\fac \& G er\\gﬁ; interface
© NOTE 3 5 \)
B w 5 O
NOTE2 £ © o S o
— o S
s8]l ¢ 5
w
A & > > q (&)
¥ confrol
w
=)
, g
. N : .
S ‘ Velority
g - 35 (%Q \/ Velocity confrol
=]
3 .g X control ! NOTE 3
(/) = ) w
(<] 3 =
2 o (¢
[~ NOTE 2 x
[a] Q ﬂ>’ o
i - =
o -
3 a @
° Torque o Tordque
& < control > confrol
© v °
2 o
g’ 2
S
J o Motpr
N NOTE 1 NOTE 1
IEC 2108/07
Lége $
9o
AN Anglais Frangais
Logical structure: ‘position control’ Structure logique: «asservissement de position»
Logical controller Contrdleur logique
Application control program Programme de contrdle d’application
Generic PDS interface Interface PDS générique
Position control Asservissement de position
Velocity control Commande de vitesse
Torque control Asservissement de couple
Motor Moteur
Logical power drive system Entrainement électrique de puissance logique
Structure a in the scope of IEC 61800-7-1 Structure a dans le domaine d’application de la
CEI 61800-7-1
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Anglais

Francgais

Control device

Dispositif de commande

position Position
velocity Vitesse
torque Couple

Drive device

Dispositif d’entrainement

Structure b for future consideration

Structure b pour étude ultérieure

Structure b for future consideration

Structure b pour étude ultérieure

NOTE 1 En général, le modéle PDS inclut le moteur.

NOTE 2| Un réseau ou un bus de terrain, destiné a transmettre les valeurs de donnéeg
vitesse ¢t le couple, est placé entre le dispositif de commande et le dispositif d'entraing

NOTE 3 Mise en correspondance ou adaptation si nécessaire pour une techny

terrain spécifique.

La strdcture a de la Figure 3 présente une applicati sement de position

trois bpucles de régulation sont toutes mises
Dans Ip structure b, les boucles de cor
situent| dans le dispositif d'entraine
dans l¢ dispositif de commande. Dans
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) ‘assefvissement de couple s
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Logical structure Structure d in the scope Structure e Structure f

»velocity control of IEC 61800-7-1 for future consideration  for future consideration
_ 5 8 A Y A
S ° S Application Application
9t 3 control control
=8 S program program

NOTE 4 'g' NOTE 4 NOTE 4 NOTE 4
Generic PDS interface O [ [Generic PDS interface Generic PDS interface Generic PDS interface
v NOTE 3

NUTC £

VELOCITY
TORQUE
Cantrol device

(\\é

©
e
c
o
E - (%)
o Velocity
b e (=]
7] control
= @
2 ] | x\ \ o
(] =
> o
= S N\ 2
(=] [
a., e
[
2 >
o & o
= 02
o s Torque
<) ° control
o
4
v =
o
. \ v qrE 1

[e)
%@ IEC 210p/07
Légende N\

A}glals \\QS\ J Francgais
Lpgical structupex ' vek{cny co}grﬁl\ ,}Q\ \ Structure logique: «commande de vitesse»
Lpgical contr&@r} Q Controleur logique
Application contro@rcb{\ﬁ\r'\\\/\ / Programme de contrble d’application
Qeneric PDS Q(e}(\\oq . \< > Interface PDS générique
VElocity cpn{o\ \ \Q Commande de vitesse
Tprque c&ntrol \(-\9 > Asservissement de couple
I\/o}a{\\ \ Moteur
Lpgic ow e\ﬁthe}h Entrainement électrique de puissance logique
Structure dtn/the scope of IEC 61800-7-1 Structure d dans le domaine d’application de la
f&ﬁ CEI 61800-7-1
e A — e oo
Structure f for future consideration Structure f pour étude ultérieure
One device (drive and control) Un dispositif (entrainement et commande)

NOTE 1 En général, le modele PDS inclut le moteur.

NOTE 2 Un réseau ou un bus de terrain, destiné a transmettre les valeurs de données telles que la vitesse et le
couple, est placé entre le dispositif de commande et le dispositif d'entrainement.

NOTE 3 Mise en correspondance ou adaptation si nécessaire pour une technologie de réseau ou de bus de
terrain spécifique.

NOTE 4 Le programme de contréle d'application peut inclure également I'asservissement de position.

Figure 4 — Exemples de structures de systéme
pour les applications de commande de vitesse
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La structure d de la Figure 4 présente une application de commande de vitesse ou les
boucles de régulation sont toutes mises en ceuvre dans le dispositif d'entrainement. Dans la
structure e, la boucle de commande de vitesse est mise en ceuvre dans le dispositif de
commande et la boucle d’asservissement de couple est mise en ceuvre dans le dispositif
d'entrainement. La structure f présente la mise en ceuvre de toutes les fonctionnalités dans
un seul dispositif. En fait, la structure f ne comporte pas de réseau ou de bus de terrain. Dans
les trois structures représentées a la Figure 4, l'interface PDS générique est identique.

Il est possible d'utiliser I'interface PDS générique dans une application de commande de
vitesse, le programme de contrdle d'application comportant également une fonctionnalité
d'asservissement de position.
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Structure g dans le domaine d’application de la
CEI 61800-7-1
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Dispositif de commande
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Couple
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Dispositif d’entrainement
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Anglais Francgais
Structure h for future consideration Structure h pour étude ultérieure
Structure i for future consideration Structure i pour étude ultérieure
One device (drive and control) Un dispositif (entrainement et commande)
value Valeur

NOTE 1 En général, le modele PDS inclut le moteur.

NOTE 2 Un réseau ou un bus de terrain, destiné a transmettre les valeurs de données dédiées au couple, est
placé entre le dispositif de commande et le dispositif d'entrainement.

NOTE 3 Mise en correspondance ou adaptation si nécessaire pour une technologie de résea bus de
terrain spécifique.

NOTE 4| Le programme de contrdle d'application peut inclure également une fodctio ité dlasservi ment de
position|et de commande de vitesse.

La Figure 5 énumére les mises en ceuvre possible ent de
couple| L'asservissement de couple peut se situer{dans le di i omme
dans I@ structure g. Dans la structure h, toute e i it n seul
disposltif et le réseau ou le bus de ; utiliser
I'interface PDS générique dans une ap de couple, le progranmime de
contréle d'application comportant ) commande de vitegse et
d'assefvissement de position. Dans la/structurenj,gette\interface générique se situe dans le
dispos|tif d'entrainement "intelligent".

La spégification des fonctionnalité i itif'de commande ne reléve pas du dgomaine
d'application de la prg S 800-7. Le Tableau 1 établit la liste des
structures qui relévent'du do appli Qn de la présente partie de la CEI 61800-1

Tahlea es relevant du domaine d'application
e partie de la CEIl 61800-7
Structure \Qp 'cah‘eQ Relevant du domaine d'application du document

a Asser \vqent position Oui

b \ \ss&ﬁ{eméﬂ de position Non, pour étude ultérieure
c Asser sement de position Non, pour étude ultérieure
d CMde de vitesse Oui

e Commande de vitesse Non, pour étude ultérieure
f Commande de vitesse Non, pour étude ultérieure
g Asservissement de couple Oui

h Asservissement de couple Non, pour étude ultérieure
i Asservissement de couple Non, pour étude ultérieure

4.2 Structure typique des systémes d'automatisation

La modélisation d'un dispositif est effectuée selon les lignes directrices concernant les profils
de dispositifs CEI (voir CEI/TR 62390). La structure d'un systéme d'automatisation incluant le
PDS est définie a la Figure 6.
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Manufacturing Execution System (MES) — Enterprise Execution System (ERP)

4 A

Visualization HMI, SCADA, DCSl¢

] T_ + = .| Communication system (e.g. Ethernet) _ _ . _L . ., L.
A,
| Router | Control device engineering
< tool / HMI
NOTE 3 NOTE 1
Communication sy$tem (e.g. Fieldbus) | NOTE 2 Yy

Peer to peer device
communicatiol 1/0 data Device parameters
@ (e.g. periodic) (e.g. episodic)
rvy , @ ¢\

— T &\

Process (e.g/dri verm |

IEC 2111/07
Légende Q& Q

Anglais Francgais
Manufacturing execution system (MES) Systeme d'gxécution de fabrication (MES) -
Ejnterprise Execution Syst (ERP) Planificatigh des ressources de I'organisation
2‘\ ERP)
sualization HMI, SCF\QDA CS IHI?, SCADA, DCS de visualisation
Clommunication syst erne Systéme de communication (par exemple,
Ethernet)
Rlouter Routeur
Clontrol dewce/\\ \ \/\ Dispositif de commande
Qeneric PDS mt\erng\ Interface PDS générique
Enginee.@g MM\ > Outil technique / IHM

[0]

gm\ug \\ \ Par exemple, bus de terrain

Peewmvkgwmcation Communication entre dispositifs homologues

I/0 data (e.g\.;@rioc}y) Données E/S (par exemple, périodiques)

Device.parameters (e.g. episodic) Paramétres de dispositif (par exemple,
épisodiques)

Field device Dispositif de terrain

PDS PDS

Process (e.g. driven equipment) Processus (par exemple, équipement entrainé)

NOTE 1 L'outil technique peut étre un outil connecté a I'un des différents réseaux de communication ou trois
outils différents selon le type de réseau de communication auquel ils sont connectés.

NOTE 2 Les systemes de communication peuvent étre redondants si nécessaire; ceci n'a aucune influence sur
I'interface PDS générique.

NOTE 3 Mise en correspondance ou adaptation si nécessaire pour une technologie de réseau ou de bus de
terrain spécifique.

Figure 6 — Structure typique des systémes d'automatisation
(adaptée de la CEI/TR 62390)
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Le PDS comporte différentes interfaces logiques avec le monde extérieur, numérotées de 1) a
5) a la Figure 6.

1) Données E/S (interface PDS générique)

Cette interface fait partie intégrante de l'interface PDS générique. Elle fournit l'interface de
commande et de contrdle entre le dispositif de commande et le PDS (voir 3.3.1.4).

2) Parametres de dispositif (interface PDS générique)

Cette interface permet un accés des paramétres au dispositif de commande et aux outils
techniques distants a des fins d'identification, de configuration, d'ajustement, de contrdle
ou d'enregistrement des données. Les paramétres de dispositif sont disponibles pour le
transfert des données via le systeme de communication par l'intermédiaire de l'interface
PDP genérique.

3) Communication entre dispositifs homologues

L'utilisation d'un service de communication entre dispositifs autres
dispositifs est fonction d'une technologie de bus de terrain spécifique e{ n'est pa uverte
par| l'interface PDS générique.

4) Pafametres de dispositif (interface locale ou autre i

L'apces local et I'interface d'un outil technique ou l'interface hQgm e PDS
ne gont pas couverts dans la présente partie de I3 9

NOTE L'interface homme-machine (IHM) ou les outils te | S | il énérique ou
les [services de communication de bus de, terrain g p ient de
signlifier a I'application toutes modificationg’des e 3 hterface
honime-machine du bus de terrain.

5) Interface avec le processus
L'in
parfi

esente

4.3

Un PD

Chaqu ant de

décrire

Les pa

une ou ptusieurs variables d'entrée et de sortie, et

o\“le comportement des algorithmes et/ou fonctions

de I'élément fonctionnel.

La relation des différents états est décrite dans un diagramme d'états.

Les paramétres peuvent étre structurés dans des listes de paramétres supplémentaires selon
le mode de fonctionnement de I'élément fonctionnel ou le mode d'application du PDS.
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Anglais

Frangals

Flunctional element

E{Q’%e\nt %ﬂgctionnel

(e~

npme \ \ Nom
type NN erqe/
sjate (\ \ t
algorithm /\ \ > > Algorithme
Prameter list \/\ \ Liste de parametres
pprameter \ \/\ Paramétre
class \ \\ \/ Classe

Valeur

A
.//
7
N

Les éléments ctiongels (FE) suivants sont identifiés pour un PDS logique (voir Figuré 8):
FE Identification de dispositif

L'élém S pour
identifier le ou les dispositifs physiques. Les dispositifs potentiels sont le dispositif

d'entrainement et le dispositif de commande selon ['Article 1.

Le FE Identification de dispositif est défini en 5.1.

FE Commande de dispositif

L'élément fonctionnel Commande de dispositif inclut le diagramme d'états dédié a la

commande du dispositif d'entrainement.

Le FE Commande de dispositif est défini en 5.2.
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L'élément fonctionnel Communication du PDS logique comprend les paramétres spécifiques a
la communication du réseau entre le dispositif de commande et le dispositif d'entrainement. I
inclut le diagramme d'états de communication des dispositifs connectés.

NOTE 1 La plupart des ces paramétres et états du FE Communication sont spécifiques au réseau ou au bus de

terrain.

NOTE 2 Un profil peut utiliser différents FE Communication.

Le FE Communication générique est défini en 5.3.

commande de vitesse et l'asservissement de couple, constituent le

d'entrainement de base.

ition, la
ispositif

ves —
le, les
parés,
e sont

charge
nt pas

Les FH Dispositif d'entrainement de base sont définis en 5.4.
FE Application facultative
Il est
supple
conne
etc. cd
pas spgci
FE Au
Il est
d'autre
spécifig
ic Device control FE J
|dent| tio
< Communication FE
Other interface FE I:_ocal or on network
T I
Optional Basic drive FE A M
application (position-, velocity-,
I/O FE torque-control) : i
(suggested -
functions) [ O @
logical PDS
IEC 2113/07
Légende

Anglais

Frangais

Generic PDS interface

Interface PDS générique
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Anglais Frangais

Device identification FE FE identification de dispositif

Device control FE FE Commande de dispositif

Communication FE FE Communication

Other interface FE FE Autre interface

Local or on network Locale ou sur réseau

1/0 E/S

Optional application FE (suggested functions) FE Application facultative (fonctions
proposées)

Bgstcdrive FE(position=;,vetocity=,torque= FEDispositifdentratmementde €

cpntrol) (asservissement de position et de couple,
commande de vitesse) /\fy‘\

Lbgical PDS PDS logique /\\ \

Figure 8 — ElIéments fonctionnels (FE) du P

Il convjent de décrire les caractéristiques détaillées des parameéetresxdes)différents FE du PDS
selon I|[Annexe B de la CEI/TR 62390:2005.

Flux dpe données et synchronisation

Les co et les
entrées sorties
d'un P

La syn e liste
de par épend
du bespi

4.4

4.4.1

L‘interhace PDS gé ari igéepdr deux acteurs différents: I'accés par un programme
de co i par un outil technique. Le programme de cpntrole
d'applig de fonctions de commande et I'outil technique utilise ce
dernie . Des méthodes d'accés local ou d'autres méthodes d'actés au
PDS n ine d'application de la présente partie de la CEI 61800-7| Cette
relation a Figure 9.
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NOTE
\ Use case:

Logical
Power Drive System
PDS

Engineering

Application

control
program /

/ Use case:

L Operation-control
NOTE
IEC 2114/07
Hégende <\ <\(>
Anglais Frangals

se case: Other access ( A~ éaiﬁxgpp\sgtlon. autre acceés

hgineering tools \ \ \Quti%}mﬁques

pplication control progrérq \(

\lgroMme de contrdle d’application

eneric PDS interfacJe (\ \ \Ln.te/rface PDS générique

se case: En{g}m\egrinkg> >

Cas d’application: Technique

se case: Op\gi//mr\o tr I

Cas d’application:Fonctions de commande

rlclclol>|m|c

Entrainement électrique de puissance logique

NOTE

442

Le cas|d'application Technique se produit au cours des différentes phases du cycle de

bgical power d syst
&

"acteur”. Il peut s'agir d'un opérateur ou d'un dispositif.

as d'application pour I'interface PDS générique

systéme.

Ce cas d'application nécessite différents types d'opération.

Mise en service

Maintenance

Identification
Configuration
Ajustement
Commande

Indication d'un ou de points de consigne

vie du
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e Controéle

o Enregistrement des données de lecture
4.4.3 Cas d'application: Fonctions de commande

Dans le cas d'application des fonctions de commande, l'interface PDS générique pour les
données E/S est utilisée comme suit.

e Le programme de contrOle d'application transmet les commandes (voir 3.3.1.3) au
PDS.

e Le programme de contréle d'application régle le ou les points de consigne (voir
~3-3-+-6)-duRBS-

e |Le PDS informe le programme de contrble d'application de son €

e |Le PDS peut communiquer les valeurs instantanées au bntrole

d'application (voir 3.3.1.1).

Les cgmmandes, les points de consigne, les valeurs d'éta fanées

constitbent les données E/S du PDS.

e PDS

_,
=
=
@
=
=y
Q
(@}
D

Le cag d'application des fonctions de commande peut égale

Le cas d'application des fonctiong” ¢ m 2 & différents |modes
d'appligation. Selon I'élément fonctio i rne au
PDS e} les valeurs de point de consigns i S rad€ d'application peut prendre la
forme d'un asservissement de couple i une commande de vitesse ou|autres
formes|, par exemple, le retour a la position

En lie et place de valeur i i ést également possible de prédéfinir une
ou plusieurs valeurs d i iY¥ du PDS dans une matrice de données. Le

point de consigne.est,(dans
méme | peut étr@'
comma

6u une configuration binaire dans un mot de

Selon . diagrammes d'états et intgrfaces
possib iste eNle comportement du PDS. Les valeurs de point de cons|gne et
les val i 3 elles pour tous les modes d'application sont présentéefs sous
forme § mati : '
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Communication FE | | Device identification FE |
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Lpgical power drive sKste}\ \& \ EnMement électrique de puissance logique
Dlevice control FE I \\ \ ‘F‘E/Commande de dispositif
Command (\ > 2 \ ) Commande
Communication\F/I;/\ N > FE Communication
Device identificat \\FE \ » FE Identification de dispositif
Blasic driv;,{E’\s\ \\ FE Dispositif d’entrainement de base
Set-poin& \ \ ) Points de consigne
N\,

Ap@:ﬁh{\‘\on\{\ekprogr\am Programme de contrdle d’application
Posit%\\ \\/ Position
Plosition corm\ > Asservissement de position
VElaCity Vitesse
\I :U\.:Ity \JUIItIU: CUIIIIIIGIIdU dc V;tUOOU
Torque Couple
Torque control Asservissement de couple
Actual values Valeurs instantanées
Feedback Réaction
Status Etat

NOTE L’entrainement électrique de puissance logique peut comporter des relations supplémentaires entre les

différents FE.

Figure 10 — Interface générique dans

le cas d'application des fonctions de commande
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5 Eléments fonctionnels

5.1 FE Identification de dispositif
5.1.1 Généralités
L'élément fonctionnel Identification de dispositif définit les paramétres d'identification du PDS,

des versions du logiciel et du matériel, ainsi que du constructeur. Une indication concernant
I'identification et la position du PDS dans une usine ou une installation peut étre fournie.

5.1.2 Parameétres

Les pafamétres potentiels sont énumérés dans le Tableau 2.

Tableau 2 — Parameétres de I'élément fonctionnel Identific?I\n de\dispositif

Nom Signification

N\
ID du prqfil Identification du profil. \ \ \ \/

ID du copstructeur Identification du constructeur ou du fournisse dlh*%)(\)sw\ \

ID du prgduit Identification du type et modéle de dlsp)zﬁE\
Numéro fle série Un numéro de série est un numéro de abr cation u que structeur du dispgsitif, y
compris pour des dispositifs avec(lfa\{n me’versign de og|C|e materlel ou microlggiciel.

Révision|du matériel Le contenu de ce pgramstre cara ter e un queh)wt rS|on du matériel.

Q

u

Révision|du logiciel Le contenu de ce par\aﬁre\wg* VW logiciel ou du micrologiciel
dispositif.

Balise Pour chaque dispositlf imp, e da s e ou une installation, une balise unfique
est nécgssaire pour I' ent |ca ndesaXg ctlon Cette balise est deflnle par
I'utiligate mmT\I dlsp itif.

Emplacement ur ch que\chsposmf mp nte dan \{ne usine ou une installation, une balise unfique
?t\\gces ire pWen e son emplacement.

Profil défini P%gamétr%s\@lé}s{nﬁ\res}éciﬁques au profil.

NOTE Ce tableau Mo a des\ins référence. Il n'est pas nécessaire de mettre en ceuvre tpus les
paraméties de ce tableaLdgeRp{ n.patametre, A I'exception de ce tableau, peut étre ajouté.

N

Le typ¢ et leformat\de ces\parametres dépendent du réseau.

5.2 ispositif

5.2.1

Le diagrramme d'états du PDS est défini dans I'élément fonctionnel Commande de dispdsitif.

Dans cette interface PDS générique, seul un simple diagramme d'états de maitrise du
traitement des défauts est défini. Si le PDS n'est pas capable de fournir les services requis,
son état demeure un état défectueux. Une commande de réinitialisation du contréleur ou une
interface locale est nécessaire pour passer a I'état absence de défaut. Dans cet état, le PDS
est capable de fournir les services requis.

Le PDS peut également émettre un message d'avertissement pour indiquer une erreur, qui
n'influence pas les services que le PDS est capable de fournir. Ces avertissements peuvent
ne pas exiger un acquittement et peuvent par conséquent ne pas faire partie intégrante du
diagramme d'états.

Un profil peut comporter un plus grand nombre d'états, ce qui signifie qu'un état défini dans
ce profil PDS générique peut étre représenté par plusieurs états dans un PDS.
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Ce diagramme d'états du FE Commande de dispositif est associé aux autres diagrammes
d'états dans les autres éléments fonctionnels du PDS.

NOTE Dans l'architecture générale du systeme PDS logique, le contréleur peut également comporter des
diagrammes d'état. Ces diagrammes d'états ne relevent pas du domaine d'application de la présente partie de la
CEI 61800-7.

5.2.2 Données E/S

Le PDS utilise les valeurs d'état énumérées dans le Tableau 3 pour indiquer I'état réel de
I'élément fonctionnel Commande de dispositif.

Nom Signification A ~

Défaut Actif si le PDS est en défaut /\ \

Avertissgment Actif si une condition d’avertissement est présente

NOTE 1| Les conditions d'avertissement peuvent ne pas nécessiter une réinit Iisaw 'spw commande.

rt&ment euvent étre fpurnies

NOTE 2| Les informations supplémentaires concernant le type de défa
dans les|parameétres.

Un mgssage ou une commande est utilisé(e) ¢ diagramme d'états dans
I'élémgnt fonctionnel i i u4). Des comnandes
supplémentaires peuvent étre définies\dan

Tableau 4 — Valeurs de consigne ppour I'élé tionnel Commande de dispgsitif

N
Nom N /> ) signification

défaut défayt.

Remise 4 zéro du Si I'éft\de éfabt&est élimi 'Wandé au PDS de passer a I'état d'absence d4

5.2.3 | Etats \/j \s
L'élément foncti % dispositif peut présenter les états décrits dans la
Figure|11 et ¢ ¢ nitialisation de mise sous tension, I'élément fonctionnel

Commande <de dispositi a l'état d'absence de défaut. Si I'état du digpositif
d'entraiinef - ) défaut, le passage a l'état défectueux doit étre exécutg. Une
réaction®a produire avant la transition vers I'état défectueux.
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Power on

01

No fault ]

02

03

Faulted

O ¥ower o

IEC 2116/07

Hégende <\ Q
Anglais > \/Frangais
Plower on ( ~ bh'{é\?\ous\tgnsion
No fault \ \\Absencedé defaut
fqulted R \ \( "l’DéMeux
Ppwer off I (\ \ \M.i/s/e hors tension

NOTE |Le numéro @

NS{TION

rrespond
‘états I'

nufméro a proximité de la fleche dans le diagramme d'étpts.

élément fonctionnel Commande de dispositif

Figure 11 - '@\e
N

NOM D’ET}’f\

DESCRIPTION DE L’ETAT

Absence d;zd\éféx{t R

\ke QQS Mpable de fournir les services requis

Défectu eu<x\

\ \LKPDén'est pas capable de fournir les services requis et nécessite une réinitialisation

TRANS|TION | E A:I' Sdt{RCE ETAT CIBLE EVENEMENT / ACTION
01 Mise M Absence de Transition automatique / Initialisation du PDS.
tension défaut
02 Absence de Défectueux Situation de défaui du disposiiif denirainement/ Tndication
défaut de nouvel état.
Il s'agit généralement d'un événement généré par les
fonctions internes, dépendantes du dispositif, du PDS.
03 Défectueux Absence de Emission de la commande de défaut de réinitialisation /
défaut Indication de nouvel état.
Cet événement peut étre généré par une commande du
dispositif de commande ou d'une interface locale selon
I'état de I'élément fonctionnel Communication.
04 Tout état Mise hors Mise hors tension / Arrét du PDS.
tension

Figure 12 — Tableau de transition d'états de I'élément fonctionnel
Commande de dispositif
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Parametres

Outre les données E/S, les parametres indiqués dans le Tableau 5 font partie intégrante de
I'élément fonctionnel Commande de dispositif.

Tableau 5 — Parameétres de I'élément fonctionnel Commande de dispositif

Nom Signification

Défaut

Identification du défaut a I'origine de I'état défectueux

Avertissement Identification de I'état a I'origine de I'état d'avertissement

Profil défini Paramétres supplémentaires spécifiques au profil

NOTE Le

codage et la représentation exacts de ces informations sont spécifiques au profil(\
N

5.3
5.3.1

L'élém

I'interface de réseau ou de bus de terrain. Plusie i I'étément fonc

Comm
de bus

FE Communication
Généralités
ent fonctionnel Communication inclut tous les diagramame et parameétre

inication sont possibles si un profil prend en berfaces de rés

de terrain.

s pour
tionnel
eau ou

Généralement, dans I'état Communicafion limités erface
de résg¢au ou de bus de terfain peuvent étre i dans un mode lecture seule, mais le
PDS nfaccepte pas de jne du
dispos|tif de commande. Dans ion du
PDS sopnt acceptées u

Dans |

etat Com@c
le résefau ou le bus’gde

de sur

Différents niveau 3 ¢ gibles, ce qui signifie qu'un acces local ou distapt peut
étre distinct pHov 3 s. E/S, la lecture des paramétres et la lecture/écritufe des
parametre senté par des sous-états supplémentaires des profils.

L'élémpent ne] Sqpimunication peut comporter un diagramme d'états supplémentaire
qui reflete la connexion réseau ou bus de terrain. Ce diagramme [d'états
supplémentaijre e écessaire uniquement si l'application de commande requieft une
commynication synchrone. Dans ce cas, I'état de I'élément fonctionnel Communicatign peut
étre I' 2 [s& [s& i >fini 5-états

supplémentaires pour ce diagramme d'état.

Un fonctionnement synchronisé signifie que le dispositif de commande et le PDS utilisent la
base de temps. Ceci peut étre obtenu par exemple, par un mécanisme de
synchronisation a horloge locale répartie via les ressources du réseau ou une horloge globale
externe. Ces mécanismes permettent la synchronisation des cycles d'application dans le
dispositif de commande et le PDS.

méme

Ces diagrammes d'états du FE Communication sont associés aux autres diagrammes d'états
dans les autres éléments fonctionnels du PDS.
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5.3.2 Données E/S

Le PDS utilise les valeurs d'état énumérées dans le Tableau 6 pour indiquer I'état réel de
I'élément fonctionnel Communication.

Tableau 6 — Valeurs d'état de I'élément fonctionnel Communication (voir Figure 13)

Nom Signification

Communication Définie si le PDS accepte des commandes et des points de consigne par l'intermédiaire de
normale I'interface de communication

Les méssages ou commandes suivants sont utilisés pour contrdler le diag
I'élémgnt fonctionnel Communication (voir Tableau 7).
peuvent étre définies dans le profil.

ne d'états dans
Des command prliémentaires

Tableau 7 — Valeurs de consigne pour I'élément fonctj
(voir Figure 13)

Nom Slgnlflcatgbn\

Interrompre la Le dispositif de commande demande au PPS d' adop "Co mumcatlon limitée]
communjcation

Exécuter la Le dispositif de commande demande(au hs/ dopter I'état "Communication norma
communjcation /\

[)

La pospi ode synchrone avec le réseal ou le
bus d ion de communication facultative.
Lorsq gtionacultative, il est recommandé d'indiquer
cet ét

Nom Signification

Synchrofisé L'h \oc\e\du\ws/eét synchrone avec le réseau et le dispositif de commande

Tablep aleurs™de'\consigne pour I'élément fonctionnel Communication facul

(voir Figure 15)

tative

Nom Signification

Synchrofiser, Il est demandé d'activer la synchronisation

Ne pas syrehreriser—H-estd

Aédada 41 1 k. i '
ettt aeSattverra-SyrRtrnrontSanoh

5.3.3 Etats

L'élément fonctionnel Communication peut présenter les états décrits dans la Figure 13 et la
Figure 14.
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Power on

01

‘ Limited communication ]
A

02 03

\ 4
‘ Normal communication

IEC 2117/07

N

Anglais \/Frangais

~ \M\skious\ﬁgnsion

mited communication \ \ Cor%r\u}iétion limitée

. . L . .
lormal communication Co unication normale
N
ower off I (\ \ |_Mide hors tension

NOTE |Le numéro @A

Figure 1 ia

ower on

Vlz[—|7T

JION currespend ay numéro a proximité de la fléche dans le diagramme d'étpts.

mme d'états de I'élément fonctionnel Communication

NQM D’EJAT | \ \ DESCRIPTION DE L’ETAT

Commun cey«i’on\nk{malg A LN:’DS\M{mmunique par I'intermédiaire de l'interface de communication

Commun c}ﬁ«){lm@ \ Le PDS ne communique pas par l'intermédiaire de l'interface de communicatio
ON

TRANSITI \E‘FQ SO\Uﬁ(:E ETAT CIBLE EVENEMENT / ACTION
01 Mise som/ Communication | Transition automatique / initialisation de l'interface r¢seau
tension limitée
02 Communication Communication La commande Exécuter la communication est définie par le
limitée normale dispositif de commande ou une commande locale d'initiation
de la communication est appelée / indication de nouvel état
03 Communication Communication La commande Interrompre la communication est définie par
normale limitée le dispositif de commande ou une commande locale est
appelée / indication de nouvel état
04 Tout Mise hors Mise hors tension / arrét du PDS
tension

NOTE Les conflits potentiels des commandes Exécuter la communication et Interrompre la communication sont
tenus d’étre résolus par les profils.

IEC 2118/
Figure 14 — Tableau de transition d'états de I'élément fonctionnel Communication

De plus, I'élément fonctionnel Communication peut présenter les états décrits dans la
Figure 15 et la Figure 16.
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Power on
01
Not synchronized J
A

02

03

\ 4

Synchronized N

o) f
IEC 2119/07
Légende <\ <\(> Q
Anglais > \\/Frangais

Pwer on ( ~ \MJ\séﬁous\@nsion
Not synchronized \ \ Non Monisé
synchronized R \ \( JSy fonisé

Plower off (\ \ \M’k{e hors tension

NOTE

Figure 15 — Di

| e numéro @A

nd Mro a proximité de la fleche dans le diagramme d'éf

élément fonctionnel Communication faculta

Ats.

live
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NOM D’ETAT

DESCRIPTION DE L’ETAT

Synchronisé

commande

L'heure locale du PDS est synchrone avec le réseau de communication et le dispositif de

Non synchronisé

commande

L'heure locale du PDS n'est pas synchrone avec le réseau de communication et le dispositif de

TRANSITION [ ETAT SOURCE ETAT CIBLE

EVENEMENT / ACTION

01 Mise sous Non Transition automatique / Initialisation de I'élément fonctionnel
tension synchronisé
02 Non synchronisé | Synchronisé La commande "synchroniser" est sollicitée par le dispositif de
commande et exécutée par le PDS / état d'indication
03 Symchronise Nom Pertedesynchronisatiomou softicitationdetacommande "Ne
synchronisé pas synchroniser" / état d'indication/w\
04 Tous Mise hors Mise hors tension / arrét du PD N
tension
NOTE Ua plupart des applications définissent des états supplémentaires et Ies ut|I| ent u}r\ly
meécanisine de synchronisation.
Figure 16 — Tableau de transition d'états de fonctionnel IEC 2120007
Communication facultati
5.3.4 | Paramétres
L'élémpent fonctionnel Communication définit @i'ide tification de l'interface de
commynication et du type de réseau n{du profil.
5.4 FE Dispositif d’entrainement deé
5.4.1 Généralités
L'élément fonctionnel Dispositif base définit les diagrammes d'étatd et les
parametres qui fournis itif d'entrainement de base
Dans I'interface@ 5 ammes d'états simples comportant les états en
fonctionnement et ] ment et les états commande locale et commande a
distange sont dé mode d'application, des états et des diagrammes [d'états
supplémentair
Dans I[ét; 7 le PDS réagit aux commandes et au(x) point(s) de consigne
fournis| pe gnte ou locale et fournit les valeurs d'état, ainsi que les valeurs
instantgnée
Dans l|état.gon en fonctionnement, le PDS ne réagit pas au(x) point(s) de consigne fournis
par l'interface locale ou distante. Les commandes sont cependant toujours valides ¢t sont

traitées par le PDS.

Dans I'état commande locale, le PDS réagit aux commandes et au(x) point(s) de consigne
fournis par l'interface locale et fournit les valeurs d'état, ainsi que les valeurs instantanées
requises.

Dans I|'état commande a distance,

le PDS réagit aux commandes et au(x) point(s) de

consigne fournis par l'interface distante et fournit les valeurs d'état, ainsi que les valeurs

instant

anées requises.

Ces diagrammes d'états du FE Dispositif d'entralnement de base peuvent étre associés aux
diagrammes d'états dans les autres éléments fonctionnels du PDS.
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5.4.2 Données

Le PDS utilise les

E/S

valeurs d'état énumérées dans le Tableau 10 pour indiquer I'état réel de

I'élément fonctionnel Dispositif d'entrainement de base. Des commandes supplémentaires

peuvent étre défin
d'application.

ies par les profils. Ces commandes peuvent également dépendre du mode

Tableau 10 — Valeurs d'état de I'élément fonctionnel Dispositif d'entrainement de base

Nom

Signification

En fonctionnement

Le PDS tente de respecter les valeurs de point de consigne

La pogsibilité d'exécuter la boucle de régulation PDS en mode de comin axdistapce ou

locale |constitue une fonction de dispositif d'entrainement de base A
utilise |cette fonction de dispositif d'entrainement de base faculf

d'indigper cet état

e |'on
gmandé

(voir Tableau 11 et Figure 15).

Tableau 11 — Valeurs d'état facultatives pour I'élémen
d'entrainement d?ase\
Nom Sl n|f|(€\7|on

Commande a
distance

Définie si le PDS accep e des command \a{/ s pPints dexconsigne par l'intermédigire de
I'interface de communlc [¢)

Pour dontréler le
base, au moins la

supplémentaires définis

supplémentaires.

Tablejau 12 - Vafur%ﬁ&{ ément fonctionnel Dispositif d'entraingment

diagramme d'états [de I'élémenifon tlonnel Dispositif d'entrainement de
12 doit étre spécifiée. Selon lep états

le profil peut définir des comnpandes

Nom

Signification

Fonctionhement \ \l\\aQV|e qWS intervienne sur les données de point de consigne fournies

Selon
définies p

Un messageou u

commande est utilisé(e) pour contréler le diagramme d'états fajcultatif

dans [J'élément fonctionnel Dispositif d'entrainement de base (voir Tableau 13). Des

commandes-supplémentaires-peuvent étre définies-dans-le profil
Lagl g g g

Tableau 13 — Valeurs de consigne facultatives pour I'élément fonctionnel Dispositif

d'entrainement de base

Nom Signification
Locale Le dispositif de commande libére la commande du PDS
A distance Le dispositif de commande sollicite la commande du PDS
5.4.3 Etats

Les fonctions de dispositif d'entrainement de base PDS peuvent présenter les états décrits
dans la Figure 17 et la Figure 18.
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Les différents états peuvent étre répartis en sous-états par les profils.

Power on

01

Not npernfing

61800-7-1 © CEI:2007

02

Operating

O Power off
IEC 2121/07
Uégende (\
Ang{gis /\\ ) > Frangais

Plower on N N ~ Mis)s sous tension

Not operating L Non en fonctionnement

Jperating < > 2 < \/ En fonctionnement

Plower off /\ \/\ ) Mise hors tension

NOTE |Le numér

de TRANSIKION M au numéro a proximité de la fleche dans le diagramme d'étpts.

me d'états de I'élément fonctionnel Dispositif

d'entrainement de base

NOM D’ETRT\

DESCRIPTION DE L’ETAT

En fonctiopnnement

Le PDS réagit aux points de consigne et aux commandes sollicités

Non en fpnetionnement

Le PDS ne traite pas les valeurs de point de consigne — mais réagit aux commandes

TRANSITION ETAT SOURCE ETAT CIBLE EVENEMENT / ACTION

01 Mise sous Non en Transition automatique / Initialisation de I'élément fonctionnel
tension fonctionnement Dispositif d'entrainement de base

02 Non en En La commande Fonctionnement d'une interface locale ou
fonctionnement fonctionnement | distante est appelée / état d'indication

03 En Non en La commande Fonctionnement est annulée / état d'indication
fonctionnement fonctionnement

04 Tous Mise hors Mise hors tension / arrét

tension

IEC 2122/07

Figure 18 — Tableau de transition d'états de I'élément fonctionnel

Dispositif d'entrainement de base
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De plus, I'élément fonctionnel Dispositif d'entrainement de base peut présenter les états
décrits dans la Figure 19 et la Figure 20.

Power on

01

‘ Local control

‘ Remote co o\

ower off
& IEC 2123/07

Légende /\

%\ngl\a'\s \( Francais
Pbwer on I \\ \ \Mﬁ/e sous tension
Lpcal control/\ B } \ ) Commande locale
Rlemote contro\l\/ > Commande a distance
A
Ppower off /\ \ \ Mise hors tension

NOTE fe num€rod corsespond au numéro a proximité de la fleche dans le diagramme d'étpts.

iagramme d'états de I'élément fonctionnel Dispositif
d'entrainement de base facultatif
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NOM D’ETAT DESCRIPTION DE L’ETAT

Commande a distance | Le PDS accepte des commandes et des points de consigne par l'interface de

communication

Commande locale Le PDS n'accepte pas les points de consigne et accepte uniquement un ensemble réduit
de commandes par l'interface de communication
TRANSITION ETAT SOURCE ETAT CIBLE EVENEMENT / ACTION
01 Mise sous Commande Transition automatique / initialisation de la fonction
tension locale
02 Commande Commande a La commande A distance est définie par le dispositif de
locale distance commande ou une commande locale d'initiation de 13

commande a distance est appelée /}ﬂkakion de Hét

At

03

Commande a Commande La commande Locale est définie le dispositifsde
distance locale commande ou une commande o¢ale dinitiation™de I3
commande locale est appelg€ /\npdication/deNéta

04

Tous Mise hors Mise hors tension / arré
tension

N
NOTE LUes conflits potentiels des commandes locale et distante sont é{s&d%\pa S prof}e\.
AN

Figure 20 — Tableau de transition d'états de¢
d'entrainement de bas

IEC 2124/07

hde de

n.

de fin

5.4.4 Paramétres
Dans |
mode"
e spécifier le mo
o spécifier I'e
o spécifieNe
Ces pdrameétres depg
5.5
Une fonctionynalité aire peut étre introduite dans le PDS. Celle-ci pedit, par
exemp
de cou

positio

Ces él
interfa

ements fonctionnels Application facultative ne sont pas spécifiés davantage dan
e \PDS génériqnn

ou de

5 cette

NOTE Les profils peuvent utiliser d'autres spécifications de profil pour ces éléments fonctionnels Application.

6 Modes d'application

6.1

Généralités

Le PDS logique peut, dans des modes d'application différents, dépendre des fonctions
matérielles et logicielles disponibles sur le PDS. Le Tableau 14 présente les boucles de
régulation et les extensions potentielles.
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Tableau 14 — Modes d'application génériques potentiels

Boucle de régulation

Points de consigne

Asservissement de couple

(voir 6.2)

Commande de vitesse

(voir 6.3)

Asservissement de position

(voir 6.4)

Prédéfini

Généralement non utilisé

Voir Figure 23

Voir Figure 26

Commande

Voir Figure 21

Voir Figure 24

Voir Figure 27

Commande avec réaction

Voir Figure 22

Voir Figure 25

Un niveau de commande

obligatoire concernant le
niveau de commande

supérieur, tel qu'un niveau
de commande multi-axe, ne

suivant releve pas-du-domaine
d'applicatien de la'prgsente
p%e de la 1161800.
Le Tabhleau 15 énumeére les valeurs de point de consigne potentieNes \pour les variafiles de
référer|ce relatives a ces modes d'application génériques.
Tableau 15 — Valeurs de point de consigne pour les n génériques
Mode drapplication Point de Fon t|o uP S Figure
consigne assjpciée
Couple prédéfini Index de Asservis ent de b Ucle uvert Générale-
couple ou ment hon
simplement utilis§
Marche/Arrét
Asservigsement de [Couple Boucle d asservissem le ouverte. De plus, une ou [Figurg 21
couple des valeuys deGésQon esuyréegs ou estimées sont fournies.
Asservigsement de [Couple Figurg 22
couple gvec retour
en vitesge [\
Vitesse prédéfinie exde i inement peut fonctionner avec une ou Figurg 23
vitessedou fixes avec asservissement et commande
j tern uple et de la vitesse, respectivement.
Matche/Arré
A\
Commande de Vitess We} commande de vitesse et d’asservissement de Figurg 24
vitesse cou ouverte. De plus, une valeur de réaction mesurée ou
(\ §-§timée est fournie.
Command it@se Boucle de commande de vitesse et d’asservissement de Figurg 25
vitesse c retour couple fermée. De plus, une valeur de réaction mesurée ou
en positjon estimée est fournie.
Position|prédéfinie @de Le dispositif d'entrainement peut adopter des positions fixes |Figurg 26
position ou avec controle de boucle fermé, avec (ou sans) retour de
simplement capteur, en utilisant des trajectoires définies (le cas échéant).
Marche/Arrét
Asservissement de [Position Boucle d'asservissement de couple et de position, ou de Figure 27
position commande de vitesse, ouverte ou fermée, dans le dispositif
d'entrainement avec (ou sans) retour de capteur.

NOTE 1 Le régime, la vitesse et la fréquence sont considérés comme des fonctionnalités similaires. En fait, elles
ne sont pas identiques, mais la relation entre les différentes significations des variables comporte un facteur
constant.

Un point de consigne obligatoire et une ou un ensemble de valeurs instantanées sont
spécifiés pour chaque mode d'application. Des points de consigne et des valeurs
instantanées supplémentaires sont possibles.

NOTE 2 Dans tous les cas, les commandes permettent de commander I'état du FE Fonctions du dispositif
d'entrainement de base du PDS, et la valeur d'état permet de le contréler.
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6.2 Asservissement de couple

Dans le mode d'application d'asservissement de couple, le programme de controle
d'application indique une valeur de point de consigne pour le couple associé au PDS. Le PDS
peut fournir la valeur de couple réelle calculée ou mesurée (estimée) dans la variable de
réaction.

Control Generic PDS Interface FE basic drive functions in the PDS
device
Set-point values:
Torque
Application
control o Torque
program Commands SN
l Y
Feedhac
T Status |

\) IEC 2125/07
Légende

Anglais Q Q ‘ \ l\-w-a’ng)%/

Control device D%&)siti \sgm%*Knde
Application control program l{rogr?nmwe}e\&qtrél d’application
(eneric PDS Interface IN\erfa\Q QE{S g?e\gn e
Slet-point values: Torg\ue\ \( vm(e\\m Moir‘i“t\déconsigne: Couple

bmmands I C om%(}‘es_/

[¢]

Status \Qt;t\ >

FE basic drlve\fwgm\n the\{/\\f{E}onctlons de dispositif d’entrainement de base dans le
D

Tprque contro Asservissement de couple

Faedbacy\ \ \ Réaction

Moteur

%
d
"y
yes
A

1 > Mode d'application d'asservissement de couple

Dans | ication d'asservissement de couple avec retour en vitesse, le progfamme

de conftrgle-d'application spécifie une valeur de point de consigne pour le couple assqcié au
PDS, wwwmﬂwmﬂw ! : i : & imé : e PDS

selon les possibilités matérielles du PDS.
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Control Generic PDS Interface FE basic drive functions in the PDS
device
Set point values:
Application Torque
control
program Torque
J Commands con:t:‘ol |
A
| v : .
] [ ] 1 !
i !
1 |
1 :
1
) ) .
A Status | I

Actual values:

Velocity
IEB\2126/07
Hégende .
Anglais rangai
Clontrol device Dispositif de co ande&(\qaii\ >
Application control program Programme de &ont@l%d app\»&atlw
Qeneric PDS Interface /h\erface/RbS\%lef{ue(\ >
Skt-point values: Torque Valés{sx% poé\de c%ygne.}:}ouple
cpmmands mande
Sjtatus (Etat(\ >
Actual values /\ /N

elocity

Valeurg in§fantanges
Ve

n

E basic drive functltw

E }&@m{de dispositif d’entrainement de base dans le
S

Fig

~

6.3

Dans

Tprque contrc\ﬂ\/ >§s\se\/\/issement de couple
Feedback /\& \/\\Eéaction
Motor \ \ \/ Moteur
Sensor ( \ \ Capteur
N\

itesse

exymode d'application de vitesse prédéfinie,

les données concernant la

'application d'asservissement de couple avec retour en vitesse

itesse

comportent les valeurs de vitesse potentielles du PDS. Dans le cas le plus simple, ceci
comprend deux valeurs: MARCHE/ARRET (ON/OFF). Un PDS plus élaboré permet de choisir
deux vitesses fixes différentes ou plus.

NOTE 1

potentielles archivées dans le registre des données de méme nature interne au PDS.

Les données de point de consigne constituent simplement un index de la liste des valeurs de vitesse
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Control Generic PDS interface FE basic drive functions in the PDS
device
Set-point values:
Velocity-Index ! v

Application Velocity |, Velocity| || Torque

control data control control
program y

Commands

—
o

v

Status

I
L]
L J

A

SheN

IEC 2127/07

Anglais / m F ng.\is\

ontrol device Dispositif@\g

pplication control program < bxqgr@r}]\e c@ com({c‘)le\d_‘ﬁ}pqiigéion

eneric PDS Interface \Qteh&e\QDS\ggnéri}ue\/

nwilel>l0

et-point values: Velocity-Index Valeurs}e\&s@t (%\consigne: Index de vitesse

(]

bmmands Co&qnﬁ&des

n

s N ™Y

n

F basic drive functiN/t\PBS Q W de dispositif d’entrainement de base dans |
PD

1

elocity data< B z < D es de vitesse

<

elocity control /\ }}ommande de vitesse

—

pbrque contro/\ > Asservissement de couple

n

le plu
de co
égale
égale

eedback \ \ Réaction

ZMode d'application de vitesse prédéfinie

s|couram jlisé. Le programme de contrdle d'application spécifie la valeur d
nsigne pour lawitesse, et le cas échéant pour le couple si un asservissement ava

Le mogle d' icati commande de vitesse est vraisemblablement le mode d'app’liacation

point
cé est
elle et

ment utilisé. Le PDS peut le cas échéant renvoyer la valeur de vitesse ré

(estimées) ou mesurées.

culées
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Control Generic PDS interface FE basic drive functions in the PDS
device
Set-point values: fmmmmmmmm
. . Velocity : v
Application i
control » Velocity Torque
program control control :
A A 1
| [
I Crocamrale| /nj
omman S ICCUNdAdUVN ) = R
I l A
4 Status | Q \
( \
|EC 2128/07
Légende ;7
g A\ A
Anglais A > ( QF)aq&a}
Clontrol device Di&}(@ﬁ(de &{mma\@ /
Application control program /ﬁogra}rfqé@ c}%réle d’application
(eneric PDS Interface Interface Pb%}é\néﬁue
Sket-point values: Velocit( /\\(ale\li_ée R\oi@de consigne: Vitesse

A ghandes)
cpmmands [\ f\ ©) andes
Slatus Etat
FE basic dH@th% @\ F nctions de dispositif d’entrainement de base dans Ig
S
VEelocity contrcy\\\ Commande de vitesse
Tprque control \\ \/ Asservissement de couple

n

aedbac(

Réaction

Lorsq
réelle
dans

VAN

ue des ‘'m
Hepuisle P
le dispositif de commande.

ures\peuvent étre effectuées,

— Mode d'application de commande de vitesse

il peut étre logique de retourner la position
7 Ceci permet de mettre en place un asservissement de position [simple

NOTE 2 La plupart des applications actuelles réalisent ce retour de position indépendamment du PDS dans un
dispositif supplémentaire.
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Control Generic PDS interface FE basic drive functions for the PDS
device
Set-point values: jmmmmmmmmmmem
Velocity ' v
Position Velocity Torque
> >
control control control
A / 7y E
i I
Commands E II
S

 —
———{ Feedback [+

I
L) )
A Status |
Actual values:

o\®

IEC 21p9/07
Légende . O K
Anglais A X\/ / (Fﬁanga@
ontrol device Dls\a{&?f\de cé@man\@ )
position control }&erw\sqkre\nt a?-,\gosmon
eneric PDS interface (Inte(faSQPB‘S\\éQen}‘

et-point values: Velocit/\ /\ \@Iemid%poir%ge consigne: Vitesse

lommands A \& N}vqandes )\/

tatus l \ \Eta\
ctual value{x > 2 VWnstantanées

osition P>sition

E basic drlve<ﬁ>»§<7\>2>t\h PDS FE Fonctions de dispositif d’entrainement de base pour le
PDS

elocity Q/rm\ Commande de vitesse

rol \\ \ Asservissement de couple

M\ N\ ) Réaction

Figure ZS\DQc% d'application de commande de vitesse avec retour en position

DN ENe NN ENoN ' ENe)

<

_|

TI

6.4 Asservissement de position

Concernant les données de position, un ensemble de positions possibles est archivé dans le
PDS. Il peut étre possible de définir la trajectoire a suivre entre ces positions.

NOTE Les données de point de consigne constituent simplement un index de la liste des valeurs de position
potentielles archivées dans le registre des données de méme nature interne au PDS.
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Control Generic PDS interface ||FE basic drive functions for PDS
device

Set-point values:

[PEDoCEIDOCITI r=——=—=—======a

Position-Index : v v
Appl. Positionly| Position |Velocity|,| Torque
control data control | | control| | control .
4 y A 1
| i
i |
Commands ! i

s Status

EC  2130/07

Légende
Anglais < ( \\ & \ﬁra
Control device Di%xi\t\de mma
Appl. control ContréN\anlic\aQon
Qeneric PDS interface \ Ié\&e%e P Mique
Set-point values: Positio&nd&( Val\emﬁe)devgy%t de consigne: Index de position
Commands [\ ) (\ ommandes
Slatus Eta}>
FE basic danMEP\DSA I%F/’FDogctions de dispositif d’entrainement de base pour
e
Plosition data /\ Données de position
Plosition control \ \ Asservissement de position

elocity é‘{ntro\ \ \/ Commande de vitesse
6\ \‘Q‘Q \ \ Asservissement de couple

=edb%k\ Réaction

_|

_n

ure 26 — Mode d'application de position prédéfinie

Le mode d'asSETviSSenment de position constitue temode o appficatiom quasi complet. Le
programme de contrdle d'application transmet les valeurs de position de point de consigne au
PDS. Lorsqu'un asservissement avancé est nécessaire, des points de consigne
supplémentaires pour le couple et la vitesse sont possibles. Le PDS peut indiquer que la
valeur de point de consigne a été atteinte gréce aux informations d'état. De plus, il est
possible que le PDS donne la position, la vitesse et/ou le couple réels.
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Con_trol Generic PDS interface FE basic drive functions in the PDS
device Set point values: jmmmmm e m [
Position ] v v
Position_> Velocity| || Torque
control control control control
A A 1

[
[
i

. Commands I Feedﬁl*—'--——@

-
i )
|

Status

\> IEC 2131/07
Légende

Anglais < < ‘ \ \F’ra
Clontrol device lDis}s\}N\de\s{nma
cpntrol ( CrQQrc‘)Ie \
(eneric PDS interface \ Ir&rfa G Pbs\ééf(érique
Set-point values: Positio& \( \@Ieﬁsjdewt de consigne: Position
Commands I (\ B({mma.n.dés
Status \Eta>
FE basic drlve\f»w/ in the FE Fonctions de dispositif d’entrainement de base dans|

le PDS
Plosition contr Asservissement de position
elocity m \ \ Commande de vitesse
Torqye\co troI\\ \ Asservissement de couple
Faéd%ck \ \ B Réaction
N

Fi e 27 — Mode d'application d'asservissement de position

7 Extensions specifiques au profil

Les profils a mettre en correspondance peuvent spécifier des fonctionnalités supplémentaires
qui étendent les fonctions de l'interface générique.

8 Structure pour les annexes

8.1 Généralités

Les annexes fournissent la mise en correspondance des profils d'entrainement avec
I'interface PDS générique.
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Chaque annexe comporte son propre paragraphe dédié aux définitions et aux abréviations a
I'Article 3. Seules les définitions utilisées dans la mise en correspondance sont énumérées.

La structure des annexes est définie en 8.2. Pour chaque article,

correspondance requise sont définis.

I'en-téte et la mise en

La plupart des tableaux de mise en correspondance dans les annexes sont structurés selon le

Tableau 16.
Tableau 16 — Mise en correspondance des noms avec les profils
Nom Nom de profit Détalls RéféTence |
nom géngrique ° nom de profil Identification ° }o&r docuM Xyz d
AR (O
? Nom dg I'élément dans l'interface PDS générique.
® Nom dg I'élément avec la signification correspondante dans le profil.
¢ Identifi¢ation détaillée de I'élément dans le profil.
4 Référefce détaillée aux normes.
8.2 Btructure des annexes
La strdcture des annexes est définie s sont
donnég comme modeéle pour I'annexe
(\T\ble 1
Paragraphe [\Ktre ) Explication
X.1 Présentation(généfa Le dgmaine d'application du profil et les conditions aux limites
nt gécrits dans une ou plusieurs phrases.
>es définitions doivent étre mises en correspondance avgc les
définitions du profil d'entrainement si elles sont pertinentes, en
appliquant le format spécifié dans le Tableau 18.
X.2 Mise en\correspandance de --
léri?mte\ re généxale
X.2.1 e%uqu des\(stemes Indiquer la structure typique du systéme d'automatisatior]
}‘su\o ation adoptée par le profil d'entrainement spécifique.
X.2.2 cture P\§ logique Indiquer dans ce cas précis la structure du PDS utilisée dans le
profil X.
La structure générale du profil d'entrainement est décritgici
avec plusieurs phrases. |l convient que cette description
pETMELe une comprenension generale des concepis utilses.
X.2.3 Cas d'application du PDS --
X.2.3.1 Généralités Expliquer en plusieurs phrases la mise en correspondance des
cas d'application.
X.2.3.2 Cas d'application technique Comment le profil X traite-t-il la technique? Expliquer en
plusieurs phrases.
X.2.3.3 Cas d'application des fonctions Comment le profil X traite-t-il les fonctions de commande?
de commande Expliquer en plusieurs phrases.
X.3 Eléments fonctionnels ---
X.3.1 FE Identification de dispositif ---
X.3.1.1 Généralités Expliquer la mise en correspondance de l'identification de
dispositif du profil d'entrainement.
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Paragraphe Titre Explication

X.3.1.2 Paramétres Prévoir des mises en correspondance pour les paramétres
énumérés dans le Tableau 2 en appliquant le format spécifié
dans le Tableau 16.

X.3.2 FE Commande de dispositif ---

X.3.2.1 Généralités Expliquer la mise en correspondance de la commande de
dispositif du profil.

X.3.2.2 Données E/S Prévoir des mises en correspondance pour les valeurs d'état et
les valeurs de consigne énumérées dans le Tableau 3 et le
Tableau 4 en appliquant le format spécifié dans le Tableau 16.

X.3.2.3 Etats Des références aux diagrammes d'états spécifiques au profil
FUUVUIIt etlU ajuutc’cc.

X.3.2.4 Paramétres Prévoir des mises en correspondance pour les parametrgs
énumérés dans le Tableau 5 en app fquant leformat)spegifie
dans le Tableau 16.

X.3.3 FE Communication ---

X.3.3.1 Généralités Expliquer la mise en correﬁ)n&%&@nctlc nnel
Communication du pI’O/l\

X.3.3.2 Données E/S Prévoir des mises en s valeurs d'etat et
les valeurs de corsi meénrées gan ableau 6, Ig
Tableau 7, le Jableau 8%t le en appliquant le format
spécifié dans e T au 1

X.3.3.3 Etats Des référlen M dia d'états spécifiques au pfofil

euve re ajoutges.

X.3.3.4 Paramétres Ind de Remp ement e définition dans le profil dgs

)@ram tres pou Ielem onctionnel Communication.
X.3.4 FE dispositif d’entrainement de
base
X.3.4.1 Généralités \( xpl\bse) mige en correspondance de I'élément fonctignnel
N \Ql ositif d'ertrainement de base du profil.

X.3.4.2 Donnees E/ Pre oh’e{mises en correspondance pour les valeurs d'Btat et
urs de consigne énumérées dans le Tableau 10, [e
au 11, le Tableau 12 et le Tableau 13 en appliquani le

rmat spécifié dans le Tableau 16.

X.3.4.3 Etats Des références aux diagrammes d'états spécifiques au profil
peuvent étre ajoutées.

X.3.4.4 Para et s Indication de I'emplacement de définition des parameétreg
"commande de mode" et "état de mode", ainsi que d'autrges
paramétres, dans la spécification de profil.

X.3.5 WI Fonctions La référence et la mise en correspondance avec d'autres|

at| Itatives fonctions ou des fonctions supplémentaires peuvent étre
réalisées a ce stade.

X.4 Modes d'application ---

X.4.1 Généralités La liste des modes d'application disponibles dans le prof|l est
donnée ici comme le modéle spécifié dans le Tableau 19.

X.4.2 Asservissement de couple La mise en correspondance des données E/S identifiées dans
I'interface PDS générique avec la terminologie de profil
d'entrainement est décrite ici. Le modele spécifié dans le
Tableau 20 doit permettre de documenter séparément chaque
mode d'application de couple pris en charge. Des informations
supplémentaires peuvent étre fournies a ce stade.

X.4.3 Commande de vitesse La mise en correspondance des données E/S identifiées dans
I'interface PDS générique avec la terminologie de profil
d'entrainement est décrite ici. Le modele spécifié dans le
Tableau 21 doit permettre de documenter séparément chaque
mode d'application de vitesse pris en charge. Des informations
supplémentaires peuvent étre fournies a ce stade.

X.4.4 Asservissement de position La mise en correspondance des données E/S identifiées dans

I'interface PDS générique avec la terminologie de profil
d'entrainement est décrite ici. Le modele spécifié dans le

Tableau 22 doit permettre de documenter séparément chaque
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Paragraphe Titre Explication
mode d'application de position pris en charge. Des informations
supplémentaires peuvent étre fournies a ce stade.

X.5 Extensions spécifiques au profil Les extensions spécifiques au profil (par exemple, modes
d'application supplémentaires) doivent étre énumérées ici.

Les intitulés et la présentation des tableaux auxquels il est fait référence dans le Tableau 17
doivent étre tels que spécifiés du Tableau 18 au Tableau 22.

Tableau 18 — Termes spécifiques au profil

Tdrme de la CEI 61800-7

Terme du profil X /\R\éférenca

Donnéeg E/S par exemple, données cycliques

\ést identig
par exemple, PDO (\

Commande par exemple, Mot de commande (COW\Q eQ\QenNJe

Point de| consigne

X N\

Valeur ipstantanée

N\
Etat par exemple, Mot d'état (Statué@d) \ \ \
N\

Tableau 19 — Mo d'a ic %r@}

Mode dlapplication spécifié dans la CEI 61800\-7\

rm|n o de profil X équivalente

Modes d'application énumérés dans le Tableau 5

Term\:\\ResWant du profil X

Tablealu\ZWr levrhode de couple de profil

Commaide RS

Donng¢es E/S spec}J{;esQ §/Ia\<‘\\E\61tﬁQ}\ Terminologie de profil X équivalente

\T/rme correspondant du profil X

Etat

Terme correspondant du profil X

R NAN
Couple ¢le point de c@sk{]\é\ /

Terme correspondant du profil X

Couple féel /\ \ \

Terme correspondant du profil X

&w— Données E/S pour le mode de vitesse de profil

Donnges E/S spec iée dans la CEIl 61800-7

Terminologie de profil X équivalente

Commande.

Terme correspondant du profil X

Etat

I'erme correspondant du profil X

Vitesse de point de consigne

Terme correspondant du profil X

Vitesse réelle

Terme correspondant du profil X

Tableau 22 — Données E/S pour le mode de position de profil

Données E/S spécifiées dans la CEIl 61800-7

Terminologie de profil X équivalente

Commande

Terme correspondant du profil X

Etat

Terme correspondant du profil X

Position de point de consigne

Terme correspondant du profil X

Position réelle

Terme correspondant du profil X
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Annexe A
(normative)

Mise en correspondance avec la commande d'entrainement
et de mouvement de profil CiA 402

A.1 Présentation générale

La présente annexe spécifie la mise en correspondance du profii de commande
d'entrainement et de mouvement CiA 402 avec l'interface générique d'entrainement éleftrique
de puigsance (PDS).

Les termes du profil d'entrainement CiA sont mis en correspondafice\av 5 de la

CEI 61800-7-1, comme cela est spécifié dans le Tableau A.1.

Tableau A.1 — Termes spécifiqu@u\oﬁk

Terme de la CEl 61800-7 Terme CiA402 )’ Référence
Données E/S Données de processus ( ?/oif C\E\618 -7~201
dommande Mot de gommande( \ " /VdlPGEI 61800-7-201
Hoint de consigne Valeur sible \ \ VOMEMSOOJ-ZM
Htat Mot d'état™\ Vorr-¢El 61800-7-201
\aleur instantanée Valeur iestan(&n{fe Voir CEIl 61800-7-201
N

OTE Ces objets de cchatMéQdeNe\? tec\m%%gie de réseau.
N

A.2 |Mise en

A.2.1 Structure

La strycture typique nées a
I'Articlg 4 s'applique erface
PDS ggnéri

La technologie S S ins de
commande etde bositifs

d'entrginement et™dg/commande peuvent produire des messages d'urgence spécifiquies en
cas de|détection de plusieurs défaillances internes aux dispositifs.

Toutes les données de processus et tous les objets de communication et d'application sont
énumérés dans le dictionnaire d'objets du dispositif d'entrainement. Les entrées du
dictionnaire d'objets sont accessibles via des services de communication spécifiques. Les
entrées sont adressées de maniére unique par l'index a 16 bits et le sous-index a 8 bits.

A.2.2 Structure du PDS logique

Le dispositif d'entrainement doit prendre en charge un des modes de fonctionnement et peut
prendre en charge plusieurs d'entre eux. La modélisation de I'entrainement électrique de
puissance logique CiA 402 s'effectue tel que représenté a la Figure A.1.
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Figure A.1 — Modéle d'entrainement électrique de puissance logique CiA 402
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A.2.3 Cas d'application du PDS
A.2.31 Généralités

Le dispositif d'entralnement conforme au modéle CiA 402 peut étre configuré et utilisé au
moyen de services de communication dédiés fournis par le dispositif de commande. La mise
en ceuvre des données de processus et des objets de configuration dépend des modes de
fonctionnement pris en charge.

A.2.3.2 Cas d'application: Technique

La conflguratlon peut étre reallsee par le dISpOSItIf de commande ou par un outil dedle Cet

ui met
e type
ispositif
et des
ement

d'entr
valeurg instantanées. Le type de valeurs instantané
actuellement sélectionné.

A.3 |Eléments fonctionnels

A.3.1 FE Identification de disposi
A.3.1.1 Généralités

Outre : artie de la CEI 61800-7, le profil CJA 402
définit etfes d'identification dédiés au dispositif
d'entrginement dtresyd'identification sont disponibles par le biais des
servicg
A.3.1.2
Les p S ifi utilisés par ce profil d'entrainement sont donnés dans le
Table

ramétres d'identification du dispositif d'entrainement

Niom Nom de profil Détails Référence
ID du constfucteur | ID du fournisseur Objet 1018 01y, Voir EN 50325-4
ID de la Code de produit Objet 1018 02, Voir EN 50325-4
commande
Numéro de série Numéro de série Objet 1018 04, Voir EN 50325-4
Révision du Version de matériel du Objet 1009 00,, (NOTE) Voir EN 50325-4
matériel constructeur
Révision du Version de logiciel du Objet 100A 00, (NOTE) Voir EN 50325-4
logiciel constructeur
- Type de moteur Objet 6402 00, Voir CEIl 61800-7-201
- Référence du moteur Objet 6403 00, Voir CEI 61800-7-201
- Constructeur du moteur Objet 6404 00, Voir CEI 61800-7-201
- Adresse http de lot du moteur | Objet 6405 00, Voir CEI 61800-7-201
- Date d'étalonnage du moteur | Objet 6406 00y, Voir CEI 61800-7-201
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Nom Nom de profil Détails Référence

- Durée de service du moteur Objet 6407 00, Voir CEI 61800-7-201

- Modes d'entrainement pris Objet 6502 00, Voir CEI 61800-7-201
en charge

- Référence du dispositif Objet 6503 00, Voir CEI 61800-7-201
d'entrainement

- adresse http de lot du Objet 6505 00, Voir CEI 61800-7-201
dispositif d'entrainement

NOTE Ces entrées d'objet dépendent de la technologie de réseau; les index et sous-index donnés sont spécifiques
a la technologie CANopen.

A.3.2 FE Commande de dispositif
A.3.2.1 Généralités
L'élément fonctionnel Commande de dispositif du dispositif d

informations sur les situations de défaut par le biais du moi~q'é
permeitre une réinitialisation suite a un défaut.

nir des
de doit

A.3.2.2 Données E/S

L'état e défaut de I'élément fonctionn 8 i itifdoit étre indiqué en réglant
le bit 4 du mot d'état sur 1. La réinifalis t| 3 doit prendre la formg d'une
commande de réglage du bit 7 de | [ : 1. Les valeurs d'état sont
donnég¢s dans le Tableau A.3. Les vale esont données dans le Tableau A.4.

Tgbleau A.3 — Valeur 'éta}po\u nctionnel Commande de dispositif

Nom N Nom dNrchf\ ) Détails Référenck
Défectugux Modés d }Qea&@N défaut actifs | Objet 6041, Voir CEI 61800-7-201
Absencq de défaut \p\r;aft/mode Objet 6041y, Voir CEI 61800-7-201
, mode mise
e SOUS

Tableja %@gconmgne pour I'élément fonctionnel Commande de dispositif

Nom Nom de profil Détails Référenc

L

Défaut de \%yﬁ)itialisation suite a un défaut, bit0a 1 | Objet 6040, Voir CEI 61800-7-201
réinitialigation

A.3.2.3 Etats
Le mode réaction au défaut actif et I'état de défaut sont équivalents a I'état Défectueux de

I'élément fonctionnel Commande de dispositif. Si le mot d'état indigue une absence de défaut,
ceci équivaut a I'état d'absence de défaut de I'élément fonctionnel Commande de dispositif.

A.3.2.4 Parameétres

L'occurrence d'une défaillance doit étre indiquée comme défini dans le Tableau A.5. La
commande de réinitialisation doit étre telle que définie dans le Tableau A.5.
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Tableau A.5 — Parameétres de I'élément fonctionnel Commande de dispositif

Nom Nom de profil Détails Référence
Défaut Bit de défaut Objet 6041, Voir CEI 61800-7-301
Avertissement Code de réaction au défaut Objet 605E,, Voir CEI 61800-7-301

A.3.3 FE Communication
A.3.3.1 Généralités
L'élém ispositif

esclave de gestion de réseau commandé par le dispositif maitre de mémg . gestion
au dépend de la technologie de réseau.

A.3.3.2 Données E/S

Le ma is des
messa e a un
mécan Scifi = i $ open définit la fonction
de sur i s dans

le Tabl

Tableau A.6 — Valeurs d'ét%{ﬁO{r I'étément f n@n ePCommunication

Nom Nom de profi[\_ \l{étaw Référence

Communication en cours Mode opérationnel( —~ %\(}\@TE\)\ Voir EN 50325-4

Communication Moderé- oper tionnel o 1274 MNOTE) Voir EN 50325-4
interrompue inté€rro /_K

NOTE (s valeurs dépend technolegie d W exemples donnés sont spécifiques a la technologie
CANppen.

—
=

ableau A.7 {\e\ deX¢onsign pourlelément fonctionnel Communicatio

Nom Nomde profil Détails Référence

Interrompre la dopter lenode pré- CS = 1284 ou 24 Voir EN 50325-4
commurjication L 9 érati I ou Interrompre | (NOTE)

\ le ud distant
Exécutef Ia N\ Maitier le noeud distant CS =14 (NOTE) Voir EN 50325-4

communjication

NOTE [es spécifiche commande dépendent de la technologie de réseau; les exemples donrés sont
spécifiglies a Ja technologie CANopen.

Lorsque les dispositifs d'entrainement et de commande souhaitent échanger des données de
processus de maniére synchrone, la technologie de réseau utilisée prend en charge la
transmission synchrone.

A.3.3.3 Etats

L'état « Communication interrompue » est équivalent a I'état pré-opérationnel NMT ou
interrompu NMT. L'état « Communication en cours » est équivalent a I'état opérationnel NMT.

La synchronisation dépend de la technologie de réseau. Dans la technologie CANopen,
chaque objet de données de processus (PDO) peut étre configuré individuellement afin d'étre
transmis ou regu de maniere synchrone. En cas de perte de synchronisation, le dispositif
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d'entrainement peut envoyer un message d'urgence. Une autre possibilité consiste a utiliser

une base de temps universelle.

A.3.3.4 Parameétres

Les paramétres sont spécifiques a la technologie de réseau.

A.3.4 FE dispositif d’entrainement de base
A.3.4.1 Généralités

Ce profil définit une FSA PDS commandée par le mot de commande transmis par le dispositif

de conpmande. Cette FSA fournit des sous-états qui sont définis de manie
CEI 61800-7-201. Le dispositif d'entrainement fournit le mot d'état g
dispos|tif de commande.

A.3.4.2 Données E/S

Les valeurs d'état sont données dans le Tableau A.8. Les
dans l¢ Tableau A.9.

Tableau A.8 — Valeurs d'état pour I'éléme
d'entraineme

e~détaillée dans la

par le

nnées

Nom Nom de profil tails )\/ Référence

ANEE
En Fonctionnement Bits 0 3.6 dans "Objet\604 1 W Voir CEI 61800-7-201
fonctionpement | activé

Tableau A.9 — Valeu

Ngm /NQmKd>e profi> > Détails Référence

A.3.4.7

La FSA
commgnde
compoftementispe
est pgssible d'initier un déplacement point a point uniqguement lorsque

Fonctiorlnement CM e\de its 0 4 3 et bit 7 dans I'Objet 6040 00, Voir CEI 61800-7-201
démacrfage
(ré):ﬁ\a' atio J\

d'entrginement est dans I'état opération-active. Les états peuvent étre modifiés a I'

niere détaillée dans la CEl 61800-7-201 spécifie la séquehce de
dispositif d'entrainement. Un état unique représente un
iale L'état détermine également les commandes acceptées; par ex

emple, il
le dg‘positif

ide du

mot de commande et/ou selon des événements internes.

A.3.4.4 Parametres

Le comportement du dispositif d'entrainement peut étre configuré au moyen de parametres
via le réseau. Le profil CiA 402 définit des parametres destinés a sélectionner le mode de
fonctionnement parmi de nombreux autres modes. Le Tableau A.10 présente certains des

parameétres définis dans la CEI 61800-7-201.
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Nom

Nom de profil

Détails

Référence

Commande de mode

Modes de fonctionnement

Objet 6060 00y,

Voir CEI 61800-7-201

Etat de mode

Affichage des modes de fonctionnement

Objet 6061 00y,

Voir CEI 61800-7-201

Code de I'option Abandon de connexion

Objet 6007 00y,

Voir CEI 61800-7-201

Code de l'option Arrét rapide

Objet 605A 00y,

Voir CEI 61800-7-201

Code de l'option Interruption

Objet 605B 00y,

Voir CEI 61800-7-201

Code de I'option Désactiver le mode de
fonctionnement

Objet 605C 00,

Voir CEI 61800-7-201

Code de l'option Arrét

Objet 605D 00,

Voif C 1800-7-201

Code de I'option Réaction au défaut

Objet 605E 00y,

Arair 9@61\8{0-7-201

A.3.5
A.3.5.1

Le pro
concer

Le dis

Généralités

Elément fonctionnel Fonctions d'application faculta

bles et

retour
gie de

meérés

A.3.5.2
Les se
en po
réseau.
A.3.5.3
Les p4g
dans le
Tablegu A.1 meétres del'élément fonctionnel Fonctions d'application facultatives
& \ Me p}yfil Détails Référence
aleur M\mst}wﬁé de position Objet 6063 00, Voir CEl 61800-7-201
aleur instaan capteur de vitesse Objet 6069 00y Voir CEI 61800-7-201
Jode de sélection du capteur Objet 606A 00y, Voir CEI 61800-7-201

Résolution du codeur de position

Objet 608F 00,

Voir CEI 61800-7-201

Résolution du codeur de vitesse

Objet 6090 00y,

Voir CEI 61800-7-201

E

ntrées numériques

Objet 60FD 00y,

Voir CEI 61800-7-201

S

orties numériques

Objet 60FE 00,

Voir CEI 61800-7-201

A4

A.41

Modes d'application

Généralités

Le dispositif d'entrainement conforme au profil CiA 402 défini dans la CEl 61800-7-201 peut
fonctionner comme contrbleur asservi, convertisseur de fréquence ou moteur pas a pas. Il doit
prendre en charge un mode de fonctionnement spécifique et peut prendre en charge plusieurs
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ou la totalité des modes de fonctionnement définis. Outre les modes de fonctionnement

prédéfinis, I'utilisateur peut configurer un autre comportement d'application.
Les modes d'application pris en charge sont énumérés dans le Tableau A.12.

Tableau A.12 — Modes d'application pris en charge

Mode d'application spécifié dans la CEl 61800-7

Terminologie de profil CiA 402 équivalente

Asservissement de couple avec réaction
facultative

Mode de couple de profil,
mode de couple a synchronisation cyclique

Vitesse prédéfinie

Mode de vitesse

Commande de vitesse avec réaction facultative

Mode de vitesse de profil,

mode de vitesse a synchronis ian cycliq

Podition prédéfinie

Mode de position de profl/\

Asdervissement de position avec réaction

facyltative

Mode de position |nterpo| \)
mode de position a ro isatjon cI|q e

Les mIssages de communication réseau utilisés pour
dépendent de la technologie de réseau. lls peuve
asserv|s, convertisseurs de fréquence et moteurs pa

A.4.2 Asservissement de couple

Un dispositif d'entrainement en mode decouple™d
procespgus indiquées dans le Tableau
Tableau A.14.

Tableau A. mode de couple de profil

402 peut utiliser les donn
gtres de configuration donnés ¢

Cessus
roleurs

ges de
ans le

Données E/s/s\péckié&/&@\@ c(i\ste\qmb\ Terminologie de profil CiA 402 équivalente
Cpmmande & > < Q Mot de commande (6040 00,))
Elat A AN Mot d'état (6041 00y,
Phint de consi@e\k\gup\e\ / Couple cible (6071 00;)
Couple ré Valeur instantanée de couple (6077 00)

bleau A14 — Parameétre pour le mode de couple de profil

e et sous-index Objet de configuration CiA 402
6072 00y Couple max.
6073 00y Courant max.
6074 00y, Valeur de demande de couple
6075 00y, Courant assigné du moteur
6076 00y, Couple assigné du moteur
6078 00y, Valeur instantanée actuelle
6079 00y, Tension de circuit de liaison c.c.
6087 00y, Pente de couple
6088 00y, Type de profil de couple
60F8 XX, Paramétres d'asservissement de couple
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Un dispositif d'entrainement en mode de couple a synchronisation cyclique CiA 402 peut
utiliser les données de processus indiquées dans le Tableau A.15 et les paramétres de
configuration donnés dans le Tableau A.16.

Tableau A.15 — Données E/S pour le mode de couple a synchronisation cyclique

Données E/S spécifiées dans la CEIl 61800-7

Données de processus CiA 402 équivalente

Commande

Mot de commande (6040 00,,)

Etat

Mot d'état (6041 00,,)

Point de consigne de couple

Couple cible (6071 00,)

¢ uup:c réet

N Lol H 4 4 i ol ot ZZ O
vareurmsantaneeaecotpPTe \UUHh}

ableau A.16 — Parameétre pour le mode de couple a synchgé\' ation sycligqu

Index et sous-index Objet de configuratio;(bi{ 2 \
6072 00, Couple max. NS
6076 00y, Couple assigné du moteu& \ \ >
6080 00y, Vitesse max. du moteur )
60B2 00, Décalage de Cgldp(e §7 ! A
60C2 XX, Dgta d'integpflation” /- [D\

A4.3 Commande de vitesse

Un digpositif d'entralnement en modg d
procespsus indiquées dan

Tableau A.18.

<\T>ab au A.

X/

402 peut utiliser les donng
etres de configuration donnés ¢

W

es de
ans le

Données E/S spé/cifl 'e\!ﬁa\ns |

Terminologie de profil CiA 402 équivalente

Commande ( \

Mot de commande (6040 00,,)

Ftat

Mot d'état (6041 00,,)

B

Vitesse cible (vl) (6042 00,)

Valeur instantanée de vitesse v/ (6044 00,)

ableau A.18 — Paramétre pour le mode de vitesse

tmdexetsous-mdex Objetdeconfiguratiom CtA 402
6043 00y, Demande de vitesse v/
6048 XXp, Vitesse d’accélération v/
6049 XX, Vitesse de décélération v/
604A XXp, Vitesse d’arrét rapide v/
604B XX, Facteur de point de consigne v/
604C XX, Facteur de dimension v/
6050 00y, Temps de ralentissement v/
6051 00y, Temps d'arrét rapide v/
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Un dispositif d'entrainement en mode de vitesse de profil CiA 402 peut utiliser les données de
processus indiquées dans le Tableau A.19 et les parameétres de configuration donnés dans le

Tableau A.20.

Tableau A.19 — Données E/S pour le mode de vitesse de profil

Données E/S spécifiées dans la CEl 61800-7

Données de processus CiA 402 équivalentes

Commande

Mot de commande (6040 00,,)

Etat

Mot d'état (6041 00;,)

Point de consigne de vitesse

Vitesse cible (pv) (60FF 00y,)

\Lik aarll
rresSsSeTeeTe

N Lol H 4 4 A ol b (enao o0\
varctrmstamtan et Ot vitesSStT \UV"?"—‘{?‘I/

Tableau A.20 — Parameétre pour le mode de vitess

profil

>

Index et sous-index Objet de configuratim 2 \
6069 00y, Valeur instantanée du captﬁur\cﬁ\vite\s\& \
606A 00y, Mode de sélection du capteur \ \ >
6068 00, Valeur de demande/de vitesse > '\
606D 00, Plage de vitesse § 7 ! D4
606E 00, Cpéaeau deaftesse”” [ B\
606F 00, Dyree e Seuil ddvitdsse )
60F8 00}, GlisSementax
6071 00, couplereile
607200, '\ ,—Co ple\nex\ \
607E 00, N NV
607F OOhI Nsskqax. U moteur
6Q§0\69h> 2 ke\gm\gy%x du moteur
602}3/0/0{\ A\Qccéération de profil
608400, \?écélération de profil
,Q)&\OOR\ Décélération par arrét rapide
GON\ ) Type de profil de mouvement

Un dispositi
utiliser| les _données
configyration' donnés’dans le Tableau A.22.

‘entratpentent en mode de vitesse a synchronisation cyclique CiA 40
e processus indiquées dans le Tableau A.21 et les paramet

Tableau A.21 — Données E/S pour le mode de vitesse a synchronisation cyclique

Données E/S spécifiées dans la CEIl 61800-7

Données de processus CiA 402 équivalentes

Commande

Mot de commande (6040 00,,)

Etat

Mot d'état (6041 00;,)

Point de consigne de vitesse

Vitesse cible (pv) (60FF 00y,)

Vitesse réelle

Valeur instantanée de vitesse (606C 004)

P peut
res de
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Tableau A.22 — Paramétre pour le mode de vitesse a synchronisation cyclique

Index et sous-index Objet de configuration CiA 402
605A 00y, Code de l'option Arrét rapide
6069 00y, Valeur instantanée du capteur de vitesse
6062 00y, Valeur de demande de position
6063 00y, Valeur interne instantanée de position
6072 00y, Couple max.
6076 00y, Couple assigné du moteur
6077 00, Valeur instantanee de couple T~
607E 00}, Polarité Al
6080 00y, Régime max. du moteur /\\
6085 00y, Décélération par arrét rapide \
6086 00y, Type de profil de mouvement < \ >
60B1 00}, Décalage de vitesse /N \ W0\
60B2 00y, Décalage de couple \ \\/
60C2 XX, Délai d'interpolatif(n A~ >

nnées
s dans

A.4.4 Asservissement de positiod
Un dispositif d'entrainement en mode de~positio
de progessus indiquées dans le Table
le Tableau A.24.
Tableau N3 D n(é§
Données E/ écilf'xées da&\CE\}\QI}(\O-? Terminologie de profil CiA 402 équivalente
Cpmmande \ \ \ Mot de commande (6040 00,,)
Elat /\\ \/\ Mot d'état (6041 00y
Ppint de consigne de pasition ./ Position cible (607A 00;)
Ppsition éelle Valeur instantanée de position (6064 00y)

N\

leau 4 — Parameétre pour le mode de position de profil

In et sous-index Objet de configuration CiA 402
607B XXy, Limite de plage de position
607D XX, Cimite de posiion de fogiciel
607E 00, Polarité
607F 00, Vitesse max. du profil
6080 00y, Régime max. du moteur
6081 00y, Vitesse du profil
6082 00y, Vitesse finale
6083 00y, Accélération de profil
6084 00y, Décélération de profil
6085 00y, Décélération par arrét rapide
6086 00y, Type de profil de mouvement
60C5 00, Accélération max.
60C6 00, Décélération max.
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Un dispositif d'entrainement en mode de position interpolée CiA 402 peut utiliser les données
de processus indiquées dans le Tableau A.25 et les paramétres de configuration donnés dans

le Tableau A.26.

Tableau A.25 — Données E/S pour le mode de position interpolée

Données E/S spécifiées dans la CEIl 61800-7 Objet CiA 402 équivalent

Commande

Mot de commande (6040 00,,)

Etat

Mot d'état (6041 00;,)

Point de consigne de position

Valeur demande de position (6062 00,,)

=Y
Fosittonréete

atetr-interne-instantanéde—de puoll \uuv\) \J\Jh}

Tableau A.26 — Parameétre pour le mode de posmog/l@) é
2

Index et sous-index Objet de conflguratlm
606A 00y, Code de sélection du capt%\ \\\ \
607F 00, Vitesse max. du profil \ \ \ >
608F XX, Résolution du codext de podition( )\
6090 XXy, Résolution du cod%ur r{ }ltesse \/
6091 XX, Rapport d'endrenagé /. (\ >
6092 XX, Bonstanteqavarice LN )
60CO0 00, )&tlonﬁk\{s-r@e dMolation
60C1 XX, R(egist(ewd\s ahq\ags ayterpolation
60C2 XX, "\ /\\Q\Ql oﬁx\er\pplan\>
60C3 XX*I\ \& n de syMonisation par interpolation
60C4 XX!, Nfig Ms données d'interpolation
)\c\cé\@a)izn max.
A\Qéc@ération max.

Un dis
utiliser|

mode de position a synchronisation cyclique CiA 40
us indiquées dans le Tableau A.27 et les paramét

2 peut
res de

configd S le Tableau A.28.
Ta : nnées E/S pour le mode de position a synchronisation cyclique
Dorinées E/S spécifiées dans la CEl 61800-7 Objet CiA 402 équivalent
Cemrand Meot-de-commande{6640-00r)
Etat Mot d'état (6041 004)

Point de consigne de position

Position cible (607A 00,)

Position réelle

Valeur instantanée de position (6064 00)
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Index et sous-index Objet de configuration CiA 402
605A 00y, Code de l'option Arrét rapide
6063 00y, Valeur interne instantanée de position
6065 00y, Fenétre d'erreur suivante
6066 00y, Temporisation d'erreur suivante
6069 00y, Valeur instantanée du capteur de vitesse
606C 00, Valeur instantanée de vitesse
6072 ﬂﬂ” Couple max
6076 00y, Couple assigné du moteur (
6077 00y, Valeur instantanée de couple /\< h ('\
607B XX, Limite de plage de position < \
607D XX, Limite de position de logiciel /\ \ >
607E 00, Polarité NN
6080 00y, Régime max. du moteur \ \ >
6085 00, Décélération par/a{rét raﬁug ) \
6086 00y, Type de proﬂ\dekmo&v}m('a\nt
60B0 00, ,Dé\calage/d§ pcgi%n/ ( \ >
60B1 00}, \Qécalagede vitesse )
60B2 00, : |ag§<{e\Qup
60C2 XX, [Délafatiaterpaiation >
60F4 00, /\ /\ V\Qeu#\{st\cantane d'erreur suivante
60FA 00, N | Mesiie de confirdle

il
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Annexe B
(normative)

Mise en correspondance avec le profil CIP Motion™

Présentation générale

La présente annexe décrit la mise en correspondance des attributs du profil d'entrainement
CIP Motion avec l'interface générique d'entrainement électrique de puissance (PDS).

Les tefmes et définitions du profil d'entrainement CIP Motion sont mis|\en co esporLdance
avec lgs termes de la CEI 61800-7, comme cela est spécifié dans le lead B\
Tableau B.1 — Termes spécifiques am

Tefme de la CEI 61800-7 Terme CIP Motion / \y Référance
Données E/S Données cycliques 2 WE‘@&GN\W
Commande Commande d'axe / NEEJ\MBO\}J-ZM
Point de|consigne Données de commanﬂe\\)/ /\<oir\&él 6MO-7-202
Etat Etat de Yaxa(+ coiaitions) (< [(Vgir CEV61800-7-202
Valeur ifistantanée Données welled\ "\ \ “\| Voir/CEI 61800-7-202
@ Synchlonisé ou non synchronisé. /
B.2 |Mise en correspo 9 chitecture générale
B.2.1 Struct@y utomatisation
Le profil du dispo¥itif ; st upe extension des services et du protocole C|P, qui
fournit|une interfage ¢ » iveall d'application avec une grande variété de dispositifs
de compmande de Ve s a I'automatisation industrielle.
Une copnnexion E/ bidirectionnelle cyclique unique entre un contréleur et le
dispositi ermet de réguler le comportement d'un entrainement a conformité
CIP Metio es données de connexion est souple tant du point de vue fle son
format|que dé on contenu, qui est déterminé par les seules informations internes a I'en-téte
de paquet. sa-structure des données de connexion E/S CIP Motion est composée d’un canal
de doT]nées cycliques de priorité élevée, un canal de données d'événement de priorité
moyenpe.vet une voie de service de priorité faible (voir Figure B.1). Le diagnostic

d'entrainement, les opérations de mise en service et la configuration de paramétres sont tous
gérés par la voie de service, les événements d'enregistrement et de retour a la position de
référence sont gérés par le canal d'événements, et les données critiques en temps réel, telles
que les données de commande et les données réelles, sont échangées entre le dispositif
d'entrainement et le contrdleur via le canal de données cycliques.
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= CIP Motion I/O connection
O
ope) OINT)
5 ° Cyclic data channel 20
2o y >
c X Cl'S)
o < ©
o _ c .0
c O Event data channel o'
Q€ 5 <
-5 O 2 c
O iel
= : =
o S Service data channel =9
O = ~ 174
=
~ (@R
IEC\_2133XQ7
Uégende
AN
Anglais \ﬁb&ai\s\ >
CIP Motion I/0O connection Connexio?/E/S CIP\i\@hm\‘ \
ClIP Motion controller (Motion Control Axis Contrd ew otien jetMe commande de
opject) moué#g /\
Qyclic data channel < (éne\l} d{donn%es\w-&liq)be{
Ejvent data channel X \C\@\a\deécwnée\s\d;éyénement
Slervice data channel ( ) Caré\ci}\don}%;s de service
GIP Motion device (MotioWis object) \ D&{osiﬁY\CMotion (objet Axe de mouvement)
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La str
prése
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Wdu PDS logique

on est
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Unconnected Msg
Manager Object

[
[

Motion Axis Object

Identity Time SynC Communications FE
: : Device Control FE
ObJeCt ObJeCt Basic Drive FE

Communications FE Time Sync FE

AN
Other |nterfaC?FE_\(\G>Kh‘&®\->

ogicalPDS /(XK)/ (\\N>

\J IEC 134/07
Uégende (\

Angiéis \\f—\\ > Frangais

Inté?fgce PDS générique

v

—

Qeneric PDS interfacF\ ~

Unconnected Msg M%na}@(ﬁ\g}e{:t \ Objet Gestionnaire de messages sans connexion
Identity Obje< > 2 < N\ | Objet Identité

Gommunications F<E/\ FE Communications

Tjme Sync Obf(e/cx > Objet Synchronisation temporelle
Tjme Syry/ﬁ{ FE Synchronisation temporelle
Motion A>~'\s Obj\ebx \ \/ Objet Axe de mouvement
Coé@uﬁs%&{)n&ﬁ{ \ FE Communications
Devicewﬁ‘FE\ FE Commande de dispositif

Blasic Drive FE\/ FE Dispositif d'entrainement de base
dther’Interface FE (optional) FE autre interface (facultatif)

Logical PDS PDS logique

Figure B.2 — Structure d'objet du PDS logique

Le gestionnaire de messages sans connexion (Unconnected Message Manager) est chargé
d'acheminer toutes les demandes de service CIP non connectées vers I'objet visé dans le
PDS. Ces services CIP communs incluent, sans toutefois s'y limiter, les services
Get_Attribute, Réinitialisation (Reset) et Forward_Open.

L'objet Identité contient toutes les informations pertinentes concernant le dispositif
d'entrainement physique, y compris I'ID de dispositif, I'ID de produit et la révision de
micrologiciel.

L'objet Synchronisation temporelle (voir CEI 61158-5-2 et CEI 61158-6-2) comprend la
fonctionnalité de synchronisation temporelle du dispositif d'entrainement qui permet une
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synchronisation précise de I'horloge locale du dispositif d'entrainement avec une horloge de
systéme réparti. Le protocole de communication prend en charge différents niveaux de
précision de synchronisation temporelle selon I'application. Ceci inclut le cas ou le dispositif
d'entrainement ne comporte aucune capacité de synchronisation temporelle.

L'Objet Axe de mouvement inclut le comportement des éléments fonctionnels
Communications, Commande de dispositif et Dispositif d'entrainement de base. Une instance
d'Objet Axe de mouvement unique est créée pour chaque axe physique associé a un nceud
de réseau d'entrainement donné et une seule connexion E/S CIP Motion est créée pour
chaque nceud d'entrainement. Cela signifie que la connexion E/S CIP Motion doit comporter
un bloc de données pour chaque instance d'axe dans un entrainement multi-axe.

L'élément fonctionnel Autre interface peut étre tout protocole d; a n CIP

outil technique spécifique au dispositif d'entrainement. Une be est
facultative et ne reléve pas du domaine d'application de la présente \800-7.
B.2.3 Cas d'application du PDS

B.2.3.1 Généralités

Avec l¢ profil d'entrainement CIP Motion, les acteurs jon qui exécutgnt des
taches| techniques (configuration et diagnostic) S dmmande (donnges de
commagnde en temps réel, de consigng iJisent la méme conhexion
E/S CIP Motion. Alors que la conneXi g ' ie” nature cyclique, le$ deux
canau S i z S onnexion ont des niveaux de
prioritg différents.

B.2.3.2 Cas d'applicati

Les taghes de mise e i i i iggnostic et maintenance associées fau cas
d'application Techniquie IS8 S g voie de service de la connexion E[S CIP

Motion| Il s'agit dAun:canal priorit¢ moindre dans lequel I'échange des
demandes et i S'effectue entre le contréleur et le digpositif
d'entrainement viseg, joritéimoindre implique que le dispositif d'entrainement n'gst pas
tenu d¢ traiter la de S al cours d'une période d'actualisation cyclique.

L'Obje de ™M end en charge de nombreux services CIP qui permettgnt aux
acteurs icati chnique de lire et d'écrire des parameétres d'objets et d'initier
des opé atls deXh |se en service. Le profil d'entrainement CIP Motion définit ces sé¢rvices
CIP de erendéta| P fournit egalement la sémantique de tous les paramétres (atfributs)

que co

B.2.3.3 Cas d'application: Fonctions de commande

L'échange des données en temps réel critiques associé au cas d'application de fonctions de
commande est traité par le canal cyclique de priorité élevé de la connexion E/S CIP Motion.
Une priorité plus élevée implique que le dispositif d'entrainement et le contréleur sont tenus
de traiter les données cycliques du canal au cours d'une période d'actualisation cyclique. Un
défaut de traitement pourrait en définitive conduire a un défaut de connexion.

L'état d'un axe d'entrainement est commandé par l'intermédiaire des bits de I'élément de
données Axis Control et contrélé par l'intermédiaire des bits de I'élément de données Axis
State, ces deux éléments de données étant des éléments standardisés du canal de données
cycliques. Une ou plusieurs valeurs de Commande et de Position peuvent étre incluses dans
le canal de données cycliques associé afin de commander et contréler le mouvement de I'axe.
Les valeurs de Commande et de Position spécifiques transmises sont déterminées par les
parametres Command Data Set et Actual Data Set transmis comme partie intégrante de I'en-
téte de connexion des données cycliques. Ceci permet de modifier le contenu des données
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