IEC 61800-7-201:2015-11(en-fr)

IEC IEC 61800-7-201

o
®

INTERNATIONAL
STANDARD

N o
INTERNATIONALE ¥

Edition 2.0 2015-11

“ colour
inside

Adjustable speed electrical power drive syst -
Part 7-201: Generic interface and use of prcﬂ s for power drive systems —
Profile type 1 specification ,\Q\\

%

Entrainements électriques de puis e a vitesse variable —
Partie 7-201: Interface générique et utilisation de profils pour les entrainements
élegtriques de puissance — S\p'géi}ication de profil de type 1

7 / 0, 7 ///
, ’ // 7 7/
h

n

7
i



https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

THIS PUBLICATION IS COPYRIGHT PROTECTED
Copyright © 2015 IEC, Geneva, Switzerland

All rights reserved. Unless otherwise specified, no part of this publication may be reproduced or utilized in any form
or by any means, electronic or mechanical, including photocopying and microfilm, without permission in writing from
either IEC or IEC's member National Committee in the country of the requester. If you have any questions about IEC
copyright or have an enquiry about obtaining additional rights to this publication, please contact the address below or
your local IEC member National Committee for further information.

Droits de reproduction réservés. Sauf indication contraire, aucune partie de cette publication ne peut étre reproduite
ni utilisée sous quelque forme que ce soit et par aucun procédé, électronique ou mécanique, y compris la photocopie
et les microfilms, sans l'accord écrit de I'lEC ou du Comité national de I'lEC du pays du demandeur. Si vous avez des
questions sur le copyright de I'lEC ou si vous désirez obtenir des droits supplémentaires sur cette publication, utilisez

IEC Central Office
3, rug de Varembé
CH-1211 Geneva 20

Switzerland www.iec.ch

les cpordonnées ci-aprés ou contactez Te Comité national de TTEC de votre pays de résidence.

Tel.: +41 22 919 02 11
Fax: +41 22 919 03 00
info@iec.ch

About the IEC

The International Electrotechnical Commission (IEC) is the leading global organization that prepares and puplishes

Interngtional Standards for all electrical, electronic and related technologies.

About|lEC publications

The teghnical content of IEC publications is kept under constant review by the IEC. Please make sure that you hgve the

latest gdition, a corrigenda or an amendment might have been published.

IEC Catalogue - webstore.iec.ch/catalogue
The %tand-alone application for consulting the entire
bibliogfaphical information on IEC International Standards,

Technital Specifications, Technical Reports and other
documents. Available for PC, Mac OS, Android Tablets and
iPad.

IEC publications search - www.iec.ch/searchpub

The aqvanced search enables to find IEC publications by.a
variety| of criteria (reference number, text, technical
commiftee,...). It also gives information on projects, replaced
and withdrawn publications.

IEC Jupst Published - webstore.iec.ch/justpublished

Stay up to date on all new IEC publications, Just Published
details|all new publications released. Available online and
also orfce a month by email.

Electropedia “www.electropedia.org
The world's (leading online dictionary of electronjc and
electrical “térms containing more than 30 000 terms and
definitions) in English and French, with equivalent ternfs in 15
additional languages. Also known as the Interational
Electrotechnical Vocabulary (IEV) online.

IEC Glossary - std.iec.ch/glossary
More than 60 000 electrotechnical terminology enfries in
English and French extracted from the Terms and Definitions
clause of IEC publications issued since 2002. Some |entries
have been collected from earlier publications of IEC [TC 37,
77, 86 and CISPR.

IEC Customer Service Centre - webstore.iec.ch/csc|
If you wish to give us your feedback on this publication or
need further assistance, please contact the Customer Bervice
Centre: csc@iec.ch.

A propos de I'lEC

La Commission Electrotechnique Internationale (IEC) est la premiére organisation mondiale qui élabore et pubjie des

Normep internationales,pour tout ce qui a trait a I'électricité, a I'électronique et aux technologies apparentées.

A propos des publications IEC

Le contenu technique des publications IEC est constamment revu. Veuillez vous assurer que vous possédez I'édjtion la

plus récente, un\cofrigendum ou amendement peut avoir été publié.

Catalogue’lEC’- webstore.iec.ch/catalogue
Applicgtienialtonome pour consulter tous les renseignements

Electropedia - www.electropedia.org

Le premier dictionnaire_en ligne de termes électroniques et

bibliograptques SUT tes Normes mtermationates;
Spécifications techniques, Rapports techniques et autres
documents de I'lEC. Disponible pour PC, Mac OS, tablettes
Android et iPad.

Recherche de publications IEC - www.iec.ch/searchpub

La recherche avancée permet de trouver des publications IEC
en utilisant différents criteres (numéro de référence, texte,
comité d’études,...). Elle donne aussi des informations sur les
projets et les publications remplacées ou retirées.

IEC Just Published - webstore.iec.ch/justpublished

Restez informé sur les nouvelles publications IEC. Just
Published détaille les nouvelles publications parues.
Disponible en ligne et aussi une fois par mois par email.

électriques. Il contient plus de 30 000 termes et définitions en
anglais et en francais, ainsi que les termes équivalents dans
15 langues additionnelles. Egalement appelé Vocabulaire
Electrotechnique International (IEV) en ligne.

Glossaire IEC - std.iec.ch/glossary

Plus de 60 000 entrées terminologiques électrotechniques, en
anglais et en frangais, extraites des articles Termes et
Définitions des publications IEC parues depuis 2002. Plus
certaines entrées antérieures extraites des publications des
CE 37,77, 86 et CISPR de I'EC.

Service Clients - webstore.iec.ch/csc

Si vous désirez nous donner des commentaires sur cette
publication ou si vous avez des questions contactez-nous:
csc@iec.ch.


mailto:info@iec.ch
http://www.iec.ch/
http://webstore.iec.ch/catalogue
http://www.iec.ch/searchpub
http://webstore.iec.ch/justpublished
http://www.electropedia.org/
http://std.iec.ch/glossary
http://webstore.iec.ch/csc
mailto:csc@iec.ch
http://webstore.iec.ch/catalogue
http://webstore.iec.ch/justpublished
http://std.iec.ch/glossary
https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

Edition 2.0 2015-11

INTERNATIONAL
STANDARD

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

=

Entrainements électriques de puissance a vitesse variable —
Partie 7-201: Interface générique @t utilisation de profils pour les entrainements
élegtriques de puissance — Spécification de profil de type 1

INTERNATIONAL
ELECTROTECHNITAL
COMMISSION

COMMISSION
ELECTROTECHNIQUE
INTERNATIONALE

ICS 29.200; 35.100.05 ISBN 978-2-8322-2934-7

Warning! Make sure that you obtained this publication from an authorized distributor.
Attention! Veuillez vous assurer que vous avez obtenu cette publication via un distributeur agréé.

® Registered trademark of the International Electrotechnical Commission
Marque déposée de la Commission Electrotechnique Internationale


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

-2- IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

CONTENTS
O ] T I P 17
INTRODUGCTION ..ottt et e e e e e e e e et et e et e e e et e et e e e eanns 19
1 ST o 1= S 23
2 NOrMative referENCES ... e 23
3  Terms, definitions and abbreviated terms ... 23
3.1 Terms and definifioNS .. ..o 23
3.7 Y 0 2 V4 F= 1 0 2 1 10 1 .27
4 BT o TCY - Y PPN S-gt N 28
4. General considerations ... ..o b 28
4.2 Communication interface..........cooocoviiiiiiiii e N ....28
4.3 Object dictionary ..o A ....29
5 Data tyPeS oo e N ....30
5. Standard data types......cooeiiiiiii e T ....30
5.2 Record definitions ........ccovviiiiiiii A, ....30
6 Seneral object definitions ... N 31
6. GeNeral. ..o R ... 31
6.2 Communication parameter objects ... o T 31
6.3 Additional identification and information objects.............ccooviiiiii i ....32
3.1 Object 64021 Motor type.... ... ol ....32
3.2 Object 6403: Motor catalogue number ... ....33
3.3 Object 6404: Motor manufagtuifer.............ccccceeeiiiiiiniii ....34
3.4 Object 6405y: http motor catalogue address.................cooooeee . ....35
3.5 Object 6406y,: Motor calibration date ..., ....35
.3.6 Object 6407},: Motor service period ... ....36
3.7 Object 6503,: Drivie catalogue number ..., ....36
.3.8 Object 6505~http drive catalogue address .............ccevvieiiiiiiniiiiiiin, ....37
7 rror codes and error beRAVIOr ... ... e ....37
7. T o] o0 Y0 1= TS e ... 37
7. Ry o] g o= g -1 o P ... 41
8 ontrolling the power drive SyStem ... ... 42
8. LT a1 =Y PP 42
8. Finite state automaton ... 42
8. Modes Of Operation ... 45
8.‘!‘ Dctaiicd UIUjUbt bpcbiﬁbdﬁullb ................................................................................ 46
8.4.1 Object 6040p: Controlword ... 46
8.4.2 Object 6041 Statusword.............oiiiiiiiiiiiiii s 47
8.4.3 Object 603F: Error Code.........oooiiiiiiiiiii 49
8.4.4 Object 6007 Abort connection option code ..., 50
8.4.5 Object 605AR: Quick stop option code ............ccceeeiiiiiiiiiiiiii 51
8.4.6 Object 605By,: Shutdown option code ................. 51
8.4.7 Object 605CH: Disable operation option code .............ccoovviiiii . 52
8.4.8 Object 605D Halt option code ... 53
8.4.9 Object 605E: Fault reaction option code ..., 54
8.4.10  Object 6060p: Modes of operation ... 54
8.4.11 Object 6061: Modes of operation display ................... 56


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 -3-

8.4.12 Object 6502,: Supported drive modes ... 56
1S B = Vo1 (o] e | o] U1 o T PPN 57
9.1 L= o =T ¥ S 57
9.2 Detailed object definitioNs .......c.oiiii i 59
9.2.1 Object 608FR: Position encoder resolution................... 59
9.2.2 Object 6090p: Velocity encoder resolution ..., 60
9.2.3 Object 6091 Gear ratio ............ooeiiiiiiiiii 61
9.24 Object 6092},: Feed constant ... 62
9.2.5 Object 6096: Velocity factor...........cccooooiiiiiiiiiiii 64
2.6 Object 6097, Acceleration factor ... ....64
2.7 Object 60AZ2R: Jerk factor ...........cviiiiiiiiii N ....65
2.8 Object 6O07ER: Polarity.........ooooviiiiii b ....66
2.9 Code table for device profile specific units.................o L ON ....67
.2.10 Object 60A8R: Sl unit position............oooooiiiiiiiiii e, ....67
2.1 Object 60A9R: Sl unit velogGity ... N ....68
2.12 Object 60AAR: Sl unit acceleration .............ccccceeeii O, ....69
9.2.13 Object 60ABR: Slunit jerk...........cooooooi ....70
10  Profile position mode ... ....70
10.1  General information ... N ....70
10.2 Functional description ..........coiiiiiiiii s S ... 71
0.2.1 General ... ... 71
0.2.2 Single set-point ... ... 72
0.2.3 Set of SEt-POINTS ..o O ... 73
0.2.4 Usage of halt bit in conjunction'with new set-point bit......................s. ....74
10.3  General definitions ... e ....75
10.4 Use of controlword and statusword ......... ..o ....75
10.5 Detailed object definitions ... ....76
0.5.1 Object 607AR: Target position ..., ....76
0.5.2 Object 607BpRosition range limit........................ .77
0.5.3 Object 607Dp-Software position limit ............ccooooii . ....78
0.5.4 Object 604FR: Max profile velocity ... ....80
0.5.5 Objeet 6080p: Max motor speed ............cooiviiiiiiiiiiiiiii ....81
0.5.6 Object 6081: Profile veloCity ........ccoooiiiiiiiiiiiii, ....81
0.5.7 Object 6082p: End velocity ... ....82
0.5.8_\~Object 6083},: Profile acceleration ..............c.ccccviiiiiiiiiis ...82
0.519)" Object 6084y,: Profile deceleration........................... ....83
0:5710  Object 6085h: Quick stop deceleration........cooueviuiiiiiiiiiiiiiieieeieieaenen, ....83
10.5.11  Object 6086p: Motion profile type ... 84
10.5.12 Object 60A3p: Profile jerk use ... 85
10.5.13 Object 60A4R: Profile jerk............oviiiiiiiiiiiii 85
10.5.14  Object 60C5p: Max acceleration ...............cccevviiiiiiiiiiiiiiiiiiiii 87
10.5.15 Object 60C6p: Max deceleration ... 88
TT HOMING MOAE L.ttt 89
T1.1  General information ... 89
11.2  Functional desCription . ..o 89
11.3  General definitions ..o 90
11.3.1 LY o= = | P 90
11.3.2 Method 1: Homing on negative limit switch and index pulse........................... 90
11.3.3 Method 2: Homing on positive limit switch and index pulse ...................c.c..... 90


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

-4 - IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

11.3.4 Method 3 and 4: Homing on positive home switch and index pulse ................ 90
11.3.5 Method 5 and 6: Homing on negative home switch and index pulse ............... 91
11.3.6 Method 7 to 14: Homing on home switch and index pulse ...............c..cocceenni. 91
11.3.7 Method 15 and 16: Reserved ... ... 92
11.3.8 Method 17 to 30: Homing without index pulse..........cocoviiiiiii i, 92
11.3.9 Method 31 and 32: ReServed ... 93
11.3.10 Method 33 and 34: Homing on indeX PUlSe ........cccciiiiiiiiiiiiii e 93
11.3.11  Method 35: Homing on current position (obsolete) ..........cccocoiiiiiiiiiiin, 93
11.3.12 Method 36: Reserved for compatibility reasons...........coooiiiii s 93
33— Method 37 Homimg oM CUMTent posSitionN . o ....93
11.4  Use of controlword and statusword ... N ....94
11.5 Detailed object definitions.........cccooiiiiiii i O ....94
1.5.1 Object 607Cp: Home offset................. e ....94
1.5.2 Object 6098: Homing method.................. ....95
1.5.3 Object 60E3R: Supported homing methods ................ccccema . ....96
1.5.4 Object 6099 Homing speeds ... @ e ....97
1.5.5 Object 609ARL: Homing acceleration.............cccoooii G, ....98
12  Touch probe functionality.............ooooiii ....99
12,1 Object 60B8R: Touch probe function ..............cooo. e, N, ....99
12.2  Object 60B9p: Touch probe status ....................bd .. 101
12.3  Object 60BAR: Touch probe 1 positive edgeyh.....ooooiiiiiiii, ..102
12.4  Object 60BBR: Touch probe 1 negative edge ... ..102
12.5 Object 60BCy: Touch probe 2 positive.€dge .............oovviiii, ..103
12.6 Object 60BDp: Touch probe 2 negative edge .............oooviiiiiii, ..103
12.7 Object 60D0p: Touch probe SOURCe...........cccoiiiiiiii .. 104
12.8 Touch probe time stamp latch@ ... .. 105
2.8.1 GENErAl oo .. 105
2.8.2 Object 60D1p: Touch-probe time stamp 1 positive value..........................., .. 106
2.8.3 Object 60D2p: Fouch probe time stamp 1 negative value........................... .. 106
2.8.4 Object 60D3ps-Touch probe time stamp 2 positive value............................ .. 107
2.8.5 Object 60D4p: Touch probe time stamp 2 negative value........................... .. 107
12.9 Touch probe_edge counter for continuous mode............ccooeeiiiiiiiiiiiii ..108
2.9.1 (7= LY = Y PP ..108
2.9.2 Object 60D5p: Touch probe 1 positive edge counter.................................. ..108
293 Object 60D6p: Touch probe 1 negative edge counter................................. ..108
2.9(4 Object 60D7p: Touch probe 2 positive edge counter...................ooooviiinnnnn, ..109
2.9 Object 60D8p: Touch probe 2 negative edge counter................................. ..110
12.10 Timing diagram for touch probe example .........ccooiiiiiiiiii e, 110
13 Position control fuNCtioN ... 112
13.1  General information ... 112
13.2  Functional desCription ... ..o 112
13.3 Detailed object definitions .........c.oiiiii i 114
13.3.1 Object 6062p,: Position demand value............................ 114
13.3.2 Object 6063}: Position actual internal value .................ccccoeeeii, 115
13.3.3 Object 6064y,: Position actual value...............cccoooo 115
13.3.4 Object 6065: Following error window ... 116
13.3.5 Object 6066p: Following error time out ..............ccooooiiii, 117
13.3.6  Object 6067}, Position WindOW ................ouiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiii 117

13.3.7 Object 6068p: Position window time .............cccceeeiiiiii, 118


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 -5-

14

15

16

13.3.8 Object 60F4p: Following error actual value .......................... 118
13.3.9  Object 60FAR: Control effort ........ccccooeiiiiii 119
13.3.10 Object 60FC}: Position demand internal value...................c...oon. 119
13.3.11  Object 60F2p: Positioning option code................... 120
Interpolated poSItioN MOAE .. ... 123
14.1  General information ... 123
14.2  Functional desCriplion ..o 125
14.2.1 LY o =T = | 125
14.2.2 Linear interpolated position mode with several axes ..............ccocovviiiiieiinni. 125
4.2.3 Butfter strategies for the interpolated position mode ...........c.ccooevviiienenensn.. .. 127
4.2.4 Interpolated position Mode FSA .. ..o e e ..128
14.3  General definitions . ... b ..129
14.4 Use of controlword and statusword ... ON T .. 129
14.5 Detailed object definitions.........ccoooiiiiii A s .. 130
4.5.1 Object 60CO0p: Interpolation sub mode select..................cn L .. 130
4.5.2 Object 60C1p: Interpolation data record................c.....Qaree . .. 131
453 Object 60C2p: Interpolation time period.................Ca e .. 132
4.5.4  Object 60C4y: Interpolation data configuration ... .. 133
Profile VElOCIty MO .....oouiiii e e Y e .. 136
18.1  General information ..o S .. 136
185.2  Functional description ... ... .. 136
185.3  General definitions ... .. 137
15.4 Use of controlword and statusword ... &0 e .. 137
18.5 Detailed object definitions ... .. 138
5.5.1 Object 6069y,: Velocity sengor-actual value................ccccceeeeenii, .. 138
5.5.2 Object 606AR: Sensor sgléction code ... .. 139
5.5.3 Object 606Bp: Velocity demand value..............ccoooooiiiiiiiiiii, .. 139
5.5.4 Object 606CH: Velocity actual value...............cccoooo .. 140
5.5.5 Object 606D Vefocity Window ... .. 140
5.5.6 Object 606ERVelocity window time .............ccccoooiiii, .. 141
5.5.7 Object 606F: Velocity threshold ... .. 141
5.5.8 Objeet 6070p: Velocity threshold time.................., .. 142
5.5.9 Object 60FFR: Target velocCity.......cccoooiiiiiiiiiii, .. 142
5.5.10 _©Object 60F8p: Max slippage .............ooeiiiiiiii .. 143
Profile TOFQUE MOE ... e e e e e .. 144
16.1, 5General information ... ... .. 144
16.2~" Functional description .144
16.3  General definitions ... .o 145
16.4 Use of controlword and statusword ...........ooiiiiiiiiiii e 145
16.5 Detailed object definitions ........ooouiii 145
16.5.1 Object 6071 Target torque ..........ccceeeiiiiiiiiiiiii 145
16.5.2 Object 6072 Max torque................oooo 146
16.5.3  Object 60EO0p: Positive torque limit value.................ccoovviiiiiiiiiiiiiii, 146
16.5.4 Object 60E1L: Negative torque limit value ..............ccciiii, 147
16.5.5  Object 6073 Max CUITeNt..............ooiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiii 148
16.5.6 Object 6074p: Torque demand.............ooooiiiiiiiiiiiniin 148
16.5.7  Object 6075 Motor rated current ...............ccoovviiiiiiiiiiiiiiii 149
16.5.8 Object 6076p: Motor rated torque ..., 149
16.5.9 Object 6077p: Torque actual value ............cccccceeeiiiii 150


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

-6- IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

16.5.10 Object 6078y, Current actual value..................c.oooviiiiiiiiiiiiiii 150
16.5.11  Object 6079p: DC link circuit voltage ..............ccccoooiiiiii, 151
16.5.12 Object 6087 TOrque SIoPe.........cuvviiiiiiiiiiiii 151
16.5.13 Object 6088y: Torque profile type ... 152

Y4 =1 o Yo 1 Y/ 2 1o Yo [P 152
17.1  General information ... 152
17.2  Functional desCriplion .. ..o 153
17.2.1 Ramp fUNCHION ..o 153
17.2.2 Velocity control fuNClioN..... ... 154
7.2.3 | =Y o T (VT a3 oY .. 154

171.3  General definitions ... e N ..155
17.4  Use of controlword and statusword ............coooiiiiiiiiiiii b .. 155
17.5 Detailed object definitions ..o ON .. 156
7.5.1 Object 6042: vl target veloGity...........oooooiiiiiiiii e, .. 156

7.5.2 Object 6043: vl velocity demand ...V .. 156

7.5.3 Object 6044y: vl velocity actual value ........................Qare . .. 157

7.5.4 Object 6046p: vl velocity min max amount .............Ca e .. 158

7.5.5 Object 6049y,: vl velocity deceleration................o. ..159

7.5.6 Object 6048y,: vl velocity acceleration........... N, .. 160

7.5.7 Object 604Ap: vl velocity quick stop........... L0 . .. 162

7.5.8 Object 604Bp: vl set-point factor......... < i .. 163

7.5.9  Object 604Cp: vl dimension factor ....4............. .. 164

18 Cyclic synchronous position MOAE . ... ... e e .. 166
18.1  General information ... .. 166
18.2  Functional desCription ..o e e .. 166
18.3 Use of controlword and statusword ......... ..o .. 167
18.4 Detailed object definitions ... .o .. 168
8.4.1 Object 60B0R: Position offset...........cooooiii .. 168
8.4.2 Object 60B1\elocity offset..............o .. 168

8.4.3 Object 60B2pTorque offset .........ccccooiiiiiiiiiii .. 169

19  Cyclic synchronouswVeloCity MOde ... ..170
191 General imfarmation ... e ..170
19.2  General definitions ... L. 171
19.3  FunCtional desCription .. ....ouiei e .. 171
19.4 Useof controlword and statusword ....... ... L. 171
20 Cyelic/synchronous torque MOdE .......cuuiiiiiiiiiiii e e e e .. 172
204+~ Generalinformation ——rreeeeeeeeeee e 172
20.2  General definitionNs .. ... 173
20.3  Functional desCription .. ... e 173
20.4 Use of controlword and statusword ..........coooiiiiiiiiiii e 173
21 Cyclic synchronous torque mode with commutation angle (cstca) .........coccoeviiiiiiinnni. 174
21.1  General information ... 174
21.2  General definitioNs .. ... 175
21.3  Functional desCription ... 175
21.4  Use of controlword and statusword ..........cocooiiiiiiiiiii i 175
21.5 Object 60EAR: Commutation angle................... 176
22 Support of additional sensor iNterfaces .........cooviiii i 176

221 GBNEIAL. e 176


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 -7-
22.2  Object 60E4p: Additional position actual value....................eevviiiiiiiiiiiiiiii, 177
22.3 Object 60E5y: Additional velocity actual value ...............cccciiiii, 178
22.4 Object 60E6R: Additional position encoder resolution — encoder increments ....... 179
22.5 Object 60EBp: Additional position encoder resolution — motor revolutions........... 180
22.6 Object 60E7y: Additional velocity encoder resolution — encoder increments
1= ==Y oTo ] o Vo [N 182
22.7 Object 60ECy: Additional velocity encoder resolution — motor revolutions per
LS = oo Lo I 183
22.8 Object 60E8y: Additional gear ratio — motor shaft revolutions ............................. 185
229 Object 60EDy: Additional gear ratio — driving shaft revolutions ..186
22.10 Object 60E9y,: Additional feed constant —feed.............................. S0 186
22.11 Object 60EER: Additional feed constant — driving shaft revolutions ........ ... |. 188
23  Optional application FE ... 189
231 GENEIAl. i T ..189
23.2 Object 60FDp: Digital inputs ... 189
23.3 Object 60FER: Digital outputs ...........ooviiiiiiiiiii L O 190
24  Device information........coooii e N .. 191
241 GENEIAL . il e e .. 191
24.2  Object 67FEp: Version number .............ccccvvvvvvii 80l ) 191
2710 [T [o = o 4 1 7/Z78 .193
Figure 1 — Structure of IEC 61800-7......ccuniiiiiiiie e e e e ....22
Figure 2 — Value definition ... O b 31
Figure 3 — Remote and local CoNtrol........... oS ....42
Figure 4 — Power drive system finite statesautomaton ... 43
Figure 5 — Relation between different valtue parameters.............cooii ....46
Figure 6 — Value definition ........... 00 b 46
Figure 7 — Value definition ... oo e b 48
Figure 8 — Value definition ... o .56
Figure 9 — Position SCaliNg CONCEPT....c.uiii e ....58
Figure 10 — Value defimition ... ... e b 67
Figure 11 — Example for a position Unit...........cooiiiii e b 68
Figure 12 — Example for a velocity Unit ... 69
Figure 13~—Example for an acceleration unit ... 70
Figuredd,— Example for a jJerk UNit .........oooiiiiiiiii e b 70
Figure 15 — Trajectory generator and position control function .................cooooiiiiiinn. 71
Figure 16 — Trajectory generator for profile position mode ... 71
Figure 17 — Set-point eXample ... 72
Figure 18 — Handshaking procedure for the single set-point method ...................coiiils 72
Figure 19 — Handshaking procedure for the set of set-points method .....................colll 73
Figure 20 — Set-point handling for two set-points ... 74
Figure 21 — Erase Set-PoOint. . ... e 75
Figure 22 — Controlword for profile position (pp) Mode ........coviiiiiii e, 75
Figure 23 — Statusword for profile position (pp) Mode .........ooviiiiiiiii e, 76
Figure 24 — Software position lIMits ... ... 79
Figure 25 — Velocity/time diagram with jerk positions ... 86


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

-8- IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

Figure 26 — Homing mode fUNCHION ... e 89
Figure 27 — Homing on negative limit switch and index pulse ...........ccccoiiiiiiiiiii i 90
Figure 28 — Homing on positive limit switch and index pulse ............cooiiiiiiiiiiii 90
Figure 29 — Homing on positive home switch and index pulse ............cooiiiiiiiii, 91
Figure 30 — Homing on negative home switch and index pulse...........ccocoiiiiiiiiiiin, 91
Figure 31 — Homing on home switch and index pulse — positive initial motion ....................... 92
Figure 32 — Homing on home switch and index pulse — negative initial motion..................... 92
Figure 33 — Homing on positive home switCh ....... .o 93
FigurB 34 — HOMING ON INAEX PUISE ... i i eeensennennsennaennsannaannsannsennsennsennsennieenenngees ....93
Figure 35 — Controlword for homing mMode........ccoiiniiiiiii e e ....94
Figurp 36 — Statusword for homing mode ..........cccooiiiiiii e S, ....94
Figure 37 — Home offset definition ... N ....95
Figure 38 — Timing diagram for touch probe example.........ccoooiiiiiii U 111
Figure 39 — Position control function..............cooiiiiiiini 2 A .. 112
Figure 40 — Following error (functional OVerview) ...........coiiiiiiiii s e ..113
Figure 41 — Position reached (functional overview) ...........ccooo (e .. 113
Figure 42 — Position reached (definitions) ... N .. 114
Figure 43 — Following error (definitions) ........ccc.oooiiiiii sl e .. 114
Figure 44 — ODbjJect StrUCUIE.. ..o N e e .. 120
Figure 45 — Rotary axis positioning example ... .. 8 i .. 122
Figure 46 — Example for absolute movement greater than modulo value .........................., ..122
Figure 47 — Example for relative movement'greater than modulo value............................. ..123
Figure 48 — Interpolation Controller ... .0 e .. 125
Figurp 49 — Interpolated position modefor two axes ........ooiiiiiiiiiii e .. 126
Figure 50 — Linear interpolation for GNe axis ........ocouiiiiiiii .. 127
Figure 51 — Input buffer organization ... .. 128
Figure 52 — Input buffer @Xamples........ccoiiii e .. 128
Figurp 53 — Interpolatedyposition mode FSA ... .. 129
Figurp 54 — Controlword for interpolated position mode ..., .. 129
Figure 55 — Statusword for interpolated position mode..........ccccooviiiiiiiiii i, .. 130
Figure 56 — Profile VeloCity MOde ..o .. 137
Figure 57— Controlword for profile velocity mode ... .. 137
Figure 58 — Statusword for profile velocity mode .138
Figure 59 — Structure of the profile torque Mode ..o 144
Figure 60 — Controlword for profile torque mode ... 145
Figure 61 — Statusword for profile torque mode ... 145
Figure 62 — Velocity mode with all objects ... 153
Figure 63 — Velocity mode with mandatory objects only ..o 153
Figure 64 — VeloCity Profile .. ... 154
Figure 65 — Factor fUNCLION ... 154
Figure 66 — Reverse factor fUNCLION ... ... ..o 154
Figure 67 — Controlword for profile velocity mode ...........cooviiiiiiiii e 155

Figure 68 — Usage of controlword bits in velocity mode.............ccooiiiiiiiii e, 155


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 -9-

Figure 69 — Statusword for profile velocity mode ...........ccoiiiiiiiii 156
Figure 70 — Transfer characteristic of vl velocity min max amount.....................c.ooiin . 158
Figure 71 — Transfer characteristic of the velocity deceleration..................ccooiiiiiiiinn . 159
Figure 72 — Transfer characteristic of the velocity acceleration ..............c..cooiin, 161
Figure 73 — Transfer characteristic of the quick stop deceleration ........................ 162
Figure 74 — Cyclic synchronous position mode OVErvieW ...........cccooiiviiiiiiiii e 166
Figure 75 — Cyclic synchronous position control function ...............ccooiiiiiiii 167
Figure 76 — Statusword for profile cyclic synchronous position mode ................ccoeviiiinnn. 167
Figurg 77 = Cyclic synchronous VEIOCITY MOJE OVEIVIEW ........o.ccioweeiaemnoamnnsanmnannnnnnnnnnopee] ..170
Figure 78 — Cyclic synchronous velocity control function................cooiiiiiiii i e b, L. 171
Figure 79 — Statusword for profile cyclic synchronous velocity mode......................./ ... .. 172
Figurpe 80 — Cyclic synchronous torque mode OVerview ................ccoooooiie N ..173
Figure 81 — Cyclic synchronous torque control function..............coooi U ..173
Figure 82 — Statusword for profile cyclic synchronous torque mode ..... 57 iiiinnnnn.. ..174
Figure 83 — Cyclic synchronous torque mode with commutation angle overview................ .. 174
Figure 84 — Cyclic synchronous torque with commutation angle control function .............., ..175
Figure 85 — Statusword for cstca mode ... N ..175
Figur 86 — ObjecCt StrUCIUIE........iieiiiiic s T e .. 189
Figur 87 — ODbjJect StrUCUIE... ... G e .. 190
Figure 88 — Structure of the standard version parameter...........ccooviiiiiiii ..191
Tablg 1 — List of used data types ... 8 e ....30
Tablg 2 — Interpolation time Period........cu e ....30
Tablg 3 — Interpolation data configuration ... ... 31
Tablg 4 — vl velocity acceleration/deteleration ..o ... 31
Tablg 5 — Object desCriptioN /s e ....32
Tablg 6 — ENtry desSCription ., ...oe e ....32
Tablg 7 — Value definitign ... .o e ....33
Tablg 8 — Object deSCrPLION ... ....33
Tablg 9 — ENtry @S Criplion ... ....33
Tablg 10 — @BJEeCt ESCIIPLION ....iuieii e e e e ....34
Tablg 11— Entry desCription ... ....34
Tabld_12°— Object description .34
Table 13 — Entry desCriplion ... 34
Table 14 — Object deSCriPLiON ... e 35
Table 15 — Entry desCription ... 35
Table 16 — ObjeCt deSCIIPLION ....cuiei e e 35
Table 17 — Entry desCriplion ... 35
Table 18 — ObjJect deSCriPlioN ... . e 36
Table 19 — Entry desCription ... e 36
Table 20 — ObjeCt deSCIIPLION ....ouiiei e e 36
Table 21 — Entry desCriplion .o e 36

Table 22 — Object desCription ... e 37


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

Table 23 — Entry desSCription ... 37
TaDIE 24 — EFTOr COUBS ..uniiiiiiii e ettt e et ea e e 38
Table 25 — FSA states and supported funCtions ............cooiiiii i 43
Table 26 — Transition events and aCtioNs ... ... o 44
Table 27 — ComMmMaNd COTIMNG ...iuuiiiiii ettt ettt 47
Table 28 — ObjeCt deSCIIPLION ......ieii e e 47
Table 29 — Entry desCriplion ... 47
Table 30 — State COUING ..iuniiiiii et 48
Tabld 3T — OB eCT AeS TP I ON L o oo e e e een e e eenneennennenneneeneenneennneeneegns ....49
Tablg 32 — Entry desCriplion ... e ....49
Tablg 33 — Object desCription .........coooiiiiiiii e S ....49
Tablg 34 — Entry description ........ooviiii e O N ....50
Tablg 35 — Value definition ... S ....50
Tablg 36 — Object description ........cc..oiiiiiiiiii e O ....50
Tablg 37 — Entry descCriplion ... N e ....50
Tablg 38 — Value definition ... D ....51
Tablg 39 — Object description .........ooiiiiiii e e N ....51
Tablg 40 — Entry descCription ... T e ....51
Tablg 41 — Value definition ... ..o iy N e ....52
Tablg 42 — Object deSCriplion ... ettt ....52
Tablg 43 — Entry desCription ... e ....52
Tablg 44 — Value definition ... R e ....52
Tablg 45 — Object deSCrIPLioN ......iei e e e e ....53
Tablg 46 — Entry desCription ... e ....53
Tablg 47 — Value definition ... ol e ....53
Tablg 48 — ObjeCt S CriPtiO R N i ....53
Tablg 49 — Entry desCriplion, ... e ....54
Tablg 50 — Value defilmition ... ... e ....54
Tablg 51 — ObjJect deSCIrIPLION ..... e ....54
Tablg 52 — Entpy@esCriplion ... e ....54
Tablg 53 — Malue definition ... ....55
Tablg 54 = Object deSCription ... e e ....55
Tabld 55°— Entry description ...55
Table 56 — ObJeCt deSCIIPLION ......iiiii e e 56
Table 57 — Entry desCription ... 56
Table 58 — Object deSCriPLiON ... e 57
Table 59 — Entry desCriplion ... 57
Table 60 — ObJeCt deSCIIPLION ....cuieii e e 60
Table 61 — Entry desCription ... 60
Table 62 — Object deSCriPLiON ... e 61
Table 63 — Entry desCriplion ... 61
Table 64 — ObjeCt deSCIIPLION ....c.iiiii e e 62

Table 65 — ENtry desCription ... e 62


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 -1 -

Table 66 — ObjJeCt deSCIIPLION ... e e 63
Table 67 — ENtry desCriplion ... 63
Table 68 — ObjeCt deSCIIPLION ......ieii e e 64
Table 69 — Entry desCription ... 64
Table 70 — ObjJect deSCriPLiON ... e 65
Table 71 — Entry desCriplion ... 65
Table 72 — ObjeCt deSCIIPLION ....ouiei e e e 66
Table 73 — Entry desCription ... 66
Tablg 74 — OB eCT AeS TP I ON L i e e een e e eeneennennenneteenaeneenneeeneegns ....67
Tablg 75 — Entry desCriplion ... e ....67
Tablg 76 — Device profile specific UNitS .........coooiiiiiiiii e S ....67
Tablg 77 — Object description ..o O N ....68
Tablg 78 — Entry descCription ..o A ....68
Tablg 79 — Object description .........cco.oiiiiiiiiii e O ....68
Tablg 80 — Entry desCription ...t N e ....69
Tablg 81 — Object description .........coooviiiiiiiniii s D, ....69
Tablg 82 — Entry description ........oooiiiiii e Y ....69
Tablg 83 — Object deSCription ......cc.oiiiiii e e e ....70
Tablg 84 — Entry descCription ... N e ....70
Tablg 85 — Definition of bit 4, bit 5, and bit O ........ 00 e ....76
Tablg 86 — Definition of bit 6 and bit 8........... o ....76
Tablg 87 — Definition of bit 10, bit 12, and b3 ... ....76
Tablg 88 — Object deSCriPLioN ......coui e e e e .77
Tablg 89 — Entry desCription ... e e
Tablg 90 — Object desSCriplion ..ol e e .77
Tablg 91 — Entry desCriplion m e ....78
Tablg 92 — Object deSCrIPLION ....ccuiiiii e ... 79
Tablg 93 — Entry desSCriPtioN .. ... e ....80
Tablg 94 — Object deSCriPliON ... e ....80
Tablg 95 — Entpy@esCriplion ... e ....81
Tablg 96 — @BJEeCt dESCIIPLION ....ouiieii e e e e ....81
Tablg 97 ‘= Entry desSCription ... ....81
Tabld 98°— Object description ...82
Table 99 — Entry desCriplion ... 82
Table 100 — ObjJect deSCriPHION. .. ... e 82
Table 101 — ENtry desCriplion ... e 82
Table 102 — Object deSCIIPLION.....ie e e 83
Table 103 — ENtry desSCription ..o e 83
Table 104 — ObjJect deSCriPliON. .. ... e 83
Table 105 — ENtry desCriplion ... e 83
Table 106 — Object deSCIIPlION......ou i e e e e 84
Table 107 — ENtry desSCription ..o e 84

Table 108 — Value definition. ... et e e ea e 84


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

Table 109 — ObjJect deSCriPIION. ... .. e 84
Table 110 — ENtry desSCription ..o e e e e 85
Table 111 — Object deSCIIPLION.....ie e e e e 85
Table 112 — Entry desCriplion ... e 85
Table 113 — Value asSignmeENtS ... ..o e 86
Table 114 — Object deSCIIPlION. ..o e e 86
Table 115 — ENtry desSCription ..o e 87
Table 116 — ObjJect deSCriPliON. .. ... e 88
Tabld TT7 — ENIrY QeS8 TP I ON i e e eeeneenn e e eenneennneneeneenenenenneenneeneeges ....88
Tablg 118 — Object deSCriPliON.....ccuii e e (P b ....88
Tablg 119 — Entry desCription ..o e S ....88
Tablg 120 — Definition of bit 4 and bit 8..... ... N ....94
Tablg 121 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13 ... ....94
Tablg 122 — Object desCription........ccooviiiiiiii e O e ....95
Tablg 123 — ENtry desSCription ...yt N e e e et e e aaeenas ....95
Tablg 124 — Value definition...........ooo i ....96
Tablg 125 — Object description..........ooviiiiii e WY ....96
Tablg 126 — ENtry deSCription ..o T e e ....96
Tablg 127 — Object deSCriptioN........oiviiiie e N e ....96
Tablg 128 — Entry desCriplion ... i ettt ....97
Tablg 129 — Object deSCriplioN. .. ... e ....98
Tablg 130 — ENtry desSCription ... e e e e ....98
Tablg 131 — Object deSCriPlION. . ..o e e ea ....99
Tablg 132 — Entry desCriplion ... e ....99
Tablg 133 — Value definition. ... ol e .. 100
Tablg 134 — Object deSCriPtiO . e e e e e ea .. 100
Tablg 135 — ENtry deSCription ..o.ouie i e eaa .. 101
Tablg 136 — Value defimition. ... . ..o e .. 101
Tablg 137 — ObjJeCt AeSCriplioN. .. ... .. 101
Tablg 138 — EntBysdeSCription ... e e ..102
Tablg 139 —Object deSCiPlION......cu i e e ..102
Tablg 1402 Entry desCriplion ... ..102
Tabld 141 — Object description .102
Table 142 — ENtry desSCription ... e e 103
Table 143 — ObjJect deSCriPIION. ... e e 103
Table 144 — Entry desCription ... e 103
Table 145 — Object deSCiPliON. ... e 103
Table 146 — ENtry desSCription ... e 104
Table 147 — Value definition. .. ... e 104
Table 148 — Object deSCriPIION. .. .. e 104
Table 149 — ENtry desSCription ... e e 105
Table 150 — Object deSCIIPlION. . ..o e 106

Table 151 — Entry desCription ... e 106


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 -13 -

Table 152 — Object deSCriPliON. ... e e 106
Table 153 — ENtry desSCription ... e 106
Table 154 — Object deSCIPlION. . ..o e 107
Table 155 — Entry desCription ... e 107
Table 156 — Object deSCriPliON. .. ... e 107
Table 157 — ENtry desSCription ... e e 107
Table 158 — Object deSCIiPlION.....iu i e 108
Table 159 — Entry desCription ... e 108
BIE=] o] I o] O O 1 o) [T A LEET e T L U .. 109
Tablg 161 — ENtry deSCription ..o e e e e e e e .. 109
Tablg 162 — Object desSCriptioN........couiiiiiie e S .. 109
Tablg 163 — Entry description ..o O N .. 109
Tablg 164 — Object desSCription.... ..o s A .. 110
Tablg 165 — Entry descCription .........ooiiniiiii e O T e ..110
Tablg 166 — Explanation of the timing diagram ... N e .. 112
Tablg 167 — Object description.........cooviiiiiiniinii D, .. 115
Tablg 168 — Entry description .........coiviiiiiii e WY .. 115
Tablg 169 — Object deSCriPtiON......c.iiiii e e e .. 115
Tablg 170 — ENtry desSCription ... N e e e e e e .. 115
Tablg 171 — Object deSCriplioN. .. ... e ..116
Tablg 172 — Entry desCriplion ... e ..116
Tablg 173 — Object deSCriPlioN......ccu i e e e e e .. 116
Tablg 174 — ENtry desSCription ... e e e e e ae e .. 116
Tablg 175 — Object deSCriplioN. .. ... e L. 117
Tablg 176 — ENntry desCriplion ..ol e L. 117
Tablg 177 — Object deSCriPtiO I . e e e e e ea .. 117
Tablg 178 — ENtry deSCriptioN ..o.ouie e e e e e e e ..118
Tablg 179 — Object deSERPIION. .. ... e ..118
Tablg 180 — Entry desCriplion ... .. 118
Tablg 181 — ObjECE deSCIIPlION.. ..ot e e e ..118
Tablg 182 —EDtry deSCription ......ooviiiii e e .. 119
Tablg 183 2 Object deSCriplioN. .. ... .. 119
Tabld_184 — Entry description 119
Table 185 — Object deSCIiPliON. . ..o e 120
Table 186 — ENtry desCription ... e 120
Table 187 — Value definition for bit 0 and bit 1 ... ... 120
Table 188 — Value definition for bit 2 and bit 3 ... 121
Table 189 — Value definition for bit 4 and bit 5 ... ..o 121
Table 190 — Value definition for bit 6 and bit 7 ...... ... 121
Table 191 — Object deSCriPIION. ... o 123
Table 192 — ENtry desSCription ... e e 123
Table 193 — Position calculation in interpolated position mode for several axes .................. 126

Table 194 — FSA states and supported functions ... 129


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

Table 195 — Transition events and actions ... 129
Table 196 — Definition of bit 4 and bit 8. 130
Table 197 — Definition of bit 10 and bit 12... ..o 130
Table 198 — Value definition. .. .. ..o e 130
Table 199 — Object deSCriPlION. .. .cu e 131
Table 200 — ENtry desSCription ... 131
Table 201 — Object deSCIIPlION......ie i 131
Table 202 — Entry desCription ... oo 132
BIE=] o] = 24 O I O 1 o) T3 A L=ET e T LU .. 133
Tablg 204 — ENtry desSCription ....ooieii e T .. 133
Tablg 205 — Object desSCription........couiiiiiiie e S .. 134
Tablg 206 — Entry description ..o O N .. 135
Tablg 207 — Definition of bit 8 ... ... .. 138
Tablg 208 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13 ... T ..138
Tablg 209 — Object deSCriPtioN......c.iiii o N e e e e e e e e ea .. 138
Tablg 210 — Entry description .........cooiiiiiiiiiniiee s .. 139
Tablg 211 — Value definition..........ooo i Y .. 139
Tablg 212 — Object deSCrPtiON......c.iiii e e e .. 139
Tablg 213 — ENtry desSCription ..o N e e e e e .. 139
Tablg 214 — Object deSCriplioN ... ... et .. 140
Tablg 215 — Entry desCriplion ... e .. 140
Tablg 216 — Object deSCriPtioN......ovie e e e e e .. 140
Tablg 217 — ENtry desSCription ... e e e e e e .. 140
Tablg 218 — Object deSCriplioN. .. ... e .. 141
Tablg 219 — ENtry desCriplion ..o e e .. 141
Tablg 220 — Object e PO I . e it e .. 141
Tablg 221 — ENtry deSCriptioN ..ououie e .. 141
Tablg 222 — Object deSERPIION. .. ... .. 142
Tablg 223 — Entry deSCriplion ... .. 142
Tablg 224 — ObjeCt deSCIIPlION.....iti e e e e e .. 142
Tablg 225 —EDtry desSCription ..o .. 142
Tablg 226 2 Object deSCriplioN. .. ... e .. 143
Tabld 227 — Entry description .143
Table 228 — Object deSCIiPliON. . ..o e 143
Table 229 — Entry desCription ... 143
Table 230 — Definition of bit 8 ... 145
Table 231 — Definition of bit 10 ... 145
Table 232 — Object deSCIPlION. . ..o e 146
Table 233 — Entry desCription ... 146
Table 234 — ObjJect deSCriPIION. ... e e 146
Table 235 — ENtry desSCription ... 146
Table 236 — Object deSCIiPlION......iui e 147

Table 237 — Entry desCription ... 147


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 -15 -

Table 238 — ObjeCt deSCriPIION. .. .cue e e 147
Table 239 — ENtry desSCription ... 147
Table 240 — Object deSCIPlION.....ie i e 148
Table 241 — Entry desCription ... oo 148
Table 242 — ObjJect deSCriPlION. ... e 148
Table 243 — ENtry desSCription ... 148
Table 244 — Object deSCIiPlION. ... i e 149
Table 245 — Entry desCription ... 149
BIE=] o] L I O ] o [Tl A L=ET e T oL U .. 149
Tablg 247 — ENtry deSCription ... T .. 150
Tablg 248 — Object desSCriptioN........ooviiiiiie e S .. 150
Tablg 249 — Entry description ..o O N .. 150
Tablg 250 — Object deSCription........couiiii e s A .. 150
Tablg 251 — Entry descCription .........ooiniiiii e O T e .. 151
Tablg 252 — Object deSCriPtioN......c.iii e N e e e e e e ea .. 151
Tablg 253 — Entry description .........ccooviiiiiiiniie s D .. 151
Tablg 254 — Object description..........ooviiiii e WY .. 151
Tablg 255 — ENtry desSCription ... T e .. 152
Tablg 256 — Value definition...........ooiiiii N e .. 1562
Tablg 257 — Object deSCriplioN. .. ... e .. 152
Tablg 258 — Entry desCriplion ... e .. 152
Tablg 259 — Definition of bit 4, bit 5, bit 6, and bit 8 ........cooviiiii ..155
Tablg 260 — Object deSCriPlION......cui e e e e e ea e .. 156
Tablg 261 — Entry desCriplion ... e .. 156
Tablg 262 — Object deSCriplioN . .o fe.. T e e .. 157
Tablg 263 — ENtry desSCriptio i s e e .. 157
Tablg 264 — Object deSCRIPLION.....ciui e e e .. 157
Tablg 265 — Entry desSCRPLION ... .. 157
Tablg 266 — Object AeSCriplioN. .. ... e .. 158
Tablg 267 — EntBysdeSCriptioNn ..oeeie e e .. 159
Tablg 268 —Object deSCIiPlION......c.iiie e .. 160
Tablg 269 2 Entry desCriplion ... .. 160
Tabld 270 — Object description .161
Table 271 — ENtry desSCription ... 162
Table 272 — ObjJect deSCriPIION. ... o 163
Table 273 — Entry desCription ... 163
Table 274 — Object deSCIiPliON. . ..o e 164
Table 275 — ENtry desSCription ... 164
Table 276 — ObjJeCt deSCriPIION. ... e 165
Table 277 — Entry desCription ... 165
Table 278 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13 ..o 168
Table 279 — Object deSCIiPlION......ie i e 168

Table 280 — ENtry desCription ... 168


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

Table 281 — ObjJeCt deSCriPIION. ... e 169
Table 282 — ENtry desSCription ... 169
Table 283 — Object deSCIiPlION. . ..o e 169
Table 284 — Entry desCription ... 170
Table 285 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13 ... 172
Table 286 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13 ... 174
Table 287 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13 ..o 176
Table 288 — Object deSCriPliON. .. .cuu e 176
Tabld 28T — ENTry QeS8 TP 0N L i e e eeeneenn e e eeneennnennennenennnenneenneeennegns ..176
Tablg 290 — Object deSCriPtION......iuiii e e e e (P b L. 177
Tablg 291 — Entry desCription ..o S ..178
Tablg 292 — Object descCription.... ..o O N .. 179
Tablg 293 — Entry description ... e s A .. 179
Tablg 294 — Object desCription........ccooiiiiiiii e O e .. 180
Tablg 295 — ENtry desSCription ....o.ieiii st N e e e e eaas .. 180
Tablg 296 — Object description.........cooviviiiiiiini s D, .. 181
Tablg 297 — Entry description ..o e WY .. 181
Tablg 298 — Object deSCriPtioN......c.oiii e e e .. 182
Tablg 299 — ENtry desSCription ..o N e e e .. 183
Tablg 300 — Object deSCriPliON. .. ... et ..184
Tablg 301 — Entry desCriplion ... s e .. 184
Tablg 302 — Object deSCriPtioN......c.i e e e e e .. 185
Tablg 303 — ENtry desSCription ... e e .. 185
Tablg 304 — Object deSCriplioN. .. ... e .. 186
Tablg 305 — ENtry desCriplion ..ol e .. 186
Tablg 306 — Object deSCriPtio . e e e .. 187
Tablg 307 — ENtry deSCription ..o.ouie e .. 187
Tablg 308 — Object deSERPIION. .. ... .. 188
Tablg 309 — Entry desCriplion ... .. 188
Tablg 310 — Valte definition. ... ... e ..189
Tablg 311 —Object deSCriPlION. ...t e e e e .. 189
Tablg 312 2 ENtry desSCriplion ... e .. 190
Tabld 3493 — Value definition .190
Table 314 — Object deSCIiPlION.....ie i e 190
Table 315 — Entry desCription ... 191
Table 316 — ObjJect deSCriPIION. ... e 192

Table 317 — ENtry desSCription ... e 192


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 -17 -

1

2)

3)

4)

5)

6)

7)

8)

9)

The
Adjus

Th
all
int
thi
Te
Pu
in
go
wit]
ag
Th
co
int
IE
Co|
Pu
mi
In
tra

be
thg

IE
as
se

All

No|
meg
oth
ex
Pu

Att
ind
Atf
pa

INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -

Part 7-201: Generic interface and use of profiles
for power drive systems — Profile type 1 specification
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constitutes a technical revision.

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

Updates, clarifications and enhancements.
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The text of this standard is based on the following documents:
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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

|Ocat-\A o tha denv o [loomaetimac-known-—ac-amaart Aein Al o WintAalliaant A Al
POt e Oy e SO et o1 Owaos—otar t Oy C— Or— et Crive—)T

A variety of physical interfaces is available (analogue and digital inputs and outputs, gerial
and |parallel interfaces, fieldbuses and networks). Profiles based on specific physical
interfaces are already defined for some application areas (e.g. motion conirol) and pome
device classes (e.g. standard drives, positioner). The implementations, ofi/the assogiated
drivefs and application programmers interfaces are proprietary and vary widely.

IEC §1800-7 defines a set of common drive control functions, parameters, and state machines
or depcription of sequences of operation to be mapped to the drive{profiles.

IEC §1800-7 provides a way to access functions and data of a.drive that is independent ¢f the
used |[drive profile and communication interface. The objective is a common drive mode| with
genefic functions and objects suitable to be mapped,-0n different communication interfpces.
This |makes it possible to provide common implementations of motion control (or vejocity
contrpl or drive control applications) in controllerscwithout any specific knowledge of the|drive
implementation.

Therg are several reasons to define a generic interface:

For 4 drive device manufacturer

— leiss effort to support system-integrators;

— lefss effort to describe drive-functions because of common terminology;

- t]e selection of drives does not depend on availability of specific support;
For g control device ‘'manufacturer

— no¢ influence_ef\bus technology;

sy device integration;

— 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.

IEC 61800-7-1 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 retatetammexanduse of the Tetatedtrade Tmarks:

This part or IEC 61800-7 specifies the profile type 1 (CiA® 402).

The |profile types 2, 3 and 4 are specified in IEC 61800-7-202, IEC 61800-7-203 and
IEC §1800-7-204.

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®3,
CC-Link IE® Field Network6, EPATM7  EtherCAT®3, Ethernet PowerlinkTM9, DeviceNetT™M10,
ControlNet™11 EtherNet/IPTM12. PROFIBUS 13, PROFINET 14 and SERCOS®).

10

11

12

13

14

CANopen® is a registered trade mark of CAN in Automation e.V. (CiA). This information is given flor the
comvenience of users of this International Standard and does not constitute_anh endorsement by IEC of the trade
mgrk holder or any of its products. Compliance to this profile does not«require use of the registered trad¢ mark
CANopen®. Use of the registered trade mark CANopen® requires permission of CAN in Automation e.V.[(CiA).
CANopen® is an acronym for Controller Area Network open and is used to refer to EN 50325-4.

CQ-Link IE® Field Network is a registered trade mark of Mitsubishi Electric Corporation. This informaftion is
givien for the convenience of users of this International Standafd and does not constitute an endorsemfent by
IECQ of the trade mark holder or any of its products. Compliante to this profile does not require use of thg trade
mgrk CC-Link IE® Field Network. Use of the registered trade mark CC-Link IE® Field Network rgquires
pefmission of Mitsubishi Electric Corporation.

EPIA™ is a trade mark of SUPCON Group Co. Ltd%Fhis information is given for the convenience of users |of this
International Standard and does not constitutesan endorsement by IEC of the trade mark holder or any of its
prqducts. Compliance to this profile does .ngt,require use of the trade mark EPA™. Use of the tradg mark
EPIA™ requires permission of the trade mark ‘holder.

EtherCAT® is a registered trade mark ‘6f-Beckhoff, Verl. This information is given for the convenience of users
of this International Standard and ddes.not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder orjany of
its |products. Compliance to this«profile does not require use of the trade mark EtherCAT™. Use of thg trade
mgrk EtherCAT™ requires permission of the trade mark holder.

Ethernet Powerlink™ is a trade mark of B&R, control of trade mark use is given to the non profit organ|sation
EP[SG. This informatiop~is™~given for the convenience of users of this International Standard and dops not
comstitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or any of its products. Compliance to this |profile
dogs not require use_of the trade mark Ethernet Powerlink™. Use of the trade mark Ethernet Poweflink™
redquires permission‘of the trade mark holder.

DeliceNet™ is%a trade mark of Open DeviceNet Vendor Association, Inc. This information is given for the
comvenience‘of users of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of thg trade
mark hotder or any of its products. Compliance to this profile does not require use of the tradg mark
DeliceNet™. Use of the trade mark DeviceNet™ requires permission of Open DeviceNet Vendor Assodiation,
Ind.

ControINet™ 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 ControINet™. 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
Mappingcof
Profile type’4
(SEREOS)

IEC 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 type3
(PROFIdrive)

IEC 61800-7-204

Profile type 4
(SERCOS)

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

IEC 61800-7-301

Mapping of profile
type 1 to:

e 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

IEC 61800-7-303

Mapping of profile
type 3 to:

e PROFIBUS

e PROFINET

IEC 61800-7-304

Mapping of profile

type 4 to:

e SERCOSI+1I
e SERCOS I

o EtherCAT

Figure 1 — Structure of IEC 61800-7

EC


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 - 23 -

1

This
can He mapped onto different communication network technologies.

The functions specified in this part of IEC 61800 are not intended to ensure functional s
This

2

The fpllowing documents, in whole or in part, are normatively referenced in this documen
are indispensable for its application. For dated references, only-the edition cited applies
undated references, the Ilatest edition of the referenced document (including
amendments) applies.

IEC §1800-7-30115, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-301: Ge
interface and use of profiles for power drive systems — Mapping of profile type 1 to ne
technjologies

EN 50325-4, Industrial communications subsystem based on ISO 11898 (CAN) for conti
devicle interfaces — Part 4: CANopen

CiA 303-2:2012, CANopen recomimendation — Part 2: Representation of S| units
prefixes16

3 Terms, definitionstand abbreviated terms

3.1

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

3.11
actuahvalue
value of a variabte quantity ata givenm imstant

ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -

Part 7-201: Generic interface and use of profiles
for power drive systems — Profile type 1 specification

Scope

bart of IEC 61800 specifies profile type 1 for power drive systems (PDS). Profile t

equires additional measures according to the relevant standards, agreements and |

Normative references

Terms and definitions

pe 1

pfety.
BWS.

t and
. For
any

neric
fwork

oller-

and

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.1]

15 To be published.

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).

16 CiA 303-2 may be freely downloaded from www.can-cia.org. To avoid download misuse, the downloading

person has to fill in a registration form, which does not arise some obligations to the specification user.
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ithm

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

canb
[SOU

3.1.3

e calculated from the values of the input data

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.1]

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

meas

Note 1
applic

[SOU

3.1.4

urement and control
to entry: An application may be distributed among resources, and may communicate. 'with
tions.

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.2]

application mode
type of application that can be requested from a PDS

Note 1
positig

[SOU

3.1.5
attrilp

prope
[SOU

3.1.6
clasg
desci

to entry: The different application modes reflect the control loop,\for torque control, velocity g

n control or other applications such as homing.

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.2]
ute

rty or characteristic of an entity

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.3]

iption of a set of obje€ts that share the same attributes,

relatipnships, and semantics

[SOU

3.1.7

RCE: IEC 61800+7:1:2015, 3.2.5]

commands

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

the PDS or functional elements of the PDS

operations,

met

other

ontrol,

nods,

or of

Note 1te-ertry—The-behaviorisreflested-by-states-oreperating-modes-

Note 2 to entry: The different commands may be represented by one bit each.
[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.3]

3.1.8

control

purposeful action on or in a process to meet specified objectives

[SOU

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.6]
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3.1.9

control device

physi
contr

cal unit that contains — in a module/subassembly or device — an application program to

ol the PDS

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.7]

3.1.1
data

0
type

set of values together with a set of permitted operations

[SOURCE: TEC 61800-7-1:2075, 3.2.8]

3.1.1

devige

field

<fung

capa

jevice
tion blocks> networked independent physical entity of an industrial’adtomation sy
ple of performing specified functions in a particular context and delimited by its inter

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.9]

3.1.1

p

devige profile

repre

sentation of a device in terms of its parameters parameter assemblies and behd

accornding to a device model that describes the datacand behaviour of the device as vi

throu

gh a network, independent from any network teehnology

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.11]

3.1.1

B

feedback variable

varia

ble quantity, which represents_the controlled variable and is returned to the comp

element

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.12]

3.1.14

funcfional element
entity of software ‘or.software combined with hardware, capable of accomplishing a spe

funct

Note 1

on of a deVvice

to entry. A functional element has an interface, associations to other functional elements and functio]

Note 2 te'entry: A functional element can be made out of function block(s), object(s) or parameter list(s).

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.13]

3.1.15
high-level power

main

electric power supply of the drive device

3.1.16
input data
data transferred from an external source into a device, resource or functional element

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.14]
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3.1.17

interface

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

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.15]

3.1.18

logical power drive system

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

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.16]

3.1.1p
low-lpvel power
electrical power supply for the control section of the drive device

3.1.2p
model
mathematical or physical representation of a system or a process, based with suffjcient
precision upon known laws, identification or specified suppositions

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.17]

3.1.21
operating mode
chargcterization of the way and the extent to, which the human operator intervenes ih the
contrpl equipment

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.18]

3.1.2p
output data
data |originating in a device, resource or functional element and transferred from thgm to
exterpal systems

[SOURCE: IEC 61800;7-1:2015, 3.2.19]

3.1.23
parameter
data element that represents device information that can be read from or written to a dgvice,
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 61800-7-1:2015, 3.2.20]

3.1.24

profile

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

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.21, modified — Note 1 to entry is deleted.]
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3.1.25

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

[SOU

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.22]

3.1.26

set-p

oint

value or variable used as output data of the application control program to control the PDS

[SOURCE:TEC 61800-7-1:2015, 3.3.17.5]

3.1.2
statu
seto
of thd

Note 1

[SOU

3.1.2

type
hardy
of the

[SOU

3.1.2
use (
class

7
S

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

to entry: The different status information may be coded with one bit each.
RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.6]
B

vare or software element which specifies the comidon attributes shared by all insta
type

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.23]

D
ase
specification of a sequence of actions, including variants, that a system (or other €

mode

nces

ntity)

can pgerform, interacting with actors of the system

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015;3.2.24]

3.1.3D

variaple

softwjare entity that may take different values, one at a time

Note 1| to entry: /T he values of a variable as well as of a parameter are usually restricted to a certain data ty
[SOURCE: {EC 61800-7-1:2015, 3.2.25]

3.2 Abbreviated terms

AC alternating current

BL brush-less

c constant

CiA CAN in Automation

COB communication object

csp cyclic synchronous profile mode

cst cyclic synchronous torque mode

cstca cyclic synchronous torque mode with commutation angle
csv cyclic synchronous velocity mode

DC

direct current
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DIV divisor

FC frequency converter

FE functional element

FIFO first In, first out

FSA finite state automaton

hm homing mode

HMI human machine interface

/O input/output

ip interpolated position mode

LSB less significant bit/byte

MSB most significant bit/byte

MUL multiplication

NMT network management

PDO process data object

PDS power drive system

PM permanent magnet

pp profile position mode

pv profile velocity mode

r reserved

r.m.s root mean square

ro read-only

rw read-write

tq torque mode

vl velocity mode

4 General

41 General considerations

This part of the IEC64800-7 series specifies the bus-independent CiA 402 device profi'r:: for
powef drive systems such as frequency converters, servo controllers, or stepper motor
contrpllers. It includes the definition of real-time control objects as well as of configuration,
adjustment, identification and network management objects. The PDS finite state automaton
(FSA) is alse~defined, which may be controlled externally by a control device communigating
via alcommunication system to the drive device.

The device profile defines several modes of operation. They include profile position mode,
homing mode, interpolated position mode, profile velocity mode, profile torque mode, velocity
mode, cyclic synchronous position mode, cyclic synchronous velocity mode, and cyclic
synchronous torque mode.

4.2 Communication interface

The communication system connects the drive device to the control device and other field
devices. Via the communication system the control device uses communication services to
exchange with the drive device:

e non real-time data (configuration, identification, adjustement, diagnostic, etc.);

e process data such as target values and actual values.
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These services are defined in the IEC 61800-7-301. The process data are exchanged by real-
time data messages. These messages may be configured by means of configuration services
provided by the communication system.

The communication system shall provide services to transmit and receive communication

objec

ts (COB). The following COBs shall be supported:

e COB for real-time data transmission;

e COB for emergency information transmission;

e COB for network management purposes.

Additjonally, the communication system may provide the following COBs:

e CPB for configuration data transmission;

e CPB for synchronization purposes;

e CPB for system time distribution.

The COBs are defined in detail in IEC 61800-7-301.

4.3 | Object dictionary

All objects in this part of the IEC 61800-7 series are grouped in the object dictionary
defingd by attributes as defined in EN 50325-4. All objects(shall be accessible via the ne
in an|ordered pre-defined fashion by means of COB for:¢onfiguration data transmission.
object within the dictionary shall be addressed uniquely by using a 16-bit index and an
sub-ihdex. The communication-related objects are" defined in detail in EN 50325-4
IEC §1800-7-301.

The standardized device profile area at “indices 6000, through 9FFF, shall conta
applitation objects common to this device’ profile specification. The following object in
shall|be reserved for compatibility reasons: 6045,, 6047,, 604D,, 604E,, 604F,, 6
6053(, 6054,, 6055, 6056,,, 6057, 6058, 6059,, 6089,, 608A,, 608B,, 608C,, 6
608E}, 6093,, 6094,, 6095,, 6096, 6097,, 60A0,, 60A1,, 60A2,, 60F6,, 60F7,, 6
60FBj},, 64104, 6504, and 6510,. The following object indices range shall be reserve
compatibility reasons with othet standards: from 6200, to 62FF and from 6600, to 67EF,.

The gbjects may be read respectively written via the network. Within this range of objec
to 8 axes may be realized. Additionally, it is possible to implement other device profiles
genefic 1/0 module_or encoder) within the drive device. These other device profiles m

implemented instead of one or several axes.

For n

ulti axes devices, the object range 6000, to 67FF,, shall be shifted as follows:

and
twork
Each
8-bit
and

n all
dices
052,
D8Dy,,
DF9,,,
d for

s, up

e. g.
y be

- 6

D0Oy to 67FF,: axis 0

— 6800 to 6FFF,: axis 1
— 7000, to 77FF,: axis 2
— 7800, to 7FFF,: axis 3
— 8000y, to 87FF,: axis 4
— 8800y, to 8FFF,: axis 5
— 9000, to 97FF,: axis 6
— 9800, to 9FFF: axis 7

The category and entry category attributes of an object indicate if the object shall be

imple

mented (mandatory) or may be implemented (optional).
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The object code and data type attributes are defined in detail in EN 50325-4 or in other
network technology specifications. The used data type attributes are given in Clause 5. In the
entry description, the access attribute indicating if an application object is read only (ro),
read/write (rw) or write only (wo) or constant (c) is defined. Read only indicates that this shall
not be written via the bus; read/write allows to read and to write this object; and write only
means that this application object shall be not read via the bus.

The PDO mapping attribute shall indicate if this object shall be or may be or shall not be
mapped into COB for real-time data transmission. The detailed definition of these attributes is

given

in IEC 61800-7-301.

The ¢

efault value attribute defines the value of an object with access attribute of the valu

and ‘¢’ after power-on or application reset.

(3]
-

5.1

The d

5.2

Tablg

ata types

Standard data types

ata types used in this profile are listed in Table 1.

Table 1 — List of used data types

Data type Reference
Unsigned8 EN 50325-4
Unsigned16 EN 50325-4
Unsigned32 EN 50325-4

Integer8 EN 50325-4

Integer16 EN 50325-4

Integer32 EN 50325-4

Visible string EN 50325-4

Time of day EN 50325-4
Interpolatian time period See Table 2
Interpolation data configuration See Table 3
vl velocity acceleration/deceleration See Table 4

Record-definitions

2, Table 3, and Table 4 define the records used in this part of the IEC 61800-7 seri

e rw

Table 2 — Interpolation time period

Index | Sub-index Description Data type
0080y, 00y, Highest sub-index supported Unsigned8
01y, Interpolation time units Unsigned8
02y, Interpolation time index Integer8
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Table 3 — Interpolation data configuration
Index | Sub-index Description Data type
0081y, 00y, Highest sub-index supported Unsigned8
01y, Maximum buffer size Unsigned32
02y, Actual buffer size Unsigned32
03y, Buffer organisation Unsigned8
04y, Buffer position Unsigned16
05y, Size of data record Unsigned8
06y, Buffer clear Unsigned8
Table 4 — vl velocity acceleration/deceleration
Index | Sub-index Description Data type
0082y, 00y, Highest sub-index supported Unsigned8
01y Delta speed Unsighed32
02y, Delta time integer16

6 General object definitions

6.1 | General

In thg following subclauses, the communication patameter objects, the additional identifigation
and the information objects are defined.

6.2 | Communication parameter objects

Therg are three communication parameter objects that shall be implemented:

— Dgvice type object 1000,

— Efror register object 1001},

— ldentity object 1018,

Theylare defined in EN-50325-4 and the following definitions shall also apply.

The Hdevice type-‘object shall define the device type, the device’s functionality, and the
mapging variant.

For multi device modules, the additional information parameter shall contain OFFF, and the
deviceprofile-numberreferenced-by-objeet 1006 isthe-deviceprofile-ef-thefirst-devieen the

object dictionary. All other devices of a multiple device module shall identify their profiles at
object 67FF, + x x 800,, with x = internal number of the device (0 to 7). For details, see
EN 50325-4.Figure 2 specifies the structure and the values of the device type object, Table 5
specifies the object description, and Table 6 specifies the entry desciption.

31 24 23 16 15 0
Additional information Device profile number 0192, (402)
Mode bits Type
MSB LSB
IEC

Figure 2 — Value definition

Mode bits and type in the additional information are defined in IEC 61800-7-301.


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

-32 - IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

Table 5 — Object description

Attribute

Value

Index

1000,

Name

Device type

Object code

See EN 50325-4

The d

The g
6.3

6.3.1
This

the e

Data type See EN 50325-4
Category Mandatory
Table 6 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access c
PDO mapping See [EC 61800-7-301

Value range

See value definition

Default value

Manufacturer-specific

evice-profile specific bit in the error register object’(1001,) shall be used to indicats
the efror code in the Emergency message is defined in this part of the IEC 61800-7 serie

orresponding error code is readable in object 1003, (see EN 50325-4) or object 603
Additional identification and information objects
Object 6402,,: Motor type

bbject shall indicate the type of-motor attached to and driven by the drive device. T3
specifies the value definition, Table’ 8 specifies the object description, and Table 9 spe
htry description.

that

<

Fh.

ble 7
cifies
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Table 7 — Value definition

Value CANopen name Other names
0000y, Non-standard motor -
0001y, Phase modulated DC motor -
0002y, Frequency controlled DC motor -
0003y, PM synchronous motor -
0004, FC synchronous motor AC synchronous sinewave wound field
0005y, Switched reluctance motor AC synchronous reluctance switched
00064 Wound rotor induction motor AC asynchronous induction polyphase wound rptor
0007 Squirrel cage induction motor AC asynchronous induction squirrelreage
00084 Stepper motor AC synchronous step
00094 Micro-step stepper motor -
000A Sinusoidal PM BL motor AC synchronous sinusoidal PM
000B Trapezoidal PM BL motor AC synchronous brushless PM trapezoidal
000C AC synchronous reluctance sync <
000D DC commutator PM -
000E DC commutator wound field series -
000F DC commutator wound field shunt -
00104 DC commutator wound field compound -
0011y to 7FFE Reserved -
7FFF No motor type assigned -
8000y to FFFFy, Manufacturer-specific -

Table-8"- Object description

Attribute Value
Index 6402y,
Name Motor type
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional
Table 9 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 7
Default value Manufacturer-specific

6.3.2 Object 6403,,: Motor catalogue number

This object shall indicate the motor catalogue number (nameplate number) provided by the
motor manufacturer. If the number is not assigned yet, this object shall indicate this by /0
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(empty string). Table 10 specifies the object description, and Table 11 specifies the entry

description.

Table 10 — Object description

Attribute Value
Index 6403,
Name Motor catalogue number
Object code Variable
Data type Visible string
Category Optional
Table 11 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See I[EC 61800-7-301

Value range

Visible string

Default value

Manufacturer-specific

6.3.3( Object 6404, : Motor manufacturer

This pbject shall indicate the name of the mater manufacturer. If the name is not assigned yet,
this gbject shall indicate this by /0 (empty string). Table 12 specifies the object description,
and Table 13 specifies the entry description.

Table’12 — Object description

Attribute Value
Index 6404,
Name Motor manufacturer
Object code Variable
Dataytype Visible string
Category Optional
Table 13 —Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Visible string

Default value

Manufacturer-specific
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6.3.4

Object 6405,,: http motor catalogue address

This object shall indicate the assigned web-address of the motor catalogue. If the address is
not assigned yet, this object shall indicate this by /0 (empty string). Table 14 specifies the

object description, and Table 15 specifies the entry description.

Table 14 — Object description

6.3.5

This

assigned yet, this object shall indicate this by a value of 0. Table 16 specifies the ¢

descr

Attribute Value
Index 6405,
Name httn motor cataloque address
Object code Variable
Data type Visible string
Category Optional

Table 15 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Visible string

Default value

Manufacturer-specific

Object 6406,,: Motor calibration date

object shall indicate the assigned-date of the last motor inspection. If the date i

iption, and Table 17 specifies the entry description.

Table 16 — Object description

S5 not
bject

Attribute Value
Index 6406,
Napte Motor calibration date
Qbject code Variable
Data type Time of day
Category Optional
Table 17 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

04 or Time of day

Default value

Manufacturer-specific
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Object 6407,,: Motor service period

This object shall indicate the assigned motor service period. If the period is not assigned yet,
this object shall indicate this by 0000 0000,,. The value shall be given in multiples of hours.

Table 18 specifies the object description, and Table 19 specifies the entry description.

Table 18 — Object description

6.3.7

This
numb
descr

Attribute Value
Index 6407,
Name Mator service period
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 19 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

Object 6503,,: Drive catalogue number

object shall indicate the assigned manufacturer's drive catalogue number (namsg
er). Table 20 specifies the (object description, and Table 21 specifies the

iption.

Table 20 — Object description

Attribute Value
Index 6503,
Name Drive catalogue number
Qbject code Variable
Data type Visible string
Category Optional
Table 21 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

No

Default value

Manufacturer-specific

plate
entry
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6.3.8 Object 6505,,: http drive catalogue address

This object shall indicate the assigned web address of the drive manufacturer. If the address
is not assigned yet, this object shall indicate this by /0 (empty string). Table 22 specifies the

object description, and Table 23 specifies the entry description.

Table 22 — Object description

Attribute Value
Index 6505,
Name http drive catalogiie address
Object code Variable
Data type Visible string
Category Optional
Table 23 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range No
Default value Manufacturer-specific

7 Brror codes and error behavior

71 Error codes

Emergency messages are triggered)by internal errors and severe warnings detected
the drive device. They are definéd in detail in the IEC 61800-7-301. They shall contai
16-bit error code. Error codes\ftem xx00,, to xx7F,, are defined in EN 50325-4 or in Tab
Error|codes between xx80, and xxFF are used manufacturer-specific.

vithin
n the
e 24.
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Table 24 — Error codes

Error code Meaning
2110y, Short circuit/earth leakage (input)
2120y, Earth leakage (input)
2121y, Earth leakage phase L1
2122y, Earth leakage phase L2
2123y, Earth leakage phase L3
2130y, Short circuit (input)
2131y, Short circuit phases L1-L2
2132y, Short circuit phases L2-L3
2133y, Short circuit phases L3-L1
2211y, Internal current no.1
2212y, Internal current no.2
2213y, Over-current in ramp function
2214y Over-current in the sequence
2220y, Continuous over current (device internal)
2221y, Continuous over current no.1
2222y, Continuous over current no.2
2230y, Short circuit/earth leakage (device internal)
2240y Earth leakage (device internal)
2250y, Short circuit (device internal)
2310y Continuous over current(device output side)
2311y, Continuous over current no.1
2312, Contintous over current no.2
23204, Short circyit/earth leakage (motor-side)
2330y, Earth Jeakage (motor-side)

2331, Earth leakage phase U

2332y, Earth leakage phase V

2333y, Earth leakage phase W

23404 Short circuit (motor-side)

2341y, Short circuit phases U-V
2342y Earth leakage phase V-W
2343}, Earth leakage phase W-U
2350 Load level fault (12, thermal state)
2351y, Load level warning (I2t, thermal state)
3110y, Mains over-voltage

3111y, Mains over-voltage phase L1
3112y, Mains over-voltage phase L2
3113y Mains over-voltage phase L3
31204, Mains under-voltage

3121y, Mains under-voltage phase L1
3122y, Mains under-voltage phase L2
3123y, Mains under-voltage phase L3
31304, Phase failure

3131y, Phase failure L1
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Error code Meaning
3132y, Phase failure L2
3133y Phase failure L3
3134y, Phase sequence
3140y, Mains frequency
3141y, Mains frequency too great
3142y, Mains frequency too small
32104, DC link over-voltage
32H s Overvelagero—
3212y, Over voltage no. 2
32204, DC link under-voltage
3221y, Under-voltage no. 1
3222, Under-voltage no. 2
32304, Load error
3310y, Output over-voltage
3311y, Output over-voltage phase U
3312y, Output over-voltage phase V
3313y Output over-voltage phase W
33204, Armature circuit
3321y, Armature circuit interrupted
33304 Field circuit
3331y, Field circuit interrupted
4110, Excess amhjent temperature
4120, Too low ;ambient temperature
4130y, Temperature supply air
4140, Temperature air outlet
4210, Excess temperature device
4220, Too low temperature device
4300, Temperature drive
4310, Excess temperature drive
4320, Too low temperature drive
4400, Temperature supply
4440y Excess temperature supply
4420, Too low temperature supply
51004, Supply device hardware
5110y, Supply low voltage
5111y, U1 = supply +15V
5112y, U2 = supply +24 V
5113, U3 = supply +5 V
5114y U4 = manufacturer-specific
5115, U5 = manufacturer-specific
5116y, U6 = manufacturer-specific
5117y, U7 = manufacturer-specific
5118y, U8 = manufacturer-specific

U9 = manufacturer-specific
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Error code Meaning

5120y, Supply intermediate circuit
52004, Control
5210y, Measurement circuit
5220y, Computing circuit
53004, Operating unit
54004, Power section
54104, Output stages
5420 Chopper
5430y, Input stages
5440 Contacts
5441, Contact 1 = manufacturer-specific
5442, Contact 2 = manufacturer-specific
5443, Contact 3 = manufacturer-specific
5444, Contact 4 = manufacturer-specific
5445, Contact 5 = manufacturer-specific
5450y, Fuses
5451, S1=1011
5452, S2=12
5453, S3=13
5454, S4 = manufacturerzspecific
5455, 85 = manufacturer-specific
5456, S6 = manufdeturer-specific
5457y, S7 = manufacturer-specific
5458, S8 ="manufacturer-specific
5459 S9 = manufacturer-specific
5500, Hardware memory
5510y, RAM
5520, ROM/EPROM
5530y, EEPROM
6010y, Software reset (watchdog)

6301 to 630Fy, Data record no. 1 to no. 15
6340y Loss of parameters
6320y, Parameter error
7100, Power additional modules
7110, Brake chopper
7111, Failure brake chopper
7112, Over current brake chopper
7113, Protective circuit brake chopper
7120y, Motor
7121y, Motor blocked
7122, Motor error or commutation malfunc.
7123, Motor tilted
7200, Measurement circuit

7300,

Sensor
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Error code Meaning
7301, Tacho fault
7302, Tacho wrong polarity
7303, Resolver 1 fault
7304, Resolver 2 fault
7305, Incremental sensor 1 fault
7306y, Incremental sensor 2 fault
7307, Incremental sensor 3 fault
#3460y Speed
7320y, Position
7400, Computation circuit
7500, Communication
7510, Serial interface no. 1
7520y, Serial interface no. 2
7600, Data storage (external)
8300y, Torque control
8311y, Excess torque
8312y, Difficult start up
8313y, Standstill torque
8321y, Insufficient torque
8331y, Torque fault
8400y, Velocity speed controller
85004, Position controller
8600y, Positioning controller
8611y, Following error
8612y, Reference limit
8613y, Homing Error
8700y, Sync controller
8800y, Winding controller
8900y, Process data monitoring
8A00, Control monitoring
FO01y, Deceleration
F002y Sub-synchronous run
F003y, Stroke operation
F004y, Control additional functions
FFO00, to FFFF, Manufacturer-specific

7.2 Error behavior

The communication system may support an object specifying to which network management
state the drive device shall transit, when a communication error or a severe device-internal
error is detected. When the PDS FSA transits into error (fault or fault reaction active) state,
this shall be regarded as a severe device-internal failure.
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8 Controlling the power drive system

8.1 General

The PDS FSA is an abstraction to define the behavior of a black box as a control device
experiences the PDS. It defines the application behavior of the PDS. Due to the requirement
that a PDS provides local control even when the communication network is not working
properly, the communication FSA as defined in the communication system mapping
specifications and the PDS FSA are only loosely coupled.

Figure 3 specifies how the PDS may be operated locally or via the network remotely. The PDS
is operated by local signals (not in the scope of this part of IEC 61800) and by the conirojword
sent by the control device via the network. The state of the PDS is reported by the statugword
prodyced by the drive device. The FSA is also controlled by error detection signals:

The PDS FSA defines the PDS status and the possible control sequence of the-PDS. A gingle
state[represents a special internal or external behavior. The state of the PDS ‘also determines
which commands are accepted. For example, it is only possible to start(a’point-to-point move
when| the drive is in the operation enabled state.

Controlwordl lLocaI signals

Logical operation |«—Local/remote-switch

)

PDS FSA

}

Statuswaord IEC

[ ——"Error detection signals

«—— Drive status

Figure<3-— Remote and local control

8.2 Finite state automaton

Figure 4 specifies the RDS FSA with respect to control of the power electronics as a redult of
user commands and intérnal drive faults.
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Start .

0
A
Not ready to
switch on
v 15
»  Switch on Fault
> disabled <
12 %7 Y14
10 Ready to 13 Fault reaction
switch on active
12 }3 Te
Switched on 8l o
16 l 4 T 5 Power-off-of reset
Quick stop »  Operation [—
active < 11 enabled

IEC

Figure 4 — Power drive system finite state automaton

The [FSA states shall support the functions as shown in Table 25. The
pseudlo state indicating the start when the FSA is activated during the start-up sequenice of
the device drive’s application software.

Table 25 - FSA states and supported functions

start state shall

be a

Function FSA states
Not ready | Switch Ready to | Switched | Operation Quick Fault F3ult
to switch on switch on on enabled stop reaction
on disabled active active

Brakq applied, Yes Yes Yes Yes Yes/No Yes/No Yes/No Yes
if pregent
Low-Ipvel Yes Yes Yes Yes Yes Yes Yes Yes
powef applied
High-|evel Yes/No Yes/No Yes/No Yes Yes Yes Yes Yeg/No
powef applied
Drive|function No No No No Yes Yes Yes No
enabled
Configuration Yes Yes Yes Yes Yes/No Yes/No Yes/No Yes
allowed

If in the quick stop active state the quick stop option code is set to 5, 6, 7 or 8, the drive
device shall not leave this state, but it may transit to the operation enabled state with the
enable operation command.

The drive device shall support the transitions and actions as given in Table 26. The events

shall
performed.

initiate the transition. The transition shall

be terminated after the action has been
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Table 26 — Transition events and actions

Transition Event(s) Action(s)
0 Automatic transition after power-on or reset Drive device self-test and/or self initialization
application shall be performed.
1 Automatic transition Communication shall be activated.
2 Shutdown command from control device or local | None
signal
3 Switch on command received from control device | The high-level power shall be switched on, if
or local signal possible.
H CTidbie UpeldliUll COITTang IBLBiVb‘U ITOTTT COTIrof I'me UIiVe IullbliUll Slidilt DE effapieU diid dll
device or local signal internal set-points cleared.
b Disable operation command received from The drive function shall be disabled-
control device or local signal
J Shutdown command received from control device | The high-level power shall be-switched off, |f
or local signal possible.
y Quick stop or disable voltage command from None
control device or local signal
B Shutdown command from control device or local | The drive function'shall be disabled, and th¢
signal high-level power{shall be switched off, if
possible.
D Disable voltage command from control device or | The drive function shall be disabled, and th¢
local signal high-level power shall be switched off, if
possible.
10 Disable voltage or quick stop command from The high-level power shall be switched off, |f
control device or local signal possible.
11 Quick stop command from control device or local | The quick stop function shall be started.
signal
12 Automatic transition when the quick stop function | The drive function shall be disabled, and th¢
is completed and quick stop option cede is 1, 2, | high-level power shall be switched off, if
3 or 4, or disable voltage command/received possible.
from control device (depends on.the quick stop
option code)
13 Fault signal (see also IEC\61800-7-301) The configured fault reaction function shall pe
executed.
14 Automatic transition The drive function shall be disabled; the high-
level power shall be switched off, if possiblg.
15 Fault reset command from control device or local | A reset of the fault condition is carried out, |f no
signal fault exists currently on the drive device; affer
leaving the fault state, the fault reset bit in the
controlword shall be cleared by the control
device.
16 Enhable operation command from control device, | The drive function shall be enabled.
if the quick stop option code is 5, 6, 7, or 8
It is nlat recommended ta suppart transition 16

If a state transition is requested, the related actions shall be processed completely before
transitioning to the new state. Example: In operation enabled state, when the disable
operation command is received, the drive device shall stay in the operation enabled state until
the disable operation function (see object 605C,,) is completed.

Drive devices able to control the contactor for the mains may switch the high-level power. If
the high-level power is switched-off, the motor shall be free to rotate if not braked.

Drive function is disabled implies no energy shall be supplied to the motor. Target or set-point
values (e.g. torque, velocity, position) shall be not processed.
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Drive function is enabled implies that energy may be supplied to the motor. Target or set-point
values shall be processed.

If a fault is detected in the drive device, there shall be a transition to the fault reaction active
state. In this state, the PDS shall execute a special fault reaction. After the execution of this
fault reaction, the drive device shall switch automatically to the fault state. This state shall
only be left by the fault reset command, but only if the fault is not active any more.

In case of fatal error, the drive device is not longer able to control the motor, so that an
immediate switch-off of the drive device is necessary.

The hBehavior of drive disabling, quick stop, halt, and fault reaction functions is configuraljle by
means of configuration objects defined in 8.4.

Y

NOTE]| If a brake is present, the high-level power is switched off after a delay time in order to applysthe brak
8.3 | Modes of operation

The PDS behavior depends on the activated mode of operation. The)yPDS may implgment
sevellal modes of operation. Since it is not possible to operate the modes in parallel, the user
is able to activate the required function by selecting a mode of operation.

The ¢ontrol device writes to the modes of operation object i’ order to select the operation
mod¢g. The drive device provides the modes of operation display object to indicate the gctual
activated operation mode. Controlword, statusword, and set-points are used mode-spgcific.
This jmplies the responsibility of the control device)jte’ avoid inconsistencies and erroneous
behaVior. The switching between the modes of opération implies no automatic reconfiguration
of COBs for real-time data transmission.

Thergfore, the PDS may limit mode switching in one or some PDS FSA state(s). Mode
switching may also be limited to the 'local control' function; this means it is not possible to
select the operation mode via the network.

The fpllowing modes of operationlare described in this part of the IEC 61800-7 series:

e piofile position mode;

e homing mode;

e interpolated position” mode;

e profile velocity-tnode (e.g. servo drives);

e tgrque profile mode;

e C

o vIlocity mode (e.g. frequency converter);

¢lie'sync position mode;

e cyclic sync velocity mode;

e cyclic sync torque mode.

With the exception of the homing mode, the listed modes of operation deal with set-points. In
addition to this, manufacturer-specific modes of operation may also be implemented. These
are not limited to set-points.

Figure 5 shows the general relations between target, reference, effort, and actual values.


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

- 46 - IEC 61800-7-201:2015 © IEC

Cyclic sync target value

Target
values

Actual

Reference Effort

Trajectory | Va@lues | controland | Values Motor
generator power stage

values (sensorless)

2015

8.4
8.4.1
This

struc
shall

Actual

values (with sensor)

Figure 5

Object 6040,,: Co

IEC

— Relation between different value parameters

Detailed object specifications

ntrolword

object shall indicate the received command controlling the PDS FSA. It shgll be
ured as defined in Figure 6. The bits 7, 3, 2, 1, and 0_shall be supported. The bits
be supported according to the mode of operation.-If the related functionality i

) to 9
5 not

available, an appropriate emergency message shall héygenerated. The manufacturer-specific

(ms) |bits may be supported. The commands shall ‘be coded as given in Table 27. Al

implemented bits of the controlword are valid independent of the PDS FSA state. Starting of

any movement is operation mode specific and is‘described in the related clause.

15 11 10 9 8 7 6 4 3 2 1 0
ms |r|oms|h|fr| oms ‘eo‘qs‘ev‘so‘

MSB LSB

IEC

Key

ms manufacturer-specific

r reserved

oms operation mode spegific

h halt

fr fault reset

eo enable operation

qs quick stop

ev enable valtage

SO switch on

Figure 6 — Value definition
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Table 27 - Command coding

Bits of the controlword

Command Transitions
Bit 7 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
Shutdown 0 X 1 1 0 2,6,8
Switch on 0 0 1 1 1 3
Switch on + enable operation 0 ] ] ] ] 3+4
(NOTE)
Disable voltage 0 X X 0 7,9,10,12
QuicH stop 0 X 1 X 7,10,14
Disable operation 0 0 1 1 1 5
Enable operation 0 1 1 1 1 4716
Faultfreset . X X X X 15
NOTH Automatic transition to enable operation state after executing switched on state fanctionality.

Bits 9, 6, 5, and 4 of the controlword are operation mode specific. The halt function (

beha
interr|
funct

The |
mand

Tablg

facturer-specific.

Table 28~ Object description

Vior is operation mode specific. If the bit is 1, thé<commanded motion sh4g
upted, the PDS shall behave as defined in the halt option code. After releasing thg
on, the commanded motion shall be continued if possible.

it 10 is reserved for further use; it shall be setd4o 0. The bits 11, 12, 13, 14, and 1

28 specifies the object description, and.Table 29 specifies the entry description.

bit 8)
Il be
e halt

5 are

8.4.2

Attribute Value
Index 6040,
Name Controlword
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Mandatory
Table 29 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 27
Default value Device and operation mode specific

Object 6041,: Statusword

This object shall provide the status of the PDS FSA. The object shall be structured as defined
in Figure 7. The bits 10, 9, and 6 to 0 shall be supported. The oms bits shall be supported if
the mode of operation is supported. If the related functionality of the oms bits is not available,
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the corresponding bit shall be 0,. The manufacturer-specific (ms) bits may be supported. The
bit combinations defined in Table 30 shall code the PDS FSA states. All implemented bits of
the status word are valid independent of the PDS FSA state.

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
ms oms |i|a|tr|rm|ms|w|sod|qs|ve|f|oe|so|rtso|

MSB LSB

IEC

Key:

ms manufacturer-specific

oms peration—rede-spesif

ila internal limit active

tr target reached

rm remote

w warning

sod switch on disabled

qs quick stop

ve voltage enabled

f fault

oe operation enabled

so switched on

rtso ready to switch on

Figure 7 — Value definition

Table 30 — State coding

Statusword PDS FSA state

XXXX Xxxx x0xx 0000,

Not\ready to switch on

XXXX XXXX X1xx 0000,

Switch on disabled

xxxx xxxx x01x 0001,

Ready to switch on

XXxx xxxx x01x 0011,

Switched on

XXXX Xxxx x01x 0111y

Operation enabled

XXXX Xxxx x00x 0111,

Quick stop active

XXXX XXxX X0xx 1111,

Fault reaction active

XXXX Xxxx x0xx 1000Q,

Fault

If bit 4 (voltage enabled) of the statusword is 1, this shall indicate that high voltage is applied
to thg PDS.

If bit|5 (quick-stop) of the statusword is 0, this shall indicate that the PDS is reacting|on a
quick| stop request.

If bit—7 (warning) of the statusword Is 1, thiS shall indicaie the presence of a warning
condition. Warning is not an error or fault (examples: temperature limit exceeded, job
refused). The status of the PDS FSA shall not be changed. The cause of the warning may be
given in the fault code parameter object (603F,)).

If bit 9 (remote) of the statusword is 1, this shall indicate that the controlword is processed. If
it is 0 (local), this shall indicate that the controlword is not processed. Nevertheless, the PDS
may provide actual values, and the PDS may accept COB for configuration data transmission
for other parameter objects.

If bit 10 (target reached) of the statusword is 1, this shall indicate that the PDS has reached
the set-point. The set-point is operation mode specific and is defined in detail in the
corresponding clauses of this part of the IEC 61800-7 series. Bit 10 shall also be set to 1, if
the operation mode has been changed. The change of a target value by software shall alter
this bit. If quick stop option code is 5, 6, 7 or 8, bit 10 shall be set to 1, when the quick stop
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operation is finished and the PDS is halted. If halt occurred and the PDS has halted then bit
10 shall be set to 1, too. If the same internal value is commanded then bit 10 shall not alter, if

bit 10 is supported.

If bit 11 (internal limit active) of the statusword is 1, this shall indicate that an internal limit is

active (example: position range limit). The internal limits are manufacturer-specific.

Bit 13 and bit 12 of the statusword are operation mode specific.

Bit 14 and bit 15 are manufacturer-specific.

Tablg 31 specifies the object description, and Table 32 specifies the entry description,

Table 31 — Object description

Attribute Value
Index 6041y,
Name Statusword
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Mandatory
Table 32 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00,
Access ro
PDO mapping See IEC-61800-7-301
Value range See Fable 30
Default value No

8.4.3| Object 603F:Error code

This pbject shall_provide the error code of the last error which occurred in the drive device.

Tablg 24 specifies the value definition, Table 33 specifies the object description, and Tak

specifies the (entry description.

NOTE| Ia,CANopen networks, this object provides the same information as the lower 16-bit of sub-index 01

pre-defined error field (1003}).

Table 33 — Object description

Attribute Value
Index 603F,
Name Error code
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional

le 34

of the
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Table 34 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 24
Default value No

8.4.4

This
occuf
reset
desci

NOTE

Object 6007,,: Abort connection option code

pbject shall indicate what action shall be performed when one of the following e
res: bus-off, heartbeat, life guarding, NMT stopped state entered, reset application, and
communication. Table 35 specifies the value definition, Table 36 spécifies the gbject
iption, and Table 37 specifies the entry description.

If the drive is switched in the LSS configuration state the reaction of the drivé jis*manufacturer-specifi

Table 35 — Value definition

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 No action
+1 Fault signal
+2 Disable voltage command
+3 Quick stop command

+4 to +32 767

Reserved

Table 36 — Object description

vents

)

Attribute Value
Index 6007y,
Name Abort connection option code
Object code Variable
Data. type Integer16
Category Optional

Table 37 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See Table 35

Default value

+1
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8.4.5 Object 605A,,: Quick stop option code

This object shall indicate what action is performed when the quick stop function is executed.
The slow down ramp is the deceleration value of the used mode of operations. Table 38
specifies the value definition, Table 39 specifies the object description, and Table 40 specifies
the entry description.

Table 38 — Value definition

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 Disable drive function
+1 Slow down on slow down ramp and transit into switch on disabled
+2 Slow down on quick stop ramp and transit into switch on disabled
+3 Slow down on current limit and transit into switch on disabled
+4 Slow down on voltage limit and transit into switch on disabled
+5 Slow down on slow down ramp and stay in quick stoprastive
+6 Slow down on quick stop ramp and stay in quick step active
+7 Slow down on current limit and stay in quick step’active
+8 Slow down on voltage limit and stay in quick'stop active
+9 to+32 767 Reserved

Table 39 — Object description

Attribute Value
Index 605A,
Name Quick step option code
Object code Variable
Data type lnteger16
Category Optional
Table 40 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw

PDU mapping

see [EC 6TsUU-7-301

Value range

See Table 38

Default value

+2

8.4.6 Object 605B,: Shutdown option code

This object shall indicate what action is performed if there is a transition from operation
enabled state to ready to switch on state. The slow down ramp is the deceleration value of the
used mode of operations. Table 41 specifies the value definition, Table 42 specifies the object
description, and Table 43 specifies the entry description.
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Table 41 — Value definition

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 Disable drive function (switch-off the drive power stage)
+1 Slow down with slow down ramp; disable of the drive function
+2 to +32 767 Reserved
Table 42 — Object description
Attribute Value
Index 605B,,
Name Shutdown option code
Object code Variable
Data type Integer16
Category Optional
Table 43 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7:301
Value range See Table 4]
Default value 0

8.4.7 Object 605C,,: Disablé operation option code

This |object shall indicate ‘what action is performed if there is a transition from ope
enabled state to switched\on state. The slow down ramp is the deceleration value of the
mod¢g of operations..Table 44 specifies the value definition, Table 45 specifies the ¢

desciliption, and Table' 46 specifies the entry description.

Table 44 — Value definition

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 Disable drive function (switch-off the drive power stage)
+1 Slow down with slow down ramp; disable of the drive function

+2 to +32 767

reserved

ation
used
bject
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Table 45 — Object description

Attribute Value
Index 605C,,
Name Disable operation option code
Object code Variable
Data type Integer16
Category Optional
Table 46 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 44
Default value +1

8.4.8( Object 605D,: Halt option code

This pbject shall indicate what action is performediwHhen the halt function is executed
slow down ramp is the deceleration value of the used mode of operations. Table 47 spe
the value definition, Table 48 specifies the objectdescription, and Table 49 specifies the

desciiption.

Table 47— Value definition

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 Reserved
+1 Slow down on slow down ramp and stay in operation enabled
+2 Slow down on quick stop ramp and stay in operation enabled
+3 Slow down on current limit and stay in operation enabled
+4 Slow down on voltage limit and stay in operation enabled

+5to +32 767

Reserved

The
cifies
entry

Table 48 — Object description

Attribute Value
Index 605Dy,
Name Halt option code
Object code Variable
Data type Integer16
Category Optional
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Table 49 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 47
Default value +1

8.4.9 Object 605E,: Fault reaction option code

This pbject shall indicate what action is performed when fault is detected in the PDS

The

slow down ramp is the deceleration value of the used mode of operations. Table 50 spefifies

the value definition, Table 51 specifies the object description, and Table 52 specifies the

desciiption.

Table 50 — Value definition

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 Disable drive function, motor is free to rotate
+1 Slow down on slow down ramp
+2 Slow down on quick step_ramp
+3 Slow down on currentlimit
+4 Slow down on voltage limit

+5 to +32 767

Reserved

Table 51 — Object description

entry

Attribute Value
Index 605E,,
Name Fault reaction option code
Object ‘code Variable
Datd type Integer16
Category Optional
Table 52 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 50
Default value +2

8.4.10 Object 6060,: Modes of operation

This object shall indicate the requested operation mode.
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Table 53 specifies the value definition, Table 54 specifies the object description, and Table 55
specifies the entry description.

NOTE 1 This object shows only the value of the requested operation mode, the actual operation mode of the PDS
is reflected in the object modes of operation display.

NOTE 2 The behavior of the drive in mode of operation 0 is manufacturer-specific.

NOTE 3 If mode of operation is changed, the behavior of the drive is manufacturer-specific.

Table 53 — Value definition

Vettre Befinition
-128 to -1 Manufacturer-specific operation modes
0 No mode change/no mode assigned
+1 Profile position mode
+2 Velocity mode
+3 Profile velocity mode
+4 Torque profile mode
+5 Reserved
+6 Homing mode
+7 Interpolated position mode
+8 Cyclic sync position mode
+9 Cyclic sync velocity mode
+10 Cyclic sync torque mode
+11 Cyclic sync torquemode with commutation angle
+12 to +127 Reserved
Table 54 — Object description
Attribute Value
Index 6060,
Name Modes of operation
Objectcode Variable
Dataltype Integer8
Category Conditional: mandatory, if more than one mode of operation
is supported
Table 55 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 53
Default value Manufacturer-specific
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Object 6061,,: Modes of operation display

This object shall provide the actual operation mode.

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

Table 53 specifies the value definition, Table 56 specifies the object description, and Table 57

specifies the entry description.

Table 56 — Object description

Attribute Value
Index 6061,
Name Modes of operation display
Object code Variable
Data type Integer8
Category Conditional: mandatory, if more than one mode of operation
is supported
Table 57 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 53
Default value No

8.4.12 Object 6502, : Supported drive modes

This lobject shall provide information on the supported drive modes. Figure 8 specifies the

valug definition, Table 58 specifies the object description, and Table 59 specifies the [entry

desciiption.

31 16 15 1 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Manyfacturer-specific r(eserved) |cstca‘ cst | csv | csp ‘ ip | hm ‘ r ‘ tq | pv | vl ‘ pp |
MSB LSB

IEC
Figure 8 — Value definition
The fqllnwing value definitions shall appl\/'
cstca, cst, csv, csp, ip, hm, tq, pv, vl, and pp bits:

1 = mode is supported 0 = mode is not supported

manufacturer-specific bits:

1 = function is supported 0 = function is not supported

r(eserved) bits: 0
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Table 58 — Object description

Attribute Value
Index 6502y,
Name Supported drive modes
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Mandatory
Table 59 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Figure 8
Default value Manufacturer-specific

9 Hactor group

9.1 General

In sgme drive device applications several sensor resolution values and ratio value$ are
needed. They may be presented by the objects defined in this clause.

The dyser-defined units as defined in this specification are used in the corresponding ohjects
representing position, velocity, acceleration, or jerk values.

The yser-defined units are spegified by the Sl unit objects (object 60A8,,, 60A9,,, 60AA}, and
60ABf,). For the calculation—of the respective values (and their physical units) se¢ the
following formulas. If some*of the objects in the formulas are not implemented, the default
valugs defined in the~respective objects shall be used. Objects, whose values ar¢ not
depepdent on the factor group have fixed units specified within the objects. Figure 9 explains
the s¢aling concept.in more detail.
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User units Internal units

Position encoder resolution
I

- Pefarity 1

Motor
encoder

| Feedconstant (|

-
C)U
Z

Linear axis

<
N\
r‘x\

IEC

Figure 9 — Position scaling concept
Position units
The galculation of the position values is @one by the following formula:

positioninternal value - feed constant
position encoder resolution - gear ratio

position value!=

The position value represents the objects containing values in user-defined position lnits,
specified in the Sl unit position (object 60A8). The factors in the formula shall be adjustied in
a way that the Sl unit position fits the mechanical conditions.

The position jnternal value is given in internal units, e.g. encoder increments. For calculation
of thg position-internal values from the target position values the formula is transposed tq:

_ position value - position encoder resolution - gear ratio
feed constant

H H=X 3 1 ]
MPUSTUUTTITICTTTIAr varutc

Velocity units

In case the velocity encoder resolution (object 6090,)) is implemented, the velocity values are
calculated by:

velocity internal value - feed constant

velocity value = - - -
velocity encoder resolution - gear ratio

- velocity factor

The velocity internal value is taken from the seperate encoder (object 606A,, sensor selection
code = 1), or by position internal value(s) (object 606A,,, sensor selection code = 0)
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If object 6090, is not implemented, the position encoder resolution is used for calculation:

or:

The
spec

velocity internal value - feed constant

— - — - velocity factor
positionencoder resolution - gear ratio

velocity value =

position value

velocity value = - velocity factor

velocity value represents the objects containing values in user-defined velocity
ified in the SI unit velocity (object 60A9,). If object 60A9,, is not implemented;~the

defingd velocity unit shall be the user-defined position unit/s.

The

factors in the formulas shall be adjusted in a way that the Sl unit, velocity fit

mechanical conditions.

Acceleration units

The
units

velocity value
s

acceleration value = - acceleration factor

acceleration value represents the objects contaifning values in user-defined accele
specified in the Sl unit acceleration (object GOAA,). If object 60AA,, is not impleme

the user-defined acceleration unit shall be the user-defined velocity unit/s.

The

mechanical conditions.

Jerk

units

. acceleration value .
jefk,value = - jerk factor

S

The jerk value represents the objects containing values in user-defined jerk units, specif
the Sl unit jerk (object 60AB,). If object 60AB,, is not implemented the user-defined jer

shall

The
cond

9.2
9.2.1

be the user=defined velocity unit/s?.

Lnits,
user-

5 the

ation
nted,

factors in the formula shall be adjusted“in a way that the Sl unit acceleration fits the

ed in
unit

ctors-in the formula shall be adjusted in a way that the Sl unit jerk fits the mechanical

:’?ions.

Detailed object definitions

Object 608F: Position encoder resolution

This object shall indicate the configured encoder increments and the number of motor
revolutions. The position encoder resolution shall be calculated by the following formula:

encoder increments

position encoder resolution = -
motor revolutions

All values shall be dimensionless. Table 60 specifies the object description, and Table 61

spec

ifies the entry description.
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Table 60 — Object description

Attribute Value
Index 608F,,
Name Position encoder resolution
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Optional

Table 61 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

02,

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 01y

Description Encoder increments
Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See |IEC;61800-7-301

Value range

Unsigned32 (0 equals 2%2)

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

Sub-index 02,

Description Motor revolutions
Entry category Mandatory

Acgess rw

RDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32 (0 equals 232)

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

velocityencoderresolution =

Object 6090,,: Velocity encoder resolution

This object shall indicate the configured encoder increments per second and the motor
revolutions per second. The velocity encoder resolution shall be calculated by the following

encoder

increments
second

motor

revolutions
second
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All values shall be dimensionless. Table 62 specifies the object description, and Table 63

specifies the entry description.

Table 62 — Object description

Attribute Value
Index 6090,
Name Velocity encoder resolution
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 63 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01,
Description Encoder increéments per second
Entry category Mandatary
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32 (0 equals 232)

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

Sub-index 02y,

Description Motor revolutions per second
Entry category Mandatory

Access rw

=Y m¥at ;
oo nappmyg

o T =l ey
oOCCTCC O

Value range

Unsigned32 (0 equals 2%2)

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

9.2.3 Object 6091,,: Gear ratio

This object shall indicate the configured number of motor shaft revolutions and the number of
driving shaft revolutions. The gear ratio shall be calculated by the following formula:

gear ratio = motor shaft revolutions

driving shaft revolutions
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All values shall be dimensionless. Table 64 specifies the object description, and Table 65

specifies the entry description.

— 062 —

Table 64 — Object description

Attribute Value
Index 6091,
Name Gear ratio
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 65 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01,
Description Motor shaft-revolutions
Entry category Mandatary
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

Sub-index 02y,

Description Driving shaft revolutions
Entry category Mandatory

Access rw

PBO-mapping SeetEC-61+866-7-304
Value range Unsigned32

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)

9.2.4  Object 6092,,: Feed constant

This object shall indicate the configured feed constant, which is the measurement distance
per one revolution of the output shaft of the gearbox. The feed constant shall be calculated by
the following formula:
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feed
driving shaft revolutions

feed constant =

The feed shall be given in user-defined position units, and the driving shaft revolutions value
shall be dimensionless. Table 66 specifies the object description, and Table 67 specifies the
entry description.

Table 66 — Object description

Attribute Value
Index 6092,
Name Feed constant
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 67 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See |[EC 61800+7<301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01y,
Description Feed
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value-range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

Sub-index 02,

Description Shaft revolutions
Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)
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9.2.5 Object 6096,,: Velocity factor

This object can be used to match the velocity units to the user-defined velocity units. Table 68
specifies the object description, and Table 69 specifies the entry description.

Table 68 — Object description

Attribute Value
Index 6096,
Name Velocity factor
Ubject code AlTay
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 69 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01y,
Description Numerator
Entry category Mandatory
Access W
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 1 to 232 1
Default value 1
Sub-index 02,
Description Divisor
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 1 to 232 1
Default value 1

9.2.6 Object 6097,: Acceleration factor

This object can be used to match the acceleration units to the user-defined acceleration units.
Table 70 specifies the object description, and Table 71 specifies the entry description.
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Table 70 — Object description

Attribute Value
Index 6097,
Name Acceleration factor
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 71 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01y
Description Numerator
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See |IEC;61800-7-301
Value range 1t 232 1
Default value 1
Sub-index 02,
Description Divisor
Entry category Mandatory
Acgess rw
RDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 1 to 232 1

Default value

1

9.2.7 Object 60A2,: Jerk factor

This object can be used to match the jerk units to the user-defined jerk units. Table 72
specifies the object description, and Table 73 specifies the entry description.
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Table 72 — Object description

Attribute Value
Index 60A2,
Name Jerk factor
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 73 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01y
Description Numerator
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See |IEC;61800-7-301
Value range 1t 232 1
Default value 1
Sub-index 02,
Description Divisor
Entry category Mandatory
Acgess rw
RDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 1 to 232 1
Default value 1

9.2.8 Object 607E,: Polarity

This object shall indicate if the position demand value shall be multiplied by 1 of by —1. The
polarity flag shall have no influence on the homing mode. The position polarity bit shall be
used only for profile position (pp) mode and cyclic sync position mode (csp). The velocity
polarity bit shall be used only for profile velocity (pv) mode and cyclic sync velocity mode
(csv). Figure 10 specifies the value definition, Table 74 specifies the object description, and
Table 75 specifies the entry description.
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7 6 5 0
Position polarity Velocity polarity reserved (0)
MSB LSB
IEC
Figure 10 — Value definition
The polarity bits shall be coded as follows: 0, = multiply by 1 and 1, = multiply by —1
Table 74 — Object description
Attribute Value
Index 607E;,
Name Polarity
Object code Variable
Data type Unsigned8
Category Optional
Table 75 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-304
Value range See Figure 10
Default value 00y,
9.2.9 Code table for device profile specific units
Tablg 76 specifies the representation of the additional specific units used in this profile.
Table 76 — Device profile specific units
Name of unit International symbol Notation index
Cubic{second s3 A0,
Reserved - A1h to ABh, ADh to B3h, BGh tq BF
Manufacturer-specific - Co,, to FF,
Revaolution none RAn
Inc none BS5,
Step none AC,

9.2.10 Object 60A8: Sl unit position

This object shall indicate the user-defined position units. The object structure is defined in
Figure 1 in CiA 303-2:2012. The representation of the S| units and prefixes is given in CiA
303-2. The representation of the additional profile-specific units is defined in Table 76. The
profile-specific field (bit 0 to bit 7) of this object is reserved (00},).

The scaling from the real position increments to the position value in user-defined units is
done using the objects 608F,, 6091, and 6092,. Table 77 specifies the object description,
and Table 78 specifies the entry description.
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Table 77 — Object description
Attribute Value
Index 60A8;,
Name S| unit position
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 78 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping No
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific
Figure 11 shows an example for the object configuration in-mm.
31 24 23 16 15 8 7 0
FD, (means 10'3) 01, (means m) 00, reserved (00,
MSB LSB
IEC
Figure 11 — Example for a position unit
9.2.11 Object 60A9,: Sl unit velocity
This pbject shall indicate the usetr-defined velocity units. If this object is not implemented, the
user-gdefined velocity unit shalk-be the user-defined position unit/s. The object structyre is
defingd in Figure 1 in CiA 30342:2012. The representation of the Sl units and prefixes is given
in CiA 303-2. The representation of the additional profile-specific units is defined in Table 76.

The profile-specific fieldy(bit 0 to bit 7) of this object is reserved (00}).

This
(velo
calcu

object is taken as a definition for the user-defined velocity units, if the object €
City encoder resolution) is implemented. If the object 6090, is not implements
fation based on the position-related values has to be done. Table 79 specifies the g

desciiption,~and Table 80 specifies the entry description.

090,
bd, a
bject

Table 79— Objectdescription
Attribute Value
Index 60A9,
Name Sl unit velocity
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
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Table 80 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping No
Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

Figure 12 shows an example for the object configuration in mm/s.
31 24 23 1615 8 7 0
FP, (means 10'3) 01, (means m) 03, (means s) resgrved (00,

MSB LSB

IEC
Figure 12 — Example for a velocity unit

9.2.12 Object 60AA,,: Sl unit acceleration

This pbject shall indicate the user-defined acceleration units.«If_this object is not implemgnted,

the uger-defined acceleration unit shall be the user-defined-velocity unit/s.The object structure

is defined in Figure 1 in CiA 303-2:2012. The representation of the Sl units and prefiXes is

given in CiA 303-2. The representation of the additional profile-specific units is defined in

Tablg 76. The profile-specific field (bit O to bit 7) of this object is reserved (004,).

To mptch the acceleration value to the user-defined units, a calculation based on the velocity

valug has to be done. Table 81 specifies thie-object description, and Table 82 specifie

entry|description.

Table 81 — Object description

s the

Attribute Value
Index 60AA
Name S| unit acceleration
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 82 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping No
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific

Figure 13 shows an example for the object configuration in mm/s2.
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31 24 23 16 15 0

FD,, (means 10'3) 01, (means m) 57, (means s?) reserved (00,)
MSB LSB
IEC

Figure 13 — Example for an acceleration unit

9.2.13 Object 60AB,,: Sl unit jerk

This object shall indicate the user-defined jerk units. If this object is not implemented, the
user-defined jerk unit shall be the user-defined velocity unit/s®>.The object structure is defined

in Figure4—n—-GHA—363-22042—Therepresentationof-the-Stunits—and-prefixes—s—given— CiA
303-2. The representation of the additional profile-specific units is defined in Table 76| The
profile-specific field (bit 0 to bit 7) of this object is reserved (00},).
Tablg 83 specifies the object description, and Table 84 specifies the entry des€ription.
Table 83 — Object description
Attribute Value

Index 60AB,,

Name Sl unit jerk

Object code Variable

Data type Unsigned32

Category Optional

Table 84 — Entry description
Attribute Value

Sub-index 00y,

Access W

PDO mapping No

Value range Unsigned32

Default value Manufacturer-specific
Figure 14 shows an example for the object configuration in mm/s®.
31 24 23 1615 0

FDy\(means 10'3) 01, (means m) A0, (means s?) reserved (00,
MSB LSB
IEC

10 Profile position mode

10.1

General information

Figure 14 — Example for a jerk unit

The overall structure for this mode is shown in Figure 15. A target position is applied to the
trajectory generator. It is generating a position demand value for the position control loop
described in the position control function (see 13.3.1). These two function blocks are
optionally controlled by individual parameter sets.
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Trajectory Position
generator control law
parameters parameters
Position demand
l internal value l
(60FC;,) or
Target position Position demand Positi Control effort
(607A,) Trajectory Value (6062;) ostion (60FA,)
» control ————>
generator .
function

IEC

Figure 15 — Trajectory generator and position control function

At the input to the trajectory generator, parameters may have optional limits applied before
beind normalized to internal units. The simplest form of a trajectory generator is'just to|pass
through a target position and to transform it to a position demand internal valug\with infernal
units|(increments) only. Figure 16 defines the detailed structure of the trajectory’generatqr.
Target position {607A,)
Posilion range mit (607B,) |  Limit L, Target position [inc]
Software posilion limil (607D,) | function Multiplier >
Polarity {607E,) N
Polarily (607E,,) . 2";3 mg Paosilion
Profile velocity {6081, o Multiplier [inc/s] :::"::’
_ - Im » R
End velocity {6082,) function ! }rsao F%h )
F Y —»
Max profile velocity (B07F,)
* Minimum :
Max motor speed (6080,,) Trajectory
N »|comparator| Velocity kit generator
Profile accelerafion {6083,) N Profle accelerati
Profile deceleration (6084, N or profile deceleration
- - » or quick-stop deceleration
Quick-stop deceleration (6085,) N Limit [ncis?]
Max acceleration (80C5,,) | function >
Max deceleration (80CB,) N
Quick-stop option code (B05A})
Mofion profile type (6086,) N
inc = intenal mcrements IEC
Figure 16 — Trajectory generator for profile position mode
10.2 | Functional description

10.2.1 General

The setting of set-points is controlled by the timing of the new set-point bit and the change set
immediately bit in the controlword as well as the set-point acknowledge bit in the statusword.

If the change set immediately bit of the controlword is set to 1, a single set-point is expected
by the drive device. If the change set immediately bit of the controlword is set to 0, a set of
set-points is expected by the drive device.

After a set-point is applied to the drive device, the control device signals that the set-point is
valid by a rising edge of the new set-point bit in the controlword. The drive device sets the
set-point acknowledge bit in the statusword to 1, and afterwards, the drive device signals with
the set-point acknowledge bit set to 0 its ability to accept new set-points. An example is
shown in Figure 17.
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If on¢ set-point is still in progress and a new one is validated, two methods of handlin
prted: single set-point (change set immediately bit of’controlword is 1) and set o
b (change set immediately bit of controlword is 0).

supp
point

10.2.

Wher
the
proce

pxm
{set-point)

Set-point
acknowledge
(bit 12)
Target
reached

(bit 10)

Actual
speed

P Single set-point

Figure 17 — Set-point example

IEC

New
set-point
(bit 4)

Target
position

(setspoint)

a set-point is in progress and a new set<point is validated by the new set-point (bif
ontrolword, the new set-point shall*“*be processed immediately. The handsh
dure shown in Figure 18 is used forthe single set-point method.

g are
f set-

4) in
aking

Current target
position

processed

Set-point
acknowledge
(bit 12)

Target
reached
(bit 10)

Figure 18 — Handshaking procedure for the single set-point method

IEC
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10.2.3 Set of set-points

When a set-point is in progress and a new set-point is validated by the new set-point (bit 4) in
the controlword, the new set-point shall be processed only after the previous has been
reached. The handshaking procedure shown in Figure 19 is used for the set of set-points
method. The additional grey line segment in the graph ‘actual speed’ shows the actual speed
if the change of set-point bit (bit 9) is set to 1.

Actual
speed

New
set-point
(bit 4) t

Target
position | I
(set-point)

Current target
position

processed t
Set-point
acknowledge

(bit 12) t
Target
reached

(bit 10) t

IEC

Figure 19 — Handshaking procedure for the set of set-points method

If a drive device supports set ofiset-points, a minimum of two set-points are available, @ set-
point(that is currently been processed and a buffered set-point. The set-points are handlgd as
showh in Figure 20.
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2015

Change set
immediately
(bit 5) t
set-point } A ‘( B \‘ P B \‘ E
Buffered
set-point ‘ ‘ B ‘ c c ‘
Processed :
set-point A ‘ ‘ A B ‘ B B E ‘

Set-point _|
acknowledge
(bit 12) t
Target
reached |—
(bit 10) t

IEC

Figure 20 — Set-point handling for,two set-points

device. If no set-point is in progress, the new set-point shall become active immed
a set-point is in progress, the new set-point shall be stored in the first set-point
5 free (2 + 3).

set-points are buffered in the set-point list as\Jong as free set-points are available ln the

ately
uffer

set-point buffers are busy (set-paint acknowledge bit is 1), the reaction depends on the

je set immediately bit. If the cghange set immediately bit is set to 1, the new setipoint
be processed immediately _as“single set-point. All previously loaded set-points shall be
rded (5).
prget reached bit shall remain 0 until all set-points are processed.

10.2.4 Usage of halt'bit in conjunction with new set-point bit
alt bit can’be used to halt, set a new set-point and in combination with the new set{point

The K
bit to

If ad

the nhotor_and kppp it in pneitinn cantral After rplpncing the halt bit the prnPPQQing d

interrupt an actual movement which is described in this section.

rive is processing a set-point the halt bit (bit 8 of the controlword) can be used tg

stop
f the

actual set-point is continued. Figure 21 describes a mechanism how to erase the processed
set-point and set the actual position as a new set-point for that the drive remains at the

curre

nt position in position control even after releasing the halt bit.
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Controlword

Halt
crangeset [ .. @ 0@

immediately

New set-point

Statusword

Target reached

Set-pdint
acknopvledge
Set set- Drive in
point to position
actual control on
position actual
position

IEC

Figure 21 — Erase set-point

The actual drive position shall be captured after a complete stand still of the motor. Therefore
bit 8 |(halt) of the controlword (6040,) and bit 10 (target reached) of the statusword (6p41,,)
have [to be equal to 1. Additional information on this bit combination can be found in Tablg 87.

To define the slowdown ramp which is applied duriag the halt command object 605D, (halt
optioh code) can be used.

10.3 | General definitions

The ihternal software limits shall not be exceeded by external settings configured by the uiser.

10.4 | Use of controlword and statusword

The profile position mode uses some bits of the controlword and the statusword for mode-
specific purposes. Figure 22-shows the structure of the controlword. If no positioning|is in
progress, the rising edgetof bit 4 shall start the positioning of the axis. In case a position|ng is
in pragress, the definitions given in Table 85 shall be used. Table 86 defines the values for bit
6 and 8 of the contrglword.

NOTE| It is assumed-that the target position is edge-triggered 0->1 otherwise the drive could set immediate]y new
values|, which leads to unexpected behavior.

15 10 9 8 7 6 5 4 3 0
Change Chana $ NP $
(see 8.4.1) on set- Halt (see 8.4.1) abs/rel AT A (see 8.4.1)
; immediately point
point
MSB LSB

IEC

Figure 22 — Controlword for profile position (pp) mode
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Table 85 — Definition of bit 4, bit 5, and bit 9

Bit 9 Bit 5 Bit 4 Definition
0 0 0->1 Positioning shall be completed (target reached) before the next one gets started
(see Figure 17 and Figure 19)
X 1 0->1 Next positioning shall be started immediately (see Figure 17 and Figure 18)
1 0 0->1 Positioning with the current profile velocity up to the current set-point shall be

proceeded and then next positioning (see Figure 17 and Figure 19) shall be applied

Table 86— Definiti £ bit6 | bits

Bit Value Definition
6 0 Target position shall be an absolute value
1 Target position shall be a relative value (depending on object 60F2,,)
8 0 Positioning shall be executed or continued
1 Axis shall be stopped accordingly to halt option code (605D},)

Figurpe 23 shows the structure of the statusword. Table 87 defings, the values for bit 10, hit 12,
and Rit 13.

15 14 13 12 1A 10 9 0
. Set-point Target
(sele 8.4.2) Following error acknowledge (SeeB.4.2) reached (see 8.4.2)
MSB LSB

IEC

Figure 23 — Statusword for profile position (pp) mode

Table 87 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13

Bit Value Definition

10 0 Halt (bit 8 in gontrolword) = 0: Target position not reached

Halt (bit 8.in controlword) = 1: Axis decelerates

1 Halt (bit\8 in controlword) = 0: Target position reached

Halt_(bit 8 in controlword) = 1: Velocity of axis is 0

12 0 Previous set-point already processed, waiting for new set-point

1 Previous set-point still in process, set-point overwriting shall be accepted
13 0 No following error

1 Following error

10.5 Detailed object definitions
10.5.1 Object 607A,,: Target position

This object shall indicate the commanded position that the drive should move to in position
profile mode using the current settings of motion control parameters such as velocity,
acceleration, deceleration, motion profile type etc. The value of this object shall be interpreted
as absolute or relative depending on the abs/rel flag in the controlword. It shall be given in
user-defined position units and shall be converted to position increments. Table 88 specifies
the object description, and Table 89 specifies the entry description.
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10.5.

This
limit

Table 88 — Object description

Attribute Value
Index 607A,
Name Target position
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional; mandatory if pp, pc or csp is supported

Table 89 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value Manufacturer-specific

P Object 607B,,: Position range limit

pbject shall indicate the configured maximal d@nd“minimal position range limits. It
he numerical range of the input value. On reaching or exceeding these limits, the

valug shall wrap automatically to the other end*0f'the range. Wrap-around of the input

may

be prevented by setting software position limits as defined in software position

object (607Dy). To disable the position range limits the min position range limit (sub-

014)

and max position range limit (sub-index 02,,) shall be set to 0. The values shall be

in uder-defined position units. Table~90 specifies the object description, and Tab

speci

fies the entry description.

Table 90 — Object description

Attribute Value
Index 607B,,
Name Position range limit
Objectcode Array
Data type Integer32
Category Optional

shall
input
value
limit
ndex
given
e 91
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Table 91 — Entry description

10.5.

This
parar
positi
again

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01,
Description Min position range limit
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Integer32

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 02,

Description Max position range limit
Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See |IEC 61800-7-301

Value range

Integer32

Default value

Manufacturer-specific

Object 607D :<Software position limit

bbject shall indicate the configured maximal and minimal software position limits. T
neters shalk.define the absolute position limits for the position demand value an
on actual‘yalue as specified in Figure 24. Every new target position shall be che
st these.limits.

hese
d the
tcked
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Min position limit

Home switch

\Y

Max postion limit

Figure 24 — Software position limits

Home offset |
' Zero Home i
i position position i
E (Enc. = 0) E
[ [
< >
! Stroke area H

The limit positions shall be given in user-defined position units (same”as target pos

Tablg

Supe

rvision of software position limits requires a defined homg position.

Table 92 — Object description

92 specifies the object description, and Table 93 specifies the,entry description.

Attribute Value
Index 607Dy,
Name Software position fimit
Object code Array
Data type Integer32
Category Optional

IEC

tion).
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Table 93 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01,
Description Min position limit
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Integer32

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 02,

Description Max position limit
Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See |IEC 61800-7-301

Value range

Integer32

Default value

Manufacturer-specific

10.5.4 Object 607F,:<Max profile velocity

This pbject shall indicate the configured maximal allowed velocity in either direction duling a
profiled motion. The‘value shall be given in the very same physical unit as the profile vefocity
object (6081,)5(Fable 94 specifies the object description, and Table 95 specifies the |entry
desciiption.

Table 94 — Object description

Attribute Value
Index 607F,
Name Max profile velocity
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
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10.5.
This
direc

shall
the o

10.5.

This

Table 95 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

J

b

Object 6080,,: Max motor speed

Table 96 — Object description

Attribute Value
Index 6080,
Name Max motor speed
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 97 = Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Defaultwatue

Manufacturer-specific

Object 6081,,: Profile velocity

object shall indicate the configured maximal allowed speed for the mofor in ¢ither
ion. It is used to protect the motor and is taken from the motor data sheet. The
be given in rotations per minute (r/min) or user-defined velocity units. Table 96 spegifies
bject description, and Table 97 specifies the entry description.

value

object shall indicate the configured velocity normally attained at the end of the

acceleration ramp during a profiled motion and shall be valid for both directions of motion.
The value shall be given in user-defined velocity units. The velocity units can depend on the
user-defined position units (position units per second). The calculation of the user-defined
position units is done via the factor group (see Clause 9). Table 98 specifies the object
description, and Table 99 specifies the entry description.
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Table 98 — Object description

10.5.7

Attribute

Index 6081y

Name Profile velocity

Object code Variable

Data type Unsigned32

Category Conditional: mandatory if pp is supported

Table 99 — Entry description

Attribute

Sub-index 00y,

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

Object 6082,,: End velocity

This pbject shall indicate the configured velocity, which the drive shall have on reaching the
targel position. Normally, the drive stops at the tatget position, i.e. the end velocity is 0 The

valueg

shall be given in the same physical unitsias the profile velocity object (6081,). Table
100 gpecifies the object description, and TableZ101 specifies the entry description.

Table 100°= Object description

Attribute Value
Index 6082,
Name End velocity
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 101 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value 0000 00004,

10.5.8 Object 6083: Profile acceleration

This object shall indicate the configured acceleration. The value shall be given in user-defined
acceleration units. Table 102 specifies the object description, and Table 103 specifies the
entry description.
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Table 102 — Object description

Attribute Value
Index 6083,
Name Profile acceleration
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Conditional: mandatory if pp or pv is supported
Table 103 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific

10.5.p Object 6084,: Profile deceleration

This pbject shall indicate the configured deceleratiof! If this parameter is not supported,
the profile acceleration object (6083,) value shall\be used for deceleration, too. The

shall |be given in the same physical units as profile acceleration object (6083;). Tablg
specifies the object description, and Table 1054pecifies the entry description.

Table 104 = Object description

then
value
2 104

Attribute Value
Index 6084,
Name Profile deceleration
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 105 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific

10.5.10 Object 6085, : Quick stop deceleration

This object shall indicate the configured deceleration used to stop the motor when the quick
stop function is activated and the quick stop code object (605A,,) is set to 2 or 6. The quick
stop deceleration is also used if the fault reaction code object (605E,) is 2 and the halt option
code object (605D,) is 2. The value shall be given in the same physical unit as profile
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acceleration object (6083,). Table 106 specifies the object description, and Table 107

specifies the entry description.

Table 106 — Object description

10.5.

This
motia
and T

Attribute Value
Index 6085,
Name Quick stop deceleration
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 107 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See I[EC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific

11 Object 6086, : Motion profile type

object shall indicate the configured type’of motion profile used to perform a pr
n. Table 108 specifies the value definition, Table 109 specifies the object descri
able 110 specifies the entry description.

Table 108 — Value definition

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 Linear ramp (trapeziodal profile)
+1 Sin2 ramp
+2 Jerk-free ramp
+3 Jerk-limited ramp

+4 to +32 767

Reserved

bfiled
btion,

Table 109 — Object description

Attribute Value
Index 6086,
Name Motion profile type
Object code Variable
Data type Integer16
Category Optional
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Table 110 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer16
Default value 0

10.5.

12 Object 60A3,,: Profile jerk use

This pbject shall indicate the configured number of sub-indices used in the profile|jerk gbject
(60A4,) for the jerk profile movement. If this object is not implemented, the prefile jerk abject
shall |be used as it is implemented. The value shall be dimensionless, the value of FF[shall
indicate that the profile jerk use is not configured. Table 111 specifies the'\object description,
and Table 112 specifies the entry description.

10.5.

Table 111 — Object description

Attribute Value
Index 60A3,
Name Profile jerk use
Object code Variable
Data type Unsigned8
Category Optional
Table 412 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 01y, to 06, and FF,,
Defaultvalue Manufacturer-specific

13/ Object 60A4: Profile jerk

This object shall indicate the configured set of jerk parameters that shall be used during the
profile movement. Figure 25 shows the defined jerks (A, B, C, D, E, and F). The values shall
be given in user-defined jerk units. Table 113 specifies the value assignment to jerks
depending of the value of profile jerk use object (60A3,). If object 60A3;, is not implemented,
the sub-index 00, shall be used to assign the values given in the other sub-indices to the

jerks. Table 114 specifies the object description,

description.

and Table 115 specifies the entry
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Figure 25 — Velocity/time diagram with jerk positions
Table 113 — Value assighments
Value in 60A3,, or sub-index 00, Value.assignment to jerks
of 60A4,, if 60A3,, is not implemented
A B c D E F
01, 01, 01y, 01y, 01y, - -
02, 01, 01, 02, 02, - -
04, 01y 03y, 02, 04, - -
064, 01, 03y, 02, 04, 05, 6

Table. 114 — Object description

Attribute Value
Index 60A4,
Name Profile jerk
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Optional
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Table 115 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

01h’ 02h’ 04|’1‘ or 06|’1

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 01y

Description Profile jerk 1

Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 02,

Description Profile jerk 2

Entry category Optional

Access rw

PDO mapping See IEC 61800<7%-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

to
Sub-index 06y,
Description Profile jerk 6
Entry category Optional
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value-range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

10.5.14 Object 60C5,,: Max acceleration

This object shall indicate the configured maximal acceleration. It is used to limit the
acceleration to an acceptable value in order to prevent the motor and the moved mechanics
from being destroyed. The value shall be given in user-defined acceleration physical units.
Table 116 specifies the object description, and Table 117 specifies the entry description.
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Table 116 — Object description

Attribute Value
Index 60C5,,
Name Max acceleration
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 117 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

ies the entry description.

15 Object 60C6,,: Max deceleration

object shall indicate the configured maximal “deceleration. It is used to limi
eration to an acceptable value in order to prevent the motor and the moved mech
being destroyed. The value shall be given in the same physical unit as the
ration object (60C5,)).

I the
anics
max

Table 118 specifies the object description, and Tablg 119

Table 118 — Object description

Attribute Value
Index 60C6,,
Name Max deceleration
Object code Variable
Data type Unsigned32
Categary Optional
Table 119 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific
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11 Homing mode

11.1 General information

This clause describes the method by which a drive seeks the home position (also called, the
datum, reference point or zero point). There are various methods of achieving this using limit
switches at the ends of travel or a home switch (zero point switch) in mid-travel, most of the
methods also use the index (zero) pulse train from an incremental encoder.

11.2 Functional description

Figure 26 shows the defined Input obJecis as well as the ouiput objects. The user may, specify
the speeds, acceleration and the method of homing. There is a further object home'-dffset,
which allows the user to displace zero in the user’s coordinate system from the home)podition.

Therg is no output data except for those bits in the statusword, which return) the status or
resulf of the homing process and the demand to the position control loops.

Therg are two homing speeds; in a typical cycle, the faster speed is-used to find the home
switch and the slower speed is used to find the index pulse. The“manufacturer is allowed
some discretion in the use of these speeds as the response to the'signals may be dependent
upon(the hardware used.

Controlword (6040,,)
Homing method (6098,
Homing speeds (6099 )

Statusword (6041,

»
»

Homing | Position demand internal value (60FC ;)
method \or Position demand value (6062,)

Homing acceleration (609A;)
Home offset (607C,)

V V.V YVYy v

IEC

Figure 26 — Homing mode function

By choosing a homing methody the following behavior is determined: The homing gignal
(positive limit switch, negative/limit switch, home switch), the direction of actuation and Where
apprqpriate, the position of the index pulse.

The lhome position and the zero position are offset by the home offset; see the definitijon of
homg¢ offset for how this offset is used.

An encircledhnumber in the figures Figure 27 to Figure 34 indicates the code for selection of
this homing,'position. The direction of movement is also indicated.

There are four sources of homing signal available: These are the negative and positive limit
switches, the home switch and the index pulse from an encoder. In case, that a limit switch
has reached the drive shall move in the other direction to leave the position.

In the diagrams of homing sequences shown below, the encoder count increases as the axis's
position moves to the right, in other words, the left is the minimum position and the right is the
maximum position.

For the operation of positioning drives, an exact knowledge of the absolute position is
normally required. Since, for cost reasons, drives often do not have an absolute encoder, a
homing operation is necessary. There are several, application-specific methods. The homing
method is used for selection.
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The exact sequence of the homing operation is clearly described by the method. In some
circumstances, a drive device has several methods to choose from, using the homing method.

11.3 General definitions
11.3.1 General

The homing modes are working on logical values of the limit- and homing-switches (object
60FDy,).

11.3.2 Method 1: Homing on negative limit switch and index pulse

Using this method as shown in Figure 27, the initial direction of movement shall be leftwjard if
the negative limit switch is inactive (here: low). The home position shall be at the(first jndex
pulseg| to the right of the position where the negative limit switch becomes inactive:

— ]

Index pulse | |

Negative limit switch —\—

IEC

Figure 27 — Homing on negative limit switch and index pulse

11.3.3 Method 2: Homing on positive.limit switch and index pulse

Using this method as shown in Figure=28, the initial direction of movement shall be righfward
if the| positive limit switch is inactive (here: low). The position of home shall be at the first
index pulse to the left of the position where the positive limit switch becomes inactive.

—T ——]

Index pulse l l

. |—
Positive limit switch ——1 .

IEC

Figure 28 — Homing on positive limit switch and index pulse

11.3.4 Method 3 and 4: Homing on positive home switch and index pulse

Using these methods as shown in Figure 29, the initial direction of movement shall be
dependent on the state of the home switch. The home position shall be at the index pulse to
either to the left or the right of the point where the home switch changes state. If the initial
position is situated so that the direction of movement shall reverse during homing, the point at
which the reversal takes place is anywhere after a change of state of the home switch.
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Index pulse

Home switch —I

Figure 29 — Homing on positive home switch and index pulse

IEC

11.3.p Method 5 and 6: Homing on negative home switch and index pulse

Using these methods as shown in Figure 30, the initial direction of movement shall be
depepdent on the state of the home switch. The home position(shall be at the index pulse to
either to the left or the right of the point where the home switch changes state. If the |nitial
position is situated so that the direction of movement shall reverse during homing, the pdint at
which the reversal takes place is anywhere after a change of state of the home switch.

=1 — l
———0~
e

Index pulse l |

Home switch —l

IEC

Figure 30 — Homing on negative home switch and index pulse

11.3.6 *‘Method 7 to 14: Homing on home switch and index pulse

These methods use a home switch, which is active over only a portion of the travel, in effect
the switch has a ‘momentary’ action as the axis's position sweeps past the switch. Using the
methods 7 to 10, the initial direction of movement shall be to the right, and using methods 11
to 14, the initial direction of movement shall be to the left except if the home switch is active
at the start of the motion. In this case, the initial direction of motion shall be dependent on the
edge being sought. The home position shall be at the index pulse on either side of the rising
or falling edges of the home switch, as shown in Figure 31 and Figure 32. If the initial
direction of movement leads away from the home switch, the drive shall reverse on
encountering the relevant limit switch.
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Figure 31 — Homing on home switch and index pulse <positive initial motion
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Figure 32 — Homing on home switch and index pulse — negative initial motion

11.3.7 Method 15 and 16: Reserved

These methods are reserved.

11.3.8 Method 17 to 30: Homing without index pulse

These methods are similar to methods 1 to 14 except that the home position is not dependent
on the index pulse but only dependent on the relevant home or limit switch transitions. For
example methods 19 and 20 are similar to methods 3 and 4 as shown in Figure 33.


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 - 93 -

'

| o> ,

(@_} |

11.3.

Thes

11.3.

Using
positi

11.3.

In thi
not rg

NOTE

11.3.

Home switch —I

Figure 33 — Homing on positive home switch
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D Method 31 and 32: Reserved

b methods are reserved.

10 Method 33 and 34: Homing on index pulse

these methods, the direction of homing is negative orpositive respectively. The

T ]

Index pulse | l | l

IEC

Figure 34 — Homing on index pulse

11 Method 35: Homing on current position (obsolete)

5 method, the current position shall be taken to be the home position. This method
quire the drive device to be in operation enabled state.

This method is obsolete because of compatibility reasons.

12./Method 36: Reserved for compatibility reasons

on shall be at the index pulse found in the selected direction as shown in Figure 34.

home

does

11.3.13 Method 37: Homing on current position

In this method, the position sensor information (converted in user-defined position units) shall
be taken to be the home position. This method does not require the drive device to be in
operation enabled state.

At the home position (i.e. after the homing process) the position actual value (6064, is

calcu

lated as follows:

Position actual value (6064,) = Home offset (607C,)

EXAMPLE: The control device can set the operation mode and runs the drive to the home position. At the home
position the control device switches the operation mode to the homing mode, method 37. The drive takes the
current mechanical position as the machine home position. Then the control device switches back to operation

mode.
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11.4 Use of controlword and statusword

The homing mode uses some bits of the controlword and the statusword for mode-specific
purposes. Figure 35 shows the structure of the controlword. Table 120 defines the values for
bit 4 and 8 of the controlword.

15 9 8 7 6 5 4 3 0

(see 8.4.1) | Halt | (see 8.4.1) | reserved (0) | Homing operation start | (see 8.4.1) |
MSB LSB
IEC

Figure35—Controlword-for homingmode————————

Table 120 — Definition of bit 4 and bit 8

Bit Value Definition
4 0 Do not start homing procedure
1 Start or continue homing procedure
8 0 Enable bit 4
1 Stop axis according to halt option code (605Dy,)

Figure 36 shows the structure of the statusword. Table 121 defines the values for bjt 10,
bit 14, and bit 13. Bit 12 shall provide the actual homing status. Bit 12 may be usged to
obsefve whether homing is attained without executingdhe homing procedure.

15 14 13 12 11 10 9 0
. . . Target
(sele 8.4.2) Homing error Homing attained (see 8.4.2) reached (see 8.4.2)
MSB LSB
IEC

Figure 36 & Statusword for homing mode

Table 121~ Definition of bit 10, bit 12, and bit 13

Bit 13 | Bit12 | Bit10 Definition
0 0 0 Homing procedure is in progress
0 0 1 Homing procedure is interrupted or not started
0 1 0 Homing is attained, but target is not reached
0 1 1 Homing procedure is completed successfully
1 0 0 Homing error occurred, velocity is not 0
1 Q 1 I-Ir\ming error nr\hurrnrl’ unlr\nify is O
1 1 X Reserved

11.5 Detailed object definitions
11.5.1 Object 607C,,: Home offset

This object shall indicate the configured difference between the zero position for the
application and the machine home position (found during homing). During homing, the
machine home position is found and once the homing is completed, the zero position is offset
from the home position by adding the home offset to the home position.

The zero position is calculated by following equation:
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zero position = home position + home offset

All subsequent absolute moves shall be taken relative to this new zero position. This is
illustrated in Figure 37. If this object is not implemented, then the home offset shall be
regarded as zero. The value of this object shall be given in user-defined position units.
Negative values shall indicate the opposite direction.

The activation of a new value of the object home offset is manufacturer-specific.

recommended to apply the new value only while the drive is in homing mode.

Zero Home

position position

| Home offset |

| rl

Tablg 122 specifies the object description, and Table 123 specifies‘the entry description.

Figure 37 — Home offset definition

Table 122 — Object description

\ 4

IEC

Attribute Value
Index 607C,,
Name Home offset
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
Table 123 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO)mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value 04

It is

11.5.2 Object 6098;: Homing method

This object shall indicate the configured homing method that shall be used. Table 124
specifies the value definition, Table 125 specifies the object description, and Table 126
specifies the entry description.
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Table 124 - Value definition

Value Definition
-1284 to -14 Manufacturer-specific
04 No homing method assigned
+14 Method 1 shall be used
to
+374 Method 37 shall be used

+384 to +1274

Reserved

11.5.

This
value
descr

Table 125 — Object description

Attribute Value
Index 6098,
Name Homing method
Object code Variable
Data type Integer8
Category Conditional: mandatory if hm is suppotted
Table 126 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC64800-7-301

Value range

See Table 124

Default value

Manufacturer-specific

B Object 60E3, :«<Supported homing methods

bbject shall pravide the supported homing methods of the drive. Table 124 specifig
definition. dable 127 specifies the object description, and Table 128 specifies the

iption.

Table 127 — Object description

Attribute Value
Index 60E3y,
Name Supported homing methods
Object code Array
Data type Integer8
Category Optional

s the
entry
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Table 128 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

01|’1 to FEh

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 01y,

Description 1st supported homing method
Entry category Mandatory

Access c

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See Table 124

Default value +374

Sub-index 02y,

Description 2nd supported homing method
Entry category Optional

Access c

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See Table%24

Default value

Manufacturer-specific

to
Sub-index FE;,
Description 254th supported homing method
Entry category, Optional
Access, c
PDO)mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See Table 124

Defaulz value

Manufacturer-specific

11.5.4 Object 6099, : Homing speeds

This object shall indicate the configured speeds used during homing procedure. The values
shall be given in user-defined velocity units. Table 129 specifies the object description, and
Table 130 specifies the entry description.


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

— 08 —

Table 129 — Object description

Attribute Value

Index 6099,

Name Homing speeds

Object code Array

Data type Unsigned32

Category Conditional: mandatory if hm is supported

Table 130 — Entry description

Attribute Value

Sub-index 00y,

Description Highest sub-index supported

Entry category Mandatory

Access ¢

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range 02y,

Default value 02y,

Sub-index 01y

Description Speed during search«{or'switch

Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See |IEC;61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 02,

Description Speed during search for zero
Entry category Mandatory

Acgess rw

RDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

11.5.5 Object 609A,,: Homing acceleration

This object shall indicate the configured acceleration and deceleration to be used during
homing operation. The value shall be given in user-defined acceleration units. Table 131
specifies the object description, and Table 132 specifies the entry description.
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Table 131 — Object description

Attribute Value
Index 609A,
Name Homing acceleration
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 132 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific

12 Touch probe functionality

121

This
value
desci

Object 60B8;,: Touch probe function

bbject shall indicate the configured function of the touch probe. Table 133 specifig
definition, Table 134 specifies the object description, and Table 135 specifies the

iption.

s the
entry
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Table 133 — Value definition

Bit Value Definition
0 0 Switch off touch probe 1
1 Enable touch probe 1
1 0 Trigger first event
1 continous
3,2 00, Trigger with touch probe 1 input
01, Trigger with zero impulse signal or position encoder
10, Touch probe source as defined in object 60D0,, sub-index 01,
11, Reserved
4 0 Switch off sampling at positive edge of touch probe 1
1 Enable sampling at positive edge of touch probe 1
§ 0 Switch off sampling at negative edge of touch probe 1
1 Enable sampling at negative edge of touch probe 1
6,7 - User-defined (e.g. for testing)
0 Switch off touch probe 2
1 Enable touch probe 2
0 Trigger first event
1 Continous
11,10 00, Trigger with touch probe 2 input
01, Trigger with zero impulse signal-or position encoder
10, Touch probe source as defined in object 60D0,, sub-index 02,
11, Reserved
1R 0 Switch off sampling at-positive edge of touch probe 2
1 Enable sampling at positive edge of touch probe 2
1B 0 Switch off sampling at negative edge of touch probe 2
1 Enable’sampling at negative edge of touch probe 2
14,15 - User-defined (e.g. for testing)
Table 134 — Object description
Attribute Value
Index 60B8,,
Name Touch probe function
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional
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Table 135 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 133
Default value Manufacturer-specific

12.2

This
Tablg

Object 60B9,,: Touch probe status

object shall provide the status of the touch probe. Table 136 specifies [the
137 specifies the object description, and Table 138 specifies the entry description.

Table 136 — Value definition

Bit Value Definition
0 0 Touch probe 1 is switched off
1 Touch probe 1 is enabled
1 0 Touch probe 1 no positive edge-value stored
1 Touch probe 1 negative edg€ position stored
2 0 Touch probe 1 no negative’edge value stored
1 Touch probe 1 positive edge position stored
3to5 0 Reserved
6,7 - User-defined\(e.g. for testing)
8 0 Touch.pfobe 2 is switched off
1 Touch probe 2 is enabled
9 0 Tolch probe 2 no positive edge value stored
1 Touch probe 2 negative edge position stored
10 0 Touch probe 2 no negative edge value stored
1 Touch probe 2 positive edge position stored
11 to 18 0 Reserved
14545 - User-defined (e.g. for testing)
NOJTE Bit 1 and bit 2 are set to 0, when touch probe 1 is switched off (object 60B8,
bit 0 is 0,). Bit 9 and 10 are set to 0, when touch probe 2 is switched off (object
60B8, bit 8 is 0,).

Table 137 — Object description

Attribute Value
Index 60B9;,
Name Touch probe status
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional

alue,
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Table 138 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 136
Default value No

12.3 | Object 60BA: Touch probe 1 positive edge

This pbject shall provide the position value of the touch probe 1 at positive edge. The yalue
shall |be given in user-defined position units. Table 139 specifies the object description|, and
Tablg 140 specifies the entry description.

Table 139 — Object description

Attribute Value
Index 60BA,
Name Touch probe positive edge
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
Table 140 ~ Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access o
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default vatue No

12.4 | Object 60BB: Touch probe 1 negative edge

This pbjeet/shall provide the position value of the touch probe 1 at negative edge. The palue
shall |bergiven in user-defined position units. Table 141 specifies the object description|, and
Table 142 specifies the entry description.

Table 141 — Object description

Attribute Value
Index 60BB;,
Name Touch probe 1 negative edge
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
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Table 142 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

12.5
This

shall
Tablg

12.6

This
shall

Object 60BC,,: Touch probe 2 positive edge

bbject shall provide the position value of the touch probe 2 at positive edgée ., The
be given in user-defined position units. Table 143 specifies the object description
144 specifies the entry description.

Table 143 — Object description

Attribute Value
Index 60BCy,
Name Touch probe 2 positive edge
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
Table 144 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access o
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default vatue No

Object 60BD,,: Touch probe 2 negative edge

bbjeet/shall provide the position value of the touch probe 2 at negative edge. The

be given in user-defined position units. Table 145 specifies the object description

value
| and

value

[ and

Table 146 specifies the entry description.

Table 145 — Object description

Attribute Value
Index 60BDy,
Name Touch probe 2 negative edge
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
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Table 146 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

12.7

This
value

Tablg

Object 60D0,: Touch probe source

object shall provide the source of the touch probe functions. Table 147 specifie
definition.

148 specifies the object description, and Table 149 specifies the entry description.

Table 147 — Value definition

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 Reserved
+1 Touch probe 1 input
+2 Touch probe 2 input
+3 Touch probe 3 input
+4 Touch probe 4 input
+5 Hardware zeforimpulse signal of position encoder
+6 Software zero impulse signal of position encoder

+7 to +32 767

Reserved

Table 148 — Object description

s the

Attribute Value
Index 60D0,,
Name Touch probe source
Object code Array
Data type Integer16
Category Optional
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Table 149 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 01y to FE,
Default value No
Sub-index 01,
Description Touch probe 1 source
Entry category Mandatory
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 147
Default value No
Sub-index 02,
Description Touch probe 2 source
Entry category Optional
Access ro
PDO mapping See |IEC 61800-7-301
Value range See Table47
Default value No

to

Sub-index FE,
Description Touch probe 254 source
Entry categbry Optional
Access ro
PDO)mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See Table 147

Default value

No

12.8 Touch probe time stamp latch
12.8.1 General

In addition to the position values (objects 60BA;, 60BB;,, 60BCy, and 60BDy) the current time
stamp may be latched by the device. The objects 60D1,, 60D2,, 60D3,, and 60D4, provide the
corresponding time stamp for touch probe 1 and 2. The control device may use several
process values with the same time stamp to calculate new set-points.
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12.8.2 Object 60D1,,: Touch probe time stamp 1 positive value

This object shall provide the time stamp value of the touch probe 1 at positive edge. The
value shall be given in nanoseconds. Table 150 specifies the object description, and
Table 151 specifies the entry description.

Table 150 — Object description

Attribute

Value

Index

60D1,,

Name

Touch probe time stamp 1 positive value

Object code

Variable

Data type Unsigned32
Category Optional
Table 151 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value No

12.8.3 Object 60D2,: Touch probe time stamp 1 negative value

This jobject shall provide the time stamp value of the touch probe 1 at negative edge| The
valug shall be given in nanoseconds. Table 152 specifies the object description,| and
Tablg 153 specifies the entry description.

Table 152 — Object description

Attribute Value
Index 60D2,
Nape Touch probe time stamp 1 negative value
Qbject code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 153 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value No
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12.8.4 Object 60D3,,: Touch probe time stamp 2 positive value

This object shall provide the time stamp value of the touch probe 2 at positive edge. The
value shall be given in nanoseconds. Table 154 specifies the object description, and
Table 155 specifies the entry description.

Table 154 — Object description

Attribute

Value

Index

60D3,

Name

Touch probe time stamp 2 positive value

Object code

Variable

Data type Unsigned32
Category Optional
Table 155 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value No

12.8.p Object 60D4,: Touch probe time stamp 2 negative value

This jobject shall provide the time stamp value of the touch probe 2 at negative edge
valug shall be given in nanoseconds. Table 156 specifies the object description,

Tablg 157 specifies the entry description.

Table 156 — Object description

Attribute Value
Index 60D4,,
Nape Touch probe time stamp 2 negative value
Qbject code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 157 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value No

The
and
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12.9 Touch probe edge counter for continuous mode
12.9.1 General

For continuous touch probe mode (60B8,,, bit 1 = 1, or 60B8,, bit 9 = 1,)) a counter per touch
probe channel is incremented on each touch probe event. Thus, the control device may check
how many touch probe events happen between the control cycles. Per touch probe and per
edge a counter object (objects 60D5,,, 60D6,,, 60D7,, and 60D8;)) is defined.

12.9.2 Object 60D5,: Touch probe 1 positive edge counter

This thprt shall pravide a continuous counter that is incremented with each positive e ge at
touch probe 1. The counter is only valid if the touch probe input is enabled (60B8,,, bitO\f 1,).
For gingle event measuring only the value of bit 0 shall be evaluated. For eohfiquous
meaguring the value is an unsigned 16-bit value with overflow.

Tablg 158 specifies the object description, and Table 159 specifies the entry 'description.

Table 158 — Object description

Attribute Value
Index 60D5,
Name Touch probe 1 positive edge counter
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional

Table 159 = Entry description

Attribute Value
Sub-index 00,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16
Default value No

12.9.8 Object 60D6,,: Touch probe 1 negative edge counter

This pbject’shall provide a continuous counter that is incremented with each negative edge at
touch probe 1. The counter is only valid if the touch probe input is enabled (60B8,, bit 0 ¥ 1,).
For single event measuring only the value of bit 0 shall be evaluated. For continuous
measuring the value is an unsigned 16-bit value with overflow.

Table 160 specifies the object description, and Table 161 specifies the entry description.
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Table 160 — Object description

Attribute Value
Index 60D6,,
Name Touch probe 1 negative edge counter
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional
Table 161 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16
Default value No

12.9.4 Object 60D7,: Touch probe 2 positive edge counter

This
touch
For g

bbject shall provide a continuous counter that i incremented with each positive ed
probe 2. The counter is only valid if the touchprobe input is enabled (60B8,, bit 8
ingle event measuring only the value of-bit 0 shall be evaluated. For contir

meaguring the value is an unsigned 16-bit value with overflow.

Tablg

162 specifies the object description,*and Table 163 specifies the entry description.

Table162 — Object description

ge at

F 1b)
uous

Attribute Value
Index 60D7,
Name Touch probe 2 positive edge counter
Object code Variable
Dataytype Unsigned16
Category Optional
Table 163 —Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16
Default value No
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12.9.5 Object 60D8,: Touch probe 2 negative edge counter
This object shall provide a continuous counter that is incremented with each negative edge at
touch probe 2. The counter is only valid if the touch probe input is enabled (60B8,,, bit 8 = 1,).

For single event measuring only the value of bit 0 shall be evaluated. For continuous
measuring the value is an unsigned 16-bit value with overflow.

Table 164 specifies the object description, and Table 165 specifies the entry description.

Table 164 — Object description

Attribute Value
Index 60D8,,
Name Touch probe 2 negative edge counter
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional

Table 165 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16
Default value No

12.1(Q Timing diagram for touch prebe example

Figure 38 shows a timing,diagram for an example touch probe configuration and the
corregpponding behavior. Table’ 166 explains the timing diagram.
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Table 166 — Explanation of the timing diagram

2015

Number Touch probe behavior
(1) 60B8,, bit 0 = 1, Enable touch probe 1
60B8,, bit 1, 4, 5 Configure and enable touch probe 1 positive and negative edge
(2) > 60B9Y,, bit0 =1, Status “Touch probe 1 enabled” is set
(3) External touch probe signal has positive edge
(4) > 60B9,, bit1 =1, Status “Touch probe 1 positve edge stored” is set
(4a) > 60BA, Touch probe position 1 positive value is stored
(5 External touch probe signal has negative edge
(6 - 60B9Y,, bit2 =1, Status “Touch probe 1 negative edge stored” is set
(69) - 60BB, Touch probe position 1 negative value is stored
(7 60B8,, bit4 = 0, Sample positive edge is disabled
(8 - 60BY,, bit 0 = 0, Status “Touch probe 1 positve edge stored” is reset
(89) - 60BA, Touch probe position 1 positive value is not changed
9 60B8,, bit4 =1, Sample positive edge is enabled
(10) > 60BA, Touch probe position 1 positive value isnot’changed
11) External touch probe signal has positive edge
(19) - 60B9Y,, bit1 =1, Status “Touch probe 1 positve edge stored” is set
(128) - 60BA, Touch probe position 1 positive value is stored
(193) 60B8,, bit 0 = 0, Touch probe 1 is disabled
(14) > 6OBQh, bit0, 1,2 = Ob Status bits are reset
(144) > 60BA,, 60BB, Touch probe position 1 positive/negative value are not changed
13 Rosition control function
13.1 | General information
For dlosed-loop position, the position demand value (as one of the outputs of the trajgctory
genefator) and the output of the position detection unit (position actual value) such|as a
resolyer or encoders,-are used input parameters. The behavior of the closed-loop control is

influgnced by control-parameters, which are externally applicable. To keep the loop sta

ble, a
ot to
r the

relatiye limitationvef the output using the previous control effort is optional. In order 1
exce¢d the physical limits of a drive, an absolute limit function may be implemented fq
contrpl effort:

13.2 | Runctional description

Figure 39 shows the inputs and outputs of the position control function. The control effort may
be a velocity demand value, a position demand value or any other output value, depending on
the modes of operation implemented in the drive device. Especially in cascaded control
structures, where a position control is followed by a torque control, for example the control

effort

of the position control loop is used as an input for a further calculation.

Position demand value (6062;) Closed

loop Control effort (60FA,) -~

|

A 4

Position actual value (6064, position
»|  control

IEC

Figure 39 — Position control function
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All values are transformed — if necessary — from user-defined units to normalized units such

as increments.

A position actual value outside the allowed range of the following error window around a
position demand value for longer than the following error time out shall result in setting bit 13
(following error) in the statusword to 1. This is shown in detail in Figure 40. Depending on the
supported modes of operation (pp, hm, or ip) and on the capabilities of different categories of
drives, only some of the mentioned input parameters may be necessary.

Following error time out (6066 ,,)

Following error window (6065 )

Position demand value (6062,

Position actual value (6064 )

Window

A 4

comparator

Timer

Following erfor in

statusword)(6041,))
——F

IEC

Figure 40 — Following error (functional overview)

The position reached function as shown in Figure-41 offers the possibility to define a po
range around a position demand value to be tegarded as valid. If a drive’s position is

this drea for a specified time — the position>window time — the related control bit 10 t
reached in the statusword shall be set to-%}

Rosition window time (6068,

Rositioning window (6067,,)

Rosition.actual value (6064,) ‘/\

A 4

Window
comparator

Target reached in

Timer

statusword (6041,)
e

sition
vithin
arget

Home offset (607C,,)

Position range (607B

h) N Limit

Software position limit (607D,)| function

Target position (607A,,)

Figure 41 — Position reached (functional overview)

IEC
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The control functions following error and position reached have direct access to the
statusword and shall give immediate notification to the user if their results change.

Figure 42 shows the definitions of the sub-function position reached. A window is defined for
the accepted position range symmetrically around the target position. If a drive is situated in
the accepted position range over the time position window time, the bit target reached (bit 10)
in the statusword shall be set to 1.

| Accepted position range |
N ¥

L
Position window | Position window
Position not reached | Position reached .|, Position not reached
Target position
IEC

Figure 42 — Position reached (definitions)

Figure 43 shows the definitions of the sub-function following:error in the profile position mode.
A window is defined for the accepted following error. tolerance symmetrically around the
reference position. If a drive is situated out of the accepted position range for more|than
following error time out time, the bit following error (bit 13) in the statusword shall be set fo 1.

Accepted following
error Yolerence N

L 4

Following error Following error
_ o (window e window

Following error No following error Following error

&
h 4
F

Reference position

IEC

Figure 43 — Following error (definitions)

13.3 | Detailed object definitions

13.3.1 Object 6062,: Position demand value

This object shall provide the demanded position value. The value shall be given in user-
defined position units. Table 167 specifies the object description, and Table 168 specifies the
entry description.
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Table 167 — Object description

Attribute Value
Index 6062y,
Name Position demand value
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
Table 168 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

13.3.2 Object 6063,: Position actual internal value

This pbject shall provide the actual value of the positioh measurement device, which sh
one df the two input values of the closed-loop position control. If necessary, the data uni
be transformed from user-defined units to increments. The value shall be given in inf
units| Table 169 specifies the object deseription,

desciiption.

Table 169 — Object description

and Table 170 specifies the

all be
may
ernal
entry

Attribute Value
Index 6063,
Name Position actual internal value
Object code Variable
Data type Integer32
Categary Optional
Table 170 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

13.3.3 Object 6064: Position actual value

This object shall provide the actual value of the position measurement device. The value shall
be given in user-defined position units. Table 171 specifies the object description, and
Table 172 specifies the entry description.
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Table 171 — Object description

Attribute Value
Index 6064,
Name Position actual value
Object code Variable
Data type Integer32
Category Mandatory if pp, ip or csp is supported
Table 172 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

13.3.4 Object 6065,: Following error window

This
the p
follow
profil
defin
contr

Table 173 — Object description

pbject shall indicate the configured range of tolefated position values symmetrically to
psition demand value. If the position actual value is out of the following error wind
ing error occurs. A following error may ‘eccur when a drive is blocked, unreac
e velocity occurs, or at wrong closed-loofcoefficients. The value shall be given in
ed position units. If the value of the following error window is FFFF FFFF,, the follpwing
bl shall be switched off. Table 173" specifies the object description, and Tablg
specifies the entry description.

bW, a
hable
user-

174

Attribute Value
Index 6065,
Name Following errror window
Object'code Variable
Datd type Unsigned32
Category Optional

Table 174 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific
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13.3.5 Object 6066,: Following error time out

This object shall indicate the configured time for a following error condition, after that the bit
13 of the statusword shall be set to 1. The reaction of the drive when a following error occurs
is manufacturer-specific. The value shall be given in ms. Table 175 specifies the object
description, and Table 176 specifies the entry description.

Table 175 — Object description

Attribute Value
Index 6066,
Name Following errror time out
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional

Table 176 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned16

Default value

Manufacturer-specific

13.3.p Object 6067,: Position window

This pbject shall indicate the configured symmetrical range of accepted positions relative to
the target position. If the actuakyalue of the position encoder is within the position window,
this thrget position shall be regarded as having been reached. As the user mostly prefers to
specify the position window\in his application in user-defined units, the value is transfdrmed
into ihcrements. The target position shall be handled in the same manner as in the trajgctory
genefator concerning Jlimiting functions and transformation into internal machine units blefore
it may be used with this/function. The value shall be given in user-defined position units. |If the
value of the positien;window is FFFF FFFF,, the position window control shall be switched off.
Tablg 177 specifies the object description, and Table 178 specifies the entry description.

Table 177 — Object description

Attribute Value
Index 6067,
Name Position window
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
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Table 178 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific

13.3.f Object 6068: Position window time

This |object shall indicate the configured time, during which the actual position| withip the

position window is measured. The value shall be given in ms. Table 179 spegifies the gbject
desciliption, and Table 180 specifies the entry description.

Table 179 — Object description

Attribute Value
Index 6068,
Name Position window time
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional
Table 180 ~ Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access w
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16
Default vatue Manufacturer-specific

13.3.8 Object 60F4,: Following error actual value

This phject’ shall provide the actual value of the following error. The value shall be given in
user-gefined position units. Table 181 specifies the object description, and Table 182
specifies the entry description.

Table 181 — Object description

Attribute Value
Index 60F4,
Name Following errror actual value
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
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Table 182 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

It is
hode-

entry

13.3.p Object 60FA: Control effort
This lobject shall provide the control effort as the output of the position control|loop.
partiqular to the position control function that the notation of the control effort is n
depenpdent and therefore not specified. The value shall be given in user-defefined velocity
units|{ Table 183 specifies the object description, and Table 184 spécifies the
desciiption.
Table 183 — Object description
Attribute Value

Index 60FA,

Name Control effort

Object code Variable

Data type Integer32

Category Optional

Table 184 — Entry description
Attribute Value

Sub-index 00},

Access ro

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range Integer32

Defaultvalue No
13.3.10/ Object 60FC,: Position demand internal value

This object shall provide the output of the trajectory generator in profile position mode. This
value shall be given in increments of the position encoder. Table 185 specifies the object
description, and Table 186 specifies the entry description.
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Table 185 — Object description
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Attribute Value
Index 60FCy,
Name Position demand internal value
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
Table 186 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

13.3.11 Object 60F2,: Positioning option code

This |object shall indicate the configured positionig“vbehavior as described by the p

rofile

positioning mode or the interpolated positioning :mode. Figure 44 shows the defined gbject
strucfure.
15 14 12 11 8 7 6 5 0
. . . relat|ve
ms reserved ip option rado rro cio h
optipn
MSB LSB
IEC
Key
ms manufacturer-specific,
rro request-response ,option
cio change immediately option
rado rotary axis_dicection option
Figure 44 — Object structure
The felative option bits shall control the behavior of positioning tasks in detail whep the
abs/retbit{bit-6)-ofthe—econtretwerd—is—setto——inpp—rrode—Table shews—the—bit—value
definitions.
Table 187 — Value definition for bit 0 and bit 1
Bit 1 Bit 0 Definition
0 0 Positioning moves shall be performed relative to the preceding (internal absolute) target
position (rsp. relative to 0 if there is no preceding target position) as described in 10.2
0 1 Positioning moves shall be performed relative to the actual position demand value (object
60FC},) — output of the trajectory generator
1 0 Positioning moves shall be performed relative to the position actual value (object 6064,
1 1 Reserved
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The change immediately option bits shall control the behavior of positioning tasks in detail
when the change set immediately bit (bit 5) of the controlword is set to 1 in pp mode.
Table 188 shows the bit value definitions.

Table 188 — Value definition for bit 2 and bit 3

Bit 3 Bit 2 Definition
0 0 The drive device shall readapt the actual motion to the new target position (considering
potentially changed profile velocity and accelerations etc.) immediately as described in 10.2
0 1 The actually performed positioning task shall be continued (without attempting to stop on
target position) and blended to the newly commanded task (considering potentially changed
profile velocity and accelerations etc.) when target position is touched
1 0 Reserved
1 1 Reserved
The lequest-response option bits shall allow the drive device to release-the new set-point bit
(bit 4f) of the controlword internally in order to avoid the need of setting this bit to 0 bly the
contrpl device in pp mode. After internally releasing the new set-point bit, the drive device
shall [indicate the action to the control device by setting the set-paint acknowledge bit (bfit 12)
in thg statusword to 0. Table 189 shows the bit value definitions(
Table 189 — Value definition for bit\4 and bit 5
Bit b Bit 4 Definition
0 0 The handshake as described in 10.2 shall\be performed
0 1 The drive device shall release autonomously the new set-point bit as soon as target is regched
1 0 The drive shall release autonomously the new set-point bit as soon as able to accept new| set-
point data
1 1 Reserved
Controlled rotary axes are needed for rotary tables and conveyor belts. It is also needed for
case$ where the host controller position limits are wider then the position range [limits
available in the drive. In these cases the software position limits (object 607D,,) are out ¢f the

position range limits (object 607B,). To disable the position range limits the min popition
range limit (607B,,, sub<index 01,) and max position range limit (607B,,, sub-index 02)|shall
be st to 0. Depending on the application, there are different rotary axis movements pospgible,
which are coded)by bit 6 and 7. Table 190 shows the bit value definitions.
Table 190 — Value definition for bit 6 and bit 7
Bit Bit 6 Definition
0 0 Normal positioning similar to linear axis; If reaching or exceeding the position range limits
(607B,)) the input value shall wrap automatically to the other end of the range. Positioning can
be relative or absolute.
Only with this bit combination, the movement greater than a modulo value is possible.
0 1 Positioning only in negative direction; if target position is higher than actual position, axis

moves over the min position limit (607D, , sub-index 01,) to the target position.

over the max position limit (607B,, sub-index 02,) to the target position.

0 Positioning only in positive direction; if target position is lower than actual position, axis moves

1 Positioning with the shortest way to the target position.
NOTE If the difference between actual value and target position in a 360° system is 180°,
axis moves in positive direction.

the
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Figure 45 shows movement examples depending on settings of the bits 6 and 7. Here the min
position range limit (607B,,, sub-index 01,)) is 0° and the max position range limit (607B,, sub-
index 02,) is 360°.

360=0 360=0

Bit7 Bit6

00

Normal Only negative Only positive Optimized
(similar to linear axis) direction direction (shortest way)

IEC
Figure 45 — Rotary axis positioning example

A magvement greater than a modulo value with more than 360° (bit’6*and 7 in this obje¢t are
set tq 0) on a rotary axis can be done with relative and absolute values depending on thg bit 6
in the controlword. In addition the relative option bits (bit 0and 1 in this object) are palid.
Therg¢ are positive and negative values possible.

Figure 46 shows an example for absolute positioning infa 360° system. The actual posit|on is
90° 1nd absolute target position is 630°. The axis will'\move in positive direction one tine via
the mpax position limit to 270°. To move in negative direction, the negative sign for farget
position shall be used.

AR

-360j -180j 0 90; 180; 270; 360; 450; 540; 630j

? 90; 180; 270j

Start position Target position
IEC

Figure’46 — Example for absolute movement greater than modulo value

Figure 47 shows an example for relative positioning in a 360° system. The actual positjon is
300° [and relative target position is 500°. The axis will move in positive direction two times via
the nrax puaitiun Hmitto—86*—Fomove—in ||cyativc directiom—the ||cgqtivc aigll fot farget
position shall be used. The difference between min and max position range limits (see object
607B,,) shall be representable in multiples of encoder increments.
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360=0
300
80
Bit7 Bit6
0 0
IEC

Figure 47 — Example for relative movement greater than modulo value

The fp option bits are reserved for defining the interpolated position mode.- When the
manyfacturer-specific bit is set to 0, the function shall be not enabled; if itjis set to 1, the
manufacturer-specific function shall be enabled. The other reserved bits shall be set to 0

Tablg 191 specifies the object description, and Table 192 specifies the-entry description.

Table 191 — Object description

Attribute Value
Index 60F2,
Name Positioning option code
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional
Table’192 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Valuésrange See Table 187, Table 188, Table 189
Default value 0000y,

14 Interpotated positiommode
14.1 General information

The interpolated position mode is used to control multiple coordinated axes or a single axis
with the need for time-interpolation of set-point data. The interpolated position mode normally
uses time synchronization mechanisms for a time coordination of the related drive units.

The interpolation data record contains the interpolation data; the data type of the sub-indices
of this structure are manufacturer-specific.

For synchronous operation, the interpolation cycle time is defined by the object interpolation
time period. Time synchronization may be done by network dependent mechanisms. Each
syncronization cycle actuates the next data record if a valid data record is available.
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For asynchronous operation, the interpolation time (for each time slice), may be included in
the interpolation data record. If this is so, then the units for the interpolation time are still
specified by the interpolation time index as for synchronous operation. The next data record
shall be actuated as soon as the interpolation time expires and a valid data record is
available.

The interpolated position mode allows the control deviced to transmit a stream of interpolation
data with either an implicit or explicit time reference to a drive unit. If the drive supports an
input buffer, the interpolation data may be sent in bursts rather than continuously in real time.
The maximum size of the input buffer may be read by the control device using the
interpolation data configuration. The actual buffer size may be both written and read by the

contr

p—device usingtheimterpotatiom data—configuration—Thebuffer size—s—the—Tumnmher of

intergolation data records which may be sent to a drive to fill the input buffer and it is'D¢t the
in bytes. Drive devices without input buffer capabilities shall accept at(leasf one

size

intergolation data item.

The i
valid

o fgr the FIFO implementation, a valid data record is one that has nobbeen actuated yef;

e fqg

tr

The interpolation algorithm is defined in the interpolation sub mode select (object 60

Lined
data

cycle
perio

Optio
applid

The
indic
recor

data record for each type of buffer shall be as follows:

e.

r interpolation is the default interpolation method. This requires only one interpo
tem to be buffered for the calculation of thesnext demand value. For each interpo

the drive shall calculate a position demand value by interpolating positions o
d of time.

nally the common limit functions -for speed, acceleration and deceleration ma3
bd to the interpolation data.

lacement of the scaling and._limiting of the interpolation data record in Figure 48
tion only. These functions-may be performed during the input of the interpolation
of

nterpolation data buffer may be implemented as a FIFO or a ring. A he definition of a

r the ring implementation, all data records within the actual-buffer size are treate¢d as
valid data records, so interpolation data will continue to/be“actuated while ip ena

ble is

COh).
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ation
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is for
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Position range limit (6078 )
Software position limit (607D}
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nterpolation data record (60C1,) . Inter-
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- com- o inc/s] >
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Max ficceleration (60C5,) _| function ['"c"sl
Max leration (60C6,) :
Quick stop option code (605A ) N
" IEC

Figure 48 — Interpolation controller

14.2 | Functional description
14.2.1 General

The manufacturer specifies the way the drive device handles the next valid interpolation| data
recor. This may be in a way corresponding to the standard position mode, or might|be a
more[complex algorithm. The standard method is to apply the new data immediately, aftgr the
next synchronization signal in\synchronous mode or after the previous interpolation tim¢ has
expired in asynchronous mode.

An input buffer for interpolation data records eases the data exchange between control device
and drive device. The real-time requirements to the network as well as to the drive device
decrgase in thistease, because an input buffer decouples the data processing in the [drive
device from thedata transmission on the network.

14.2.2 , Linear interpolated position mode with several axes

In order to fotfow a two- or more-dimensionat curve through the space with a defined speed,
the control device calculates the different positions P; for each set of coordinates which shall
be reached at specified times t;.

For each set-point P; the control device shall calculate x;, y; and t;. Each axis gets a set of
interpolation data records, which each axis shall process internally independent from the
other axes according to the chosen interpolation mode. This is shown in Figure 49.
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Figure 49 — Interpolated position mode for two axes

entralized drive system with a remote motion device doing the interpolation calcul
htral clocking scheme for synchronization of the (different axes. This results
ment depending on the calculation cycle time of the interpolation controller. The ve
becomes more or less a fixed value for each axis. This\is detailed in Table 193.

Table 193 — Position calculation in interpolated position mode for several axes|

Calculated ip data records for
positions x-axis y-axis zoaxis
P X;, ti Yio ti Z;, 4
P+ 1 Xi+ 1, 4+ 1 yi+ 1, t+1 zi+1, 4+ 1
Pi+2 Xi+2,t+2 Vi+ 2,4+ 2 Zi+2,t+2
Pi+p Xi+n, t+n yi+n, t+n zi+n, t+n

-internal_Jstate to

centralized-motion systems, the control device starts all relevant axes by changin
interpolation active after preparing and sending one or

olation. data records to all axes and synchronizes them. Each axis calculates inte
hdependently the necessary speed and acceleration needed to move from one po|

to the_next This may be done by calculating a linear or any other move between two |

ation,
in a
ocity

g the
more
rnally
sition

given

position set-points. Along this track, every axis controls the movement between the set-points
independently from the other axes. The axes may continue their movement, as long as there
is enough data to continue the calculations. Therefore it is easy to use the input buffer to give
data records ahead.

With this information, each axis may act as shown in Figure 50.
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Figure 50 — Linear interpolation for one axis

In CANopen synchronous mode, the interpolation time is normally the same as the\ nominal period
gnal.

B Buffer strategies for the interpolated position mode

jrive device provides an input buffer for interpolation data records, its size m3

the available buffer capacity into pages which have‘the size of one interpolation
d each. This is done by size of data record. If one page remains, which does not

bus stored data will be lost. All devices suppofting the interpolated position mode

r organization is specified in Figure 51.
ontent of the buffer items may only be accessed via the interpolation data record.
nonly, first-in-first-out (FIFO) structures or ring buffers are used as input buffers.

If the buffer is organized,;;as FIFO, every new received interpolation data recd

not have any influence.

buffer: If thetbuffer is structured as a ring, the control device may place an interpo
record @nte any valid position in the ring by changing the pointer defined in |
on. Without changing the buffer position, all data records will be written at the
on. The drive reads the next entry out of the buffer by an internal ring pointer. It is
rst‘data record with a clear buffer, and after the reorganization of the input buffer.

or the

y be

ized by the control device using the interpolation data configuration. The control device

data
keep

omplete data record, it may not be used. After the‘reorganization of the input buffer, all

shall
input

rd is

d at the end of the queliey'and the device takes the next data record from the top o¢f the
. When the last item of a data record is stored, the buffer pointer is incremented in
to point to the next‘buffer position. For this buffer principle, the object buffer popition

ation
buffer
same
et to
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0 parameter 1 0
parameter 2
data record size ip data record 1
parameter n
parameter 1
parameter 2
data record size ip data record 2
""" buffer size
J parameter n
0 parameter 1
parameter 2
data record size ip data record i
3 parameter n
not accessible N
IEC
Figure 51 — Input buffer organization
Figure 52 shows the difference between a FIFO buffer and.a\ring buffer. The ring buffef may
be used to achieve a periodic motion and all data records in the actual data buffer are
considered to be valid. If no new data is written to the\fFIFO, then the motion shall halt and
intergolation should become inactive at the last valid-data point.
FIFO
Write_Pointer Write Pointer Write Pointer
Data y Data y \ 4 Data
CGircular Buffer  [FTITI[{TT[]1]] (LT [T CELTTTTTTTT
A A A
Read Pointer Read Pointer Read Pointer
Interpolated VIR SN .. >< X x
Position Data e Xooger X X "X '«
- »
Time
Ring ,
Write @ Buffer Pos
Y
Gircular Buffer [TITTIEIEITTTT] Data Periodic Waveform (period
XA x % based on buffer size) x>
X" " Read Pointer X x X
: oo XX : o XX _
xxx“ . xxx‘ . XX
: X : X : X
Interpolated @ X Lo X Lo X
Position Data = X . X o X
>
Time
IEC

Figure 52 — Input buffer examples

14.2.4 Interpolated position mode FSA

Figure 53 specifies the interpolated position mode FSA. It is a sub FSA of the operation
enabled state as shown in Figure 4.


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 - 129 -

14* Ts*
16* 13

—{ it

Interpolation
inactive

I,

Interpolation
active

11*
4—

Operation enable*

*See power drive system FSA
IEC

Figure 53 — Interpolated position mode FSA
The FSA states shall support the functions as shown in Table 194.

Table 194 — FSA states and supported functions

FSA state Function

Intergolation inactive The drive device will accept input data and(will buffer it for interpolation
calculations, but it does not move the axis«

Intergolation active The drive unit will accept input data and it moves the axis.

The drive device supporting the ip mode shall support the transitions and actions as giVen in
Tablg 195. The events shall initiate the transitions. The transition shall be terminated,| after
the agtion has been performed.

Table 195 — Transition events and actions

Transition Event(s) Action(s)
| ip mode selected (seé.object 6060,,) None
1 ip mode not selected (see object 6060,,) None
I Enable interpolation (bit 4 of the controlword is 1) None
A% Disable-interpolation (bit 4 of the controlword is 0) None

14.3 | General‘definitions

The qutputValues provided by the interpolated position mode depend on the number and type
of interpotation functions implemented. For the predefined linear time interpolation, the dqutput
is a plosition demand internal value

14.4 Use of controlword and statusword

The interpolated position mode uses some bits of the controlword and the statusword for
mode-specific purposes. Figure 54 shows the structure of the controlword. Table 196 defines
the values for bit 4 and bit 8 of the controlword.

15 9 8 7 6 5 4 3 0
(see 8.4.1) | Halt | (see 8.4.1) reserved (0) Enable interpolation (see 8.4.1)
MSB LSB

IEC

Figure 54 — Controlword for interpolated position mode
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Table 196 — Definition of bit 4 and bit 8

2015

Bit Value Definition
4 0 Disable interpolation
1 Enable interpolation
8 0 Execute instruction of bit 4
1 Axis shall be stopped accordingly to halt option code (605D,,), and bit 12 in the
statusword shall be set to 0

Figure 55 shows the structure of the statusword. Table 197 defines the values for bjt\40 and
bit 12 of the statusword. The target position reached bit shall remain 0 until all setepoinis are
procgssed.
15 14 13 12 11 10 9 0
. . . Target
(sele 8.4.2) Following error ip mode active (see 8.4.2) reached (see 8.4.2)
MSB LSB
IEC
Figure 55 — Statusword for interpolated position mode
Table 197 — Definition of bit 40 and bit 12
Bit Value Definition
10 0 Target position not (yet) reached (if Halt.bit*in last controlword was 0) or axle decelerates| (if
Halt bit in last controlword was 1)
1 Target position reached (if Halt bitin fast controlword was 0) or axle has veloxity 0 (if half bit
in last controlword was 1)
12 0 Interpolation inactive
1 Interpolation active
13 0 No following error
1 Following error,
14.5 | Detailed object-definitions
14.5.1 Object60CO0,: Interpolation sub mode select
This pbject.shall indicate the actually chosen interpolation mode. If linear interpolation is the
only algorithm avalaible, then it is not necessary to implement this object. If a manufacjurer-
specificinterpolation mode is selected, the corresponding interpolation data record shall be
impl i = ifi i j fcti ; inear

interpolation mode is selected, the interpolation data given in object 60C1, shall be used.
Table 198 specifies the value definition, Table 199 specifies the object description, and
Table 200 specifies the entry description.

Table 198 — Value definition

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 Linear interpolation
+1to +32 767 Reserved
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Table 199 — Object description

Attribute Value
Index 60CO0,,
Name Interpolation sub mode select
Object code Variable
Data type Integer16
Category Optional

Table 200 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range See Table 198
Default value 0

P Object 60C1;,: Interpolation data record

object shall indicate data words, which arenecessary to perform the interpo
thm. The number N of data words in the-record is defined by interpolation
juration. The interpretation of the data words in interpolation data record may vary
fferent possible interpolation modes as\§et by the interpolation sub mode select.

e linear interpolation mode, each.interpolation data record simply is regarded as &
on set-point. To describe a cubic spline interpolation, four or more data word
bd for the spline coefficients, and further interpolation parameters.

the last item of an interpolation data record is written to the drive device’s input b
pbinter of the buffer shall be automatically incremented to the next buffer position.

201 specifies the“object description, and Table 202 specifies the entry description.

Table 201 — Object description

ation
data
with

new
b are

uffer,

Attribute Value
Index 60C1,
Name Interpolation data record
Object code Array
Data type Integer32
Category Optional
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Table 202 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

01h to FEh

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 01,

Description 1st set-point

Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Integer32

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 02,

Description 2nd set-point

Entry category Optional

Access rw

PDO mapping See |[EC 61800-7-301

Value range

Integer32

Default value

Manufacturer-specific

to
Sub-index FE,
Description 254th set-point
Entry category Optional
Access rw
PDO,niapping See IEC 61800-7-301

Value range

Integer32

Default value

Manufacturer-specific

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

14.5.3 Object 60C2,: Interpolation time period
This object shall indicate the configured interpolation cycle time. The interpolation time period

(sub-index 01,) value shall be given in 10(interpolation time index) g(econd). The interpolation
time index (sub-index 02,) shall be dimensionless.

Table 203 specifies the object description, and Table 204 specifies the entry description.
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Table 203 — Object description

Attribute

Value

Index

60C2,

Name

Interpolation time period

Object code

Record

Data type Interpolation time period record (0080;,)
Category Conditional: mandatory if ip, csp, csv or cst mode is
supported
Table 204 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01y,
Description Interpolation time period value
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC61800-7-301
Value range Unsigned8
Default value 01y,
Sub-index 02y,
Description Interpolation time index
Entry_category Mandatory
Access rw
BDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

-128 to +63

Defauttvatue

-0

14.5.4 Object 60C4,,: Interpolation data configuration

This object shall provide the maximum buffer size, shall indicate the configured buffer
organization of interpolation data, and shall provide objects to define the size of the data
record and to clear the buffers. This object is used to enable the drive device to receive the
needed data in advance. It also is used to store the positions and further data sent by the
control device.

The value of sub-index 01, shall be given in numbers of interpolation data records.
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The value of sub-index 02, shall be given in numbers of interpolation data records.

2015

If sub-index 03, is 00, this shall indicate a FIFO buffer oganization, if it is 01, this shall
indicate a ring buffer organization. All other values are reserved.

The value of sub-index 04, shall be dimensionless indicating the next free buffer entry point.

The value of sub-index 05, shall be given in bytes.

If 00, is written to sub-index 06, this shall clear the buffer inputs, shall disable the access,

and 9
the in

Tablg

lo-all 1 [T ol ol ¥ aW | H A 4 o ool fa¥al dlo ol
maivical ait TP Udtd TCUUTUS. 1TV Ih IS WITUITTT TU SUDUTTTITUTA UUh, S TITadauiTsS all

put buffers. All other values are reserved.
205 specifies the object description, and Table 206 specifies the entry description.

Table 205 — Object description

Attribute Value
Index 60C4,,
Name Interpolation data configuration
Object code Record
Data type Interpolation data configuration reeord (for data type of the
sub-indices see record 008 1)
Category Optional

ss to
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Table 206 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 06y,
Default value 06y,
Sub-index 01y
Description Maximum buffer size
Entry category Mandatory
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value No
Sub-index 02,
Description Actual buffer size
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800<7%-301
Value range Unsigned32
Default value 0000 0000,
Attribute Value
Sub-index 03y
Description Buffer organisation
Entry category Mandatory
Access rw
PDQ@ mapping See IEC 61800-7-301
Value range 00y, or 01,
Default value 00y,
Sub-index 04y,
Description Buffer position
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned16

Default value

0000,
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Sub-index 05y,
Description Size of data record
Entry category Mandatory
Access wo
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 01y to FE,
Default value 01y,
Sub-index 06y
Description Buffer clear
Entry category Mandatory
Access wo
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 00y, or 01,
Default value 00y,

15 Rrofile velocity mode

15.1 | General information

The profile velocity mode covers the following séb=functions:

e deémand value input via trajectory generator;

o velocity capture using position sensoror velocity sensor;

e velocity control function with appropriate input and output signals;
e mlonitoring of the profile velogity using a window-function;

e mponitoring of velocity actual*value using a threshold.

The pperation of the réference value generator and the following input parameters are
desctlibed in Clause 10:
o piofile velocity;

e profile acceleration;

o profile-decteleration;

. quflick stop deceleration;

e motion profile type.

Various sensors may be used for velocity capture. In particular, the aim is that costs are
reduced and the drive power system is simplified by evaluating position and velocity using a
common sensor, such as is optional using a resolver or an encoder.

The velocity control function is not specified more precisely at this point, as it is highly
manufacturer-specific. Monitoring functions for the velocity actual value provide status
information for super-ordinated systems.

15.2 Functional description

Figure 56 shows the defined structure of the profile velocity mode. The actual velocity may be
obtained through differentiation from the position encoder and is represented in position
encoder increments.
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The target reached bit (bit 10) shall be set to 1 in the statusword when the difference between
the target velocity and the velocity actual value is within the velocity window longer than the
velocity window time.

As soon as the velocity actual value exceeds the velocity threshold longer than the velocity
threshold time, then bit 12 shall be set to 0 in the statusword. Below this threshold, the bit
shall be set to 1 and shall indicate that the axis is stationary.

Target velocity (60FF ) Lim.it
function
Velocity
limit Velocity
WNax profile velocity (607F ) — demand
Max motor speed (6080, Mlnlmun: value
comparator L (606B,) Control
_ > Multiplier > > effort

Profile acceleration (6083, Trajectory

brofile deceleration (6084,) Limit Generator

Ruick stop deceleration (6085, function

[Max acceleration (60C5,) /f

ax deceleration (60C6,) Velocity
controller

Motion profile type (6086) N

Polarity (607E, )

ensor selection code (606A,)

= . ) Velocity [inc/s]
Position actual value (6064 ) Velocity >
d/dt > sensor
elocity sensor actual value (6069,) sélection
y

Polarity (607E,)

15.3

The flactors necessary for scaling have a linear relationship and therefore they are desqg

in the

15.4

General definitions

> Multiplier

Velocity actual value (606C,,)

Figure 56 — Profile velocity mode

factor groupiThe polarity is described in the factor group as well.

Use.of controlword and statusword

15 9 8 7 6 4 0
(see 8.4.1) | Halt | (see 8.4.1) reserved (see 8.4.1)
MSB LSB

IEC

Figure 57 — Controlword for profile velocity mode

IEC

ribed
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Table 207 — Definition of bit 8
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Bit

Value

Definition

0 The motion shall be executed or continued

1 Axis shall be stopped according to the halt option code (605D,))

Figure 58 shows the structure of the statusword. Table 208 defines the values for bit 10, 12,

and 13 of the statusword.
15 4 43 42 + 10 0
. Target
(see 8.4.2) Max slippage error Speed (see 8.4.2) reached (see84.2)
MSB LSB
IEC
Figure 58 — Statusword for profile velocity mode
Table 208 — Definition of bit 10, bit 12, and bit(13
Bit Value Definition
10 0 Halt (bit 8 in controlword) = 0: Target not reached
Halt (bit 8 in controlword) = 1: Axis decelerates
1 Halt (bit 8 in controlword) = 0: Target reached
Halt (bit 8 in controlword) = 1: Velocity of axis.is 0
12 0 Speed is not equal 0
1 Speed is equal 0
13 0 Maximum slippage not reached
1 Maximum slippage reached
15.5 | Detailed object definitions
15.5.1 Object 6069,: Velocity sensor actual value
This pbject shall provide the value read from a velocity sensor. The value shall be given in
increments per second. Table 209 specifies the object description, and Table 210 speifies
the eptry description.

Table 209 — Object description

Attribute Value
Index 6069,
Name Velocity sensor actual value
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
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Table 210 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

15.5.

This pbject shall provide the source of the velocity sensor actual value. It determines wh
a differentiated position signal or the signal from a separate velocity sensor is evally
211 specifies the value definition, Table 212 specifies the object!description
213 specifies the entry description.

Tablg
Table

Object 606A,,: Sensor selection code

Table 211 — Value definition

Value Definition
0000y, Actual velocity value from position encoder
0001y, Actual velocity value from velocityencoder

0002, to 7FFF,

Reserved

8000, to FFFF,,

Manufacturer-specific

Table 212 — Object description

ether
ated.
and

Attribute Value
Index 606A},
Name Sensor selection code
Object code Variable
Data type Integer16
Category Optional
Table 213 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See Table 211

Default value

Manufacturer-specific

15.5.3 Object 606B,: Velocity demand value

This object shall provide the output value of the trajectory generator. The value shall be given
in the user-defined velocity units. Table 214 specifies the object description, and Table 215

specifies the entry description.
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Table 214 — Object description

Attribute Value
Index 606B;,
Name Velocity demand value
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
Table 215 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

15.5.4 Object 606C,,: Velocity actual value

This pbject shall provide the actual velocity value derived either from the velocity sens
the position sensor. The value shall be giveniin user-defined velocity units. Table
specifies the object description, and Table 217 specifies the entry description.

Table 216 — Object description

Attribute Value
Index 606C;;
Name Velocity actual value
Object code Variable
Data type Integer32
Category, Conditional: mandatory if pv or csv is supported
Table 217 — Entry description
Attribute Value
Stb-index 867
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

15.5.5 Object 606D,,: Velocity window

or or
216

This object shall indicate the configured velocity window. The value shall be given in user-
defined velocity units. Table 218 specifies the object description, and Table 219 specifies the

entry description.
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Table 218 — Object description

15.5.
This

millis
desci

iption.

Attribute Value
Index 606D,
Name Velocity window
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional
Table 219 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned16

Default value

Manufacturer-specific

b Object 606E,: Velocity window time

object shall indicate the configured velocity window time. The value shall be giv
econds. Table 220 specifies the object desgription, and Table 221 specifies the

Table 220 — Object description

en in
entry

Attribute Value
Index 606E,
Name Velocity window time
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category, Optional
Table 221 — Entry description
Attribute Value
Stb-index 867
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16
Default value 0000y,

15.5.7 Object 606F,: Velocity threshold

This object shall indicate the configured velocity threshold. The value shall be given in user-
defined velocity units. Table 222 specifies the object description, and Table 223 specifies the
entry description.
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Table 222 — Object description

15.5.
This

millis
desci

iption.

Attribute Value
Index 606F,
Name Velocity threshold
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional
Table 223 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned16

Default value

Manufacturer-specific

B Object 6070,,: Velocity threshold time

bbject shall indicate the configured velocity thfeshold time. The value shall be giV
cconds. Table 224 specifies the object desgription, and Table 225 specifies the

Table 224 — Object description

Attribute Value
Index 6070,
Name Velocity threshold time
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category, Optional
Table 225 — Entry description
Attribute Value
Stb-index 867
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned16

Default value

Manufacturer-specific

15.5.9 Object 60FF,: Target velocity

en in
entry

This object shall indicate the configured target velocity and shall be used as input for the
trajectory generator. The value shall be given in user-defined velocity units. Table 226

specifies the object description, and Table 227 specifies the entry description.
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Table 226 — Object description

Attribute Value
Index 60FF,
Name Target velocity
Object code Variable
Data type Integer32
Category Conditional: mandatory if pv or csv is supported

Table 227 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value Manufacturer-specific

15.5.10 Object 60F8,,: Max slippage

This pbject shall indicate the configured maximal slippage of an asynchronous motor. When
the max slippage has been reached, the corresponding bit 13 max slippage error ip the
statugsword shall be set to 1. The reaction of the“drive device, when the max slippage|error
occutls, is manufacturer-specific. This value . shall be given in user-defined units. Tablg 228
specifies the object description, and Table 229 specifies the entry description.

Table 228 — Object description

Attribute Value
Index 60F8,,
Name Max slippage
Object code Variable
Data type Integer32
Categary Optional

Table 229 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value Manufacturer-specific
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16 Profile torque mode

16.1

General information

2015

The profile torque mode allows control device (i.e. closed-loop speed controller, open-loop
transmission force controller) to transmit the target torque value, which is processed via the
trajectory generator. The torque slope and torque profile type parameters are required.

16.2

Functional description

If the control device switches the controlword bit 8 (halt) from 0 to 1 or from 1 to 0, than the

trajed
torqu
into g

All definitions refer to rotating motors. Using linear motors instead requiresthat all "to

objed
their
using

The 1
fall b
how 4
(if an

The t
objed
data

The

Figur

fory generator ramps Its conirol effort output down 10 Zero, respectively up 1o the 1
. In both cases, the trajectory generator takes the torque slope and torque preofile
onsideration.

ts refer to a "force" instead. For the sake of simplicity, the objects are\not duplicate
names are not modified. As an example, the linear motor target\force is transn
the target torque object. Refer to the object descriptions for additional information.

nanufacturer-specific torque control and power-stage functions’are not described as
byond the scope of this drive profile specification. They<are’only mentioned for sh
some parameters affect them. As an example, the closed-loop torque control coeffig
y) are to be defined and described by the manufacturén.

prque control parameters, power stage parameters and motor parameters are defin
ts in order that they may be handled (i.e. downloaded) in a standard way. Their de
definition is manufacturer-specific.

e 59 shows the defined structure of the profile torque mode.

Target torque (6071,)
Target slope (6087,,)
Torque profile type (6088, . Trajectory
Con (6040,) generator
Max torque (6072, )

Y

Torque demand (6074,)

¥

A\ d

Torque

arget
type

rque"
i and
hitted

they
wing
ients

ed as
ailed

forque demand, torque actual value, “current actual value and DC link voltage are
available to the user as parameters, if they are monitored.

control
Max current (6073,,) and —» Motor
ol /

—iotor Tated Torque (6076,) powWer
Motor rated current (6075,) stage

h 4

Torque actual value (6077,)

Current actual value (6078,)

DC link voltage (6079,)

IEC

Figure 59 — Structure of the profile torque mode
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16.3 General definitions

There are no general definitions given for the profile torque mode.

16.4 Use of controlword and statusword

The profile torque mode uses some bits of the controlword and the statusword for mode-
specific purposes. Figure 60 shows the structure of the controlword. Table 230 defines the
values for bit 8 of the controlword.

15 9 8 7 6 4 3 0

i (see 8.4.T) i Hart i (see 8.4.T) i reserved i (See 8.4.M) i
MSB LSB
IEC

Figure 60 — Controlword for profile torque mode

Table 230 — Definition of bit 8

Bit Value Definition

8 0 The motion shall be executed or continued

1 Axis shall be stopped according to the halt option code (605D,,)

Figure 61 shows the structure of the statusword. Tablé 231 defines the values for bit 10 ¢f the
statugsword. Target torque reached is defined by ‘a manufacturer-specific time or window
objedt.

15 14 13 12 11 10 9 0
(pee 8.4.2) reserved (see 8.4.2) Target reached (see 8.4.2)
MSB LSB

IEC

Figure 61~-Statusword for profile torque mode

Table 231 — Definition of bit 10

Bit Value Definition

10 0 Halt_(bit 8 in controlword) = 0: Target torque not reached

Halt (bit 8 in controlword) = 1: Axis decelerates

1 Halt (bit 8 in controlword) = 0: Target torque reached

Halt (bit 8 in controlword) = 1: Velocity of axis is 0

16.5 Detailed object definitions
16.5.1 Object 6071,: Target torque

This object shall indicate the configured input value for the torque controller in profile torque
mode. The value shall be given per thousand of rated torque. Table 232 specifies the object
description, and Table 233 specifies the entry description.
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Table 232 — Object description

16.5.

This
shall
Tablg

P

Attribute Value
Index 6071y
Name Target torque
Object code Variable
Data type Integer16
Category Conditional: mandatory if tq or cst is supported
Table 233 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer16
Default value 0000y,

Object 6072,,: Max torque

bbject shall indicate the configured maximum permissible torque in the motor. The
be given per thousand of rated torque. Table.234 specifies the object description
235 specifies the entry description.

Table 234 — Object description

value
, and

Attribute Value
Index 6072,
Name Max torque
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category, Optional
Table 235 — Entry description
Attribute Value
Stb-index 867
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned16

Default value

Manufacturer-specific

16.5.3 Object 60E0,: Positive torque limit value

This object shall indicate the configured maximum positive torque in the motor. The value
shall be given per thousand of rated torque. Positive torque takes effect in the case of motive

operation is positive velocity or regenerative operation is negative velocity.
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Table 236 specifies the object description, and Table 237 specifies the entry description.

Table 236 — Object description

Attribute Value
Index 60EQ,
Name Positive torque limit value
Object code Variable
Data type Unsigned16
Sategory Sptionat
Table 237 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16
Default value Manufacturer-specific

16.5.4 Object 60E1,: Negative torque limit value

This pbject shall indicate the configured maximum negative torque in the motor. The
shall be given per thousand of rated torque.\Négative torque takes effect in the case of n
operation is negative velocity or regenerative operation is positive velocity.

Tablg 238 specifies the object description, and Table 239 specifies the entry description.

Table 238 — Object description

value
otive

Attribute Value
Index 60E1,
Name Negative torque limit value
Objectieode Variable
Data'type Unsigned16
Category Optional
Table 239 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16
Default value Manufacturer-specific
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16.5.5 Object 6073,: Max current

This object shall indicate the configured maximum permissible torque creating current in the
motor. The value shall be given per thousand of rated current. Table 240 specifies the object
description, and Table 241 specifies the entry description.

16.5.

This
per t
speci

Table 240 — Object description

Attribute Value
Index 6073
Name Max current
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Optional
Table 241 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16
Default value Manufacturer-specific

fies the entry description.

b Object 6074,: Torque demand

bbject shall provide the output value of the trajectory generator. The value shall be
housand of rated torque. Tahle 242 specifies the object description, and Tablg

Table 242 — Object description

given
243

Attribute Value
Index 6074,
Nape Torque demand
Qbject code Variable
Data type Integer16
Category Optional
Table 243 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer16
Default value No
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16.5.7 Object 6075;: Motor rated current

This object shall indicate the configured motor rated current. It is taken from the motor’s
name-plate. Depending on the motor and drive technology, this current is DC, peak or r.m.s.
(root-mean-square) current. All relative current data refers to this value. The value shall be
given in mA. Table 244 specifies the object description, and Table 245 specifies the entry
description.

Table 244 — Object description

Attribute Value
Index 6075,
Name Motor rated current
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional

Table 245 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-spegific

16.5.8 Object 6076,: Motor rated torque

This pbject shall indicate the configured motor rated torque. It is taken from the motor’s name-
plate| All relative torque data.shall refer to this value. For linear motors, the object name is
not dhanged, but the motor_rated force value shall be entered as multiples of mN |(milli
Newtpn). The value shall ‘be given in mNm (milli Newton metre). Table 246 specifies the
objedt description, and-Fable 247 specifies the entry description.

Table 246 — Object description

Attribute Value
Index 6076,
Name Motor rated torque
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
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Table 247 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

16.5.p

This [object shall

Tablg

Object 6077,,: Torque actual value

provide the actual value of the torque.
instantaneous torque in the motor. The value shall be given per thousand ef rated to
248 specifies the object description, and Table 249 specifies the entry description.

Table 248 — Object description

It shall correspond tq

Attribute Value
Index 6077,
Name Torque actual value
Object code Variable
Data type Integer16
Category Conditional: mandatory.if cst is supported
Table 249 ~ Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access o
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer16
Default vatue No

16.5.10 Object 6078,: Current actual value

This pbjeet/shall provide the actual value of the current. It shall correspond to the curr
the motor. The value shall be given per thousand of rated current. Table 250 specifi€]

object description, and Table 251 specifies the entry description.

Table 250 — Object description

Attribute Value
Index 6078,
Name Current actual value
Object code Variable
Data type Integer16
Category Optional

the
rque.

nt in
the
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16.5.

This

value

speci

16.5.

This
units

Table 251 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer16
Default value No

11 Object 6079,: DC link circuit voltage

pbject shall provide the instantaneous DC link current voltage at the drive.'device
shall be given in mV. Table 252 specifies the object description, @and  Table
fies the entry description.

Table 252 — Object description

Attribute Value
Index 6079,
Name DC link circuit voltage
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
Table 253 ~ Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access o
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default vatue No

12 Object 6087, : Torque slope

bbjeet/shall indicate the configured rate of change of torque. The value shall be giV
of per thousand of rated torque per second. Table 254 specifies the object descri

and Table 255 specifies the entry description.

Table 254 — Object description

Attribute Value
Index 6087,
Name Torque slope
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Conditional: mandatory if tq is supported

The
253

en in
btion,
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Table 255 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific

16.5.13 Object 6088,: Torque profile type
This lobject shall indicate the configured type of profile used to perform a torque change.

Tablg 256 specifies the value definition, Table 257 specifies the object deseription| and
Tablg 258 specifies the entry description.

Table 256 — Value definition

Value Definition
0000y, Linear ramp (trapezoidal profile)
0001, sin2 ramp

0002, to 7FFF,, Reserved
8000y, to FFFFy, Manufacturer-specific

Table 257 — Object description

Attribute Value
Index 6088,
Name Torque profile type
Object code Variable
Data type Integer16
Category Optional

Table 258 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer16
Default value 0000y,

17 Velocity mode

17.1 General information

This mode is used by frequency inverters, but not limited to this kind of drive device. Most
applications use a velocity set-point and a controlword for switching the drive device on and
off.
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Figure 62 shows the overall structure of the velocity mode. The possible torque control
function is not in the scope of this part of the IEC 61800-7 series, it may use the target torque
and torque actual value objects defined in 16.5.1 or respectively in 16.5.9.

Statusword bit 11 (internal limit activeg

vl target velocity (6042,)
vl set-point factor (604B,,) Factor
vl dimension factor (604C,) function Velocity ol setpoint

L set-poin

limit =5 factor (6048,
vl velocity min/max amount (6046,) function du“—b

; : &l vl velocit
Vvl dimension factor (604C,) N factor (604C,) Reverse | actual y
v| velocity acceleration (6048,) > Velocity ffactt(_)r z’ggﬁ )
V| velocity deceleration (6049 Ramp unction | i
y (6049;) N ; control —
v| velocity quick stop (604A,) 4 function function
v| dimension factor (604C,) ;
controlword bit 4 (enable ramp) N
cntrolword bit 5 (unlock ramp) ; ;’Ie\:ne;?:zty
cpntrolword bit 6 (reference ramp) o vl set-point Reverse |043,)
controlword bit 8 (halt) factor (6048, factpr
> vl dimension function
factor<(604C,)
——D

All d
mand

Figure 62 — Velocity mode ‘with all objects

rive devices using this profile and supporting the velocity mode shall implemen
atory objects and there functionality as\shown in Figure 63.

Statusword bit 11

IEC

t the

Ramp
function

vl demand
value (6043,))

Velocity
control

function

vl velocity actual
value (6044, )

Figure 63 — Velocity mode with mandatory objects only

IEC

vl [target velodity (6042,,) Velogity
vl |velocity min/maxamount (6046, ) limit
> function
vl [velocity acceleration (6048,,)
vljvelocity deceleration (6049, )
17.2 “Funetional-deseription

17.2.1

Ramp function

Figure 64 shows the velocity profile that is used to limit the increase and decrease of velocity.
The velocity output is equal to the input as long as the changes are below as defined in vl
velocity acceleration, vl velocity deceleration, and vl velocity quickstop.
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>
L

Velocity in

\4

Velocity out

Y

Acceleration at limit

Velocity

IEC

Figure 64 — Velocity profile

17.2.2 Velocity control function

On the basis of the vl velocity demand, the velocity control function provides the vl gctual
value).

17.2.B Factor function

The factor function multiplies the input variaples by the assigned factors. The factor|shall
have[a value of 1, if it is not implemented.

Figurp 65 shows the structure of the faetor function; the factor function for two factors ig built
of tw¢ functions in series connection:

XXX_nutaerator
q
xxx=denominator

IEC

MUL

Figure 65 — Factor function

Figure 66 shows the structure of the reverse factor function. The reverse factor function
divides the input variables by the assigned factors.

XXX_humerator

DIV

Xxx_denominator MUL Output

IEC

Figure 66 — Reverse factor function
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17.3 General definitions

All objects defined in 17.5 are used only for the velocity mode.

17.4 Use of controlword and statusword

The velocity mode uses some bits of the controlword and the statusword for mode-specific
purposes. Figure 67 shows the structure of the controlword. Table 259 and Figure 68 define
the values for bit 4, bit 5, bit 6, and bit 8 of the controlword. These bits are optional.

15 9 8 7 6 5 4 3 0
(dee 8.4.1) Halt (see 8.4.1) refrzr::r;ce unlock ramp | enable ramp (see 84|1)
MSB LSB

IEC

Figure 67 — Controlword for profile velocity mode

Table 259 — Definition of bit 4, bit 5, bit 6, and bjt\8

Bit Value Definition
4 0 Velocity demand value shall be controlled in any other (manufacturer-specific) way, for
example by a test function generator or manufacturer-specific halt function
1 Velocity demand value shall accord with ramp output™value
5 0 Ramp output value shall be locked to current output value
1 Ramp output value shall follow ramp input.value
6 0 Ramp input value shall be set to zero
1 Ramp input value shall accord with rafip reference
8 0 No command

1 Motor shall be stopped

Run ramp
function Bit 5
generator

1]-

Lock 0

Bit 6
Limit-function output

Bit 4
il Ramp nputvalve| RAMP | oo vatue
N function |
| generator 1 4 velocity demand
Special | o ]-
function
generator
IEC

Figure 68 — Usage of controlword bits in velocity mode

Figure 69 shows the structure of the statusword.
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15 14 13 11 10 9 0
(see 8.4.2) reserved (0) (see 8.4.2) reserved (0) (see 8.4.2)

MSB LSB

IEC

Figure 69 — Statusword for profile velocity mode

17.5 Detailed object definitions

17.5.1 Object 6042, vl target velocity

This mmmmWWWﬂhe vl
dimension factor and the vl set-point factor, if these are implemented. The valuejshall be

given| in user-defined velocity units or in revolutions per minute (r/min), if the vl{dimension
factor and the vl set-point factor are not implemented or have the value 1. Positive vpalues
shall lindicate forward direction and negative values shall indicate reverse direcCtion. Table 260

specifies the object description, and Table 261 specifies the entry description.

17.5.

This
intern

P

Table 260 — Object description

Attribute Value
Index 6042,
Name vl target velocity
Object code Variable
Data type Integer16
Category Conditional: mandatorynf vl is supported
Table 261~ Entry description
Attribute Value
Sub-index Q0
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer16
Default value 00004,

Object 6043,,: vl velocity demand

phject shall provide the instantaneous velocity generated by the ramp function. It
al nhjp(‘t of the drive device The value shall he givpn in the very same unit as the vl

is an

target velocity. Positive values shall indicate forward direction and negative values shall
indicate reverse direction. Table 262 specifies the object description, and Table 263 specifies
the entry description.
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Table 262 — Object description

Attribute Value
Index 6043,
Name vl velocity demand
Object code Variable
Data type Integer16
Category Conditional: mandatory if vl is supported
Table 263 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer16
Default value No

17.5.3 Object 6044: vl velocity actual value

This

the appropriate image of the actual velocity derived for example from velocity demand

sens
The

indic
spec

r signal.

implj)mentation (simple drive device, without sensgr, with sensor, etc.), the drive shall pr

alue shall be given in the very same unit as the vl target velocity. Positive values
Te forward direction and negative values shall indicate reverse direction. Tablg
ifies the object description, and(JTable 265 specifies the entry description.

JFable 264 — Object description

object shall provide the velocity at the mator” spindle or load. Depending of the

bvide
or a

shall
264

Attribute Value
Index 6044,
Name vl velocity actual value
Object code Variable
Data type Integer16
Category Conditional: mandatory, if vl is supported
Table 265 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer16
Default value No
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17.5.4 Object 6046: vl velocity min max amount

This object shall indicate the configured minimum and maximum amount of velocity. The vl
velocity max amount sub-object shall be mapped internally to the vl velocity max pos and vl
velocity max neg values. The vl velocity min amount sub-object shall be mapped internally to
the vl velocity min pos and vl velocity min neg values.

This transfer characteristic is shown in Figure 70.

The values shall be given in rotations per minute (t/min) or in user-defined velocity units
vl dimension factor object is implemented and’is not set to 1. Table 266 specifies the g

+vl_velocity _motor_min_amount

-vl_velocity_motor_min_amount /

-vl_velocity_motor_max_amount

Odtput
>

+vl_velocity_motor_max_amount /

0

Input

desciliption, and Table 267 specifies the entfydescription.

Table 266 — Object description

IEC

Figure 70 — Transfer characteristic of vhyelocity min max amount

Attribute Value
Index 6046,
Name vl velocity min max amount
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Conditional: mandatory if vl mode is supported

if the
bject
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Table 267 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01y
Description vl velocity min amount
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 02,

Description vl velocity max amount
Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800<7%-301

Value range

Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

17.5.p Object 6049,: vl velocity deceleration

This |object shall indicate the configured delta speed and delta time of the slope 0

deceleration ramp_as_shown in Figure 71.

delta speed

vl velocity deceleration = -
delta time

Velocity

delta_speed

delta_time

4

—>
Time

IEC

Figure 71 — Transfer characteristic of the velocity deceleration

f the
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Table 268 — Object description
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The value of delta speed shall be given in rotations per minute (r/min) or in user-defined
velocity units if the vl dimension factor object is implemented and is not set to 1. The value of
delta time shall be given in s. Table 268 specifies the object description, and Table 269
specifies the entry description. If this object is not implemented, the value in object 6048,
shall be used for vl velocity deceleration.

Attribute Value
Index 6049,
Name vivelocity-deceloration
Object code Record
Data type vl velocity acceleration decelaration (for data type of the
sub-indices see record 0082, )
Category Conditional: mandatory in vl mode
Table 269 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See [EC 61800-7-304
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01y,
Description Delta speed
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 02y,

Description Delta time

Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16

Default value

Manufacturer-specific

17.5.6 Object 6048: vl velocity acceleration

This object shall indicate the configured delta speed and delta time of the
acceleration ramp as shown in Figure 72.

slope of the
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Figure 72 — Transfer characteristic of the velocity acceleration

The Value of delta speed shall be given in rotations per minute (r/min) or in user-dgfined
velocjity units if the vl dimension factor object is implemented and is net'set to 1. The value of
delta|time shall be given in s. Example: If you ramp to 1 500 r/min in 3,7 s, the delta dpeed
equals to 15 000 (r/min) and delta time equals to 37 s.

Tablg 270 specifies the object description, and Table 271 specifies the entry description.

Table 270 — Object description

Attribute Value
Index 6048,
Name vl velocity acceleration
Object code Record
Data type vl velocity acceleration decelaration (for data type of the
sub-indices see record 0082,)
Category Conditional: mandatory if vl is supported
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Table 271 — Entry description

17.5.

This
decel

/

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01y
Description Delta speed
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 02,

Description Delta time

Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800<7%-301
Value range Unsigned16

Default value

Manufacturer-specific

Object 604A,: vl velocity quick stop

velocityquick stop =

object shall indicate the configured delta speed and delta time of the slope 0
eration ramp_for_quick stop as shown in Figure 73.

delta speed

delta time

f the

»
>

Velocity

delta_speed

delta_time

»

—>
Time
IEC

Figure 73 — Transfer characteristic of the quick stop deceleration
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The value of delta speed shall be given in rotations per minute (r/min) or in user-defined
velocity units if the vl dimension factor object is implemented and is not set to 1. The value of
delta time shall be given in s. Table 272 specifies the object description, and Table 273
specifies the entry description.

Table 272 — Object description

Attribute

Value

Index

604A,,

Name

vl velocity quick stop

Object code

Record

Data type vl velocity acceleration decelaration (for data type of the
sub-indices see record 0082, )

Category Optional
Table 273 — Entry description

Attribute Value

Sub-index 00,

Description Highest sub-index supported

Entry category Mandatory

Access c

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range 02y,

Default value 02y,

Sub-index 01,

Description Delta.speed

Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range Unsigned32

Defaultwalte

Manufacturer-specific

Sub-index 02y,

Description Delta time

Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned16

Default value

Manufacturer-specific

17.5.8 Object 604B,,: vl set-point factor

This object shall indicate the configured numerator and denominator of the vl set-point factor.
The vl set-point factor serves to modify the resolution or directing range of the specified set-
point. It is aso included in calculation of the vl velocity demand, and vl velocity actual value. It
does not influence the velocity limit function and the ramp function. The value shall be
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dimensionless and shall be given in the range from -32 768 to +32 767, but the value of 0
shall not be used. Table 274 specifies the object description, and Table 275 specifies the

entry description.

Table 274 — Object description

Attribute Value
Index 604B,,
Name vl set-point factor
Object code Array
Data type Integer16
Category Optional
Table 275 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 02y,
Default value 02y,
Sub-index 01y,
Description vl set-point_factor numerator
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See value definition

Default value +1

Sub-index 02y,

Description vl set-point factor denominator
Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See value definition

Default value

+1

17.5.9 Object 604C,,: vl dimension factor

This object shall indicate the configured numerator and denominator of the vl dimension
factor. The vl dimension factor serves to include gearing in calculation or serves to scale the
frequencies or specific units of the user. It influences the vl target velocity, vl velocity
demand, vl velocity actual value as well as the velocity limit function and the ramp function.
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Calculating the vl dimension factor: Every user-specific velocity consists of specific units
referred to specific units of time (e.g. 1/s, bottles/min, m/s, etc.). The purpose of the vl
dimension factor is to convert the specific velocity units to the revolutions/minute.

Velocity [user-defined units] x vl dimension factor [r/min/user-defined units] = Velocity [r/min]

The values shall be in the range of —2 147 483 648 to +2 147 483 647, but the value of 0 shall
be not used. Example: If the target unit is 0,1 Hz the numerator is 120 and the denominator is

the pole number.

Table-2Z6-specifies-the-obiect-description—and-Table-277 specifies-the-entrv-description
1 ) Lig 7 14 Y L T

Table 276 — Object description

Attribute Value
Index 604C,,
Name vl dimension factor
Object code Array
Data type Integer32
Category Optional
Table 277 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See [EC 61800-7-301
Value range 02,
Default value 02y,
Sub-index 01y,
Desceiption vl dimension factor numerator
Eniry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See value deftinition

Default value +1

Sub-index 02y,

Description vl dimension factor denominator
Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See value definition

Default value

+1
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18 Cyclic synchronous position mode

18.1 General information

The overall structure for this mode is shown in Figure 74. With this mode, the trajectory
generator is located in the control device, not in the drive device. In cyclic synchronous
manner, it provides a target position to the drive device, which performs position control,
velocity control and torque control. Optionally, additive velocity and torque values can be
provided by the control system in order to allow for velocity and/or torque feedforward.
Measured by sensors, the drive device may provide actual values for position, velocity and
torque to the control device.

The pehavior of the control function is influenced by control parameters suchhas| limit
functions, which are externally applicable. The drive internal control function is net_spegified
more(precisely in this part of the IEC 618700-7 series as it is highly manufacturer-specifi¢, but
the fgrmat and content of the control parameters are provided.

Torque offset (60B2,)

Velocity offset (60B1,)

Position offset (60B0},)

+ + +

Target ,+@ Position | % Velocity | + Torque
position control control 4’@' control
(607A,)

A A A

Torque actual value
(6077,)

Velocity actual value
(606C,)

Position actual value
(6064,)

IEC

Figure 74 — Cyclic synchronous position mode overview

18.2 | Functional description

Figure 75 shows the inputs and outputs of the drive control function. The input values from
the cpntrol function point of view) are the target position and optionally a position offset (to be
added to the target position to allow two instances to set up the position) as well 3s an
optiohal velocity offset and an optional torque offset used for feedforward control. Espé€cially
in capcaded-control structures, where a position control is followed by a velocity or torque
contrpl, the output of the position control loop is used as an input for a further calculation in
the drive” device. Limit functions may be used to restrict the range of values to pvoid
unintended positions.

The drive device monitors the following error. Other features specified in this mode are
limitation of motor speed and a quick stop function for emergency reasons. The torque may
be limited as well.

The interpolation time period defines the time period between two updates of the target
position and/or additive position and shall be used for intercycle interpolation.

The target position shall be interpreted as absolute value.

The position actual value is used as mandatory output to the control device. Further outputs
may be the velocity actual value, torque actual value and the velocity sensor actual value.
The following error actual value may be used as an additional parameter.
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Target position (607A,)

Position offset (60B0,) +

Limit N . N
function Multiplier >
Position range'limit (6078 Polarity (607E,)

Software position limit (607D )

Following error window (6065,,)

Position actual
value (6064,

Following error,

Following error time out (6066,) [ms] | actual value
d (60F4,)
Max motor speed (6080,) » Multiplier |
L ) '

Velocity offset (60B1,) Polarity (607E,) Drive value (606C;,)
Quick-stop deceleration (6085,) > control

ick-st; ti de (605A ;
Quick-stop option code ( ) »  function VelocitNent
Motion profile type (6086 ) actual value i
Interpolation time period (60C2,) | (6069%)
Torque offset (60B2 N L |

. ( u) Multiplier > Torgue actual

Max torque (6072,)

7y
Motor rated torque (6076,

» Multiplier

X
Motor rated torque (6076,

Figure 75 — Cyclic synchronous position control function

value (6077,)

IEQ

All values are transformed — if necessary — from ‘user-defined units to normalized units|such

as in¢rements using the functions as specified n Clause 9.

A target position value or position offset*outside the allowed range of the following |error

window around a position demand valdé for longer than the following error time out|shall

resulf in setting bit 13 (following errox) in the statusword to 1.

18.3 | Use of controlword and'statusword

The gyclic synchronous ,position mode uses no mode-specific bits of the controlword and

three| bits of the statuswoerd for mode-specific purposes. Figure 76 shows the structure ¢f the

statusword. Table 278.defines the values for bit 10, 12, and 13 of the statusword.

15 14 13 12 11 10 9 0

Drive follows
(see 8.4.2) Following error the command (see 8.4.2) reserved (see 8.4.2)

value

MSB LSB

IEC

Figure 76 — Statusword for profile cyclic synchronous position mode
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Table 278 - Definition of bit 10, bit 12, and bit 13
Bit Value Definition
10 0 Reserved
1 Reserved
12 0 Drive does not follow the command value — Target position ignored
1 Drive follows the command value — Target position used as input to position control loop
13 0 No following error
1 Following error
18.4 | Detailed object definitions
18.4.1 Object 60B0,,: Position offset
This pbject shall provide the offset of the target position. The offset shallbe given in [user-

defined position units.

NOTE| The value itself is absolute and thus independent of how often it is transmitted over the commun

cation

systenp, for example, transmitted twice does not mean double value. Since the additive position value reprpsents
an offget to the target position, it can be also used to control the drive with{elative values with regard to the|target

positidn.

Tablg 279 specifies the object description, and Table 280 specifies the entry description.

Table 279 — Object\description

Attribute Value
Index 60B0;,
Name Position-offset
Object code Variable
Data type Integer32
Category Optional
Table 280 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value 0

18.4.2 Object 60B1,: Velocity offset

This object shall provide the offset for the velocity value. The offset shall be given in user-
defined velocity units. In cyclic synchronous position mode, this object contains the input
value for velocity feed forward. In cyclic synchronous velocity mode (see Clause 19), it
contains the commanded offset of the drive device.

NOTE The value itself is absolute and thus independent of how often it is transmitted over the communication
system, for example transmitted twice does not mean double value. Since the additive velocity value represents an
offset to the target velocity, it can be also used to control the drive with relative values with regard to the target

velocity.
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Table 281 specifies the object description, and Table 282 specifies the entry description.

Table 281 — Object description

Attribute Value
Index 60B1,
Name Velocity offset
Object code Variable
Data type Integer32
Sategory Sptionat
Table 282 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value 0

18.4.8 Object 60B2,: Torque offset

This |object shall provide the offset for the torque value. The offset shall be given ip per
thoudand rated torque. In cyclic synchronous\position mode and cyclic synchronous velocity

mod¢g (see Clause 20), this object contains ‘the input value for torque feed forward. In

cyclic

synchronous torque mode (see Clause 20) it contains the commanded additive torque of the
drive] which is added to the target torque value.

NOTE| The value itself is absolute and:thus independent of how often it is transmitted over the communjcation
systen, for example transmitted twicexdees not mean double value.

Tablg 283 specifies the object description, and Table 284 specifies the entry description.

Table 283 — Object description

Attribute Value
Index 60B2,
Name Torque offset
Object code Variable
Data type Integer16
Category Optional
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Table 284 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer16
Default value 0

2015

19 Qyclic synchronous velocity mode

19.1 | General information

The pverall structure for this mode is shown in Figure 77. With this mode, the traje
generator is located in the control device, not in the drive device. Inycyclic synchrg
manrier, it provides a target velocity to the drive device, which perferms velocity contro
torque control. If desired, the position control loop may be closed\over the communig
system. Optionally, additive velocity and torque values may be provided by the control sy
in order to allow a second source for velocity and/or a torque/feed forward. Measurg
senso¢rs, the drive device may provide actual values for position, velocity and torque t
contrpl device.

The gyclic synchronous velocity mode covers the following sub-functions:

e d

mand value input;

e velocity capture using position sensor orwelocity sensor;

e velocity control function with appropriate input and output signals;

itation of torque demand.

Various sensors may be used for velocity capture. In particular, the aim is that cost
reduged and the drive power system is simplified by evaluating position and velocity uging a

com

The

funct
more
the fd

on sensor, such as is optional using a resolver or an encoder.

behavior of theccontrol function is influenced by control parameters such as
ons, which are externally applicable. The drive internal control function is not spe
precisely in_this part of the IEC 61800-7 series, as it is highly manufacturer-specifi
rmat and<ontent of the control parameters are provided.

Offset torque

ctory
nous
| and
ation
stem
ed by
o the

5 are

limit
cified
C, but

(60B2,)

Offset velocity
(60B1,) |+ v+

Target ¥ Velocity ;O_, Torque
velocity ( )' control control

(60FF)

A A

Torque actual value
(6077,)

Velocity actual value
(606C,,)

Position actual value
(6064;)

IEC

Figure 77 — Cyclic synchronous velocity mode overview


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 -171 -

19.2 General definitions

The factors necessary for scaling have a linear relationship and therefore they are described
in the factor group. The polarity is described in the factor group as well.

19.3 Functional description

Figure 78 shows the inputs and outputs of the drive control function. The input (from the
control device point of view) are the target velocity and optionally, a velocity offset (to be
added to the target velocity to allow two instances to set up the velocity) as well as a torque
offset. Especially in cascaded control structures, where a velocity control is followed by a

outp i i i irther

ation in the drive device.

The Mdrive device may support limitation of motor speed and a quick stop ‘fuhction for
emergency reasons. The torque may be limited as well.

The |nterpolation time period defines the time period between two updates of the farget
velocjty and/or additive velocity and shall be used for intercycle interpolation.

The Yelocity actual value is used as mandatory output to the control device. Further oytputs
may be the torque actual value and the velocity sensor actual ¥alue.

T4rget velocity (60FF )
+
Multiplier >
VElocity offset (60B1,)  +
Polarity (607E,)
Max motor speed (6080,) > Multiplier >
A Velocity actugly
Velpcity sensor actual value (6069,) Polarity (607E,) N value (606C,, "
Quick-stop deceleration (6085,) o

L Drive
Quick-stop option code (605A,)

control Velocity sensqr
Moflion profile type (6086,,) » . actual value "
function (6069,)

Intgrpolation time period (60C2 )

Torpue offset (60B2,)

y

Multiplier > Torgue actuall,
value (6077,)

A
Motor rated torque (6076,)
Max torque (6072}) >

Multiplier >

A
Motor rated torque (6076,

IEC

Figure 78 — Cyclic synchronous velocity control function

All values are transformed — if necessary — from user-defined units to normalized units such
as increments using the functions as specified in Clause 9.

19.4 Use of controlword and statusword

The cyclic synchronous velocity mode uses no mode-specific bits of the controlword and
some bits of the statusword for mode-specific purposes. Figure 79 shows the structure of the
statusword. Table 285 defines the values for bit 10, 12, and 13 of the statusword.
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15 14 13 12 11 10 9 0
Drive follows
(see 8.4.2) reserved the command (see 8.4.2) reserved (see 8.4.2)
value
MSB LSB

IEC

Figure 79 — Statusword for profile cyclic synchronous velocity mode

Table 285 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13

Bit Vatue Defimition
10 0 Reserved
1 Reserved
12 0 Drive does not follow the command value — Target velocity ignored
1 Drive follows the command value — Target velocity used as input to velogity Control loop
13 0 Reserved
1 Reserved

20 Qyclic synchronous torque mode

20.1 | General information

The pverall structure for this mode is shown in)Figure 80. With this mode, the trajgctory
genefator is located in the control device, not\in the drive device. In cyclic synchrgnous
manrer, it provides a target torque to the.drive device, which performs torque control.
Optignally, an additive torque value can be“provided by the control system in order to jallow
two imstances to set up the torque. Measured by sensors, the drive device may provide gctual
values for position, velocity and torque\to the control device.

The gyclic synchronous torque made covers the following sub-functions:

e demand value input;
e tgrque capture;

e tgrque control function with appropriate input and output signals;

e limitation of torque demand.
The [drive _internal control function is not specified more precisely in this part of the
IEC §1800-7 series as it is highly manufacturer-specific, but the format and content qf the
contrpl{parameters are provided.
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20.2

Offset torque
(60B2,) .
Target |+©_. Torque
torque control
(6071,

y

Torque actual value
(6077,)

Velocity actual value
(606C,)

Position actual value

(6064,) IEC

Figure 80 — Cyclic synchronous torque mode overview

General definitions

The flactors necessary for scaling have a linear relationship and therefore they are desqribed
in thg factor group. The polarity is described in the factor group as well.

20.3

Figur

contr

Functional description

to thg target torque to allow two instances to set up thetorque).

The drive device can have features for limitation*of motor speed. The torque can be limit

well.

The

velocjty and/or additive velocity and shall be used for intercycle interpolation.

The t

20.4

brque actual value is used@s mandatory output to the control device.

Target torque (6071,,)

——  Multiplier

Torque offsety(60B2,) +

7'y
Motor rated torque (60786,,)

Drive

Multiplier Torque actual
control [ value (6077,)

Max motorspeed (6080,)

* .
Interpolation time period (60C2,) Polarity (607E,) function

e 81 shows the inputs and outputs of the torque_ control function. The input (from the
bl function point of view) are the target torque and~optionally a torque offset (to be gdded

bd as

nterpolation time period defines.the time period between two updates of the farget

Max torque (6072;)

Multiplier >

A

7y
Motor rated torque (6076,))

Figure 81 — Cyclic synchronous torque control function

Use of controlword and statusword

IEC

The cyclic synchronous torque mode uses no mode-specific bits of the controlword and some
bits of the statusword for mode-specific purposes. Figure 82 shows the structure of the
statusword. Table 286 defines the values for bit 10, 12, and 13 of the statusword.
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15 14 13 12 11 10 9 0
Drive follows
(see 8.4.2) reserved the command (see 8.4.2) reserved (see 8.4.2)
value
MSB LSB
IEC
Figure 82 — Statusword for profile cyclic synchronous torque mode
Table 286 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13
Bit Vatue Defimition
10 0 Reserved
1 Reserved
12 0 Drive does not follow the command value — Target torque ignored
1 Drive follows the command value — Target torque used as input to torque control loop
13 0 Reserved
1 Reserved
21 Qyclic synchronous torque mode with commutation angle (cstca)
21.1 | General information
The opverall structure for this mode is shown iniFigure 83. With this mode, the trajgctory
genefator is located in the control device, not\in the drive device. In cyclic synchrgnous
manrier, it provides a commutation angle.afid a target torque to the drive device, Which
perfofms current control and space vector ‘modulation. Optionally, an additive torque palue
can he provided by the control system in*order to allow two instances to set up the torque.
Measured by sensors, the drive device\could provide actual values for position or may prpvide
velocjty and torque to the control device.
This mode can be used for example:
e td find the commutatién angle during commissioning;
e td check the function (increments, zero signal) and direction of the sensor.
Commutation angle
{60EA)
Torque offset

6082

( h) ): /\
Target Torquet Torgue - —
(6071,) i’U > control > v

Torque actual value
(60771y)

Velocity actual value
(606C,)
Position actual value

(6064;) EC

Figure 83 — Cyclic synchronous torque mode with commutation angle overview
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21.2 General definitions

The factors necessary for scaling have a linear relationship and therefore they are described
in the factor group. The polarity is described in the factor group as well.

21.3 Functional description

Figure 84 shows the inputs and outputs of the torque control function with commutation angle.
The inputs (from the control function point of view) are the commutation angle and the target
torque and optionally a torque offset (to be added to the target torque to allow two instances
to set up the torque).

The drive device can have features for limitation of motor speed. The torque can be limited as
well.

The |nterpolation time period defines the time period between two updates)of the farget
velocjty and/or additive velocity and shall be used for intercycle interpolation.

The tprque actual value can be used as output to the control device. Ahe objects marked bold
in Figure 84 are used for cstca.

Cominutation angle (60EA,)

Targegt torque (6071,

Multipligr.———

Torque offset (60B2,,)

+

Motor rated torque (6076,)

Drive Torque actual value (6077,
control >
Max motor speed (6080 - i
peed ( h) o] Multiplier | function
Polarity (607E,)
Intergolation time period (60C2,) o
Max tprque (6072 o
aue ( L p{ Multiplier F——
Motor rated torque (6076,) IEC

-

igure 84-< Cyclic synchronous torque with commutation angle control function

21.4 | Use of controlword and statusword

The operation mode specific bits (bit 4 to 6, bit ) and the halt bit (bt ) n the controlword
shall be ignored by the drive. In the cstca mode the bit 8 shall be ignored because the halt
function is controlled by the control device.

Figure 85 shows the structure of the statusword.

15 14 13 12 11 10 9 0
Drive follows
(see 8.4.2) reserved the command (see 8.4.2) reserved (see 8.4.2)
value
MSB LSB

IEC

Figure 85 — Statusword for cstca mode
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The bit 12 is mandatory. The value of the bit 12 shall be 0, if the drive does not follow the
target torque value because of local reasons (internal set-point settings). The bit 12 shall be
set to 1, if the drive is in operation enabled state and follows the target and set-point values
of the control device. In all other cases it shall be 0,. Table 287 defines the values of bit 10,
bit 12 and bit 13.

Table 287 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13

Bit Value Definition
10 0 Reserved
1 Roserve d
12 0 Drive does not follow the command value — Target torque ignored
1 Drive follows the command value — Target torque used as input to torque controlaop
13 0 Reserved
1 Reserved

21.5 | Object 60EA,: Commutation angle
This pbject shall indicate the electrical commutation angle for\the space vector modulation.

The palue shall be given in multiples of 360°/216, whereby the electrical angle is [ised.
Tablg 288 specifies the object description, and Table 289 specifies the entry description.

Table 288 — Object description

Attribute Value
Index 60EAy,
Name Commutationlangle
Object code Variable
Data type Unsigned16
Category Mandatory if cstca is supported

Table 289 — Entry description

Attribute Value
Subsindex 00y,
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned16
Default value 0000y,

22 Support of additional sensor interfaces

22.1 General

A drive may support several sensor interfaces. This clause specifies the objects required for
use of additional sensor interfaces.
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22.2 Object 60E4,: Additional position actual value

This object provides the additional position actual values. The value shall be given in user-
defined position units. Table 290 specifies the object description, and Table 291 specifies the
entry description.

Table 290 — Object description

Attribute Value
Index 60E4,
Name Additional position actual value
Object code Array
Data type Integer32
Category Optional
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Table 291 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

01h to FEh

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 01y
Description 1st additional position actual value
Entry category Mandatory
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No
Sub-index 02,
Description 2nd additional position actual/value
Entry category Optional
Access ro
PDO mapping See IEC 61800<7%-301
Value range Integer32
Default value No
to
Sub-index FE,
Description 254th additional position actual value
Entry categor¥. Optional
Access ro
PDOmapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

22.3 Object 60ES5,: Additional velocity actual value

This object provides the additional velocity actual values. The value shall be given in user-
defined velocity units. Table 292 specifies the object description, and Table 293 specifies the
entry description.
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Table 292 — Object description

Attribute Value
Index 60E5,
Name Additional velocity actual value
Object code Array
Data type Integer32
Category Optional

Table-293—F ; roti
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 01y to FE,
Default value Manufacturer-specific
Sub-index 01,
Description 1st additional velocity actuat~value
Entry category Mandatory
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No
Sub-index 02,
Description 2nd additional velocity actual value
Entry category Optional
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default\value No
to
Sub-index FE,
Description 254th additional velocity actual value
Entry category Optional
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Integer32
Default value No

22.4 Object 60E6,: Additional position encoder resolution — encoder increments

This object provides the encoder increments for the additional position encoder resolution.
This object shall be used with the corresponding sub-index of the object 60EB, (motor
revolutions for the additional position encoder resolution). The additional position encoder
resolution value is calculated by the formula as given in the object 608F,. Table 294 specifies
the object description, and Table 295 specifies the entry description.
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Table 294 — Object description

Attribute Value
Index 60E6,
Name Additional position encoder resolution — encoder increments
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Optional

Table-295—F ; roti

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 01y to FE,

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 01,

Description 1st additional position encodefresolution — encoder
increments

Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See |[EC 61800-7-301

Value range

Unsigned32 (0 equals 232)

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 02y,

Description 2nd additional position encoder resolution — encoder
increments

Entry category Optional

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Valuetrange

Unsigned32 (0 equals 232)

Default value

Manufacturer-specific

to

Sub-index

FEy

Description
1

254+h additional pr\eifinn encoder

reosolution encoder

increments

Entry category Optional
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32 (0 equals 232)

Default value

Manufacturer-specific

22.5 Object 60EB: Additional position encoder resolution — motor revolutions

This object provides the motor revolutions for the additional position encoder resolution. This
object shall be used with the corresponding sub-index of the object 60E6, (encoder
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increments for the additional position encoder resolution). The additional position encoder
resolution value is calculated by the formula as given in the object 608F,. Table 296 specifies
the object description, and Table 297 specifies the entry description.

Table 296 — Object description

Attribute Value
Index 60EBy,
Name Additional position encoder resolution — motor revolutions
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Conditional: if object 60E6, is supported

Table 297 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 01y to FE,
Default value Manufacturer-specifi¢
Sub-index 01,
Description 1st additienal position encoder resolution — motor revolutions
Entry category Mandatory
Access FW.
PDO mapping See I[EC 61800-7-301
Value range Unsigned32 (0 equals 232)
Default value Manufacturer-specific
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Attribute Value
Sub-index 02,
Description 2nd additional position encoder resolution — motor
revolutions
Entry category Optional
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32 (0 equals 232)

Default value

Manufacturer-specific

to
Sub-index FE,
Description 254th additional position encoder resolution — motor
revolutions
Entry category Optional
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

Unsigned32 (0 equals 232)

Default value

Manufacturer-specific

second

Object 60E7,: Additional velocity encoder resolution — encoder increments per

pbject provides the encoder increments per second for the additional velocity en
ition. This object shall be used with\the corresponding sub-index of the object 6
r revolutions per second for the-additional velocity encoder resolution). The addi
ty encoder resolution value is_calculated by the formula as given in the object 6
298 specifies the object deseription, and Table 299 specifies the entry description.

Table 298 — Object description

Attribute Value
Index 60E7,
Name Additional velocity encoder resolution — encoder increments
per second
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Conditional if 60EC, is supported

coder
ODEC,,
ional
090,,.
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Table 299 — Entry description

Attribute Value

Sub-index 00y,

Description Highest sub-index supported

Entry category Mandatory

Access ¢

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range 01y to FE,

Default value Manufacturer-specific

Sub-index 01y

Description 1st additional velocity encoder resolution — encoder
increments per second

Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See I[EC 61800-7-301

Value range Unsigned32

Default value Manufacturer-specific (but not equal t0’0)

Sub-index 02y,

Description 2nd additional velocity en€oder resolution — encoder
increments per second

Entry category Optional

Access rw

PDO mapping See |IEC.61800-7-301

Value range Unsigned32

Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)

to

Sub-index FE,

Description 254th additional velocity encoder resolution — encoder
increments per second

Entry category Optional

Actess rw

RDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range Unsigned32

Defaul—value Marufasturerspescific{but-rot-equal-te0)

22.7 Object 60EC,: Additional velocity encoder resolution — motor revolutions per
second

This object provides the motor revolutions per second for the additional velocity encoder
resolution. This object shall be used with the corresponding sub-index of the object 60E7,
(encoder increments per second for the additional velocity encoder resolution). The additional
velocity encoder resolution value is calculated by the formula as given in the object 6090,,.
Table 300 specifies the object description, and Table 301 specifies the entry description.
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Table 300 — Object description

Attribute Value
Index 60EC,
Name Additional velocity encoder resolution — motor revolutions
per second
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Conditional: if object 60E7, is supported
Table 301 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 01y to FE,

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 01,

Description 1st additional velocity encoder resolution — motor revolutions
per second

Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 618007-301

Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

Sub-index 02y,

Description 2nd additional velocity encoder resolution — motor
revolutions per second

Entry category Optional

Access rw

PDO.mapping See IEC 61800-7-301

Valuerange Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

to
Sub-index FE,
Description 254th additional velocity encoder resolution — motor
revolutions per second
Entry category Optional
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015
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22.8 Object 60E8,: Additional gear ratio — motor shaft revolutions

This object provides the motor shaft revolutions for the additional gear ratio calculation. This
object shall be used with the corresponding sub-index of the object 60ED,, (driving shaft
revolutions for the additional gear ratio calculation). The additional gear ratio value is
calculated by the formula as given in the object 6091,. Table 302 specifies the object
description, and Table 303 specifies the entry description.

Table 302 — Object description

Attribute Value
tree G058y
Name Additional gear ratio — motor shaft revolutions
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Conditional if 60ED, is supported

Table 303 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 01y to FE,
Default value Manufacturer-specifie
Sub-index 01,
Description 1st additional gear ratio — motor shaft revolutions
Entry category Mandatory
Access rw,
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)
Sub-indek 02y,
Description 2nd additional gear ratio — motor shaft revolutions
Entrycategory Optional
Access rw
PDO mapping See I[EC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)

to

Sub-index FEy
Description 254th additional gear ratio — motor shaft revolutions
Entry category Optional
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)
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22.9 Object 60ED,: Additional gear ratio — driving shaft revolutions

This object provides the driving shaft revolutions for the additional gear ratio calculation. This
object shall be used with the corresponding sub-index of the object 60ES8, (motor shaft
revolutions for the additional gear ratio calculation). The additional gear ratio value is
calculated by the formula as given in the object 6091,. Table 304 specifies the object
description, and Table 305 specifies the entry description.

Table 304 — Object description

Attribute Value
lndaex nm:nn
Name Additional gear ratio — driving shaft revolutions
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Conditional: if object 60E8, is supported
Table 305 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 01y to FE,
Default value Manufacturer-specific
Sub-index 01,
Description 1st additional gear ratio — driving shaft revolutions
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See /EC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)
Sub-index 02y,
Description 2nd additional gear ratio — driving shaft revolutions
Entry category Optional
Access rw
PDO*mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)
to
Sub-index F[:”
Description 254th additional gear ratio — driving shaft revolutions
Entry category Optional
Access rw
PDO mapping See I[EC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)

22.10 Object 60E9,: Additional feed constant — feed

This object provides the feed for the additional feed constant calculation. This object shall be
used with the corresponding sub-index of the object 60EE,, (driving shaft revolutions for the
additional feed constant calculation). The additional feed constant value is calculated by the
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formula as given in the object 6092,. Table 306 specifies the object description, and
Table 307 specifies the entry description.

Table 306 — Object description

Attribute Value
Index 60E9,
Name Additional feed constant — feed
Object code Array
Data type Unsigned32
€ategory Comditionatif-66EETssupported
Table 307 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range 01y to FE,
Default value Manufacturer-specific
Sub-index 01,
Description 1st additional feed constant — feed
Entry category Mandatory
Access rw
PDO mapping See IEC.64800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)
Sub-index 02y,
Description 2nd additional feed constant — feed
Entry category Optional
Access rw
PDO"marapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)
to
Sub-index FE,
Description 254th additional feed constant — feed
Entry category Optional
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value Manufacturer-specific (but not equal to 0)
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22.11 Object 60EE,,: Additional feed constant — driving shaft revolutions

This object provides the driving shaft revolutions for the additional feed constant calculation.
This object shall be used with the corresponding sub-index of the object 60E9,, (feed for the
additional feed constant calculation). The additional feed constant value is calculated by the
formula as given in the object 6092,. Table 308 specifies the object description, and
Table 309 specifies the entry description.

Table 308 — Object description

Attribute Value
lndaex nm:r:n
Name Additional feed constant — driving shaft revolutions
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Conditional: if object 60E9, is supported
Table 309 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access c
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

01, to FEj,

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 01y

Description 1st additionalfeed constant — driving shaft revolutions
Entry category Mandatory.

Access rw

PDO mapping See I[EC 61800-7-301

Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

Sub-index 02,

Descrifition 2nd additional feed constant — driving shaft revolutions
Entry-category Optional

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

to
Sub-index FE,
Description 254th additional feed constant — driving shaft revolutions
Entry category Optional
Access rw
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32

Default value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)
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23 Optional application FE

23.1 General

The objects defined in this clause are used for the optional generic input/output FE.

23.2 Object 60FD,: Digital inputs

This object shall provide digital inputs. Figure 86 specifies the object structure. This object
represents the physical input levels. If a certain input function is supported the pin assignment
shall be as defined in Figure 86.

31 16 15 4 3 2 1 0
Manufacturer-specific reserved | interlock ‘ home switch positive limit switch negative timit gwitch
MSB LSB

IEC

Figure 86 — Object structure

The gonversion from external physical values into internal logical ‘values is manufacfurer-
specific.

Bit 3 |(interlock) displays the state of the interlock input. If the logical input signal changes to
not aftivated, the drive has to enter the switch on disabled or fault reaction active state| This
mearns the power stage of the drive is disabled and locked against switching on.

Tablg 310 specifies the values.

Table 310 = Value definition

Value Definition
0p Switched off (0 V)
1y Switched on (supply voltage [V ,_])

Tablg 311 specifies the‘object description, Table 312 specifies the entry description.

Table 311 — Object description

Attribute Value
Index 60FD,,
Name Digital inputs
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Optional
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Table 312 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32
Default value no

Object 60FE,: Digital outputs

Figure 87.

Figurp 87 specifies the object structure.

bbject shall command simple digital outputs. This object represents the physical qutput
If a certain output function is supported the pin assignment shall be.as defin

ed in

31 16 15 1 0
Manufacturer-specific resepved/(00h) set prake
MSB LSB
IEC

Figure 87 — Object structure

Tablg 313 specifies the values.

Table 313,—Value definition

Value Definition for\bit 0 Definition for bit 16 to 31
0, Switch off/do not set‘brake Disable output
1 Switch on/set brake Enable output

Tablg 314 specifies the~object description, Table 315 specifies the entry description.

Table 314 — Object description

Attribute Value
Index 60FE,
Name Digital output
Object code Array
Data type Unsigned32
Category Optional
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Table 315 — Entry description

Attribute Value
Sub-index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry category Mandatory
Access ¢
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

01h or 02h

24 [

24.1

The ¢

24.2

Default value

Manufacturer-specific

Sub-index 01y

Description Physical outputs
Entry category Mandatory

Access rw

PDO mapping See IEC 61800-7-301
Value range Unsigned32

Default value 0000 00004,
Sub-index 02,

Description Bit mask

Entry category Optional

Access rw

PDO mapping See IEC 61800<7%-301
Value range Unsigned32

Default value 0000 0000,

)evice information

General

bjects defined in this clause provide general device information.

Obhject 67FE: Version number

This '1hJ|or~f shall prn\nrln the version number of the CiA 402 prnflln which is used to bulld up

the device. Object 67FE,, shall be applied as well for single and multi axis devices. The
version number consists out of three figures. For this international standard the number 3.1.0
shall be used.

31 24 23 16 15 8 7 0
reserved Major version no. Minor version no. Sub version no.

MSB LSB

IEC

Figure 88 — Structure of the standard version parameter

Table 316 specifies the object description, and Table 317 specifies the entry description.
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Table 316 — Object description

Attribute Value
Index 67FE,
Name Version number
Object code Variable
Data type Unsigned32
Category Mandatory
Table 317 — Entry description
Attribute Value
Sub-index 00y,
Access ro
PDO mapping See IEC 61800-7-301

Value range

See Figure 88

Default value

Manufacturer-specific

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015
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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 61800-7-201 a été établie par le sous-comité 22G: Systémes

d'entrainement électrique a vitesse variable,

comprenant des convertisseurs a semi-

conducteurs, du comité d'études 22 de I'lEC: Systémes et équipements électroniques de
puissance.

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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o Mises a jour, clarifications et améliorations.

Le texte de cette norme est issu des documents suivants:

FDIS Rapport de vote
22G/307/FDIS 22G/322/RVD

Le rapport de vote indiqué dans le tableau ci-dessus donne toute information sur le vote ayant
abouti a I'approbation de cette norme.

Cettegpublication a ete redigee sefon tes Directives tISOMEC, Partie 2-

Une [liste de toutes les parties de la série IEC 61800, publiées sous le titre’ gégnéral
Entrdinements électriques de puissance a vitesse variable, peut étre consultée sur.le site web
de I'lEC.

Le cgmité a décidé que le contenu de cette publication ne sera pas madifié avant la dafte de
stabilité indiquée sur le site web de I'lEC sous "http://webstore.iec.ch"” dans les dorjnées
relatiyes a la publication recherchée. A cette date, la publication sera
e rgconduite,

e sUipprimée,

e rgmplacée par une édition révisée, ou

e amendée.

IMPODRTANT - Le logo "colour inside® qui se trouve sur la page de couverture de
cette publication indique qu'elle contient des couleurs qui sont considérées comme
utiles a une bonne compréhension*de son contenu. Les utilisateurs devraient,|par
congéquent, imprimer cette publication en utilisant une imprimante couleur.
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INTRODUCTION

2015

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

entraf

inements 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

modeé

le d'interface générique.

L'I[EC 61800-7 décrit une interface générique entre les systémes de commande et les

entraf

com
dispo

Il exi

et numériques, interfaces séries et paralléles, bus de terrain et réseaux), Les profils &

sur

d'app
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corre

d'app

L'IEC
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d'opérations a mettre en correspondance avec les prgfils d’entrainement.

L'IEG
d'ent
empl
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com
com
d'ent
ceuvr,

Iy a

Pour

— ay

— description_plus aisée des fonctions d'entrainement du fait d'une terminologie commu

- le

ande. Le systéme de commande proprement dit peut également étre situé, da
sitif d'entrainement (parfois appelé "dispositif d'entrainement intelligent").

5te un grand nombre d'interfaces physiques disponibles (entrées et sorties ‘analog

Hes interfaces physiques spécifiques sont déja définis pour. certains dom
lication (par exemple, commande de mouvement) et certaines classes de dispositifs
ple, dispositifs d'entrainement classiques, positionneur).*OLes implémenta
spondantes des interfaces de programmes de commafide et de programn
lication associées sont de nature propriétaire et varient de(maniére importante.

61800-7 définit un ensemble de fonctions, paramétres-et diagrammes d'états com
la commande de dispositifs d'entrainement ©u une description de séque

61800-7 fournit une procédure d'accéss~aux fonctions et données d'un disy
ainement, indépendante du profil d'entrainement et de l'interface de communig
byés. Il s’agit de définir un modéle coammun d'entrainement comportant des fong
iques et des objets pouvant étretmis en correspondance avec des interfaceg
unication différentes. Ceci permét de prévoir des implémentations communeg
ande de mouvement (ou applications de commande de vitesse ou de commi
ainement) dans les contréleurs sans aucune connaissance spécifique de la mig
e du dispositif d'entrainement.

plusieurs raisons de définir une interface générique:

un constructeur-de dispositif d'entrainement

bsistance plus'aisée des intégrateurs de systémes;

chaix)des dispositifs d'entrainement ne dépend pas de la disponibilité d'une assis

s;|>écifique;
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(par
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ne;
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Pour

un constructeur de dispositif de commande

— aucune influence de la technologie de bus;

— in
— in

Pour

tégration aisée des dispositifs;
dépendance par rapport a un fournisseur de dispositifs d'entrainement;

un intégrateur de systémes

— effort moindre d'intégration des dispositifs;

- m

— in

éthode intelligible unique de modélisation;
dépendance 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 responsabilite.

différentes solutions incompatibles. Les efforts nécessaires pour adapter une solution relative
a un [profil d'entrainement et aux extensions spécifiques au constructeur peuventise rdgvéler
inacceptables. Ceci réduit le degré de liberté concernant le choix d'un dispesitif le mieux
adapfé a cette application a la simple sélection du dispositif disponible pour une intgrface

L'lEC 61800-7-1 est divisée en une partie générique et en plusieurs annexes comme le
présgnte la Figure 1. Les types de profils d'entrainement pour GiA® 4021, CIP MotionTM2,
PROIFIdrive3 et SERCOS®4 sont mis en correspondance avec l'interface générique [dans
l'anngxe correspondante. Les annexes ont été soumises par<des organismes internatignaux
indépendants spécialisés dans les réseaux ou les bus de terrain, et responsables du coptenu
de I'gnhnexe qui y est associée, ainsi que de I'utilisation des marques connexes.

La prgsente partie ou I'lEC 61800-7 spécifie le type de profil 1 (CiA® 402).

Les flypes de profils 2, 3 et 4 sont spécifiésiZzdans I'lEC 61800-7-202, I'lEC 61800-7-2D3 et
I'EC |61800-7-204.

1 CiA®402 est une marque déposée de CAN in Automation, e.V. (CiA). Cette information est fournie gour la
commadité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
parDEC du détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits 1a conformité a cd profil
n'implique pas l'utilisation de la marque déposée CiA® 402. L'utilisation de la marque déposée CiA® 402

nécessite '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 lI'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas [l'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 I'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 réseau (telles que CANopen ®5, CC-Link IE® Field Network6, EPATM7,
EtherCAT®8, Ethernet PowerlinkT™M9, DeviceNet™10, ControINetT™11  EtherNet/IPTM12,
PROFIBUS 13, PROFINET 14 et SERCOS®).

10

11

12

13

14

CANopen® est une marque déposée de CAN in Automation, e.V. (CiA). Cette information est fournie gour la
commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en-aucun cas un entérirlement
par I'lEC du détenteur de la marque ou de lI'un quelconques de ses produitsi.La conformité a cg profil
n'implique pas l'utilisation de la marque déposée CANopen®. L’utilisation de la“~marque déposée CANopen®
négessite l'autorisation de CAN in Automation e.V. (CiA). CANopen® estillacronyme de "Controllef Area
Nefwork open (Gestionnaire de réseau de communication ouvert) et fait référence a I'EN 50325-4.

CQ-Link IE® Field Network est une marque déposée de Mitsubishi Electric Corporation. Cette information est
fodrnie pour la commodité des utilisateurs de la présente norme intérnationale et ne constitue en aucun fas un
enférinement par I'lEC du détenteur de la marque ou de I'un quelconques de ses produits. La conformite a ce
prdfil n’implique pas l'utilisation de la marque déposée CC-Link IE® Field Network. L’utilisation de la marque
déposée CC-Link IE® Field Network nécessite I'autorisation dé Mitsubishi Electric Corporation.

EPA™ est une marque de SUPCON Group Co. Ltd. “Cette information est fournie pour la commodi{é des
utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du
défenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n’impliqgye pas
I'ufilisation de la marque EPA™. L'utilisation de la marque EPA™ nécessite 'autorisation de son détented

=

EtherCAT® est une marque déposée de Béeckhoff, Verl. 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
défenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n’impliqgye pas
I'ufilisation de la marque EtherCAT®,[L utilisation de la marque déposée EtherCAT® nécessite 'autorisafion de

son détenteur.

Ethernet Powerlink™ est une,mafque de B&R., le contrdle de son utilisation est confié a I'organisme a but non
ludratif EPSG. Cette infotmation est fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme
internationale et ne copstitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du détenteur de la marque ou dle I'un
quelconques de ses,produits. La conformité a ce profil n'implique pas l'utilisation de la marque Ethernet
Powerlink™. L’utilisation de la marque Ethernet Powerlink™ nécessite I'autorisation de son détenteur.

DeljiceNet™ estyune marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisatelurs de
la présente Nofme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du détenteuf de la
mgrque ousde’/l’'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas I'utilisation| de la
mgrque DeviceNet™. L'utilisation de la marque DeviceNet™ nécessite I'autorisation de ODVA, Inc.

CoptralNet™ est une marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisateurs de
|a m—’onrﬂ Norm. |n+ rnn+ r\r\’\lr\ + Ae nnnn+ +u nnnnnnnnn as—uh nn+ r.n sy n+ pnr I'Il:f‘ A A +nn+nn de |a
marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas Iutlllsatlon 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''EC 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 I'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 [l'utilisation 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 l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas [l'utilisation de la marque PROFINET. L'utilisation de la marque PROFINET nécessite
I’autorisation de PROFIBUS & PROFINET International.
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Generic PDS interface specification
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Annex B, Mapping of Profile type 2 (CIP Motion)
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type 2 (CIP Motion)

Annex C, Mapping of Profile type 3 (PROFIdrive)
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type 3 (PROFIdrive)

Annex D, Mapping of Profile type 4 (SERCOS)

Annexe D, Mise en correspondance du profil de
type 4 (SERCOS)



https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

- 216 -
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IEC 61800-7-300 — Mise en correspondance de
profils avec les technologies de réseaux

IEC 61800-7-301
Mapping of profile type 1 to
CANopen

CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET

Powerlink

IEC 61800-7-301
Mise en correspondance du profil de type Y avec
CANopen

CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET

Powerlink

IEC 61800-7-302
Mapping of profile type 2 to
DeviceNet

ControlNet
EtherNet/IP

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

ContfolNét
EtherNet/IP

IEC 61800-7-303
Mapping of profile type 3 to
PROFIBUS

PROFINET

IEC 61800-7-303
Mise en correspondance du profil de type 3 avec
PROFIBUS

PROFINET

IEC 61800-7-304
Mapping of profile type 4 to
SERCOS | + I

SERCOS Il
EtherCAT

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

SERCOS Il
EtherCAT

Figure 1 — Structure de I'lEC 61800-7
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ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES
DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -

Partie 7-201: Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance —
Spécification de profil de type 1

La p
élect
différ

Les fonctions spécifiées dans la présente partie de I'lEC 61800 ne~sont pas desting

assuf
confd

2 F

Les g
partig

références datées, seule I'édition citée s’applique. Pour les références non datée

derni
amen

IEC 6
Partie
de p4

EN 5
les in

CiA 3
prefix

3 Termes, définitions et abréviations

omaine d'application

résente partie de I'lEC 61800 spécifie le type de profil 1 pour les entrainen
iques de puissance (PDS). Le type de profil 1 peut étre mis en correspondance
entes technologies de réseau de communication.

er la sécurité fonctionnelle. Ceci exige l'application de me€sures supplémen
rmes aux normes, conventions et lois pertinentes.

éférences normatives

ocuments suivants sont cités en référence de_maniére normative, en intégralité q
, dans le présent document et sont indispénsables pour son application. PoJ

bre  édition du document de référence s’appliqgue (y compris les éven
dements).

1800-7--30115, Entrainements - électriques de puissance a vitesse variab
b 7-301: Interface générique et utilisation de profils pour les entrainements électn
issance — Mise en correspondance du profil de type 1 avec les technologies de résé

D325-4, Sous-systéeme (de-‘communications industriel basé sur I''SO 11898 (CAN)
terfaces des dispositifs de commande — Partie 4: CANopen

03-2:2012, CANopen recommendation — Part 2: Representation of S| units
es16

3.1

nents
avec

es a
aires

uen
r les
s, la
tuels

e -—
fques
PauX

pour

and

Termes et définitions

Pour

3.1.1

les besoins du présent document, les termes et définitions suivants s'appliquent.

valeur instantanée

valeu

r 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'entrée du
programme de commande d'application pour superviser les variables du PDS (par exemple, variables de réaction).

15 A publier.

16 Le CiA 303-2 peut étre téléchargé gratuitement a I'adresse www.can-cia.org. Pour éviter tout téléchargement
abusif, la personne qui I'effectue est tenue de remplir un formulaire d’enregistrement qui n’implique aucune

obl

igation pour I'utilisateur de la spécification.
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RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.1]

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

[SOU

3.1.3

appli
élém¢
de ca

Note
applic

[SOU

3.1.4

mode d'application

type

Note 1
de coy
référe

[SOU
3.1.5
attril
propr|
[SOU

3.1.6

clasge

descr
relati

[SOU

3.1.7
comr

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.1]

cation

2015

pnt fonctionnel logiciel spécifique a la résolution d'un probléme en termes de mesd
mmande de procédés industriels

a l'article: Une application peut étre répartie entre les ressources, et peut communiquer avec d
htions.

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.2]

j'application pouvant étre demandé a un PDS

a l'article: Les différents modes d'application reflétent la boucle d!asservissement dédiée a I'asserviss
ple ou de position, a la commande de vitesse ou a d'autres applications comme le retour a la posit
ce.

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.2]

ut
été ou caractéristique d'une entité

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2:3]

iption d'un ensemble d'objets qui partagent les mémes attributs, opérations, méth
bns et sémantique

RCE: IEC(61800-7-1:2015, 3.2.5]

handes

cons

re et

autres

ement
ion de

bdes,

ighes

ensemble de commandes entre le programme de commande d'application et le PDS
permettant de contréler le comportement du PDS ou les éléments fonctionnels de celui-ci

Note 1

a l'article: Les états ou les modes de fonctionnement reflétent le comportement.

Note 2 a I'article: Les différentes commandes peuvent étre représentées par un bit chacune.
[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.3]

3.1.8

commande

régulation

action délibérée sur (ou dans) un processus, en vue d'atteindre des objectifs définis
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[SOU

3.1.9

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.6]

dispositif de commande/régulation
unité physique contenant — dans un module/sous-ensemble ou dispositif — un programme
d'application de commande du PDS

[SOU

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.7]

3.1.10

type

enselﬂble de valeurs associé a un ensemble d'opérations autorisées

[SOU

3.1.1
dispd
dispo
<blog
d'aut
partig

[SOU

3.11

profi
repré
comp

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.8]

(
sitif

sitif de terrain

s de fonction> entité physique indépendante en réseau dans un syg
bmatisation industriel, capable d'accomplir des fonctions spécifiées dans un con
ulier et délimitée par ses interfaces

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.9]

P
de dispositif

sentation d'un dispositif en termes de sésJparameétres, ensembles de paramétr
ortement selon un modéle de dispositif @ui décrit les données et le comporteme

dispositif tel que pergus par lintermédiaire d'un réseau, indépendamment de
technologie de réseau

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2011]

3.1.18

variaple de réaction

grandeur variable qui réeprésente la variable commandée et qui est réintroduite da
complarateur

[SOURCE: IEC 64800-7-1:2015, 3.2.12]

3.1.1

élémtnt fonctionnel
entit§ de€ dogiciel ou logiciel combiné au matériel, capable d'accomplir une fonction spé

téme
texte

es et
nt du
toute

ns le

cifiée

d'un

fispositif

Note 1 a l'article: Un élément fonctionnel comporte une interface et des associations a d'autres éléments
fonctionnels et fonctions.

Note 2 a l'article: Un élément fonctionnel peut étre constitué de bloc(s) de fonctions, d'objet(s) ou de liste(s) de

param

[SOU

etres.

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.13]

3.1.15
alimentation de haut niveau
alimentation électrique principale du dispositif d'entrainement
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3.1.16

données d’entrée

données transférées d'une source externe dans un dispositif, une ressource ou un élément
fonctionnel

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.14]

3.1.17

interface

frontiére partagée entre deux entités, définie par des caractéristiques fonctionnelles, des
caractéristiques de signal ou d'autres caractéristiques appropriées

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.15]

3.1.18
systéme logique d’entrainement électrique de puissance
modgle qui comprend un PDS et un réseau de communication accessible par l'interface| PDS
générique

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.16]

3.1.19
alimgntation de faible niveau
alimentation électrique de la partie contréle du dispositif.d'entrainement

3.1.2p
modele
représentation mathématique ou physique d'uf;systéme ou d'un processus, basée, ave¢ une
précision suffisante, sur des lois connues,»sur une identification ou sur des hypothéses
spécifiées

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2:17]

3.1.21
mode de fonctionnement
caradtérisation de la maniére et du degré avec lequel l'opérateur humain intervient sur
I'équipement de commande

[SOURCE: IEC 64800-7-1:2015, 3.2.18]

3.1.2p
donnlées(de sortie
donneées_provenant d'un dispositif, d'une ressource ou d'un élément fonctionnel et transférées
de cesdermiers vers des SyStemes externes

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.19]

3.1.23

paramétre

élément de donnée qui représente les informations d'un dispositif qui peuvent étre lues ou
saisies dans un dispositif, par exemple, par le biais du réseau ou d'une IHM locale

Note 1 a l'article: Un parametre est caractérisé généralement par son nom, le type de données et la direction
d'acces.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.20]
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3.1.24

profil

représentation d'une interface PDS en termes de ses parameétres, ensembles de paramétres
et comportement selon un profil de communication et un profil de dispositif

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.21, modifiée — La Note 1 a I'article est supprimée.]

3.1.25

variable de référence

variable d'entrée d'un comparateur dans un systéeme de régulation, qui détermine la valeur
prescrite de la variable commandée et qui est déduite de la variable de consigne

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.22]

3.1.2p
poinf de consigne
valeur ou variable utilisée comme donnée de sortie du programme de commande d'appligation
afin de commander le PDS

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.5]

3.1.2y¢
état

statu
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.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.6]

3.1.28
type
éléme¢nt matériel ou logiciel .qui spécifie les attributs communs partagés par toutep les
instamces du type

[SOURCE: IEC 61800-7=1:2015, 3.2.23]

3.1.2p
cas d'application
spécification (dé ‘classe d'une séquence d'actions, y compris les variantes, qu'un systémge (ou
autre|entité)peut exécuter, en interaction avec les acteurs du systéme

[SOURCE.IEC 61800-7-1:2015 3.2 24]

3.1.30
variable
entité logicielle qui peut prendre différentes valeurs, mais une seule valeur a la fois

Note 1 a l'article: Les valeurs d'une variable, ainsi que d'un paramétre, se limitent habituellement a un certain type
de données.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.25]

3.2 Abréviations
CA alternating current (courant alternatif)
BL brush-Less (sans balais)
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c constant

CiA CAN in Automation (CAN en mode automatisation)

COB communication Object (objet de communication)

csp cyclic synchronous profile mode (mode de profil & synchronisation cyclique)
cst cyclic synchronous torque mode (mode de couple a synchronisation cyclique)

cstca cyclic synchronous torque mode with commutation angle (mode de couple a
synchronisation cyclique avec angle de commutation)

csv cyclic synchronous velocity mode (mode de vitesse a synchronisation cyclique)
DC direct currant (nn:uronf r\nnfinll)

DIV divisor (diviseur)

FC frequency converter (convertisseur de fréquence)

FE functional element (élément fonctionnel)

FIFO first in, first out (premier entré, premier sorti)

FSA finite state automation (automatisation d'états finis)

hm homing mode (mode de retour a la position de référence)
IHM interface homme-machine

E/S entrée/sortie

ip interpolated position mode (mode de position interpolée)

LSB less significant bit/byte (bit/octet de poids faible)
MSB most significant bit/byte (bit/octet de poids,_fort)

MUL multiplication

NMT network management (gestion de réseau)

PDO process data object (objet de dorinées de processus)

PDS power drive system (entrainement électrique de puissance)

PM permanent magnet (aimant.permanent)

pp profile position mode.(mode de position de profil)
pv pofile velocity mode(mode de vitesse de profil)

r reserved (résefve)

r.m.s root mean square (valeur efficace)

ro read-only-(lecture seule)

rw read-write (lecture-écriture)

tq torqgue mode (mode de couple)
vl velocity mode (mode de vitesse)

4 Généralités
4.1 Considérations d'ordre général

La présente partie de la série IEC 61800-7 spécifie le profil de dispositif CiA 402 indépendant
du bus pour les entrainements électriques de puissance tels que les convertisseurs de
fréquence, les contrbleurs asservis ou les commandes de moteurs pas a pas. Elle inclut la
définition des objets de commande en temps réel, ainsi que des objets de configuration,
d'ajustement, d'identification et de gestion de réseau. L'automatisation d'états finis (FSA) des
PDS est également définie, qui peut étre commandée de maniére externe, par un dispositif de
commande qui communique via un systeme de communication avec le dispositif
d'entrainement.
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Le profil de dispositif définit plusieurs modes de fonctionnement. Ces modes comprennent les
modes de position de profil, de retour a la position de référence, de position interpolée, de
vitesse de profil, de couple de profil, de vitesse, de position a synchronisation cyclique, de
vitesse a synchronisation cyclique et de couple a synchronisation cyclique.

4.2 Interface de communication

Le systéeme de communication connecte le dispositif d'entrainement avec le dispositif de
commande et les autres dispositifs de terrain. Le dispositif de commande, via le systéme de
communication, utilise les services de communication pour les échanges de données suivants
avec le dispositif d'entrainement:

e données en temps non réel (configuration, identification, ajustement, diagnostic, ete?)

o données de processus telles que les valeurs cibles et les valeurs instantanées;

Ces gervices sont définis dans I'lEC 61800-7-301. Les données de processus.sant écharjgées
par des messages de données en temps réel. Ces messages peuvent gire’ configurgs au
moyen des services de configuration fournis par le systéeme de communication.

Le systéme de communication doit fournir les services de transmission et de réception des
objets de communication (COB). Les COB suivants doivent étre pris’en charge:
e CPB pour la transmission de données en temps réel;

e CPB pour la transmission des informations d’urgence;

e CPB pour la gestion de réseau.
Par dfilleurs, le systétme de communication peut fournir les COB suivants:

e CPB pour la transmission de données de€6nfiguration;
e CPB a des fins de synchronisation;

e CPB pour la répartition du temps systeme.

Les GOB sont définis de maniére détaillée dans I'lEC 61800-7-301.

4.3 | Dictionnaire d’objets

Tous|les objets mentionnés dans la présente partie de la série IEC 61800-7 sont regrqupés
dans| le dictionnaire ;d'objets, et définis par des attributs comme cela est décrit [dans
I'EN $0325-4. Tous_les objets doivent étre accessibles via le réseau de maniére prédéfinie et
ordonnée, et ce,vau moyen du COB pour la transmission de données de configuration.
Chaque objet"du dictionnaire doit avoir une adresse unique qui utilise un index a 16 bits |et un
sous4dindex=ax8 bits. Les objets liés a la communication sont définis de maniére détaillée|dans
I’EN $032524 et I''EC 61800-7-301.

La zone de profil de dispositif normalisée aux index 6000, @ 9FFF, doit contenir tous les
objets d'application communs a cette spécification de profil de dispositif. Les index d'objets
suivants doivent étre réservés pour des raisons de compatibilité: 6045, 6047,, 604Dy, 604E,,
604F,, 6052,, 6053, 6054, 6055,, 6056,,, 6057,, 6058,, 6059,, 6089,, 608A,, 608B,
608C,,, 608D,,, 608E,, 6093, 6094,, 6095,, 6096,, 6097,, 60A0,, 60A1,, 60A2,, 60F6,,
60F7,, 60F9,, 60FB, 6410,, 6504, et 6510,. Les plages d’index d’objets suivantes doivent
étre réservées pour des raisons de compatibilité avec d’autres normes: plage de 6200na 62FFn
et plage de 6600na 67EFn.

Les objets peuvent étre lus, et saisis respectivement, via le réseau. 8 axes au maximum
peuvent étre réalisés dans cette plage d'objets. De plus, il est possible de mettre en ceuvre
d'autres profils de dispositifs (par exemple, module E/S ou codeur générique) au sein du
dispositif d'entrainement. Ces autres profils de dispositif peuvent étre mis en ceuvre au lieu
d'un ou de plusieurs axes.
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Pour les dispositifs multiaxe, la plage d'objets 6000, a 67FF,, doit étre décalée comme suit:

- 6000, a 67FF,: axe 0
— 6800, a 6FFF,: axe 1
— 7000, a 77FF,: axe 2
— 7800, a 7FFF,: axe 3
- 8000y, a 87FF,: axe 4
- 8800y, a 8FFF,: axeb
- 9000y, a 97FF,: axe 6

— 9800, a 9FFF,: axe7

Les &

mis gn ceuvre (obligatoire) ou peut étre mis en ceuvre (facultatif).

Les 3
I'EN

types| de données utilisés sont indiqués a I'Article 5. L'attribut d'accés qui indique si un
d'appllication est en lecture seule (ro), lecture/écriture (rw), écriture. seule (wo) ou cor

(c), e
écrit

que det objet d'application ne doit pas étre Iu via le bus.

L'attr
ne dq
temp

L'attr

rw’ et ‘¢’ aprés mise sous tension ou réinitialisation de I'application.

5 Types de données

5.1

Les t

ttributs de catégorie et de catégorie d'entrée d'un objet indiquent si ce dernier’doi

ttributs de code de I'objet et de type de données sont définis de maniére détaillée
50325-4 ou dans d'autres spécifications de technologies de réseau. Les attribu

st défini dans la description d'entrée. Lecture seule indique-que cet objet ne doit pa
via le bus; lecture/écriture permet de lire et d'écrire cet objet, et écriture seule si

but de mise en correspondance PDO doit indiquer si cet objet doit étre ou peut ét

5 réel. La définition détaillée de ces attributs &st donnée dans I'lEC 61800-7-301.

but de la valeur par défaut définit la valeur d'un objet avec I'attribut d'accés de la V

Types de données normalisés

pes de données utilisés dans ce profil sont énumérés dans le Tableau 1.

Tableau 1 - Liste des types de données utilisés

[ étre

dans
s de
objet
stant
5 étre
gnifie

re ou

it pas étre mis en correspondance avec le COB pour la transmission de donnég¢s en

aleur

Type de données Référence

Unsigned8 EN 50325-4

Unsigned16 EN 50325-4

Unsigred32 EN-50325-4

Integer8 EN 50325-4

Integer16 EN 50325-4

Integer32 EN 50325-4

Chatne visible EN 50325-4

Heure EN 50325-4
Délai d’interpolation Voir Tableau 2
Configuration des données d’interpolation Voir Tableau 3
Accélération/décélération en vitesse vl Voir Tableau 4
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5.2 Définitions des enregistrements

Le Tableau 2, le Tableau 3 et le Tableau 4 définissent les enregistrements utilisés dans la
présente partie de la série IEC 61800-7.

Tableau 2 — Délai d’interpolation

Index Sous- Description Type de données
index
0080y, 00y, Plus grand sous- index pris en charge | Unsigned8
014, Unités de délai d’interpolation Unsigned8
02y, Index de délai d’interpolation Integer8

Tableau 3 — Configuration de données d’interpolation

Index Sous- Description Type de . données
index
0081y, 00y, Plus grand sous-index pris en charge Unsigned8
01y Capacité maximale de mémoire tampon, Unsigned32
02y, Capacité réelle de mémoire tampon Unsigned32
03y Organisation de la mémoire tampon Unsigned8
04y, Position de la mémoire tampen Unsigned16
05y, Capacité du registre de dennées Unsigned8
06y, Effacement de la mémoire tampon Unsigned8

Tableau 4 — Accélération/décélération en vitesse vl

Index Sous- Description Type de données
index
0082y, 00y, Plus grand sous-index pris en charge Unsigned8
01y Vitesse delta Unsigned32
02y, Temps delta Integer16

6 Définitions-d'objets générales

6.1 Généralités

Les hicta Ao noromASteaa AA S~ i~ an ]
UJCtS— Ut pararnmcu s Ot ourmarmoatoTT;y T

d'information supplémentaires sont définis dans les paragraphes suivants.

aa ohinte AVAAALfiASti AN At Ao rbets
TS OUjCts— U acTahocatorT ot 1S U J

6.2 Objets de parameétres de communication
Trois objets de paramétres de communication doivent étre mis en ceuvre:

e objet de type de dispositif 1000,
e objet de registre d’erreur 1001,
e objet d'identite 1018,

Ces objets sont définis dans I'EN 50325-4 et les définitions suivantes doivent également
s'appliquer.
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L'objet de type de dispositif doit définir le type de dispositif, la fonctionnalité du dispositif et la
variante de mise en correspondance.

Pour les modules a plusieurs dispositifs, le parametre d'information supplémentaire doit
contenir OFFF,, et le numéro de profil de dispositif référencé par I'objet 1000, est le profil de
dispositif du premier dispositif dans le dictionnaire d'objets. Tous les autres dispositifs d'un
module a plusieurs dispositifs doivent identifier leurs profils a I'objet 67FF, + x x 800, avec x
= numéro interne du dispositif (0 a 7). Voir I'EN 50325-4 pour des informations détaillées.

La Figure 2 spécifie la structure et les valeurs de I'objet Type de dispositif, le Tableau 5
spécifie la description de I'objet et le Tableau 6 spécifie la description d’entrée.

31 24 23 16 15 0
Informations supplémentaires Numeéro de profil de dispositif 0192, (402))
Bits de mode Type
Bit de poids fort (MSB) Bit de poids faible”’(LSB)
IEC

Figure 2 — Définition des valeurs

Bits ([de mode et Type dans les informations supplémentaires sont définis |dans
I''EC |61800-7-301.

Tableau 5 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 10004,
Nom Type de dispositif
Code de I'objet Voir EN 50325-4
Type de données Voir EN-50325-4
Catégorie Obligatoire

Tableau 6 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces c
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs Voir définition des valeurs
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

Le bit spécifique au profil de dispositif dans I'objet Registre d'erreurs (1001,,) doit étre utilisé
pour indiquer que le code d'erreur dans le message d'urgence est défini dans la présente
partie de la série IEC 61800-7.

Le code d'erreur correspondant est lisible dans I'objet 1003, (voir EN 50325-4) ou I'objet
603F,.
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6.3 Objets d'identification et d'informations supplémentaires
6.3.1 Objet 6402,: Type de moteur

Cet objet doit indiquer le type de moteur relié au dispositif d'entrainement et entrainé par ce
dernier. Le Tableau 7 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 8 spécifie la description de
I'objet et le Tableau 9 spécifie la description d’entrée.

Tableau 7 — Définition des valeurs

Valeur Nom CANopen Autres noms

00004 Moteur non standard -

00014 Moteur a courant continu @ modulation de phase -

00024 Moteur a courant continu commandé en fréquence -

00034 Moteur synchrone a modulation de phase -

0004 Moteur synchrone commandé en fréquence Moteur bobiné sinusoidal & courant alternatif

00054 Moteur SRM Moteur a réluctance)a courant alternat|f

0006 Moteur a induction a rotor bobiné Rotor bobiné polyphasé a induction asynchrone
arcourant alternatif

0007 Moteur a induction a cage d'écureuil Cage d'écureuil a induction asynchrone|a
courant alternatif

00084 Moteur pas-a-pas Pas synchrone a courant alternatif

00094 Moteur pas a pas a micro-pas -

000A Moteur BL PM sinusoidal Moteur a modulation de phase sinusoidjal

synchrone a courant alternatif

000B Moteur BL PM trapézoidal Moteur trapézoidal PM sans balais synchrgne a
courant alternatif

000C Moteur a réluctance a courant alternatif -

000D Moteur PM a commutateur a courant continu -

000E Moteur a série bobiné a commutateur a courant -

continu
000F Moteur a shuntage-bobiné a commutateur a -
courant continu
00104 Moteur a excitation composée bobiné a -
conimutateur a courant continu

00114 a Réservé -

7TFFE}

7FFF Aucun type de moteur assigné -

8000( a Spécifique au constructeur -

FFFF},

Tableau 8 — Description de I'objet

Attribut Valeur
Index 6402,
Nom Type de moteur
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative
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Tableau 9 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 7

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

6.3.2

Ceto
le co
par /(
la de

6.3.3

scription d’entrée.

Objet 6403,,: Numéro de lot du moteur

Tableau 10 — Description de I’objet

Attribut

Valeur

Index

6403,

Nom

Numeéro de lot du moteur

Code de I'objet

Variable

Type de données

Chaine visible

Catégorie Facultative
Tableau 11— Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Chaine visible

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

Objet 6404,: Constructeur du moteur

bjet doit indiquer le numéro de lot du moteur (numéro de plaque signalétigue) fourni par
hstructeur. Si aucun numéro n'est encore assigné, cet objet doit indiquer-cette abgence
(chaine vide). Le Tableau 10 spécifie la description de I'objet et le Aableau 11 sp

Ecifie

Cet objet doit indiquer le nom du constructeur du moteur. Si aucun nom n'est encore assigné,
cet objet doit indiquer cette absence par /0 (chaine vide). Le Tableau 12 spécifie la

description de I'objet et le Tableau 13 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 12 — Description de I’objet

Attribut

Valeur

Index

6404,

Nom

Constructeur du moteur

Code de I'objet

Variable

Type de données

Chaine visible

6.3.4

Cet ¢
enco

Catégorie Facultative
Tableau 13 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance

PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Chaine visible

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

Objet 6405,: Adresse http de lot du moteuy
bjet doit indiquer I'adresse Web assignée de 1ot du moteur. Si aucune adresse

e assignée, cet objet doit indiquer cette absence par /0 (chaine vide). Le Tableg
spécifie la description de I'objet et le Tableau 15 spécifie la description d’entrée.

Tableau 14 =Description de I’objet

Attribut

Valeur

Index

6405,

Nom

Adresse http de lot du moteur

Code de I'objet

Variable

Type de données

Chaine visible

6.3.5

Catégorie Facultative
Tableau 15 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance

PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Chaine visible

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

Objet 6406,,: Date d'étalonnage du moteur

n'est
u 14

Cet objet doit indiquer la date assignée de la derniére inspection du moteur. Si aucune date
n'est encore assignée, cet objet doit indiquer cette absence par une valeur de 0. Le Tableau

16 spécifie la description de I'objet et le Tableau 17 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 16 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6406,
Nom Date d'étalonnage du moteur
Code de I'objet Variable
Type de données Heure
Catégorie Facultative
Tableau 17 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

PDO

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

04 ou heure

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

Objet 6407,: Durée de service du moteur

bjet doit indiquer la durée assignée de service du moteur. Si aucune période
e assigneée, cet objet doit indiquer cette absence par 0000 0000,. La valeur doi
Be en multiples d'heures. Le Tableau 18 spécifie la description de I'objet et le Table
fie la description d’entrée.

Tableau 18.= Description de I’objet

n'est
étre
au 19

Attribut Valeur
Index 6407y,
Nom Durée de service du moteur
Code de I'opjet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 19 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

PDO

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur
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6.3.7 Objet 6503,,: Numéro de lot du dispositif d'entrainement
Cet objet doit indiquer le numéro de lot du dispositif d'entrainement assigné par le

constructeur (numéro de plaque signalétique). Le Tableau 20 spécifie la description de I'objet
et le Tableau 21 spécifie la description d’entrée.

Tableau 20 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6503y,

Nom Numéra de lot du dispositif d'entrainement
Code de I'objet

Variable

Type de données Chaine visible

Catégorie Facultative
Tableau 21 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs Non
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

6.3.8 Objet 6505,,: Adresse http de lot'du dispositif d'entrainement

Cet gbjet doit indiquer I'adresse Web assignée du constructeur du dispositif d'entrainement.
Si augpune adresse n'est encore assignée, cet objet doit indiquer cette absence par /0 (chaine
vide)| Le Tableau 22 spécifie la_description de I'objet et le Tableau 23 spécifie la descr|ption
d’entrée.

Tableau 22 — Description de I’objet

Attribut

Valeur

Index

6505,

Nom

adresse http de lot du dispositif d'entrainement

Code de I'objet

Variable

Tvpne de donndes
Pl

Chaine visible

Catégorie

Facultative
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Tableau 23 — Description d’entrée

Attribut Valeur

Sous-index 00y,

Acceés rw

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Non
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

7 (QGodes d'erreurs et comportement aux erreurs

71 Codes d'erreurs

importants sont détectés au sein du dispositif d'entrainement. lls sonht” définis de mgniére
détaillée dans I'lEC 61800-7-301. lls doivent contenir le code d'erreur a 16 bits. Les ¢odes
d'errgurs compris entre xx00, et xx7F, sont définis dans I'EN 50325-4 ou dans le Tablegu 24.
Les podes d'erreurs compris entre xx80, et xxFF, sont utilisés selon les instrugtions
spécifiques du constructeur.

Les messages d'urgence sont déclenchés par des erreurs internes et-les avertissements
t
I
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Tableau 24 — Codes d'erreurs

Code d'erreur

Signification

21104 Court-circuit/fuite a la terre (entrée)

2120y, Fuite a la terre (entrée)

2121y Phase de fuite a la terre L1

2122y, Phase de fuite a la terre L2

2123y, Phase de fuite a la terre L3

2130y Court-circuit (entrée)

2131y, Phases de court-circuit L1-L2

2132, Phases de court-circuit L2-L3

2133y, Phases de court-circuit L3-L1

2211y, Courant interne n°1

2212y, Courant interne n°2

2213y, Surintensité en fonction de rampe
2214, Surintensité dans la séquence

2220y, Surintensité continue (interne au dispositif)
2221y, Surintensité continue n°1

2222y, Surintensité continue n°2

22304, Court-circuit/fuite a la terre (interne au dispositif)
2240y, Fuite a la terre (interne au dispositif)

22504, Court-circuit (interne au dispositif)

23104 Surintensité continue (cotélsortie du dispositif)
2311y Surintensité ‘continue n° 1

2312, Surintensité continue n°® 2

23204 Court-circuit/fuite a la terre (c6té moteur)
23304, Fuite a laterre (c6té moteur)

2331y Phase de fuite a la terre U

2332y, Phase de fuite a la terre V

2333y, Phase de fuite a la terre W

23404 Court-circuit (c6té moteur)

2341, Phases de court-circuit U-V

2342, Phase de fuite a la terre V-W

2348, Phase de fuite a la terre W-U

2850, Défaut de niveau de charge (12t, état thermique)
2351y Avertissement de niveau de charge (12t, état thermique)
31104 Surtension de secteur

3111y Phase de surtension de secteur L1
3112, Phase de surtension de secteur L2
3113 Phase de surtension de secteur L3
31204 Sous-tension de secteur

3121y, Phase de sous-tension de secteur L1
3122, Phase de sous-tension de secteur L2
3123, Phase de sous-tension de secteur L3
31304 Coupure de phase

3131,

Coupure de phase L1
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Code d'erreur Signification
3132, Coupure de phase L2
3133 Coupure de phase L3
3134, Séquence de phases
3140y, Fréquence du réseau électrique
3141y, Fréquence du réseau électrique trop élevée
3142, Fréquence du réseau électrique trop faible
32104 Surtension de liaison en courant continu
3244 Sortenstonn—
3212, Surtension n°® 2
32204 Sous-tension de liaison en courant continu
3221y, Sous-tension n° 1
3222, Sous-tension n°® 2
32304 Erreur de charge
33104 Surtension de sortie
3311y Phase de surtension de sortie U
3312, Phase de surtension de sortie V
3313, Phase de surtension de sortie W
3320, Circuit d'induit
3321y Interruption du circuit d'induit
33304 Circuit inducteur
3331y Interruption du cireuit inducteur
41104, Température ambiante trop élevée
41204, Température ambiante trop faible
41304, Température de l'air fourni
4140y, Température de la sortie d'air
4210y, Température trop élevée du dispositif
42204, Température trop faible du dispositif
43004, Température du dispositif d'entrainement
43104, Température trop élevée du dispositif d'entrainement
43204, Température trop faible du dispositif d'entrainement
44004, Température de l'air fourni
44105 Température trop élevée de l'air fourni
4420y, Température trop faible de I'air fourni
51004 Matériel du dispositif d’alimentation
51104 Basse tension d'alimentation
5111y U1 = alimentation £15 V
5112, U2 = alimentation +24 V
5113 U3 = alimentation +5 V
5114y, U4 = spécifique au constructeur
5115, U5 = spécifique au constructeur
5116 U6 = spécifique au constructeur
5117, U7 = spécifique au constructeur
5118, U8 = spécifique au constructeur
5119, U9 = spécifique au constructeur
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Code d'erreur Signification
5120y, Circuit intermédiaire d'alimentation
52004 Commande
52104 Circuit de mesure
5220y, Circuit de calcul
53004 Unité de fonctionnement
5400, Section motrice
5410, Etages de sortie
6420 Hacheur
5430, Etages d'entrée
5440, Contacts
5441, Contact 1 = spécifique au constructeur
5442, Contact 2 = spécifique au constructeur
5443, Contact 3 = spécifique au constructeur
5444, Contact 4 = spécifique au constructeur
5445, Contact 5 = spécifique au constructeur
5450, Fusibles
5451, S1=11
5452, S2=12
5453, S3=13
5454, S4 = spécifique au cohstructeur
5455, S5 = spécifique ay constructeur
5456, S6 = spécifiqueau constructeur
5457, S7 = spéeifique au constructeur
5458, S8 = spécifique au constructeur
5459, S9 = spécifique au constructeur
55004, Mémoireractive (matériel)
5510y, RAM
5520, ROM/EPROM
5530, EEPROM
6010y, Réinitialisation du logiciel (chien de garde)
6301, a 630F}, Registres de données n° 1 an° 15
63105 Perte de paramétres
6320y, Erreur de parametre
71004 Modules supplémentaires de puissance
71104 Hacheur de frein
7111y Défaillance — hacheur de frein
7112y, Surintensité — hacheur de frein
7113 Circuit de protection — hacheur de frein
71204 Moteur
7121y Blocage du moteur
7122y, Erreur du moteur ou dysfonctionnement de commutation
7123}, Inclinaison du moteur
72004, Circuit de mesure
73004 Capteur
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Code d'erreur Signification
7301y Défaut de tachymeétre
7302y, Polarité erronée du tachymétre
7303 Défaut de résolveur 1
7304, Défaut de résolveur 2
7305, Défaut de capteur incrémental 1
7306, Défaut de capteur incrémental 2
7307y Défaut de capteur incrémental 3
346 Mitess
73204, Position
74004 Circuit de calcul
75004, Communication
75104 Interface série n° 1
75204, Interface série n°® 2
76004, Mise en mémoire (externe)
8300y Asservissement de couple
8311y Couple trop éleveé
8312, Démarrage difficile
8313 Couple d'immobilisation
8321y Couple insuffisant
8331y Défaut de couple
8400, Régulateur de régime/vitesse
85004, Contréleur de position
8600y, Contréleur de positionnement
8611y Erreur suivante
8612, Limite de référence
8613, Erreur de retour a la position de référence
8700y Contrdleur de synchronisation
8800y, Gontroleur d'enroulement
8900y, Controle de données de processus
8A00, Surveillance de commande
FOO01y, Décélération
F002y Fonctionnement sous-synchrone
E003,, Course
F004y, Fonctions supplémentaires de commande
FF00,, a FFFF, | Spécifique au constructeur

7.2 Comportement aux erreurs

Le systeme de communication peut prendre en charge un objet qui spécifie I'état de gestion
de réseau vers lequel le dispositif d'entrainement doit passer, lorsqu'une erreur de
communication ou une erreur grave interne du dispositif est détectée. Lorsque la FSA PDS
passe a l'état erreur (défaut ou état réaction au défaut actif), ceci doit étre considéré comme
une défaillance grave interne du dispositif.
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8 C

8.1

ommande de I'entrainement électrique de puissance

Généralités

La FSA PDS permet de définir de maniére abstraite le comportement d'une boite noire, dans
la mesure ou un dispositif de commande utilise le PDS. Elle définit le comportement
d'application du PDS. Du fait de I'exigence selon laquelle un PDS assure une commande
locale méme lorsque le réseau de communication ne fonctionne pas correctement, la FSA de
communication telle que définie dans les spécifications de mise en correspondance du
systéme de communication et la FSA PDS font I'objet d'un couplage lache uniquement.

La Figure 3 spécifie comment le PDS peut étre utilisé localement ou via le réseau a dist
Le PDS est utilisé par des signaux locaux (ne relevant pas du domaine d'application
présgnte partie de I'lEC 61800) et par le mot de commande transmis par le disposi

comm

d'entrainement. La FSA est également commandée par les signaux de détection)yd'erreur

ande via le réseau. L'état du PDS est indiqué par le mot d'état généré par Ié disy

ance.
de la
if de
ositif

La FSA PDS définit I'état du PDS et la séquence de commande potentielle du PDS. Un état

unique représente un comportement interne ou externe spécial. L'etat du PDS déte
égaldment les commandes acceptées. Par exemple, il est possiblewd'initier un déplace

point

active.

a point uniquement lorsque le dispositif d'entrainement est‘dans I’'état fonctionne

Controlwordl lLocaI signals

Logical operation |[«—=_gcal/remote switch

}

«— Error detection signals

mine
ment
ment

PDS FSA
[«— Drive status
|
Statusword IEC
Anglais Francgais

Controlword Mot de commande
Local signals Signaux locaux
Logical operation Fonctionnement logique
Locallremote switch Interrupteur local/distant
PDS FSA FSA PDS
Error defection signals Signaux de detection d erreur
Drive status Etat du dispositif d’entrainement
Statusword Mot d’état

8.2

Figure 3 — Commande distante et commande locale

Automatisation d'états finis

La Figure 4 spécifie la FSA PDS eu égard a la commande de I'électronique de puissance, du
fait des commandes utilisateur et des défauts internes du dispositif d'entrainement.
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Start .
0
Y
Not ready to
switch on
K 15
»  Switch on Fault
» disabled <
12 %7 Y14
Ready to 13 Fault reaction
10 . [ > .
switch on active
12 +3 s
Switched on 8l o
16 l 4 T 5 Power-off-ot reset
chk_ stop »  Operation [—
active < enabled
11
IEC
Anglais Francgais
Start Démarrage
Not ready to switch on Etat'mise sous tension non prét
Switch on disabled Etat mise sous tension désactivé
Fault Défaut
Ready to switch on Etat mise sous tension prét
Fault reaction active Etat réaction au défaut actif
Switched on Etat mise sous tension
Quick stop active Etat arrét rapide actif
Operation enabled Etat fonctionnement activé
Power-off or reset Mise hors tension ou réinitialisation
Figure 4 — Automatisation d'états finis
de I'entrainement électrique de puissance
tats FSA doivent prendre en charge les fonctions indiquées dans le Tableau 25. | 'état

rrage’ doit étre un pseudoétat qui indique le début d'activation de la FSA penda3

séqug

nt la

pnce de démarrage du logiciel d'application du dispositif d'entrainement.
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Tableau 25 — Etats FSA et fonctions prises en charge

Fonction Etats FSA
Etat mise | Etat mise | Etat mise | Etat mise Etat Etat arrét Etat Défaut
sous sous sous sous fonction- rapide réaction
tension tension tension tension nement actif au défaut
non prét | désactivé prét activé actif
Frein appliqué, Oui Oui Oui Oui Oui/Non Oui/Non Oui/Non Oui
si présent
Alimentation Oui Oui Oui Oui Oui Oui Oui Oui
de faible
niveap
appliquée
Alimegntation Oui/Non Oui/Non Oui/Non Oui Oui Oui Oui OuifNon
de haut niveau
appliquée
Fonction Non Non Non Non Oui Oui Oui Npn
d'entrainement
activge
Configuration Oui Oui Oui Oui Oui/Non Oui/Non Oui/Non Qui
admige

Si, dans I'état Arrét rapide actif, le code de I'option Arrét rapide est réglé sur 5, 6, 7 ou| 8, le
dispositif d'entrainement ne doit pas quitter cet état) mais il peut passer a |[l'état
Fonctionnement activé avec la commande Activation du.fonctionnement.

Le digpositif d'entrainement doit prendre en charge les transitions et actions indiquées|dans
le Tapleau 26. Les événements doivent déclencher la transition. La transition doit s'achever
une fpis I'action accomplie.
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Tableau 26 — Evénements et actions de transitions

Transition Evénement(s) Action(s)
0 Transition automatique aprés mise sous tension | Un autotest et/ou une auto-initialisation du
ou application de réinitialisation dispositif d'entrainement doivent étre effectués.
1 Transition automatique La communication doit étre activée.
2 Commande d'arrét émise par le dispositif de Aucune
commande ou le signal local
3 Commande de mise sous tension émise par le L'alimentation de haut niveau doit étre mise sous
dispositif de commande ou le signal local tension, si possible.
H COITIanae HbliVUl e IUII(.I.iUIIIIb‘IIIb‘III. b‘lllibU pdl Ld IUIIbl.iUII a criraltrielrertt UUil cluce dbl.iVUb‘ et
le dispositif de commande ou le signal local tous les points de consigne internes dojvent étre
annulés.
b Commande Désactiver le fonctionnement émise | La fonction d'entrainement doit étre désactiyée.
par le dispositif de commande ou le signal local
b Commande d'arrét émise par le dispositif de L'alimentation de haut niveau doit étre mise hors
commande ou le signal local tension, si possible.
y Commande d'arrét rapide ou de désactivation de | Aucune
tension émise par le dispositif de commande ou
le signal local
B Commande d'arrét émise par le dispositif de La fonction,d'entrainement doit étre désactiyée,
commande ou le signal local et I'alimentation de haut niveau doit étre mise
hors tension, si possible.
D Commande Désactiver la tension émise par le La fonction d'entrainement doit étre désactiyée,
dispositif de commande ou le signal local etfalimentation de haut niveau doit étre mise
hors tension, si possible.
10 Commande Désactiver la tension ou Arrét rapide™| L'alimentation de haut niveau doit étre misel hors
émise par le dispositif de commande ou le sighal | tension, si possible.
local

11 Commande Arrét rapide émise par le dispositif La fonction d'arrét rapide doit étre lancée.

de commande ou le signal local
12 Transition automatique une fois-la fonction La fonction d'entrainement doit étre désactiyée,
d'arrét rapide achevée et lorsque le code de et I'alimentation de haut niveau doit étre mige
I'option Arrét rapide est 1, 2,3 ou 4, ou hors tension, si possible.
commande Désactiver |a-tension émise par le
dispositif de commande(dépend du code de
I'option Arrét rapide)

13 Signal de défaut\(voir également IEC 61800-7- La fonction configurée de réaction au défauf doit
301) étre exécutée.

14 Transition‘automatique La fonction d'entrainement doit étre désactiyée;
I'alimentation de haut niveau doit étre mise fors
tension, si possible.

15 Commande de réinitialisation suite a un défaut La condition de défaut fait I'objet d'une

emise par le dispositif de commande ou le signal | réinitialisation si aucun défaut n'est actuellgment

local présent sur le dispositif d'entrainement; aprgs
sortie de I'état défaut, le bit de réinitialisatign
sute g o defaut damstemotdecommmande doit
étre supprimé par le dispositif de commande..

16 Commande Activer le fonctionnement émise par | La fonction d'entrainement doit étre activée.

le dispositif de commande, si le code de I'option
Arrét rapide est 5, 6, 7 ou 8

Il n’est pas recommandé de prendre en charge la transition 16.

Lorsqu'une transition d'état est sollicitée, les actions associées doivent étre accomplies
entiérement avant de passer au nouvel état. Exemple: Dans I'état Fonctionnement activé,
lorsque la commande Désactiver le fonctionnement est émise, le dispositif d'entrainement doit
rester a I'état Fonctionnement activé jusqu'a I'achévement de la fonction de désactivation du

fonctionnement (voir objet 605C,,).
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Les dispositifs d'entrainement capables de commander le contacteur pour le secteur peuvent
commuter l'alimentation de haut niveau. Lorsque l'alimentation de haut niveau est mise hors
tension, le moteur doit pouvoir tourner librement si le frein n'est pas appliqué.

La désactivation de la fonction d'entrainement implique qu'aucune source d'énergie ne doit
alimenter le moteur. Les valeurs cibles ou de point de consigne (par exemple, couple, vitesse,

positi

on) ne doivent pas étre traitées.

L'activation de la fonction d'entrainement implique qu'une source d'énergie peut alimenter le
moteur. Les valeurs cibles ou de point de consigne doivent étre traitées.

La df
|'état
partid
basc
com

En c3
bien

Le cd
d'arré
en 8.

NOTE
d'appli

8.3

Le cg
oceuvr
les m
modsg

Le di
le mq
de f

commande, le mot d'étatet les points de consigne sont utilisés selon le mode. Ceci imf

la re
comp
de re

Par ¢

btection d'un défaut dans le dispositif d'entrainement doit générer une transition
réaction au défaut actif. Dans cet état, le PDS doit exécuter une réaction~au d
uliere. Une fois cette réaction au défaut exécutée, le dispositif d'entraihemen
ler automatiquement sur I'état Défaut. Cet état doit étre quitté uniquement p
ande de réinitialisation suite a un défaut, mais uniquement si le défaut fAifest plus aq

s d'erreur fatale, le dispositif de commande n'est plus capable de-contréler le mote
ju'une mise hors tension immeédiate du dispositif d'entrainementiest nécessaire.

mportement des fonctions de désactivation du dispositif, d'entrainement, d'arrét rg
t et de réaction au défaut est configurable au moyen des_objets de configuration d
1.

quer le frein.

Modes de fonctionnement

e plusieurs modes de fonctionnement: Dans la mesure ou il n'est pas possible d'exé

de fonctionnement.

spositif de commande s'adresse a I'objet Modes de fonctionnement afin de sélecti
de de fonctionnement! Le dispositif d'entrainement fournit I'objet Affichage des nj
bnctionnement pour ‘indiquer le mode de fonctionnement activé réel. Le mg

sponsabilité qui-incombe au dispositif de commande d'éviter les incohérences e
ortement errené” La commutation entre les modes de fonctionnement implique I'abs

onséquent, le PDS peut limiter la commutation de mode dans un ou certains étatg

PDS.

local¢"cela signifie qu'il n'est pas possible de sélectionner le mode de fonctionnement

La‘eommutation de mode peut également étre limitée a la fonction de "comm

vers
éfaut
doit
ar la
tif.

ur, si

pide,
efinis

En présence d'un frein, I'alimentation de haut niveau esf\mise hors tension aprés un délai d'attente, afin

mportement du PDS dépend du mode*de fonctionnement activé. Le PDS peut metffe en

cuter

odes en parallele, I'utilisateur est Capable d'activer la fonction requise en choisissant un

bnner
odes
t de
lique
tout
ence

configurationrautomatique des COB pour une transmission des données en temps r¢el.

FSA
ande

via le

réseau.

Les modes de fonctionnement suivants sont décrits dans la présente partie de la série
IEC 61800-7:

o m

o m

° m

° m

o m

° m

° m

ode de position de profil;

ode de retour a la position de référence;

ode de position interpolée;

ode de vitesse de profil (par exemple, entrainements asservis);
ode de profil de couple;

ode de vitesse (par exemple, convertisseur de fréquence);

ode de position a synchronisation cyclique;
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e mode de vitesse a synchronisation cyclique;
o mode de couple a synchronisation cyclique.

A l'exception du mode de retour a la position de référence, les modes de fonctionnement
énumérés traitent des points de consigne. Outre cet élément, les modes de fonctionnement
spécifiques au constructeur peuvent également étre mis en ceuvre. Ceux-ci ne se limitent pas
aux points de consigne.

La Figure 5 présente les relations générales entre les valeurs cibles, de référence, de
contréle et instantanées.

Cyclic sync target value

Target Reference Effort
values values values

—_—

Trajectory Control and
generator power stage

Actual values (sensorless)

Actual values (with sensor)

IEC
Anglais Frangais

Cyclic sync target value Valeur cible a synchronisation cyclique

Target values Valeurs cibles

Trajectory generator Générateur de trajectoire

Reference values Valeurs de référence

Control and power stage Etage de commande et de puissance

Effort values Valeurs de contrdle

Motor Moteur

Actual values (sensafrless) Valeurs instantanées (sans capteur)

Actual values(with sensor) Valeurs instantanées (avec capteur)

FEigure 5 — Relation entre les différents parameétres de valeurs

8.4 | Spécifications d'objets détaillées

8.4.1 Objet 6040,,: Mot de commande

Cet objet doit indiquer la commande regue de contréle de la FSA PDS. Il doit étre structuré tel
que défini a la Figure 6. Les bits 7, 3, 2, 1 et 0 doivent étre pris en charge. Les bits 0 a 9
doivent étre pris en charge selon le mode de fonctionnement. Si la fonctionnalité
correspondante n’est pas disponible, un message d’'urgence approprié doit étre généré. Les
bits spécifiques au constructeur (ms) peuvent étre pris en charge. Les commandes doivent
étre codées comme cela est indiqué dans le Tableau 27. Tous les bits du mot de commande
mis en ceuvre sont valides indépendamment de I'état FSA PDS. Le démarrage de tout
mouvement est spécifique au mode de fonctionnement et est décrit dans [Iarticle
correspondant.
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15 11 10 9 8 7 6 4 3 2 1 0
ms ‘ r | oms | h | fr | oms ‘ eo ‘ qs | ev | so ‘
Bit de poids fort (MSB) Bit de poids faible (LSB)
IEC
Légende

ms spécifique au constructeur
r réservé
oms spécifique au mode de fonctionnement

h mode arrét

fr ode réinitialisation suite a un défaut
eo ode activer le fonctionnement

qs ode arrét rapide

ev ode activer la tension

o) dtat mise sous tension

Figure 6 — Définition des valeurs

Tableau 27 — Codage des commandes

Bits du miot de commande
Commande Transitipns
Bit7 | Bit3 [ Bit2 | Bit1 | Bit0

Arrét 0 X 1 1 0 2,6,8
Mise pous tension 0 0 1 1 1 3
Mise pous tension + activer le fonctionnement 0 1 1 1 1 3 +4 (NQTE)
Désagtiver la tension 0 X X 0 X 7,9,10,12
Arrét frapide 0 X 0 1 X 7,10,11
Désattiver le fonctionnement 0 0 1 1 1 5
Activer le fonctionnement 0 1 1 1 1 4,16
Réinifialisation suite a un défaut j X X X X 15
NOTH Tfansition automatigue, vers I’état Fonctionnement activé aprés exécution de la fonction de I'état| mise
sous tension

Les hits 9, 6,-5(et 4 du mot de commande sont spécifiques au mode de fonctionnement. Le
comportement” de la fonction d'arrét (bit 8) est également spécifique au mode de
fonctjonnément. Si le bit est égal a 1, le mouvement commandé doit étre interrompu,|et le
PDS doit se comporter tel que défini dans le code de I'option Arrét. Une fois la fonction dfarrét

|'b' A ] £ A& ot H H H |
I er G, TG THUUVTTITTTTU CUTTITITArnutc Uuilt oC PJUUTOUITVIT ol YUSOITUITC.

Le bit 10 est réservé pour une utilisation ultérieure; il doit é&tre mis a 0. Les bits 11, 12, 13, 14
et 15 sont spécifiques au constructeur.

Le Tableau 28 spécifie la description de I'objet et le Tableau 29 spécifie la description
d’entrée.
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8.4.2 Objet 6041,: Mot d'état

Cet gbjet doit fournir I'état de la FSA PDS. L'objetidoit étre structuré tel que défini a la R
7. Lep bits 10, 9 et 6 a 0 doivent étre pris en charge. Les bits oms doivent étre pris en ¢

si le
oms

consfructeur (ms) peuvent étre pris en .charge. Les combinaisons de bits définies da
Tablgau 30 doivent coder les états FSA PDS. Tous les bits du mot de commande m
ceuvre sont valides indépendamment. de I'état FSA PDS.
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Tableau 28 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60404
Nom Mot de commande
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Obligatoire

2015

Tableau 29 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés Rw
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs Voir Tableau 27
Valeur par défaut Spécifique au dispositif et au mode,de’fonctionnement

mode de fonctionnement est pris en charge. Si la fonctionnalité correspondante de
n'est pas disponible, le bit correspondant doit étre 0,. Les bits spécifique

igure
narge
5 bits
s au
ns le
is en

15 14 13 12 M1 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
ms oms ‘ ila ‘ tr | rm | ms | w |sod | gs | ve | f | oe | so |rtso|
Bit dg poids fort (MSB) Bit de poids faible [LSB)
IEC
Légende:
ms gpécifique au,constructeur

oms
ila
tr

rm

sod

gs

ve

oe
SO

rtso

gpécifique(@auymode de fonctionnement
limite interne active

dible/atteinte

distant

avertissement

état mise sous tension désactivé
mode arrét rapide

mode tension activé

défaut

état fonctionnement activé

état mise sous tension

état mise sous tension prét

Figure 7 — Définition des valeurs
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Lorsa
tensi

Lorsag
une @

Lorsd
d'une
dépa
étre 1
défad

Lorsag

commande. Lorsque ce bit est égal a 0 (lo¢al), ceci doit indiquer I'absence de traiteme

mot

Tableau 30 — Codage des états

Mot d'état Etat FSA PDS
Xxxxxxxx x0Oxx 0000, Etat mise sous tension non prét
XXXXXXXX X1xx 0000, Etat mise sous tension désactivé
xxxxxxxx x01x 0001, Etat mise sous tension prét
xxxxxxxx x01x 0011 Etat mise sous tension
XXXXXXXx X01x 0111, Etat fonctionnement activé
XXXXXxxx x00x 0111y Etat arrét rapide actif
XXXXXXXX XOxx 1111, Etat réaction au défaut actif
XXXXxXxxX x0Oxx 1000, Défaut

ue le bit 4 (tension activée) du mot d'état est égal a 1, ceci doit indiquer que la
bn est appliquée au PDS.

ue le bit 5 (arrét rapide) du mot d'état est égal a 0, ceci doit indiquer que le PDS ré
emande d'arrét rapide.

ue le bit 7 (avertissement) du mot d'état est égal a. 1\."Ceci doit indiquer la prés
condition d'avertissement. L'avertissement n'est ni une erreur, ni un défaut (exen

hodifié. La cause de l'avertissement peut étre dennée dans I'objet Paramétre du co
t (603Fy)).

ue le bit 9 (distant) du mot d'état est égalha 1, ceci doit indiquer le traitement du m

He commande. Néanmoins, le PDS* peut fournir des valeurs instantanées, et

haute

hgit a

ence
ples:

ssement de la limite de température, tache refusée). L'état de la FSA PDS ne doit pas

e de

ot de
nt du
peut

accepter le COB pour la transmissiondes données de configuration pour d'autres objefts de

parar

Lorsd
attein
et es
série
modif
I'optiq
I'état

nétres.

t le point de consigne.\Le point de consigne est spécifique au mode de fonctionnsg
défini de maniére détaillée dans les articles correspondants de la présente partie
IEC 61800-7. Le-hit*10 doit étre également mis a 1, si le mode de fonctionnement
ié. Le changement d'une valeur cible par le logiciel doit modifier ce bit. Si le coq
bn Arrét rapide . est 5, 6, 7 ou 8, le bit 10 doit étre mis a 1, lorsque le fonctionnem
arrét rapide“est terminé et lorsque le PDS est a l'arrét. En cas d'arrét effeg

ue le bit 10 (cible atteinte)’du mot d'état est égal a 1, ceci doit indiquer que le PDS a

ment
de la
a été
je de
ent a
tif et

d'imnobilisation*du PDS, le bit 10 doit alors étre également mis a 1. Si la méme valeur interne

estc

bmmandée, le bit 10 ne doit pas modifier s’il est pris en charge.

Lorsa

uee bit 11 (limite interne active) du mot d'état est égal a 1. ceci doit indiquer g

U'une

limite interne est active (exemple: limite de plage de position). Les limites internes sont

spéci

fiques au constructeur.

Les bits 13 et 12 du mot d'état sont spécifiques au mode de fonctionnement.

Les bits 14 et 15 sont spécifiques au constructeur.

Le Tableau 31 spécifie la description de I'objet et le Tableau 32 spécifie la description
d’entrée.
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Tableau 31 — Description de I’objet

8.4.3

Cet g
d'ent
desci

NOTE
sous-i

Attribut Valeur
Index 6041y,
Nom Mot d'état
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Obligatoire
Tableau 32 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés ro

PDO

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 30

Valeur par défaut

Non

Objet 603F,: Code d'erreur

Dans les réseaux CANopen, cet objet fournit les mémes informations que I'objet de 16 bits inféri
hdex 01y, du champ d'erreur prédéfini (1003y).

Tableau’33 — Description de I’objet

bjet doit fournir le code d'erreur de la derniére_erreur qui s'est produite dans le dispgositif
afinement. Le Tableau 24 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 33 spéci
iption de I'objet et le Tableau 34 spécifieda description d’entrée.

fie la

pur du

Attribut Valeur
Index 603F,,
Nom Code d'erreur
Code de Lobjet Variable
Type, de données Unsigned16
Categorie Facultative
Tabl 34D inti U ontrd
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces ro

PDO

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 24

Valeur par défaut

Non
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8.4.4

Cet objet doit indiquer quelle action doit étre effectuée lorsque I'un des événements suivants
se produit: mise hors tension du bus, pulsation, surveillance, passage a I'état d'arrét NMT,
application de réinitialisation et communication de réinitialisation. Le Tableau 35 spécifie la
définition des valeurs, le Tableau 36 spécifie la description de I'objet et le Tableau 37 spécifie

la description d’entrée.

NOTE Si le dispositif d’entrainement est commuté dans I'état de configuration LSS, la réaction du dispositif

— 247 -

Objet 6007,,: Code de I'option Abandon de connexion

d’entrainement est spécifique au constructeur.

Tableau 35 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-32 768 a -1 Spécifique au constructeur
0 Aucune action
+1 Signal de défaut
+2 Commande Désactiver la tension
+3 Commande Arrét rapide
+4 2 +32 767 Réservé
Tableau 36 — Description de'lobjet
Attribut Valeur
Index 6007,
Nom Code de I'optign, Abandon de connexion
Code de I'objet Variable
Type de données Integer?6
Catégorie Facultative
Tableau 37 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-indéex 00y,
Acces rw

Mise en correspondance
BDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 35

N aleur DaF défaut

|

8.4.5

Cet objet doit indiquer quelle action est effectuée lorsque la fonction Arrét rapide est
exécutée. La rampe de ralentissement représente la valeur de décélération du mode de
fonctionnement utilisé. Le Tableau 38 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 39 spécifie
la description de I'objet et le Tableau 40 spécifie la description d’entrée.

Objet 605A,,: Code de I'option Arrét rapide
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Tableau 38 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-32 768 a -1 Spécifique au constructeur
0 Désactiver la fonction d'entrainement
+1 Ralentir sur la rampe de ralentissement et passer au mode mise sous tension désactivé
+2 Ralentir sur la rampe d'arrét rapide et passer au mode mise sous tension désactivé
+3 Ralentir en rapport avec la limite de courant et passer au mode mise sous tension désactivé
+4 Ralentir en rapport avec la limite de tension et passer au mode mise sous tension désactivé
+5 Ralentir sur la rampe de ralentissement et maintenir au mode arrét rapide actif
+6 Ralentir sur la rampe d'arrét rapide et maintenir au mode arrét rapide actif
+7 Ralentir en rapport avec la limite de courant et maintenir au mode arrét rapide actif
+8 Ralentir en rapport avec la limite de tension et maintenir au mode arrét rapide actif
+9 4 +32 767 Réservé
Tableau 39 — Description de I’objet
Attribut Valeur

Index 605A,

Nom Code de l'option Arrét rapide

Code de I'objet Variable

Type de données Integer16

Catégorie Facultative

Tableau-40 — Description d’entrée
Attribut Valeur

Sous-index 00y,

Acces rw

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage.de.valeurs Voir Tableau 38

Valeur par défaut +2

8.4.6 Objet 605B,,: Code de l'option Interruption

Cet objet doit

indiquer quelle action est effectuée en cas de transition entre ['état

fonctionnement activé et I'état mise sous tension prét. La rampe de ralentissement représente
la valeur de décélération du mode de fonctionnement utilisé. Le Tableau 41 spécifie la
définition des valeurs, le Tableau 42 spécifie la description de I'objet et le Tableau 43 spécifie
la description d’entrée.
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Tableau 41 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-32 768 a -1 Spécifique au constructeur
0 Désactiver la fonction d'entralnement (mettre hors tension I'étage de puissance d'entrainement)
+1 Ralentir au moyen de la rampe de ralentissement; désactivation de la fonction d'entrainement
+2a+32767 |Réservé

Tableau 42 — Description de 'objet

Attribut Valeur
Index 6058,
Nom Code de l'option Interruption
Code de I'objet Variable
Type de données Integer16
Catégorie Facultative
Tableau 43 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw

PDO

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 41

Valeur par défaut

0

8.4.7 Objet 605C,: Codede'l'option Désactiver le mode de fonctionnement

Cet pbjet doit indiqueriquelle action est effectuée en cas de transition entre [I'état
fonctlonnement activé et I'état mise sous tension. La rampe de ralentissement représente la
valeur de décélération du mode de fonctionnement utilisé. Le Tableau 44 spécifie la défipition
des Valeurs, le dableau 45 spécifie la description de I'objet et le Tableau 46 spécifie la
desclliption d’efitree.
Tableau 44 — Définition des valeurs

Vateur Péfimition
-32 768 a -1 Spécifique au constructeur
0 Désactiver la fonction d'entrainement (mettre hors tension I'étage de puissance d'entrainement)
+1 Ralentir au moyen de la rampe de ralentissement; désactivation de la fonction d'entrainement
+2 34 +32 767 |Réservé



https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

8.4.8

Cet g

ramp

de I'o

- 250 -

Tableau 45 — Description de I’objet

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

Attribut Valeur
Index 605C,,
Nom Code de I'option Désactiver le mode de fonctionnement
Code de I'objet Variable
Type de données Integer16
Catégorie Facultative

Tableau 46 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 44

Valeur par défaut

+1

Objet 605D,: Code de I'option Arrét

bjet doit indiquer quelle action est effectuéenlorsque la fonction Arrét est exécuté
b de ralentissement représente la valeur (de  décélération du mode de fonctionnsg
utilise¢. Le Tableau 47 spécifie la définition des;valeurs, le Tableau 48 spécifie la descr
bjet et le Tableau 49 spécifie la description d’entrée.

Tableau 47-= Définition des valeurs

e. La
ment
ption

Valeur Définition
-32 768 a -1 Spécifique au constructeur
0 Réservé
+1 Ralentjr-sur la rampe de ralentissement et maintenir au mode fonctionnement activé
+2 Ralentir sur la rampe d'arrét rapide et maintenir au mode fonctionnement activé
+3 Ralentir en rapport avec la limite de courant et maintenir au mode fonctionnement activé
+4 Ralentir en rapport avec la limite de tension et maintenir au mode fonctionnement activé
+5 a 132 767 Réservé
Tableau 48 — Description de I’objet
Attribut Valeur

Index 605D,

Nom Code de I'option Arrét

Code de I'objet Variable

Type de données Integer16

Catégorie Facultative
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Tableau 49 — Description d’entrée

Attribut Valeur

Sous-index 00y,

Acceés rw

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO

Plage de valeurs Voir Tableau 47

Valeur par défaut +1

Objet 605E: Code de I'option Réaction au défaut

bjet doit indiquer quelle action est effectuée lorsqu'un défaut est détecté"dans le

pe de ralentissement représente la valeur de décélération du mode de fonctionnsg
. Le Tableau 50 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 51 spécifie la descr
bjet et le Tableau 52 spécifie la description d’entrée.

Tableau 50 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-32 768 a -1 Spécifique au constructeur
0 Désactiver la fonction d'entfainement, le moteur peut
tourner librement
+1 Ralentir sur la rampe, de ralentissement
+2 Ralentir sur la rampe d'arrét rapide
+3 Ralentir enyrapport avec la limite de courant
+4 Ralentir-en rapport avec la limite de tension
+5a+32767 Réserve
Tableau 51 — Description de I’objet
Attribut Valeur
Index 605E,
Nom Code de l'option Réaction au défaut
Codéede I'objet Variable
1ype de données Integer16
Catégorie Facultative
Tableau 52 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 50

Valeur par défaut

+2

PDS.
ment
ption
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8.4.10 Objet 6060,,: Modes de fonctionnement

Cet objet doit indiquer le mode de fonctionnement sollicité.

Le Tableau 53 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 54 spécifie la description de
I'objet et le Tableau 55 spécifie la description d’entrée.

NOTE 1 Cet objet montre uniquement la valeur du mode de fonctionnement sollicité, le mode de fonctionnement
réel du PDS étant reflété dans I'objet Affichage des modes de fonctionnement.

NOTE 2 Le comportement du dispositif d’entrainement en mode de fonctionnement 0 est spécifique au
constructeur.

NOTE|3 En cas de changement du mode de fonctionnement, le comportement du dispositif d’entrainemgnt est
spécifijgue au constructeur.

Tableau 53 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-128 a -1 Modes de fonctionnement spécifiques au constructeur
0 Aucun changement de mode/aucun mode\assigné
+1 Mode de position de profil
+2 Mode de vitesse
+3 Mode de vitesse de profil
+4 Mode de profil de couple
+5 Réservé
+6 Mode de retour adayposition de référence
+7 Mode de position interpolée
+8 Mode de position a synchronisation cyclique
+9 Mode.d€ vitesse a synchronisation cyclique
+10 Mode de couple a synchronisation cyclique
+11 Mode de couple a synchronisation cyclique avec angle de
commutation
+12 a +127 Réservé

Tableau 54 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6060y,
NoOm Modes de fonctionnement

Codede tobjet— Variabte

Type de Integer8
données
Catégorie Conditionnelle: obligatoire si plus d’un mode de fonctionnement est pris

en charge
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Tableau 55 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 53

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

8.4.11 Objet 6061,: Affichage des modes de fonctionnement

Cet gbjet doit fournir le mode de fonctionnement réel.

Le Tableau 53 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 56 spécifie\ la descriptig

I'objett et le Tableau 57 spécifie la description d’entrée.

Tableau 56 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6061,
Nom Affichage des modes de-fenctionnement
Code de I'objet Variable
Type de données Integer8

Catégorie Conditionnelleobligatoire si plus d’'un mode de
fonctionnement est pris en charge
Tablean 57 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés ro

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage.de valeurs

Voir Tableau 53

Valeur par défaut

Non

8.4.1 Objet 6502, Modes d entrainement pris en charge

n de

Cet objet doit fournir les informations concernant les modes d'entrainement pris en charge.

La Figure 8 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 58 spécifie la description de I'objet et
le Tableau 59 spécifie la description d’entrée.

31 16 15 11

10 9 8 7 6 5 4

0

Spécifique au constructeur | r(éservé) |cstca| cst ‘ csv | csp | ip | hm ‘ r | tq | pv ‘ vl | pp

Bit de poids fort (MSB)

Bit de poids faible LSB

Figure 8 — Définition des valeurs

IEC
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Les définitions des valeurs suivantes doivent s’appliquer:

bits cstca, cst, csv, csp, ip, hm, tq, pv, vl, et pp:

bits s

1 = le mode est pris en charge 0 = le mode n'est pas pris en charge
pécifiques au constructeur:

1 = la fonction est prise en charge 0 = la fonction n'est pas prise en charge

bits r(éservés): 0

2015

9 (

9.1

Dans
captg
les o

Tableau 58 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6502y,
Nom Modes d'entrainement pris en charge
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Obligatoire

Tableau 59 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés ro
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs VoirEigure 8
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

sroupe de facteurs
Généralités

ur et plusieurs valeurs de rapport sont nécessaires. Elles peuvent étre présentée
bjets~definis dans le présent article.

certaines\applications de dispositifs d'entrainement, plusieurs valeurs de résolutipn de

S par

Les umitesdefinies par tutitisateur tettes quedefimies danstapresentespecification
utilisées dans les objets correspondants représentant les valeurs de position, de vitesse,

d’acc

élération ou d’a-coup.

sont

Les unités définies par I'utilisateur sont spécifiées par les objets de I'unité Sl (objets 60A8,,,
60A9,,, 60AA, et 60AB,). Pour le calcul des valeurs correspondantes (et leurs unités
physiques), se reporter aux formules ci-dessous. Si certains des objets dans les formules ne
sont pas mis en ceuvre, les valeurs par défaut définies dans les objets correspondants doivent
étre utilisées. Les objets, dont les valeurs ne dépendent pas du groupe de facteurs, ont des
unités fixes spécifiées dans les objets. La Figure 9 explique de fagon plus détaillée le concept
de mise a I’échelle.
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User units Internal units

Position encoder resolution
I

| ) |
L mularity J

Motor
encoder
| Feedconstant (|
-
N
Linear axis \< (/
S
IEC
Anglais Frangais
User units Unités définies par l'utilisateur
Position scaling Mise a I’échelle de la position
Internal units Unités internes
Position encoder resolution Résolution du codeur de position
Motor encoder Codeur du moteur
Motor Moteur
Gear box Boite d'engrenage
Gear ratio Rapport d’engrenage
Polarity Polarité
Feed constant Constante d’avance
Linearsaxis Axe linéaire
Figure 9 — Concept de mise a I’échelle de la position

Unités de position
Le calcul des valeurs de position est effectué par I'équation suivante:

valeur interne de position - constante d'avance
résolution du codeur de position-rapport d'engrenage

valeur de position=

La valeur de position représente les objets contenant des valeurs exprimées en unités de
position définies par l'utilisateur, spécifiées dans l'unité S| de position (objet 60A8,). Les
facteurs dans la formule doivent étre ajustés de maniére a ce que l'unité S| de position
corresponde aux conditions mécaniques.
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La valeur interne de position est exprimée en unités internes, par exemple les incréments du
codeur. Pour calculer les valeurs internes de positions a partir des valeurs de position cible,
la formule est transposée en:

valeur interne de position=

Unité

valeur de position - résolution du codeur de position - rapport d'engrenage

constante d'avance

s de vitesse

Lorsque la résolution du codeur de vitesse (objet 6090;,,) est mise en ceuvre, les valeurs de

vitesy

La vd
captg
capteg

Silo

calcul:

ou:

La valeur de vitesse représente(les objets contenant des valeurs exprimées en unitg

vitess
60A9
positi

Les f
corre

Unitds d’accélération

€ SOMNt catcutees par

. valeur interne de vitesse - constante d'avance )
aleur de vitesse = -facteur de vitesss

résolution du codeur de vitesse - rapportd'engrenage

ur = 1), ou par la (les) valeur(s) interne(s) de position (objet 606A},-¢ode de sélecti
ur = 0).

bjet 6090,, n’est pas mis en ceuvre, la résolution du codeur\dé position est utilisée p

. valeur interne de vitesse - constante d'avance .
aleur de vitesse = - facteur de vitess¢

résolution du codeur de position < apport d'engrenage

valeur de position
S

-facteur de vitesse

valeur de vitesse =

e définies par l'utilisateur,-spécifiées dans I'unité Sl de vitesse (objet 60A9,)). Si |
L n‘est pas mis en ceuvre, I'unité de vitesse définie par I'utilisateur doit étre (I'uni
on définie par I'utilisateur)/s.

Acteurs dans I€s formules doivent étre ajustés de maniere a ce que I'unité Sl de vi
sponde aux.conditions mécaniques.

valeur de vitesse

leur interne de vitesse est prise du codeur distinct (objet 606A,,, code de sélectipn du

bn du

bur le

bs de
objet
té de

fesse

valeur d'accélération = - facteur d'accélération

N

La valeur d’accélération représente les objets contenant des valeurs exprimées en unités
d’accélération définies par l'utilisateur, spécifiées dans l'unité Sl d'accélération (objet 60AA,).
Si I'objet 60AA, n’est pas mis en ceuvre, I'unité d’accélération définie par 'utilisateur doit étre
(Punité de vitesse définie par I'utilisateur)/s.

Les facteurs dans la formule doivent étre ajustés de maniére a ce que I'unité S| d’accélération

corre

sponde aux conditions mécaniques.

Unités d’a-coup

s valeur d'accélération '
valeur d'a-coup = -facteurd'a- coup
N
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La valeur d’a-coup représente les objets contenant des valeurs exprimées en unités d’a-coup
définies par l'utilisateur, spécifiees dans l'unité S| d'a-coup (objet 60AB,). Si I'objet 60AB,
n‘est pas mis en ceuvre, I'unité d’a-coup définie par l'utilisateur doit étre (I'unité de vitesse
définie par 'utilisateur)/s>.

Les facteurs dans la formule doivent étre ajustés de maniére a ce que l'unité Sl d’a-coup
corresponde aux conditions mécaniques.

9.2 Définitions d'objets détaillées

9.2.1 Objet 608F;: Résolution du codeur de position

Cet ¢bjet doit indiquer les incréments configurés du codeur et le nombre de rotations du
mote(r. La résolution du codeur de position doit étre calculée par la formule suivanfe:

incréments du codeur
rotations du moteur

résolution du codeur de position =

Toutgs les valeurs doivent étre adimensionnelles. Le Tableau 60 ,specifie la descriptign de
I'objett et le Tableau 61 spécifie la description d’entrée.

Tableau 60 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 608F,,
Nom Résolution du codeurde position
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
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Tableau 61 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index pris en charge

Catégorie d'entrée

Obligatoire

Acces

C

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs
)

02

I

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

Sous-index 01y,

Description Incréments du codeur
Catégorie d'entrée Obligatoire

Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32 (0 est égal a 232)

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)

Sous-index 02y,

Description Rotations du moteur
Catégorie d'entrée Obligatoire

Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC,61800-7-301

Plage de valeurs

WUnsigned32 (0 est égal a 232)

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)

9.2.2] Objet 6090;:'Résolution du codeur de vitesse

Cet gbjet doit jindiquer les incréments configurés du codeur par seconde et le nombfe de
rotatipns du moeteur par seconde. La résolution du codeur de vitesse doit étre calculée par la
formyle suivante:

incréments

codeur
seconde
rotations

moteur:
seconde

résolution du codeur de vitesse =

Toutes les valeurs doivent étre adimensionnelles. Le Tableau 62 spécifie la description de
I'objet et le Tableau 63 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 62 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6090y,
Nom Résolution du codeur de vitesse
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative

Tableau 63 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index pris en charge
Catégorie d'entrée Obligatoire
Acces c
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs 02y,
Valeur par défaut 02y,
Sous-index 01y,
Description Incréments du codeur par seconde
Catégorie d'entrée Obligatoire
Accés rw
Mise en correspondance | Voir.lEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs Unsigned32 (0 est égal a 232)
Valeur par défaut Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)
Sous-index 02y,
Description Rotations du moteur par seconde
Catégotie d'entrée Obligatoire
Aceés rw
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs. Unsigned32 (0 est égal 3 232)
Valeur par défaut Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)

9.2.3 Objet 6091,,: Rapport d'engrenage

Cet objet doit indiquer le nombre configuré de rotations de I'arbre moteur et le nombre de
rotations de l'arbre d'entrainement. Le rapport d'engrenage doit étre calculé par la formule
suivante:

rotations de I'arbre moteur
rotations de|'arbre d'entrainement

rapport d'engrenage =
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Toutes les valeurs doivent étre adimensionnelles. Le Tableau 64 spécifie la description de

- 260 -

I'objet et le Tableau 65 spécifie la description d’entrée.

Tableau 64 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6091,
Nom Rapport d'engrenage
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 65 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index pris en charge

Catégorie d'entrée

Obligatoire

Acceés

C

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs 02y,

Valeur par défaut 02y,

Sous-index 01y,

Description Rotations 'de I'arbre moteur
Catégorie d'entrée Obligatoire

Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par-défaut

Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)

Sods-index 02y,

Description Rotations de I'arbre d’entrainement
Catégorie d'entrée Obligatoire

Acces rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

9.2.4  Objet 6092, : Constante d'avance

Cet objet doit indiquer la constante d'avance configurée, qui est la distance de mesure par
rotation de I'arbre de sortie de la boite d'engrenage. La constante d'avance doit étre calculée
par la formule suivante:
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avance
rotations de I'arbre d'entrainement

constante d'avance =

L'avance doit étre donnée en unités de position définies par l'utilisateur, et la valeur de
rotation de l'arbre d'entrainement doit étre adimensionnelle. Le Tableau 66 spécifie la
description de I'objet et le Tableau 67 spécifie la description d’entrée.

Tableau 66 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Tndex 5092,
Nom Constante d'avance
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 67 — Description d’entrée
Attribut Valeur,
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index priséen charge
Catégorie d'entrée Obligatoire
Accés c
Mise en correspondance | Voir IEC 61800%7-301
PDO
Plage de valeurs 02y,
Valeur par défaut 02y,
Sous-index 01y,
Description Avance
Catégorie d'entrée Obligatoire
Acces rw
Mise en cofrespondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)
Sous-mdex 07,
Description Rotations de I'arbre
Catégorie d'entrée Obligatoire
Acces rw
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)
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9.2.5 Objet 6096,,: Facteur de vitesse
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Cet objet peut étre utilisé pour faire correspondre les unités de vitesse avec les unités de
vitesse définies par l'utilisateur. Le Tableau 68 spécifie la description de Il'objet et le

Tableau 69 spécifie la description d’entrée.

Tableau 68 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6096,
Nom Eacteur de vitesse
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 69 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index pris en charge

Catégorie d’entrée

Obligatoire

Acces

C

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs 02y,

Valeur par défaut 02y,
Sous-index 01y,
Description NUmérateur
Catégorie d’entrée Obligatoire
Acces rw

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs 132%2 1
Valeur par défaut 1
Sous-index 02y,

o s e
Beseription Biviseut
Catégorie d’entrée Obligatoire
Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

1a2%21

Valeur par défaut

1

9.2.6 Objet 6097,: Facteur d’accélération

Cet objet peut étre utilisé pour faire correspondre les unités d’accélération avec les unités
d’accélération définies par l'utilisateur. Le Tableau 70 spécifie la description de I'objet et le

Tableau 71 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 70 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6097y,
Nom Facteur d’accélération
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 71 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 004,
Description Plus grand sous-index pris en charge

Catégorie d’entrée

Obligatoire

Acceés

C

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs 02y,

Valeur par défaut 02y,
Sous-index 01y,
Description Numérateur
Catégorie d’entrée Obligatoire
Acces rw

Mise en correspondance

Voir \EC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs 172232 1
Valeur par défaut 1
Sous-index 02y,
Description Diviseur
Catégorie d’entrée Obligatoire
Acces rw

PDO

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

[=y1 ' }
F1ayc ut vdicurs

Valeur par défaut

9.2.7

Objet 60A2,: Facteur d’a-coup

Cet objet peut étre utilisé pour faire correspondre les unités d’a-coup avec les unités d’a-coup
définies par l'utilisateur. Le Tableau 72 spécifie la description de lI'objet et le Tableau 73
spécifie la description d’entrée.
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Tableau 72 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60A2,
Nom Facteur d’a-coup
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 73 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index pris en charge

Catégorie d'entrée

Obligatoire

Acces

C

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs 02y,

Valeur par défaut 02y,
Sous-index 01y,
Description Numérateur
Catégorie d'entrée Obligatoire
Acces rw

Mise en correspondance

VoirtEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs 132%2 1
Valeur par défaut 1
Sous-index 02y,
Description Diviseur
Catégorie d'entrée Obligatoire
Actés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

1a2%21

Valeur par défaut

1

9.2.8 Objet 607E;,: Polarité

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

Cet objet doit indiquer si la valeur de demande de position doit étre multipliée par 1 ou par -1.
L'indicateur de polarité ne doit pas influer sur le mode de retour a la position de référence. Le
bit de polarité de position doit étre utilisé uniqguement pour le mode de position de profil (pp)
et le mode de position a synchronisation cyclique (csp). Le bit de polarité de vitesse doit étre
utilisé uniquement pour le mode de vitesse de profil (pv) et le mode de vitesse a
synchronisation cyclique (csv).
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La Figure 10 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 74 spécifie la description de I'objet

et le Tableau 75 spécifie la description d’entrée.

7 6 5

Polarité de position Polarité de vitesse

réservé (0)

Bit de poids fort (MSB)

Bit de poids faible (LSB)

Figure 10 — Définition des valeurs

IEC

Les bits de polarité doivent étre codés comme suit: 0, = multiplier par 1 et 1, = multiplier

par —|

Tableau 74 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 607E,
Nom Polarité
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned8
Catégorie Facultative
Tableau 75 — Description/d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir [EC/61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Figure 10

Valeur par défaut

00,

9.2.9 Table de codes'des unités spécifiques au profil de dispositif

Le Tableau 76 spécifie la représentation des unités spécifiques supplémentaires utilisées

dans|ce profil.

Tableau 76 — Unités spécifiques au profil de dispositif

Neom—dlunitéd
NGt HHte

Svmboted romet trdterd :

Seconde cubique

A0,

Réservé - A1, aAB,, AD, a B3,, B6, a BF,
Spécifique au constructeur - CO, a FF,
Rotation aucun B4,
Inc aucun B5,
Pas aucun AC

h

9.2.10 Objet 60A8,: Unité Sl de position

Cet objet doit indiquer les unités de position définies par I'utilisateur. La structure de I'objet
est définie a la Figure 1 du CiA 303-2:2012. La représentation des unités Sl et des préfixes
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est donnée dans le CiA-303-2. La représentation des unités spécifiques au profil
supplémentaires est définie dans le Tableau 76. Le champ spécifique au profil (bit 0 & bit 7)
de cet objet est réservé (00y).

La mise a I'échelle a partir des incréments de position réelle par rapport a la valeur de
position dans les unités définies par l'utilisateur est réalisée en utilisant les objets 608F,,
6091, et 6092,. Le Tableau 77 spécifie la description de I'objet et le Tableau 78 spécifie la
description d’entrée.

Tableau 77 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60A8,,
Nom Unité S| de position
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative

Tableau 78 — Description d’entrée

Attribut Valeur

Sous-index 00y,

Acceés rw

Mise en correspondance | Non

PDO
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Spécifigue au constructeur

La Figure 11 présente un exemple-de la configuration de I'objet donnée en mm.

31 24 23 16 15 8 7 0
AD,, (signifie 1073) 01, (signifie m) 00, réserve (00,)

Bit d¢ poids fort (MSB) Bit de poids faible (LSB)

IEC

Figure 11 — Exemple d’une unité de position

9.2.11 Ohjet 60A9,: Unité Sl de vitesse

Cet abjet doit indiquer les unités de vitesse définies par l'utilisateur. Si cet objet n'est pas mis
en ceuvre, l'unité de vitesse définie par I'utilisateur doit étre (I'unité de position définie par
I'utilisateur)/s. La structure de I'objet est définie a la Figure 1 du CiA 303-2:2012. La
représentation des unités Sl et des préfixes est donnée dans le CiA-303-2. La représentation
des unités spécifiques au profil supplémentaires est définie dans le Tableau 76. Le champ
spécifique au profil (bit 0 a bit 7) de cet objet est réservé (00,)).

Cet objet est considéré comme une définition des unités de vitesse définies par l'utilisateur si
I'objet 6090, (résolution du codeur de vitesse) est mis en ceuvre. Si I'objet 6090, n'est pas
mis en ceuvre, un calcul fondé sur les valeurs relatives a la position est a effectuer. Le
Tableau 79 spécifie la description de I'objet et le Tableau 80 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 79 — Description de I’objet

La Fi

31

Attribut Valeur
Index 60A9,
Nom Unité S| de vitesse
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 80 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw
Mise en correspondance | Non
PDO
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

jure 12 présente un exemple de la configuration deil’objet donnée en mm/s.

24 23

16 15

7

D,, (signifie 10°3)

01, (signifie m) 03, (signifie s)

réserve (00,)

Bitd

e poids fort (MSB)

Bit de poids faible

LSB)

9.2.1

Cet g

mis gn ceuvre, l'unité d’accélération définie par l'utilisateur doit étre (I'unité de vitesse d

par |
repré
des

spécifique au profil(bit 0 a bit 7) de cet objet est réservé (00,).

Pour

Figure 12 — Exemple d’une unité de vitesse

g Objet 60AA,: Unité Sl d’accélération
bjet doit indiquer les unités d’accélération définies par l'utilisateur. Si cet objet n’es
utilisateur)/s. La structure de l'objet est définie a la Figure 1 du CiA 303-2:201

sentation des unités Sl et des préfixes est donnée dans le CiA-303-2. La représen
nités spécifiques au profil supplémentaires est définie dans le Tableau 76. Le ¢

faire correspondre la valeur d’accélération avec les unités définies par l'utilisatel

I’obj

calczF fonidé' sur la valeur de vitesse est a effectuer. Le Tableau 81 spécifie la descripti

IEC

t pas
Bfinie
D. La
ation
hamp

r, un
bn de

etJe Tableau 82 spécifie la description d’entrée.

Tableau 81 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60AA,
Nom Unité S| d’accélération
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
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Tableau 82 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw
Mise en correspondance | Non
PDO
Plage de valeurs Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

La Fi

31
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jure 13 présente un exemple de la configuration de I'objet donnée en mm/s2.

24 23 16 15 8 7

AD,, (signifie 1073)

01, (signifie m) 57, (signifie s2) reserve (00,)

Bitd

e poids fort (MSB) Bit\de poids faible

LSB)

9.2.1

Figure 13 — Exemple d’une unité d’accélération

B Objet 60AB,,: Unité Sl d’a-coup

Cet dbjet doit indiquer les unités d’a-coup définies par l'utilisateur. Si cet objet n’est pa

en o
I'utilis

uvre, l'unité d’a-coup définie par l'utilisateur doilr étre (I'unité de vitesse défini
ateur)/s2. La structure de I'objet est définie~a Jla Figure 1 du CiA 303-2:201

représentation des unités Sl et des préfixes est dennée dans le CiA-303-2. La représen

des |

spéci

Le T
d’ent

nités spécifiques au profil supplémentaires est définie dans le Tableau 76. Le ¢
fique au profil (bit 0 a bit 7) de cet objet est réserve (00y,).

bbleau 83 spécifie la description de I'objet et le Tableau 84 spécifie la descr
ée.

Tableau 83 — Description de I’objet

IEC

mis
par

N0

ation
hamp

ption

Attribut Valeur
Index 60AB,
Nom Unité Sl d’a-coup
Code de |objet Variable
Type-de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 84 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw
Mise en correspondance | Non
PDO
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

La Figure 14 présente un exemple de la configuration de I'objet donnée en mm/s3.
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31 24 23 16 15 8 7 0
FD,, (signifie 10-3) 01,, (signifie m) A0, (signifie s%) réserve (00,)

Bit de poids fort (MSB) Bit de poids faible (LSB)

IEC

Figure 14 — Exemple d’une unité d’a-coup

10 Mode de position de profil

10.1 Informations d'ordre général

La sfructure globale pour ce mode est présentée a la Figure 15. Une position cible est
appliquée au générateur de trajectoire. Celui-ci génére une valeur de demande de“pogition
pour [la boucle d'asservissement de position décrite dans la fonction correspondante| (voir
13.3./1). Ces deux blocs de fonction sont commandés éventuellement par des ensemblé¢s de
paramétres individuels.
Trajectory Position
generator control law
parameters parameters
Position demand
l internal value l
(60FC,) or
Target position Position demand " Control effort
(607A,) Trajectory Value (6062, Position (BOFA,)
» _ cantrol h
generator -
function
IEC
Anglais Frangais
Target position Position cible
Trajectory generator parameters Paramétres de générateur de trajectoire
Trajectory generator Générateur de trajectoire
Position demand internal value60FC,) or Valeur interne de demande de position (60FC,)
Position demand Value (6062,) ou valeur de demande de position (6062))
Position control law parameters Paramétres |égitimes d’asservissement de
position
Position control function Fonction d’asservissement de position
Control effort Mesure de contréle
Figure 15 — Générateur de trajectoire et fonction d'asservissement de position
A l'entfée du générateur de trajectoire, des limites facultatives peuvent étre appliquée$ aux
parametresavant quits mesorent mormatises e unites internes ta formetaptus—simpte d'un

générateur de trajectoire consiste juste a transiter par une position cible et a la transformer
en une valeur interne de demande de position avec des unités internes (incréments)
uniquement. La Figure 16 définit la structure détaillée du générateur de trajectoire.
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Target position {607A,)
Pasition range limit (607B,,) Limit Target posilion [inc]
Software position limit (807D,) | function Multiplier >
Polarity (607E,) -

. Profile velocity -
Polarity (BOTE") > or End velocity Z:fn':‘o:
Profile velocity (6081,,) N Dimit Multiplier [inc/s] internal

_ v im »
End velocity (6082, ) N - value
h function {6OFC,)
A e
Max profle velodity (607F )
- Minimum Y
[ Max Mmoo Spesd {8080, | Trajectory
h > COrnparatOr Velocity Emit generator
Profile acceleration (6083,) N Profile acceleration
Profile deceleration (5084,,) " or profile deceleration
. " > or quick-stop deceleration
Quick-stop deceleration (8085,) N Limit incis?]
Max acceleration (50C5,) function >
Max deceleration (B0CB,) |
Quick-stop opfion code (605A)
Motion profile type (6086,) N
inc = internal ncrements IEC
Anglais Francgais

Target position

Position cible

Position range limit

Limite*de plage de position

Software position limit

Limite de position de logiciel

Polarity

Polarité

Limit function

Fonction limite

Multiplier

Multiplicateur

Profile velocity

Vitesse de profil

Or End velocity

Ou Vitesse finale

Max profile velocity

Vitesse maximale du profil

Max. motor speed

Régime maximal du moteur

Minimum comparator.

Comparateur minimum

Velocity limit

Limite de vitesse

Profile accéleration

Accélération de profil

Profile.deceleration

Décélération de profil

Quick-stop deceleration

Décélération par arrét rapide

Max—asccaleration
rehea G reatoh

A ccdlération—maximale
~EEereatoR— e ar

Max. deceleration

Décélération maximale

Quick-stop option code

Code de I'option Arrét rapide

Motion profile type

Type de profil de mouvement

Profile acceleration or profile deceleration or

quick-stop deceleration

Accélération de profil ou décélération de profil ou

décélération par arrét rapide

Trajectory generator

Générateur de trajectoire

Position demand internal value

Valeur interne de demande de position

Inc = Internal increments

Inc = Incréments internes

Figure 16 — Générateur de trajectoire pour le mode de position de profil
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10.2 Description fonctionnelle
10.2.1 Généralités

Le réglage des points de consigne est commandé par la synchronisation du bit nouveau point
de consigne et du bit changer le point de consigne immédiatement dans le mot de commande,
ainsi que le bit acquitter le point de consigne dans le mot d'état.

Si le bit changer le point de consigne immédiatement du mot de commande est mis a 1, le
dispositif d'entrainement attend un point de consigne unique. Si le bit changer le point de
consigne immédiatement du mot de commande est mis a 0, le dispositif d'entrainement attend

ble-d mnts-d H
un enseMoe—a8poHHSG8-oRSIgGhRs-

Apres application d'un point de consigne au dispositif d'entrainement, le dispositif de
commande indique que le point de consigne est valide au moyen d'un front montant qu bit
nouveau point de consigne dans le mot de commande. Le dispositif d'entrainement reglel|le bit
acquitter le point de consigne dans le mot d'état sur 1, puis, le dispositifi/d'entraingment
indiglie, au moyen du bit acquitter le point de consigne mis a 0, sa capacité a accepter de
nouvéaux points de consigne. Un exemple est présenté a la Figure 17.
Actual
speed
7
/ t
New
sel-point
(bit 4) t
Tamet
position t
(set-pomt)
Set-point t
acimowledge
(bit 12) t
Target e
reached
(bit 10) t
IEC
Anglais Frangais
Actual speed Vitesse instantanée
New set-point (bit 4) Nouveau point de consigne (bit 4)
Target position (set-point) Position cible (point de consigne)
Set-point acknowledge (bit 12) Acquitter le point de consigne (bit 12)
Target reached (bit 10) Cible atteinte (bit 10)

Figure 17 — Exemple de point de consigne

Lorsqu'un point de consigne est toujours en cours de traitement et un nouveau point de
consigne est validé, deux méthodes de traitement sont prises en charge: point de consigne
unique (le bit changer le point de consigne immédiatement du mot de commande est égal a 1)
et ensemble de points de consigne (le bit changer le point de consigne immédiatement du mot
de commande est égal a 0).
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10.2.2 Point de consigne unique

Lorsqu'un point de consigne est en cours de traitement et un nouveau point de consigne est
validé par le nouveau point de consigne (bit 4) dans le mot de commande, le nouveau point
de consigne doit étre traité immédiatement. La procédure de transfert représentée a
la Figure 18 est employée pour la méthode de point de consigne unique.

Actual
speed
4
/ \
t
New T 1
set-point
(bit 4) t
Target
position J
(set-point) t
Current target
position
processed t
Set-point =
acknowledge
(bit 12) t
Target
reached
(bit 10) t
IEC
Anglais Francgais
Actual speed Vitesse instantanée
New set-point (bit 4) Nouveau point de consigne (bit 4)
Target position (set-paint) Position cible (point de consigne)
Current target position’processed Position cible actuelle traitée
Set-point acknowledge (bit 12) Acquitter le point de consigne (bit 12)
Target reached (bit 10) Cible atteinte (bit 10)
Figure 18 — Procédure de transfert pour
la méthode de point de consigne unique

10.2.3 Ensemble de points de consigne

Lorsqu'un point de consigne est en cours de traitement et un nouveau point de consigne est
validé par le nouveau point de consigne (bit 4) dans le mot de commande, le nouveau point
de consigne doit étre traité uniquement aprés que le point de consigne précédent a été
atteint. La procédure de transfert représentée a la Figure 19 est employée pour la méthode
d'ensemble de points de consigne. Le segment grisé supplémentaire qui apparait sur le
graphique "vitesse réelle" montre la vitesse réelle si le bit changement du point de consigne
(bit 9) est mis a 1.


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

Actual
speed

- 273 -

New
set-point
(bit 4)

Target

position
(set-point)

Current target
position

processed

Set-point
acknowledge
(bit 12)

Target
reached
(bit 10)

IEC

Anglais

Frangais

Actual speed

VitessSe réelle

New set-point (bit 4)

Nouveau point de consigne (bit 4)

Target position (set-point)

Position cible (point de consigne)

Current target position processed

Position cible actuelle traitée

Set-point acknowledge (bit 12)

Acquitter le point de consigne (bit 12)

Target reached (bit 10)

Cible atteinte (bit 10)

Lorsdu'un dispositif d*entrainement prend en charge un ensemble de points de cons
deux|points de consighe au minimum sont disponibles, a savoir un point de consigne en
de traitement et un_point de consigne mis en mémoire tampon. Les points de consigne
traités comme représenté a la Figure 20.

Figurée,19 — Procédure de transfert pour
la méthode d'ensemble de points de consigne

igne,
cours
sont
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® @ ® @ 6
- 1

Change set
immediately
(bit 5) t

set-point [ 2 I

U
[\ ]
m

Buffered
set-point ‘ ‘

>

set-point
Set-point
acknowledge

(bit 12) t
Target
reached

(bit 10) t

Processed ‘ ‘

IEC
Anglais Frangais
New set-point (bit 4) Nouveau point de consigne (bit 4)
Change set immediately Changer le point de consigne immédiatement
Set-point Point de consigne
Buffered set-point Point de consigne mis en mémoire tampon
Processed set-point Point de consigne traité
Set-point acknowledge (bit 12) Acquitter le point de consigne (bit 12)
Target reached (bit 10) Cible atteinte (bit 10)

Figure 20 — Traitement des points de consigne
dans le cas de deux points de consigne

Les nouveaux points“de consigne sont mis en mémoire tampon dans la liste des points de
consigne tant quele dispositif d'entrainement dispose de points de consigne libres. Si gucun
point{de consignhe n'est en cours de traitement, le nouveau point de consigne doit devenir actif
immédiatement (1). Si un point de consigne est en cours de traitement, le nouveau point de
consigne'doit étre archivé dans la premiére mémoire tampon des points de consigne qui est
libre (2.%/3).

Si toutes les mémoires tampons des points de consigne sont occupées (le bit acquitter le
point de consigne est égal a 1), la réaction dépend du bit changer le point de consigne
immédiatement. Si ce bit est mis a 1, le nouveau point de consigne doit étre traité
immédiatement comme point de consigne unique. Tous les points de consigne chargés
précédemment doivent étre éliminés (5).

Le bit cible atteinte doit rester a 0 jusqu'a ce que tous les points de consigne soient traités.
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10.2.4 Utilisation du bit Arrét en combinaison avec le bit du nouveau point de
consigne

Le bit arrét peut étre utilisé pour arréter, définir un nouveau point de consigne et, en
combinaison avec le bit du nouveau point de consigne, pour interrompre un déplacement réel,
qui est décrit dans la présente section.

Si un dispositif d’entrainement traite un point de consigne, le bit arrét (bit 8 du mot de
commande) peut étre utilisé pour arréter le moteur et le maintenir en asservissement de
position. Dés libération du bit arrét, le traitement du point de consigne en cours se poursuit.

La Figure ZT décrit un mécanisme de suppression du point de consigne traite et de defihition
de Ig position réelle en tant qu'un nouveau point de consigne de sorte que le dispositif
d’entfainement demeure a la position réelle en asservissement de position méme)apres la
libérgtion du bit arrét.

Controlword

Halt

Change [set
immedigtely

New settpoint

Statusword

Target r¢ached

Set-poin|
acknowlgdge
Set set- Drive in
point to position
actual control on
position actual
position
Anglais Francgais
Controlword Mot de commande
Halt Arrét

Change set immediately Changer le point de consigne immédiatement

New set-point Nouveau point de consigne

Statusword Mot d’état

Target reached Cible atteinte

Set-point acknowledge

Acquitter le point de consigne

Set set-point to actual position

Régler le point de consigne sur la position réelle

Drive in position control on actual position

Dispositif d’entrainement en asservissement de

position sur la position réelle

Figure 21 — Suppression du point de consigne

La position d’entrainement réelle doit étre enregistrée aprés un arrét complet du moteur. Par
conséquent, le bit 8 (arrét) du mot de commande (6040,)) et le bit 10 (cible atteinte) du mot
d’état (6041,) sont tenus d'étre égaux a 1. Le Tableau 87 donne des informations
supplémentaires sur cette combinaison de bits.

Pour définir la rampe de ralentissement qui est appliqguée pendant l'arrét, I'objet de
commande 605D, (code de I'option Arrét) peut étre utilisé.
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10.3 Définitions générales

Les limites logicielles internes ne doivent pas étre dépassées par les réglages externes
configurés par I'utilisateur.

10.4 Utilisation du mot de commande et du mot d'état

Le mode de position de profil utilise certains bits du mot de commande et du mot d'état pour
des applications spécifiques au mode. La Figure 22 présente la structure du mot de
commande. Si aucun positionnement n'est en cours, le front montant du bit 4 doit commencer
le positionnement de I'axe. Dans le cas ou un positionnement est en cours, les définitions

) . R o P bits 6

donnges-dan e—lableau-85-doivent-eire—u Se8S—t-et1aieal

et 8 qu mot de commande.

NOTE| Il est supposé que la position cible est déclenchée par un front d'impulsion 0->1; dans le casscontraire, le
disposijtif peut définir immédiatement de nouvelles valeurs, ce qui contribue a un comportement inattendu.

15 10 9 8 7 6 5 4 3 0
(I;e?ag?rir Changer le point |Nauveau
(vgir 8.4.1) ze Arrét (voir 8.4.1) abs/rel de consigne point de (voir 8.4.1)
consigne immédiatement™\ [“consigne
Bit dg poids fort (MSB) Bit de poids faible [LSB)

IEC

Figure 22 — Mot de commande pour le mode,.de position de profil (pp)

Tableau 85 — Définition du bit 4, du bit 5 et du bit 9

Bit P Bit 5 Bit 4 Définition
0 0 0->1 Le positionnement doit étre effectué (cible atteinte) avant que ne commence |e
positionnement suivant (voir Figure 17 et Figure 19)
X 1 0->1 Le positionnement suivant doit commencer immédiatement (voir Figure 17 et
Figure 18)
1 0 0->1 Le positionnement avec la vitesse de profil actuelle atteignant le point de

consjghe ‘actuel doit étre effectué, puis le positionnement suivant (voir Figurgq 17
et Figure 19) doit alors étre appliqué

Tableau 86 — Définition du bit 6 et du bit 8

Bit Valeur Définition
6 0 La position cible doit étre une valeur absolue
1 La position cible doit &tre une valeur relative (selon I'objet 60F2},)
8 0 Le positionnement doit étre exécuté ou poursuivi
1 Le mouvement de |'axe doit étre interrompu en fonction du code de I'option Arrét (605D;,)

La Figure 23 présente la structure du mot d'état. Le Tableau 87 définit les valeurs du bit 10,
du bit 12 et du bit 13.

15 14 13 12 11 10 9 0
(voir 8.4.2) Erreur suivante Acg“'”er le point | \ir 8.4.2) Cible (voir 8.4.2)
e consigne atteinte
Bit de poids fort (MSB) Bit de poids faible (LSB)

IEC

Figure 23 — Mot d'état pour le mode de position de profil (pp)
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Tableau 87 — Définition du bit 10, du bit 12 et du bit 13

Bit Valeur Définition
10 0 Arrét (bit 8 dans le mot de commande) = 0: Position cible non atteinte
Arrét (bit 8 dans le mot de commande) = 1: L'axe ralentit
1 Arrét (bit 8 dans le mot de commande) = 0: Position cible atteinte
Arrét (bit 8 dans le mot de commande) = 1: La vitesse de I'axe est nulle
12 0 Point de consigne précédent déja traité, attente d'un nouveau point de consigne
1 Point de consigne précédent toujours en cours de traitement, la réécriture du point de
consigne doit &tre acceptée
13 0 Pas d'erreur suivante
1 Erreur suivante
10.5 | Définitions d'objets détaillées

10.5.1 Objet 607A,,: Position cible

Cet dbjet doit indiquer la position commandée qu'il convient que e dispositif d'entraine

ment

adopfe en mode de profil de position, en utilisant les réglages’actuels des paramétres de

commande de mouvement tels que la vitesse, I'accélération,\la’décélération, le type de
de mlouvement, etc. La valeur de cet objet doit étre interprétée comme valeur absolt

profil
e ou

relative, selon l'indicateur abs/rel du mot de commande. Elle doit étre donnée en unité¢s de

position définies par I'utilisateur et doit étre convertie en
Tablgau 88 spécifie la description de I'objet et le Tableau 89 spécifie la description d’entr

Tableau 88 — Deseription de I’objet

Attribut Valeur
Index 607A},
Nom Rosition cible
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32

incréments de position.

Le
ée.

Catégorie Facultative; obligatoire si pp, pc ou csp est pris en
charge
Tableau 89 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs Integer32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

10.5.2 Objet 607B;,: Limite de plage de position

Cet objet doit indiquer les limites maximale et minimale configurées de plage de position. Il
doit limiter la plage numérique de la valeur d'entrée. Lorsqu'elle atteint ou dépasse ces
limites, la valeur d'entrée doit boucler automatiquement vers I'autre extrémité de la plage. Le
bouclage de la valeur d'entrée peut étre évité en réglant les limites de position de logiciel
comme cela est défini dans l'objet de limite de position de logiciel (607Dy). Pour désactiver
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les limites de la plage de position, la limite minimale de plage de position (sous-index 01,)) et
la limite maximale de plage de position (sous-index 02,) doivent étre définies a 0. Les valeurs
doivent étre données en unités de position définies par I'utilisateur. Le Tableau 90 spécifie la
description de I'objet et le Tableau 91 spécifie la description d’entrée.

Tableau 90 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 607By,
Nom Limite de plage de position
Code de l'objet Matrice
Type de données Integer32
Catégorie Facultative

Tableau 91 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index pris en charge
Catégorie d'entrée Obligatoire
Accés c

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs 02y,

Valeur par défaut 02y,

Sous-index 01y,

Description Limite minimale de plage de position
Catégorie d'entrée Obligatoire

Acces rw

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de ‘valeurs Integer32

Valéeurpar défaut Spécifique au constructeur
Sous-index 02y,

Description Limite maximale de plage de position
Catégorie d'entrée Obligatoire

Accés rw

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs Integer32

Valeur par défaut Spécifique au constructeur

10.5.3 Objet 607D;,: Limite de position de logiciel

Cet objet doit indiquer les limites maximale et minimale configurées de position de logiciel.
Ces parametres doivent définir les limites de position absolues pour la valeur de demande de
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position et la valeur instantanée de position comme spécifiées a la Figure 24. Chaque
nouvelle position de cible doit étre vérifiée par rapport a ces limites.

Min position limit Home switch

\Y

Max postion limit

IEC

Home offset |
' Zero Home i
| position position |
] (Enc. = 0) ]
: :
< i
' Stroke area !
Anglais Frangais

Min position limit

Limite de positioh/minimale

Home switch

Interrupteur d*origine

Max position limit

Limite de'position maximale

Home offset

Décalage d’origine

Zero position

Rosition zéro

Home position

Position d’origine

Stroke area

Zone de mouvement

Les
(ménf
le Ta

La su

Figure 24 — Limites de position de logiciel

positions limites doivent étre 'données en unités de position définies par I'utilisateur

e cas de figure que la position cible). Le Tableau 92 spécifie la description de I'ob

bleau 93 spécifie la description d’entrée.

pervision des limites de position de logiciel nécessite une position d'origine définie.

Tableau 92 — Description de I’objet

jet et

Attribut Valeur
Index 607Dy,
Nom Limite de position de logiciel
Code de I'objet Matrice
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
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Tableau 93 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index pris en charge

Catégorie d'entrée

Obligatoire

Acces

C

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Dlagn de valeurs ﬂ')”

Valeur par défaut 02y,

Sous-index 01y,

Description Limite de position minimale
Catégorie d'entrée Obligatoire

Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Integer32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

Sous-index 02y,

Description Limite de position miaximale
Catégorie d'entrée Obligatoire

Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC,61800-7-301

Plage de valeurs

lnteger32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

10.5.4 Objet 607F;,: Vitesse maximale du profil

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

Cet gbjet doit indiquer la vitesse maximale admise configurée dans toutes les directions au
courq d'un mouvement de profil. La valeur doit &tre donnée dans la méme unité physiqué que
I'objet vitesse™ de profil (6081,). Le Tableau 94 spécifie la description de l'objet [et le
Tablgau 95)spécifie la description d’entrée.

Tableau 94 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 607F,
Nom Vitesse maximale du profil
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
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10.5.

Cet

direc
valeu
I"utilig
desct

Tableau 95 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

iption d’entrée.

b Objet 6080,,: Régime maximal du moteur

bbjet doit indiquer le régime maximal admis configuré du moteur dans-‘ toute
ions. Il permet de protéger le moteur et provient de la fiche technique de-ce dernie
r doit étre donnée en tours par minute (r/min) ou en unités de viie€sse définie
ateur. Le Tableau 96 spécifie la description de I'objet et le Tableau 97 spéci

Tableau 96 — Description de I’objet

Attribut Valear
Index 6080y,
Nom Régime maximal du moteur
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 97 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage.de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

10.5.

5 les
br. La
5 par
fie la

6 Objet 6081, T Vitesse de profil

Cet objet doit indiquer la vitesse configurée normalement atteinte a la fin de la rampe
d'accélération au cours d'un mouvement de profil, et doit étre valide pour les deux directions
de mouvement. La valeur doit étre donnée en unités de vitesse définies par I'utilisateur. Les
unités de vitesse peuvent dépendre des unités de position définies par l'utilisateur (unités de
position par seconde). Le calcul des unités de position définies par l'utilisateur est réalisé a
I'aide du groupe de facteurs (voir Article 9). Le Tableau 98 spécifie la description de I'objet et
le Tableau 99 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 98 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6081y,
Nom Vitesse de profil
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

10.5.

Cet
fonct
ala
mém
desct

/

Catégorie Conditionnelle: obligatoire si pp est pris en charge
Tableau 99 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

Objet 6082,: Vitesse finale

bbjet doit indiquer la vitesse configurée adllaquelle le dispositif d'entrainement
onner lorsqu'il atteint la position cible. Normalement, le dispositif d'entrainement s's
bosition cible, c'est-a-dire la vitesse finale est 0. La valeur doit étre donnée dan
bs unités physiques que I'objet vitesse ‘de profil (6081,). Le Tableau 100 spéci
iption de I'objet et le Tableau 101 spécifie la description d’entrée.

Tableau100 — Description de I’objet

doit
rréte
s les
fie la

Attribut Valeur
Index 6082y,
Nom Vitesse finale
Code de Jobjet Variable
Type.de‘données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 101 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

0000 0000y,
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10.5.8 Objet 6083,: Accélération de profil

Cet objet doit indiquer I'accélération configurée. La valeur doit étre donnée en unités
d'accélération définies par I'utilisateur. Le Tableau 102 spécifie la description de 'objet et le
Tableau 103 spécifie la description d’entrée.

Tableau 102 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6083y,
Nom Accélération de profil
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32

Catégorie Conditionnelle: obligatoire si pp ou pv est pris en charge
Tableau 103 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

10.5.p Objet 6084,: Décélération de profil

Cet dbjet doit indiquer la décélération configurée. Si ce parameétre n'est pas pris en char
valeu[ de l'objet accélération, de profil (6083,) doit étre utilisée également po

décél
accél

ération. La valeur doit-&fre donnée dans les mémes unités physiques que |
dration de profil (6083y). Le Tableau 104 spécifie la description de I'objet

Tablgau 105 spécifie la description d’entrée.

Tableau 104 — Description de I’objet

je, la
ur la
objet
et le

Attribut Valeur
Index 6084,
Nom Décélération de profil
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
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Tableau 105 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

10.5.10 Objet 6085;: Décélération par arrét rapide

Cet ¢
fonct

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

bjet doit indiquer la décélération configurée utilisée pour arréter le moteur lorsque la
on d'arrét rapide est activée et l'objet code d'arrét rapide (605A,,) estreglé sur 2 jou 6.

La decélération par arrét rapide est également utilisée si I'objet code de”réaction au défaut
(605K,,) est égal a 2 et I'objet code de I'option Arrét (605D,,) est aussi@dal 2. La valeur doit
étre donnée dans la méme unité physique que l'objet Accélération..de profil (6083;)). Le
Tablgau 106 spécifie la description de l'objet et le Tableau 107 -spécifie la descrjption
d’entrée.

Tableau 106 — Description de {’objet

Attribut Valeur
Index 6085,
Nom Décélération par.arrét rapide
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 107 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw

Mise)en'correspondance
PBO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

10.5.11 Objet 6086,,: Type de profil de mouvement

Cet objet doit indiquer le type configuré de profil de mouvement utilisé pour effectuer un
mouvement de profil. Le Tableau 108 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 109
spécifie la description de I'objet et le Tableau 110 spécifie la description d’entrée.
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10.5.

Cet ¢
coup
ocsuvr
adimg
pas g
desci

Tableau 108 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-32 768 a -1 Spécifique au constructeur
0 Rampe linéaire (profil trapézoidal)
+1 Rampe Sin2
+2 Rampe exempte d'a-coups
+3 Rampe a limitation d'a-coups
+4 2 +32 767 Réservé
Tableau 109 — Description de I’objet
Attribut Valeur
Index 6086,
Nom Type de profil de mouvement
Code de I'objet Variable
Type de données Integer16
Catégorie Facultative
Tableau 110 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance

Voir {E€61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Integer16
Valeur par défaut 0

iption d’entrée.

12 Objet 60A3,: Utilisation de profil par a-coup

bjet doit indiguer le nombre configuré de sous-index utilisés dans l'objet profil gar a-
(60A4,)) pour le mouvement de profil par a-coup. Lorsque cet objet n'est pas mlis en
e, I'objet profil par a-coup doit étre utilisé comme il est mis en ceuvre. La valeur doit étre
ensionnelle, et la valeur de FF, doit indiquer que I'utilisation de profil par a-coup|n'est
onfigurée. Le Tableau 111 spécifie la description de I'objet et le Tableau 112 spécffie la

Tableau 111 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60A3},
Nom Utilisation de profil par a-coup
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned8
Catégorie Facultative
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Tableau 112 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

rw

Mise en correspon
PDO

dance | Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

01, & 06, et FF,

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

10.5.13 Objet 60A4,: Profil par a-coup
Cet gbjet doit indiquer I'ensemble configuré de parameétres par a-coup qui doivent €tre uflilisés
lors du mouvement de profil. La Figure 25 montre les a-coups définis (A, B, C,"D, E et F). Les
valeulfrs doivent étre données en unités d'a-coup définies par l'utilisateur.”Le Tableay 113
spécifie I'assignation de valeurs aux a-coups selon la valeur de I'objet gtilisation de proffil par
a-coyp (60A3;). Lorsque I'objet 60A3,, n'est pas mis en ceuvre, le sous-index 00, doit sefrvir a
attribper aux a-coups les valeurs données dans les autres sous:index. Le Tableay 114
spécifie la description de I'objet et le Tableau 115 spécifie la description d’entrée.
A
B C
2
o
=]
/
A
>
Time
IEC
Anglais Francgais
Velocity. Vitesse
Time Temps
Figure 25 — Diagramme vitesse/temps avec les positions d'a-coup
Tableau 113 — Assignations de valeurs
Valeur de I'objet 60A3, ou du sous-index 00, de I'objet 60A4,, si Assignation de valeurs aux a-coups
60A3;, n'est pas mis en ceuvre
A B c D E F
01 01, | 01, | 01, | 01, - -
02, 01, | 01, | 02, | 02, - -
04y, 01, | 03, | 02, | 04, - -
064, 01, | 03, | 02, | 04, | 05, | 08,
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Tableau 114 — Description de I'objet

Attribut Valeur
Index 60A4,
Nom Profil par a-coup
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative

Tabi 445—P toti T .
Attribut Valeur

Sous-index 00y,

Description Plus grand sous-index pris en charge

Catégorie d'entrée Obligatoire

Acceés c

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs 01y, 02, 04, ou 06y,

Valeur par défaut Spécifique au constructeur

Sous-index 01y,

Description Profil par a-coup 1

Catégorie d'entrée Obligatoire

Acces rw

Mise en correspondance | Voir IEC 61800=7-301

PDO

Plage de valeurs Unsigned32

Valeur par défaut Spécifique au constructeur

Sous-index 02y,

Description Profil par a-coup 2

Catégorie d'entrée Facultative

Acceés rw

Mise en carrespondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plagede valeurs Unsigned32

Valeur par défaut Spécifique au constructeur

a

Sous-index 064,

Description Profil par a-coup 6

Catégorie d'entrée Facultative

Acceés rw

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs Unsigned32

Valeur par défaut Spécifique au constructeur
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10.5.14 Objet 60C5,: Accélération maximale

Cet objet doit indiquer I'accélération maximale configurée. Il permet de limiter lI'accélération a
une valeur acceptable afin d'empécher la destruction du moteur et des pieces mécaniques
mobiles. La valeur doit étre donnée en unités physiques d'accélération définies par
l'utilisateur. Le Tableau 116 spécifie la description de l'objet et le Tableau 117 spécifie la
description d’entrée.

Tableau 116 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60C5,,
Nom Accélération maximale
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 117 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO

Plage de valeurs Unsigned32

Valeur par défaut Spécifique‘au. constructeur

10.5.15 Objet 60C6,: Décélération-maximale

Cet dbjet doit indiquer la décélération maximale configurée. Il permet de limiter I'accélération
a une valeur acceptable afin d‘empécher la destruction du moteur et des piéces mécanjques
mobiles. La valeur doit étre donnée dans la méme unité physique que l'objet accélération
maximale (60C5,). Le Tableau 118 spécifie la description de I'objet et le Tableau 119 spgcifie
la desgcription d’entrée.

Tableau 118 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60C6,,
Nom Deceteration maximare
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
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Tableau 119 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

11 Nlode de retour a la position de référence

111

Informations d’ordre général

Le prigsent article décrit la méthode qu'utilise un dispositif d'entrainement pour rechercher la

position d'origine (également appelée, le référentiel, le point de référence ou le point 2
Diverses méthodes permettent d'atteindre cette position en utilisant ‘des interrupteurs ¢

de cq
nulle
(zéro

11.2

réro).
e fin

urse aux extrémités de la course ou un interrupteur d'origine (interrupteur a tepsion

a mi-course; la plupart des méthodes utilisent également_le train d'impulsions a
d'un codeur incrémental.

Description fonctionnelle

ndex

La Figure 26 présente les objets d'entrée définis,nainsi que les objets de sortie. L'utilisateur

peut gpécifier les vitesses, I'accélération et la méthode de retour a la position de référen
existT un décalage d'origine d'objet supplémentaire, qui permet a |'utilisateur de dépla
r zéro dans le systéme de coordonnées‘de I'utilisateur par rapport a la position d'ori

valeu

Il n'e
résul

d'asservissement de position.

Il existe deux vitesses de retour a la position de référence; dans un cycle type, la viteg

iste pas de données de sortie, sauf pour les bits du mot d'état, qui renvoient I'état

ce. |l
er la

gine.

ou le

at du processus de retour a la-position de référence, ainsi que la demande aux boucles

se la

plus ¢levée permet de déterminer l'interrupteur d'origine, et la vitesse la moins élevée permet

de dgterminer l'impujsion d'index. Une certaine liberté d'utilisation de ces vitesse

accol
maté

dée au constructeur dans la mesure ou la réponse aux signaux peut dépends
iel employé.

5 est

e du
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Controlword (6040,,)
Homing method (6098, : Statusword (6041,

»
»

Homing speeds (6099,) > Homing | Position demand intemnal value (60FC )
Homing acceleration (609A,) method | or Position demand value (6062,)

Home offset (607C,)

A 4

IEC
Anglais Frangais

Controlword Mot de commande
Homing method Méthode de retour a la position de référence
Homing speeds Vitesses de retour a la position de référence
Homing acceleration Accélération de retour a la positioncde.référence
Home offset Décalage d’origine
Statusword Mot d’état
Position demand internal value or Position Valeur interne de demande-de position ou valeur
demand value de demande de position

Figure 26 — Fonction du mode de retour a la position de référence

Le choix d'une méthode de retour a la position de{référence permet de déterminer le
comportement suivant: Le signal de retour a la position de référence (interrupteur de 1|in de
courge positif, interrupteur de fin de course négatif, interrupteur d'origine), la dirgction
d'actilvation et, le cas échéant, la position de I'impulsion d'index.

La pgsition d’origine et la position zéro sant décalées par le décalage d'origine; vpir la
définition de décalage d'origine pour déterminer la méthode d'application de ce décalage

Le ngmbre cerclé de la Figure 27 a la Figure 34 indique le code de sélection de cette pogition
de refour a la position de référence~Le sens de déplacement est également indiqué.

Quatfe sources de signal de_fetour a la position de référence sont disponibles: Il s'agit des
interrupteurs de fin de course négatif et positif, de l'interrupteur d'origine et de I'impulsion
d‘inde d'un codeur. Dans le cas ou un interrupteur de fin de course a atteint la positiﬂ;n de
référence, le dispositif-d'entrainement doit se déplacer dans I'autre direction afin de quitter la
position.

Dans| les diagrammes des séquences de retour a la position de référence présentés ci-
dessoqus, descomptage du codeur augmente a mesure du déplacement de la position del'axe
vers |adroite, en d'autres termes, la partie gauche est la position minimale et la partie droite
est la_position maximale

Le fonctionnement des dispositifs d'entrainement de positionnement requiert normalement de
connaftre exactement la position absolue. Etant donné que, pour des raisons de codt, les
dispositifs d'entrainement ne comportent souvent pas de codeur absolu, une opération de
retour a la position de référence est nécessaire. Il existe plusieurs méthodes spécifiques a
I'application. La méthode de retour a la position de référence est utilisée pour la sélection.

La méthode décrit clairement la séquence exacte de l'opération de retour a la position de
référence. Dans certaines situations, un dispositif d'entrainement comporte plusieurs
méthodes de sélection qui utilisent la méthode de retour a la position de référence.
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11.3 Définitions générales

11.3.1 Généralités

Les modes de retour a la position de référence fonctionnent avec les valeurs logiques des
interrupteurs de fin de course et de retour a la position de référence (objet 60FD,)).

11.3.2 Méthode 1: Retour a la position de référence avec l'interrupteur de fin de
course négatif et I'impulsion d'index

En utilisant cette méthode comme le représente la Figure 27, le sens de déplacement initial
doit s'effectuer de droite a8 gauche si l'interrupteur de fin de course négatif est inacti

(ici:

bas).[La position d'origine doit se situer a la premiére impulsion d'index a droite de la po
ou l'interrupteur de fin de course négatif devient inactif.

[

=

Index pulse

Negative limit switch —\—

IEC

sition

Anglais

Francgais

Index pulse

Impulsion d’index

Negative limit switch

Interrupteur de fin de course négatif

Figure 27 — Retour a la position de référence avec
I'interrupteur de fin-de course négatif et I'impulsion d'index

11.3.3 Méthode 2: Retour.d’la position de référence avec l'interrupteur de fin de

course positif et I'impulsion d'index

En ufilisant cette mgthode comme le représente la Figure 28, le sens de déplacement
doit d'effectuer detgauche a droite si l'interrupteur de fin de course positif est inactif (ici:
La pgsition d'origine doit se situer a la premiére impulsion d'index a gauche de la positi
I'intefqrupteur de‘fin de course positif devient inactif.

nitial
bas).
bn ou
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Index pulse l l

Positive limit switch j

TEC

Anglais Frangais

Index pulse Impulsion d’index

Positive limit switch Interrupteur de fin de course positif

Figure 28 — Retour a la position de référence avec
I'interrupteur de fin de course positif et I'impulsion-d'index

11.3.4 Méthodes 3 et 4: Retour a la position de référence’avec l'interrupteur d'origine
positif et I'impulsion d'index

En ufilisant ces méthodes comme le représente la Figure 29, le sens de déplacement |nitial
doit étre dépendant de I'état de l'interrupteur d'origine/ La position d'origine doit se sither a
I'impulsion d'index a gauche ou a droite du point*de changement d'état de l'interrupteur
d'origine. Si la position initiale est située de sorte)que le sens de déplacement doit s'inverser
au cours du retour a la position de référence, le point d'inversion effectif est tout [point
existant aprés un changement d'état de l'interrupteur d'origine.

I ]

*@;. :
I

Index pulse l l

Home switch —I

IEC.

Anglais Francgais

Index pulse Impulsion d’index

Home switch Interrupteur d’origine

Figure 29 — Retour a la position de référence avec
I'interrupteur d'origine positif et I'impulsion d'index
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11.3.5 Méthodes 5 et 6: Retour a la position de référence avec l'interrupteur d'origine
négatif et I'impulsion d'index

En utilisant ces méthodes comme le représente la Figure 30 , le sens de déplacement initial

doit étre dépendant de I'état de l'interrupteur d'origine. La position d'origine doit se situer a

I'impulsion d'index a gauche ou a droite du point de changement d'état de l'interrupteur

d'origine. Si la position initiale est située de sorte que le sens de déplacement doit s'inverser

au cours du retour a la position de référence, le point d'inversion effectif est tout point
existant aprés un changement d'état de l'interrupteur d'origine.

= 1_

)
-l
|

Index pulse

Home switch —l

IEC

Anglais Francgais

Index pulse Impulsion d’index

Home switch Interrupteur d’origine

Figure 30 — Retour a la position de référence avec
I'interrupteur d'origine négatif et I'impulsion d'index

11.3.6 Méthodes 7 a 14: Retour a la position de référence avec l'interrupteur d'origine
et I'impulsion d'indeXx

Ces méthodes utilisent™un interrupteur d'origine actif uniquement sur une partie de la cqurse;
I'actign de l'interrupteur est effectivement une action "a rappel" lors du balayage de la pogition
de I'gxe en aval de {'interrupteur. En utilisant les méthodes 7 a 10, le sens de déplacgment
initial| doit s'effectuer de gauche a droite, et en utilisant les méthodes 11 a 14, le sens de
dépldcementlinitial doit s'effectuer de droite a gauche, sauf si l'interrupteur d'origine es{ actif
au début du mouvement. Dans ce cas, le sens de déplacement initial doit dépendre du|front
rechgrché«La position d'origine doit se situer a I'impulsion d'index de I'un des cbtés des fronts
montants” ou descendants de l'interrupteur d'origine, comme cela est présenté daps la
Figure 31 et la Figure 32. Si le sens de déplacement initial s'éloigne de ['interrupteur
d'origine, le dispositif d'entrainement doit inverser sa course lorsqu'il entre en contact avec
I'interrupteur de fin de course correspondant.



https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

- 294 — IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

I .
Index pulse L 7/ L
//
4
Home switch :
. L. . . N // . N |
Positive limit switch 7/ JEC
Anglais Francgais
Index pulse Impulsion d’index
Home switch Interrupteur d’origine
Positive limit switch Interrtpteur de fin de course positif

Figure 31 — Retour a la position de-référence avec l'interrupteur
d'origine et I'impulsion d'index — déplacement initial positif
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Index pulse : : 7/
. // .
. | - 7/ - |
Home switch : :
Negative limit switch
| /[ . :
7/ IEC
Anglais Frangais
Index pulse Impulsion d’index
Home switch Interrupteur d’origine
Negative limit switch Interrupteur de fin de course négatif

Figure 32 — Retour a la position de référence avec l'interrupteur
d'origine et I'impulsion'd'index — déplacement initial négatif

11.3.f Méthodes 15 et 16: Réservé

Ces méthodes sont réservées.

11.3.8 Méthodes 17-a°30: Retour a la position de référence sans impulsion d'index

Ces méthodes sant-semblables aux méthodes 1 a 14, sauf que la position d'origine ne
dépend pas deylimpulsion d'index, mais uniquement des transitions correspondantgs de
I'inteqrupteur /d'erigine ou de fin de course. Par exemple, les méthodes 19 et 20| sont
sembllables-aux méthodes 3 et 4 représentées a la Figure 33.
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Co>

(@_} |

Home switch —I

IEC

2015

Anglais

Frangais

Home switch

Interrupteur d’origine

Figure 33 — Retour a la position de référence
avec l'interrupteur d'origine positif

11.3.p Méthodes 31 et 32: Réservé

Ces méthodes sont réservées.

11.3.10 Méthodes 33 et 34: Retour a la position de référence avec I'impulsion d'index

En utilisant ces méthodes, la direction de retour)a la position de référence est négati

positive, respectivement. La position d'originezdoit se situer a I'impulsion d'index déterr

dans|la direction choisie, comme cela est présenté a la Figure 34 .

)\

-

[

[ l

Index pulse |

IEC

e ou
ninée

Anglais

Francgais

Indéx pulse

Impulsion d’index

Figure 34 — Retour a la position de référence avec I'impulsion d'index

11.3.11 Méthode 35: Retour a la position courante (obsoléte)

Dans cette méthode, la position courante doit étre prise comme étant la position d'origine.
Cette méthode n'exige pas que I'état du dispositif d'entrainement soit I'état fonctionnement

active.

NOTE Cette méthode est obsolete du fait des raisons de compatibilité.
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11.3.12 Méthode 36: Réservé pour des raisons de compatibilité

11.3.13 Méthode 37: Retour a la position courante

Dans cette méthode, I'information du capteur de position (convertie en unités de position
définies par l'utilisateur) doit étre considérée comme la position d’origine. Cette méthode
n'exige pas que I’état du dispositif d’entrainement soit I'état Fonctionnement activé.

A la position d’origine (c'est-a-dire aprés le processus de retour a la position de référence), la
valeur instantanée de position est calculée comme suit:

Valeyrinstantanee de position (6064, )= Decatage d origine (607Cy,)
EXEMPLE: Le dispositif de commande peut définir le mode de fonctionnement et fait fonctionnerle digpositif
d’entrdinement a la position d’origine. A la position d’origine, le dispositif de commande fait passer’le mgde de
fonctignnement au mode de retour a la position de référence, méthode 37. Le dispositif d’entrainement prend la
positign mécanique courante comme la position d’origine de la machine. Ensuite le dispositif de ‘eommande fevient
au mofle de fonctionnement.
11.4 | Utilisation du mot de commande et du mot d'état
Le mpde de retour a la position de référence utilise certains bits du mot de commande |et du
mot d'état pour des applications spécifiques au mode. La Figufe,;35 présente la structure du
mot de commande. Le Tableau 120 définit les valeurs des bitsé,et 8 du mot de commande.
15 9 8 7 6 5 4 3 0
(vair 8.4.1) Arrét (voir 8.4.1) réservé (0) | LUt de lopération de retoura | ;g 4 1)
la position de référence
Bit dg poids fort (MSB) Bit de poids faible [LSB)
IEC
Figure 35 — Mot de commande pour le mode
de retour a laposition de référence
Tableau 120)- Définition du bit 4 et du bit 8
Bit Valeur Définition
4 0 Ne pas lancer laprocédure de retour a la position de référence
1 Lancer puspoursuivre la procédure de retour & la position de référence
8 0 Activer e bit 4
1 Interrompre le mouvement de I'axe selon le code de I'option Arrét (605D,,)
La Figure 36 présente la structure du mot d'état. Le Tableau 121 définit les valeurs du it 10,
du bit 12/t du bit 13. Le Bit 12 doit fournir I’état réel de retour a la position de référende. Le
Bit 12 peut éfre ufilisé pour observer si le refour a la position de référence est atteint sans
exécuter la procédure de retour a la position de référence.
15 14 13 12 11 10 9 0
Erreur de retour Retour a la Cible
(voir 8.4.2) a la position de position de (voir 8.4.2) . (voir 8.4.2)
e e . atteinte
référence référence atteint

Bit de poids fort (MSB)

Bit de poids faible (LSB)

Figure 36 — Mot d'état pour le mode de retour a la position de référence

IEC
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Tableau 121 — Définition du bit 10, du bit 12 et du bit 13

2015

3 | Bit12 | Bit10 Définition

0 0 Procédure de retour a la position de référence en cours

0 1 La procédure de retour a la position de référence est interrompue ou non lancée

1 0 Le retour a la position de référence est atteint, mais la cible n'est pas atteinte

1 1 La procédure de retour a la position de référence est achevée avec succes

0 0 Une erreur de retour a la position de référence s'est produite, la vitesse n'est p
nulle

as

Q 1 Une erreurde retourala position-de réfédrence-s'estoroduite lavitesse-est-nu
g g T

le

1 X Réservé

11.5
11.5.

Cet d
positi

référence). Lors du processus de retour a la position de référefice, la position d'origine

mach
rappd

La pd
positi
Tous
positi
décal

donn
la dir

L’acti

consfructeur. Il est recommandé de n’utiliser la nouvelle valeur que lorsque le disf

d’ent

Définitions d'objets détaillées
I Objet 607C,: Décalage d'origine

bjet doit indiquer la différence configurée entre la position zéra)pour I'application

on d'origine de la machine (déterminée lors du processus(de retour a la positig

ine est déterminée et une fois ce processus achevé, |a position zéro est décalé
rt & la position d'origine en ajoutant le décalage d'origifie a la position de méme nat

sition zéro est calculée par I’équation suivante;
on zéro = position d’origine + décalage d’ofigine

les déplacements absolus ultérieurs doivent étre considérés par rapport a cette nod
on zéro. Ceci est présenté a la Figure 37. Lorsque cet objet n'est pas mis en ceuyv
age d'origine doit alors étre considéré comme nul. La valeur de cet objet doif
Be en unités de position définies par I'utilisateur. Les valeurs négatives doivent ind
pction opposée.

vation d’'une nouvelle~valeur de décalage d’origine de l'objet est spécifiqu

et la
n de
de la
e par
ure.

velle
re, le

étre
iquer

e au
ositif

ainement est enrmode de retour a la position de référence.
Zero Home
position position
| Home offset |
A .
I |
>
IEC
Anglais Francgais
Zero position Position zéro
Home offset Décalage d’origine
Home position Position d’origine

Figure 37 — Définition du décalage d'origine

Le Tableau 122 spécifie la description de I'objet et le Tableau 123 spécifie la description
d’entrée.
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Tableau 122 — Description de I'objet

Attribut Valeur
Index 607C,,
Nom Décalage d'origine
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
Tableau 123 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Integer32
Valeur par défaut 04

11.5.p

Cet gbjet doit indiquer la méthode de retour a la position de référence configurée qui doi
utilisge. Le Tableau 124 spécifie la définitionnodes valeurs, le Tableau 125 spécifie

Objet 6098,,: Méthode de retour a la position‘de référence

desciliption de I'objet et le Tableau 126 spécifie’la description d’entrée.

Tableau 124.='Définition des valeurs

Valeur Définition
-1284a -14 Spécifique au constructeur
04 Aucune méthode de retour & la position de référence
assignée
+14 La méthode 1 doit étre utilisée
a
+374 La méthode 37 doit étre utilisée

+385. 2 +127,

Réservé

Tableau 125 — Description de I’'objet

Attribut Valeur
Index 6098,
Nom Méthode de retour a la position de référence
Code de I'objet Variable
Type de données Integer8

Catégorie

Conditionnelle: obligatoire si hm est pris en charge

t étre

la
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Tableau 126 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs Voir Tableau 124
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

11.5.p Objet 60E3,: Méthodes de retour a la position de référence prises en charge
Cet pbjet doit fournir les méthodes de retour a la position de référence~du dispositif

d’entfainement prises en charge. Le Tableau 124 spécifie la définition des valeurs, le Tapleau
127 gpécifie la description de I'objet et le Tableau 128 spécifie la description“d’entrée.

Tableau 127 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60E3},
Nom Méthodes de retour a la position'de référence prises en
charge
Code de I'objet Matrice
Type de données Integer8
Catégorie Facultative



https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 - 301 -

Tableau 128 — Description d’entrée

Attribut Valeur

Sous-index 00y,

Description Plus grand sous-index pris en charge

Catégorie d'entrée Obligatoire

Acces c

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Dlagn de valeurs {\1” io. l:l:“

Valeur par défaut Spécifique au constructeur

Sous-index 01y,

Description 1¢"¢ méthode de retour a la position de référence priseen
charge

Catégorie d'entrée Obligatoire

Accés ro

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs Voir Tableau 124

Valeur par défaut +374

Sous-index 02y,

Description 2¢me méthode de‘retour a la position de référence prise
en charge

Catégorie d'entrée Facultative

Accés c

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs Voir Tableau 124

Valeur par défaut Spécifique au constructeur

a

Sous-index FE

Description 2548Me méthode de retour a la position de référence
prise en charge

Catégorie d'entrée Facultative

Accés c

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs Voir Tableau 124

Valeur par défaut Spécifique au constructeur

11.5.4 Objet 6099, : Vitesses de retour a la position de référence

Cet objet doit indiquer les vitesses configurées utilisées au cours de la procédure de retour a
la position de référence. Les valeurs doivent étre données en unités de vitesse définies par
l'utilisateur. Le Tableau 129 spécifie la description de I'objet et le Tableau 130 spécifie la
description d’entrée.
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Tableau 129 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6099y,
Nom Vitesses de retour a la position de référence
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32

Catégorie Conditionnelle: obligatoire si hm est pris en charge
Tableau 130 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index pris en charge
Catégorie d'entrée Obligatoire
Acces c

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs 02y,

Valeur par défaut 02y,

Sous-index 01y,

Description Vitesse lors de larecherche de la position de
commutation

Catégorie d'entrée Obligatoire

Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

Sous-index 02y,

Description Vitesse lors de la recherche de la position zéro
Catégorie d'entrée Obligatoire

Acces rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

11.5.5 Objet 609A,: Accélération de retour a la position de référence

Cet objet doit indiquer I'accélération et la décélération configurées a utiliser lors de I'opération
de retour a la position de référence. La valeur doit étre donnée en unités d'accélération
définies par I'utilisateur. Le Tableau 131 spécifie la description de I'objet et le Tableau 132
spécifie la description d’entrée.


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015 - 303 -

Tableau 131 — Description de I'objet

12 H

121

Cet @
défin

Attribut Valeur
Index 609A,
Nom Accélération de retour a la position de référence
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative

Tableau 132 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

onctionnalité de la sonde tactile

Objet 60B8,,: Fonction de la sonde tactile

bjet doit indiquer la fonction configurée 'de la sonde tactile. Le Tableau 133 spéc
tion des valeurs, le Tableau 134 spécifie la description de I'objet et le Tableal

spécifie la description d’entrée.

fie la
135
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Tableau 133 — Définition des valeurs

Bit Valeur Définition
0 0 Mettre hors tension la sonde tactile 1
1 Activer la sonde tactile 1
1 0 Déclencher le premier événement
1 continu
3,2 OOb Déclencher avec entrée de la sonde tactile 1
01, Déclencher avec un signal d'impulsion nulle ou le codeur de position
10, Source de la sonde tactile telle que définie dans I'objet 60D0,, sous-index 01,
3] 11, Réservé
4 0 Mettre hors tension I'échantillonnage au bord positif de la sonde tactile 1
1 Activer I'échantillonnage au bord positif de la sonde tactile 1
5 0 Mettre hors tension I'échantillonnage au bord négatif de la sonde tactile 1
1 Activer I'échantillonnage au bord négatif de la sonde tactile 1
6,7 - Défini par I'utilisateur (par exemple, pour essai)
8 0 Mettre hors tension la sonde tactile 2
1 Activer la sonde tactile 2
9 0 Déclencher le premier événement
1 continu
11,110 00, Déclencher avec entrée de la sonde tactile 2
01, Déclencher avec un signal d'impulsion nulle ou le codeur de position
10, Source de la sonde tactile telle-qUe définie dans I'objet 60D0, , sous-index 02,
1 11, Réservé
13 0 Mettre hors tension I'échantillonnage au bord positif de la sonde tactile 2
1 Activer I'échantillonfiage au bord positif de la sonde tactile 2
1 0 Mettre hors tension I'échantillonnage au bord négatif de la sonde tactile 2
1 Activer I'échantillonnage au bord négatif de la sonde tactile 2
14,115 - Définipar-l'utilisateur (par exemple, pour essai)
Tableau 134 — Description de I’objet
Attribut Valeur
Index 60B8,,
Nom Fonction de la sonde tactile
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative
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Tableau 135 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

rw

PDO

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 133

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

12.2

Cet @
137 9

Objet 60B9,: Etat de la sonde tactile

bjet doit fournir I'état de la sonde tactile. Le Tableau 136 spécifie la valeur, le Ta
pécifie la description de I'objet et le Tableau 138 spécifie la descriptiond'entrée.

Tableau 136 — Définition des valeurs

bleau

Bit Valeur Définition
0 0 La sonde tactile 1 est mise hors tension
1 La sonde tactile 1 est activée
1 0 Aucune valeur du bord positif de la sende tactile 1 n'est archivée
1 Position du bord négatif de la.sonde tactile 1 archivée
2 0 Aucune valeur du bord négatif'de la sonde tactile 1 n'est
archivée
1 Position du bord positifyde la sonde tactile 1 archivée
3ab 0 Réservé
6,7 - Défini par I'utilisateur (par exemple, pour essai)
8 0 La sonde-tactile 2 est mise hors tension
1 La sonde tactile 2 est activée
9 0 Aucune valeur du bord positif de la sonde tactile 2 n'est archivée
1 Position du bord négatif de la sonde tactile 2 archivée
10 Q Aucune valeur du bord négatif de la sonde tactile 2 n'est
archivée
1 Position du bord positif de la sonde tactile 2 archivée
a 13 0 Réservé
14, 15 - Défini par I'utilisateur (par exemple, pour essai)
NOTE Le bit 1 et le bit 2 sont mis a 0, lorsque la sonde tactile 1 est mise hors
tension (bit 0 de I'objet 60B8, est 0,). Le bit 9 et le bit 10 sont mis & 0, lorsque la
sonde tactile 2 est mise hors tension (bit 8 de I'objet 60B8, est 0).

Tableau 137 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60B9,
Nom Etat de la sonde tactile
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative
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Tableau 138 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

ro

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs Voir Tableau 136

Valeur par défaut Non

12.3 | Objet 60BA,,: Bord positif de la sonde tactile 1
Cet dbjet doit fournir la valeur de position de la sonde tactile 1 au bord positif.'ka valeuf doit

étre donnée en unités de position définies par l'utilisateur. Le Tableau)139 spécifie la
desciiption de I'objet et le Tableau 140 spécifie la description d’entrée.

Tableau 139 — Description de I’objet

12.4

Attribut Valeur
Index 60BA,,
Nom Bord positif de la sonde tactile™f
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative

Tableau 140-= Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 004,
Accés ro

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de(valeurs Integer32
Valeur.par défaut Non

Objet 60BB,: Bord négatif de la sonde tactile 1

Cet

[ T 4 H | ! ol HH ol ! ol + P 4 I ] 3 PRy | ! H
VTl UUIL TOUTTHT Ta vdiTul Ut PpUSTUUTT UT Ta SUITUT 1alllic T au DUTU TITydalll. La vdadiTu dOIt

étre donnée en unités de position définies par l'utilisateur. Le Tableau 141 spécifie la

description de I'objet et le Tableau 142 spécifie la description d’entrée.

Tableau 141 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60BBy,
Nom Bord négatif de la sonde tactile 1
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
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Tableau 142 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

ro

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de valeurs Integer32

Valeur par défaut Non
12.5 | Objet 60BC,,: Bord positif de la sonde tactile 2
Cet dbjet doit fournir la valeur de position de la sonde tactile 2 au bord positif.'ka valeuf doit
étre donnée en unités de position définies par l'utilisateur. Le Tableau)143 spécifie la
desciliption de I'objet et le Tableau 144 spécifie la description d’entrée.

Tableau 143 — Description de I’objet
Attribut Valeur

Index 60BC},

Nom Bord positif de la sonde tactile'2

Code de I'objet Variable

Type de données Integer32

Catégorie Facultative

Tableau 144-= Description d’entrée
Attribut Valeur

Sous-index 004,

Acceés ro

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de(valeurs Integer32

Valeur.par défaut Non
12.6 | Objet 60BD,,: Bord négatif de la sonde tactile 2
Cet bjﬁt dUIt fUuIIIiI id vaicw dC pUDit;Ull dﬁ Ia bUlldG tdbti:c 2 du bulQl Ilégdt;f. La vaicu d0|t

étre donnée en unités de position définies par l'utilisateur. Le Tableau 145 spécifie la

description de I'objet et le Tableau 146 spécifie la description d’entrée.

Tableau 145 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60BD},
Nom Bord négatif de la sonde tactile 2
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
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Tableau 146 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

ro

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Integer32
Valeur par défaut Non

12.7
Cet @
défin

Le T
d’ent

tion des valeurs.

ée.

Objet 60D0,: Source de la sonde tactile

bjet doit fournir la source des fonctions de la sonde tactile. Le Tableau 147 spéc

bbleau 148 spécifie la description de I'objet et le Tableau 149.-spgecifie la descr

Tableau 147 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-32768 a -1 Spécifique au constructeur.
0 Réservé
+1 Entrée de la sonde\tactile 1
+2 Entrée de la sgnde tactile 2
+3 Entrée de lasonde tactile 3
+4 Entrée(de la sonde tactile 4
+5 Signal d’impulsion nulle du matériel du codeur de

position
+6 Signal d’impulsion nulle du logiciel du codeur de position
+7 a +32 767 Réservé
Tableau 148 — Description de I’objet

Attribut Valeur
lndex 60D0y,
Nom Source de la sonde tactile

Code-de I’r\l\jaf

Matrice-

Type de données

Integer16

Catégorie

Facultative

fie la

ption
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Tableau 149 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index pris en charge
Catégorie d'entrée Obligatoire
Acces c
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Dlagn de valeurs {\1” LY l:l:“
Valeur par défaut Non
Sous-index 01y,
Description Source de la sonde tactile 1
Catégorie d'entrée Obligatoire
Accés ro
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs Voir Tableau 147
Valeur par défaut Non
Sous-index 02y,
Description Source de la sonde tactile 2
Catégorie d'entrée Facultative
Accés ro
Mise en correspondance | Voir IEC,61800-7-301
PDO
Plage de valeurs \oir Tableau 147
Valeur par défaut Non

a

Sous-index FE,
Description Source de la sonde tactile 254
Catégorie.d'entrée Facultative
Actés ro
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage de valeurs Voir Tableau 147
Valeur par défaut Non

12.8 Verrouillage de I’horodatage de la sonde tactile
12.8.1 Généralités

En plus des valeurs de position (objets 60BA,,, 60BB,, 60BC,, et 60BD,,), I’'horodatage courant
peut étre verrouillé par le dispositif. Les objets 60D1,, 60D2,, 60D3,, et 60D4, fournissent
I’horodatage correspondant pour les sondes tactiles 1 et 2. Le dispositif de commande peut
utiliser plusieurs valeurs de processus avec le méme horodatage pour calculer de nouveaux
points de consigne.
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12.8.2 Objet 60D1,,: Valeur positive de I’horodatage de la sonde tactile 1
Cet objet doit fournir la valeur d’horodatage de la sonde tactile 1 au bord positif. La valeur

doit étre donnée en nanosecondes. Le Tableau 150 spécifie la description de I'objet et le
Tableau 151 spécifie la description d’entrée.

Tableau 150 — Description de I’objet

Attribut

Valeur

Index

60D1,,

Nom

Valeur positive de I'horodatage de la sonde tactile 1

Code de I'objet

Variable

Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 151 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces ro

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Non

12.8.3 Objet 60D2,: Valeur négative de'I’horodatage de la sonde tactile 1
Cet gbjet doit fournir la valeur d’horodatage de la sonde tactile 1 au bord négatif. La Jaleur

doit ¢tre donnée en nanosecondes. Le Tableau 152 spécifie la description de I'objet|et le
Tablgau 153 spécifie la description d’entrée.

Tableau 152 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60D2,
Nom Valeur négative de I’horodatage de la sonde tactile 1
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Categorie Facultative

Tableau 153 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces ro

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Non
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12.8.4 Objet 60D3;,: Valeur positive de I’horodatage de la sonde tactile 2
Cet objet doit fournir la valeur d’horodatage de la sonde tactile 2 au bord positif. La valeur

doit étre donnée en nanosecondes. Le Tableau 154 spécifie la description de I'objet et le
Tableau 155 spécifie la description d’entrée.

Tableau 154 — Description de I’objet

Attribut

Valeur

Index

60D3,,

Nom

Valeur positive de I'horadatage de |a sonde tactile 2

Code de I'objet

Variable

Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 155 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces ro

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Non

12.8.p Objet 60D4,,: Valeur négative de'I’horodatage de la sonde tactile 2
Cet gbjet doit fournir la valeur d’horodatage de la sonde tactile 2 au bord négatif. La Jaleur

doit ¢tre donnée en nanosecondes. Le Tableau 156 spécifie la description de I'objet|et le
Tablgau 157 spécifie la descripfion d’entrée.

Tableau 156 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60D4,,
Nom Valeur négative de I’horodatage de la sonde tactile 2
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Categorie Facultative

Tableau 157 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces ro

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Non
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12.9 Compteur au niveau des bords de la sonde tactile pour le mode continu
12.9.1 Généralités

Pour le mode continu de la sonde tactile (60B8,, bit 1 = 1,, ou 60B8,,, bit 9 = 1,)), un compteur
par canal de sonde tactile est incrémenté sur chaque événement de la sonde tactile. Le
dispositif de commande peut alors vérifier le nombre d’événements de la sonde tactile qui se
produisent entre les cycles de commande. Un objet compteur (objets 60D5,,, 60D6,,, 60D7,, et
60D8,,) est défini par sonde tactile et par bord.

12.9.2 Objet 60D5,: Compteur au bord positif de la sonde tactile 1

Cet dbjet doit fournir un compteur en continu qui est incrémenté avec chaque bord positif au
nivegu de la sonde tactile 1. Le compteur n’'est valide que si I’entrée de la sondetactile est
activge (60B8,,, bit 0 = 1,). Pour la mesure d’'un événement unique, seule la valeur dufbit 0
doit étre évaluée. Pour la mesure en continu, la valeur est une valeur non signée de 16 bits
avec [dépassement.

Le Tableau 158 spécifie la description de I'objet et le Tableau 159 ,speécifie la descr|ption
d’entfée.

Tableau 158 — Description de I’objet

Attribut Valeur.
Index 60D5,
Nom Compteur au bord positif'de la sonde tactile 1
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative

Tableau\159 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés ro
Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301
PDO
Plage 'de valeurs Unsigned16
Valeur par défaut Non
12.9.8 ~'Objet 60D6,: Compteur au bord négatif de la sonde tactile 1

Cet objet doit fournir un compteur en continu qui est incrémenté avec chaque bord négatif au
niveau de la sonde tactile 1. Le compteur n’est valide que si I’entrée de la sonde tactile est
activée (60B8;,, bit 0 = 1,). Pour la mesure d’un événement unique, seule la valeur du bit 0
doit étre évaluée. Pour la mesure en continu, la valeur est une valeur non signée de 16 bits
avec dépassement.

Le Tableau 160 spécifie la description de I'objet et le Tableau 161 spécifie la description
d’entrée.
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Tableau 160 — Description de I'objet

Attribut Valeur
Index 60D6,,
Nom Compteur au bord négatif de la sonde tactile 1
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative
Tableau 161 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 004,
Accés ro

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Unsigned16
Valeur par défaut Non

12.9.4 Objet 60D7,,: Compteur au bord positif de laisonde tactile 2

Cet dbjet doit fournir un compteur en continu qui est incrémenté avec chaque bord positif au

niveau de la sonde tactile 2. Le compteur n’est valide que si I’entrée de la sonde tacti
activee (60B8,,, bit 8 = 1,). Pour la mesure d’un événement unique, seule la valeur du
doit étre évaluée. Pour la mesure en continuyta valeur est une valeur non signée de 1

avec [dépassement.

Le Tableau 162 spécifie la description de I'objet et le Tableau 163 spécifie la descr

d’entrée.

Tableau 162 — Description de I’objet

e est
bit 0
b bits

ption

Attribut Valeur
Index 60D7,,
Nom Compteur au bord positif de la sonde tactile 2
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative
Tableau 163 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces ro

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Unsigned16
Valeur par défaut Non
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12.9.5 Objet 60D8,,: Compteur au bord négatif de la sonde tactile 2

Cet objet doit fournir un compteur en continu qui est incrémenté avec chaque bord négatif au
niveau de la sonde tactile 2. Le compteur n’est valide que si I’entrée de la sonde tactile est
activée (60B8,,, bit 8 = 1,). Pour la mesure d’'un événement unique, seule la valeur du bit 0
doit étre évaluée. Pour la mesure en continu, la valeur est une valeur non signée de 16 bits

avec dépassement.

Le Tableau 164 spécifie la description de I'objet et le Tableau 165 spécifie la description

d’entrée.

Tableau 164 — Description de I"'objet

Attribut Valeur
Index 60D8,,
Nom Compteur au bord négatif de la sonde tactile 2
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative
Tableau 165 — Description dentrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés ro

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Unsigned16
Valeur par défaut Non

12.10 Exemple de chronogramme pour la sonde tactile

La Figure 38 présente~un chronogramme pour un cas de configuration de la sonde t
ainsi[que le comportement correspondant. Le Tableau 166 explique le chronogramme.

actile
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Valeur négative de la position de la sonde tactile

1

Figure 38 — Exemple de chronogramme pour la sonde tactile
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Tableau 166 — Explication du chronogramme

Numéro Comportement de la sonde tactile
(1) 60B8,, bit 0 =1, Activer la sonde tactile 1
6OB8h, bit 1, 4,5 Configurer et activer les bords positif et négatif de la sonde tactile 1
(2) > 60B9,, bit 0 =1, L’état “Sonde tactile 1 activée” est réglé.
(3) Le signal externe de la sonde tactile a un bord positif
(4) > 60B9,, bit 1 =1, L’état “Bord positif de la sonde tactile 1 archivé” est réglé.
(4a) - 60BA, La valeur positive de la position de la sonde tactile 1 est archivée.
(5 Le signal externe de la sonde tactile a un bord négatif
(6 = 60B9,, bit2 =1, L’état “Bord négatif de la sonde tactile 1 archivé” est réglé.
(6a - 60BB, La valeur négative de la position de la sonde tactile 1 est archivée.
(7 60B8,, bit4 =0, L’échantillonnage au bord positif est désactiveé.
(8 - 60B9,, bit 0 = 0, L’état “Bord positif de la sonde tactile 1 archivé” est’réinitialisé
(84| > 60BA, La valeur positive de la position de la sonde tactite-1 n’est pas modifiée.
9 60B8,, bit4 =1, L’échantillonnage au bord positif est activé.
(10 - 60BA, La valeur positive de la position de la sende tactile 1 n’est pas modifiée.
(11 Le signal externe de la sonde tactile a un bord positif
(12 = 60B9,, bit 1 =1, L’état “Bord positif de la sonde tactile 1 archivé” est réglé
(12a) > 60BA, La valeur positive de la position de la sonde tactile 1 est archivée
(13 60B8,, bit 0 = 0, La sonde tactile 1 est désdctivée
(14 > 6089h, bit0, 1,2 = 0b Les bits d’état sont réinitialisés
(14a) > ((SjOfBAh 60BB, La valeur positivelnégative de la position de la sonde tactile 1 n’est pfas
modifiée.

13 Honction d'asservissement.de position

13.1 | Informations d’ordre{général

Pour [la position de boucle fermée, la valeur de demande de position (une des sortigs du
générateur de trajectoire) et la sortie de I'unité de détection de position (valeur instantan¢e de
position) telle qu'un’résolveur ou un codeur, sont les paramétres d'entrée utilisés. Le
comportement du-controle de boucle fermée est influencé par les parametres de commande,
applitables dejnmaniére externe. Afin de maintenir la boucle stable, I'application d'une |imite
relatiye de la‘sortie utilisant la mesure de contrdle précédente est facultative. Une fonctipn de
limite| absolue peut étre mise en ceuvre pour la mesure de contrdle, afin de ne pas dépasser
les limite’s physiques.

13.2 Description fonctionnelle

La Figure 39 présente les entrées et les sorties de la fonction d'asservissement de position.
La mesure de contrble peut prendre la forme d'une valeur de demande de vitesse, une valeur
de demande de position ou toute autre valeur de sortie, selon les modes de fonctionnement
mis en ceuvre dans le dispositif d'entralnement. Plus particulierement, avec les structures de
commande en cascade, ou un asservissement de position est suivi d'un asservissement de
couple, par exemple, la mesure de contréle de la boucle d'asservissement de position est
utilisée comme élément d'entrée pour un calcul ultérieur.


https://iecnorm.com/api/?name=ab15632a42d41f05fc8cb3b357bb7654

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

Position demand value (6062,)

- 317 -

Position actual value (6064,)

»| Closed-
loop Control effort (60FA,) _
position g

control
IEC

Anglais

Francgais

Position demand value

Valeur de demande de position

Fosition actual value

Valeur instantanee de position

Closed-loop position control

Asservissement de position a boucle fermée

Control effort

Mesure de contrble

Figure 39 — Fonction d'asservissement de position

Toutgs les valeurs sont converties — si nécessaire — d'unités définies par Kutilisateur en ynités
normplisées telles que des incréments.

Une Yaleur instantanée de position non comprise dans la plage admise de la fenétre d'grreur
suivante proche d'une valeur de demande de position pendaft une durée plus longue que la
durée de temporisation d'erreur suivante doit contribuer axmettre le bit 13 (erreur suiviante)
dans|le mot d'état a 1. Ceci est montré de maniére détaillée a la Figure 40. Selon les modes
de fohctionnement pris en charge (pp, hm ou ip) et les'capacités des différentes catégories de
dispositifs d'entrainement, seuls certains des paramétres d'entrée mentionnés peuvent étre
nécessaires.

Following error time out (6066 ,,)

Following error window (6065 )

v Following error in
Window statusword (6041,
> Timer [—————*>
comparator
Position demangd-value (6062,) +
Positionactual value (6064 )
IEC
Anglais Frangais

Following error time out

Temporisation d'erreur suivante

Following error window

Fenétre d’erreur suivante

Position demand value

Valeur de demande de position

Position actual value

Valeur instantanée de position

Window comparator

Comparateur de créneau

Timer

Minuterie

Following error in statusword

Erreur suivante dans le mot d’état

Figure 40 — Erreur suivante (présentation générale des fonctions)

La fonction position atteinte telle que présentée a la Figure 41 permet de définir une plage de
position proche d'une valeur de demande de position a considérer comme valide. Si la
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position d'un dispositif d'entrainement se situe dans cette zone pendant une durée spécifiée —
le créneau de position — le bit 10 de contréle associé "cible atteinte" dans le mot d'état doit
étre mis a 1.

Position window time (6068,

Positioning window (6067,,)
v Target reached in
Window R . StEtTSWOTH (00 17
>  Timer [
comparator
Rosition actual value (6064,) ‘/‘\ N
+

Home offset (607C,,)

Position range (6078, R Limit

Software position limit (607D,)|  function

Target position (607A,,)

EC
Anglais Frangais

Position window time Créneau de position

Positioning window Fenétre de positionnement

Window comparator Comparateur de créneau

Timer Minuterie

Target reached in statusword Cible atteinte dans le mot d’état

Position actual value Valeur instantanée de position

Home offset Décalage d’origine

Position range Plage de position

Software(position limit Limite de position de logiciel

Limitfunction Fonction limite

Targeét position Position cible

Figure 41 — Position atteinte (présentation générale des fonctions)

Les fonctions de commande "erreur suivante" et "position atteinte" ont un accés direct au mot
d'état et doivent informer immédiatement |'utilisateur de tout changement éventuel de leurs
résultats.

La Figure 42 montre les définitions de la sous-fonction "position atteinte". Une fenétre est
définie pour la plage de position acceptée symétriquement proche de la position cible. Si un
dispositif d'entrainement est situé dans la plage de position acceptée dans le créneau de
position temporelle, le bit "cible atteinte" (bit 10) dans le mot d'état doit étre mis a 1.
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Figure 42 — Position atteinte (définitions)

gure 43 montre les définitions de la sous-fonctiah "erreur suivante" dans le mog
on de profil. Une fenétre est définie pour |a tolérance d'erreur suivante acc
syméfriquement proche de la position de référence{Si un dispositif d'entrainement est
de la plage de position acceptée pendantiune durée plus longue que la duré
brisation d'erreur suivante, le bit "erreur_suivante" (bit 13) dans le mot d'état doi
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Following error window Fenétre d’erreur suivante

Following error
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Figure 43 — Erreur suivante (définitions)
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13.3 Définitions d'objets détaillées

13.3.1

Objet 6062,: Valeur de demande de position

IEC 61800-7-201:2015 © IEC 2015

Cet objet doit fournir la valeur de position demandée. La valeur doit étre donnée en unités de
position définies par l'utilisateur. Le Tableau 167 spécifie la description de
Tableau 168 spécifie la description d’entrée.

Tableau 167 — Description de I’objet

'objet et le

Attribut Valeur
Tndex 5062,
Nom Valeur de demande de position
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
Tableau 168 — Description d’entrée
Attribut Valeur.
Sous-index 00y,
Accés ro

Mise en correspondance

Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Integer32
Valeur par défaut Non

13.3.2

Objet 6063,: Valeur interne instantanée de position

Cet dbjet doit fournir la valeur.instantanée du dispositif de mesure de la position, qui doif étre

une
nécessaire,

desciliption de I'objet.&t le Tableau 170 spécifie la description d’entrée.

Tableau 169 — Description de I’objet

des deux valeurs d'entrée de l'asservissement de position de boucle fermég. Si
'unité de donnée peut étre convertie d'unités définies par I'utilisatedr en
incréments. La valeur«doit étre donnée en unités internes. Le Tableau 169 spéci

ie la

Attribut Valeur
Index 6063,
Nom ‘atetrinterne-instantanée—deposition
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
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Tableau 170 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

ro

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Integer32

Valeur par défaut

Non

13.3.
Cet g

desci

B

Objet 6064,: Valeur instantanée de position

Tableau 171 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6064y,
Nom Valeur instantanée de position
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32

Catégorie Obligatoire si ppiiprou csp est pris en charge
Tableau 172-= Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 004,
Accés ro

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de(valeurs

Integer32

Valeur.par défaut

Non

13.3.4 _ Objet 6065, : Fenétre d'erreur suivante

bjet doit fournir la valeur instantanée du dispositif de mesure de la positien. La Jaleur
doit ¢tre donnée en unités de position définies par l'utilisateur. Le Tableat," 471 spéci
iption de I'objet et le Tableau 172 spécifie la description d’entrée.

ifie la

Cet

[P R Y R 1 Il 1 £ 4 ol 1 ol HH P L
DU UUIL TTMUTYUTT Tda PiayT LCUTMMJuUTTT UTS vVdITUTS UT PUSTUUTT LUITTTCTS, SYITITUTYUTTI

ent a

la valeur de demande de position. Si la valeur instantanée de position se situe en dehors de
la fenétre d'erreur suivante, une erreur suivante se produit. Une erreur suivante peut se
produire lorsqu'un dispositif d'entrainement est bloqué, une vitesse de profil non atteignable
est effective, ou avec des coefficients erronés de boucle fermée. La valeur doit étre donnée
en unités de position définies par I'utilisateur. Si la valeur de la fenétre d'erreur suivante est
FFFF FFFF, la commande suivante doit étre mise hors tension. Le Tableau 173 spécifie la
description de I'objet et le Tableau 174 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 173 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6065y,
Nom Fenétre d'erreur suivante
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 174 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance

PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

13.3.p Objet 6066,: Temporisation d'erreur suivante

Cet gbjet doit indiquer la durée configurée pour une condition d'erreur suivante, aprés qoi le
bit 13 du mot d'état doit étre mis a 1. La réaction du dispositif d'entrainement lorsqu'une
erreur suivante se produit est spécifique au constructeur. La valeur doit étre donnée en ms.
Le Tableau 175 spécifie la description dexlobjet et le Tableau 176 spécifie la descrjption
d’entrée.

Tableau175 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6066,
Nom Temporisation d'erreur suivante
Code de Jobjet Variable
Type.de‘données Unsigned16
Catégorie Facultative
Tableau 176 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance

PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned16

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur
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13.3.6 Objet 6067,: Fenétre de position

Cet objet doit indiquer la plage symétrique configurée des positions acceptées par rapport a
la position cible. Lorsque la valeur instantanée du codeur de position se situe dans la fenétre
de position, cette position cible doit étre considérée comme ayant été atteinte. Dans la
mesure ou l'utilisateur préfére principalement spécifier la fenétre de position dans son
application en unités définies par l'utilisateur, la valeur est convertie en incréments. La
position cible doit étre traitée de la méme maniére que dans le générateur de trajectoire
concernant les fonctions limites et la conversion en unités de machine internes, avant qu'elle
puisse étre utilisée avec cette fonction. La valeur doit étre donnée en unités de position
définies par l'utilisateur. Si la valeur de la fenétre de position est FFFF FFFF,, la commande

de fe

et le Tableau 178 spécifie la description d’entrée.

Tableau 177 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6067y
Nom Fenétre de position
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 178 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

PDO

Mise en correspondance | VoirJEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

13.3.f Objet 60684:\Créneau de position

n de

Cet gbjet doit igdiquer la durée configurée, au cours de laquelle la position réelle dans la

fenétre de position est mesurée. La valeur doit étre donnée en ms. Le Tableau 179 spéc
desciliption_de'objet et le Tableau 180 spécifie la description d’entrée.

Tableau 179 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6068y,
Nom Créneau de position
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative

fie la
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Tableau 180 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

rw

Mise en correspondance
PDO

Voir IEC 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned16

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

13.3.
Cet ¢

unité
le Ta

13.3.

Objet 60F4,: Valeur instantanée d'erreur suivante

Cet

bjet doit fournir la valeur instantanée de I'erreur suivante. La valeur doit &tre' donn¢e en
5 de position définies par I'utilisateur. Le Tableau 181 spécifie la description de I'ohjet et
bleau 182 spécifie la description d’entrée.
Tableau 181 — Description de I’objet
Attribut Valeur

Index 60F4,

Nom Valeur instantanée d'erreur sdivante

Code de I'objet Variable

Type de données Integer32

Catégorie Facultative

Tableau 182-= Description d’entrée
Attribut Valeur

Sous-index 004,

Acceés ro

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO

Plage de(valeurs Integer32

Valeur.par défaut Non

Objet 60FA,: Mesure de contrdle

bjct duﬁ fUuIIIiI Id IMMIcoSurc db‘ bUIItIC)iU CUITITTITS Ia bUItiC dc id qubiU d'dbDUlViDbUIII Ilt de

position. La notation de la mesure de contréle dépendante du mode et par conséquent son
défaut de spécification, sont spécifiques a la fonction asservissement de position. La valeur
doit étre donnée en unités de vitesse définies par l'utilisateur. Le Tableau 183 spécifie la

description de I'objet et le Tableau 184 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 183 — Description de I'objet

13.3.

Cet 0
valeu
desci

Attribut Valeur
Index 60FA,
Nom Mesure de contréle
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
Tableau 184 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés ro

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Integer32
Valeur par défaut Non

10 Objet 60FC,: Valeur interne de demande de-position
bjet doit fournir la sortie du générateur de trajectoire en mode de position de profil.

r doit étre donnée en incréments du codeur de position. Le Tableau 185 spéci
iption de I'objet et le Tableau 186 spécifiezla description d’entrée.

Tableau 185;~Description de I’objet

Cette
fie la

Attribut Valeur
Index 60FCy,
Nom Valeur interne de demande de position
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
Tableau 186 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés ro

Mise en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Integer32
Valeur par défaut Non

13.3.11 Objet 60F2,: Code de I'option Positionnement

Cet objet doit indiquer le comportement de positionnement configuré tel que décrit par le
mode de positionnement de profil ou le mode de positionnement interpolé. La Figure 44
présente la structure d'objet définie.
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15 14 12 11 8 7 6 5 4 3 2 1 0
. . . . option
ms réservé option ip rado rro cio ;
relative
Bit de poids fort (MSB) Bit de poids faible (LSB)
IEC
Légende
ms spécifique au constructeur
rro option demande-réponse
cio option changer immédiatement
rado gpter-senrs—det-axe—rotatf
Figure 44 — Structure d'objet
Les bits option relative doivent réguler le comportement des taches de positieonnement de

manigre détaillée, lorsque le bit abs/rel (bit 6) du mot de commande est misfa;1 en mod

Le T4

bleau 187

présente les définitions des valeurs de bits.

Tableau 187 — Définition des valeurs du bit 0 et duybit 1

e pp.

Bit

Bit 0

Définition

Les déplacements de positionnement doivent étre effectués par rapport a la position ciblg
(absolue interne) précédente (respectivement, par rapport a 0 en I'absence de position ci
précédente), comme cela est décrit en 10.2

=4

e

Les déplacements de positionnement doivent.étre effectués par rapport a la valeur de
demande de position instantanée (objet 60F€;,) — sortie du générateur de trajectoire

Les déplacements de positionnement doivent étre effectués par rapport a la valeur instan
de position (objet 6064},)

anée

Réservé

Les G

valeu

its de l'option changer immédiatement doivent réguler le comportement des tachg
positionnement de maniere détaillée, lorsque le bit changer d’ensemble immédiatement
du mpt de commande est mis.as1 en mode pp. Le Tableau 188 présente les définition

rs de bits.

Tableau 188 — Définition des valeurs du bit 2 et du bit 3

ps de
bit 5)
5 des

Bit

Bit 2

Définition

Le dispositif d'entrainement doit réadapter immédiatement le déplacement réel par rappo
nouvelle position cible (compte tenu de la vitesse et des accélérations de profil
éventuellement modifiées, etc.) comme cela est décrit en 10.2

tala

Les taches de positionnement effectivement accomplies doivent étre poursuivies (sans te

hter

d'interrompre I'opération a la position cible) et associées a la tdche nouvellement comma

ndée

(compte tenu de la vitesse et des accélérations de profil éventuellement modifiées, etc.)
lorsque la position cible est atteinte

Réservé

Réservé

Les bits de I'option demande-réponse doivent permettre au dispositif d'entralnement de
libérer le bit nouveau point de consigne (bit 4) du mot de commande de maniére interne, afin
d'éviter que le dispositif de commande ne soit tenu de mettre ce bit a 0 en mode pp. Aprés la
libération interne du bit nouveau point de consigne, le dispositif d'entrainement doit indiquer
I'action au dispositif de commande en mettant le bit acquittement du point de consigne (bit 12)
dans le mot d'état a 0. Le Tableau 189 présente les définitions des valeurs de bits.
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Tableau 189 — Définition des valeurs du bit 4 et du bit 5

Bit 5 Bit 4 Définition
0 0 Le transfert tel que décrit en 10.2 doit étre effectué
0 1 Le dispositif d'entrainement doit libérer de maniere autonome le bit nouveau point de consigne

dés que la cible est atteinte

dés qu'il est capable d'accepter de nouvelles données de point de consigne

0 Le dispositif d'entrainement doit libérer de maniere autonome le bit nouveau point de consigne

1 Réservé

Les axes rotatifs commandés sont nécessaires pour les tables tournantes et les eoufroies
transporteuses. lls sont également nécessaires dans les cas ou les limites de positign du
contrpleur héte sont plus grandes que les limites de plage de position disponibles dans le
dispgsitif d’entrainement. Dans ces cas, les limites de position de logiciel (objet 607D} sont
hors des limites de la plage de position (objet 607B,,). Pour désactiver les,limites de la plage
de ppsition, la limite minimale de plage de position (607B), sous-index 01,) et la |imite
maximale de plage de position (607B,,, sous-index 02,) doivent étre mises a 0. En fonctipn de
I'application, il existe différents mouvements possibles de I'axe rotatif, lesquels sont ¢odés
par lgs bits 6 et 7. Le Tableau 190 présente les définitions des valéurs de bits.
Tableau 190 — Définition des valeurs du bit-6 et du bit 7
Bit T Bit 6 Définition

0 0 Positionnement normal similaire a I'axe linéaire;»s’il atteint ou dépasse les limites de plage de
position (607B,), la valeur d’entrée doit passer automatiquement a I'autre extrémité de la
plage. Le positionnement peut étre relatif'ou absolu.

C’est uniquement avec cette combingjson de bits que le mouvement plus grand qu’une vdleur
modulo est possible.

0 1 Positionnement uniquement dans‘le sens négatif; si la position cible est supérieure a la
position réelle, I'axe se déplace au-dela de la limite minimale de position (607D, , sous-inflex
01,) jusqu’'a la position cibte:

1 0 Positionnement uniquement dans le sens positif; si la position cible est inférieure a la podition
réelle, I'axe se déplage au-dela de la limite maximale de position (607B,, sous-index 02,
jusqu’a la positien.cible.

1 1 Positionnement avec le trajet vers la position cible le plus court.

NOTE Sil*écart entre la valeur instantanée et la position cible dans un systeme de 360° gst de
180°,1axe se déplace dans le sens positif.
La Figure 45(donne des exemples de mouvements en fonction des réglages des bits 6[et 7.
Dans|le cas:présent, la limite minimale de plage de position (607B;,, sous-index 01,)) est de 0°

et la

imite_maximale de plage de position (607By,, sous-index 02,,) est de 360°.
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330 360=0

Bit7 Bit6

Bit7 Bit6

11

210 150

2015

Normal Only negative Only positive Optimized
(similar to linear axis) direction direction (shortest way)
IEC
Anglais Frangais
Normal (similar to linear axis) Normal (similaire a I'axe linéaire)
Only negative direction Uniquement dans le sens négatif
Only positive direction Uniquement dans le sens pasitif
Optimized (shortest way) Optimisé (trajet le plus-court)

Un mouvement plus grand qu’une valeur modulo avec plus) de 360° (les bits 6 et 7 dan

objet

selon| le bit 6 dans le mot de commande. De plus, les) bits de I’option relative (bits 0 et 1

ceto

La F
posit

fois Via la limite de position maximale jusqu’a 270°. Pour le mouvement dans le sens n¢g
le sighe négatif doit étre utilisé pour la\position cible.

Figure 45 — Exemple de positionnement de'l’axe rotatif

sont mis a 0) sur un axe rotatif peut étre effectué-avec des valeurs relatives et abs

bjet) sont valides. Il peut y avoir des valeurs paositives et négatives.

gure 46 donne un exemple de positionnement absolu dans un systéme de 360

T T

s cet
plues
dans

°. La

jon réelle est 90° et la position cible est'630°. L’axe se déplace dans le sens positif une

gatif,

-360j -180j 0j 90; 180; 270j 360; 450; 540; 630j
90; 180 270j
Start position Target position
IEC
Anglais Francgais
Start position Position de départ
Target position Position cible

Figure 46 — Exemple de mouvement absolu supérieur a la valeur modulo

La Figure 47 donne un exemple de positionnement relatif dans un systéme de 360°. La
position réelle est 300° et la position cible relative est 500°. L’axe se déplace dans le sens
positif deux fois via la limite de position maximale jusqu’a 80°. Pour le mouvement dans le
sens négatif, le signe négatif doit étre utilisé pour la position cible. L'écart entre les limites
minimales et maximales de plage de position (voir objet 607B,,) doit étre représentable en

multi

ples d’incréments du codeur.
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360=0
300
80
Bit7 Bit6
0 0
IEC

Figure 47 — Exemple de mouvement relatif supérieur a la valeur modulo

Les Hits option ip sont réservés a la définition du mode de position interpolée. 'Lorsque |le bit
spécifigue au constructeur est mis a 0, la fonction ne doit pas étre activée; sijce bit est mis a
1, la|fonction spécifique au constructeur doit étre activée. Les autres bits/réservés dqgivent
étre mis a 0.

Le Tableau 191 spécifie la description de I'objet et le Tableau 192 spécifie la descr|ption
d’entrée.

Tableau 191 — Description de Fobjet

Attribut Valeur
Index 60F2,
Nom Code de I'option*Pesitionnement
Code de I'objet Variable
Type de données Unsignedl6
Catégorie Facultative

Tableau 192 — Description d’entrée

Attribut Valeur

Sous-index 00y,

Acceés rw

Mise’en correspondance | Voir IEC 61800-7-301

PDO
Plage de valeurs Voir Tableau 187, Tableau 188, Tableau 189
Valeur par défaut 0000y,

14 Mode de position interpolée

14.1 Informations d’ordre général

Le mode de position interpolée permet de commander plusieurs axes coordonnés ou un axe
unique, avec la nécessité d'une interpolation temporelle des données de points de consigne.
Le mode de position interpolée utilise normalement les mécanismes de synchronisation
temporelle pour une coordination de méme nature des entrainements associés.

Le registre des données d'interpolation contient les données d'interpolation; le type de
données des sous-index de cette structure est spécifique au constructeur.
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Pour un fonctionnement synchrone, la durée de cycle d'interpolation est définie par le délai
d'interpolation des objets. La synchronisation temporelle peut étre réalisée par des
mécanismes dépendant du réseau. Chaque cycle de synchronisation active le registre de
données suivant si un registre de données valide est disponible.

Pour un fonctionnement asynchrone, le délai d’interpolation (pour chaque intervalle de temps)
peut étre inclus dans le registre des données d'interpolation. Si tel est le cas, les unités
applicables au délai d’interpolation sont toujours spécifiées par l'index de délai d’interpolation
comme pour le fonctionnement synchrone. Le registre des données suivant doit étre activé
dés la fin du délai d’interpolation et dés qu'un registre de données valide est disponible.

donnges d'interpolation a un entrainement, avec une référence temporelle implicite ou
expligite. Lorsque le dispositif d'entralnement prend en charge une mémoire tampon.d'entrée,
les dpnnées d'interpolation peuvent étre transmises en rafales plutét que de manjere continue
en tgmps réel. La capacité maximale de la mémoire tampon d’entrée peut\étre lue par le
dispagsitif de commande grace a la configuration des données d'interpolation. La capacité
réelld de la mémoire tampon peut étre a la fois écrite et lue par le dispoesitif de commande
gracg a la configuration des données d'interpolation. La capacité \de mémoire tampon
corregpond au nombre de registres des données d'interpolation qui péuvent étre transmiges a
un digpositif d'entrainement afin de remplir la mémoire tampon d’entrée, mais ne désigne pas
la cdpacité en octets. Les dispositifs d'entrainement sans, ¢apacité de mémoire tampon
d'entrée doivent accepter au moins un élément de donnée d'interpolation.

Le mpde de position interpolée permet au dispositif de commande de transmettre un fI{x de

La meémoire tampon des données d'interpolation peut étre mise en ceuvre en tant que FIFO ou
sous |forme annulaire. La définition d'un registre dendonnées valide pour chaque tyge de
mémoire tampon doit étre la suivante:

e pour la mise en ceuvre FIFO, un registre de données valide est un registre non encore
activeé;

e pour la mise en ceuvre sous forme annulaire, tous les registres de données relevant|de la
capacité réelle de la mémoire tampon sont traités comme des registres de dornnées
valides, et les données d'interpolation sont alors toujours activées tant que la fonction
"gctiver ip" est vraie.

L'algorithme d'interpolation @st défini dans la sélection du sous-mode d'interpolation (objet
60CO0h). L'interpolation linéaire est la méthode d'interpolation par défaut. Cela requiert la|mise
en megmoire tampon d'un-seul élément de donnée d'interpolation pour le calcul de la valejur de
demgnde suivante. Pour chaque cycle d'interpolation, le dispositif d'entrainement doit calculer
une aleur de demahde de position par interpolation des positions sur une période donnée.

Eventuellemenit;les fonctions limites communes applicables & la vitesse, a I'accélération et a
la dégélération peuvent étre appliquées aux données d'interpolation.

La mention des fonctions de mise a I'échelle et de limitation du registre des données
d'interpolation a la Figure 48 est donnée uniquement a titre d'indication. Ces fonctions
peuvent étre exécutées lors de la saisie du registre des données d'interpolation.
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