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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

FOREWORD

The |nternational Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization for standardization_co
all national electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of IEC_fs\to
interhational co-operation on all questions concerning standardization in the electrical and electronic fi
this pend and in addition to other activities, IEC publishes International Standards, Technical Specifi
Technical Reports, Publicly Available Specifications (PAS) and Guides (hereafter/teferred to
Publ|cation(s)”). Their preparation is entrusted to technical committees; any IEC National Committee in
in tHe subject dealt with may participate in this preparatory work. International;\governmental a
govgrnmental organizations liaising with the IEC also participate in this preparation.”|IEC collaborateg
with [the International Organization for Standardization (ISO) in accordance with conditions detern
agrepment between the two organizations.

mprising
promote
elds. To
cations,
hs “IEC
terested
hd non-
closely
ined by

The formal decisions or agreements of IEC on technical matters express, @s nearly as possible, an intefnational

conslensus of opinion on the relevant subjects since each technical,committee has representation
interpsted IEC National Committees.

IEC [Publications have the form of recommendations for internatiehal use and are accepted by IEC
Compmittees in that sense. While all reasonable efforts are made)to ensure that the technical conten
Publ|cations is accurate, IEC cannot be held responsible fer the way in which they are used or
misipterpretation by any end user.

In ofder to promote international uniformity, IEC National Committees undertake to apply IEC Pub
trandparently to the maximum extent possible in .theif national and regional publications. Any diV
betwleen any IEC Publication and the corresponding‘national or regional publication shall be clearly ind
the Iatter.

IEC |tself does not provide any attestation of\eonformity. Independent certification bodies provide co
sment services and, in some areas,.access to IEC marks of conformity. IEC is not responsible

members of its technical committees and IEC National Committees for any personal injury, property da
othef damage of any nature’whatsoever, whether direct or indirect, or for costs (including legal fqg
expenses arising out of/the™ publication, use of, or reliance upon, this IEC Publication or any of
Publ|cations.

Attention is drawn_tonthe Normative references cited in this publication. Use of the referenced public
indispensable fop'the correct application of this publication.

Attenption is dfawn to the possibility that some of the elements of this IEC Publication may be the s
patept rights=~lEC shall not be held responsible for identifying any or all such patent rights.
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This second edition cancels and replaces the first edition published in 2007. This edition
constitutes a technical revision.

This edition includes the following significant technical changes with respect to the previous
edition:

a) mapping of drive profile type 1 onto additional network technologies;

b) minor updates in the subclauses for profile types 1, 2 and 4, in relation with corresponding

changes in the dedicated IEC 61800-7-20x parts.
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The text of this standard is based on the following documents:

FDIS Report on voting
22G/306/FDIS 22G/321/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.

This publication has been drafted in accordance with the ISO/IEC Directives, Part 2.
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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 specifies profiles for power drive systems (PDS) and their mapping to existing
communication systems by use of a generic interface model.

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 varilty of physical interfaces is available (analogue and digital inputs and outputs| serial
and pprallel interfaces, fieldbuses and networks). Profiles based on specific physical
interfages are already defined for some application areas (e.g. motion control) and some
device| classes (e.g. standard drives, positioner). The implementations ©Of “the assqciated
drivers| and application programmers interfaces are proprietary and vary widely.

IEC 61[800-7 defines a set of common drive control functions, parameters, and state machines
or des¢ription of sequences of operation to be mapped to the drivg profiles.

IEC 61[800-7 provides a way to access functions and data of-a.drive that is independent of the
used drive profile and communication interface. The obj€ctive is a common drive model with
generi¢ functions and objects suitable to be mapped.on) different communication inteffaces.
This makes it possible to provide common implementations of motion control (or Melocity
controlf or drive control applications) in controllers without any specific knowledge of the drive
implementation.

There pre several reasons to define a generic interface:

For a drive device manufacturer

— les$ effort to support system.integrators;
— less effort to describe drive_functions because of common terminology;

— the|selection of drives.dees not depend on availability of specific support.
For a ¢ontrol device({manufacturer

— no |nfluence ¢f-bus technology;
— eagy devjce-integration;

— independent of a drive supplier.

For a system integrator

— less integration effort for devices;
— only one understandable way of modeling;
— independent of bus technology.

Much effort is needed to design a motion control application with several different drives 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.
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Some applications need device exchangeability or integration of new devices in an existing
configuration. They are faced with different incompatible solutions. The efforts to adapt 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.

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®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 6480047-202,
IEC 61/800-7-203 and IEC 61800-7-204.

1 CiA® 402 is a registered trade mark of CAN in Automation e.V. (CiA). This information is given for the
convenience of users of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade
mark holder or any of its products. Compliance to this profile does not require use of the registered trade mark
CiA® 402. Use of the registered trade mark CiA® 402 requires permission of CAN in Automation e.V. (CiA).

2 CIP Motion™ is a trade mark of ODVA, Inc. This information is given for the convenience of users of this
International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or any of its
products. Compliance to this profile does not require use of the trade mark CIP Motion™. Use of the trade mark
CIP Motion™ requires permission of ODVA, Inc.

3 PROFIdrive is a trade name of PROFIBUS & PROFINET 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
PROFIdrive. Use of the trade name PROFIdrive requires permission of PROFIBUS & PROFINET International.

4 SERCOS® is a registered trade mark of SERCOS International e.V. This information is given for the
convenience of users of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade
mark holder or any of its products. Compliance to this profile does not require use of the registered trade mark
SERCOS®. Use of the registered trade mark SERCOS® requires permission of the trade mark holder.
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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 different network technologies (such as
CANopen®5, CC-Link IE® Field Network6, EPA™7 EtherCAT®8, Ethernet PowerlinkTM9,
DeviceNet™ 10, ControlNet™11  EtherNet/IPTM12,  PROFIBUS 13, PROFINET14 and
SERCOS®).

10

11

12

13

14

CANppen® is a registered trade mark of CAN in Automation e.V. (CiA).\This information is given| for the
convienience of users of this International Standard and does not constitui& an endorsement by IEC of the trade
marK holder or any of its products. Compliance to this profile does not’tequire use of the registered trajde mark
CANppen®. Use of the registered trade mark CANopen® requires permission of CAN in Automation e.Y. (CiA).
CANppen® is an acronym for Controller Area Network open and is used to refer to EN 50325-4.

CC-link IE® Field Network is a registered trade mark of Mitsubishi Electric Corporation. This information is
given for the convenience of users of this International Standard and does not constitute an endorsement by
IEC jof the trade mark holder or any of its products. Compliance to this profile does not require usge of the
regidtered trade mark CC-Link IE® Field Network. Use, of the registered trade mark CC-Link IE® Field [Network
requ|res permission of Mitsubishi Electric Corporation:

EPA[" is a trade mark of SUPCON Group Co. LtdwThis information is given for the convenience of uselfs of this
Interpational Standard and does not constitute/an endorsement by IEC of the trade mark holder or apy of its
prodpcts. Compliance to this profile does not*require use of the trade mark EPA™. Use of the trafle mark
EPA™ requires permission of the trade mark holder.

EthefCAT® is a registered trade mark of Beckhoff, Verl. This information is given for the convenience pf users
of th|s International Standard and_does’ not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder ¢r any of
its pfoducts. Compliance to this(profile does not require use of the registered trade mark EtherCAT® Use of
the registered trade mark EtherCAT® requires permission of the trade mark holder.

Ethefnet Powerlink™ is a~irade mark of Bernecker & Rainer Industrieelektronik Ges.m.b.H., control pf trade
marH use is given to the-non-profit organization EPSG. This information is given for the convenience of jusers of
this |nternational Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder dr any of
its products. Compliance to this profile does not require use of the trade mark Ethernet Powerlink™. Uge of the
tradg mark Ethernet'Powerlink™ requires permission of the trade mark holder.

DevipeNet™ “is—a trade mark of ODVA, Inc. This information is given for the convenience of userg of this
Interhational\Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or apy of its
prodpcts. €ompliance to this profile does not require use of the trade mark DeviceNet™. Use of the trade mark
DevifeNet™ requires permission of ODVA, Inc.

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

EtherNet/IP™ is a trade mark of ODVA, Inc. This information is given for the convenience of users of this
International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or any of its
products. Compliance to this profile does not require use of the trade mark EtherNet/IP™. Use of the trade
mark EtherNet/IP™ requires permission of ODVA, Inc.

PROFIBUS is a trade name of PROFIBUS & PROFINET 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 & PROFINET International.

PROFINET is a trade name of PROFIBUS & PROFINET 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 & PROFINET International.
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IEC/TR 62390
Device profile guideline

IEC 61800 series
Adjustable speed electrical power drive
systems

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

IEC 61800-7-1 — Interface definition

Generic PDS interface specification

Annex A
Mapping of
Profile type 1

(CiA 402)

Annex B
Mapping of
Profile type 2
(CIP Motion)

Annex C
Mapping of
Profile type 3
(PROFIdrive)

Annex D
Mappingof
Profile type 4
(SERCOS)

EC 61800-7-200 — Profile specifications

IEC 61800-7-201

Profile type 1
(CiA 402)

IEC 61800-7-202

Profile type 2
(CIP Motion)

IEC 61800-7-203

Profile typg 3
(PROFIdfive)

IEC 61800-7-204

Profile type 4
(SERCOS)

EC 61800-7-300 — Mapping of profiles to network technologies

IEC 61800-7-301

Mapping of profile
ype 1 to:

p  CANopen
CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET
Powerlink

IEC 61800-7-302

Mapping of profile
type 2 to:

e DeviceNet

e ControlNet

e EtherNet/IP

IEC 61800-7-303

Mapping of profile
type 3 to:

e PROFIBUS

e PROFINET

IEC 61800-7-304

Mapping of profilg

type 4 to:

e SERCOSI+II
e SERCOS I

o EtherCAT

Figure 1 — Structure of IEC 61800-7

IEC
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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

This p; 2 5 88 ower—drive—sys S
and the application control program in a controller. The generic PDS interface is not g
to any| particular communication network technology. Annexes of this part of~IEC

specify the mapping of the different drive profiles types onto the generic PDS interface.

The fupctions specified in this part of IEC 61800 are not intended to ensure functional
This requires additional measures according to the relevant standards, agreements and

2 Ngrmative references

The following documents, in whole or in part, are normatively\referenced in this docums
are indispensable for its application. For dated references, only the edition cited applif
undated references, the Ilatest edition of the réferenced document (includin
amendments) applies.

IEC 61|158-5-2, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — P
Application layer service definition — Type 2 elements

IEC 61(158-5-3, Industrial communication’ networks — Fieldbus specifications — P3
Application layer service definition — Type 3 elements

IEC 61(158-5-10, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Pa
Application layer service definition — Type 10 elements

(PDS)
pecific
61800

safety.
laws.

nt and
ps. For

g any

art 5-2:

art 5-3:

t 5-10:

IEC 61[158-6-2, Industrial® communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-2:

Application layer protocol specification — Type 2 elements

IEC 61[158-6-3,~Industrial communication networks — Fieldbus specifications — P
Application layer protocol specification — Type 3 elements

art 6-3:

IEC 61|158<6-10, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Pa

t 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 61800-7-201, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-201: Generic

interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 1 specification

IEC 61800-7-202:2015, Adjustable speed electrical power drive systems — Part
Generic interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 2 specificati

7-202:
on

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

interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 3 specification
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IEC 61800-7-204:2015, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-204:
Generic interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 4 specification

IEC 61800-7-304, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-304: Generic
interface and use of profiles for power drive systems — Mapping of profile type 4 to network
technologies

IEC TR 62390:2005, Common automation device — Profile guideline

EN 50325-4, Industrial communications subsystem based on ISO 11898 (CAN) for controller-

device interfaces — Part 4: CANopen

3 Terms, definitions and abbreviated terms

For thg purposes of this document, the following terms, definitions and abbrgyviations apply.
3.1 SBystem definitions

3.1.1

power|drive system

PDS

combination of a motor and the Complete Drive Module (CDM)

Note 1 tp entry: The complete drive module may include converterycontrol and self-protection functions @and also
some ayxiliaries (for example ventilation). The PDS does not ineclude the equipment driven by the motor.

Note 2 tp entry: A logical power drive system consists of the ' PDS and an interface (e.g. communication petwork,
fieldbus|or software interface) and is accessed by an applieation control program over the generic PDS intgrface as
describgd in Figure 3 to Figure 5.

Note 3 fo entry: This definition is adapted from(specifications in IEC 61800-1, IEC 61800-2, IEC 61800-3 and
IEC 618p0-4.

Note 4 tp entry: The English abbreviation PDS is also used in French.

3.2 General definitions

3.21

algorifhm

complgtely determined finite sequence of operations by which the values of the outplit data
can be| calculated from the values of the input data

[SOURCE: IEE/60050-351:2013, 351-42-27, modified — The words "instructiong" and
"variables"(are replaced by the words "operations" and "data" and the notes to enjry are
deletetli.]

3.2.2

application

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

Note 1 to entry: An application may be distributed among resources, and may communicate with other

applicati

ons.

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.2, modified — The term “application program” has been
replaced.]

3.2.3

attribute
property or characteristic of an entity
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[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.3]

3.24

axis

logical element inside an automation system (e.g. a motion control system) that represents
some form of movement

Note 1 to entry: Axes can be rotary or linear, physical or virtual, controlled or simply observed.

3.2.5
class
description of a set of objects that share the same attributes, operations, methods,
relationships, and semantics

[SOURCE: ISO/IEC 19501:2005, 0000_121, modified — The second sentence is‘omitted.]

3.2.6
contrjl
purposeful action on or in a process to meet specified objectives

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-42-19, modified — The notes’to entry are omitted|]

3.2.7
contrdl device
physical unit that contains — in a module/subassembly of device — an application program to
control the PDS

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

[SOURCE: IEC 62390:2005, 3.1.6]

3.2.9
device
field d¢vice
<functipn blocks> networked independent physical entity of an industrial automation $ystem
capable of performing.specified functions in a particular context and delimited by its intgrfaces

[SOURCE: IEG61499-1:2012, 3.29, modified — The note to entry is omitted, “networkgd” and
“of an |ndustrial"automation system” are added.]

3.2.10
device

field device

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

[SOURCE: ISO 15745-1:2003, 3.11]

3.2.11

device profile

representation of a device in terms of its parameters, parameter assemblies and behaviour
according to a device model that describes the data and behaviour of the device as viewed
through a network, independent from any network technology

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.9, modified — The notes to entry are omitted.]
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feedback variable
variable quantity, which represents the controlled variable and is returned to the comparing
element

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-48-03, modified — The figure is omitted.]

3.2.13

functional element
entity of software or software combined with hardware, capable of accomplishing a specified
function of a device

Note 1t

Note 2 t

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.12]

3.2.14

input data

data tr

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.14]

3.2.15
interf
share

characteristics, or other characteristics as appropriate

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-42-25, modified — The words "functional unif

replac

3.2.16
logica
model

interfa

3.2.17
model

mathematical or physical representation of a system or a process, based with su

precisi
[SOUR

3.2.18

b entry: A functional element has an interface, associations to other functional elements and funct

b entry: A functional element can be made out of function block(s), object(s) or parameter list(s).

hnsferred from an external source into a device, resource or functional element

ce
boundary between two entities defined by functional characteristics,

d by "entities" and the notes to entty are omitted.]

power drive system
which includes PDS and)communication network accessible through the gener
Ce

bn upon_khown laws, identification or specified suppositions

CE: IEC 60050-351:2013, 351-42-26]

ons.

signal

s" are

c PDS

fficient

operating mode
characterization of the way and the extent to which the human operator intervenes in the

control

equipment

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-55-01, modified — The figure is omitted.]

3.2.19

output data
data originating in a device, resource or functional element and transferred from them to
external systems

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.21]
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3.2.20

parameter

data element that represents device information that can be read from or written to a device,
for example through the network or a local HMI

Note 1 to entry: A parameter is typically characterized by a parameter name, data type and access direction.

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.22, modified — The note 1 to entry is omitted.]

3.2.21
profile
representation of a PDS interface in terms of its parameters, parameter assemblies and
behavipr according to a communication profile and a device profile

Note 1 tp entry: Used in this part of IEC 61800 as a synonym for the specifications referenced in theannekes.

3.2.22

reference variable
input viariable to a comparing element in a controlling system which sets_the desired value of
the controlled variable and is deducted from the command variable

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-48-02, modified — The figure'is omitted.]

3.2.23

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

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.25]

3.2.24
use cdse
class dpecification of a sequence of“actions, including variants, that a system (or other|entity)
can perform, interacting with actors-of the system

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.26]

3.2.25
variabje
softwafe entity that'may take different values, one at a time

Note 1 tp entpy:\ The values of a variable as well as of a parameter are usually restricted to a certain data fype.

[SOURCEYIEC TR 62390:2005, 3.1.27, modified — Note 1 to entry is added.]

3.3  Specific definitions
3.3.1 Common definitions
NOTE The following terms and definitions are mapped by the different profiles to their specific terms.

3.3.1.1
actual value
value of a variable quantity at a given instant

Note 1 to entry: Actual value is used in this document as input data of the application control program to monitor
variables of the PDS (e.g. feedback variables).

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-41-02, modified — A note to entry is added.]
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application mode
type of application that can be requested from a PDS

Note 1 to entry: The different application modes reflect the control loop for torque control, velocity

position

3.3.1.3

control or other applications such as homing.

commands
set of commands from the application control program to the PDS to control the behavior of

control,

the PDS or functional elements of the PDS

Note 1t entry. Ime penavior 1s refiected DYy stales O operating modes.

Note 2 tp entry: The different commands may be represented by one bit each.

3.3.1.4

1/0 data

input data and output data that would typically need to be updated on_a“fegular basi
periodic change of state)

EXAMPLE Commands, set-points, status and actual values

3.3.1.

set-pojint

value gr variable used as output data of the application control program to control the P
3.3.1.6

status

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

Note 1 tp entry: The different status information\may be coded with one bit each.

3.3.2 Definitions for Annex A

3.3.2.1

CANopen

applicgtion layer protocolkas defined in EN 50325-4

3.3.2.2

object|dictionary;

list of abjects with unique 16-bit index and 8-bit sub-index as defined in EN 50325-4

3.3.2.3

s (e.g.

DS

r mode

procegs data object

communication object with real-time capability

3.3.3

Definitions for Annex B

The terms and definitions given in IEC 61158-5-2 and IEC 61158-6-2 as well as the following
also apply for Annex B.
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3.3.3.1
CIP Motion™ 15
extensions to the CIP services and protocol to support motion control over CIP networks

3.3.3.2

CIP Motion™controller

CIP compliant controller containing a Motion Control Axis Object that can interface to a CIP
Motion device via a CIP Motion I/O Connection

Note 1 to entry: A description of the Motion Control Axis Object is beyond the scope of IEC 61800-7.

3.3.3.3

CIP Métion™ device
CIP cdmpliant device containing one or more Motion Device Axis Object instance’s, that can
commuynicate to a CIP Motion controller via a CIP Motion 1/O Connection

EXAMPLE: A CIP Motion drive is a particular case of a CIP Motion device.

3.3.3.
CIP M‘fition“"I 1/0 Connection
CIP Mo¢tion™ Connection

periodic bi-directional, class 1, CIP connection between a controller and a drive that is defined
as parf of the CIP Motion specification

3.3.3.§
CIP Sync™15
extensjons to the CIP services and protocok\to encapsulate IEC 61588:2009 time
synchrpnization functionality over a CIP Network

Note 1 tp entry: See Time Sync Object in IEC 61158-5*2'and IEC 61158-6-2.

3.3.3.6
cyclic|data
high priority real-time data that is transferred by a CIP Motion Connection on a periodic [basis

Note 1 tp entry: This data would be{considered 1/O data as defined in IEC 61800-7.

3.3.3.7
event fata
medium priority real-time data that is transferred by a CIP Motion Connection only pfter a
specified event oceurs

Note 1 tp entry; “Registration and marker input transitions are typical drive events.

3.3.3.8
motion
any aspect of the dynamics of an axis

Note 1 to entry: In the context of this part of IEC 61800-7, it is not limited to servo drives but encompasses all
forms of drive based motor control.

3.3.3.9

Motion Device Axis Object

object that defines the attributes, services, and behavior of a motion device based axis
according to the CIP Motion specification

15 CIP Motion™ and CIP Sync™ are trademarks of ODVA, Inc. This information is given for the convenience of
users of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or
any of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade marks CIP Motion™ or CIP
Sync™. Use of the trade marks CIP Motion™ or CIP Sync™ requires permission of ODVA, Inc.
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Note 1 to entry: This object includes Communications, Device control, and Basic drive FE elements as defined in
IEC 61800-7

3.3.3.10

service data

lower priority real-time data associated with a service message from the controller that is
transferred by a CIP Motion Connection on a periodic basis

Note 1 to entry: Service data includes service request messages to access Motion Device Axis Object attributes
or perform various drive diagnostics.

3.3.3.11

synchronized
conditipn where the local clock value on the drive is locked onto the master clogk|of the
distribdted System Time

Note 1 tp entry: When synchronized, the drive and controller devices may utilise time stamps associated with CIP
Motion Gonnection data.

3.3.3.12
System Time
absolufe time value as defined in the CIP Sync specification in thé)context of a distfibuted
time system where all devices have a local clock that is synchrohized with a common master
clock

Note 1 tp entry: In the context of CIP Motion, System Time is a 64-bitinteger value in units of nanoseconds with a
value of|0 corresponding to the date 1970-01-01.

3.3.3.13
time sfamp
Systemp Time stamp value associated with the-CIP Motion Connection data that convgys the
absolute time when the associated data was eaptured, or that can also be used to determine
when the associated data shall be applied

Note 1 tp entry: CIP time stamps are always)in the context of a distributed time system where all nodes on the
CIP confrol network have clocks that are synchronized with a master clock source using CIP Sync.

3.3.4 Definitions for Annex .C

3.3.4.1
Application Class
configyration of a Drive Object with a set of functional objects and supported by standard
telegrams

3.3.4.2
Contrgller
controlling device which is associated with one or more drives (axes) a host for the jpverall
automation

3.3.4.3
Drive Object
functional element of a Drive Unit

3.3.4.4
Drive Unit
logical device which comprises all functional elements related to one central processing unit

3.3.4.5
host
device that covers the automation functionality of an automation device
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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 an application mode

3.3.4.8
Supervisor
engineering device which manages provisions of configuration data (parameter sets) and

collectionsof diagnosis-data from P-Devices and/or controllers

3.3.5 Definitions for Annex D

3.3.5.1
acknowledge telegram
AT
telegram, in which each slave inserts its data

Note 1 tp entry: The English abbreviation AT is also used in French.

3.3.5.2
communication cycle
accumbplation of all telegrams between two master synchronization telegrams

3.3.5.3
contrgl unit
controll device

3.3.5.
contrgl word

two adfacent bytes inside the mastér-data telegram containing commands for the addressed
drive

3.3.5.5
cycle fime
time span between two'consecutive cyclically recurring events

3.3.5.6
cyclic|data
part of the smessage which does not change its meaning during cyclic operation |of the
interfage

3.3.5.7

data exchange

demand dependent, non-cyclic transmission of information after request was sent by the
master (service channel)

3.3.5.8
feed forward
command value used to compensate the lag in the control loop

3.3.5.9

identification number

IDN

designation of operating data under which a data block is preserved with its attribute, name,
unit, minimum and maximum input values, and the data


https://iecnorm.com/api/?name=32e74bfde01f0d6502659b9973adca6d

IEC 61

Note 1t

800-7-1:2015 © IEC 2015 - 23 -

o entry:  The English abbreviation IDN is also used in French.

3.3.5.10

maste

r

node, which assigns the other nodes the right to transmit

3.3.51
maste
MDT

1
r data telegram

telegram, in which the master inserts its data

Note 1 to entry:  The English abbreviation MDT is also used in French.
3.3.5.1I|2

operating cycle

period |of the control loop within the drive or the control unit
3.3.5.13

protodol

convertion about the data formats, time sequences, and error correction’ in the data exd

of communication systems

3.3.5.14

slave

node, Wwhich is assigned the right to transmit by the master.

3.3.5.15

status|word

two adjacent bytes inside the drive telegram containing status information
3.3.5.16

telegram

message

datase

3.3.5.17

topolojgy

physical network architecture with respect to the connection between the stations
commuynication system

3.4 Abbreviated terms

3.4.1 Common abbreviations

CDM complete drive module

DCS distributed control system

ERP enterprise resource planning

FE functional element

HMI human machine interface

/O input/output

ID identifier

MES manufacturing execution system

NC numerical control system with a numeric control command set
PDS power drive system

PLC programmable logic controller without a motion control command set

hange

of the
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SCADA

URL

3.4.2
CiA
FSA
NMT
PDO

3.4.3
Attr ID
Cip™

3.4.4
AC x
DO

DU
1&M
P-Devi
PROFI
STW
ZSW

3.4.5
AT
C1D
C2D
C3D
CcP
IDN
MDT
SERC
SVC

3.5
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supervisory control and data acquisition

universal resource locator

Abbreviations for Annex A

CAN in Automation
finite state automaton
network management
process data object

Abbreviations for Annex B

ce

drive

DS

attribute identifier

Common Industrial Protocol (see IEC 61158 Type 2, IEC 614%84-

IEC 61784-2 Communication Profile Family 2)

Abbreviations for Annex C

Application Class x, where x is the number of the AC
Drive Object

Drive Unit

identification and maintenance functions

Peripheral Device

PROcess Fleldbus for drives

control word

status word

Abbreviations for Annex D

acknowledge telegram
class 1 diagnostic
class 2 diagnostic

class 3 diagnostic

communication phase (CPO ... to CP6 — communication phases 0 ...

identification number

master.data telegram

SErial Real time COmmunication System
service channel

Cofnventions

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

4 General architecture

4.1

Generic PDS interface

and

This part of IEC 61800-7 specifies a generic interface between power drive systems (PDS)
and the application control program in a controller. The generic PDS interface is not specific
to any particular communication network technologies. The generic PDS interface supports
only single axis control. Any functions for coordination of multiple axis are outside the scope
of this part of IEC 61800-7. This might be a part of the logical controller.
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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

NOTE

The PI
shown

The lo
control
PDS
applice
shows
possib

NOTE 1
IEC 618

NOTE 2
velocity
commor

Basic Drive Module (BDM)
control, converter and protection

Feeding section, field supply
auxiliaries, others

Motor and sensors

Driven equipment

IEC

n this part of IEC 61800-7, the drive device corresponds te the Complete Drive Module (CDM).

Figure 2 — Definition of power drive system

DS includes the drive device (or complete drive module) and the motor and sens
in Figure 2.

gical PDS is controlled by one~or more logical controllers. The functions of the
ler are performed by the application control program. The functionality of the
may be differentiated. by position-control, velocity-control and torque-
tions. Figure 3 shows(a,*subset of possible structures for position-control, F
a subset of possible structures for velocity-control and Figure 5 shows a sul
e structures for torgue-control applications.

Possible velogity~control types are listed in IEC 61800-4:2002, Annex B, and not covered by thi
DO-7.

“Velocity” js used throughout this part of IEC 61800 to mean speed (e.g. movement of a motor) a
(e.g. movement of mechanical equipment). However “speed” is retained in the title to be consis
usage.

ors as

logical
logical
control
gure 4
pset of

5 part of

well as
ent with
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Logical structure: Structure a in the scope Structure b Structure ¢
‘position control’ of IEC 61800-7-1 for future consideration  for future consideration
A A
S [/]
=2 g Application Application
29 @ control control
> e o
S S 3 9 program program
= L
i . S
Generic PDS interface S Generic PDS interface @ | |Generic PDS interface 8 Generic PDS interface
o | ° S
NOTE 3 5 2
5 E| & : :
NOTE2 £ © 2 5 S
o (] x ]
(7] | o (&) c
g W = o
Position © -
v NOTE 3 cgnfrol
S " )
= = \ ¢
3} e} ’
NOTE 2|9 2 /\
© o E <\>/
2 R = ) Velocity
g 3 Velocity h% control
= 9 ol _| O
2 > ® contro v NOTE 3
) = Lo @)
[a] S % “w
) S =)
2 o \ ¢
£ S\ NOTE 2 x
° g (@) o
a = Q | =
3 =] N ®
o \) Torque Qo Torque
= \ Q control 2 control
© v SN ]
2 D o
2 Q >
| \(\Q a
NOTE 1$\ NOTE 1 NOTE 1
IEC
.\Q)
NOTE 1| In general, the PDS model includes the'miotor.
xO
NOTE 2| Between the control device and\the drive device is a network or fieldbus to transmit the data valyes such
as positjon, velocity and torque. \\()
NOTE 3| Mapping or adaptation as ded for specific network or fieldbus technology.

Figure 3 - Exa®§ of system structures for position-control applications
Structyre a in Fi @»3 shows a position-control application where all three control logps are
implemented i the drive device. In structure b, the velocity- and torque-control loqps are
inside fthe dr evice and the position-control loop is in the control device. In strugture c,
only thle t e-control is inside the drive device and the other control loops of the complete
logical|P re implemented inside the control device. In all three examples, the gener|c PDS
interfacelis_identical
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Logical structure

h - ) Structure d in the scope Structure e Structure f
velocity control of IEC 61800-7-1 for future consideration  for future consideration
-5 g 1 I — I
3 ° S Application Application
ot 3 control control
-8 ° program program
NOTE 4 ‘g’ NOTE 4 g ~ NOTE4 NOTE 4
Generic PDS interface| ~ © | |Generic PDS interface > | [ceneric PDS interface Generic PDS interface
v NOTE 3 o
c w e —
G 3 |5 o
NOTE2 & g <) =
pr O &
$ | F : &
£ 4 Velocity o N
q e | =l el I N
o .
e ° : NOTE 3 2 N_cOntrol
2 2 5 /\/
= > w =1,
e 3 NOTE 2 al 20
g o x Q)
2 > o Q%
[~ = =
[o1 a @ o
© O ——————) ¢
K] 2 Torque C o Torque
o T contr, control
— 4 \
v 5 (\,
by Ol
OTE 1 \Q OTE 1 v DTE 1

5\0‘ IEC

NOTE 1| In general, the PDS model includes the motog.\\s\@

NOTE 2| Between the control device and the drive@/ice is a network or fieldbus to transmit the data va|ues like
velocity |and torque. A‘\

NOTE 3| Mapping or adaptation as needed lf@pecific network or fieldbus technology.

N

NOTE 4| The application control prog@an also include position control.

Figure 4 — Examples gl)system structures for velocity-control applications

N

Structyre d in Figur Qnows a velocity-control application where all the control loops are
implemented in the drive device. In structure e, the velocity-control loop is implemented in the
controlf device a e torque-control in the drive device. Structure f shows an implemeptation
where |all the tionality is implemented in one single device. In fact, in structure f, the
network or fi us is missing. In all three structures of Figure 4, the generic PDS interface is

identichl. C)

¥
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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Logical structure Structure g in the scope Structure h Structure i
‘torque control’ of IEC 61800-7-1 for future consideration for future consideration
[
[ 4 g Aoplicati
-0 T pplication
_g 3 Application 3 control
Q¢E ° control 5 program
| 8 g program “g‘
3 © &
° NOTE 2 =
NOTE 4 % NOTE 4 NOTE 4 <
I°\ a 3. .
~ — Apprcamn
g copivg
5 pgran
o (a4
generic PDS interface , generic PDS interface 'g generic PDS interface gerp{figl’ﬁDS interface
= ~
Note 3 Y ° ‘/\/
) E . )’
& NOTE 2 3 =
= o e 9 NS
8 o 2 Q! 2
0 > z
S 8 3 O a
= 'S o &
$ s Torag®” Torque
] rol control
2 O
5 N4
O
N
\:S‘ Motor
NOTE 1 W~ NOTE 1 . NOTE 1
%
\‘S\ IEC
NOTE 1| In general, the PDS model includes the r@&
ve
NOTE 2| Between the control device and the drive device is a network or fieldbus to transmit the data vglues for
torque. \
NOTE 3| Mapping or adaptation as na@?or specific network or fieldbus technology.
NOTE 4| The application control program can also include position control and velocity control functionality.
Figure 5 — Ex es of system structures for torque-control applications
In Figdre 5, pos ‘implementations of torque-control applications are listed. The {orque-
controll may b e control device as in structure g. In structure h, all the functionality is in
one dgvice he network or fieldbus is missing. It is always possible that the gener|c PDS
interfagce ed for torque-control and the application program includes velocity-contfol and
positiow\ trol functionality. In structure i, this generic interface is inside the “smar{f’ 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

— 29 —

Structure Application In the scope of the document

a Position control Yes
b Position control No, for future consideration
¢ 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 Tarque cantral Yes

Torque control No, for future consideration
i Torque control No, for future consideration

4.2 Typical structure of automation systems

The npodelling of a device

IEC TR
Figure

is done according to

IEC device. “profile guideling
62390). An automation system including PDS typically has“the structure defined in
6.

Manufacturing Execution System (MES) — Enterprise:Execution System (ERP)

L A

A

Visualization HMI, SCADA," DCS|¢ »
—| f— . ] communication systemcg. .Eihﬂ'et) [ N |
v
| Router Control device engineering
e < tool/HMI
.
NOTE 3 NOTE 1
Communication system’(e.g. fieldbus) NOTE 2
Peer to peer device:
communicatiol 1/0 data Device parameters
@ (e.g. periodic) (e.g. episodic)
Y v v v @
———
Field dévice PDS
A
I y
| Process (e.g. driven equipment)
IEC

NOTE 1

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

(see

The engineering tool can be one tool connected to one of the different communication networks or three

NOTE 2 Communication systems can be redundant as required; this has no influence to the generic PDS
interface.

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

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.

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).
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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
specific fieldbus technology and is not covered by the generic PDS interface.

4) Device parameters (local or other interface)

The local access and interface of an engineering tool or HMI to the PDS is not covered in

this

NOT
whi
of P

5) Interface to the process
The interface to the process — the driven equipment — is not cevered by this
IEQ 61800-7.
4.3 Structure of the logical PDS
A logicial PDS is composed of different functional elements (FE) according to Figure 7.
Each HE has parameters and algorithms or functions to'describe the behavior.

part of [IEC 61800-7.

'E  HMI or engineering tools can use the generic PDS interface or the fieldbus communication
h support the PDS interface. However, HMI sharing of the fieldbus could result in changes toe perf
DS data, this could be notified to the application.

The pTameters are used to define

e au
e sta
® 0N
o the

of the

The re

Param
of the

igue name and identifier,
e of operation,
or several inputs and output variables, and

behavior on algorithms and/er functions

FE.
ation of the different states is described in a state-chart diagram.

bters may belstructured in additional parameter lists depending on the operating
-E or the-application mode of the PDS.

services
brmance

part of

mode
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PDS

1 *
Functional element
Name:
Type:
State:
Algorithm():

I

1.*

Parameter list Parameter
Name:

*
& Type:
Class:
Value:

2

IEC

Figure 7 — Structure of the PDS with functional elements
For a lpgical PDS, the following FEs are recognized (see Figure 8):
Devicg identification FE

The Device identification FE contains the parameters needed to identify the physical
device(s). Possible devices are drive device and control device according to Clause 1.

The De¢vice identification FE‘is defined in 5.1.
Device control FE
The Degvice contfel-FE includes the state machine for the control of the drive device.

The Dg¢vice control FE is defined in 5.2.

Communication FE

The Communication FE of the logical PDS is composed of the communication specific
parameters of the network between the control device and the drive device. It includes the
communication state machine of the connected devices.

NOTE 1 Most of these parameters and states of the Communication FE are network or fieldbus specific.

NOTE 2 One profile can use different Communication FEs.

The generic Communication FE is defined in 5.3.
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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.
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 exgmple the connections to a separated encoder device, brake control, limit switgh etc.
These ffunctions are not further specified in this part of IEC 61800-7.

Other jnterface FE

The pdssibility 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 61/800-7.

n I
Device Device control FE J
identification
FE Communication FE
Other interface FE Local or on network

|
Optional Basic drive FE ‘
application (position-, velocity-, i
e) FE torque-control) : [
(suggested
functions) ]t @
togical PDS

IEC

Figure 8 — Functional elements (FE) in the logical PDS

The detailed characteristics of the parameters in the different FE's in the PDS should be
described according to IEC TR 62390:2005, Annex B.

Data flow and timing

Commands and set-points are outputs from an application program and inputs to a logical
PDS. Status information and actual values are outputs from a logical PDS and inputs to an
application program.
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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
4.4.1 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
relatiof IS Shown in Figure 9.

Use case:
Other access

Engineering
tools .
Logical
power drive system
PDS

Use case:
Engineering

NOTE \

Application
control
program /

Use case: L
L Operatiorﬁtrol

NOTE

IEC

NOTE [This symbol represents an+“actor”. It can be an operator or a device.

Figure 9 — Use case for the generic PDS interface

4.4.2 Use case:Engineering
The usle casesEngineering occurs in different phases of the life cycle of the system:

e commissioning;

e mainienance.
In this use case, different types of operation are needed:

e identification;

e configuration;

e adjustment;

e command;

e give set-point(s);
e monitoring;

e read data logging.
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4.4.3 Use case Operation-control

In the use case Operation-control, the generic PDS interface for I1/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.

The uke case Operation-control may also use the generic PDS interface fat
parameters for monitoring or modification of parameters (see 3.2.20).

The uge case Operation-control can be in different application modes. Depending on th
Basic {Irive FE used inside the PDS and the possible set-point values, the, applicatior]
may be torque control, velocity control, position control or others for example homing.

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

Depenfling on the application mode, different possible! interfaces, parameters ang
machines exist to describe the behavior of the PDSy \Possible set-point values and
values|for all application modes are presented in a schematic way in Figure 10.

Control Logiaghower Drive System Device control FE
device
@_ Communication FE | | Device identification FE |
omman '

Basic drive FE‘s

Set-points:

Position ———» = . f---------
control !

Application i

control
. NOTE
\ Velocity Velocity | Secon
control

[

device

e PDS
mode

preset
of the
rd.

state
actual

program
A 4
(= Torque | ||
{_Torque j— control

Actuat-vatues:

|
Position T 1 -
Velocity 1 Feedback [ S
Torque

Status *

IEC

NOTE Additional relations between the different FE’s can exist in the logical power drive system.

Figure 10 — The generic interface in the use case Operation
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5 Functional elements

5.1 Device identification FE
5.1.1 General

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

Possibje parameters are listed in Table 2.

Table 2 — Parameters in the Device identification FE

Name Meaning
Profile |D Identification of the profile.
Manufacturer ID Identification of the manufacturer or vendor of the device.
Produci ID Identification of the device type and model.
Serial qumber A serial number is a unique production number of the device manufacturer even for devices

with the same hardware, software or firmware version.

Hardwdre revision | The content of this parameter characterizes the‘edition of the hardware only.

Softwale revision The content of this parameter characterizes_the”edition of the software or firmware of the

device.

Tag For each device within a plant, a uniquefabel is necessary for the identification of itg
function. This label is set by the use’but stored in the device.

Locatiop For each device within a plant, a uhique label is necessary for the identification of its
location.

Profile fefined Additional profile specific'parameters.

This table is given for reference purposes. It\S not necessary for all the parameters of this table to be
implemgented. Additional parameters notisted in this table may also be implemented.

The type and size of these-parameters are network dependent.

5.2 Device control FE
5.2.1 General

In the Pevice control FE, the state machine of the PDS is defined.

In this generic PDS interface, only a simple state machine to control the fault handling is
defined. If the PDS is not able to provide the required services, it stays in the faulted state. A
reset command from the controller device or a local interface is required to go to the no fault
state. In the no fault state, the PDS is able to provide the required services.

The PDS may also signal a warning message to signal an error, which does not influence the
services that the PDS is able to provide. These warnings may not require an acknowledge-
ment and may therefore not be part of the state machine.

In a profile, more states may be provided, which means that one state defined in this generic
PDS profile may be represented by several states in a PDS.

This state machine of the Device control FE is related to the other state machines in the other
FEs of the PDS.
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NOTE In the general architecture of the logical PDS system, the controller device can also have state machines.
These state machines are not in the scope of this part of IEC 61800-7.

5.2.2 1/0 data

With the status values listed in Table 3, the PDS signals the actual state of the Device control
FE.

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

NOTE 2 Additional information on the type of fault or warning can be provided in parameters.

To conftrol the state machine in the Device control FE, one message or'‘eommand is usgd (see
Table 4). Additional commands may be defined in the profile.

Table 4 —- Command values for the Devicecontrol FE

Name Meaning

Reset Hault If the fault condition is eliminated, the PDSds requested to change state to no fault.

5.2.3 States

The Degvice control FE may be in the states described in Figure 11 and Figure 12. After the
power jon initialization, the Device control FE goes to the no fault state. If there exists|a fault
conditipn in the drive, a change to thé faulted state shall be executed. A fault reaction may be
performed before transiting to the faulted state.
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Power on
01
[ No fault ]
A
02 03
\ 4
[ Faulted ]

%»O Power-off

IEC
NOTE [The TRANSITION number corresponds to the number next to the arrow in the state-chart diagram.
Figure 11 — Device control FE state~chart diagram
STIATE NAME STATE DESCRIPTION

No fault The PDS is able to provide the required services

Faulte The PDS is not able to providesthe required services and needs a reset

TRANSITION SOURCE TARGET EVENT / ACTION

STATE STATE

01 Power on No fault Automatic transition / Initialization 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 Faulted No fault The reset fault command is issued / Signal new stafe.
This event may be generated by a command from the
control device or from a local interface depending oh the
state of the Communication FE.

04 Any state Power off Power off / Shut down the PDS.

Figure 12 — Device control FE state transition table

IEC
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5.2.4 Parameters

In addition to the 1/O data, the parameters in Table 5 are part of the Device control FE.

Table 5 — Parameters in the Device control FE

Name Meaning
Fault Identification of the fault which caused the faulted state
Warning Identification of the condition which caused the warning status
Profile defined Additional profile specific parameters
NOTE rFreexactcodinganmdrepresentatiomof-thisinformatiomtsprofite—spercific:

5.3 Communication FE
5.3.1 General

The Cpmmunication FE includes all the state machines and parameters for the network or
fieldbuls interface. Multiple instances of the Communication FE‘\@re possible if a |profile
supports different networks or fieldbus interfaces.

The PIDS may be in the limited communication or normal communication state.

Typically in the limited communication state the cofnetction or functions of the network or
fieldbug interface may be available in a read only mode, but the PDS does not jaccept
commgnds and does not execute the set-points“from the control device. In the |limited
commynication state, the commands to the PDS<are accepted only through the local intgrface.

In the|normal communication state, thecPDS is controlled by the control device over the
network or fieldbus.

There |s the possibility that different levels of access exist, which means that local or femote
accesy may be separated forA4/O data, reading of parameters and read/write of parameters.
This mpy be represented by additional sub-states in the profiles.

There may be an addjtiopal state machine in the Communication FE reflecting the statq of the
network or fieldbus connection. This additional state machine is only needed, if a synchfonous
commynication is.fequired by the control application. In this case, the Communication HE may
be in gne of the states synchronized or not synchronized. The profiles may define additional
sub-states farthis state machine.

Synchionized operation means that the control device and the PDS use the same timg base.
This may be achieved for example by a Tocal fimer synchronization 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 the actual state of the
Communication FE.
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Table 6 — Status values for the Communication FE (see Figure 13)

Name Meaning

Normal Set if the PDS accepts commands and set-points over the communication interface
communication

To control the state machine in the Communication FE the following messages or commands
are used (see Table 7). In the profile additional commands may be defined.

Table 7 - Command values for the Communication FE (see Figure 13)

Name Meaning

Stop cdmmunication | The control device requests the PDS to go to limited communication state

Run cojnmunication | The control device requests the PDS to go to the normal communication ‘'state

One optional communication function is the possibility to execute the PDS control oop in
synchrpnous mode with the communication network or fieldbus. If this optional communijication
functiop is used, it is recommended to signal this status (see Table)8) and use the commands
of Table 9.

Table 8 — Status values for the optional Communication FE (see Figure 15)

Name Meaning

Synchrpnized The local time of the PDS runs synchfonous with the network and the control devicg

Tlable 9 — Command values for the;optional Communication FE (see Figure 1§)
Name Meaning
Synchrpnize Synchronization is requested to be switched on

Do not pynchronize | Synchronization is requested to be switched off

5.3.3 States

The Cgmmunication FE may be in the states described in Figure 13 and Figure 14.
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Power on
01
‘ Limited communication ]
A
02 03
\ 4
‘ Normal communication ]

Oi»o Powet-off

NOTE [The TRANSITION number corresponds to the number next to the arrowvin the state-chart diagram.

Figure 13 — Communication FE state-chart diagram

STATE NAME STATE DESCRIPTION

Normal The PDS communicates over the eommunication interface
commjunication

Limiteld The PDS does not communicate over the communication interface
commjunication

TRANSITION SOURCE TARGET EVENT / ACTION
STATE STATE
01 Power on Limited Automatic transition / the network interface is initial|zed

communication

02 Limited Normal The run communication command is set by the conftfol
communication | communication | device or a local command to start communication i
invoked / signal new state

Ty

03 Normal Limited The stop communication command is set by the corjtrol
communication | communication | device or a local command is invoked / signal new gtate

04 Any Power off Power off / shut down the PDS

NOTE| Posgsikle conflicts of run communication and stop communication commands are handled Ry the
profilels.
|

IEC

Figure 14 — Communication FE state transition table

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 ]
A
02 Uo
v
[ Synchronized J

%»O Power-off

NOTE [The TRANSITION number corresponds to the number next to the arrowvin the state-chart diagram.

Figure 15 — Optional Communication FE state-chart diagram

STATE NAME STATE'DESCRIPTION

SyncHronized The local time of the PDS is synchronous with the communication network and {he
control device

Not synchronized The local time of the PDS is hot synchronous with the communication network apd the
control device

TRANSITION SOURCE TARGET EVENT / ACTION

STATE STATE
01 Power on Not Automatic transition / initialization of the FE

synehronized

02 Not Synchronized The command synchronize is requested by the contfol
synchronized device and achieved by the PDS / signal state
03 Synchronized Not The synchronization is lost or the command do not
synchronized synchronize is requested / signal state
04 Al Power off Power off / shut down the PDS

NOTH In mostiimplementations, there are additional states defined and used to implement the
synchfonization®mechanism.

IEC

Ei 16 _ Ontional C ication EE i bl

5.34 Parameters

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

5.4 Basic drive FE
5.4.1 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 imterfaceamdprovidesthestatus vatuesand required—actuat vatues:

In the $tate remote control, the PDS reacts on the commands and the set-point(s)‘provided by
the remote interface and provides the status values and required actual values;

These [state machines of the Basic drive FE may be related to the state machines in th¢ other
FE’s of the PDS.

5.4.2 1/0 data
With the status values listed in Table 10, the PDS signals the actual state of the Basit drive

FE. Additional commands may be defined by the profiles:”These commands may glso be
dependent on the application mode.

Table 10 — Status values of.the Basic drive FE

Name Meaning

Operating The PDS is attempting to_fellow the set-point values

One optional basic drive function.is the possibility to execute the PDS control loop in femote
or locdl control mode. If this optional basic drive function is used, it is recommended to| signal
this status (see Table 11 and Figure 15).

Table/ 1= Optional status values for the Basic drive FE

Name Meaning

Remotg control Set if the PDS accepts commands and set-points over the communication interface

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 profiles.

Power on
01
Not operating ]
02 03
Operating ]

%»O Power off

NOTE [The TRANSITION numbér corresponds to the number next to the arrow in the state-chart diagram.
Figure 17 — Basic drive FE state-chart diagram
STATE NAME STATE DESCRIPTION
Operatjng The PDS reacts on the requested set-points and commands

Not opgrating

The PDS does not deal with the set-point values — but reacts on the commands

TRANBITION SOURCE TARGET EVENT / ACTION
STATE STATE
01 Power on Not operate Automatic transition / initialization 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

IEC

Figure 18 — Basic drive FE state transition table

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

IEC 61800-7-1:2015 © IEC 2015

Local control

A

U2

v

03

Remote control

]

%{) Power-off

NOTE [The TRANSITION number corresponds to the number next to the arrowvin the state-chart diagram.
Figure 19 — Optional Basic drive FE state-chart diagram
STATE NAME STATE'DESCRIPTION
Remole control The PDS accepts commands and’sef*points over the communication interface
Local [control The PDS does not accept setzpoints and accepts only reduced set of commands|over
the communication interface
TRANSITION SOURCE TARGET, EVENT / ACTION
STATE STATE
01 Power on Local centrol Automatic transition / the function is initialized
02 Local control Remote The remote command is set by the control device of a
control local command to permit remote control is invoked
signal the state
03 Remote Local control The local command is set by the control device or aflocal
contro| command to take local control is invoked / signal the
state
04 Al Power off Power off / shut down
NOTE| Possible_conflicts of local and remote commands are handled by the profiles.

Figure 20 — Optional Basic drive FE state transition table

IEC

5.4.4

Parameters

In the Basic drive FE, the parameters “mode command” and “mode status” are defined to

o define the actual application mode used,

e to define the set of I/0O data, and

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

These parameters are profile and application mode dependent.


https://iecnorm.com/api/?name=32e74bfde01f0d6502659b9973adca6d

IEC 61800-7-1:2015 © IEC 2015

5.5 Optional application FE

— 45—

In the PDS, additional functionality may be introduced. This could be for example additional
I/O 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.

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 depending on the™hardwafe and
softwafe functions available on the PDS. Table 14 shows the possible ‘control loops and
extensjons.
Table 14 — Possible generic application modes
Control loop Set-points
Torque control Velocity contraot Position control
(see 6.2) (see 6.3) (see 6.4)
Preset Normally not used See Figure 23 See Figure 26
Contro See Figure 21 See Figure 24 See Figure 27
Contro| with mandatory See Figure 22 See Figure 25 Higher control level such
feedback of the next as multi-axis are nqt in
controlflevel the scope of this p3art of
IEC 61800
In Table 15, the possible set-point values for the reference variables for these generic

applice

tion modes are listed.

J
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Table 15 — Set-point values for generic application modes

Application mode Set-point Functions in the PDS Related
figure
Torque preset Torque-index |[Open loop torque control. Normally not
or just On/Off used
Torque control Torque Open torque control loop. Additionally, a measured or Figure 21
estimated feedback value(s) is (are) provided.
Torque control with |Torque Closed Torque control loop. Additionally, a measured or Figure 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

Qr jIIQf Qn/Off lcontral of torque and \/nlnr‘ify

Velocity] control Velocity Open velocity and torque control loop. Additionally, a Rigure 24
measured or estimated feedback value is provided.

Velocity] control with |Velocity Closed velocity and torque control loop. Additionally, a Figurg 25
position|feedback measured or estimated feedback value is provided.
Position| preset Position-index |Drive can go to fixed positions with closed loop cantrol with Figurg 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 feedbaeKk:

NOTE 1| Speed, velocity and frequency are considered as similar functionalities. In fact they are not the same, but
there is p 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 fof each
applicgtion 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 commajnds and
monitorgd with the status.

6.2 Torque control

In the forque control application:mode, the application control program gives a set-point value
for theg torque to the PDS. The PDS may provide the calculated or measured (estimated)
actual forque value in the feedback variable.

Control Gepkric PDS Interface FE basic drive functions in the PDS
deVice
Set-point values:
Torque
pplication
control »| Torque > M
rogram Commands control :
[ l !
Feedback |<----'
M = Motor
T Status
IEC

Figure 21 — Torque control application mode
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In the torque control with velocity feedback application mode, the application control program
gives a set-point value for the torque to the PDS as input data. The actual velocity can be
estimated or measured by the PDS depending on the hardware possibilities of the PDS.

Control Generic PDS Interface FE basic drive functions in the PDS
device
Set point values:
Application Torque
control
program R -
Commands control I
A | s : ;
i !
i |
1 |
1 :
1
1
A Status :
Im:mck - S
Actual values:
Velocity A tor
S = Sensor

Figure 22 — Torque control with velocity feedback application mode

IEC

6.3 Velocity control
In the pelocity preset application mode the velocity)data holds the possible velocity vajues of
the POS. In the simplest case, this has two values: ON/OFF. In a more sophisticated PDS,
there i$ the possibility of a selection of two or<more different — fixed — velocities.
NOTE 1| The set-point data is only an index inte*the list of possible velocity values stored in the velogity data
record ipside the PDS.
Control Generic PDS inferface FE basic drive functions in the PDS
device
Set-point values: o
Velocity=Index ! v
Application - Velocit T
Velocity 1y Velocity | | Torque
control data control control M
program y y i
Commands i i
| l | i
? %] Feedback ------—-<:S>
A Status |

Figure 23 — Velocity preset application mode

IEC

The velocity control application mode is probably the most used application mode. The
application control program gives the set-point value for velocity, and optionally the torque if
forward control is also used. The PDS may optionally return the actual velocity and also the
actual torque value. The feedback values may be calculated (estimated) or measured.
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Control device | | Generic PDS interface FE basic drive functions in the PDS
Set-point values: fmmmmmmmmmm
Application Velocity - v
control y| Velocity | || Torque
program control control :
A A 1
i a
i
. Commands Feedback [€----------{ §
4
A Status

IEC

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 pesition control in the control deyice.

NOTE 2| In most implementations today, this position feedback is realized independently from the POS in an
additiongl device.

Control Generic PDS interface FE basic drive functions for the PDS
deyice
Set-point values: O
Velocity ! v
Position > Velocity L, Torque
control control control
A Y A i
; !
Commands i :

A Status
Actual values:

= OSIUOIN

IEC

Figure 25 — Velocity control with position feedback application mode

6.4 Position control

In position data, a set of possible positions is stored in the PDS. Options may exist to define
the trajectory to be followed between these positions.

NOTE The set-point data is only an index to the list of possible position values stored in the position data record
inside the PDS.
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Control
device

Appl.

Generic PDS interface

Set-point values:
Position-Index

FE basic drive functions for PDS

|mmmm - r-—-=----=---1

control

Commands

: 4 v
Position || Position| [Velocity || Torque
data control control | | control

A A A

Status

Figure 26 — Position preset application mode

The almost complete application mode is the position control mode. The application
program sends the set-point position values to the -PDS. If forward control is n

additiopal set-points for torque and velocity are possible. The PDS may signal that t
point Jalue has been reached using status information. Additionally, it is possible t

PDS gives the actual position, velocity and/or torque.

IEC

control

peded,

me set-

at the

Control Generic PDS interface FE basic drive functions in the PDS
deyice Set-point values: jmmmmmmmmm e Fmmmmmemmey
Position s v v
Position Velocity Torque
—» =
Control control control control M
Y 7y y'y i
: i
| i
| i
| Commands l Feedback [¢—!---- @
A Status

7 Profile specific extensions

Figure 27 — Position control application mode

IEC

Profiles to be mapped may specify additional functionalities which extend the functions of the
generic interface.
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8 Structure for annexes

8.1 General

The annexes provide the mapping of drive profiles onto the generic PDS interface.

Each annex has its own subclause for definitions and abbreviations in Clause 3. Only
definitions used in the mapping are listed.

The structure of the annexes is fixed in 8.2. For each clause, the heading and the required
mapping is defined.

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

Table 16 — Mapping of names to profiles

Name Profile name Details Reference

b

Generi¢ name? Profile name Identification® See document xyz9

2 Name of the item in the generic PDS interface.
b Name of the item with the corresponding meaning in the profile.

¢ Detpiled identification of the item in the profile.

d  Dethiled reference to standards.

8.2 Structure of the annexes

The stfucture of the annexes is defined in Table 17. The template subclauses are given as

template for Annex "x".
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Table 17 — Structure of annexes

Subclause Title Explanation
x.1 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.2.1 Typical structure of Indicate the typical structure of the automation system assumed by the
automation systems specific drive profile.
x.2.2 Structure of the Give here the structure of the PDS used In profile x.
logical PDS . - . )
The general structure of the drive profile is described here.with"geveral
sentences. This description should give a general understanding of the
concepts used.
x.2.3 Use cases of the -
PDS
x.2.3.1 General Explain in several sentences the mapping of the use cases.
x.2.3.2 Use case How is the engineering handled in profilex? Explain in several
Engineering sentences.
x.2.3.3 Use case Operation- | How is the operation-control handled/in profile x? Explain in sevégral
control sentences.
x.3 Functional elements ---
x.3.1 Device identification ---
FE
x.3.1.1 General Explain mapping of device identification of the drive profile.
x.3.1.2 Parameters Provide mappings for parameters listed in Table 2 using the format of
Table 16.
x.3.2 Device control FE -
x.3.2.1 General Explain mapping of device control of the profile.
x.3.2.2 1/0 data Provide mappings for status values and command values listed ip
Table 3 and Table 4 using the format of Table 16.
x.3.2.3 States References to the profile specific state machines may be added.
x.3.2.4 Parameters Provide mappings for parameters listed in Table 5 using the format of
Table 16.
x.3.3 Communication FE -
x.3.3.1 Geéneral Explain mapping of Communication FE of the profile.
x.3.3.2 110 data Provide mappings for status values and command values listed in
Table 6, Table 7, Table 8 and Table 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 I/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.
x.3.5 Optional application Reference and mapping to other or additional functions may be done
functions FE here.
x.4 Application modes ---
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Subclause Title Explanation

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/0O 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 Velocity control Mapping of I/O data identified in the generic PDS interface onto the
drive profile terminology is described here. Each supported velocity
application mode shall be documented separately using the template
of Table 21. Additional information may be given here.

x.4.4 Position control Mapping of I/0O data identified in the generic PDS interface onto the
drive profile terminology Is described here. Each supported posilion
application mode shall be documented separately using the template
of Table 22. Additional information may be given here.

x.5 Profile specific Profile specific extensions (e.g. additional application,modes) shfall be
extensions listed here.

Named and layout of the tables referred to in Table 17 shall be asrspecified in Table 18 to
Table 22.

Table 18 — Profile specific terms

IEC 61800-7 term Profile x term Reference
1/0 datp e.g. cyclic data Is the same
e.g. PDO
Command e.g. Controlword Is the same
Set-po|nt
Status e.g. Statusword
Actual jvalue

Table 19 — Supported application modes

IEC 61800-7 application mode Equivalent profile x terminology

Application modes as listedlin Table 15. Corresponding term of the profile x

Table 20 — I/O data for profile torque mode

IEC 61800-7 I/O 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/O 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 =10 data for profite positton mode

IEC 61800-7 I/O data Equivalent profile x terminology
Command Corresponding term of the profile x
Status Corresponding term of the profile x
Set-po|nt position Corresponding term of the profile x
Actual Jposition Corresponding term of the profile x
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Annex A
(normative)

Mapping to profile CiA 402 drive and motion control

Overview

This annex specifies the mapping of the CiA 402 drive and motion control profile onto the
generic power drive system (PDS) interface.

Terms

of the CiA drive profile are mapped to IEC 61800-7-1 terms as specified in Table

Table A.1 — Profile specific terms

Al

IEC 61800-7 term CiA 402 term Reference
1/0 datp Process data See |[EC 61800-7-201
Command Controlword See |[EC.61800-7-201
Set-po|nt Target value See |EC 61800-7-201
Status Statusword Sée IEC 61800-7-201
Actual value Actual value See [EC 61800-7-201
NOTE | These communication objects are network technology dependent.
A.2 |Mapping of general architecture
A.2.1 Typical structure of automation system
The typical structure of automation (system and the structure of the logical PDS given in

Clauseg
the dri

The n

4 apply to this annex. The control device featuring the generic PDS interface ¢
e devices via the communication network.

btwork technology tmay provide different communication services for contr

pntrols

bl and
nd the
everal

nary of
pecific
e 8-bit

monitoring respectively—configuration and diagnostic purposes. The drive device a
controll device may prodtce specific emergency messages in case of the detection of
devicetinternal failures.

All propess data, communication and application objects are listed in the object dictio
the difive (device. The object dictionary entries are accessible by means of s
commuynication services. The entries are uniquely addressed by the 16-bit index and tH
sub-index-

A.2.2 Structure of the logical PDS

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 Control device
v v
Lower-layer
Lower-layer communication protocols s
communication protocols
L L . Application layer protocol and
Application layer protocol and communication profile communication protocols
Power drive system Generic PDS interface
PDS finite state automaton (FSA) Object dictionary PDS application
) Inter- ) Cyclic || Cyclic || Cyclic
Pra_f!le polated || Homing me'!e Profile Velocity || sync sync sync
pogition iti velocity || torque iti locity| | t
de position mode mode || mode mode ||position||velocity|| torque
mp mode mode || mode mode
IEC
Figure A.1 — CiA 402 logical power drive’'system model
A.2.3 Use cases of the PDS
A.2.3.1 General
The CilA 402 compliant drive device may be coenfigured and operated by means of dedicated
commynication services by the control device. The implementation of process daia and
configyration objects depends on the supported modes of operation.
A.2.3.2 Use case Engineering
The cdnfiguration may be performed by the control device or by a dedicated tool devige. The
tool dgvice may reside in the‘\control device. The control device and the tool device Use the
same ¢gommunication servieces to configure the drive device.
A.2.3.3 Use case'Operation-control
The drlve devicelis-normally operated by the control device implementing the generic RDS by
means| of controlword and target values. The kind of target value depends on the cyrrently
selectgd mede of operation. The drive device is monitored by the control device by mgans of
the statuswerd and actual values. The kind of actual values depends on the currently sTIected
mode ¢f eperation
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 02y,

See EN 50325-4

Serial number

Serial number

Object 1018 04,

See EN 50325-4

Hardware revision

Manufacturer hardware
version

Object 1009 00y, (see

Note)

See EN 50325-4

Software revision

Manufacturer software
version

Object 100A 00y, (see

Note)

See EN 50325-4

A Ak "
VIOToOT-typPe

do —AAO-00
COIeTT 05 UZ"UU

Motor catalog number

Object 6403 00,

See |[EC 61800~7-2p1

Motor manufacturer

Object 6404 00y,

See IEC 61800-7-2p1

http motor catalog
address

Object 6405 00,

See |[EC,61800-7-2D1

Motor calibration date

Object 6406 00y,

See |EC 61800-7-2p1

Motor service period

Object 6407 00,

See |[EC 61800-7-2p1

Supported drive modes

Object 6502 00y,

See IEC 61800-7-2p1

Drive catalog number

Object 6503 00,

See |IEC 61800-7-2p1

http drive catalog address

Object 6505 00,

See IEC 61800-7-2p1

Version number

Object 67FE"00,

See IEC 61800-7-2p1

CANopgen-specific.

NOTE | These object entries are network technology

depéendent; the given indices and sub-indices are

A.3.2 Device control FE

A.3.2.1 General

The Dgvice control FE of the drive device shall provide information on fault situatipns by

means|of the statusword. Thecfault shall be reset by means of the controlword.

A.3.2.7 /0 data

The faplt state of the Device control FE shall be signalled by setting the bit 4 of statusword to
1. The|fault resetshall be command by setting the bit 7 from 0 to 1. The status valdes are

given ih Table As8. The command values are given in Table A.4.

Table A.3 — Status values for the Device control FE

switch on disabled, ready
to switch on, switched on,
operation enabled, quick

stop active

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
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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

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 ogcurrence of a failure shall be indicated as defined in Table A.5. The reset shall be
commgnded as defined in Table A.5.

Table A.5 — Parameters in the Device control FE

Name Profile name Details Reference
Fault Fault bit Object 6041y, See |IEC 61800-7-2p1
Warning Fault reaction code Object 605E, See IEC 61800-7-2p1

A.3.3 Communication FE
A.3.3.1 General

The Cpmmunication FE of the drive device“includes the network management slave FSA
controlled by the network management. master device. The network management is network
technojogy dependent.

A.3.3.7 /0 data

The ngtwork management master controls the PDS communication FSA by means gf NMT
messafjes. The drive device provides its communication status by means of network
technojogy specific meghanism (e.g. CANopen defines the node/life guarding function gnd the
heartbgat function). Tthe status values are given in Table A.6. The command values arg given
in Table A.7.

Table A.6 — Status values for the Communication FE

Name Profile name Details Reference
Communication running Operational 54 (5€€e Nofe) See EN 50325-4
Communication stopped Pre-operational or 1274 or 44 (see Note) See EN 50325-4

Stopped
NOTE These values are network technology dependent; the given examples are CANopen-specific.
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Table A.7 — Command values for the Communication FE

Name

Profile name

Details

Reference

Stop communication

Enter pre-operational or
Stop remote node

CS =128, or 24 (see
Note)

See EN 50325-4

Run communication

Start remote node

See EN 50325-4

CS = 1,4 (see Note)

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

%Q_g;

used network technology is responsible for achieving synchronous transmission.

A.3.3.3

The C
state. ]

The s
Object
synchr
Anothg

A.3.3.4

States

bmmunication stopped state is equivalent to the NMT pre-operational\or NMT s
he Communication running state is equivalent to the NMT operational state.

nchronization is network technology dependent. In CANGdpen, each Proces;

(PDO) may be configured individually to be transmitted or to be reg
bnously. If synchronization is lost, the drive device may.send an Emergency me
r possibility is to use a global time base.

Parameters

The pdrameters are network technology specific.

A.3.4
A.3.4.1

This pi
device

Basic drive FE
General

ofile defines a PDS FSA thatxis)controlled by the controlword received from the
This FSA provides sub-states, which are defined in detail in IEC 61800-7-20

drive device provides the statusword, which is consumed by the control device.

A.3.4.7

I1/0 data

The status values are given in Table A.8. The command values are given in Table A.9.

Table A.8 — Status values for the Basic drive FE

rocess data synchronously, the

topped

5 Data
ceived
ssage.

control
1. The

Name

Profile name

Details

Reference

Operatjng

Operation enabled

Bits 0 to 6 in Object 6041 00,

See IEC 61800-7-201

Table A.9 — Command values for the Basic drive FE

Name

Profile name

Details

Reference

Operate

Start (reset) command

Bits 0 to 3 and bit 7 in Object
6040 00y,

See IEC 61800-7-201

A.3.4.3

States

The PDS FSA defined in detail in IEC 61800-7-201 specifies the possible control sequence of
the drive device. A single state represents a special behavior. The state also determines,
which commands are accepted; for example it is only possible to start a point-to-point move
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when the drive is in the operation-enable state. States may be changed using the controlword
and/or according to internal events.

A3.4.4 Parameters
The drive device’s behavior 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.

Table A.10 — Basic drive FE parameters

—Name Profile name Details Reference
Mode gommand Modes of operation Object 6060 00y, See IEC 61800-7-2D1
Mode gtatus Modes of operation Object 6061 00y, See |IEC 61800-7-2p1
display
_ Abort connection option Object 6007 00y, See IEC 61800-7-2p1
code
- Quick stop option code Object 605A 00y, See I[EC 61800-7-2P1
- Shutdown option code Object 605B 00y, See IEC 61800-7-2p1
_ Disable operation mode Object 605C 00y, See IEC 61800-7-2p1
code
- Halt option code Object 605D 00, See IEC 61800-7-2p1
- Fault reaction option code | Object 6@5E*00,, See IEC 61800-7-2p1

A.3.5 Optional application functions FE
A.3.5.1 General

The CJA 402 profile defines optionally-a*position feedback interface. The position fe¢dback
information is accessible via the network interface.

The dr|ve device may provide digital inputs and outputs readable respectively writable yia the
network.

A.3.5.2 /0 data

The usled communication services for transmitting the position feedback information as ell as
the digjital inputsiand outputs are network technology dependent.
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Table A.11 — Optional application functions FE parameters

Profile name

Details

Reference

Position actual internal value

Object 6063 00,

See |IEC 61800-7-201

Velocity sensor actual value

Object 6069 00y,

See IEC 61800-7-201

Sensor selection code

Object 606A 00,

See IEC 61800-7-201

Position encoder resolution

Object 608F 00,

See |[EC 61800-7-201

Velocity encoder resolution

Object 6090 00y,

See IEC 61800-7-201

Digital inputs

Object 60FD 00,

See IEC 61800-7-201

Digital utputs

Object 60FE ﬂ(]”

See |[EC 61800-7-201

A.4 |Application modes

A.4.1 General

The drlve device compliant to the CiA 402 profile defined in IEC 61800-7-201 may funcfion as
servo ¢ontroller, frequency converter, or stepper motor. It shall support one, and may gupport
several or all of the defined modes of operation. Besides{those pre-defined mofes of

operatlon, the user may configure other application behavior.

The application modes supported are listed in Table A,12)

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

Positiof preset

Profile position mode

Positiofp control with optional feedback

Interpolated position mode,
Cyclic sync position mode

The ndtwork communication messages used for the transmission of process data are nletwork
technojogy depéndent. They may be different for servo controller, frequency invertgr, and

stepper motors.

A.4.2 Torque control

A drive device in CiA 402 profile torque mode may use the process data given in Table A.13
and the configuration parameters given in Table A.14.

Table A.13 — I/O data for profile torque mode

IEC 61800-7 I/O data

Equivalent CiA 402 profile terminology

Command

Controlword (6040 00,)

Status

Statusword (6041 00,)

Torque set-point

Target torque (6071 00;)

Actual torque

Torque actual value (6077 00y,)
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Table A.14 — Parameter for profile torque mode

Index and sub-index CiA 402 configuration object
6072 00y, Max torque
6073 00y, Max current
6074 00y, Torque demand value
6075 00y, Motor rated current
6076 00y, Motor rated torque
6078 00y, Current actual value
6079 0Q, DC link circuit valtage
6087 00y, Torque slope
6088 00y, Torque profile type
60EO 0Py, Positive torque limit value
60E1 0Py, Negative torque limit value
60F8 09, Max slippage
A drive device in CiA 402 cyclic sync torque mode may uS€- the process data given in

Table A.15 and the configuration parameters given in Table Ac16.

Table A.15 — I/O data for cyclic sync torque mode

IEC 61800-7 I/O data

Equivalent CiA 402 process data

Commgnd Controlword (6040 004)
Status Statusword (6041 00,)
Torque|set-point Target torque (6071 00,)

Actual {orque

Torque actual value (6077 00y,)

Table A.16_+ Parameter for cyclic sync torque mode

Index and sub=index CiA 402 configuration object
6072 00y, Max torque
6076 00y, Motor rated torque
6080 00y, Max motor speed
60EA 0Py, Commutation angle
60B2 0Py Torque offset
60C2 XX, Interpolation time period
A.4.3 Velocity control

A drive device in CiA 402 velocity mode may use the process data given in Table A.17 and
the configuration parameters given in Table A.18.
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Table A.17 — I/O data for velocity mode

IEC 61800-7 /O data

Equivalent CiA 402 profile terminology

Command

Controlword (6040 00,)

Status

Statusword (6041 00,)

Velocity set-point

Target velocity (vl) (6042 00,)

Actual velocity

vl velocity actual value (6044 00)

Table A.18 — Parameter for velocity mode

Index and sub-index CiA 402 configuration object
6043 00y, vl velocity demand
6048 XKp, vl velocity acceleration
6049 XKy vl velocity deceleration
604A XXy, vl velocity quick stop
604B XXy, vl set-point factor
604C XX, vl dimension factor
6050 004, vl slow down time
6051 00y, vl quick stop time

A drivg device in CiA 402 profile velocity mode may,use the process data given in Table A.19

and th¢ configuration parameters given in Table-A.20.

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

IEC 61800-7 I/O data

Equivalent CiA 402 process data

Commgnd

Controlword (6040 00,)

Status

Statusword (6041 00,)

Velocity set-point

Target velocity (pv) (60FF 00;)

Actual yelocity

Velocity actual value (606C 00y,)
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Table A.20 — Parameter for profile velocity mode

Index and sub-index

CiA 402 configuration object

6069 00y, Velocity sensor actual value
606A 00y, Sensor selection mode
606B 00y, Velocity demand value
606D 00, Velocity window

606E 00y, Velocity window time
606F 00, Velocity threshold time
60F8 00y, Max slippage

6071 00y, Target torque

6072 00y, Max torque

607E 0p,, Polarity

607F 00, Max motor velocity
6080 00y, Max motor speed

6083 004, Profile acceleration
6084 00y, Profile deceleration
6085 00, Quick stop deceleration
6086 00y, Motion profile type

A drivg device in CiA 402 cyclic sync velocitycmode may use the process data g
Table A.21 and the configuration parameters given'in Table A.22.

Table A.21 — 1/O data-for cyclic sync velocity mode

ven

IEC 61800-7 I/O data

Equivalent CiA 402 process data

Commgnd

Controlword (6040 00,)

Status

Statusword (6041 00,,)

Velocity set-point

Target velocity (pv) (60FF 00;)

Actual yelocity

Velocity actual value (606C 00y,)
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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 00y, Max torque

6076 00y, Motor rated torque

6077 0Q, Tarque actual valiue

607E 0Py, Polarity

6080 00y, Max motor speed

6085 00, Quick stop deceleration
6086 00y, Motion profile type

60B1 0Py, Velocity offset

60B2 0Py, Torque offset

60C2 XX, Interpolation time period
A.4.4 Position control

A drivg device in CiA 402 profile position mode may.use the process data given in Table A.23

and th¢ configuration parameters given in Table A:24.

Table A.23 - 1/O data for profile position mode

IEC 61800-7 1/O data

Equivalent CiA 402 profile terminology

Commgnd

Controlword (6040 00,)

Status

Statusword (6041 00,,)

Positiop set-point

Target position (607A 00,)

Actual position

Position actual value (6064 00,,)
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Table A.24 — Parameter for profile position mode

Index and sub-index

CiA 402 configuration object

607B XXy, Position range limit
607D XX, Software position limit
607E 00y, Polarity

607F 00, Max profile velocity
6080 00y, Max motor speed
6081 00y, Profile velocity

6082 00, End velacity

6083 004, Profile acceleration
6084 00y, Profile deceleration
6085 00, Quick stop deceleration
6086 00y, Motion profile type
60C5 0py, Max acceleration
60C6 0Py, Max deceleration

A driv¢ device in CiA 402 interpolated position mode may,use the process data g
\.25 and the configuration parameters given in Table A.26.

Table

Table A.25 - 1/O data for interpolated position mode

ven in

IEC 61800-7 1/O data

Equivalent CiA 402 object

Commgnd Controlword (6040 00,)

Status Statusword (6041 00,,)

Positiop set-point Position demand value (6062 00,)

Actual position Position actual internal value (6063 00y,)
Table A:26'— Parameter for interpolated position mode

Index and sub-index CiA 402 configuration object

606A 0Py, Sensor selection code

607F 09, Max profile velocity

608F XK, Position encoder resolution

6090 XKy Velocity encoder resolution

6091 XX, Gear ratio

6092 XXj, Feed constant

60CO0 00, Interpolation sub mode select

60C1 XX}, Interpolation data record

60C2 XX, Interpolation time period

60C3 XX, Interpolation sync definition

60C4 XX, Interpolation data configuration

60C5 00, Max acceleration

60C6 00, Max deceleration



https://iecnorm.com/api/?name=32e74bfde01f0d6502659b9973adca6d

A drive device in CiA 402 cyclic sync position mode may use the process data given in

- 66 — IEC 61800-7-1:2015 © IEC 2015

Table A.27 and the configuration parameters given in Table A.28.

Table A.27 — 1/O data for cyclic sync position mode

IEC 61800-7 1/O data

Equivalent CiA 402 object

Command

Controlword (6040 00,)

Status

Statusword (6041 00,)

Position set-point

Target position (607A 00)

Actual position

Position actual value (6064 00y,)

Table A.28 — Parameter for cyclic sync position mode

Index and sub-index CiA 402 configuration object
605A 0Py, Quick stop option code
6063 00y, Position actual internal valuée
6065 00y, Following error window
6066 00y, Following error timésout
6069 00y, Velocity sensor-actual value
606C 0Py, Velocity actual value
6072 00y, Max tofque
6076 00, Motoc rated torque
6077 00y, Torque actual value
607B XXy, Position range limit
607D XX, Software position limit
607E 0Py, Polarity
6080 004, Max motor speed
6085 00, Quick stop deceleration
6086 00y, Motion profile type
60B0 0Py, Position offset
60B1 0Py, Velocity offset
60B2 0Py, Torque offset
60C2 XX, Interpolation time period
60F4 09, Following error actual value
60FA 0Pp Control effort
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Annex B
(normative)

Mapping to profile CIP Motion™

Overview

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

drive s

ystem (PDS) interface.

Terms
specifi

and definitions of the CIP Motion drive profile are mapped to IEC 61800-7 te
bd in Table B.1.

Table B.1 — Profile specific terms

'ms as

IEC 61800-7 term CIP Motion term Reference
1/0 datp Cyclic Data @ See IEC 61800-7-202
Command Axis Control See [EC 61800-7-202
Set-po|nt Command Data See IEC 61800-7-202
Status Axis State (+ Axis Status) See IEC 61800-7-202
Actual jvalue Actual Data See IEC 61800-7-202
a8  Both synchronized or unsynchronized.

B.2

B.2.1

The C
commd
commd

The b
directid
data s

Mapping of general architecture

Typical structure of automation systems
P Motion device profile is«an extension of the CIP services and protocol, prov

n application level intetface to a wide variety of motion control devices th
n to industrial automation.

havior of a CIPyMotion compliant drive is controlled through a single cyzq

ructure is flexible in both size and content, which is solely determined by infor

resident in the packet header. The CIP Motion I/O Connection data structure consis

high p
service
param

iority Cyclic Data Channel, a medium priority Event Data Channel, and a low
channel (see Figure B.1). Drive diagnostics, commissioning operations
ptet, ‘eonfiguration are all handled by the service channel, registration and |

events

ding a
at are

lic bi-

nal CIP Motianl7O Connection between a controller and the drive. The conmection

mation
s of a
priority
, and
oming

are” handled by the event channel, and real time critical data, such as Comman

d Data

and Actual Data, is exchanged between the drive and controller via the Cyclic Data Channel.
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CIP Motion I/0O Connection

< Cyclic data channel

>

< Event data channel

>

Object)

/] Service data channel
N

CIR Motion controller
(Motion Control Axis Object)

B.2.2 Structure of the logical PDS

The object structure of the logical PDS used in the CIP Maotion drive profile is sh

™
/

dIP Motion device
(Motion Device Axis

IEC,

Figure B.1 — CIP Motion I/0 Connection data structure

bwn in

Figure|B.2.
x{
Unconnected Msg
Manager Object
.
Identit Motion Device
el Time Sync | |Axis Object
ObJeCt Object Communication FE
Device identification FE Time Sync FE Dev'ice gontrol FE
Communication FE Basic drive FE

Other interface FE (optional)

v

Logical PDS

A

Figure B.2 — Object structure of the logical PDS

IEC

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.
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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
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 Device Axis Object includes the Communication FE, Device control FE, and Basic
drive FE behavior. A unique Motion Device 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 1/O Connection shall contain a
block of data for each axis instance in a multi-axis drive.

The Olther 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 nat 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 engineering tasks (configlration
and diggnostics) and operation-control (real-time control, comfand, actual, and statug data)

utilize the same CIP Motion I/O Connection. While the connekction itself is cyclic in natyre, the
two data channels within the connection data structure have'different priority levels.

B.2.3.7 Use case Engineering

The commissioning, configuration, diagnostic, and maintenance tasks associated wjth the
enginefring use case typically use the service.channel of the CIP Motion 1/O Connectiop. This
is a lower priority data channel where CIP, service requests and responses are exchanged
betwegn the controller and the targeted-drive. Lower priority implies that the drive|is not
obligated to process the service request\within one cyclic update period.

The Mption Device Axis Object supports a variety of CIP services that allow engineering use
case gctors to read and write-object parameters and initiate commissioning operations. The
CIP M¢otion drive profile defines these CIP services in detail and also provides the semantics
of all parameters (attribute’s) contained in the Motion Device Axis Object.

B.2.3. Use case\Operation-control

The critical real-time data exchange associated with the operation-control use case is hjandled
by the|high priority cyclic channel of the CIP Motion I/O Connection. Higher priority [mplies
that the drive.and controller devices are obligated to process the cyclic channel data| within
one cyglic-update period. Failure to do so could eventually lead to a connection fault.

The state of a drive axis is controlled via bits in the Axis Control data element and monitored
via bits in the Axis State data element that are standard elements of the cyclic data channel.
One or more Command and Actual values can be included in the associated cyclic 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.
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Parameters of the Device identification FE are defined as part of the CIP Identity Object.

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 |D - - -
Manufalcturer 1D Vendor ID Identity Object, Attr ID =1 | See (E€/61800-7-202,
IEC\61158-5-2,IEC 61158-6-2
Product ID Device Type Identity Object, Attr ID = 2 /| See IEC 61800-7-202,
IEC 61158-5-2,IEC 61158-6-2
Product Code Identity Object, Attr ID<= 3 | See IEC 61800-7-202,
IEC 61158-5-2,IEC 61158-6-2
Serial qumber Serial Number Identity Object{Attr ID =6 | See IEC 61800-7-202,
IEC 61158-5-2,IEC 61158-6-2
Hardwdre revision - — -
Softwale revision - - -
Tag - - -
Locatioh - - -
Revision counter Revision Identity Object, Attr ID =4 | See IEC 61800-7-202,
Major Revision IEC 61158-5-2,IEC 61158-6-2
Minor Revision
- Product Name Identity Object, Attr ID =7 | See IEC 61800-7-202,
IEC 61158-5-2,IEC 61158-6-2
B.3.2 Device control FE
B.3.2.1 General
The Motion \Device Axis Object state machine follows the basic principles of opgration

outlined inr the generic PDS Device control FE.

B.3.2.2

1/0 data

The state of the drive axis is indicated by the Axis State attribute and by bits defined in the
Axis Status attribute (see Table B.3). It is controlled the Axis Control element of the Cyclic
Data Header (see Table B.4). These data are passed via the cyclic data channel of the CIP
Motion 1/O Connection.
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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-
202:2015, 7.3.13.1
Warning Alarm (minor fault) Axis Status, bit 1 See IEC 61800-7-
202:2015, 7.3.13.2.1
Table B.4 — Mapping of command values for the Device control FE
Name Prefitename Detats Referenrree
Reset Hault Fault Reset Request Axis Control, value 6 See IEC 61800~7 -
202:2015, 6.4.3.3.3
B.3.2.3 States

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

-
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Figure B.3 — Motion Device Axis Object state machine

When a drive axis experiences a major or minor fault condition, a configurable fault action is
applied by the drive (major fault) or the controller (minor fault) to stop the axis. This
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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.

B.3.2.4 Parameters

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

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

Namp Profile name Details Reference

Fault Axis Fault Type Enumeration that specifies the See IEC 61800-7-202:20{ 5,
source of a fault condition ora 7.3.15
fault clearing event in an axis
fault log record

Axis Fault Code When the Axis FaultJype is See IEC 61800-7-202:201 5,
non-zero, enumeration that 7.3.15
specifies the bit\aumber of a
fault conditionin an axis fault
log record.

When the'Axis Fault Type is
zeroy.ehumeration that indicates
thesource of a fault clearing
event

Axis Fault Sub Code Enumeration that provides See [EC 61800-7-202:20{ 5,
additional detail for some fault 7.3.15
conditions in an axis fault log
record

Warning Axis Alarm Type Enumeration that specifies the See IEC 61800-7-202:20{ 5,
source of an alarm condition in |7.3.15
an axis alarm log record

Axis Alarm\€ode Enumeration that specifies the See IEC 61800-7-202:20{ 5,
bit number of an alarm condition | 7.3.15
in an axis alarm log record

Axis Alarm Sub Code Enumeration that provides See IEC 61800-7-202:20{ 5,
additional detail for some alarm |7.3.15
conditions in an axis alarm log

’
rcouru

B.3.3 Communication FE
B.3.3.1 General

Generic PDS states of /imited communication and normal communication map directly to CIP
Motion drive profile states Remote Control and Local Control. The CIP Remote Mode bit is
used to transition the drive communications node between the remote and local states. CIP
Motion drive profile also supports the synchronized state and a command bit to request drive
node synchronization if it is required.
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B.3.3.2 /0 data

The state of the drive axis Communication FE is indicated by bits defined in the Node Status
attribute (see Table B.6 and Table B.8). This attribute is passed in the CIP Device-to-
Controller Connection Header.

The state of the drive axis Communication FE is controlled by bits defined in the Node Control
attribute (see Table B.7 and Table B.9). This attribute is also passed in the CIP Controller-to-
Device Connection Header.

NOTE CIP Motion uses the concept of Remote/Local Control at the Communication FE level to determine which
interface is in control of the drive. For multi-axis drive platforms with one Communication FE, this is preferred over
a per a5 drtve FE Remote/tocar implementation. Other tham the name, CiP- Remote/Cocar benavior 15 fdgntical to
normal/lfmited communication as defined in 5.3.

Table B.6 — Mapping of status values for the Communication FE

Name Profile name Details Reference

Normallcommunication | Remote Mode? Node Status, bit 0 set See IEC\61800-7-202:2015,
7.2.22

2 Sed Note in this subclause.

Table B.7 — Mapping of command values for,the Communication FE

Name Profile name Details Reference
Stop cdmmunication Mode Control Node Cantrol, bit 0 clear | See IEC 61800-7-202:2015,
(Local Mode Request)? 7.2.2.1
Run cojnmunication Mode Control Node Control, bit 0 set See IEC 61800-7-202:2015,
(Remote Mode Request)? 7.2.2.1

2 Sed Note in this subclause.

Table B.8 — Mapping ofstatus values for the optional Communication FE

Name Profile name Details Reference

Synchrpnized Sync.Mode Node Status, bit 1 set See IEC 61800-7-202:2015,
7.2.2.2

Table B(9)~ Mapping of command values for the optional Communication FE

Name Profile name Details Reference
Synchr bhpizgo Qynr\ Contral Naode. f‘r\n}rnl, hit 1 caot SealEC 614800 7 ')n'):')n 5’
(Synchronous Mode 7.2.21
Request)
Do not synchronize Sync Control Node Control, bit 1 clear See IEC 61800-7-202:2015,
(Asynchronous Mode 7.2.21
Request)

B.3.3.3 States

When beginning the connection initialization process the CIP Motion 1/0 Connection state as
indicated by the Node Status attribute is Remote Mode and Asynchronous Mode. When the
Time Sync Object has determined that the PDS clock has been fully synchronized, the
connection state can transition from Asynchronous Mode to Synchronous Mode when
requested by the controller via the Node Control element.
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If the state of the connection state transitions from Remote Mode to Local Mode, the
Synchronous/Asynchronous Mode state machine is no longer applicable.

If Synchronization is requested via the Node Control element,

succes

sfully transition to the Synchronized state, a Node Fault is generated.

B.3.3.4 Parameters

and the drive cannot

No specific 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

updat

period to be changed during operation

Comm
specifi

B.3.4
B.3.4.1

As noted above, the Basic drive FE behavior is governed by the, Motion Device Axi

model

B.3.4.2

The aX
conneq
control
control
Motion
axis in

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

Basic drive FE

General

pf the Motion Device Axis Object as shown in Figure B.3:

I/0 data

is state is controlled by the Axis Control word{in the CIP Motion controller-to-
tion (see Table B.11) and indicated by the Axis State word in the CIP Motion dey
ler connection (see Table B.10). The “optional generic PDS states of
remote control” are not explicitly supported by the drive state model. When t

stances associated with the drive.node are exclusively controlled via the CIP Mot

etwork

5 state

device
ice-to-

“local
ne CIP

I/O Connection is established and_in*the Remote Control communications state, all

on I/O

Conneftion and NOT the local interface.\There is no mechanism for the CIP controller tp force
the drive FE to relinquish control of.@)specific Motion Device Axis Object instance to p local
drive interface.
In Table B.10 and Table B.™, only the attributes that map to the states defihed in
IEC 61800-7 are listed.
Table B.10 — Status values for the Basic drive FE
Name Profile name Details Reference
Operating Running Axis State, value 4 See IEC 61800-7-202:2015,
7.3.13.1
Control Mode Indicates the current See IEC 61800-7-202:2015,
drive Application Mode. |7.3.2.2.1
Table B.11 — Command values for the Basic drive FE
Name Profile name Details Reference
Operate Enable Request Axis Control, value 1 See IEC 61800-7-202:2015,
6.4.3.3.3
Control Mode Determines the drive See IEC 61800-7-202:2015,
Application Mode 7.3.2.2.1
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B.3.4.3 States

In general, Motion Device Axis Object state changes are initiated by setting bits in the Axis
Control element of the CIP Motion controller-to-device connection. For more details on the
various states comprising the Motion Device Axis Object state model, refer to the Motion
Device Axis Object specification (see IEC 61800-7-202).

B.3.4.4 Parameters

Within the Running state, the drive’s behavior is governed by the Control Mode attribute that
is passed as part of the 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 Control Mode

attribu

€ are speciried In Table b.1Z.

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

Attribute name Description of attribute Semantics of values
Axis Cpntrol Mode Enumerated code that determines 0 = no control
the specific dynamic behavior of _ .G
the motor that the drive is to 1 = positien control
control. These control modes are 2 = velbcity control
further specified in IEC 61800-7-
202. 3 = acceleration control
4 = torque control
5to 15 = (reserved)
Unlike |many drive profiles, the contents of the I/O\data exchanged between the controller and
the drive, i.e. cyclic data, is not implicitly detetmined by the application mode or opgrating
mode of the drive, but rather explicitly determined by Command Data Set, Actual Daja Set,

and St
as par

atus Data Set attributes. These attributes are established by the controller and
of the CIP Motion I/O Connection"header. Using this mechanism, the contents

varioug data sets may be changed at@ny time during drive operation.

The C
identifi

bmmand Data Set attribute’ found in the controller-to-device connection data
es the set-points that ‘are contained in the connection’s Cyclic Data Block. T

mappeld value has a bitywdefined for each possible real-time command referenc

Table B.13). Command/BData appears in the same order in the Command Data Set as
numbefs.

NOTE 1 Command _Position would appear before Command Torque in the real-time data structure if
were sef.

When

multiple Command Data values are provided in the connection’s Cyclic Data

bassed
of the

header
his bit
b (see
the bit

oth bits

Block,

inner I(pop Command Data values are used as input for feed forward operations
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Table B.13 — Command Data Set values for the Basic drive FE

Bit Command Data element produced
0 Command Position

1 Command Velocity

2 Command Acceleration

3 Command Torque

4 (Reserved)

5 (Reserved)

[ Unwind Cycle Count

7 Position Displacement

The Afctual Data Set attribute found in the device-to-controller connection data header
identifies the Actual Data values that are contained in the connection’s“Cyclic Data|Block.
This bit mapped value has a bit defined for each possible real-time Actual Data attribute that
is to be included in the Actual Data Set of the device-to-controller.connection’s Cyclic Data
Block for the next update (see Table B.14). Actual data appears . in‘the same order as|the bit
numbers.

NOTE 2| Actual Position would appear before Actual Acceleration in thelreal-time data structure if both Hits were
set.

Table B.14 — Actual Data Set valuesor the Basic drive FE

Bit Actual Data element produced
0 Actual Position

1 Actual Velocity,

2 Actual Acceleration

3 (Reseryed)

4 (Reserved)

5 (Reéserved)

6 Unwind Cycle Count

7 Position Displacement

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 updatge (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 Device Axis Object attribute specification (see IEC 61800-7-202).
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Table B.15 — Status Data Set values for the Basic drive FE

Bit Status Data Element produced

0 Axis Fault Type

Axis Fault Code

Axis Fault Sub Code
Axis Fault Action

Axis Fault Time Stamp

1 Axis Alarm Type

Axis Alarm Code

Axis Alarm Sub Code
Axis Alarm State

Axis Alarm Time Stamp

2 Axis Status

Axis Status — Mfg
3 Axis 1/0 Status

Axis /O Status — Mfg
4 Axis Safety Status

Axis Safety Status — Mfg
Axis Safety State

Pad
5 (Reserved)
6 (Vendor specific)
7 (Vendor specific)

It is thg responsibility of the controller to provide the. correct data set configuration ba
the selected Control Mode.

Obvioysly if position control mode was selécted, the controller should send the p
command reference and set the correspending Command Position bit in the Comman
Set attfibute.

For mgre detail on the parameters-associated with the CIP Motion Device Axis Objed
model,|refer to the CIP Motion-Dévice Axis Object specification (see IEC 61800-7-202).

B.4 |Application modes

B.4.1 General

sed on

osition
d Data

t state

CIP Mption defines a set of control modes that define the equivalent of a PDS application

mode and have similar behavior (see Table B.16).

Re|eV Ilt C:P er:Ut;UII bUIItIU: IIIUdUO fUI thU PDS alc. PUO;t;UII CUIItIU:, ‘V’U:U\a;ty CUIItI
Torque Control. The PDS Application modes that specify a preset, or index into a drive
data table, are handled in CIP via explicit service requests over Service Data Chann

I, and
based
el to a

drive based motion planner. Since this is not indexing per se, this application mode is marked

as not used in Table B.16.
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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

Positioppreset

Not used

Position control

Position Control

Table B.17 summarizes the generic PDS Application Modes available in the\CIP Motioh drive

profile jland the equivalent CIP Motion Control Mode settings and Set-points:

Table B.17 — Set-point values for the generic application modes

position|feedback

Gengric PDS CIP Motion CIP Motion Functions in the PDS
Application Mode Control Mode Set-point

Torque fontrol Torque Command Torque |[Open torque control loop. Additionally, a mgasured
or estimated feedback value(s) is (are) provided.

Torque fpontrol with [Torque Command Torque [Closed torque control loop. Additionally, a

velocity|feedback measured or estimated feedback value(s) il (are)
provided.

Velocity] preset Not used Not used -

Velocity| control Velocity Command Velocity [Open velocity and torque control loop. Addifionally,
a measured or estimated feedback value is
provided.

Velocity] control with |Velocity Command Velocity |Closed velocity and torque control loop.

Additionally, a measured or estimated feedfjack
value is provided.

Position| preset Not used Not used -

Position control Position Command Position [Open or closed torque, velocity and position

control loop in the drive with (or without) sephsor
feedback.

The CIP Motion“drive profile does not support the concept of standard messages, with fixed
set-point and actual data content based on the application mode. Instead, the content|of CIP
Motion| H@Connection data structure is freely configurable and established by the coptroller

(see B.3&4T:

B.4.2 Torque control

The torque control specific I1/0 data is given in Table B.18.


https://iecnorm.com/api/?name=32e74bfde01f0d6502659b9973adca6d

IEC 61800-7-1:2015 © IEC 2015 -79 -

Table B.18 — I/O data for profile torque mode

IEC 61800-7 1/O data Equivalent CIP Motion profile terminology
Command Axis Control
Status Axis State (+ Axis Status)
Set-point torque Command Torque
Actual torque Not applicable

A complete list of CIP Motion drive profile parameters for Torque control may be found in the
MotionrBevice Axis Objectspecificatiom{seetEC61806=7-262):

B.4.3 Velocity control

The velocity control specific 1/0 data is given in Table B.19.

Table B.19 — 1/O data for profile velocity mode

IEC 61800-7 I/O data Equivalent CIP ,Motion profile terminology
Command Axis Control
Status Axis State (+ Axis Status)
Set-po|nt velocity Command-Velocity
Actual velocity Actual*Velocity

A complete list of CIP Motion drive profile parameters for Velocity control may be found in the
Motion| Device 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 — I/O data for profile position mode

IEC 61800-Z1/0 data Equivalent CIP Motion profile terminology
Command Axis Control
Status Axis State (+ Axis Status)
Set-po|nt positien Command Position
Actual jposition Actual Position

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

B.5 Profile specific extensions

No profile specific extensions are defined.
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Annex C
(normative)

Mapping to profile PROFIdrive

C.1 Overview

This annex describes the mapping of the PROFIdrive — Profile Drive Technology
generic power drive system (PDS) interface.

to the

Terms|and definitions of the PROFIdrive profile are mapped to IEC 61800-7-1 tefms as

specified in Table C.1.

Table C.1 - Profile specific terms

IEC 61800-7 term PROFIdrive term Reference
I/O datp IO Data See IEC 61800-7-203
Command Control word (STW) See [EC 61800-7-203
Set-po|nt Setpoint value See IEC 61800-7-203
Status Status word (ZSW) See IEC 61800-7-203
Actual value Actual value See IEC 61800-7-203

C.2 [Mapping of general architecture

C.21 Typical structure of automationisystems

The PROFIdrive base model defines as basic elements the following three classes of dg

The Cpntroller is a controlling.device which is associated with one or more drives
Relatefl to the automation system, the Controller is the host for the overall automation.

The P-{Device is a field device and the host for the drive (closed loop control, inverter).
Devicel typically is associated with one or more Controller devices.

The Sdipervisor_typically is an engineering device which manages provisions of config
data (darametersets) and collections of diagnosis data from P-Devices and/or Controllg

Figure|GCM shows the different communication channels which are available between

vices.

axes).

The P-

Lration

rs.

the P-

: — +1 " : i ol e 1 o o 1l [P 4
DeV|C daltu Uic UUICT UTVILCS. TTIT UIUUR OYTICTITUTTUOUS UpPCTalluIT d5 WCIT a5 TU Udld 1

ansfer

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

Parameter access

< Cyclic communication
Acyclic communication

P-Device
(Drive)

IEC

Figure C.1 — Overview of communication devices and services in PROFIdrive

The [PROFIdrive Base Model defines the following *communication services| The
commynication services are provided from the Devicesand are used from the Functional
Object

Cyclic|Data Exchange

Cyclic communication means the simple transfer of 10 Data of predefined size in a rejserved
time s|ot. With cyclic communication, thexdlO Data that is critical with respect to {ime is
excharnged between the controller and'device or between devices. Typically, such data
contains setpoint values and actual values, control- and status information. The Cyclic Data
Excha:l:ge service is assigned to the Controller — P-Device and the P-Device — P-Pevice
relatiopship.

Acyclic Data Exchange

Compdred to cyclic €¢ommunication, 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-Device and the Supervisor — P-Device relationship.

Alarm |[Méchanism

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
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
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synchronization. Such basic functionality is described 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

Objects are logical objects which represent functionality inside the automation system.

If the
type D

Based
betweq

rive Object.

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

on the objects defined in the Base Model the hierarchical order and“depend
n them are shown in the Object Model (see Figure C.2).

Station

Network

[

1..n

PROEIdrive
Device

A

Network
Interface

Controller

P-Device

Toen

Supervisor

Drive Unit
(DU)

Lin

Drive Object

of the

encies

(DO)

{>————— Aggregation - consists of

%— Generalisation - is sub-class of

Relationship - has a relation to

IEC

Figure C.2 — Structure of the PROFIdrive device

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
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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 A A Axis type
Drive Object
Y Y Y

HMI, Communication

Control word

Status word
-< > Open loop control Diagnostics - > M ges
< > Closed loop control Monitoring < »  Alarms
Setpoint/
Actual values Encoder | | Control set | | 110 |
Y Y

Encoder interface O Peripherals

Figure C.3 — PROFldrive Axis type Drive Object

IEC

The following objects are included in the PROFIdrive Axis'type Drive Object (see Figurg C.3):

e objects for device identification;
e parameters for accessing information and settings of the individual function modules;
e objects for setting the communication interface;

e objects for drive control (for example) control words and status words);

e objects for setpoint processing (fer’‘example, setpoint values and actual values);
e objects for diagnostics and meonitoring (for example, messages, alarms, faults);
e objects for integrated sensor interface(s);

e objects for integrated-peripheral functions (integrated 1/O).
Cc.2.3 Use cases of'the PDS

C.2.3.1 General

The PROF/drive profile defines a unified device behavior and access technique to th¢ drive

data. Figure'C.4 shows the relation between the different communication services of|the P-
Deviceland-the-internal-structure of the DO
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I
I
| |
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' Power Current Application Class and
M ;EE stage “|closed loop*| technology specmc
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' | | A x
- — XL (-
internal clock oy .\./.a_ct _
. . Position © x : —
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E AriiiiiIiiiIIIIIIIIIIIiLoITIIOLLON ; feedback ;---?? ---------- L. _p .
- interface :
.............. Ec
Figure{C.4 — Functional block diagram of the PROFIldrive Axis type DO
C.2.3.7 Use case Engineering
Parameters are accessed aver the Acyclic Data Exchange service The pmfilp defines the

access mechanism, the representation of possible values and the parameter description
mechanism. 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

C.2.3.3

logy dependant and not defined in the profile.

Use case Operation-control

The behavior 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) ZSW. The 10 Data includes one or several signals assigned to setpoints and actual
values to control and monitor the drive. Possible combinations of signals are composed in
predefined 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 Operation service is used to synchronize the clocks of

the tasks of the application processes.

C.3 Functional elements

C.3.1 Device identification FE

C.3.11 General

In PROFIdrive, there is one parameter with subindexes to identify the Drive Unit. This

4 1 Hl ded 1 4l 1 : e b raad
param ELCT STidll U dULUCSSIVIC Uy IS aLyCUIHL COTTITIUTie atiorn meriduc.

C.3.1.7 Parameters

There pre two possibilities for Drive Unit identification in the PROFIdrive prafile. One u

identification parameter defined in the PROFIdrive profile, and the other is based

generi¢ device identification and maintenance functions (I&M, see RNO/3.502). Bdg

represented in Table C.2.

Table C.2 — Parameters for device identification

ses an
on the
th are

Name Profile name Details Reference
Profile |D PROFILE_ID Block I&MO See IEC 61800-7-203
Manufalcturer ID Manufacturer Parameter.964 subindex 0 See IEC 61800-7-203

MANUFACTURER_ID

Block 1&MD

See IEC 61800-7-203

Productg ID

Drive Unit type

Parameter 964 subindex 1

See IEC 61800-7-203

ORDER_ID

Block 1&MO0

See |IEC 61800-7-203

Serial qumber

SERIAL_NUMBER

Block 1&MO

See IEC 61800-7-203

Hardwdre revision

Version @

Parameter 964 subindex 2

See |[EC 61800-7-203

HARDWARE_REVISION

Block 1&MO

See IEC 61800-7-203

Softwale revision

Firmware date

Parameter 964 subindex 3&4

See IEC 61800-7-203

SOFTWARE_REVISION Block 1&MO0 See |IEC 61800-7-203
Tag TAG_RUNCTION ® Block 1&MO See IEC 61800-7-203
Locatiop TAGEOCATION Block 1&M0 See |IEC 61800-7-203
INSTALLATION_DATE ° Block 1&MO See IEC 61800-7-203

b Opt|onall

a8 At fdresent, this-s the firmware version.

C.3.2 Device control FE

C.3.21 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 1/0O 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 control FE

Name Profile name Details Reference
Reset Hault Fault Acknowledge Control word 1, Bit 7 See IEC 61800-7+203
C.3.2.3 States
The fallt reaction in PROFIdrive is fault-specific and device-sp€gific. After the fault hap been

acknoV
device

C.3.2.4

Param
ofaw
prese
from th
is set i

A fault
consis
messa

viedged, the fault disappears if the reason for the fatlt does not exist anymor
specific fault numbers are in the fault parameters.

Parameters

bters 953 to 960 (warning words) (see Table C.5) are reserved for warnings. EV
rning word is assigned a warning (deyice specific). Bit value "0" signifies "warn
", bit value "1" signifies "warning present". The warning words are only changed
e power converter. If at least one@warning is present, then additionally bit 7 "w
h status word 1.

tracking system is defined~to save the fault messages. This fault tracking
s of the fault buffer and.the fault code list. The fault buffer contains a list ¢
pes which have been ‘generated if a fault occurs (device specific fault codsg

e. The

ery bit
ng not
locally
arning”

system
f fault
), The

optional fault number list\\contains an assignment of alternative fault codes (application

specifi
system

c fault code) to_the“device specific fault codes. The mechanism how the fault ti
can be read is.described in IEC 61800-7-203.

Table C.5 — Device control parameters

acking

Name

Profile name Details Reference

Fault

Fault number

Parameter 947

See IEC 61800-7-203

Fault message counter

Parameter 944

See |[EC 61800-7-203

Fault code

Parameter 945

See |[EC 61800-7-203

Fault code list

Parameter 946

See IEC 61800-7-203

Fault time

Parameter 948

See |[EC 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 |[EC 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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Communication FE

General

For the PROFIdrive Base Model the following states, related to the Communication FE are
defined.

e Offline: There is generally no communication service working.

e 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 Cyclic Data Exchange service or the transmitted IO Data is not valid. For Clock

to

. Sy
the
pro;
Clo

. Op
apq

e Clock Master.

Sy}’chronous Operation, the communication system tries to synchronize all Slave

chronization: In this state, the Acyclic Data Exchange, the Cyclic Data Exchan

Clocks

je and

Alarm Mechanism are working and the transmitted cyclic data is valid. 'The application

cesses try to synchronize their tasks to each other (synchronize to. the local
ck and synchronize the data streams via the cyclic communication~ehannels).

bration: In this state, all application processes are synchronized and the
lication is ready to operate (productive work).

System state Characteristics

Slave

whole

Communication Layer

abort / error . L .
—— > - Acyclic communication active

- |0 Data not valid
- Alarm Mechanism running

Preparation

—— > - Acyclic communication active
- |10 Data valid
- Alarm Mechanism running

Synchronisation

abort / error

—— > - Acyclic communication
- 10 Data valid

Operation

- Tasks synchronised

- Controller and DO (Drive Object)
life sign synchronised

- Alarm Mechanism running

Application Layer

Figure C.5 — Mapping of Communication FE states

IEC

The states Preparation and Synchronization correspond to the generic state limited
communication and not synchronized. The state Operation corresponds to the state normal
operation and synchronized of the generic PDS interface as represented in Figure C.5.
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C.3.3.2 I1/0 data

The signalling of the states of the Communication FE in the 1/O 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 number and meaning of the Communication FE parameters is communication profile
specifig.

C.3.4 Basic drive FE
C.3.4.1 General

The PROFIdrive profile for drive technology defines state machines which are controlled by
the cdntrol word received from the controlling device. These state” machines arg more
complex than the state machine given in this standard.

C.3.4.7 I1/0 data

The drjve state machines are controlled with the controlvords. The status words reflect the
actual ptate of the drive.

In Table C.6 and Table C.7, only the bits used to.control the states defined in this standard
are listed.

Table C.6 — Statuscvalues of the Basic drive FE

Name Profile name Details Reference

Operating Operation Enabled Status word 1, Bit 2 See IEC 61800-7-203

/ Operation Disabled

Table C.7 — Command values of the Basic drive FE

Name Profile name Details Reference

Operat¢ Enable Operation Control word 1, Bit 3 See IEC 61800-7-203
/ Disable Operation

NOTE LAdditional status information is also transferred in the Status word The state machine defines how the
corresponding bits are handled.

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.

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.
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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 Status word 1, Bit 9 See IEC 61800-7-203
/ No Control Requested
Table C.9 — Command values for the optional Basic drive FE
Name Profile name Details Reference
Remotg Control By PLC Control word 1, Bit 10 See |IEC 61800-7-203
Local No Control By PLC Control word 1, Bit 10 See IEC/61800-7-203
NOTE |In the “Local control” state, the controller still is able to monitor the state of the_Basic drive FH of the
PDS oVer the network.
C.3.4.1 States
The ggneral state machine is defined in IEC 61800-7-203. The state machine descriljes the
possible control sequence of the drive. Every state represents a special behavior. The state
also determines which commands are accepted. States may be changed using the gontrol

words

In the
and th

for Switching On, Switched On).

C.3.4.4

The p3
mode
divided
of the

bnd/or according to internal events.
PROFIdrive general state machine, the(géeneric operating state is the state Ops

b generic not operating state comprises the sub-states (Switching On Inhibited,

Parameters

rameters “Telegram selection” and “Operating mode” shows the coding of the in
which is related to the=“Application Class”. In PROFIdrive, the application m

control and status words and the state machine used (see Table C.10).

Table C.10 — Device control parameters

ration,
Ready

erface
ode is

in different Application Classes and telegram types. This specifies the exact meaning

Name Profile name Reference Details

Mode ¢

pbmmand Telegram selection Parameter 922 See IEC 61800-7-2

Operating maode Parameter 930

Mode s

tatus Telegram selection Parameter 922 See IEC 61800-7-203

Operating mode Parameter 930

C.3.5

Optional application functions FE

C.3.5.1 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.
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To control and monitor this position feedback sensor, a special sensor control word and
sensor status word is defined in IEC 61800-7-203. The proposed combinations of sensor
feedbacks and application modes are listed in the standard telegrams.

C.3.5.3 Parameters

The parameter with number 979 and several indexes is used to specify the number and exact
behavior of the position feedback sensors and the exact behavior of the position feedback
interface. The exact definitions are in IEC 61800-7-203.

C.4 |Application modes
Cc.41 General
The PH

state mpachines.

By usg¢ of the standard telegrams and the possibility of free configurable telegram

possib

ROF Idrive profile specifies two basic modes called operating modes-and defines

defined to configure the optional |0 Data (setpoint values, actual*values).

Table C.11 — Supported application modes

related

5, it is

e to specify other application modes, as described in Table-C.11. A series of signals is

appllication mode

EC 61800-7

Equivalent PROFIdrive profile terminology

position} feedback

Torque|preset Torque control (AC 1) (free configurable telegram)
Torque|control Torque control (AC 1) (free configurable telegram)
Torque|control with Torque control (AC 1)\(free configurable telegram)
velocity feedback
Velocity preset Speed control mode (AC 1) (free configurable telegram)
Velocity control Speed contret'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/ %/ 6)

Positiop preset Positioning mode with motion commands (AC 3) (standard telegram 7 / 9)
Positiof 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. It is always
possible that free configurable telegrams be used.

C.43

Velocity control

In the velocity control mode, PROFIdrive may support a simple set of IO Data with or without
sensors (see Table C.12).
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Table C.12 — 1/O data for profile velocity mode

IEC 61800-7 1/O data Equivalent PROFIdrive profile terminology
Command Control word 1 (STW1)
Control word 2 (STW2) optional
Status Status word 1 (ZSW1)
Status word 2 (ZSW2) optional
Set-point velocity Speed setpoint A (NSOLL_A, signed16) or
Speed setpoint B (NSOLL_B, signed32)
Actual velocity Speed actual value A (NIST A, signed16) or
Speed actual value B (NIST_B, signed32)

For the velocity control with position feedback mode, a special standard telegram with

several sensor(s) feedback is defined (see Table C.13).

Table C.13 — 1/O data for profile velocity control mode with-position feedbac}

one or

IEC p1800-7 1/O data Equivalent PROFIdrive profileterminology

Commgnd Control word 1 (STW1)

Control word 2 (STW2)

Sensor 1 control word (G1_STW)
Sensor 2 control word (G2_STW).@
Sensor 3 control word (G3_STW) @

Status Status word 1 (ZSW1)

Status word 2 (ZSW2)

Sensor 1 status word (G1_ZSW)
Sensor 2 statussword (G2_ZSW) @
Sensor 3’status word (G3_ZSW) @

Set-point velocity Speed setpoint B (NSOLL_B, signed32)

Actual yelocity Speed actual value B (NIST_B, signed32

)

Actual position Sensor 1 position actual value (G1_XIST)

Sensor 2 position actual value (G2_XIST) @
)

Sensor 3 position actual value (G3_XIST) @

a8 Thelsecond-and third sensors are optional.

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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IEC 61800-7 1/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)

Active power (PIST GIATT)

Drive status/fault word (MELD_NAMUR)

For adyanced velocity control special standard telegrams are defined.
c4.4 Position control
For thg position preset mode, the position index selection is definedin a standard telegfam. In
this case, the storage and the format of the traversing bloek is device specific (see
Table €.15).
Table C.15 - /O data for profilesposition preset
IEC p1800-7 1/0 data Equivalent PROFIdrive profile terminology

Commgnd Control word 1 (STW1)

Status Status word 1 (ZSW1)

Set-poiht position-index Traversing block selection (SATZANW)

Actual position-index Actual traversing bleck (AKTSATZ)

In the position control mode, @ special standard telegram with one sensor feedback is defined
(see Table C.16).

Table C.16 — 1/O data for profile position mode
IEC p1800-7 1/0O_data Equivalent PROFIdrive profile terminology
Commgnd Control word 1 (STW1)
Control word 2 (STW2)
Status Status word 1 (ZSW1)
Status word 2 (ZSW2)

Set-point position Position setpoint value A (XSOLL_A, signed32)

Actual position Position actual value A (XIST_A, signed32)

C.5 Profile specific extensions

The PROFIdrive profile supports the following additional functions:

— mu

— exchange of cyclic data between P-Devices (peer-to-peer communication).

Itiple axis in one device;



https://iecnorm.com/api/?name=32e74bfde01f0d6502659b9973adca6d

IEC 61800-7-1:2015 © IEC 2015 - 93 -

D.1 Overview

Annex D

(normative)

Mapping to profile SERCOS

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

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

Terms|and definitions of the SERCOS profile are mapped to IEC 61800-7-1 terms assp

in Table D.1.

Table D.1 - Profile specific terms

ecified

IEC 61800-7 term

SERCOS term

Reference

1/0 datp Cyclic data See IEC 61800-7-204 @
Command Control word See [EC 61800-7-204
Set-po|nt Command value See IEC 61800-7-204
Status Status word See IEC 61800-7-204

Actual value

Feedback value

See IEC 61800-7-204

a8 |/O]data is the part of the SERCOS telegrams which does ‘ot change

its meaning during operation

of the

intgrface. Most of SERCOS cyclic data is I/O data as\defined in IEC 61800-7-1, but the possiHility of
trapsmitting device parameters on an unscheduled timetbase also exists.
D.2 |Mapping of general architecture
D.21 Typical structure of automation systems
Figure|D.1 shows PDS interfacesexamples. The system may have one or more control [device
interfages depending on configuration. Each control device interface shall handle orlly one

network on the physical layer as well as in the overlying protocol layers.
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Figure D.1 — Topology example

7N\

IEC

Application specific terms are used in this figure. Although not relevant in this part of
IEC 61800, they may be useful as they illustrate typical uses of SERCOS for PDS. They refer
to feathres that may lie beyond the-scope of this part of IEC 61800-7 (see Clause 1).|These
terms are:

e PDP group — group of several PDS that communicate through a network using one dlave;

e hyhrid group — grolip) of one or several PDS and an I/O station that communicate by a
network using one-slave;

e |/Ofstation —¢@onnection point of sensors and actuators that are managed by the fontrol
unit.

In somle applications, a PDS may communicate directly with another PDS for providing [proper
motionlecoordination. 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 synchronization during cyclic data transmission. The operating cycle of the
master shall be synchronized 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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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

control

led by the control device or by other PDS devices in the following ways.

e |/O data shall be cyclically transmitted during a so-called real-time channel (RTC). The
transmitted information shall be selected once during system initialization, depending
upon configuration and mode of operation.

e Strictly specified device control and status information shall be transmitted together with
I/0 data during the RTC.

the

e Dew

dur
the
Ch
Cyo
dat

ing a so-called service channel (
5e device parameters may also be transmitted within the Unified Commu
hnnel (UCC) using IP communication. This transmission shall occur in such-a w
lic /O data transmission is not affected and that all PDS continuously, have the
A throughput at their disposal.

All conpmunication and application parameters are listed in the IDN dictionary of the SE

device
interfa

D.2.3

This dictionary is used both for selecting the cyclically transmitted 1/0 data 4§
cing device parameters within the SVC.

Use cases of the PDS

D.2.3.1 General

It shall

systen] initialization.

D.2.3.7 Use case Engineering

Use ¢

hse engineering shall be realizéd using the service channel (SVC) or the

commynication channel (UCC).

D.2.3.3 Use case Operation-control

Use cgse Operation-contrel shall be realized using the service channel (SVC) and th

time c

hannel (RTC). During initialization, the control device automatically lets the

systen| pass through(a;sequence of communication phases (CP). As long as the last

(CP 4

has not been.reached, only parts of the PDS operation modes are availabl

Clausg D.3).

D.3

D.3.1

Functional elements

onally,
ication
by that
same

RCOS
nd for

be possible to configure the PDS during normal operation as well as during automatic

unified

e real-
whole
phase
e (see

Device identification FE

D.3.1.1 General

In addition to the parameters defined in 5.1, SERCOS defines some more identification
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.
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Name Profile name Reference Details

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

Manufacturer 1D 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
Serial number power stage | IDN S-0-0433
Serial number motor IDN S-0-0434

Hardwdre revision Hardware version IDN S-0-0031 See IEC 61800:7-204

Softwalle revision Manufacturer version IDN S-0-0030 See IEC'61800-7-204

D.3.2

D.3.2.1 General

Device control FE

During| the real-time channel, just before control device data is sent to the PDS’s or|before
PDS dpta is sent back to the control device, a few bits of information shall be transmifted for
excharnging control, status and error information. This shall occur at each cycle in suchl a way

that it

Getting

channgl (SVC) and the appropriate IDN.

In that
withou

loes not require any communication extra times«

machine part that is concerned by the-faulty PDS.

D.3.2.2 1/0 data

Table
IDN’s
conditipn.

Table D.3 — Status values for the Device control FE

more detailed fault information and fault\resetting shall be done using the service

way, depending upon the application, the control device may react to a PDE fault
affecting in any way the synchronization accuracy and stop the whole machineg| or the

D.3 shows the different error flags that SERCOS shall make available, as well|as the
for getting the corresponding detailed information as well as for resetting the fault

Name

Profile name

Reference

Details

Faulted

Drive shut-down error

1 bit in status word of PDS

TRUE = Fault pres¢gnt

C1D

FALSE = No fault

Warning

Drive shut-down warning

C2D

1 bit in status word of PDS

TRUE = New change

FALSE = Change has
been acknowledged

Drive operation status flag

C3D

1 bit in status word of PDS

TRUE = New change

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 FE state machine|as per
5.2.3, whereas “Error situation” is used instead of faulted.

The faplt reaction in SERCOS is fault-specific and may be application-specific. After the fault
has begen acknowledged and if it is no longer present, the fault informatién disappears.

The SERCOS warning and operation state machines are similar-to-the fault state machine,
whereds resetting occurs automatically as soon as the control-device reads the warning
details|using the proper IDN in the service channel (SVC).

D.3.2.4 Parameters

Furthef details on a fault origin shall be made available via service channel (SVC), us|ng the
appropriate IDN, which is mentioned in Table D.5¢

Table D.5 — Parameters for the Device control FE

Name Profile name Reference Details

Fault Drive shut-down-error IDN S-0-0011 Reading IDN gives details
C1D

Warning Drive shut-down warning IDN S-0-0012 Reading IDN resets|and
cob gives details
Drive operation status flag | IDN S-0-0013 Reading IDN resets|and
c3D gives details

Commgn Diagnostic number IDN S-0-0390 Manufacturer specific
Diagnostic IDN S-0-0095

D.3.3 Communication FE
D.3.3.1 General

The SERCOS communication shall include the transmission of a synchronization 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 pus, whereas:
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— 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)

This means that the cycle time may be selected between 31,25 us and 65 ms, depending on
application. It may be shorter, but shall not be longer.

The synchronization 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 61800-7-304).

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

As soqgn as the initialization starts and as long as it is not finished, the Commupnicatjon FE
shall Iqck the Basic drive FE in not operating status.

D.3.3.2 110 data

SERC(QS communication may be either initialising, or running in normal state, or not rdnning.
In norrpal state, communication is automatically synchronized. Should it stop running while in
“‘Communication running” state, then it sets the “commniunication error” bit |n the
“Faultgd” diagnostic. I/0 data for Communication FE is combined with 1/0O data for Basic drive
FE. Cqgmmand values for the Communication FE belong to‘the system initialization, which is
commynication profile specific.

D.3.3.3 States

Commbpnication profile specific.

D.3.3.4 Parameters

Commbpnication profile specific.

D.3.4 Basic drive FE
D.3.4.1 General

The SERCOS profile defines a PDS state machine that shall be as shown in Figure DJ2. It is
controlfed by the control unit using the control word, depending on the PDS status word
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Initialization of Drive interface

Parameterization <

Y
Drive ready to operate

(control only)

Drive ready to operate
(control & power stage)

Clgar error
Free of Emergency
torque Stop
rive error Drive in operation < »  Drive Halt
A | | A
] v v /
ion Function Referencing Function Functipn
IEC
Figure D.2 — State machine of Basic drive FE
During| the initialization sequence,;the Device control FE shall prevent the Basic drivg FE to

operatg¢ the motor.

D.3.4.7

The status values are‘given in Table D.6, and the command values in Table D.7.

I1/0 data

Table D.6 — Status values for the Basic drive and Communication FEs

Name

Profile name

Reference

Details

2 bitsin-PDS _statusword

00 =PDS notread\

Operatil

(]

Read\to-cberate
J Lig

J
internal checks not
concluded

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
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Table D.7 — Command values for the Basic drive and Communication FEs

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 61800-7-204:2015, 7.2, describes the possible

[mTmY H

contro

D.3.4.4

The Basic drive FE behavior may be configured by means of parameters using the

channg
loop is

in detafl in IEC 61800-7-204:2015, Clauses 11 and 12.

D.3.5

A PDS
descril

D.4
D.4.1

In the

It prov

mode fo another one. Each operation'mode is defined in detail using the appropriate 1D

The HDS operation mode s’ set by the control word, which is transmitted af

commy
mode

mode appears in the status word of the PDS, which is also transmitted at each commun

cycle.

All opgration maodes are individually defined in separate IDN, as shown in Table D.8.

L £+ S D Atz | ol
SCUUCTTICCTUT TS T DU UDAaSTC UTTvV e T 17

Parameters

| (SVC). They shall be set depending upon the application if the corresponding
used in the selected operating modes. More details and further parameters are

Optional application functions FE

with SERCOS profile may provide Optional application FE. These FEs are
ed in IEC 61800-7-204:2015, Clause 11.

Application modes
General

SERCOS profile, the term operation.mode is used instead of application mode.

des a way to define several operation modes and a procedure for switching

nication cycle. Thexcontrol word allows the system to choose between one f
bf operation and-up'to 7 secondary modes of operation. The response to the

service

control
shown

further

from a
N.

each
rimary
active
ication
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Table D.8 — IDN for operation modes

IDN for operation Description
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

The operation modes are shown in the following list:

— no

— torque control;

- ve
- po
— int
- po
- op
NOTE

- fee

- fee

- fee

—  with| following error, or

— withiout following error (lag-less).

SERC

be used for typical maodes of operation. In addition, an application telegram (telegram r

7) can

mode of operation defined;

lpcity control;

gition control;

grpolation;

gitioning;

grating mode without control loops.

Position control, interpolation and positioning“can be used, depending upon configuration, with:
dback value 1, or

dback value 2, or

dback values 1 and 2,

OS defines sixdifferent standard telegrams (see Table D.9 and Table D.10) whi

be configuned by the user.

ch can
umber
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Table D.9 — Supported application modes

IEC 61800-7
application mode

Equivalent SERCOS profile terminology

Torque control

Control word
Bit 15 to 9 = 00xxx xxx, Bit 8 to 0 = 0 0000 0001

Torque control operation mode in the drive, standard telegram 1 (S-0-0080 in MDT)
or telegram 7
Torque control with velocity | Configurable application telegram
feedback (telegram 7)
Velocity preset Configurable application telegram
(telegram 7)
Velocity control Control word
Bit 15 to 9 = 00xxx xxx, Bit 8 to 0 = 0 0000 0010
Velocity control operation mode in the drive. The position feedback-aequisitipn and

the closing of the position loop takes place in the control unit, standard telegram 6

(S-0-0036 in MDT) or telegram 7

Velocity control with
positior} feedback

Velocity control operation mode in the drive. The position(feedback acquisiti

takes place in the drive. The position loop is closed in theycontrol unit, standard

telegram 3 (S-0-0036 in MDT, S-0-0051/53 in AT) or-telegram 7

Positiop preset

Configurable application telegram
(telegram 7)

feedbagk

S-0-0040 inyAT

Positiof control Position control operation mode in the drive.The position feedback acquisitipn
takes place in the drive as well as the closing of the position loop, standard
telegram 4 (S-0-0047 in MDT, S-0-0051/63 in AT) or telegram 7
Table D.10 — Additional application modes

SERCOS application mode Details

Velocity control with velocity | Velocity control gpération mode in the drive. The velocity feedback acquisifion

and the closing‘of the velocity loop takes place in the PDS, S-0-0036 in MOT,

Positiofp and velocity
switchgble 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 M[
S-0-0040/S-0-0051/S-0-0053 in AT

User cqnfigurable

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 Torquéccontrol

The tofque~specific 1/0 data and device parameters are given in Table D.11 and Tabl¢ D.12.
More details’and further parameters are shown in detail in IEC 61800-7-204.

Table D.11 - 1/0 data for profile torque mode

IEC 61800-7-1 1/0O data Equivalent SERCOS profile terminology
Command Control word
Status Status word

Set-point torque

Torque command value (S-0-0080)
Additive torque command value (S-0-0081)

Actual torque

Torque feedback value (S-0-0084)

Other application modes that are vendor specific may be added.
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Table D.12 — Configuration data for torque control

SERCOS IDN number SERCOS IDN name
S-0-0085 Torque polarity parameter
S-0-0086 Torque/force data scaling type
S-0-0093 Torque/force data scaling factor
S-0-0094 Torque/force data scaling exponent
S-0-0013 Class 3 diagnostic
S-0-0082 Positive torque limit value
S-0-0083 Negative torque limit valile
S-0-0092 Bipolar torque limit value
S-0-0334 Status “T > Tjimit”
S-0-0106 Current loop proportional gain 1
S-0-0107 Current loop integral action time 1
S-0-0119 Current loop proportional gain 2
S-0-0120 Current loop integral action time 2
S-0-01%5 Friction torque compensation
S-0-0163 Weight counterbalance

D.4.3 Velocity control

The vdlocity specific 1/0 data and device parameters are given in Table D.13 and Tabl¢ D.14.
More details and further parameters are shown-ifv detail in IEC 61800-7-204.

Table D.13 - 1/O data for profile velocity mode

IEC 61800-7-1 1/0O data Equivalent SERCOS profile terminology
Commgnd PDS control word
Status PDS status word
Set-point velocity Velocity command value (S-0-0036)

Additive velocity command value (S-0-0037)

Actual yelocity Velocity feedback value 1 (S-0-0040)
Velocity feedback value 2 (S-0-0156)
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Table D.14 — Configuration data for velocity control

SERCOS IDN number SERCOS IDN name
S-0-0043 Velocity polarity parameter
S-0-0044 Velocity data scaling type
S-0-0045 Velocity data scaling factor
S-0-0046 Velocity data scaling exponent
S-0-0038 Positive velocity limit value
S-0-0039 Negative velocity limit value
S-0-00Q1 Bipalar velacity limit value
S-0-0100 Velocity loop proportional gain
S-0-0101 Velocity loop integral action time
S-0-0102 Velocity loop differential time
S-0-0347 Velocity error
S-0-0377 Velocity feedback monitoring window
S-0-0392 Velocity feedback filter
S-0-0013 Class 3 diagnostic
S-0-0038 Positive velocity limit value
S-0-003%9 Negative velocity limit value
S-0-0091 Bipolar velocity Jimit/value
S-0-0335 Status “n¢ommand > Nimit
S-0-0339 Status “Nggedback < Minimum spindle speed”
S$-0-0340 Status, “ Nigedpack = Maximum spindle speed”
S-0-0377 Vetocity feedback monitoring window
Accelefation and jerk specific values
S-0-0136 Positive acceleration limit value
S-0-013%7 Negative acceleration limit value
S-0-0138 Bipolar acceleration limit value
S-0-0349 Bipolar jerk limit

D.4.4 Position_control

The pdsitionsspecific /O data and device parameters are given in Table D.15 and Tabl¢ D.16.
More detailsjand further parameters are shown in detail in IEC 61800-7-204.
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Table D.15 — I/O data for profile position mode

IEC 61800-7-1 1/0 data

Equivalent SERCOS profile terminology

Command

PDS control word

Status

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,

Following distance (S-0-0189)
Table D.16 — Configuration data for position control
SERCOS IDN number SERCOS IDN name
S-0-00%5 Position polarity parameter
S-0-0076 Position data scaling type
S-0-00717 Linear position data scalingfactor
S-0-00718 Linear position datascaling exponent
S-0-0079 Rotational positionresolution
S-0-0011 Class 1 diagnaostic
S-0-0049 Positive position limit value
S-0-00%0 Negative' position limit value
S-0-00%5 Position polarity parameter
S-0-01%9 Monitoring window
S-0-02718 Maximum travel range
S-0-00%8 Reversal clearance
S-0-0104 Position loop Kv-factor
S-0-0105 Position loop integral action time
S-0-0296 Velocity feed forward gain
S-0-0348 Acceleration feed forward gain
S-0-0391 Position feedback monitoring window
S-0-0392 Velocity feedback filter
S-0-00%2 Reference distance 1
S-0-005% Reference arstance 2
D.5 Profile specific extensions

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

functions include:

. These
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a) additional mode of operations, for example
1) interpolation mode,
2) positioning mode,
3) spindle synchronous mode;
b) homing procedures (drive-controlled, NC-controlled, absolute homing);
c) probing;
d) modulo.

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

ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES
DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -

Partie 7-1: Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance —
Définiti 1o l'intorface

AVANT-PROPOS

Commission Electrotechnique Internationale (IEC) est une organisation mondiale, de norm
osée de l'ensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités nationaux de\I'lEC). L'IE(
de favoriser la coopération internationale pour toutes les questions de normalisation dans les d
électricité et de I'électronique. A cet effet, I'lEC — entre autres activités) — publie des
hationales, des Spécifications techniques, des Rapports techniques, des Speécifications access
c (PAS) et des Guides (ci-aprés dénommés "Publication(s) de I'lEC"). Leuryélaboration est confié
tés d'études, aux travaux desquels tout Comité national intéressé parn’le sujet traité peut partici
hisations internationales, gouvernementales et non gouvernementalé€s,én liaison avec I'lEC, p3
ement aux travaux. L’IEC collabore étroitement avec I'Organisation mtérnationale de Normalisatio
des conditions fixées par accord entre les deux organisations.

Hécisions ou accords officiels de I'lEC concernant les questions techniques représentent, dans I3
pssible, un accord international sur les sujets étudiés, étant donné que les Comités nationaux
bssés sont représentés dans chaque comité d’études.

Publications de 'lEC se présentent sous la forme.dé\recommandations internationales et sont
ne telles par les Comités nationaux de I'lEC. Tous les efforts raisonnables sont entrepris afin q
ure de I'exactitude du contenu technique de ses pablications; I'l[EC ne peut pas étre tenue respon
htuelle mauvaise utilisation ou interprétation quisen est faite par un quelconque utilisateur final.

le but d'encourager I'uniformité internatiogale, les Comités nationaux de I'l[EC s'engagent, dans
ire possible, a appliquer de fagon transparente les Publications de I'l[EC dans leurs publications ng
gionales. Toutes divergences entre_toutes Publications de I'lEC et toutes publications natior
nales correspondantes doivent étretindiquées en termes clairs dans ces derniéres.

elle-méme ne fournit aucune @ttestation de conformité. Des organismes de certification indép
issent des services d'évaluation de conformité et, dans certains secteurs, accédent aux mar
rmité de I'lEC. L’IEC n'est responsable d'aucun des services effectués par les organismes de cer
endants.

les utilisateurs doivent's'assurer qu'ils sont en possession de la derniere édition de cette publicati

ne responsabilité,_ ne doit étre imputée a I'lEC, a ses administrateurs, employés, auxilig
ataires, y compris ses experts particuliers et les membres de ses comités d'études et des
naux de I'lEG,\pour tout préjudice causé en cas de dommages corporels et matériels, ou de tg
nage de quelque nature que ce soit, directe ou indirecte, ou pour supporter les colts (y compris
stice) et\les dépenses découlant de la publication ou de l'utilisation de cette Publication de I'lE
autre~Publication de 'lEC, ou au crédit qui lui est accordé.

bntion est attirée sur les références normatives citées dans cette publication. L'utilisation de pub
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noees est obligatoire pour une application correcte de la présente publication

L’attention est attirée sur le fait que certains des éléments de la présente Publication de I'lEC peuvent faire
I’objet de droits de brevet. L'IEC ne saurait étre tenue pour responsable de ne pas avoir identifié de tels droits
de brevets et de ne pas avoir signalé leur existence.

La Norme internationale IEC 61800-7-1 a été établie par le sous-comité 22G: Systémes
d'entrainement électrique a vitesse variable, comprenant des convertisseurs a
conducteurs, du comité d'études 22 de I'lEC: Systémes et équipements électroniques de
puissance.

semi-

Cette deuxiéme édition annule et remplace la premiére édition parue en 2007. Cette édition
constitue une révision technique.

Cette édition inclut les modifications techniques majeures suivantes par rapport a I'édition
précédente:
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a) mise en correspondance du profil de dispositif d'entrainement de type 1 avec les
technologies de réseau supplémentaires;

b) mises a jour mineures des paragraphes concernant les profils de types 1, 2 et 4 pour
correspondre aux modifications correspondantes apportées dans les parties dédiées de
I''EC 61800-7-20x.

Le text

e de cette norme est issu des documents suivants:
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INTRODUCTION

La série IEC 61800 est destinée a fournir un ensemble commun de spécifications dédiées aux

entrain

ements électriques de puissance a vitesse variable.

L'IEC 61800-7 spécifie les profils dédiés aux entrainements électriques de puissance (PDS)
et leur mise en correspondance avec les systémes de communication existants grace a un
modéle d'interface générique.

L'I[EC 61800-7 décrit une interface générique entre les systémes de commande et les
entrainements électriques de puissance. Cette interface peut étre intégrée au systeme de

commeé
dispos

nde. Le systéme de commande proprement dit peut également €ire situé
tif d'entrainement (parfois appelé "dispositif d'entrainement intelligent").

ans le

Il existe un grand nombre d'interfaces physiques disponibles (entrées et sorties analogiques

et nuni

ériques, interfaces séries et paralléles, bus de terrain et réseaux).li€s profils |[établis

sur des interfaces physiques spécifiques sont déja définis pour.(certains dognaines
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commuy
commsgdg

d'entrdinement) dans les contrbleurs sans aucune connaissance spécifique de la m

ceuvre

lyap

Pour u

— ass
— deg

— led

Cation (par exemple, commande de mouvement) et certaines classes de disposit

pondantes des interfaces de programmes de commande et de progran
Cation associées sont de nature propriétaire et varient de/maniére importante.

1800-7 définit un ensemble de fonctions, paramétres-et diagrammes d'états co
commande d'entrainement ou une description deyséquences d'opérations a m
bondance avec les profils d'entrainement.

1800-7 fournit une procédure d'accés, aux fonctions et données d'un di
és. Il s’agit de définir un modéle commun d'entrainement comportant des fo

nication différentes. Ceci permet de prévoir des implémentations commur

du dispositif d'entrainement.
lusieurs raisons de définir une interface générique:

n constructeur-de dispositif d'entrainement

istance plus-aisée des intégrateurs de systémes;
criptionsplus aisée des fonctions d'entrainement du fait d'une terminologie comm
hoixdes dispositifs d'entrainement ne dépend pas de la disponibilité d'une assi

fs (par

e, dispositifs d'entrainement classiques, positionneur)."\Les implémentations

meurs

muns
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spositif
ication
nctions
es de
es de

nde de mouvement (ou applications de commande de vitesse ou de commande

ise en

une;
stance

spé

Pifiqnn

Pour un constructeur de dispositif de commande

— aucune influence de la technologie de bus;

— intégration aisée des dispositifs;

— indépendance par rapport a un fournisseur de dispositifs d'entrainement.

Pour un intégrateur de systémes

— effort moindre d'intégration 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 systéme 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 conduire 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 ne prennent en charge qu'une interface
unique qui n'est pas prise en charge par un dispositif d'entrainement spécifique. D'autre part,
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 pour le logiciel
d'application alors que cette opération ne reléve pas vraiment de sa responsabilité.

Certaines applications nécessitent de pouvoir échanger des dispositifs, voire intégrer de
nouveaux dispositifs dans une configuration existante. Elles sont alors confrontées a
différentes solutions incompatibles. Les efforts nécessaires pour adapter une solution-relative
a un profil d'entrainement et aux extensions spécifiques au constructeur peuvent’se févéler
inacceptables. Ceci réduit le degré de liberté concernant le choix d'un dispositif le[ mieux
adapté] a cette application a la simple sélection du dispositif disponible podr une injerface
physiglie spécifique et pris en charge par le contréleur.

La présente partie de I'lEC 61800-7 est divisée en une partie générique et en pldsieurs
annexgs comme le représente la Figure 1. Les types de profils d'entrainement pour
CiA® 4021, CIP MotionTM2 PROFIdrive3 et SERCOS® 4 sontimis en correspondancg avec
I'interface générique dans I'annexe correspondante. Les anhexes ont été soumises par des
organigsmes internationaux indépendants spécialisés dans les réseaux ou les bus de {errain,
et responsables du contenu de l'annexe qui y est associée, ainsi que de l'utilisatipn des
marques connexes.

Les d|fférents types de profils 1, 2, 3 et _4"sont spécifiées dans I'lEC 61800{7-201,
I''EC 6[1800-7-202, I'lEC 61800-7-203 et I'lEC61800-7-204.

1 CiA h02®.est une marque déposée de CAN in Automation, e.V. (CiA). Cette information est fournie| pour la
comiedité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entéfinement
par . 2 e ité—a—ce profil
n'implique pas l'utilisation de la marque déposée CiA® 402. L'utilisation de la marque déposée CiA® 402
nécessite I'autorisation de CAN in Automation e.V. (CiA).

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

3 PROFIdrive est une marque de PROFIBUS & PROFINET International. Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
par I'lEC du détenteur de la marque ou de l'un quelconques 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 & PROFINET International.

4 SERCOS® est une marque déposée 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 I'lEC du détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas l'utilisation de la marque déposée SERCOS®. L'utilisation de la marque déposée SERCOS®
nécessite 'autorisation de son détenteur.
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Les IEC 61800-7-301, IEC 61800-7-302, IEC 61800-7-303 et IEC 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 CANopen®5, CC-Link IE® Field Network6, EPATM7,
EtherCAT®8, Ethernet PowerlinkTM9, DeviceNet™10, ControINetT™11  EtherNet/IPTM12,
PROFIBUS 13, PROFINET 14 et SERCOS®).

10

11

12

13

14

CANppen® est une marque déposée de CAN in Automation, e.V. (CiA). Cette information est fournig pour la
comimodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en_aucun cas un entéfinement
par |'I[EC du détenteur de la marque ou de lI'un quelconques de ses produitsiLa conformité a ¢e profil
n'implique pas l'utilisation de la marque déposée CANopen®. L'utilisation de(a marque déposée CANopen®
nécgssite I'autorisation de CAN in Automation e.V. (CiA). CAN in Automation-e.V. (CiA). CANopen® est un
acropyme pour Controller Area Network open et est utilisé pour faire référence/a I'EN 50325-4.

CC-llink IE® Field Network est une marque déposée de Mitsubishi Electric Corporation. Cette information est
fournjie pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme interfiationale et ne constitue en aucup cas un
entéfinement par I'lEC du détenteur de la marque ou de I'un quelconques de ses produits. La confornité a ce
profi| n'implique pas l'utilisation de la marque déposée CC-Link |[E® Field Network. L'utilisation de la|marque
dépdsée CC-Link IE® Field Network nécessite I'autorisation de/Mitsubishi Electric Corporation.

EPA™ est une marque de SUPCON Group Co. Ltd. Cette information est fournie pour la commogité des
teurs de la présente Norme internationale et ne_constitue en aucun cas un entérinement par |'IlEC du
teur de la marque ou de I'un quelconques de.sés produits. La conformité a ce profil n’implipue pas
isation de la marque EPA™. L'utilisation de la mfarque EPA™ nécessite I'autorisation de son détentgur.

CAT® est une marque déposée de Beckhoff, Verl. Cette information est fournie pour la commogdité des
teurs de la présente Norme internationalé et ne constitue en aucun cas un entérinement par |'IEC du
teur de la marque ou de l'un queleenques de ses produits. La conformité a ce profil n'implijue pas
isation de la marque déposée EtherCAT®. L'utilisation de la marque déposée EtherCAT® ngcessite
risation de son détenteur.

net Powerlink™ est une mafque de Bernecker & Rainer Industrieelektronik Ges.m.b.H., le contrél¢ de son
tion est confié a I'organisme™a but non lucratif EPSG. Cette information est fournie pour la commddité des
teurs de la présente_Nerme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par |'IlEC du
teur de la marque ousde I'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n’impligue pas
isation de la margue-Ethernet Powerlink™. L’utilisation de la marque Ethernet Powerlink™ ngcessite
I"autprisation de son détenteur.

DevifeNet™ estine marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisafeurs de
la prgsente Nofmie internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du détenteur de la
mardue ou_de~Pun quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas l'utilisation de la
mardue DevieeNet™. L’utilisation de la marque DeviceNet™ nécessite I'autorisation de ODVA, Inc.

ConffrolNet™ est une marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisateurs de
la pré f f f &t 2 ur de la
marque ou de I'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas I'utilisation de la
marque ControlNet™. L’utilisation de la marque ControlNet™ nécessite I'autorisation de ODVA, Inc.

EtherNet/IP™ est une marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisateurs
de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du détenteur de la
marque ou de I'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas l'utilisation de la
marque EtherNet/IP™. L’utilisation de la marque EtherNet/IP™ nécessite 'autorisation de ODVA, Inc.

PROFIBUS est une marque de PROFIBUS & PROFINET International. Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
par I'lEC du détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil
n‘implique pas [lutilisation de la marque PROFIBUS. L'utilisation de la marque PROFIBUS nécessite
I’autorisation de PROFIBUS & PROFINET International.

PROFINET est une marque de PROFIBUS & PROFINET International. Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
par I'lEC du détenteur de la marque ou de lI'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil
n‘implique pas I'utilisation de la marque PROFINET. L’utilisation de la marque PROFINET nécessite
I"autorisation de PROFIBUS & PROFINET International.
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IEC 61800-7 Generic interface and use of profiles for power drive systems

IEC 61800-7-1 — Interface definition

Generic PDS interface specification

\
Annex A Annex B Annex C Annex D
Mapping of Mapping of Mapping of Mapping ,of
Profile type 1 Profile type 2 Profile type 3 Profilestype 4
(CiA 402) (CIP Motion) (PROFIdrive) (BERCOS)
[\

EC 61800-7-200 — Profile specifications

(~O'\

ol

IEC 61800-7-201

Profile type 1
(CiA 402)

IEC 61800-7-202

Profile type 2
(CIP Motion)

IEC 61800-7-203 IEC 61800-7-204

Profile type 4
(SERCOS)

Profile type 3
(PRQF{drive)

EC 61800-7-300 — Mapping of profile

G
s tq\@?\uork technologies

IEC 61800-7-301

Mapping of profile
ype 1 to:
CANopen
CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET
Powerlink

IEC 61800-7-302

Mapping of profile
type 2 to:

e DeviceNet

e ControlNet

o EtherNet/IP

&

»S\ IEC 61800-7-303 IEC 61800-7-304
Mapping of profile Mapping of profilg
type 3 to: type 4 to:

e PROFIBUS e SERCOSI+II
e PROFINET e SERCOS Il
e EtherCAT

IEC

Anglais

Francgais

ppwer drive systems

IEC 61800, series Adjustable speed electrical

Série IEC 61800 Entrainements électriques de
puissance a vitesse variable

ECATR 62390 Device profile guideline

IEC TR 62390 Device profile guideline (disponible

en analais seulement)
=3 7

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

IEC 61800-7 Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance

IEC 61800-7-1 Interface definition

IEC 61800-7-1 Définition de I'interface

Generic PDS interface specification

Spécification d’interface PDS générique

Annex A, Mapping of Profile type 1 (CiA 402)

Annexe A, Correspondance du profil de type 1 (CiA
402)

Motion)

Annex B, Mapping of Profile type 2 (CIP

Annexe B, Correspondance du profil de type 2 (CIP
Motion)

(PROFIdrive)

Annex C, Mapping of Profile type 3

Annexe C, Correspondance du profil de type 3
(PROFIdrive)

Annex D, Mapping of Profile type 4 (SERCOS)

Annexe D, Correspondance du profil de type 4
(SERCOS)

IEC 61800-7-200 — Profile specifications

IEC 61800-7-200 — Spécifications des profils



https://iecnorm.com/api/?name=32e74bfde01f0d6502659b9973adca6d

IEC 61800-7-1:2015 © IEC 2015

-123 -

Anglais

Frangais

IEC 61800-7-201
Profile type 1 (CiA 102)

IEC 61800-7-201
Profil de type 1 (CiA 102)

IEC 61800-7-202
Profile type 2 (CIP Motion)

IEC 61800-7-202
Profil de type 2 (CIPMotion)

IEC 61800-7-203
Profile type 3 (PROFIdrive)

IEC 61800-7-203
Profil de type 3 (PROFIdrive)

IEC 61800-7-204
Profile type 4 (PROFIdrive)

IEC 61800-7-204
Profil de type 4 (SERCOS)

IEC 61800-7-300 — Mapping of profiles to
network technologies

IEC 61800-7-300 — Mise en correspondance de
profils avec les technologies de réseaux

EC 61800-7-301
apping of profile type 1 to
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M

g
gC-Link IE
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EftherCAT
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owerlink

IEC 61800-7-301
Mise en correspondance du profil de type 1 avec
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ETHERNET

Powerlink

Peet

C 61800-7-302
apping of profile type 2 to
eviceNet

ontrolNet

therNet/IP

m_QO 0OZ

IEC 61800-7-302
Mise en correspondance du profil de type 2 avec
DeviceNet

ControlNet
EtherNet/IR

=]

C 61800-7-303
apping of profile type 3 to
ROFIBUS

ROFINET

0 0

IEC €1800-7-303
Mise en correspondance du profil de type 3 avec
PROFIBUS

PROFINET

Peet

C 61800-7-304
apping of profile type 4 to
ERCOS | + 11

ERCOS Il
therCAT

m o n

IEC 61800-7-304
Mise en correspondance du profil de type 4 avec
SERCOS | + 1l

SERCOS Il
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Figure 1 — Structure de I'lEC 61800-7
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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

sente partie de I'lEC 61800 spécifie une interface générique entre\le
ements électriques de puissance (PDS) et le programme de commande d'app
n contréleur. L'interface PDS générique n'est pas spécifique a une-technolo]

de communication particuliére. Les annexes de la présente pattie de I'lEC
nt la correspondance des différents types de profils d'entrainément avec I'in
nérique.

bu les
ication
gie de
61800
erface

Les fopctions spécifiées dans la présente partie de I'lEC 61800 ne sont pas destipées a

confor

la sécurité fonctionnelle. Ceci exige l|'application "dé mesures suppléme
es aux normes, conventions et lois pertinentes.

2 Références normatives

Les ddcuments suivants sont cités en référence, de maniére normative, en intégralité

partie,

dans le présent document et sont *indispensables pour son application. Pq

référerjces datées, seule I'édition citée -s'applique. Pour les références non dat§

ntaires

ou en
ur les
es, la

rrain

derniéfe édition du document de («€férence s’applique (y compris les éventuels
amendements).
IEC 61(158-5-2, Réseaux de comimunication industriels — Spécifications des bus de te

Partie

IEC 61
Partie

IEC 61
Partie

IEC 61
Partie

IEC 61158-6-3, Réseaux de communication industriels — Spécifications des bus de terrain

Partie

IEC 61158-6-10, Réseaux de communication industriels — Spécifications des bus de terrain

Partie

5-2: Définition des services de la couche application — Eléments de type 2

158-5-3, Réseaux\de communication industriels — Spé,cifications des bus de te
b-3: Définition des services de la couche application — Eléments de type 3

158-5-10,Reseaux de communication industriels — Spécifications des bus de te
6-10: Définition des services de la couche application — Eléments de type 10

rrain

rrain

rrain

158-6-2, Réseaux de communication industriels — Spécifications des bus de te

6-2—Specification au protocole de fa couche application — Efements de type 2
6-3: Spécification du protocole de la couche application — Eléments de type 3

6-10: Spécification du protocole de la couche application — Eléments de type 10

IEC 61800-7 (toutes les parties), Entrainements électriques de puissance a vitesse variable —
Interface générique et utilisation de profils pour les entrainements électriques de puissance

IEC 61800-7-201, Entrainements électriques de puissance a vitesse variable — Partie 7-201:
Interface générique et utilisation de profils pour les entrainements électriques de puissance —
Spécification du profil de type 1
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IEC 61800-7-202:2015, Entrainements électriques de puissance a vitesse variable -
Partie 7-202: Interface générique et utilisation de profils pour les entrainements électriques
de puissance — Spécification du profil de type 2

IEC 61800-7-203, Entrainements électriques de puissance a vitesse variable — Partie 7-203:
Interface générique et utilisation de profils pour les entrainements électriques de puissance —
Spécification du profil de type 3

IEC 61800-7-204:2015, Entrainements électriques de puissance a vitesse variable -
Partie 7-204: Interface générique et utilisation de profils pour les entrainements électriques
de puissance — Spécification du profil de type 4

IEC 61800-7-304, Entrainements électriques de puissance a vitesse variable — Pattie|7-304:
Interfage générique et utilisation de profils pour les entrainements électriques de puisspnce —
Mise ep correspondance du profil de type 4 avec les technologies de réseaux

IEC TR 62390:2005, Common automation device — Profile guideline (disponible en anglais
seulement)

EN 50325-4, Sous-systéme de communications industriel basé sur-I'lSO 11898 (CAN) pour
les intgrfaces des dispositifs de commande — Partie 4: CANopen

3 Tdrmes, définitions et abréviations

Pour les besoins du présent document, les termes, définitions et abréviations suivants
s’appliguent.

3.1 Définitions relatives au systéme

3.11
entrainement électrique de puissance
PDS
combinaison d’un moteur et dumodule complet de variation de vitesse (CDM)

Note 1 & l'article: Le module «complet de variation de vitesse peut inclure des fonctions de conversion, de
commarlde et d'autoprotectionjainsi que certaines fonctions auxiliaires (par exemple, ventilation). Le [PDS ne
comprer]d pas les équipements/entrainés par le moteur.

Note 2 g Il'article: Unesystéme logique d'entrainement électrique de puissance comprend le PDS et une interface
(par exemple, interface de réseau de communication, de bus de terrain ou logicielle), un programme de cojmmande
d'applicgtion permettant d'y accéder par l'interface PDS générique, comme cela est décrit de la Figur¢ 3 a la
Figure 5

Note 3 p dlarticle: Cette définition est adaptée des spécifications de I'lEC 61800-1, de I'lEC 618(0-2, de
I'lEC 61800-3 et de I'lEC 61800-4.

Note 4 a Il'article: L’abréviation «PDS» est dérivée du terme anglais développé correspondant «power drive
system».

3.2 Définitions générales

3.21

algorithme

séquence finie d'opérations complétement déterminée par laquelle la valeur des données de
sortie peut étre calculée a partir de la valeur des données d'entrée

[SOURCE: IEC 60050-301:2013, 351-42-27, modifiée — Les termes «instructions» et
«variables» sont remplacés par «opérations» et «données» et les notes a larticle sont
supprimées.]
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3.2.2

application

élément fonctionnel logiciel spécifique a la résolution d'un probléme en termes de mesure et
de commande de procédés industriels

Note 1 a l'article: Une application peut étre répartie entre les ressources, et peut communiquer avec d'autres
applications.

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.2, modifiée — Le terme «programme d’application» a été
remplacé.]

3.2.3
attribyt
proprigté ou caractéristique d'une entité

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.3]

3.2.4
axe

élément logique interne a un systéme d'automatisation (par exemple, systéme de commande
de modivement) qui représente une certaine forme de mouvement

Note 1 @ I'article: Les axes peuvent étre rotatifs ou linéaires, physiques’ou virtuels, commandés ou sinlplement
observésg.

3.2.5
classe|
description d'un ensemble d'objets qui partagentiles mémes attributs, opérations, méthodes,
relatiops et sémantique

[SOURCE: ISO/IEC 19501:2005, 0000_124ymodifiée — La deuxiéme phrase est omise.]

3.2.6
commrnde
régulation
action délibérée sur (ou dans)\wn processus, en vue d'atteindre des objectifs définis

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-42-19, modifiée — Les notes a l'article sont omises.]

3.2.7
dispositif de commande/régulation
unité physique-contenant — dans un module/sous-ensemble ou dispositif — un progfamme
d'applitationyde commande du PDS

3.2.8
type de données
ensemble de valeurs associé a un ensemble d'opérations autorisées

[SOURCE: IEC 62390:2005, 3.1.6]

3.2.9

dispositif

dispositif de terrain

<blocs de fonction> entité physique indépendante en réseau dans un systéme
d'automatisation industriel, capable d'accomplir des fonctions spécifiées dans un contexte
particulier et délimitée par ses interfaces
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[SOURCE: IEC 61499-1:2012, 3.29, modifiée — La note a l'article est omise, «en réseau» et
«dans un systeme d’automatisation industriel» sont ajoutés.]

3.2.10

dispositif

dispositif de terrain

<intégration systéme> entité qui permet le contréle, la servocommande et/ou la détection et
s’interface a d'autres entités de ce type a lI'intérieur d'un systéme d'automatisation

[SOURCE: ISO 15745-1:20083, 3.11]

3.2.11
profil de dispositif
représentation d'un dispositif en termes de ses paramétres, ensembles de pdramélres et
compoftement selon un modéle de dispositif qui décrit les données et le comportemlent du
dispos|tif tel que pergus par lintermédiaire d'un réseau, indépendamment de| toute
techno]ogie de réseau

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.9, modifiée — Les notes a I'article"sont omises.]

3.2.12
variabje de réaction
granddur variable qui représente la variable commandée et qui est réintroduite dans le
compafateur

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-48-03, modifieer— La figure est omise.]

3.2.13
élément fonctionnel
entité ge logiciel ou logiciel combiné au matériel, capable d'accomplir une fonction spécifiée
d'un dippositif

Note 1 |a l'article: Un élément fonctionnél comporte une interface et des associations a d'autres gléments
fonctionpels et fonctions.

Note 2 & l'article: Un élément fonctionnel peut étre constitué de bloc(s) de fonctions, d'objet(s) ou de lidte(s) de
paramétres.

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.12]

3.2.14
donnépes d’entrée
donnéer transférées d'une source externe dans un dispositif, une ressource ou un élément

fonctionnel

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.14]

3.2.15

interface

frontiére partagée entre deux entités, définie par des caractéristiques fonctionnelles, des
caractéristiques de signal ou d'autres caractéristiques appropriées

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-42-25, modifiée — Les termes «unités fonctionnelles»
sont remplacés par «entités» et les notes a 'article sont omises.]
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3.2.16

systéme logique d’entrainement électrique de puissance

modéle qui comprend un PDS et un réseau de communication accessible par I'interface PDS
générique

3.2.17

modéle

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

[SOU CE.1EC 60050-351:2013 QR1-A’)-')R]

3.2.18
mode fe fonctionnement
caractgrisation de la maniére et du degré avec lequel l'opérateur humain “intervignt sur
I'équipgment de commande

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-55-01, modifiée — La Figure estlemise.]

3.2.19
donnéps de sortie
donnéfs provenant d'un dispositif, d'une ressource ou d'un eléement fonctionnel et trangférées
de ces|derniers vers des systémes externes

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.21]

3.2.20
paramptre
élément de donnée qui représente les -.informations d'un dispositif qui peuvent étre lues ou
saisieq dans un dispositif, par exemple;~par le biais du réseau ou d'une IHM locale

Note 1 f l'article: Un paramétre est caractérisé généralement par son nom, le type de données et la dlirection
d'accés.

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.22, modifiée — La note 1 a 'article est omise.]

3.2.21
profil
représentation dlune interface PDS en termes de ses parameétres, ensembles de parametres
et comportement selon un profil de communication et un profil de dispositif

Note 1 a l‘article: Utilisé dans la présente partie de I'lEC 61800 comme synonyme des spécifications réfdrencées
dans leg annexes.

3.2.22

variable de référence

variable d'entrée d'un comparateur dans un systéme de régulation, qui détermine la valeur
prescrite de la variable commandée et qui est déduite de la variable de consigne

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-48-02, modifiée — La figure est omise.]
3.2.23
type

élément matériel ou logiciel qui spécifie les attributs communs partagés par toutes les
instances du type

[SOURCE: IEC 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

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.26]

3.2.25
variable
entité logicielle qui peut prendre différentes valeurs, mais une seule valeur a la fois

Note 1 a-tertiere—t , " e o " " Lot s L s ain t
ote Fartiete—tes-vatetrs—d une—veariable—ainsigue—d'unparametre—setmitenthabitvetementa—tr—eeriain type

de donnges.

[SOURCE: IEC TR 62390:2005, 3.1.27, modifiée — La Note 1 a l'article est ajoutée}]

3.3 Définitions spécifiques
3.3.1 Définitions communes

NOTE |Les termes et définitions suivants sont mis en correspondance par les différents profils avec leur$ termes
spécifiglies.

3.3.1.1
valeur|instantanée
valeur d'une grandeur variable a un instant déterminé

Note 1 |a l'article: La valeur instantanée est utilisée dans_ le\présent document comme données d'enptrée du
programme de commande d'application pour superviser les variables du PDS (par exemple, variables de répction).

[SOURCE: IEC 60050-351:2013, 351-41-02, modifiée — Une note a I'article est ajoutée.

3.3.1.2
mode f'application
type d'ppplication pouvant étre demandé a un PDS

Note 1 { I'article: Les différents modes/d'application reflétent la boucle d'asservissement dédiée a l'asservissement
de couple ou de position, a la ceammande de vitesse ou a d'autres applications telles que le retour a la position de
reférence.

ensemple des‘eommandes entre le programme de commande d'application et l¢ PDS
permeftant’de contrbler le comportement du PDS ou les éléments fonctionnels de celuici

Note 1 4

Note 2 a I'article: 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 maniéere
réguliere (par exemple, changement d'état périodique)

EXEMPLE 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 commande d'application
afin de commander le PDS
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ensemble d'informations entre le PDS et le programme de commande d'application, qui refléte
I'état ou le mode du PDS ou un élément fonctionnel de ce dernier

Note 1 a I'article: Les différentes informations d'état peuvent étre codées avec un bit chacune.

3.3.2
3.3.21

3.3.3

Les te
suivan

3.3.31

CIP Motion™15

extens
mouve

3.3.3.2

contrc‘t}eur CIP Motion™

control
Contro
Conne

Note 1
reléeve p

3.3.3.3

disposgitif CIP>Motion ™

dispos

Définitions applicables a I'Annexe A

communication avec capacité de temps réel

Définitions applicables a I'Annexe B

rmes et définitions donnés dans I'lEC 61158:5-2 et IEC 61158-6-2 ainsi q
s s’appliquent a I'Annexe B.

ons des services et protocole CIR afin de prendre en charge la commarn
ment sur les réseaux CIP

ur a conformité CIP contenant un Objet Axe de commande de mouvement (
Axis Object) pouvant’ étre en interface avec un dispositif CIP Motion v
ction E/S CIP Motion

h 'article: Une description de I'Objet Axe de commande de mouvement (Motion Control Axis Of
bs du domaine.d'application de I'lEC 61800-7.

tif a.conformité CIP contenant une ou plusieurs instances d'Objet Axe de dispo

ue les

de de

Motion
a une

ject) ne

sitif de

mouve

ment (Motion Device Axis Object) pouvant communiquer avec un contrdleur CIP

Motion

via une Connexion E/S CIP Motion

EXEMPLE Un variateur CIP Motion est un cas particulier d’'un dispositif CIP Motion.

3.3.34

Conne

xion E/S CIP Motion ™

Connexion CIP Motion ™
connexion CIP bidirectionnelle périodique de classe 1 entre un contrlleur et un variateur,

définie

comme partie intégrante de la spécification de CIP Motion

15 CIP Motion™ et CIP Sync™ sont des marques de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité
des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du
détenteur de la marque ou de I'un quelconques 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 ODVA, Inc.
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3.3.3.5

CIP Sync™15

extensions des services et du protocole CIP visant a intégrer la fonctionnalité de
synchronisation temporelle définie dans I'lEC 61588:2009 dans un réseau CIP

Note 1 a Jlarticle: Voir I'Objet Synchronisation temporelle (‘'Time Sync Object') dans I'lEC 61158-5-2 et
I''EC 61158—6-2.

3.3.3.6

données cycliques

données en temps réel a priorité élevée transférées par une Connexion CIP Motion de
maniere périodique

Note 1|a l'article: Ces données sont considérées comme des données E/S comme cela est)défini dans
I'lEC 61800-7.

3.3.3.

donnépes d'événement
donnégs en temps réel a prioritt moyenne transférées par une Connexion CIP Motion
uniquement aprés occurrence d'un événement spécifié

Note 1 & l'article: Les transitions des entrées registration et marqueur constitdent des événements typiques des
variateufs.

3.3.3.
mouvgment
tout aspect de la dynamique d'un axe

Note 1 & l'article: Dans le contexte de la présente partie de\'NEC 61800-7, cette définition ne se limite [pas aux
entrainements asservis, mais englobe toutes les formes descommande de moteur par entrainement.

3.3.3.9
Objet Axe de dispositif de mouvement
Motion Device Axis Object

objet qui définit les attributs, services)et comportement d'un axe de dispositif de mouyement
selon Ip spécification de CIP Motion

Note 1 |a Il'article: Cet objet comprend les éléments fonctionnels Communication, Commande de disgositif et
Disposit|f d’entrainement de baseg, tels que définis dans I'lEC 61800-7.

3.3.3.10

donnégs de service
donnégs en temps.réel de priorité moins élevée associées a un message de service du
contrbleur, transférées par une Connexion CIP Motion de maniére périodique

Note 1 g I'article: Les données de service incluent les messages de demande de service qui permettent dlaccéder
aux attrfjbuts”de I'Objet Axe de dispositif de mouvement (Motion Device Axis Object) ou d'effectuer divers
diagnostics—duvartateur:

3.3.3.11

synchronisé

état de verrouillage de la valeur d'horloge locale du variateur sur I'horloge maitresse du temps
systéme réparti

Note 1 a l'article: Lorsqu'ils sont synchronisés, le variateur 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 Sync dans le
contexte d'un systéme temporel réparti ou tous les dispositifs comportent une horloge locale
synchronisée avec une horloge maitresse commune
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Note 1 a l'article: Dans le contexte de CIP Motion, le temps systéme est une valeur entiere a 64 bits en
nanosecondes, avec une valeur de 0 correspondant a la date 1970-01-01.

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 1 a l'article: Les datations CIP sont toujours utilisées 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 Sync.

3.3.4 Définitions applicables a I'Annexe C

3.3.4.1
classe d'application
configyration d'un objet d'entrainement (Drive Object) avec un ensemble d'objets fonctionnels
et pris [en charge par des messages préconfigurés

3.3.4.2
contrdleur
dispos|tif de contréle associé a un ou plusieurs dispositifs d'entrainement (axes) et hote de
l'automatisation générale

3.3.4.3
objet d'entrainement

Drive Qbject

élément fonctionnel d'une Unité d'entrainement

3.3.4.4
unité d'entrainement
Drive Unit

disposltif logique qui comprend tous les éléments fonctionnels liés a une unité de traifement
centrale

3.3.4.5
héte
dispos|tif qui couvre la fohctionnalité d'automatisation d'un dispositif de méme nature

3.3.4.6
dispositif P

P-Device

dispos|tifdeterrain et héte des objets d'entrainement

3.3.4.7
message préconfiguré
ensemble de données d'entrée et de données de sortie pour un mode d'application

3.3.4.8

superviseur

dispositif technique qui gére les données de configuration (ensembles de paramétres) et les
ensembles de données de diagnostic fournies par les dispositifs P et/ou les contrbleurs
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3.3.5 Définitions applicables a I'Annexe D

3.3.5.1

message d'acquittement

AT

message dans lequel chaque esclave intégre ses données

Note 1 a Il'article: L'abréviation "AT" est dérivée du terme anglais développé correspondant "ackn
telegram”.

3.3.5.2
cycle de communication

owledge

accumplation-de-tous-les-messages-entre-deux-messages-de-svnchronisation-du-maitre
b ) Y

3.3.5.3
unité de commande
dispos|tif de commande/régulation

3.3.5.

mot d¢ commande

deux dctets adjacents dans le message de données du mafitre contenant les comman
dispos|tif d’entrainement adressé

3.3.5.
durée de cycle
intervalle de temps entre deux événements cycliques écurrents consécutifs

3.3.5.

donnéps cycliques

partie le message dont la signification ne change pas pendant le fonctionnement cycli
I'interface

3.3.5.7
échange de données

transmjission non cyclique suridemande d’informations aprés demande transmise
maitre|(canal de service)

3.3.5.8
action|anticipatrice
valeur [de consigne:utilisée pour compenser l'erreur de la boucle d'asservissement

3.3.5.9
numérp d’identification
IDN

des du

nue de

par le

appellcllon aune aonnee ae fonctonnement sous laquelie urn DIOC de adonnees est p

dservé

avec ses attributs, noms, unités, valeurs d’entrée minimales et maximales, ainsi que les

données

Note 1 a Il'article: L'abréviation "IDN" est dérivée du terme anglais développé correspondant "identification

number".

3.3.5.10
maitre
nceud qui autorise les autres nceuds a transmettre

3.3.5.11

message de données du maitre

MDT

message dans lequel le maitre intégre ses données
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Note 1 a l'article: L'abréviation "MDT" est dérivée du terme anglais développé correspondant "master data

telegram”.

3.3.5.12

cycle de fonctionnement
période de la boucle d'asservissement interne au dispositif d'entrainement ou a l'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 systemes de communication

3.3.5.14
esclavie

nceud guquel le maitre confére le droit de transmettre

topol

ctets adjacents internes au message du dispositif d'entrainement contengnt les

architefcture physique du réseau concernant:la“Cconnexion entre les stations du syst@me de

commynication

3.4 Abréviations

3.4.1
CDM
DCS
ERP
FE
IHM
E/S
ID

Abréviations communes
complete drive module (module complet de variation de vitesse)
distributed control system (systéme de commande réparti)
enterprise resource planning (planification des ressources de I'organisatipn)
functional element (élément fonctionnel)
Interface homme-machine
Entrée-sortie
Identificateur

MES
NC

PDS

PLC

SCADA

URL

3.4.2
CiA

£ n H b n L B 1L 2 b ] S - b AN
rariaracidrimtTyg TATUULIUIT SYySLITITIT (S yolTIT U TATUULIUIT UT TauTiLallultl)

numerical control system with a numeric control command set (systéme de
commande numérique avec ensemble de commandes de contréle numérique)

power drive system (entrainement électrique de puissance)

programmable logic controller without a motion control command set (automate
programmable sans ensemble de commandes dédié a la commande de
mouvement)

supervisory control and data acquisition (systéme de supervision, controle et
acquisition de données)

universal resource locator (adresse universelle)

Abréviations applicables a I'Annexe A
CAN in Automation (CAN en mode automatisation)
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FSA finite state automaton (automatisation d'états finis)
NMT network management (gestion de réseau)
PDO process data object (objet de données de processus)

3.4.3 Abréviations applicables a I'Annexe B
Attr ID attribute identifier (identificateur d'attribut)

CIPT™ Common Industrial Protocol (Protocole industriel commun)
(voir IEC 61158 Type 2, IEC 61784-1 et IEC 61784-2 Famille de Profils de
Communication 2)

3.4.4 __ Abreéviations applicables a I'Annexe C

AC x Application Class (Classe d'application) x, ou x est le numéro de la classe AC
DO Drive Object (Objet d'entrainement)

DU Drive Unit (Unité d'entrainement)

&M identification and maintenance functions (fonctions d’identification (et de

maintenance)
P-Device Peripheral Device (Périphérique ou Dispositif P)

PROFIdrive PROcess Fieldbus for drives (Bus de terrain ,de procédés pour dispositifs
d'entrainement)

STW control word (mot de commande)
ZSW status word (mot d’état)

3.4.5 Abréviations applicables a I’Annexe D

AT acknowledge telegram (messaged'acquittement)

C1D Diagnostic de classe 1

C2D Diagnostic de classe 2

C3D Diagnostic de classe 3

CP communication phase (phase de communication) (CP0O ... a CP6 — phages de
communication 0.~ 6)

IDN identification number (numéro d’identification)

MDT master data-telegram (message de données du maitre)

SERCO(PS SErial (Real time COmmunication System (Systéme de communicatlon en

temps-réel série)
SVC service channel (canal de service)

3.5 Conventions

Les no hrac havaddecimaux-doivaent dtraranrdsentdse nar Oxvnn _nn ou-nn
RoH8-5—Hexaae8eHath—ao-8hit+e+He-+epreseit8spat—oxhRh—hh

nex == 77

4 Architecture générale

4.1 Interface PDS générique

La présente partie de I'EC 61800-7 spécifie une interface générique entre les entrainements
électriques de puissance (PDS) et le programme de commande d'application dans un
contrbleur. 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 I'lEC 61800-7. Ceci pourrait constituer une
partie intégrante du contrdleur logique.


https://iecnorm.com/api/?name=32e74bfde01f0d6502659b9973adca6d

- 136 - IEC 61800-7-1:2015 © IEC 2015

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

Feeding section, field supply
auxiliaries, others

Motor and sensors

Driven equipment

IEC
Anglais Frangais
Installation or part of automation system Installation ou partie de systéme
d’autematisation
(eneric PDS interface Interface PDS générique
Lpgical Power Drive System Sy_stéme logique d’entrainement électrique de
puissance
Clommunication interface (e.g. communication Interface de communication (par exemple,
ngtwork, fieldbus, ...) réseau de communication, bus de terrain, ...)
Plower Drive System (PDS) Entrainement électrique de puissance (PDS)
Clomplete Drive Module (CDM) Module complet de variation de vitesse (CDM)
Slystem control and sequencing Commande et séquencement de systéme
Blasic Drive Module (BDMj) Variateur ou base de motorisation (BDM)
Clontrol, Converter and-Rrotection Commande, convertisseur et protection
Feeding section, field supply, auxiliaries, others Appareillage d’alimentation, alimentation sur le
terrain, circuits auxiliaires, autres
Motors and sénsors Moteurs et capteurs
Driven equipment Equipement entrainé

NOTE Pans\la présente partie de I'lEC 61800-7, le dispositif d'entrainement correspond au module complet de
variatior] 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
contrbleur logique sont exécutées par le programme de commande d'application. La
fonctionnalité du PDS logique peut étre différenciée suivant 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
la Figure 5 présente un sous-ensemble de structures possibles d'applications
d'asservissement de couple.
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ne sont pas couverts par la présente partie de I'lEC 61800-7.

Les types de commandes de vitesse possibles sont énumérés dans I'Annexe B de I'lEC 61800-4:2002, et

NOTE 2 Le terme "vitesse" (velocity) est utilisé dans la présente partie de I''EC 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.
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milerrdCe FUo genetique

Position control

Asservissement de position

Velocity control

Commande de vitesse

Torque control

Asservissement de couple

Motor

Moteur

Logical power drive system

Systéme logique d’entrainement électrique de
puissance

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

Structure a dans le domaine d’application de
I'"EC 61800-7-1

Control device

Dispositif de commande

Position

Position

Velocity

Vitesse
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Anglais Frangais
Torque Couple
Drive device Dispositif d’entrainement
Structure b for future consideration Structure b pour étude ultérieure
Structure c for future consideration Structure c pour étude ultérieure

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 position, 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 specifique.

Figure 3 — Exemple de structures de systéme pour
les applications d'asservissement de position

La strycture a de la Figure 3 présente une application d'asservissement\de position
trois bpucles d'asservissement sont toutes mises en ceuvre dans le dispositif d'entrain

ou les
ement.

Dans Ip structure b, les boucles de commande de vitesse et d'assefvissement de couyple se

situent| dans le dispositif d'entrainement et la boucle d’asservissement de position s
dans l¢ dispositif de commande. Dans la structure c, seul I'asservissement de couple s
dans lp dispositif d'entrainement et les autres boucles d'asservissement du PDS |

e situe
e situe
ogique

complgt sont mises en ceuvre dans le dispositif de commande. Dans les trois exemples,

I'interface PDS générique est identique.

Lygical structure Structure d in the scope Structure e Structure f
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A A
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IEC
Anglais Francgais
Logical structure: ‘velocity control’ Structure logique: «xcommande de vitesse»
Logical controller Contréleur logique
Application control program Programme de commande d’application
Generic PDS interface Interface PDS générique
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Anglais

Frangais

Velocity control

Commande de vitesse

Torque control

Asservissement de couple

Motor

Moteur

Logical power drive system

Systéme logique d’entrainement électrique de
puissance

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

Structure d dans le domaine d’application de
I''EC 61800-7-1

Drive device

Dispositif d’entrainement

Structure e for future consideration

Structure e pour étude ultérieure

Structure f for future consideration

Structure f pour étude ultérieure

Jne device (drive and control)

Un dispositif (entrainement et commande)

NOTE

NOTE
couple

NOTE
terrain

NOTE

La st
boucl
la str

commg
d‘entrimement. La structure f présente:laymise en ceuvre de toutes les fonctionnalité
un seu

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 commar
vitessq, le programme de_commande d'application comportant également une fonctio|
d'assefvissement de positian.

1| En général, le modéle PDS inclut le moteur.

2| Un réseau ou un bus de terrain, destiné a transmettre les valeurs de données telles que la vite
bst placé entre le dispositif de commande et le dispositif d'entrainement.

)

3 Mise en correspondance ou adaptation si nécessaire pour une techn¢legie de réseau ou de
spécifique.

4] Le programme de commande d'application peut inclure également l'asservissement de position.

Figure 4 — Exemples de structures de systéme
pour les applications de commande de vitesse

rlicture d de la Figure 4 présente une application de commande de vitesse
ep d'asservissement sont toutes mises en ceuvre dans le dispositif d'entrainement
ucture e, la boucle de commande de vitesse est mise en ceuvre dans le dispo
nde et la boucle d’asservissement«de couple est mise en ceuvre dans le di

dispositif. En fait, la structure f ne comporte pas de réseau ou de bus de terrain

se et le

bus de

ou les
. Dans
sitif de
spositif
5 dans
. Dans

de de
nnalité
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Lpgical structure: ‘torque control’ \L\ Structure logique: «asservissement de couple»
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Lpgical controller ~ \0 Contrdleur logique
Application control program. \J Programme de commande d’application
- . \Y .
Qeneric PDS |nterface‘f_\$ Interface PDS générique
Tprque control C)\j Asservissement de couple
Motor @ Moteur
N
Lpgical PDﬁ< PDS logique
Struct@in the scope of IEC 61800-7-1 Structure g dans le domaine d’application de
VP I'EC 61800-7-1
C M device Dispaositif de commande
Torque Couple
Drive device Dispositif d’entrainement
Structure h for future consideration Structure h pour étude ultérieure

S

tructure 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 modéle 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 réseau ou de bus de

terrain s

pécifique.
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NOTE 4 Le programme de commande d'application peut inclure également une fonctionnalité d'asservissement
de position et de commande de vitesse.

Figure 5 — Exemples de structures de systéme
pour les applications d'asservissement de couple

La Figure 5 énumére les mises en ceuvre possibles des applications d'asservissement de
couple. L'asservissement de couple peut se situer dans le dispositif de commande, comme
dans la structure g. Dans la structure h, toutes les fonctionnalités se situent dans un seul
dispositif et le réseau ou le bus de terrain est absent. Il est toujours possible d'utiliser
I'interface PDS générique dans une application d'asservissement de couple, le programme de
commande d'application comportant une fonctionnalité de commande de vitesse et

d' iea-ara-ent—d AW-V-ST TN~ b V-V~ V-Gl P-NP-S TR P-X TR —aatt HZE PN 20 AL P Pt THY I
assepHssementae POSTOOTTT Darts a St ottare— I, o e TtoTatT— goTeT ot~ ST—STtaUT gans le

dispos|tif d'entrainement "intelligent".

La spékification des fonctionnalités pour le dispositif de commande ne reléve pas“du domaine
d'application de la présente partie de I'lEC 61800-7. Le Tableau 1 établit la lisie des
structufres qui relévent du domaine d'application de la présente partie de IHEC 61800-7.

Tableau 1 — Structures relevant du domaine
d'application de la présente partie de I'lEC,61800-7

Structure Application Relevant du domaine
d'application du document

a Asservissement de position Oui
b Asservissement de position Non, pour étude ultérieure
c Asservissement de position Non, pour étude ultérieure
d Commande de vitesse Oui
e Commande de vitesse Non, pour étude ultérieure
f Commande de vitesse Non, pour étude ultérieure
g Asservissement(de couple Oui

Asservissement de couple Non, pour étude ultérieure
i Asservissement de couple Non, pour étude ultérieure

4.2 Structure typique‘des systémes d'automatisation

La mogélisation d'un’ dispositif est effectuée selon les lignes directrices IEC concerngant les
profils |de dispesitifs (voir IEC TR 62390). La structure typique 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)

y A A
Visualization HMI, SCADA, DCS >
— T_ . — .| Communication system (e.g. Efhernet) _ _ _  _ _ _| . _ . _| .
v
| Router | Control device engineering
tool/HMI
NOTE 3 NOTE 1
Communication system (e.g. fieldbus) NOTE 2
Peer to peer device
communicatio 1/0 data Device parameters
@ (e.g. periodic) (e.9. epipsodic)
Yy v Al @
—
Field device PDS
A
| ®
| Process (e.g. driven equipment)
IEC
Anglais Frangais
Manufacturing Execution System (MES) — Systéme d’exécution de fabrication (MES) —
Ejpterprise Execution System (ERP) Planification des ressources de I'organisation
(ERP)
Vjsualization HMI, SCADA, DCS IHM, SCADA, DCS de visualisation
Communication system (e.g. Ethernet) Systéme de communication (par exemple,
Ethernet)
Rlouter routeur
Clontrol device Dispositif de commande
(eneric PDS interface Interface PDS générique
Ejhgineering tool/HMI Outil d’ingénierie/IHM
Elg. fieldbus Par exemple, bus de terrain
Peer to peer device\ceammunication Communication pair a pair entre dispositifs
I/0 data (e.g..periodic) Données E/S (par exemple, périodiques)
Dlevice parameters (e.g. episodic) Paramétres de dispositif (par exemple,
épisodiques)
Flelddevice Dispositif de terrain
S PDS
Process (e.g. driven equipment) Processus (par exemple, équipement entrainé)

NOTE 1 L'outil d'ingénierie 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 systémes 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 I'lEC TR 62390)

Le PDS comporte différentes interfaces logiques avec le monde extérieur, numérotées de 1) a
5) a la Figure 6.
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1)

2)

3)

4)

5)

4.3
Un

Données E/S (interface PDS générique)

Cette interface fait partie intégrante de I'interface PDS générique. Elle fournit l'interface de
commande et de supervision entre le dispositif de commande et le PDS (voir 3.3.1.4).

Parameétres de dispositif (interface PDS générique)

Cette interface permet un accés des paramétres au dispositif de commande et aux outils
d’ingénierie distants a des fins d'identification, de configuration, d'ajustement, de
supervision ou d'enregistrement des données. Les parameétres de dispositif sont
disponibles pour le transfert des données via le systéme de communication par
I'intermédiaire de l'interface PDS générique.

Communication pair a pair entre dispositifs

L'utilisation d'un service de communication pair a pair entre d'autres dispositjfs est
fongtion d'une technologie de bus de terrain spécifique et n'est pas couverte pari'injerface
PDPB générique.

Parameétres de dispositif (interface locale ou autre interface)
L'agces local et l'interface d'un outil d’ingénierie ou l'interface homme-machine gvec le
PDPB ne sont pas couverts dans la présente partie de I'lEC 61800-7,

NOTE L'interface homme-machine (IHM) ou les outils d’ingénierie peuvent utiliser I'interface PDS générique
ou les services de communication du bus de terrain qui prennent en charge |'interface PDS. Il est cgpendant
possible de signifier a I'application toutes modifications des performances,des données PDS dues au|partage
du Qus de terrain avec l'interface homme-machine

Interface avec le processus

L'ifterface avec le processus — I'équipement entraingé)~ n'est pas couverte par la prgsente
partie de I'lEC 61800-7.

Structure du PDS logique

PDPB logique comprend différents éléments.fonctionnels (FE) selon la Figure 7.

Chaqug FE comporte des parametres-‘et des algorithmes ou des fonctions permettant de

décrirg le comportement.

Les pafameétres permettent de-definir

de I'éldment fonctionnel.

un hom et un identificateur uniques,
un etat de fonctionnement,
ung ou plusieurs\variables d'entrée et de sortie, et

le gomportement des algorithmes et/ou fonctions

La relafion des différenis éfats est décrite dans un diagramme d'éfats.

Les paramétres peuvent étre structurés dans des listes de parameétres supplémentaires selon
le mode de fonctionnement de I'élément fonctionnel ou le mode d'application du PDS.
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PDS

1.*

Functional element
Name:
Type:
State:
Algorithm():
1 *
Parameter list Parameter
1 * Name:
| Type:
Class:
Value:
IEC
Anglais Francgais
Functional element Elément fonctionnel
Name Nom
Tpe Type
State Etat
Algorithm Algorithme
Plarameter list Liste de parameétres
Parameter Paramétre
Cllass Classe
plue Valeur

Figure 7 — Structure du PDS avec éléments fonctionnels

Les éléments fonctionnels (FE) suivants sont identifiés pour un PDS logique (voir Figure 8):

FE Identification de dispositif

L'élément fonctionnel Identification de dispositif contient les parameétres nécessaires 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.
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Le FE Commande de dispositif est défini en 5.2.

FE Communication

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
terrain.

NOTE 2

La plupart de ces parameétres et états du FE Communication sont spécifiques au réseau ou au bus de

Un profil peut utiliser différents FE Communication.

Le FE Communication générique est défini en 5.3.
FE Digpositif d’entrainement de base

Les différentes fonctions de boucle d'asservissement telles que I'asseryissement de p
la commande de vitesse et |I'asservissement de couple, constituent les/fonctions de dis

d'entr
Les FH
FE Ap

Il est
supplé
conne
etc. co
spécifi

FE Au

Il est
d'autre
spécifi

inement de base.
Dispositif d'entrainement de base sont définis en 5.4.
blication facultatif

possible que le PDS logique inclue desxfonctions d'application — facultat
mentaires. La gestion d'entrées ou de serties supplémentaires, par exemp,
ions a un codeur, une commande de fréin, un interrupteur de fin de course s§
nstitue un élément fonctionnel Application facultatif typique. Ces fonctions ne sq
pes davantage dans la présente partie de I'lEC 61800-7.

re interface

bossible que le PDS lpgique comporte des interfaces locales ou prenne en
s protocoles sur le réseau connecté a I'lHM ou a des outils. Ces fonctions ne sq
bes davantage danstla ‘présente partie de I'lEC 61800-7.

psition,
spositif

ves —
e, les
parés,
nt pas

charge
nt pas
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Figure 8 — Eléments fonctionnels (FE) du PDS logique
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selon ’Annexe B de I'lEC TR 62390:2005.

Flux de données et cadencement

bl ol & H 1 bk oldbaill & | b <l U o 34 4
CITU UT UTUTITT TTO LATaUITTTolIYyuT S UT1allitTos UTS Ppdidilitiits UTo UTTTTTTITIS

u PDS

Les commandes et les points de consigne sont les sorties d'un programme d'application et les
entrées d'un PDS logique. Les informations d'état et les valeurs instantanées sont les sorties
d'un PDS logique et les entrées d'un programme d'application.

La cadence d'accés représente une des caractéristiques d'un parameétre ou d'une liste de
parameétres (voir IEC TR 62390:2005, Annexe B). Cette cadence d'accés dépend du besoin

du programme d'application et des capacités des solutions technologiques.
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4.4 Cas d'application du PDS
4.4.1 Généralités

L'interface PDS générique est utilisée par deux acteurs différents: I'accés par un programme
de commande d'application et I'accés par un outil d’ingénierie. Le programme de commande
d'application utilise le PDS a des fins de fonctions de commande et I'outil d’ingénierie utilise
ce dernier a des fins d’'ingénierie. Des méthodes d'accés local ou d'autres méthodes d'acces
au PDS ne relévent pas du domaine d'application de la présente partie de I'lEC 61800-7.
Cette relation est représentée a la Figure 9.

Use case:
Other access
Engineering , .
tools
l/ F A
p ; Logical
power drive system
PDS
NOTE \ Use case:
Engineering
Application /
control
program /
/ Use case: L
L Operation-control
NOTE
IEC
Anglais Frangais
Use case: Other access Cas d’application: autre accés
Ejhgineering tools Outils d’ingénierie
Application control program Programme de commande d’application
Qeneric PDS interface Interface PDS générique
Use case: Engineering Cas d’application: Ingénierie
Use case:~Operation-control Cas d’application: fonctions de commande
Lpgicalpower drive system PDS Entrainement électrique de puissance logique
PDS

NOTE Ce symbole représente un "acteur". Il peut s'agir d'un opérateur ou d'un dispositif.

Figure 9 — Cas d'application pour l'interface PDS générique

4.4.2 Cas d'application: Ingénierie

Le cas d'application Ingénierie se produit au cours des différentes phases du cycle de vie du
systéme:

e mise en service;

e maintenance.

Ce cas d'application nécessite différents types d'opérations:
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e identification;

e configuration;

e ajustement;

e commande;

e indication d'un ou de points de consigne;

e supervision;

e enr

443

egistrement des données de lecture.

Cas d'application: Fonctions de commande

Dans

e cas d'application Fonctions de commande, l'interface PDS générique ‘pg

donnég¢s E/S est utilisée comme suit.

e Le
e Le
du

e Le

e Le
d'a

Les cq
constit

Le ca

programme de commande d'application transmet les commandes (voir, 3.8.1.3) a

programme de commande d'application régle le ou les points de cansigne (voir 3
PDS.
PDS informe le programme de commande d'application de son-état (voir 3.3.1.6)

pplication (voir 3.3.1.1).

ent les données E/S du PDS.

5 d'application Fonctions de commandes peut également utiliser lI'interface

générique pour la supervision ou la modificationsdes parametres de dispositifs (voir 3.2

Le cas
Selon
valeurs
asserv
exemp

En lied
ou plu
point d
méme
commsg

Selon
possib

d'application Fonctions de commande peut présenter différents modes d'appli
'‘élément fonctionnel de PDS Dispositif d’entrainement de base interne au PDS
de point de consigne potentielles, le mode d'application peut prendre la form
ssement de couple ou de position, d'une commande de vitesse ou autres form
e, le retour a la position d€ référence.

et place de valeurs _de point de consigne, il est également possible de prédéfi

bieurs valeurs de~point de consigne au sein du PDS dans un tableau de donné
e consigne est; dans ce cas, un pointeur vers un élément du tableau. Le points
peut étre un,_index dans le tableau ou une configuration binaire dans un 1
nde.

le )mode d'application, différents paramétres, diagrammes d'états et inte
es’ existent pour décrire le comportement du PDS. Les valeurs de point de cons

les val

ur les

I PDS.
.3.1.5)

PDS peut communiquer les valeurs instantanées au‘\programme de commande

mmandes, les points de consigne, les valeurs{d'état et les valeurs instantanées

PDS
20).

cation.
et les
e d'un
bs, par

Nir une
es. Le
pur lui-
hot de

rfaces
gne et

purs instantanées potentielles pour tous les modes d'application sont présentée

S Sous

forme schématique a la Figure 10.
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Control
device

Set-points:

Logical Power Drive System Device control FE

——>

Communication FE | | Device identification FE |

Basic drive FE‘s
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Application
control
program

control

Velocity

Velocity

(orawe )

control

Torque

orque [—
Actual values:

Position

i

control

Velocity
Torque

|

Feedback

Status *

Anglais

Francgais

Q

ontrol device

Dispositif de commande

Q

eneric PDS interface

Interface PDS générique

Lpgical power drive system Sy§téme logique d’entrainement électrique de
puissance

Dievice control FE FE Commande de dispositif

Command commande

Communication FE FE Communication

Device identification FE FE Identification de dispositif

Blasic drive FE’s FE Dispositif d’entrainement de base

Sket-points Points de consigne

Application centrel program Programme de commande d’application

Plsition Position

Plositian gontrol Asservissement de position

elocity

Vitesse

Velocity control

Commande de vitesse

Torque

Couple

Torque control

Asservissement de couple

Actual values

Valeurs instantanées

Feedback

Réaction

Status

Etat

NOTE Le systéme logique d'entrainement électrique de puissance peut comporter des relations supplémentaires

entre les différents FE.

Figure 10 — Interface générique dans
le cas d'application 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 — Paramétres de I'élément
fonctionnel Identification de dispositif

Nom Signification
ID du pfofil Identification du profil.
ID du cpnstructeur Identification du constructeur ou du fournisseur du dispositif:
ID du pfoduit Identification du type et modéle de dispositif.
Numérq de série Un numéro de série est un numéro de fabricationunique du constructeur du dispodijitif, y

compris pour des dispositifs avec la méme version’de matériel, logiciel ou microcoge.

Révisioh du matériel | Le contenu de ce paramétre caractérise uniquement la version du matériel.

Révision du logiciel Le contenu de ce parameétre caractérisela version du logiciel ou du microcode du
dispositif.
Marqueur Pour chaque dispositif implanté.dans une usine ou une installation, une étiquette upique

est nécessaire pour l'identification de sa fonction. Cette étiquette est définie par
I'utilisateur, mais archivée dans le dispositif.

Empladement Pour chaque dispositif implanté dans une usine ou une installation, une étiquette uhique
est nécessaire pour l'identification de son emplacement.

Profil dgfini Paramétres supplémentaires spécifiques au profil.

Ce tablpau est donné a des fins de péférence. Il n’est pas nécessaire de mettre en ceuvre tous les paraméjres de
ce tablgau. D’autres parametres non.énumérés dans ce tableau peuvent également étre mis en ceuvre.

Le type et le format de_ces parametres dépendent du réseau.

5.2 FE Commande de dispositif

5.2.1 Généralités

Le diag sitif.

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 systétme PDS logique, le contréleur peut également comporter des
diagrammes d'état. Ces diagrammes d'états ne relévent pas du domaine d'application de la présente partie de
I''EC 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.

Commande de dispositif

Nom Signification

Défaut

Actif si le PDS est dans I'état défectueux.

Avertis

ement Actif si une condition d’avertissement est présente

NOTE

NOTE
fournie

2 Les informations supplémentaires concernant le type de défaut(ou d'avertissement peuvg
dans les parametres.

Les conditions d'avertissement ne nécessitent pas une réinitialisation du dispesitif de commandsg.

nt étre

Un me
I'éléme
supplé

ssage ou une commande est utilisé(e) pour.fcontréler le diagramme d'états

mentaires peuvent étre définies dans le profik

Tableau 4 — Valeurs de commande pour I'élément fonctionnel
Commande de dispositif

dans

nt fonctionnel Commande de dispositif “{voir Tableau 4). Des commandes

Nom Signification
Remisd a zéro du Si I'état de défaut.est éliminé, il est demandé au PDS de passer a I'état d'absence ¢e
défaut défaut.
5.2.3 | Etats

L'élém
Figure

bnt fonctionnel~Commande de dispositif peut présenter les états décrits d
11 et la Figure 12. Aprés l'initialisation de mise sous tension, I'élément fonc

Comm

d'entrginement-ést un état de défaut, le passage a I'état défectueux doit étre exécut
réaction au défaut peut se produire avant la transition vers |'état défectueux.

ande de~‘dispositif passe a lI'état d'absence de défaut. Si I'état du di

ans la
tionnel
spositif
&. Une
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Power on

01

[ No fault ]

02 03

[ Faulted ]

%»O Power-off

IEC
Anglais Francgais
Plower on Mise sous tension
No fault Absenge de défaut
Fpulted Défectueux
Ppwer off Mise hors tension

NOTE |[e numéro de TRANSITION correspond au numéro a proximité de la fleche dans le diagramme d'étpts.

Figure 11 — Diagramme“d'états de I'élément fonctionnel
Commande de dispositif

NOM D’ETAT DESCRIPTION DE L’ETAT

Absenge de défaut Le PDS est'capable de fournir les services requis

Défecthieux Le PDS niest pas capable de fournir les services requis et nécessite une réinitialisption

TRANSITION| ETAT SOURCE ETAT CIBLE EVENEMENT / ACTION

01 Mise seus Absence de défaut|Transition automatique / Initialisation du PDS.
tension

02 Absence de Défectueux Situation de défaut du dispositif d'entrainement / Indi¢ation
défaut de nouvel état.

Il s'agit généralement d'un événement généré par les

fonctions internes riélhnnrinnfne du dicpneifif’ duPDS

03 Défectueux Absence de défaut|Emission de la commande de Remise a zéro du 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 tension |Mise hors tension / Arrét du PDS.

IEC

Figure 12 — Tableau de transition d'états de I'élément
fonctionnel Commande de dispositif
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5.2.4 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 — Paramétres 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.

5.3 FE Communication
5.3.1 Généralités

L'élément fonctionnel Communication inclut tous les diagrammes_d!états et parameétregs pour
l'interface de réseau ou de bus de terrain. Plusieurs instances de I'élément foncfionnel
Commupnication sont possibles si un profil prend en charge difféfentes interfaces de résgau ou
de bus|de terrain.

L'état du PDS peut étre I'état communication limitée oauyeommunication normale.

Généralement, dans I'état communication limitéeyla connexion ou les fonctions de l'inferface
de résg¢au ou de bus de terrain peuvent étre disponibles dans un mode lecture seule, fnais le
PDS nfaccepte pas de commandes, et n'exécute pas non plus les points de consigne du
dispos|tif de commande. Dans I'état communication limitée, les commandes a destinafion du
PDS s¢nt acceptées uniquement par le_biais de l'interface locale.

Dans llétat communication normalé, le PDS est commandé par le dispositif de commande via
le résefau ou le bus de terrain.

Différents niveaux d'accés\sont possibles, ce qui signifie qu'un accés local ou distant peut
étre di|stinct pour les (données E/S, la lecture des paramétres et la lecture/écritufe des
parametres. Ceci peut étre représenté par des sous-états supplémentaires des profils.

L'élémpent fonctionhel Communication peut comporter un diagramme d'états supplémgentaire
qui refléte l'€tat de la connexion réseau ou bus de terrain. Ce diagramme |[d'états
supplémentajre est nécessaire uniquement si I'application de commande requieft une
commynjgation synchrone. Dans ce cas, |'état de I'élément fonctionnel Communicatign peut
étre I'ur S ats—syrchrontséotron—synchromnisé—tesprofitspetventdéfinirdes—sotus-états
supplémentaires pour ce diagramme d'états.

Un fonctionnement synchronisé signifie que le dispositif de commande et le PDS utilisent la
méme 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.

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 I'intermédiaire de
normale I'interface de communication

Les mg¢ssages ou commandes suivants sont utilisés pour contréler le diagramme d'états dans
I'élémgnt fonctionnel Communication (voir Tableau 7). Des commandes supplémentaires

peuvent étre définies dans le profil.

Tableau 7 — Valeurs de commande pour I'élément fonctionnel
Communication (voir Figure 13)

Nom Signification
Interrompre la Le dispositif de commande demande au PDS d'adopter 'état "communication limitée".
commuhication
Exécuter la Le dispositif de commande demande au PDS~d'adopter I'état "communication normgle".
commubhication

La possibilité d'exécuter la boucle d'asservissement PDS en mode synchrone avec le réseau
ou le hus de terrain de communication constitue une fonction de communication facu|tative.
Lorsque cette fonction de communication facultative est utilisée, il est recommandé d'indiquer
cet étaft (voir Tableau 8) et d'utiliser les_.commandes du Tableau 9.

Tableau 8 — Valeurs/d'état pour I'élément fonctionnel facultatif
Communication (voir Figure 15)

Nom Signification

Synchrpnisé L'heure)locale du PDS est synchrone avec le réseau et le dispositif de commande

Tableatr 9 — Valeurs de commande pour I'élément fonctionnel facultatif
Communication (voir Figure 15)

Nom Signification

Synchroniser Il est demandé d'activer la synchronisation

Ne pas synchroniser | Il est demandé de désactiver la synchronisation

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 ]

Oi»o Powet-off

Anglais Frangais
Pbwer on Mise sous tension
L|lmited communication Communication limitée
Nlormal communication Comimunication normale
Plower off Mise hors tension

NOTE |e numéro de TRANSITION correspond au-fuméro a proximité de la fleche dans le diagramme d'étpts.

Figure 13 — Diagramme d'états de I'élément fonctionnel Communication

NOM D’ETAT DESCRIPTION DE L’ETAT

Commuinication normale Le PDS communique par l'intermédiaire de I'interface de communication

Commuinication limitée Le'PDS ne communique pas par l'intermédiaire de l'interface de communicaltion

TRANBITION ETAT SOURCE ETAT CIBLE EVENEMENT / ACTION
01 Mise.sous Communication | Transition automatique / initialisation de I'interface|
tension limitée réseau
02 €ommunication Communication | La commande exécuter la communication est spédifiée
limitée normale par le dispositif de commande ou une commande Ipcale
d'initiation de la communication est invoquée / indication
de nouvel état
03 Communication Communication | La commande interrompre la communication est
normale limitée spécifiée par le dispositif de commande ou une
commande locale est invoquée / 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
résolus par les profils.

IEC

Figure 14 — Tableau de transition d'états de I'élément fonctionnel Communication

De plus,

I'élément fonctionnel

la Figure 15 et la Figure 16.

Communication peut présenter

les états décrits

dans
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Power on

01

{ Not synchronized ]
A

D
N

Uo

\ 4

[ Synchronized J

%»O Power-off

Anglais Frangais
Plower on Mise sous tension
Not synchronized Non.synchronisé
Slynchronized Synchronisé
Plower off Mise hors tension

NOTE |e numéro de TRANSITION correspond au.numéro a proximité de la fleche dans le diagramme d'étpts.

Figure 15 — Diagramme_ d'états de I'élément fonctionnel facultatif
Communication

NOM D’ETAT DESCRIPTION DE L’ETAT
Synchronisé L'heure locale du PDS est synchrone avec le réseau de communication et le disposifff de
commande
Non syjnchronisé L'heure locale du PDS n'est pas synchrone avec le réseau de communication et le
dispositif de commande
TRANBITION ETAT SOURCE ETAT CIBLE EVENEMENT / ACTION
01 Mise sous Non Transition automatique / Initialisation de I'élément
tension synchronisé fonctionnel
02 Non synchronisé [ Synchronisé La commande synchroniser est formulée par le digpositif
de commande et exécutée par le PDS / état d'indication
03 Synchronisé Non Perte de synchronisation ou formulation de la commande
synchronisé ne pas synchroniser / indication d état
04 Tous Mise hors Mise hors tension / arrét du PDS
tension

NOTE La plupart des applications définissent des états supplémentaires et les utilisent pour appliquer le
meécanisme de synchronisation.

IEC

Figure 16 — Tableau de transition d'états de I'élément
fonctionnel facultatif Communication
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Parametres

L'élément fonctionnel Communication définit les paramétres d'identification de l'interface de
communication et du type de réseau. Ces paramétres dépendent du profil.

5.4 FE Dispositif d’entrainement de base

5.4.1

Généralités

L'élément fonctionnel Dispositif d’entralnement de base définit les diagrammes d'états et les
parametres qui fournissent les fonctions de base de dispositif d'entrainement.

Dans ['interface générique, des diagrammes d'états simples comportant les gtats en
fonctionnement et non en fonctionnement et les états commande locale et commgnde a
distange sont définis. Selon le mode d'application, des états et des diagrammes [d'états
supplémentaires peuvent étre définis par les profils.
Dans l|état en fonctionnement, le PDS réagit aux commandes et au(x)-point(s) de consigne
fournis| par l'interface distante ou locale et fournit les valeurs d'étatp-ainsi que les Yaleurs
instantanées requises.
Dans l|état non 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
traitéeg par le PDS.
Dans l[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
requisegs.
Dans |['état commande a distance, le PDS réagit aux commandes et au(x) poinf(s) de
consighe fournis par l'interface distantelet fournit les valeurs d'état, ainsi que les vyaleurs
instantanées requises.
Ces dipgrammes d'états du FE:Dispositif d'entrainement de base peuvent étre associgs aux
diagrainmes d'états dans les aufres éléments fonctionnels du PDS.
5.4.2 Données E/S
Le PDPp utilise les valeurs d'état énumérées dans le Tableau 10 pour indiquer I'état féel de
I'élémgnt fonctionnel Dispositif d'entrainement de base. Des commandes supplémentaires
peuvent étre définies par les profils. Ces commandes peuvent également dépendre dy mode
d'appligations
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 possibilité d'exécuter la boucle d'asservissement PDS en mode de commande a distance
ou locale constitue une fonction de dispositif d'entrainement de base facultative. Lorsque
cette fonction facultative de dispositif d'entrainement de base est utilisée, il est recommandé
d'indiquer cet état (voir Tableau 11 et Figure 15).
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Tableau 11 — Valeurs d'état facultatives pour I'élément fonctionnel
Dispositif d'entrainement de base

Nom

Signification

Commande a
distance

Définie si le PDS accepte des commandes et des points de consigne par I'intermédiaire de
I'interface de communication

Pour contréler le diagramme d'états de I'élément fonctionnel Dispositif d'entrainement de
base, au moins la commande définie dans le Tableau 12 doit étre spécifiée. Selon les états
supplémentaires définis par le mode d'application, le profil peut définir des commandes

supplé

entaires

Tableau 12 — Valeurs de commande pour I'élément fonctionnel
Dispositif d'entrainement de base

Nom Signification

Fonctiol

hnement Il convient que le PDS commence a fonctionner sur la base,des) données de point de

consigne fournies

Selon
définie

Un me

e mode d'application, les valeurs de point de consigne, et'les valeurs instantanég¢s sont
5 pour le contréle du PDS. Ces valeurs potentielles, sont définies a I'Article 6.

ssage ou une commande est utilisé(e) pour ¢onirbdler 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.
Tableau 13 — Valeurs de commande facultatives pour I'élément fonctionnel

Dispositif d'entrainement de base

Nom Signification

Locale Le dispositif de,commande relache son contréle sur le PDS

A distahce Le dispositif de)commande sollicite la prise de contréle du PDS

5.4.3 | Etats

Les fopctions de dispositif d'entrainement de base PDS peuvent présenter les états [décrits

dans |4

Les différents états peuvent étre répartis en sous-états par les profils.

Figure(17 et la Figure 18.
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Power on
[ Not operating J
A
0)% 03
\ 4
Operating
—( Power off
IEC
Anglais Francgais
Plower on Mise spus.tension
Not operating Non'en fonctionnement
Jperating En*fonctionnement
Plower off Mise hors tension
NOTE |[e numéro de TRANSITION correspond ausnuméro a proximité de la fleche dans le diagramme d'états.
Figure 17 — Diagramme d'états de I'élément fonctionnel
Dispositif d'entrainement de base
NOM D’ETAT DESCRIPTION DE L’ETAT
En fongtionnement Le PDS réagit aux points de consigne et aux commandes demandés
Non er] fonctionnement Le PDS ne traite pas les valeurs de point de consigne — mais réagit aux
commandes
TRANBITION ETAT SOURCE ETAT CIBLE EVENEMENT / ACTION
01 Mise sous Non en Transition automatique / Initialisation de I'élément
tension fonctionnement | fonctionnel Dispositif d'entrainement de base
02 Non en En La commande fonctionnement d'une interface locaje ou
fonctionnement fonctionnement distante est in\lnr_"luén Lindication d'état
03 En Non en La commande fonctionnement est annulée / indication
fonctionnement fonctionnement | d'état
04 Tous Mise hors Mise hors tension / arrét
tension

Figure 18 — Tableau de transition d'états de I'élément fonctionnel
Dispositif d'entrainement de base

IEC

De plus, I'élément fonctionnel Dispositif d'entrainement de base peut présenter les états
décrits dans la Figure 19 et la Figure 20.
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Power on

01

{ Local control }
A
()4 03
\ 4
[ Remote control ]
—( Power-off
IEC
Anglais Francgais
Plower on Mise sous, tension
Lpcal control Commande locale
Rlemote control Commande a distance
Plower off Mise hors tension
NOTE |e numéro de TRANSITION correspond au.numéro a proximité de la fleche dans le diagramme d'étpts.
Figure 19 — Diagramme d'états de I'élément fonctionnel
Dispositif d'entrainement de base facultatif
NOM D’ETAT DESCRIPTION DE L’ETAT
Commadnde a Le PDSfaccepte des commandes et des points de consigne par l'interface de
distance communication
Commdnde locale Le PDS n'accepte pas les points de consigne et accepte uniguement un ensemble féduit
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 spécifiée par le disposiffif de
locale distance commande ou une commande locale d'initiation de la
commande a distance est invoquée / indication de I'état
03 Commande a Commande La commande /ocale est spécifiée par le dispositif de
distance locale commande ou une commande locale de prise de contrble
locale est invoquée / indication de I'état
04 Tous Mise hors Mise hors tension / arrét
tension

NOTE Les conflits potentiels des commandes /ocale et a distance sont résolus par les profils.

IEC

Figure 20 — Tableau de transition d'états de I'élément fonctionnel

Dispositif d'entrainement de base facultatif
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5.4.4 Paramétres

Dans I'élément fonctionnel Dispositif d'entrainement de base, les parameétres "commande de
mode" et "état de mode" sont définis pour

e spécifier le mode d'application réel employé,

e spécifier I'ensemble de données E/S, et

e spécifier le comportement de I'élément fonctionnel selon le mode d'application.

Ces paramétres dépendent du profil et du mode d'application.

5.5 FEAppticationmfacultatif

Une fonctionnalité supplémentaire peut étre introduite dans le PDS. Celle-civpedt, par
exemple, prendre la forme de connexions E/S supplémentaires pour des interrupteurs| de fin
de codrse ou de capteurs supplémentaires destinés a mesurer les valeurs,de“vitesse| ou de
position, par exemple.

Ces élgments fonctionnels Application facultatifs ne sont pas spécifiés-davantage dang cette
interfage PDS générique.

Les prpfils peuvent utiliser d'autres spécifications de profil¢pelr ces éléments fonctijonnels
Application.

6 Modes d'application

6.1

Le PD

matérig¢lles et logicielles disponibles sur le PDS. Le Tableau 14 présente les b

d'asse

Généralités

vissement potentielles et leurs-extensions.

Tableau 14 — Modes d'application génériques potentiels

d'agservissement

Boucle Points de consigne

S logique peut, présenter des modes d'application différents, suivant les fonctions
oucles

Asservissement de couple Commande de vitesse

Asservissement de ppsition

(voir 6.2) (voir 6.3) (voir 6.4)
Prédéf|ni Généralement non utilisé Voir Figure 23 Voir Figure 26
Commande Voir Figure 21 Voir Figure 24 Voir Figure 27

Commande (avec
réactiop_abligatoire
concerphant’le niveau de

Voir Figure 22

Voir Figure 25

Un niveau de commande
supérieur, tel qu'un rliveau
de commande multiake, ne

commande suivant

reléve pas du domaine

d'application de la présente

partie de I'lEC 61800.

Le Tableau 15 énumeére les valeurs de point de consigne potentielles pour les variables de

référence relatives a ces modes d'application génériques.
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Tableau 15 — Valeurs de point de consigne
pour les modes d'application génériques

Mode d'application Point de Fonctions du PDS Figure
consigne associée
Couple prédéfini Index de Asservissement de couple de boucle ouvert. Généralement
couple ou non utilisé
simplement
Marche/Arrét
Asservissement de |Couple Boucle d’asservissement de couple ouverte. De plus, une Figure 21
couple ou des valeurs de réaction mesurées ou estimées sont
fournies.
Asservi§sement de |Couple Boucle d'asservissement de couple fermee. De plus, une ou |[Figure 22
couple qvec retour des valeurs de réaction mesurées ou estimées sont
en vitesge fournies.
Vitesse |prédéfinie Index de Le dispositif d'entrainement peut fonctionner avec une ou Figure 23
vitesse ou plusieurs vitesses fixes avec asservissement et commande
simplement internes du couple et de la vitesse, respectivement.
Marche/Arrét
Commahde de Vitesse Boucle de commande de vitesse et d’asservissement de Figure 24
vitesse couple ouverte. De plus, une valeur de réaction mesurée ou
estimée est fournie.
Commahde de Vitesse Boucle de commande de vitesse et d’asservissement de Figure 25
vitesse pvec retour couple fermée. De plus, une valeur de réaction mesurée ou
en posifion estimée est fournie.
Position prédéfinie |Index de Le dispositif d'entrainement p€ut*adopter des positions fixes |Figure 26
position ou avec contrdle de boucle fermeé vavec (ou sans) retour de
simplement capteur, en utilisant des {rajectoires définies (le cas
Marche/Arrét |échéant).
Asservigsement de |Position Boucle d'asservissefment de couple et de position, ou de Figure 27
position commande de vitesse, ouverte ou fermée, dans le dispositif
d'entrainementavec (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
constan{.

Un poipt de consigne obligatoire et une valeur ou un ensemble de valeurs instantanégs sont
spécifies pour chaque-Smode d'application. Des points de consigne et des VYaleurs
instantanées supplémentaires sont possibles.

NOTE 4 Dans tous)les cas, les commandes permettent de commander I'état du FE Fonctions du dispositif
d'entraijement desbase du PDS, et la valeur d'état permet de le superviser.

6.2 Assérvissement de couple

Dans le ode—d'application—d'asservissems de—couple—le progra ode—cc ande
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.
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FE basic drive functions in the PDS

Control Generic PDS Interface
device
Set-point values:
Torque
Application
control »| Torque
program Commands con:rol i
I l :
Y Feedback |<----'
A\ 4 M = Motq
—J — r
T Status |
IEC
Anglais Frangais
Clontrol device Dispositif de commande
Application control program Programme de commande d’application
(Jeneric PDS Interface Interface PDS génerique
Skt-point values: Torque Valeurs de‘point de consigne: Couple
Clommands Commandes
Status Etat
FE basic drive functions in the PDS FE Fonctions de base de dispositif
d’entrainement dans le PDS
Tprque control Asservissement de couple
Feedback Réaction
Motor Moteur
Figure 21 — Mode-d'application d'asservissement de couple
Dans Ig¢ mode d'applicationnd'asservissement de couple avec retour en vitesse, le progfamme

de compmande d'application spécifie une valeur de point de consigne pour le couple 3
B, comme donnees d'entrée. La vitesse réelle peut étre estimée ou mesurée par
bs possibilitéswsmatérielles du PDS.

au PD
selon |

ssocié
e PDS
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Control Generic PDS Interface FE basic drive functions in the PDS
device
Set point values:
Application Torque
control -
program > orque
Commands control H
A
| v : .
I !
1 |
l .
1 |
1 :
1
1
A Status {
=l
Feedback [®===-=---~ S
Actual values:
Velocity M = Motor
S = Sensor
IEC
Anglais Frangais
Clontrol device Dispositif de commande
Application control program Programme de-commande d’application
(eneric PDS Interface Interface RDS générique
Set-point values: Torque Valeurs/de point de consigne: Couple
Commands Commandes
Status Etat
Actual values Valeurs instantanées
elocity Vitesse
FE basic drive functions in the PDS FE Fonctions de base de dispositif
d’entrainement dans le PDS
Tprque control Asservissement de couple
Feedback Réaction
Motor Moteur
Sensor Capteur
Figure 22 — Mode d'application d'asservissement de couple avec retour en vitegsse
6.3 [Lommande de vitesse
Dans JeXXmode d'application de vitesse prédéfinie, les données concernant la Yitesse
compo i i : i e, Ceci
comprend deux valeurs: MARCHE/ARRET (ON/OFF). Un PDS plus élaboré permet de choisir

deux v

NOTE 1

itesses fixes différentes ou plus.

Les données de point de consigne constituent simplement un index dans la liste des valeurs de vitesse
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 in the PDS
device
Set-point values: e
Velocity-Index ! v
Application Velocity | Velocity Torque
control K B
data control control

program y y :

Commands E i

| l ; i
%] Feedback --'-----@
A Status
IEC
Anglais Frangais
Clontrol device Dispositif de commande
Application control program Programme de commande d’application
(eneric PDS Interface Interface PDS 'genérique
Set-point values: Velocity-index Valeurs_de point de consigne: Index de vitesse
Commands Commandes
Status Etat
FE basic drive functions in the PDS FE Fonctions de base de dispositif
d’entrainement dans le PDS

VElocity data Données de vitesse

elocity control

Commande de vitesse

Tprque control Asservissement de couple
Feedback Réaction
Figure 23— Mode d'application de vitesse prédéfinie
Le modle d'application_de commande de vitesse est vraisemblablement le mode d'app

le plus
point d
avance
vitesse
calculg

couramment utilisé. Le programme de commande d'application spécifie la val
e consigne-pour la vitesse, et le cas échéant pour le couple si un asservissement en
de phase est également utilisé. Le PDS peut le cas échéant renvoyer la valeur de
réelle.et également la valeur de couple réelle. Les valeurs de réaction peuvent étre
es (estimées) ou mesurées.

Lcation
ur de
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Control device | | Generic PDS interface FE basic drive functions in the PDS
Set-point values: fmm e
Application Velocity " ¥
control ,| Velocity Torque
program control control :
7'} A '
: [
Commands Feedback |[¢----------
A Status
TEC
Anglais Francais
Clontrol device Dispositif de commande
Application control program Programme‘de commande d’application
QJeneric PDS Interface Interface PDS générique
Set-point values: Velocity Valeurs de point de consigne: Vitesse
Clommands Commandes
Status Etat
FE basic drive functions in the PDS FE Fonctions de base de dispositif
d’entrailnement dans le PDS
elocity control Commande de vitesse
Tprque control Asservissement de couple
Feedback Réaction

Figure-24'— Mode d'application de commande de vitesse

Lorsque des mesurages peuvent étre effectués, il peut étre judicieux de retourner la position
réelle gdepuis le PDS. Ceci permet de mettre en place un asservissement de position [simple

dans l¢ dispositifi de commande.

NOTE 2| Ka 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: fmm e
Velocity ! v
Position > Velocity Torque
control control control
A 7} Y
! i
Commands E :
I l :
A Status
Actual values:
Position
TEC
Anglais Frangais
Clontrol device Dispositif de commande
Plosition control Asservisgsement de position
(eneric PDS interface Interface PDS générique
Set-point values: Velocity Vatleurs de point de consigne: Vitesse
Commands Commandes
Status Etat
Actual values Valeurs instantanées
Plosition Position
FE basic drive functions for the PDS FE Fonctions de base de dispositif
d’entrainement pour le PDS
VElocity control Commande de vitesse
Tprque control Asservissement de couple
Feedback Réaction
Figure 25 — Mode d'application de commande de vitesse avec retour en positipn
6.4 Asservissement de position
Concefnant les données de position, un ensemble de positions possibles est archivé ¢
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 dans 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 valwes: |
Position-Index : v v
Appl. Position || Position| [Velocity || Torque
control data control control | | control
A A A i
| i
1 |
Commands 0 i
I -
_] eedbac RN
A
A Status
IEC
Anglais Frangais

lontrol device

Dispositif.de.commande

ppl. control

Contrdle d’application

eneric PDS interface

Interface PDS générique

Valeurs de point de consigne: Index de position

lommands

Commandes

tatus

Etat

g
Al
G
Set-point values: Position-index
g
S
F

E basic drive functions for the PDS

FE Fonctions de base de dispositif
d’entrainement pour le PDS

osition data

Données de position

osition control

Asservissement de position

Commande de vitesse

brque control

Asservissement de couple

P
P
VElocity control
T
F

Eedback

Réaction

Figure 26 — Mode d'application de position prédéfinie

Le mode’ d'asservissement de position constitue le mode d'application quasi complet. Le
programmeé de commande d'application transmet les valeurs de position de point de cansigne

au PDS. Lorsqu'un asservissement en avance de phase 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 grace aux informations d'état. De plus, il est
possible que le PDS donne la position, la vitesse et/ou le couple réels.


https://iecnorm.com/api/?name=32e74bfde01f0d6502659b9973adca6d

IEC 61800-7-1:2015 © IEC 2015 - 169 -
Control Generic PDS interface FE basic drive functions in the PDS
device Set-point values: fmmmm e e e e ey
Position , v v
Position | | Velocity Torque
Control control control control
Y 7y A i
; i
i I
i i
Commands Feedback |<_:____
I
A Status
IEC
Anglais Francgais
Control device Dispositif deccommande
Control Controle
Qeneric PDS interface Intecface PDS générique
Skt-point values: Position Valeurs de point de consigne: Position
Clommands Commandes
Status Etat
FE basic drive functions in the PDS FE Fonctions de base de dispositif
d’entrainement dans le PDS
Plosition control Asservissement de position
VElocity control Commande de vitesse
Tprque control Asservissement de couple
Feedback Réaction
Figure27 — Mode d'application d'asservissement de position
7 EXtensions spécifiques au profil
Les pr bfils 2 mettre en Pnrrncpnndanr‘n peuvent epn’mifinr des fonctionnalités ellpplémn

qui étendent les fonctions de l'interface générique.

8 Structure pour les annexes

8.1 Généralités

Les annexes fournissent la correspondance des profils d'entrainement avec l'interface PDS

générique.

Chaque annexe comporte son propre paragraphe dédié aux définitions et aux abréviations a
I'Article 3. Seules les définitions utilisées dans la correspondance sont énumérées.

taires
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'en-téte et la

La plupart des tableaux de correspondance dans les annexes sont structurés selon le

Tablea

u 16.

Tableau 16 — Correspondance des noms avec les profils

Nom

Nom de profil

Détails Référence

Nom générique @

Nom de profil ©

Identification ©

Voir document xyz ¢

2  Nom de I'élément dans l'interface PDS générique.
b Nom de I'élément avec la signification correspondante dans le profil.
¢ Identification détaillée de I'élément dans le profil.
d  Réfprence détaillée aux normes.
8.2 Btructure des annexes
La strdcture des annexes est définie dans le Tableau 17. lces modéles de paragraphgs sont
donnég comme modéle pour I'"Annexe "x".
Tableau 17 — Structure des annexes
Paragifaphe Titre Explication
x .1 Présentation générale Le domaine d'application du profil et les conditions aux lim{tes
sopi-décrits par une ou plusieurs phrases.
€es définitions doivent étre mises en correspondance aved les
définitions du profil d'entrainement si elles sont pertinenteqd, en
appliquant le format spécifié dans le Tableau 18.
x .2 Correspondance de --
I'architecture générale
x .21 Structure typiquendes Indiquer la structure typique du systéme d'automatisation pour le
systémes d'automatisation profil d'entrainement spécifique.
x.2.2 Structure du’'PDS logique Indiquer dans ce cas précis la structure du PDS utilisée daps le
profil x .
La structure générale du profil d'entrainement est décrite igi par
plusieurs phrases. Il convient que cette description permet{e une
compréhension générale des concepts utilisés.
x.2.3 Cas d'application du PDS --
x.2.3.1 Généralités Expliquer en plusieurs phrases la correspondance des cas
d'application.
x.2.3.2 Cas d'application Ingénierie Comment le profil x traite-t-il I'ingénierie? Expliquer en plusieurs
phrases.
x.2.3.3 Cas d'application 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 ldentification de dispositif | ---
x.3.1.1 Généralités Expliquer la correspondance avec l'identification de dispositif du
profil d'entralnement.
x.3.1.2 Paramétres Donner les correspondances avec les parametres énumérés dans
le Tableau 2 en appliquant le format spécifié dans le Tableau 16.
x.3.2 FE Commande de dispositif ---
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Paragraphe

Titre

Explication

x.3.2.1

Généralités

Expliquer la correspondance avec 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 commande 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
peuvent étre ajoutées.

x.3.2.4

Paramétres

Donner les correspondances avec les parametres énumérés dans
le Tableau 5 en appliquant le format spécifié dans le Tableau 16.

FE Communication

Généralités

Expliquer la correspondance avec I'élément fonctionnel
Communication du profil.

Données E/S

Donner les correspondances avec les valeurs d'état|et’les
valeurs de commande énumérées dans le Tableau 6, le

Tableau 7, le Tableau 8 et le Tableau 9 en appliquant le fofmat
spécifié dans le Tableau 16.

x .3.3.

Etats

Des références aux diagrammes d'états, spécifiques au profi
peuvent étre ajoutées.

x .3.3.4

Paramétres

Indication de I'emplacement dans le-profil de la définition des
paramétres pour I'élément fonctionnel Communication.

FE Dispositif d’entrainement
de base

Généralités

Expliquer la correspondance avec I'élément fonctionnel Digpositif
d'entrainement de€ base du profil.

Données E/S

Donner les correspondances avec les valeurs d'état et les
valeurs de commande énumérées dans le Tableau 10, le
Tableau 14/)le Tableau 12 et le Tableau 13 en appliquant |
format'specifié dans le Tableau 16.

Yy

Etats

Desrréeférences aux diagrammes d'états spécifiques au profi
pelvent étre ajoutées.

x .3.4.4

Paramétres

Indication de I'emplacement dans la spécification de profil ¢le la
définition des paramétres "commande de mode" et "état de|
mode", ainsi que d'autres parameétres.

FE Fonctions d'application
facultatives

La référence a d'autres fonctions ou a des fonctions
supplémentaires ainsi que leur mise en correspondance pefuvent
étre fournies dans ce paragraphe.

Modes d'applieation

Généralités

La liste des modes d'application disponibles dans le profil ¢st
donnée ici d’aprés le modéle spécifié dans le Tableau 19.

Asservissement de couple

La correspondance des données E/S identifiées dans l'intefface
PDS générique avec la terminologie de profil d'entrainement est
décrite ici. Le modéle spécifié dans le Tableau 20 doit permettre
de documenter séparément chaque mode d'application de ¢ouple

H 1™ ImY H~Y 3 FH L& ES ES "t
pris—ereherge—Desinfermationssopplémentairespeuventidtre

fournies dans ce paragraphe.

Commande de vitesse

La correspondance des données E/S identifiées dans l'interface
PDS générique avec la terminologie de profil d'entrainement est
décrite ici. Le modéle 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 dans ce paragraphe.

Asservissement de position

La correspondance des données E/S identifiées dans l'interface
PDS générique avec la terminologie de profil d'entrainement est
décrite ici. Le modéle spécifié dans le Tableau 22 doit permettre
de documenter séparément chaque mode d'application de
position pris en charge. Des informations supplémentaires
peuvent étre fournies dans ce paragraphe.

Extensions spécifiques au
profil

Les extensions spécifiques au profil (par exemple, modes
d'application supplémentaires) doivent étre énumérées ici.
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doivent étre tels que spécifiés du Tableau 18 au Tableau 22.

Tableau 18 — Termes spécifiques au profil

Terme de I'l[EC 61800-7

Terme du profil x Référence

Données E/S

Par exemple, données cycliques

Par exemple, PDO

est identique

Commande

Par exemple, Mot de commande (Controlword)

est identique

Point de consigne

Etat

Par exemple, Mot d'état (Statusword)

Valeur|instantanée

Tableau 19 — Modes d'application pris en charge

Modé¢ d'application spécifié dans I'lEC 61800-7

Terminologiede profil x équivalente

Modes|d'application énumérés dans le Tableau 15.

Terme correspondant du profil x

Tableau 20 — Données E/S pour le mode de couple du profil

Donpées E/S spécifiées dans I'lEC 61800-7

Terminologie équivalente du profil x

Commande Terme correspondant du profil x
Etat Terme correspondant du profil x
Coupld de point de consigne Terme correspondant du profil x
Coupld réel Terme correspondant du profil x

Tableau 21 — Données E/S pour le mode de vitesse du profil

Donpées E/S spécifiées'dans I'lEC 61800-7

Terminologie équivalente du profil x

Commande Terme correspondant du profil x
Etat Terme correspondant du profil x
Vitesse de point'de consigne Terme correspondant du profil x

Vitessg réelle

Terme correspondant du profil x

Tableau 22 — Données E/S pour le mode de position du profil

Données E/S spécifiées dans I'lEC 61800-7

Terminologie équivalente du profil x

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

IEC 61800-7-1:2015 © IEC 2015
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Annexe A
(normative)

Correspondance avec le profil CiA 402 pour
la commande d'entrainement et de mouvement

A.1 Présentation générale

La présente annexe spécifie la correspondance du profil de commande d'entrainement et de
mouvement CiA 402 avec l'interface générique d'entrainement électrique de puissance (PDS).

Les tefmes du profil d'entrainement CiA sont mis en correspondance avec les-termes de
I'"EC 6/1800-7-1, comme cela est spécifié dans le Tableau A.1.

Tableau A.1 — Termes spécifiques au profil

Terme de I'lEC 61800-7 Terme CiA 402 Référence
Données E/S Données de processus Voir I[EC_61800-7-201
Commande Mot de commande Voir IEC61800-7-201
Point de consigne Valeur cible Vair I[EC 61800-7-201
Etat Mot d'état Voir IEC 61800-7-201
Valeurlinstantanée Valeur instantanée Voir IEC 61800-7-201
NOTE | Ces objets de communication dépendent de la technologie de réseau.

A.2 |Correspondance de I'architecture générale

A.2.1 Structure typique des systémes d'automatisation

La strycture typique du systéme d'automatisation et la structure du PDS logique donhées a
I'Articl¢ 4 s'appliquent a la présente annexe. Le dispositif de commande qui reprgsente
l'interface  PDS générique. contréle les dispositifs d'entralnement via le réseau de
commuynication.

La technologie devréseau peut fournir différents services de communication a des {ins de
commande et dé supervision, ou de configuration et de diagnostic respectivement. Les
disposftifs d'entrainement et de commande peuvent produire des messages d'ufgence
spécifiques 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 du systéme logique d'entrainement
électrique de puissance CiA 402 s'effectue tel que représenté a la Figure A.1.
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Network bus-lines
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Drive device v Control device \ 4
Lower-layer communication protocols L(')we'r—layer
communication protocols
Application layer protocol and communication profile Apf(l,i,?qar:Szilcz;ﬁ,rnp;fé?ggégnd
Power drive system Generic PDS interface
PDS finite state automaton (FSA) Object dictionary PDS application
Pra_f!le plt?ltaetZd Homing Profi!e Profile Velocity ?}I/(r::(lzc ?ﬁ::c ?}I/(r::(lzc
prcr)1 Dlgce)n position mode v;lggléy tr?]'g(;’: mode ||position||velocity|| torque
mode mode || mode || mode
IEC
Anglais Francgais
Network bus-lines Bus-lighes’réseau
Drive device Dispositif d’entrainement
Lpwer-layer communication protocols Protocoles de communication de couche
inférieure
Application layer protocol and communication Protocole de couche application et profil de
profile communication
Plower drive system Entrainement électrique de puissance
PDS finite state automation (FSA) Automatisation d’états finis (FSA) PDS
Jbject dictionary Dictionnaire d’objets
Profile position mode Mode de position de profil
Interpolated position ntode Mode de position interpolée
Homing mode Mode de retour a la position de référence
Pfofile velocityymode Mode de vitesse de profil
Profile torgue)mode Mode de couple de profil
VElocity mode Mode de vitesse
Qyclie’sync position mode Mode de position a synchronisation cyclique
Cyclic sync velocity mode Mode de vitesse a synchronisation cyclique
Cyclic sync torque mode Mode de couple a synchronisation cyclique
Motor Moteur
Control device Dispositif de commande
Application layer protocol and communication Protocole de couche application et protocoles de
protocols communication
Generic PDS interface Interface PDS générique
PDS application Application PDS

Figure A.1 — Modéle du sytéme logique d'entrainement électrique de puissance CiA 402
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Cas d'application du PDS

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

fonctio

nnement pris en charge.

A.2.3.2 Cas d'application: Ingénierie

La configuration peut étre réalisée par le dispositif de commande ou par un outil dédié. Cet

outil p
les mé

A.2.3.3

mes services de communication pour configurer le dispositif d'entrainement.

Cas d'application: Fonctions de commande

Le dispositif d'entrainement est normalement actionné par le dispositif de~commande d

en ceu
de val

vre le PDS générique par le biais du mot de commande et des valeurs cibles. L
bur cible dépend du mode de fonctionnement actuellement sélectionné. Le di

d'entrginement est supervisé par le dispositif de commande par le‘biais du mot d'état

valeurs
actuell

A.3

A.3.1
A.3.1.1

instantanées. Le type de valeurs instantanées dépend 'du mode de fonctionn
bment sélectionné.

Eléments fonctionnels

FE Identification de dispositif

Généralités

Outre les parameétres définis dans la présente partie de I'lEC 61800-7, le profil CiA 402

un plug

moteun.

commuy

A.3.1.2

nication.

Parametres

Les p
Table

ramétres d'identification utilisés par ce profil d'entrainement sont donnés d
uA.2.

tilisent

ui met
e type
spositif
et des
ement

définit

grand nombre de parametres dlidentification dédiés au dispositif d'entrainement et au
Ces paramétres d'identification sont disponibles par le biais des serviges de

lans le
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Tableau A.2 — Parameétres d'identification du dispositif d'entrainement

Nom

Nom de profil

Détails

Référence

ID du constructeur

ID du fournisseur

Objet 1018 01y,

Voir EN 50325-4

ID de la commande

Code de produit

Objet 1018 02,

Voir EN 50325-4

Numéro de série

Numéro de série

Objet 1018 04y,

Voir EN 50325-4

Révision du matériel

Version de matériel du
constructeur

Objet 1009 00, (voir
Note)

Voir EN 50325-4

Révision du logiciel

Version de logiciel du
constructeur

Objet 100A 00y, (voir
Note)

Voir EN 50325-4

T l "
rypeacmoteut

TGS WV WL Vo
OOIeT 05 UZ"0UR

Référence du moteur

Objet 6403 00y,

Voir IEC 61800~7-201

Constructeur du moteur

Objet 6404 00y,

Voir IEC 61800-7-201

adresse http de lot du
moteur

Objet 6405 00y,

Voir [EC 61800-7-201

Date d'étalonnage du
moteur

Objet 6406 00y,

Voir'lEC 61800-7-201

Durée de service du
moteur

Objet 6407 00y,

Voir IEC 61800-7-201

Modes d'entrainement
pris en charge

Objet 6502 00y,

Voir IEC 61800-7-201

Référence du dispositif
d'entrainement

Objet 6503,00y,

Voir IEC 61800-7-201

adresse http de lot du

Objet 6505 00y,

Voir IEC 61800-7-201

dispositif d'entrainement

Numéro de version Objet 67FE 00, Voir IEC 61800-7-201

NOTE | Ces entrées d'objet dépendent de la technologie de réseau; les index et sous-index donnds 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'entrainement doit fournir des
informations sur les sitlations de défaut par le biais du mot d'état. Le mot de commangde doit
permeitre une réinitialisation suite a un défaut.

A.3.2. Données E/S

L'état réglant
le bit ; d'une
commande de réglage du bit 7 de la position 0 a la position 1. Les valeurs d'état sont
données dans le Tableau A.3. Les valeurs de commande sont données dans le Tableau A.4.

e défaut de I'élément fonctionnel Commande de dispositif doit étre indiqué en

Tableau A.3 — Valeurs d'état pour I'élément fonctionnel
Commande de dispositif

Nom Nom de profil Détails Référence
Défectueux Modes défaut et réaction au défaut actifs Objet 6041y, Voir IEC 61800-7-201
Absence de défaut Mode mise sous tension non prét, mode Objet 6041y, Voir IEC 61800-7-201

mise sous tension désactivée, mode mise
sous tension prét, mode mise sous
tension, mode fonctionnement activé et
mode arrét rapide actifs
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Tableau A.4 — Valeurs de commande pour I'élément fonctionnel
Commande de dispositif

Nom Nom de profil Détails Référence

Remise a zéro du Réinitialisation suite a un défaut, bit 0 a 1 | Objet 6040, Voir IEC 61800-7-201

défaut

A.3.2.3 Etats

Le mode réaction au défaut actif et I'état de défaut sont équivalents a I'état défectueux de

['éléme

ceci éd

A.3.2.4

L'occu
commg

Parameétres

rence d'une défaillance doit étre indiguée comme défini dans Ié\Tableau A
nde de réinitialisation doit étre telle que définie dans le Tableau A.5.

Tableau A.5 — Paramétres de I'élément fonctionnel Commande de dispositif

nt fonctionnel Commande de dispositif. Si le mot d'état indigue une absence de défaut,
uivaut a I'état d'absence de défaut de I'élément fonctionnel Commande de dispasitif.

5. La

Nom Nom de profil Détails Référence

Défaut

Bit de défaut Objet 6041, Voir IEC 61800-7-201

Avertissement Code de réaction au Objet 605E, Voir IEC 61800-7-201

défaut

A.3.3

A.3.3.1

L'élém
esclav

de rés¢au dépend de la technologie de réseau.

A.3.3.7

Le ma
messa
mécan
de sur

le Tableau A.6.Les valeurs de commande sont données dans le Tableau A.7.

FE Communication
Généralités

ent fonctionnel Communication~du dispositif d'entrainement inclut la FSA du di
b de gestion de réseau commandé par le dispositif maitre de méme nature. La ¢

Données E/S

tre de gestion,deréseau commande la FSA de communication PDS par le big
pes NMT. Le dispositif d'entrainement fournit son état de communication grac

eillance~des nceuds et la fonction de pulsation). Les valeurs d'état sont donnée

spositif
jestion

is des
e a un

Jsme spécifique a la technologie de réseau (par exemple, CANopen définit la fonction

5 dans

Fableau A.6 — Valeurs d'état pour I'élément fonctionnel Communication

technologie CANopen.

Nom Nom de profil Détails Référence
Communication en cours Mode opérationnel 54 (voir Note) Voir EN 50325-4
Communication Mode préopérationnel ou 1274 ou 44 (voir Note) Voir EN 50325-4
interrompue interrompu
NOTE Ces valeurs dépendent de la technologie de réseau; les exemples donnés sont spécifiques a la
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Tableau A.7 — Valeurs de commande pour I'élément fonctionnel Communication

Nom Nom de profil Détails Référence
Interrompre la Adopter le mode CS = 1284 ou 24 (voir Voir EN 50325-4
communication préopérationnel ou Note)

Interrompre le nceud

distant
Exécuter la Initier le nceud distant CS =14 (voir Note) Voir EN 50325-4
communication

NOTE Ces spécificateurs de commande dépendent de la technologie de réseau; les exemples donnés sont

spécifiques a la technologie CANopen.

Lorsque les dispositifs d'entrainement et de commande souhaitent échanger des(donn

proces
transm

A.3.3.3

L'etat '
NMT. L

La syn
chaqus
transm
d'entr
une ba

A.3.3.4

Les paramétres sont spécifiques a la techhblogie de réseau.

A.3.4
A.3.4.1
Ce pro
de con

I''EC 6
dispos

A.3.4.7

sus de maniere synchrone, la technologie de réseau utilisée prend -em chd
ission synchrone.

Etats

Communication interrompue’ est équivalent a I'état préopérationnel NMT ou inte
'‘état 'Communication en cours' est équivalent a I'état opérationnel NMT.

chronisation dépend de la technologie de réseau(Dans la technologie CA
objet de données de processus (PDO) peut étre.configuré individuellement afir
is ou regu de maniére synchrone. En cas de~perte de synchronisation, le di
inement peut envoyer un message d'urgence. Une autre possibilité consiste a
se de temps universelle.

Parameétres

FE Dispositif d’entrainement de base
Généralités

fil définit une FSA<PDS commandée par le mot de commande transmis par le di
hmande. Cette FESA fournit des sous-états qui sont définis de maniére détaillé
1800-7-201. Le dispositif d'entrainement fournit le mot d'état qui est utilisé
tif de commande.

Données E/S

Les v

ledrs d'état sont données dans le Tableau A.8. Les valeurs de command

ges de
rge la

rompu

Nopen,
d'étre
spositif
utiliser

spositif
b dans
par le

e sont

donnéesdansteTabteau A9

Tableau A.8 — Valeurs d'état pour I'élément fonctionnel
Dispositif d'entrainement de base

Nom Nom de profil Détails Référence

En fonctionnement | Fonctionnement activé Bits 0 @ 6 dans I'Objet 6041 00,, | Voir IEC 61800-7-201
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Tableau A.9 — Valeurs de commande pour I'élément fonctionnel

Dispositif d'entrainement de base

Nom

Nom de profil

Détails

Référence

Fonctionnement

Commande de démarrage
(réinitialisation)

Bits 0 a 3 et bit 7 dans I'Objet

6040 00,

Voir IEC 61800-7-201

A.3.4.3

Etats

La FSA PDS defmle de mamere detalllee dans I''EC 61800-7- 201 specme la séquence de

commande
compoftement spécial. L'état détermine également les commandes acceptées; par exe
est pgssible d'initier un déplacement point a point uniquement

représente un
ple, il
spositif

lorsque le'“\di

d'entrginement est dans I'état opération-active. Les états peuvent étre modifiés*a I'gide du
mot dg commande et/ou selon des événements internes.
A.3.4.4 Parameétres
Le comportement du dispositif d'entrainement peut étre configurécau> 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 certaips des
paramgtres définis dans I'lEC 61800-7-201.
Tableau A.10 — Parameétres de I'élément fonctionnel
Dispositif d'entrainemént de base
Nom Nom de profil Détails Référence
Commaénde de mode Modes de fonctionnement\|*Objet 6060 00, Voir IEC 61800-7-201
Etat d§ mode Affichage des modes_de Objet 6061 00y Voir IEC 61800-7-201
fonctionnement
- Code de I'optioni/Abandon | Objet 6007 00 Voir IEC 61800-7-201
de connexion
- Code de\l'option Arrét Objet 605A 00, Voir IEC 61800-7-201
rapide
- Céde de I'option Objet 6058 00, Voir IEC 61800-7-201
lnterruption
- Code de I'option Objet 605C 00,, Voir IEC 61800-7-201
Désactiver le mode de
fonctionnement
- Code de I'option Arrét Objet 605D 00,, Voir IEC 61800-7-201
— Code de I'option Réaction | Objet 605E 00y, Voir IEC 61800-7-201
au défaut
A.3.5 FE Fonctions d'application facultatives
A.3.5.1 Généralités

Le profil CiA 402 définit le cas échéant une interface de retour en position. Les informations

concernant le retour en position sont accessibles via l'interface réseau.

Le dispositif d'entrainement peut fournir des entrées et des sorties numériques lisibles et
accessibles en écriture respectivement, via le réseau.
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Les services de communication utilisés pour transmettre les informations concernant le retour
en position, ainsi que les entrées et les sorties numériques dépendent de la technologie de
réseau.

A.3.5.

3 Parametres

Les paramétres de I'élément fonctionnel Fonctions d'application facultatives sont énumérés
dans le Tableau A.11.

Tableau A.11 — Parameétres de I'élément fonctionnel

Fonctions d'application facultatives

Nom de profil Détails Référence
Valeurlinterne instantanée de position Objet 6063 00, Voir IEC 61800-7-201
Valeur|instantanée du capteur de vitesse Objet 6069 00, Voir IEC 61800-7-201
Code de sélection du capteur Objet 606A 00, Voir IEC 64800-7-201
Résolution du codeur de position Objet 608F 00y, Voir IEC,61800-7-201
Résolution du codeur de vitesse Objet 6090 00, VoirJEC 61800-7-201
Entrées numériques Objet 60FD 00y, Vfoir IEC 61800-7-201
Sortied numériques Objet 60FE 004, Voir IEC 61800-7-201

A.4 [Modes d'application
A.4.1 Généralités
Le dispositif d'entrainement conforme-au profil CiA 402 défini dans I'lEC 61800-7-20|1 peut
fonctionner comme contréleur asseryi,Jconvertisseur de fréquence ou moteur pas a pasj Il doit
prendrg en charge un mode de fon¢tionnement spécifique et peut prendre en charge pldsieurs
ou la fotalité des modes de_fonctionnement définis. Outre les modes de fonctionnement
prédéfinis, I'utilisateur peut configurer un autre comportement d'application.
Les mgdes d'application pris en charge sont énumérés dans le Tableau A.12.
Tableau A.12 — Modes d'application pris en charge
Modg d'application spécifié dans I'lEC 61800-7 Terminologie de profil CiA 402 équivalenfe

Asservirsement 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 synchronisation cyclique

Position prédéfinie

Mode de position de profil

Asservissement de position avec réaction facultative

Mode de position interpolée,
Mode de position a synchronisation cyclique

Les messages de communication réseau utilisés pour transmettre les données de processus
dépendent de la technologie de réseau. lls peuvent étre différents pour les contréleurs
asservis, convertisseurs de fréquence et moteurs pas a pas.
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Un dispositif d'entrainement en mode de couple de profil CiA 402 peut utiliser les données de
processus indiquées dans le Tableau A.13 et les parameétres de configuration donnés dans le

Tableau A.14.

Tableau A.13 — Données E/S pour le mode de couple du profil

Données E/S spécifiées dans I'lEC 61800-7

Terminologie de profil CiA 402 équivalente

Commande Mot de commande (6040 00,)
Etat Mot d'état (6041 00,)
Point d¢ consigne de couple Couple cible (6071 00,)
Couple|réel Valeur instantanée de couple (6077 00y,)
Tableau A.14 — Parameétre pour le mode de couple du profil
Index et sous-index Objet de configuration CiA 402

6072 00y, Couple max.
6073 00y, Courant max.
6074 00y, Valeur de demande de couple
6075 00, Courant assigné du moteur
6076 00y, Coupleassigné du moteur
6078 00, Valeur instantanée actuelle
6079 00y, Tension de circuit de liaison en courant continu
6087 00y, Pente de couple
6088 00y, Type de profil de couple
60 EO g0, Valeur limite positive de couple
60 E1 40, Valeur limite négative de couple
60F8 00, Glissement maximal
Un digpositif d'entrainement en mode de couple a synchronisation cyclique CiA 40R peut
utiliser| les données_de processus indiquées dans le Tableau A.15 et les paramétres de
configyration donnés dans le Tableau A.16.

TgbleausA.15 — Données E/S pour le mode de couple a synchronisation cyclique

Dénnées E/S spécifiées dans I'lEC 61800-7 Données de processus CiA 402 équivalentes

Commande

Mot de commande (6040 00)

Etat

Mot d'état (6041 00,)

Point de consigne de couple

Couple cible (6071 00y)

Couple réel

Valeur instantanée de couple (6077 00y,)
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Tableau A.16 — Paramétre pour le mode de couple a synchronisation cyclique

Index et sous-index

Objet de configuration CiA 402

6072 00y, Couple max.

6076 00y, Couple assigné du moteur
6080 00y, Vitesse max. du moteur
60 EA 00y, Angle de commutation
60B2 00y, Décalage de couple

60C2 XX, Délai d'interpolation

A.4.3 Commande de vitesse

Un digpositif d'entralnement en mode de vitesse CiA 402 peut utiliser les-donnges de
procespus indiquées dans le Tableau A.17 et les paramétres de configuration°donnés dans le

Tableau A.18.

Tableau A.17 — Données E/S pour le mode de vitesse

Données E/S spécifiées dans I'lEC 61800-7

Terminologié.de profil CiA 402 équivalenite

Commgnde

Mot de commapde (6040 00,)

Etat

Mot d'état-(6041 00,,)

Point dg¢ consigne de vitesse

Vitessé.cible (vI) (6042 00,)

Vitessel réelle

Valeur instantanée de vitesse v/ (6044 00,)

Tableau A.18 — Paramétre pour le mode de vitesse

Index et sous-index Objet de configuration CiA 402
6043 00y, Demande de vitesse v/
6048 XKp, Vitesse d’accélération v/
6049 XKy Vitesse de décélération v/
604A XXy, Vitesse d’arrét rapide v/
604B XXy, Facteur de point de consigne v/
604C XX, Facteur de dimension v/
6050 004, Temps de ralentissement v/
6051 00y, Temps d'arrét rapide v/

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 du profil

Données E/S spécifiées dans I'lEC 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 00,)

Vitesse réelle

Valeur instantanée de vitesse (606C 00y,)
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Tableau A.20 — Paramétre pour le mode de vitesse du profil

Index et sous-index Objet de configuration CiA 402
6069 00y, Valeur instantanée du capteur de vitesse
606A 00y, Mode de sélection du capteur
606B 00y, Valeur de demande de vitesse
606D 00, Plage de vitesse
606E 00y, Créneau de vitesse
606F 00, Durée de seuil de vitesse
60F8 00y, Glissement max
6071 00y, Couple cible
6072 00y, Couple max.
607E 0p,, Polarité
607F 00, Vitesse max. du moteur
6080 00y, Régime max. du moteur
6083 004, Accélération de profil
6084 00y, Décelération de profil
6085 00y, Décélération par.arret rapide
6086 00y, Type de profil d& mouvement

N

Un digpositif d'entrainement en mode de vitesse ‘@ synchronisation cyclique CiA 40R peut
utiliser| les données de processus indiquées dans le Tableau A.21 et les paramétres de
configyration donnés dans le Tableau A.22.

Tableau A.21 — Données E/S pourlé‘mode de vitesse a synchronisation cyclique
Données E/S spécifiées dans I'lEC,61800-7 Données de processus CiA 402 équivalentes
Commgnde Mot de commande (6040 00)
Etat Mot d'état (6041 00,)
Point dg¢ consigne de vitesse Vitesse cible (pv) (60FF 00)

Vitessel réelle Valeur instantanée de vitesse (606C 00y,)
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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 0Q, \aleur instantanée de couple

607E 0Py, Polarité

6080 00y, Régime max. du moteur

6085 00y, Décélération par arrét rapide

6086 00y, Type de profil de mouvement

60B1 0Py, Décalage de vitesse

60B2 0Py, Décalage de couple

60C2 XX, Délai d'interpolation

A.4.4 Asservissement de position

Un dispositif d'entrainement en mode de position de profil CiA 402 peut utiliser les dgnnées
de prog¢essus indiquées dans le Tableau A.23 et les)paramétres de configuration donnés dans

le Tableau A.24.

Tableau A.23 — Données E/Sipour le mode de position du profil

Données E/S spécifiées dans I'lEC 61800-7

Terminologie de profil CiA 402 équivalente

Commgnde

Mot de commande (6040 00,)

Etat

Mot d'état (6041 00,)

Point dg¢ consigne de position

Position cible (607A 00,)

Positiof réelle

Valeur instantanée de position (6064 00y,)

Tableau A.24 — Parameétre pour le mode de position du profil

Index et sous-index Objet de configuration CiA 402
607B XXy, Limite de plage de position
607D h Limite de position de Togiciel
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 I'lEC 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,,)

Positiopréette Yateur-interme-instantanéedepositton(6663-66y)
Tableau A.26 — Parameétre pour le mode de position interpolée
Index et sous-index Objet de configuration CiA 402

606A 0Dy, Code de sélection du capteur

607F 00, Vitesse max. du profil

608F XK Résolution du codeudr'de position

6090 XKj, Résolution du cédeur de vitesse

6091 XKy, Rapport d'engrenage

6092 XKy, Constantend'avance

60CO0 0Py, Sélestion du sous-mode d'interpolation

60C1 XX, Registre des données d'interpolation

60C2 XX, Délai d'interpolation

60C3 XX, Définition de synchronisation par interpolation

60C4 XX, Configuration des données d'interpolation

60C5 0py, Accélération max.

60C6 0Py, Décélération max.
Un dispositif d'entrainement en mode de position a synchronisation cyclique CiA 402 peut
utiliser| les données (de processus indiquées dans le Tableau A.27 et les paramétres de
configyration donnés.dans le Tableau A.28.

Tableau_A.27 — Données E/S pour le mode de position a synchronisation cyclique
Données E/S spécifiées dans I'lEC 61800-7 Objet CiA 402 équivalent

Commande Mot de commande (6040 00,)

Etat Mot d'état (6041 00,)

Point de consigne de position

Position cible (607A 00,

Position réelle

Valeur instantanée de position (6064 00y,)
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Tableau A.28 — Paramétre pour le mode de position a synchronisation cyclique

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 00, Couple max

6076 00y, Couple assigné du moteur

6077 00y, Valeur instantanée de couple

607B XXy, Limite de plage de position

607D XX, Limite de position de logiciel

607E 0p,, Polarité

6080 004, Régime max. du moteur

6085 00y, Décélération par arrét.rapide

6086 00y, Type de profil de&. moeuvement

60B0 0Py, Décalage dg position

60B1 0Py, Décalage de vitesse

60B2 0Py, Décalage de couple

60C2 XX, Deélai d'interpolation

60F4 00, Valeur instantanée d'erreur suivante

60FA 0,

Mesure de contrble
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Annexe B
(normative)

Correspondance avec le profil CIP Motion™

B.1 Présentation générale

La présente annexe décrit la 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 correspomndance
avec lgs termes de I'lEC 61800-7, comme cela est spécifié dans le Tableau B.1.

Tableau B.1 — Termes spécifiques au profil

Terme de I'l[EC 61800-7 Terme CIP Motion Référence
Donnéeges E/S Cyclic Data (Données cycliques) @ Voir IEC161800-7-202
Commande Axis Control (Commande d'axe) Voir EEC 61800-7-202
Point de consigne Command Data (Données de X/oir IEC 61800-7-202
commande)

Etat Axis State (+ Axis Status) (Etat de’ | Voir IEC 61800-7-202
I’axe (+statut d’axe))

Valeur|instantanée Actual Data (Données réelles) Voir IEC 61800-7-202

a8 Synchronisé ou non synchronisé.

B.2 [Correspondance de l'architecture générale

B.2.1 Structure typique des systémes d'automatisation

Le profil de dispositif CIP Motion est une extension des services et du protocole C|P, qui
fournit|june interface commune de niveau d'application avec une grande variété de dispositifs
de compmande de mouvement communs a l'automatisation industrielle.

Une Clonnexion E/§_C€IP Motion bidirectionnelle cyclique unique entre un contrbleur et le
dispos|tif d'entrainement permet de réguler le comportement d'un entrainement a conformité
CIP Megtion. Lastructure des données de connexion est souple tant du point de vue fde son
format|que dexson contenu, qui est déterminé par les seules informations internes a I'en-téte
de paquet.\La structure des données de Connexion E/S CIP Motion est composée d’un canal
de domnées cycliques de priorité élevée, un canal de données d'événement de priorité

moyenne e

g
d'entrainement, les opérations de mise en service et la configuration de pa

. e

fagnostic

rameétres sont tous

gérés par le canal de service, les événements de registration 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 contréleur via le canal de données cycliques.
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CIP Motion I/0O connection Connexion E/S CIP Motion
ClIP Motion controller (Motion Control Axis Contréleur CIP Motion (Objét Axe de commande de
Jbject) mouvement)
Qyclic data channel Canal de données tycliques
Ejvent data channel Canal de donhégs d’événement
Service data channel Canal dexdonnées de service
ClIP Motion device (Motion Device Axis Dispositif CIP Motion (Objet Axe de dispositif de
Jpbject) mouyement)

B.2.2

La st
prése

ée a la Figure B.2.

Figure B.1 — Structure des données de Connexion E/S CIP Motion

Structure du PDS logique

|:|rtcture d'objet du PDS logique utilisée dans le profil d'entrainement CIP Moti

on est
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Manager Object
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e Motion Device , W
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Device identification FE Time Sync FE Dtz @aniel = :

Communication FE Basic drive FE BN =5 t--=-3

Other interface FE (optional) ¢« >
Logical PDS
IEC
Anglais Francgais
(eneric PDS interface tnterface PDS générique
Unconnected Msg Manager Object Objet UCMM (Gestionnaire de messages sans
connexion)
Identity Object Objet Identity (Identité)
Communication FE FE Communications
Tjme Sync Object Objet Time Sync (Synchronisation temporelle)
Tjme Sync FE FE Synchronisation temporelle
Motion Device Axis Object Objet Motion Device Axis (Objet Axe de disposit|f
de mouvement)

Communication FE FE Communications
Dievice controlFE FE Commande de dispositif
Blasic drive\FE FE Dispositif d'entrainement de base
Qther interface FE FE Autre interface
Lpgical 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 |'objet visé dans le
PDS. Ces services CIP communs incluent, sans toutefois s'y limiter, les services
Get_Attribute, Reset et Forward_Open.

L'Objet Identity (Identité) contient toutes les informations pertinentes concernant le dispositif
d'entrainement physique, y compris I'ID de dispositif (Device ID), I'ID de produit (Product ID)
et la révision de microcode.

L'Objet Time Sync (Synchronisation temporelle) (voir IEC 61158-5-2 et IEC 61158-6-2)
comprend la fonctionnalité de synchronisation temporelle du dispositif d'entrainement qui
permet une synchronisation exacte de I'horloge locale du dispositif d'entrainement avec une
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horloge de systéme réparti. Le protocole de communication prend en charge différents
niveaux de précision de synchronisation temporelle selon lI'implémentation. Ceci inclut le cas
ou le dispositif d'entralnement ne comporte aucune capacité de synchronisation temporelle.

L'Objet Axe de dispositif de mouvement (Motion Device Axis Object) inclut le comportement
des éléments fonctionnels Communications, Commande de dispositif et Dispositif
d'entrainement de base. Une instance d'Objet Axe de dispositif de mouvement (Motion Device
Axis Object) unique est créée pour chaque axe physique associé a un nceud réseau donné du
dispositif d'entrainement 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 dispositif d’entrainement multiaxe.

L'élémpnt fonctionnel Autre interface peut étre tout protocole d'interface figh CIP
supplémentaire du dispositif d'entralnement, généralement inclus pour prendre en.charge un
‘ingénierie spécifique au dispositif d'entrainement. Une interface de' ce type est
ive et ne reléve pas du domaine d'application de la présente partie de I''EC 618(0-7.

B.2.3 Cas d'application du PDS
B.2.3.1 Généralités

Avec I¢ profil d'entrainement CIP Motion, les acteurs des cas.d’application qui exécutent des
taches|d’ingénierie (configuration et diagnostic) et des fonctions de commande (donnges de
commande en temps réel, de consigne, instantanées et d'état) utilisent la méme Connexion
E/S CIP Motion. Alors que la connexion proprement dite est de nature cyclique, le$ deux
canaux de données internes a la structure des donfiées de connexion ont des niveaux de
prioritg différents.

B.2.3.7 Cas d'application: Ingénierie

Les taghes de mise en service, configuration, diagnostic et maintenance associées au cas
d'appligation Ingénierie utilisent généralement le canal de service de la Connexion E/S CIP
Motion| Il s'agit d'un canal de données de priorité moindre dans lequel s'effectue I'é¢hange
des degmandes et réponses de seryice CIP entre le contrbleur et le dispositif d'entrainement
visé. Une priorité moindre implique que le dispositif d'entrainement n'est pas tenu de traiter la
demanide de service au cours'd'une période d'actualisation cyclique.

L'Objef Axe de dispositifrde mouvement (Motion Device Axis Object) prend en charge de
nombreux services CIP,qui permettent aux acteurs du cas d'application Ingénierie deflire et
d‘écrij des parameétres d'objets et d'initier des opérations de mise en service. Lg profil
d'entrginement CJP Motion définit ces services CIP de maniére détaillée et fournit égajement
la sémantique( de tous les parameétres (attributs) que contient I'Objet Axe de dispositif de
mouvement-{Motion Device Axis Object).

B.2.3.3——~ Cas d'application- Fonctions de commande

L'échange des données en temps réel critiques associé au cas d'application Fonctions de
commande est traité par le canal cyclique de priorité élevée 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 Commande d’axe (Axis Control) et supervisé par l'intermédiaire des bits de I'élément
de données Etat d’Axe (Axis State), ces deux éléments de données étant des éléments
normalisés du canal de données cycliques. Une ou plusieurs valeurs Command et Actual
peuvent étre incluses dans le canal de données cycliques associé afin de commander et
superviser le mouvement de I'axe. Les valeurs Command et Actual spécifiques transmises
sont déterminées par les parameétres Ensemble de données de commande (Command Data
Set) et Ensemble de données réelles (Actual Data Set) transmis comme partie intégrante de
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I'en-téte de connexion des données cycliques. Ceci permet de modifier le contenu des
données temps réel a la volée et de maniére synchrone avec les modifications apportées au
mode d'asservissement du dispositif d'entrainement.

B.3 Eléments fonctionnels
B.3.1 FE Identification de dispositif
B.3.1.1 Généralités

Les paramétres de I'élément fonctionnel Identification de dispositif sont définis comme partie

intégramedet-Objet EtPtdentitetEtPHdentity Sbjechi————————————————————————————
B.3.1.2 Paramétres
Les parametres de I'élément fonctionnel Identification de dispositiffy dans le| profil
d'entrginement CIP Motion sont mis en correspondance avec les parameétres définis dans
I'EC 6/1800-7, comme cela est spécifié dans le Tableau B.2.
Tableau B.2 — Correspondance des parameétres
pour le FE Identification de dispositif
Nom Nom de profil Détails Référence
ID du pfofil - - -
ID du cpnstructeur Vendor ID (ID du Identity Object (Objet Voir IEC 61800-7-202,
fournisseur) Identijté), Attr ID = 1 IEC 61158-5-2,
IEC 61158-6-2
ID du pfoduit Device Type (Type de [dentity Object (Objet Voir IEC 61800-7-202,
dispositif) Identité), AttrID =2 IEC 61158-5-2,
IEC 61158-6-2
Product Code (Code de Identity Object (Objet Voir IEC 61800-7-202,
produit) Identité), Attr ID = 3 IEC 61158-5-2,
IEC 61158-6-2
Numérq de série Serial Number (Numéro de | Identity Object (Objet Voir IEC 61800-7-202,
série) Identité), Attr ID = 6 IEC 61158-5-2,
IEC 61158-6-2
Révision du matériel - - -
Révision du logiciel - - -
Marqueur - - -
Empladement - - -
Comptgqur de'revision Revision Identity Object (Objet Voir IEC 61800-7-202,
Major Revision Identité), Attr ID = 4 IEC 61158-5-2,
Minor Revision IEC 61158-6-2
(Revision
Révision principale
Révision secondaire)
- Product Name (Nom du Identity Object (Objet Voir IEC 61800-7-202,
produit) Identité), Attr ID = 7 IEC 61158-5-2,
IEC 61158-6-2
B.3.2 FE Commande de dispositif
B.3.2.1 Généralités

Le diagramme d'états de I'Objet Axe de dispositif de mouvement (Motion Device Axis Object)
suit les principes de fonctionnement fondamentaux présentés dans |'élément fonctionnel
Commande de dispositif PDS générique.
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