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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -

Part 7-203: Generic interface and use
of profiles for power drive systems —
Profile type 3 specification

2007

FOREWORD

1) Thg International Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization fo brising
all| national electrotechnical committees (IEC National Commlttees) omote
international co-operation on all questions concerning standardization in the e ect ca and ds. To
this end and in addition to other activities, IEC publishes International icptions,
Tethnical Reports, Publicly Available Specifications (PAS) and Guides “IEC
Puplication(s)”). Their preparation is entrusted to technical committees; ai rested
in |the subject dealt with may participate in this preparatory wo non-
goyernmental organizations liaising with the IEC also partlmpate i losely
with the International Organization for Standardization (ISO ined by
agfeement between the two organizations.

2) Thg formal decisions or agreements of IEC on technical matiers €xpressy/as nea htional
comnsensus of opinion on the relevant subjects since €at pm all
interested IEC National Committees

3) IEC Publications have the form of recom Ational
Committees in that sense. While all reasonable effqrt pf IEC
Puplications is accurate, br any
miginterpretation by any end user.

4) In |order to promote internatjonal uniformit igations
trapsparently to the maxingum gence
befween any IEC Publication\and t hted in
thq latter.

5) IEC provides no markiQg proced br any
equipment decla‘! j

6) Alllusers should e re % 2

7) No| liability shall attac r&s and
mgmbers of its te A s and IEC National Committees for any personal injury, property dampge or
otller damage, of any wat vef, whether direct or indirect, or for costs (including legal fee§) and
expenses apisingnolt ofgthe\ publication, use of, or reliance upon, this IEC Publication or any othér IEC
Puplications

8) Attentign isnqrawnXesthe Normative references cited in this publication. Use of the referenced publicat|ons is
indispensable Texth .

9) Attention is d the possibility that some of the elements of this IEC Publication may be the subfect of
palent rightsuw.lE ot be held responsible for identifying any or all such patent rights.

The |ntérmational Electrotechnical Commission (IEC) draws attention to the fact thaf] it is

claimed.that compliance with this document may involve the use of a patent concerninlg the

following:

Publication/ Holder Title Derwent Derwent publication
Application serial accession
number Number

EP844542 [S1] Numerical control method | 1998- EP844542-A1
and control structure for 274369 27.05.1998;
controlling of movement DE59603496-G
of objects whereby speed 02.12.1999;
control is effected at a EP844542-B1
higher rate than position 27.10.1999
control

The IEC takes no position concerning the evidence, validity and scope of this patent right.
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The holder of this patent right has assured the IEC that he is willing to negotiate licences
under reasonable and non-discriminatory terms and conditions with applicants throughout the
world. In this respect, the statement of the holder of this patent right is registered with IEC.
Information may be obtained from

[SN] Siemens AG
Corporate Intellectual Property
Licensing & Transactions

Otto-Hahn-Ring 6

o 173U Municn

Germany

e the
iblle for

Attention is drawn to the possibility that some of the elements of
subject of patent rights other than those identified above. IEC shall
identlfying any or all such patent rights.

The International Standard IEC 61800-7-203 has been p i 22G:
Adjugtable speed electric drive systems incorporating d f IEC
technlical committee TC 22: Power electronic systemsé j

This pilingual version (2013-04) corre edin

2007111.

The text of this standard is based on t cumments:

/\ f'DIS\\ \ ﬁgporton voting

22\6&184/FD| )\/22G/192/RVD

Full ipformation @ue otingAforxhe of this standard can be found in the repgrt on
voting indicated erabqQue takle.

The H

This i afted in accordance with the ISO/IEC Directives, Part 2.
A list i 61800 series, under the general title Adjustable speed elegtrical
powe j ems, can be found on the IEC website.

The ¢ommittee has decided that the contents of this publication will remain unchanged until
the maintenance result date indicated on the IEC web site under "http://webstore.iec.¢h" in
the data related to the specific publication. At this date, the publication will be

* reconfirmed;

* withdrawn;

+ replaced by a revised edition, or
*+ amended.

IMPORTANT - The 'colour inside’ logo on the cover page of this publication indicates
that it contains colours which are considered to be useful for the correct
understanding of its contents. Users should therefore print this document using a
colour printer.
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INTRODUCTION

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

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

A variety of physical interfaces is available (analogue and digital inputs and outputs serial
and narallal intarfan~~co fianldhucnc nd abworla) Derafilane bhaoocand ~n oo ific S|Ca|

pParonCT— It Tatto; Hete D uUSes—ahna ||vtvvu||\u/ T oo o oot O opPTomT r.ul

control) and, some
he assodgiated

interfaces are already defined for some application areas (e.g. motion
device classes (e.g. standard drives, positioner). The implementations

drivefs and application programmers interfaces are proprietary and vags

IEC 4 hines
or de

IEC 4 bf the
used with
genefi aces.
This locity

contr drive

imple

Therj
For

—| The sele §
For 4 control de :

—| Only ene 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 specified with incompatibilities. It is up to the systems
integrator to write interfaces to the application software to handle that which should not be his
responsibility.

Some applications need device exchangeability or integration of new devices in an existing
configuration. They are faced with different incompatible solutions. The efforts to adopt a
solution to a drive profile and to manufacturer specific extensions may be unacceptable. This
will reduce the degree of freedom to select a device best suited for this application to the
selection of the unit which will be available for a specific physical interface and supported by
the controller.
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IEC 61800-7-1 is divided into a generic part and several annexes as shown in Figure 1. The
drive profile types for CiA 4021, CIP MotionTM2, PROFIdrive3 and SERCOS Interface™4 are
mapped to the generic interface in the corresponding annex. The annexes have been
submitted by open international network or fieldbus organizations which are responsible for
the content of the related annex and use of the related trademarks.

This part of IEC 61800-7 specifies the profile type 3 (PROFIdrive).

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

IEC 61800-7-301, IEC 61800-7-302, IEC 61800-7-303 and IEC 61800-7-304 specify how the
profile types 1, 2, 3 and 4 are mapped to different network technologies (such as CANopen>,
EthelCATTM6, Ethernet PowerlinkT™7,  DeviceNet™8  ControlNet™T™$ erNét/P[TM10,
PROFIBUS11, PROFINET 12 and SERCOS Interface).

1 CiA 402 is a trade name of CAN in Automation, e.V. This information is giw e ers of
this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC o 3 any of
its |products. Compliance to this profile does not require use of the trade 4

2 CIP Motion™ is a trade name of Open DeviceNet Vendor Associatiqn, Ing, i ion is gi or the
comvenience of users of th|s International Standard and doe i 3 of the
tra e CIP
Mqgtion™. Use of the trade name CIP MotlonT"" requires permissig : h, Inc.

3 PROFIdrive is a trade name of PROFIBUS Ipternationa(. This\i is Qi i users
of this International Standard and does noY'constituje 7 or any
of |ts products. Compliance to this profile dqQes nst re \ trade
name PROFIdrive requires permission of PRO

4 SEHRCOS™ and SERCOS Interface™ are trdde names \qf i V. This i ion id given

for|the convenience of users of this Internationaf” Standard and dges not constitute an endorsement by |EC of
ths 3f its products\ Complialhce tonthisprofile does not require use of the tradg name
. 1 ) e

SH ad e SERCOS and SERCOS interface requires pernpission
of

5 CA and is used to refer to EN 50325-4

6 Etf i 1 3 NThjg information is given for the convenience of users jof this
Intg s itite an endorsement by IEC of the trademark holder or any of its
prd . 2 isvprofile~d 1ot require use of the trade name EtherCAT™. Use of the tradg name
Eth S

7 Etf B&R, control of trade name use is given to the non profit organjsation
EPSG. ti is\givenNor the convenience of users of this International Standard and dops not
co \ of the trademark holder or any of its products. Compliance to this |profile
does ng i &€ name Ethernet Powerlink™. Use of the trade name Ethernet Poweflink™
requiré NisSSi )

8  De)i me of Open DeviceNet Vendor Association, Inc. This information is given for the

copvenience/ot\ysers of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC |of the
tragemark_hotder or gry of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade| name
DejiceNet™. Use of the trade name DeviceNet™ requires permission of Open DeviceNet Vendor Assogiation,
Ingd.

9  ControtNet™s—atrade mame of Controthet ttermationatttd—Fhis-mformation s givern for the—convenience of
users of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trademark holder or
any of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name ControlNet™. Use of the
trade name ControlNet™ requires permission of ControlNet International, Ltd.

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

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

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

IEC 61800 series
Adjustable speed electrical power drive

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

IEC 61800-7-1 — Interface definition

Generic PDS interface specification

Annex A Annex B Annex C
Mapping of Mapping of Mapping of
Profile type 1 Profile type 2 Profile type 3

(CiA 402) (CIP Motion) (PROFIdrive)

IEC 61800-7-200 — Profile specifications

IEC 61800-7-201

Profile type 1
(CiA 402)

IEC 61800-7-202

Profile type 2
(CIP Motion)

RN
\7\\

§~RC/6>I800-7-204

Profile type 4
(SERCOS)

N
NV A >

IEC 61800-7-301

Mapping of profile
type 1 to:

e CANopen

e EtherCA

e ETHE
Powerlin

type 3 to:

0 7-303
ing of profile

PROFIBUS
e PROFINET

IEC 61800-7-304

Mapping of profile

type 4 to:

e SERCOSI+II
e SERCOSIII

e EtherCAT

W Structure of IEC 61800-7
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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -

Part 7-203: Generic interface and use
of profiles for power drive systems —
Profile type 3 specification

sting

ional
nents

rofile

ment.
dition

rt 5-3

5-10

rt 6-3

6-10

rface

1 Scope

IEC §1800-7 specifies profiles for Power Drive Systems (PDS) and their(mapp
communication systems by use of a generic interface model.

The functions specified in this part of IEC 61800-7 are not intended to

safety. This requires additional measures according to the re

and laws.

This |part of IEC 61800-7 specifies profile type 3 fo

type B can be mapped onto different communication

2 Normative references

The following referenced documents age~Nindispen e application of this docu
For dlated references, only the edition (i SO undated references, the latest e
of the referenced documen applies

IEC §1158-5-3, [Industx| ' icati s — Fieldbus specifications — Pa
(Ed.1.0): Application la T it ype 3 elements

IEC 61158-5-10,@ § Ricatiqn” networks — Fieldbus specifications — Part
(Ed. 1. S exdefinition — Type 10 elements

IEC 4 ication networks — Fieldbus specifications — Pa
(Ed. 1. col specification — Type 3 elements

IEC 6 tstriall communication networks — Fieldbus specifications — Part
(Ed. 1. protocol specification — Type 10 elements

IEC §1800-7 (all parts), Adjustable speed electrical power drive systems —Generic intg
and ysé/of profiles for power drive systems

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

IEC 61800-7-303, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-303: Generic
interface and use of profiles for power drive systems — Mapping of profile type 3 to network
technologies
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3 Terms, definitions and abbreviatiated terms

3.1 Terms and definitions

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

3.1.1
actual value
value of a variable at a given instant

[IEV B51+=21-02]

3.1.2
algornithm

completely determined finite sequence of operations by which the
can He calculated from the values of the Input Data

Data

[IEV B51-21-37]

3.1.3

application
softwfre functional element specific to the
meagurement and control

NOTE| An application may be distributed among™xe
[IEC/TR 62390:2005, 3.1.2, modified]

3.14
application mode
type of application tha

NOTE| The differe
or other application

tontrol

3.1.5
attriq

prope
[IEC/TR&239Q"

3.1.6
clasg
descihiption) of a set of objects that share the same attributes, operations, methods,
relatipnships, and semantics

[ISO/IEC 19501, modified]

3.1.7

clock cycle synchronous application

synchronisation of sampling and cycle times in the closed-loop control software in digital
drives and control systems
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3.1.8

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

the P

NOTE

NOTE

3.1.9

DS or functional elements of the PDS

1 The behaviour is reflected by states or operating modes.

2 The different commands may be represented by one bit each.

control
purposeful action on or in a process to meet specified objectives

[IEV

3.11
conti

physi
contr

3.1.1
data
seto

[ISO/

3.1.1
devid
field

networked independent

perfo
[IEC

entityf
entiti

[1SO

3.1.1

deviq
repre
accolf
throu

351-21-29]

D
ol device

cal unit that contains — in a module/subassembly or devicé
bl the PDS

(

type
values together with a set of permitted operatip

EC 2382-15:1999, 15.04.01, modifi

P
e
jevice

51499-1 :20@

that performs
bs within an

15745-1;

ding tela de
gh anetwork

IECoITFQ nd0d

On program to

e of

such

viour
ewed

NOTE

[IEC/TR 62390:2005, 3.19, modified]

3.1.14
DO IO Data
collection of all Input Data and Output Data (cyclic transmission) of a Drive Object (drive axis)

3.1.15
Drive Object

functi

onal element of a Drive Unit

3.1.16
Drive to Drive communication
communication (cyclic) between drives from the user's perspective

cture.
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3.1.17
Drive Unit
logical device which comprises all functional elements related to one central processing unit

3.1.18

functional element

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

NOTE 1 A functional element has an interface, associations to other functional elements and functions.

NOTE 2 Af 41 Lal 4 b | 4 of £ 41 bl lela) b i) 4 Licotla)
z— 7ottt o ar-trem et et ot et et ou T o TR e O OO CK (S )OO e (S ot pParamete—iSt(Sy-

[IEC/'R 62390:2005, 3.1.12]

3.1.19
interface

shargd boundary between two entities defined by functiona
chardcteristics, or other characteristics as appropriate

gignal

[IEV B51-21-35, modified]

3.1.2p
Inpu{ Data

data [o be sent cyclically from the devige\to th olle

3.1.21
10 Data
Input|Data and Output Data of a device

3.1.2p
Isochronous Mode
communication syste e eloc cle synchronism which generates a corstant
(timing) bus cyci<>

3.1.28
model
mathematica esentation of a system or a process, based with suffjcient
precision upo \ Mification or specified suppositions

[IEV B5

3.1.2r
operating 'mode
chargcterisation of the way and the extent to which the human operator intervenes in the

contrel-eguipment

[IEV 351-31-01]

3.1.25
Output Data
data to be sent cyclically from the controller to the device
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3.1.26

parameter

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

NOTE 1 Adapted from IEC/TS 61915.

NOTE 2 A parameter is typically characterised by a parameter name, data type and access direction.

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.22, modified]

3.1.27

Procgss data
data [related to the control process, for example gain factor and statg
mapged on parameters

rables,Ctypically

3.1.28
profile
representation of a PDS interface in terms of its paramete 3 ie§ and
behayViour according to a communication profile and a devigé profi

3.1.29
setpoint
valug| or variable used as Output Data of the app

3.1.3p
statuls
seto
of the

mode

NOTE| The different status infor

3.1.31
techmological f@ :
closed-loop contr 3

313

type
hardy
of thd

nces

[IEC/

3.1.3
use gase
classlspéecification of a sequence of actions, including variants, that a system (or other dntity)
can perform, interacting with actors of the system

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.26]

3.1.34
variable
software entity that may take different values, one at a time

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.27]

NOTE The values of a variable as well as of a parameter are usually restricted to a certain data type.


https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

-20 - 61800-7-203 © IEC:2007

3.2 Abbreviated terms

AC PROFIdrive Application Class

BERO Proximity Switch

CcoO Communication Object

CR Communication Relationship

C-LS Controller’s Sign-Of-Life

DO Brive-Object

DO-LS Drive Object Sign-Of-Life

DP Decentralised (distributed) Periphery
DSC Dynamic Servo Control

DU Drive Unit

DX Data_Exchange

f frequency

GSD Device Data File (devicé descri inpu fo@b onfiguring tool)
HMI Human Machine Interface

ID Identifier

ol gain factor

NAMUR Standards Working Group for Instrumentation and Control in the Chernical
Industry

NC Numerical control system with a numeric control command set

Pxxx Parameter (identified by number xxx)

PAP Parameter Access Point

PBE Parameter description

P-Device Peripheral Device (PROFIdrive Base Model)

PDS Power Drive System

Pl PROFIBUS international

PLC Programmable Logic Controller without a Motion Control command set
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PLL Phase Locked Loop (phase control loop)
PNO PROFIBUS User Organization
PNU Parameter Number

PROFIBUS Process Field Bus

PROFINET Process Field Bus

PWE Parameter value

RFG RampFunctiomGenerator

SN Sign

STW Control Word

T, Sampling time

Tpp DP-Cycle-Time

Tox Data_Exchange-Time

Tm Master-Time

Tmarkc Master_Application_C [
Master_Life_Sign-Time
Output-Time

4.1 | Background

[ T wll DN £i1 PPN I 4o PDRAoCINLIQ H et DRACl
The NUTTUTIvVE  Ppromnic - wdads  ycolichdlocU Uy T TFINUTTDUO  UsSTIT UlTydlinnZatiurl I'F\\JI_IBUS

international (PI). It defines a unified device behaviour and access technique to the drive
data.

For the user, this means that engineering costs are reduced when planning and implementing
plants and systems, as the various drives respond the same way to control instructions.

The programming costs are significantly reduced by using standardised program blocks in the
open-loop and closed-loop control systems for controlling the drive. For drive manufacturers,
as a result of the profile definition, development costs are reduced and the implementation of
non-proprietary standardised interface improves the chances of being successful in the
market.

The mapping to the generic interface is given in IEC 61800-7-1, Annex C.
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4.2 Requirements

Today, variable-speed electric drives from basic AC drive converters up to high-dynamic
performance servo controllers are being increasingly connected to higher-level open-loop and
closed-loop control systems in automated plants and systems via digital interfaces.

In today's systems, the speed interface is mostly common. The speed setpoint is entered from
a higher-level automation system which controls the drive. Generally, the speed actual value
is signalled back to the automation system to monitor the drive.

In order that the digital field bus interface in distributed automation concepts may also be
used|in the area of motion control with several drive axes, today's standard field busses|shall
be eXpanded by specific features. This involves fulfilling the following req

Clock cycle synchronism: If a central motion controller is being xsed 5 the
intergolation and closed-loop position control, the control loop shall . The
speed setpoint is transferred to the drive in the setpoint di value
direction, the drive provides a position actual value. G high
loop gains to fulfil the required dynamic performance, the/d 3 i it is
espetially important that they be absolutely constant. If tF iQ s the
coordinati precisely gt the
samg ti rmore, the setpoints
shall i i i 2 ctual valle acquisition, trgnsfer
and { i ivati [ Wl [ closed-loop position contrpller.

Drive Units
also were
previ axis-
positi nous

operati

If aut
transf

irectly
alised

Acyclic communigcati ' i icati i nsfer
parar 9 t data
exchange.

With

14

profiles, it is a strong requirement that state of th¢ art

4.3 Goals of the PROFIdrive Profile

i ta~lo T P-NZCWF TN apra-libear: na troinin

To pr tect inVUDtIIIUntD III UII&IIIUUIIIIH UVUTo, CluLU atrvuTT PI\JHIGIII IIUIOIIUO ﬂllu LIGIIIIIIE Uf Otaff,
it is important to have a stable generic appllcatlon profile functionality which migrates to future
enhanced field bus systems by keeping its application platform interface stable.

5 Data types

5.1 Data types overview

Profile-specific data types corresponding to the particular drive requirements are defined. The
profile-specific data types are individually defined in 5.3. The standard types are defined in
IEC 61158-5-3. For more details see IEC 61158-5-10, IEC 61158-6-3 and IEC 61158-6-10. An
overview of all of the permissible data types (standard data types and profile-specific data
types) is given in Table 1 and Table 2.
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5.2

Standard data types

Table 1 shows references of data types used in this profile and the related definitions.

Table 1 — Standard data types

Data types used in Reference to definition Coding
Profile PROFIdrive (decimal)
Boolean Boolean (see IEC 61158-5-3) 1
Integer8 Integer8 (see IEC 61158-5-3) 2
lataaaoril latoaaoriB [ LEC 6114159 £ 20\ 2
lntegerts ttegertb—{seetEC-64468-5-3} 3
Integer32 Integer32 (see IEC 61158-5-3) /"Z\
Integer64 Integer64 (see IEC 61158-5-3) A 55 \
Insigneds Unsigneds (see IEC 61158-5-3) /\ \5\\
Unsigned16 Unsigned16 (see IEC 61158;5\”{ \ 6
Insigned32 Unsigned32 (see IEC 61158\§-3) \ 7 )

Insigned64 Unsigned64 (see IEC Q%\Q@Q \ \s6

FloatingPoint Float32 (see IEC6T158-539 0N \ 8

FloatingPoint64 Float64 (see IE(C 6(1‘578-5-}\ ) 15

isibleString VisibleStrifig \see1EL 61168-53) 9

hctetString o}@s@g (sge |Ed\61¥ss)-5ys/ 10

TimeOfDay (with date indication) E‘mebﬁQ}y\(see\ch £1458-5-3) 12
TimeDifference Timre_fo&raQ}e\(seNEC 61158-5-3) 13

hate Datk\(sée\lEc\eq\ssfs-m 50

TimeOfDay without date indicatisg] TieOfDdy (yee'IEC 61158-5-3) 52

TimeDifference with d}a%\indk\tion N T#ﬁ@rﬁﬁaw/we (see IEC 61158-5-3) 53
n

"imeDifference/Wi\hou\d ate ir@c}@

Me@ference (see IEC 61158-5-3) 54

The ¢ and Unsigned32 shall be implemented by every drive.
All ot mplemented in addition (optional data types).
5.3
5.3.1
All profile-specific~data types (see Table 2) may be implemented in the drive (optionalf data
types).
Table 2—Proftie specific data types
Data types used in Reference to definition Coding
Profile PROFIdrive (decimal)
N2 Normalised value (16 bit) 5.3.2, Table 3 and Table 4 113
N4 Normalised value (32 bit) 5.3.2, Table 3 and Table 4 114
V2 Bit sequence 5.3.6 and Table 10 115
L2 Nibble 5.3.7 and Table 11 116
R2 Reciprocal time constant 5.3.10 and Table 14 117
T2 Time constant (16 bit) 5.3.8 and Table 12 118
T4 Time constant (32 bit) 5.3.8 and Table 12 119
D2 Time constant 5.3.9 and Table 13 120



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

- 24 - 61800-7-203 © IEC:2007

Data types used in Reference to definition Coding
Profile PROFIdrive (decimal)
E2 Fixed point value (16 bit) 5.3.4, Table 7 and Table 8 121
C4 Fixed point value (32 bit) 5.3.5 and Table 9 122

X2 Normalised value, variable (16 bit) 5.3.3, Table 5 and Table 6 123
X4 Normalised value, variable (32 bit) 5.3.3, Table 5 and Table 6 124

To allow drive applications with none of the profile-specific data types:

o Instead of NZ, N4 or XZ, X4 use Integer1o, Integer3Z with opfional normalisation.

5.3.2 Normalised value: N2, N4

Mearning
Linedr normalised value. 0 % corresponds to 0 (0x0), 100 % corres dexto ' (0x400p) for
N2 off 230 (0x40000000) for N4.

Table 3 — N2, N4-Ranw
VA
Coding Data type Range of valu?s’\\/ / /\Res Iutlon Length
113 N2 200 % << 120027 %> f24R=D.q094 % 2 Octet
114 N4 -200%si_\(200\§\q;\%\ w x10-8% |4 Octet

Coding
e Representation in twog
bit (SN) of the first pcte

e SN = 0: positive numb

e SN=1: negu bers
@ o4 - N2, N4-Coding
<\ Sn\ Bit
s) |7 6 [5 4 |3 |2 |1

1 \ SN |20 |21 |22 |23 [24 [25 |26
\g\\/ 27 |28 |29 [9-10 [9-11 |9-12 [9-13 |o-14

3> 2-15 |9-16 [92-17 |2-18 |2-19 |[9-20 |[9-21 |2-22

2-23 |9-24 [9-25 |2-26 |2-27 |9-28 |[2-290 |2-30

P

t, he% Most Significant Bit) is the bit after theg sign

5.3.3 Normalised value (variable normalisation): X2, X4

Meaning

Linear normalised value. 0 % corresponds to 0 (0x0), 100 % corresponds to 2X. The structure
is the same as for data types N2 and N4, but the normalisation (100 %) does not
automatically refer to bit 14 or bit 30 respectively, but is variable. The normalisation bit is
coded in the parameter description element “DO 10 Data normalisation” (refer to 6.2.1.3).
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Table 5 — X2, X4-Range of values

Coding Data type Range of values Resolution Length
123 X2 (e.g. with x = 12) -800 % < i< (800-2-12) % 2-12 2 Octet
124 X4 (e.g. with x = 28) -800 % < i < (800-2-28) % 2-28 4 Octet

Coding

e Twos complement representation, the MSB (Most Significant Bit) is the bit after the sign

bit (SN) of the first octet.

° S | = 0 nocitiva aummbhare ine
N TP OTTtrY eratoe TSt

e SN = 1: negative numbers.

Table 6 — X2, X4-Coding (example x=12/2})\

Octet Bit \

8 7 6 5 4 3

N

25 |26 |27 [28 [25 20 {ﬁ\ N2
2-13 | 9-14 |2-15 |o-16 (2—17(7—18 9T 279
2

2-21 |p-22 |9p-23 2*(27\\&-}5) 4 zﬁk 2-28

AW N

X

5.34 Fixed point value: E2

Mearning
Linegr fixed-point value wi
(0x0)} 128 corresponds t

seven_binary

sae

& E2:Range of values

SRS
SN |22 21 20 2-1 > \%{ \\2{ >

e decimal point. 0 corresponds

to 0

Coding \Q/a&/(xﬁsg \ &n\{e of values Resolution Length
& W <i < 256-2-7 2-7=0,007 812 5 2 Octet

D

Table 8 — E2-Coding

ation, the MSB (Most Significant Bit) is the bit after thg

Octet Bit
8 7 6 5 4 3 2 1
1 SN 27 26 25 24 23 22 21
2 20 2-1 2-2 | 2-3 |2-4 |25 |2-6 |27

5.3.5 Fixed point value: C4
Meaning

sign

Linear fixed point value with four decimal places. 0 corresponds to 0 (0x0), 0,0001

corresponds to 20 (0x0000 0001).
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Table 9 — C4-Range of values

Coding Data type Range of values Resolution Length
122 C4 -214 748,364 8 <1 <214 748,364 7 10-4 = 0,000 1 4 Octet
Coding

As by Integer32, weighting of the bits has been reduced by a factor of 10 000.

5.3.6 Bit sequence: V2

Meaning
Bit slequence to control and represent application functions. 16 Boolean variables are
comblined in two octets. (Coding: 115)

Table 10 — V2-Coding <\

Octet Bit

/
8 7 6 5 4 3 E\\N
9

2 7 le |5 4 /2/ 2 o\

5.3.7 Nibble: L2

Mearning
Four jassociated bits form a nibble. Fou c presented in two octets.

The definition of the nibbl

Nibble 2
Nibble 0

The Yalue of\time~parameters of types D2, T2, T4, R2 always refer to the specified corlstant
samplingdime T,. The associated sampling time (value of profile parameter 962) is requifed in
order| talinterpret the internal value.

5.3.8 Time constant: T2, T4

Meaning
Time data as a multiple of constant sampling time T,.

Table 12 — T2, T4-Range of values

Coding Data type Range of values Resolution Length
118 T2 0<i<32767xT, T, 2 Octet
119 T4 0<i<4294967295xT, T, 4 Octet

Interpreted value = Internal value x T,
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Coding of internal value
e T2: As by Unsigned16 with a restricted Range of values 0 < x < 32 767.
When interpreted, internal values outside this range are set to 0.

e T4: As by Unsigned 32.

5.3.9

Meaning
Time data as a fraction of the constant sampling time T,.

Time constant: D2

Table 13 — D2-Range of values

1
Cofing Data type Range of values Lengilh

Resolutiyn’\

120 D2 0<i<(2:2-14)x T,

214x71,

\{Octet

Interpreted value = Internal value x T,/16 384

RO

Coding of internal value
As by Unsigned16 with a restricted Range of values 0 < x <
When interpreted, internal values outside this range are

5.3.1p

Meaning
Time|data as a reciprocal multiple of a*sonstan

Reciprocal time constant: R2

[ Rongnoralhe, >

Resolution Length

2 Octet

117

Interq

Codi
As by
When i

6 §

6.1 | Integration™ef drives in automation systems

6.1.1 General

This clause specifies the abstract modelling and different variants for integration of
PROFIdrive drive Axis in automation systems. This PROFIdrive model is generally
independent of the Communication System used as network platform (PROFIBUS,
PROFINET). Depending on the communication system, limitations to the general model and
functionality may be possible.

6.1.2 Base Model

6.1.2.1 Communication Devices
The PROFIdrive Base Model defines as basic elements the following three classes of devices:

Controller
The Controller is a controlling device which is associated with one or more drives (axes).
Related to the automation system, the Controller is the host for the overall automation.
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P-Device
The P-Device (peripheral device) is a field device and the host device for the drives (closed

loop control, inverter). The P-Device typically is associated with one or more Controller
devices.

Supervisor
The Supervisor typically is an engineering device which manages provisions of configuration

data (parameter sets) and collections of diagnosis data from P-Devices and/or Controllers.

6.1.2.2 Communication Relationship

The PROFEldrive Base ships
betwg¢en the Devices:
Device -Device Communication
Relationship
Communication
Device
e
3
5
"
Figur n the
contgxt o
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6.1.2.3

- 29—

Communication Network

Station

PROFIdrive

Device .

(P-Device, Controller
or Supervisor)

PROFIdrive
Device
(P-Device, Controller
or Supervisor)

Figure 3 shows the general architect
PROIIdrive Devices as components
physical Stations embedded in a Com
comprises a Network Interface Connecio

a Nefwork Interface functionality, whic prﬁ he \Comy
Thergfore the PROFIdriveNDevice i » fined’by the following address information:

e Nptwork,

e S

e Device (Identifie

6.1.2

The |
are |
Figur
Objed

If the
Objeq

otation

otation

Network Interface

—

Network Interface Connector

=

Network

» fMmodel generally consi
umication MNetwesrk system. Though every S
o physisally’connect the Station to the Networ

ation (ldend

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

t\type (see Figure 4). The typical functionality of the Drive Object is the

f the
5ts of
ation

and

unication Service to the Deviqges.

jects
stem.
ional

Drive
drive

functionality itself (motor, inverter stage, closed loop current and speed control, Input and

outpu

t functionality). For example, one drive axis is related to a Drive Object.
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Functional
Object

( e.g. Drive Object)

Functional
Object

( e.g. Drive Object)

Functional
Object

( e.g. Drive Object)

Fijgure 4 — The PROFldrive Device (consists of one or severa

6.1.2({5

Basefd on the Objects defined in the Base Model, thehi ncies

Every Station consists of the Networ and 3 ices. twork
Interface is related to the Network<to Wwhie i ofinected. The Device$ are
classijfied in three types, Controller, '41]. exyisor/ If the Device is of P-Device
type,[the P-Device consists of one or m ive_Units (DUY which comprises one or |more

Drive| Objects (DO). Clustering the Drve 'e S e Units (DU) may be used to define
the affiliation of Drive Objegts to one p trol unit (CPU) or physical cluster|. The
Drive|[ Unit expresses defiditely 3 aldily of global parameters.

%A >y, which has a relationship to the Nefwork
ional Object (e>g. Drive Object), is defined. The purpose ¢f the
e Aication System addressable communication end

In addition, the
Interface and als p
Communication

point] which may be
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Network
Station
J 1...n
PROFIdrive Network
Device Interface
A

Controller

P-Device

A\

>

?1...n
Drive Unit
U) (\

upervi Q

1..n

and the aIIocatlon of the Funct|onal ObJects to them

Communication
Object
(CO)

and
_ayer

iQution

bt is
hents



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

-32 - 61800-7-203 © IEC:2007

. 1
: P-Device |
Application I : PRO!:Idr_ive
Layer | | Application
I I Model
I
| |
I
: ot Cyclic Acyclic Clock
: Commur_llcatlon Data Data Synchronous M A';’”T‘ :
Services Exchange Exchange Operation echanism /\( :

Communication
Layer T Netwo{r\éﬁ\a‘c&& odel
Ne k (physical

Figure 6 — PROFIldrive Base el sontains-the Qp lication Layer” and
“Com cation/bayer®

6.1.2|7
6.1.2(7.1 General

The |PROFIdrive Ba
Communication
Object.

following Communication Services.| The
he Device and are used from the Functional

The 1
6.1.2
Cycli brved
time ne is
exchanged bét tains
setpqint values and>dctual values, control- and status information. The Cyclic Data Exchange

servige is.assigned to the “Controller — P-Device” and the “P-Device — P-Device” relationship.
A Cyt¢lic\Data Exchange channel is related to a Communication Object at its end points.

6.1.2.7.3 Acyclic Data Exchange

Compared to cyclic communication, data is exchanged acyclically only if necessary. Via
acyclic communication, non time critical data is transferred, for example the download of
firmware or parameter data. The Acyclic Data Exchange service is assigned to the “Controller
- P-Device” and the “Supervisor - P-Device” relationship. An Acyclic Data Exchange channel
is related to a Communication Object at its end points.

6.1.2.7.4 Alarm Mechanism

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

6.1.2.7.5 Clock Synchronous Operation

The Clock Synchronous Operation service guaranties that tasks on different communication
Devices or Functional Objects start at the same time with minimum (specified) jitter (e.g. the
sampling and output processes). This service also implies, that dedicated cyclic data

For drive technology, clock cycle synchronous communication drive
synchronisation. Not only message interchange on the bus systep n an
isochronous time base, but also the internal control algorithms - peed
and gurrent controllers in the drive, or the controller in the hig tem -

are synchronised (see Figure 7).

N
A CX = controller task

T T
Contfoller Application Pos. tgi;?
Cﬂ\i G R1 = drive closed loop conffol task

Datalflow

Actualval tpoint
Trangfer Transfer

Communication < yeli \Q Acycli Cyclic
ISpa [Spare
Cyclé (timing) P W ta Exchénge p Data Exchange
\/ Setpoint
Transfer
v
R1

Setpoipt
Activajon

Actual Valu

Data [flow

Drivg Object
Appl|cation

Figure 7 — Typical use case for Clock Synchronous Operation

The generai—modet—for the Ctock—Synchronous Operation Service 15 defined according to
Figure 8. The model is based on local clocks which are related to every Device supporting the
Clock Synchronous Operation service. These local clocks are synchronised to one dedicated
Master Clock. After the Clock Synchronous Operation mechanism is started, all Slave Clocks
are synchronous to the Master Clock with a defined maximum Jitter of 1 us. The mechanism
of start up and synchronisation of the Slave Clocks to the Master Clock are related to the
Communication System (part of the Communication Layer).
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The Device which comprises the Master Clock is defined as Clock Master. According to the
application, application tasks may be triggered by the Slave Clock of the Device. For example
concerning an axis controller, the sampling of input values and the output of the motor current
are triggered out of the Slave Clock and are therefore synchronous to all other processes
related to the Clock Master.

Device = Clock Master

6.1.2/7.6 Ba@ s : ine
For the Base Modée e j and
appli i

Offline
Therd

Prepara N

In this state g s.Data Exchange service and the Alarm Mechanism is working| This
mear]s that g on information may be passed from the Controller to the Drive Unit and
that IPara r Actess is possible. In addition, alarms will be forwarded. There may be no
Cycli¢ Exchange service or the transmitted Data is not valid. The Communigation

Systgm.tries to synchronise all Slave Clocks to the Clock Master.

Synchronisation

In this state, the Acyclic Data Exchange, the Cyclic Data Exchange and the Alarm Mechanism
are working and the transmitted cyclic data is valid. The application processes try to
synchronise their Tasks to each other (synchronise to the local Slave Clock and synchronise
the data streams via the cyclic communication channels.

Operation
In this state, the application processes are also synchronised and the whole application is
ready to operate (productive work).

If, in one of these states, exceptions occur which cause the system to lose one or more of the
characteristics related to the actual state, the related Devices will be forced to go back to a
corresponding predecessor state, in order to proceed to switch forward to the next higher
level again, if possible and allowed.
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System State Characteristics

Communication Layer

» =—=>> - no communication

- acyclic communication active

- DO IO Data not vali
- Alarm Mechanis nning
A\ (\

abort / error

abort / error

App

er and DO (Drive Object)
ife sign synchronized

6.1.3
6.1.3

Base
defin

6.1.3

This
Figur
may

P-Device in more detail.

type, defined in the Base Model previously, this subclause

profile-of drive.ghgineering defines a PROFIdrive Device of P-Device type according to

hls6contain other objects which are not Drive Units. See also Figure 5.

e 10.as a P-Device containing exactly one or multiple Drive Units (DU). The P-Dievice

6.1.3.3 Drive Unit

This profile of drive engineering defines a PROFIdrive Drive Unit (DU) according to Figure 10
as part of a P-Device containing exactly one or multiple Drive Objects
The unambiguous identification of a Drive Object within a Drive Unit is done by the Drive
Object ID (DO-ID) which is assigned to every DO of a DU. The Drive Unit contains only Drive
Objects. See also Figure 5.

(DO).
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Drive Unit (DU)

Drive Object Drive Object

Drive Unit (DU)

Drive Object

(Do) e (DO)

DO-ID=1 DO-ID=n

6.1.3|4

Figur| 2 e~gentral element of the DO is
the Hrocess Control Task which is re i e°\g ation functionality of thg DO.
Propérties of the DO and the Proce S 2 aré represented and controllgd by
parar arameter Data Base. To accesg DO
parameter, Acycl|c Data Exchange s . of periodic transportation of sefpoint

valugs to the DO and act G
O is of Axis type,(refe .1.3. smprises a General State Machine, which
i ’rocess Control Task. Exceptions from the

the D

contrpls and represen

standard behavio 3 e s, Control Task or in the General State Mag
Thesge exceptio@ 3 grm Mechanism to the controlling device.
The PO shall compk { andatory functionality:

focess & ontrol Last
g(s oJe
t

t value, actual values)
ate Machine (for Axis type DO mandatory)

%nrf for Alarm Machanisem
oo~ raHRec s HS A

hine.
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6.1.3

The 1
drive
in de

. . lock
Alarm Queue Cyclic Acyclic S nghc:gnous
Data Exchange Data Exchange y .
Operation
transmit transmit
setpoint actual write read Master Clock
signal exception values values parameter parameter sync information
cyclically cyclically
Alarm DO 1O Data Parameter Master Clock
Mechanism (PZD) Access Regeneration
3 . X

Paramete{

| Setpoint Values " Actual Values

Process Control Task
(e.g. closed loop control, inverter, /

5 Axis@

DOs may be/6
profile is the\Ax
ail in 6

dedicated type, which is of general importance i
typically related to a motor (Drive Axis) and is spe

Identification Parameter Communication

n this
cified

Interface
A A A Axis Type
Drive Object
y Y v
| HMI, Communication
Ctrl. Word
LldusS vvurd
< - Open Loop Control Diagnostics < »  Messages
< »| Closed Loop Control Monitoring < > tArIfarms
Setp/Act.Vals. nterierences
| Encoder | | Control Set | | 1/0 |
Y Y
Encoder Interface Peripherals

M

Figure 12 — Principle functional model of an Axis type Drive Object
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Figure 12 shows the principle functionality of an Axis type DO. The Axis DO consists of
numerous function modules that work together internally, and therefore portray the
intelligence of the Axis type DO.

The following logical objects are included in an Axis DO:

e Objects for DO identification
e Parameters for accessing information and settings of the individual function modules
e Objects for setting the communication interface (for example, PROFIdrive Interface)

e Obijects for drive control (for example, control words and status words)

e Opjects for setpoint processing (for example, setpoint values and actuatva

Opjects for diagnostics and monitoring (for example, messages, ala
e Opjects for integrated sensor interface(s)
@)

bjects for integrated peripheral functions (integrated 1/0)

6.1.3(6 P-Device classification

Figure 13 shows the two classes of PROFIdrive ices. ife_ the™Momogeneous type is a
P-Deyice containing only one PROFIdyi i ), the Heterogeneous
P-Deyice contains at least one PROKIdrive O i ey objects of this abstrgction
layer| which are not specified within belong to other appligation
profiles).

AN

VAN
1 R-Devi e\£
one D?&\d/n\other Q

1 P-Device
one or multiple DUs and other

Q \/ Drive Drive
i > Unit Unit
<\ it .

/ \\

omogeneous Heterogeneous
ice P-Device

Figure 13 — Classes of PROFIdrive P-Devices

6.1.3.7 Drive Unit classification

Figure 14 shows the three principle classes of PROFIdrive Drive Units. While the Single-Axis
type is one physical device with only one Axis type DO, the Multi-Axis type consists of several
similar Axis type DOs. The modular type provides the greatest flexibility and comprises one or
more DOs, which may be of a different type.
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1 Device 1 Device 1 Device
1 Axis (DO) Multiple similar Axis (DOs) Multiple different DOs
DO DO DO DO
type A type A type A type A thA DO DO
(Drive (Drive (Drive (Drive (Drive type B DO type D
Axi Axi Axi Axi ! Dri
xis) xis) xis) xis) Axis) (A;i'?; type C

@ M M M M

Sipgle-Axis Multi-Axis
rive Unit Drive Unit

(]

Figure 14 — Classes of PROFIdrive Dri

6.1.4 P-Device communication model

Figure 15 shows the different communication chanpeld w able between the P-
Devide and the other Devices. The color show§ the ion Service related t¢ this
communication channel.

The Clock Synchronous Operation as
Devige and Controller and betwee
Parameter Access to the
Deviges.

ransfer is available betwegn P-
(Drive to Drive communicdtion).
all other Controller and Supefvisor

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

Clock cycle
synchronous
communication

7
Parame%}\cce%
Dolo Dai{

< Cyclic communication

< Acyclic communication >

P-Device
(Drive Unit)

Figure 15 — Overview about the available Communication Services between the
PROFIdrive Devices
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6.1.5 Application Model and Application Classes
6.1.5.1 General

At present, drive applications are realised in multiple ways. Table 15 defines the different
Application Classes where the drives are used. The Application Classes (AC) are typical
examples from the entire spectrum of electrical drive engineering. The Application Classes
include the functionality given by the application modes in IEC 61800-7-1.

The Application Model is part of the Application Layer and therefore only related to functional
aspects (Functional Objects), independent on the distribution of Functional Objects among
devic s—Iherefore—the fypn of Applir\ofinn Class prnr{afinne the contents of the Func iona'
Objec¢ts and the type of data (Information) to be transported between the ctional/Objects
(Interface).

Table 15 — Application Classes <\

No. Application Class Interface < ?\{né\ioN x

1 Standard Drive n-setpoint, Cycli Data interfave
torque-setpoint,
current-setpoint

—~ =

2 | dtandard drive with distributed Technological Cclic 10D3ta interface
echnology controller setpoint-actual v S
: (comprand varigh\es) Drive @rive cgmmunication @
ontinuous process) }“\ N
3 Single Axis positioning drive, with | pos-setpoi Ctha interface @
¢cal Motion Control run re ts

D
=

otion Control with central
nterpolation and speed setpoint

nterface
ptional:
SC (Dynamic Servo ¢o troll A(“\

Cyslic 10 Data interface, Clock Synchronous
ration, DSC (refer to 6.3.5)

0O Q =

[6)]
=

Cyclic 10 Data interface, Clock Synchronous
Operation ©

=

otion Control with certral
interpolation aitio setpoiht
interface

=

nw o =

otion control for checke Md variables, Cyclic 10 Data interface, Clock Synchronojus
focesses, or digtributed angula motidn instructions Op.eratlon,. o
ynchronism Drive to Drive communication

icati G ss\e%i%cribed here are assigned Profile functions in 6.3.13, which g drive
imp{l\e t'f he wishies to be compliant with the particular Application Class.
ce

NOTE| The
manuf 1ctuN |
iC i \g{ﬁ?be operated clock-synchronously if, for example, it is a question of synchfony of

pl
a  The¢ cychg int
thel actions™in_the ease, of eral drives.

b Fofall ApplicationClasses: acyclic interface for parameters, diagnostics, identification.

€ This Application Clas§ is not described in this edition of the Profile. The dynamic characteristics of Application
Clqss 5,are reached with Application Class 4 with DSC.

I
6.1.5.2 AC 1: Standard Drive

In the simplest case, the drive is controlled via a primary setpoint (for example, speed
setpoint) (see Figure 16). The speed control is governed completely in the drive controller.
The PLC includes all technological functions for the automation process. The field bus is
merely the transmission medium between the automation system and the drive controller. The
Cyclic Data Exchange Communication Service is used. This type of application is used
primarily in the field of classical drive engineering (for example, conveyor systems). A PLC is
usually used as the automation system. Clock Synchronous Operation may be used, but is
typically not necessary for this Application Class.
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Application Class 1

Automation

Technology

LA

I I
Control\Word-+ Sneed-Setooint-+ ] | Status Word + Speed Act \Mal_+ ]
T * s T T T

|

| Drive | | Drive | /\}»\ \

Open Loop Speed Control/ Open Loop Speed Control/ 00 S ont
CIo ed L ntrol

Closed Loop Speed Control Closed Loop Speed Control

A \>A Sa
Encoder Encoder
(optional) (optional)

6.1.5(3 AC 2: Standard

Applifation Class (see
Figure 17). In t@ sub-
procgsses.

The technology fgnction : ¢ i i , istributed
in the Drives. ation interface serves as the technology interface. The data that
is exthanged via™the » drive
contrpllersNmay be indjvi defined. This variant assumes, however, that communicatjon is
guargntéed i ) i ; that is, DO 10 Data transfer should be possible also between

Drive| Object o/ realise applications like setpoint cascades, winders, and gpeed
synchronism (Clock Synchronous Operation should be possible. The technology functionjs are
realiged inthe drive:
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Application Class 2

Automation

Technology

I I
Technological Requests, Setpoints... | | Technological Actual Values, Process States

- -

Drive Drive ve

Technology Technology x'rév@ logy. >
M

Closed Loop Speed Ctrl. Closed Loop Speed Citrl.

A

Peripherals
(1/0)

Peripherals
(I/0)

Encoder
(optional)

Encoder
(optional)

Applicdtion Class 2

6.1.5 ing drive with local Motion Control

In Af
procsg

only the technology functions for the automation
g requests are stored in the Drive. A single positipning
reque from the Controller (e.g. PLC). Interpolation and pogition
contr are implemented directly in the drive. Since in this variant, all
time-griti algorithms are hidden in the drive controller, Clock Synchrgnous
Oper i S if complex tracking for multiple axes shall be coordinated.
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Application Class 3

6.1.5
Appli

coord
imple
speci
certa
the a

Automation
Technology
____________ I
Drive Request Drive Response [
Positioning Ctrl.Word + ... | [ Positioning Status Word + . |

\/ I

Drive D{i{/e\ \
Interpolation erpglati
Position Control ositio tr >
\
,«\\\\;> A

A\

Closed Loop Speed Ctrl.

A

/

M

Encoder

ion Class 3

5 AC 4;

cation Class 4

interpolation and speed setpoint interface

s the position closed loop control closed vip the

Cominunication anipulator and robotic applications often requfire a
inated mot 3 several drive systems. Motion control is primarily
mented it (NC). For each drive, these controllers calqulate
al setpo oordinating several drives (for example, for the XYZ pxis),
n e implemented. In addition to the required technology functions for
uto ) thre automation system also includes the functions for interpo|ation
position x@ntrol \of the drive. Speed setpoint values and actual values as well ap the

and
positi

essentially jonly includes the algorithms for closed loop speed control and actual po

acqu

sition. Since the position is controlled via the bus system, Clock Synchronous Ope

are transferred via Cyclic Data Exchange. The drive confroller

Sition
ation

is ne

d to

CesSary and shall he Very prar‘ica Ar‘lr’li‘rinnnlly the DSC 'anr\finnalify may he us
- H

increase the rigidity and dynamic response of the control loop.
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Application Class 4

Automation

Technology

Interpolation
Position Control

e | )

61800-7-203 © IEC:2007

block Synchronous

| Control Word + Speed Setpoint + ... |

ol

| status Word + Actual Position... |

e

Dperation

6.1.5

Appli

dynammic features

Drive

Drive

.
L/

Closed Loop Speed Ctrl.

Closed Loop Speed Ctrl.

6 AC 5: Motion
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Application Class 5

Automation

Technology

Interpolation

=13

(Clock Synchronous

| Contr. Word + Position Setpoint + ... |

QDperation

6.1.5(7

To re
saw
nece
drive
provi
Thereg
of thd

\J

\/

| Status Word + Actual Positi

Drive

Drive

AR

Position Control

Position Control

™~

Closed Loop Speed Ctrl.

A
Closed Loop Spe;u:td.\\

e

X<
%Wed Ctrl.

AC 6: Motig
synefronisn

alise applicatjg

A

Encoder

~>

are-normally realised with one master drive and several
master drive in this context means that one drive]
(for example position actual value) to the other d
coordinate their own motion process with the process inform

A

Encoder

flying
are
slave
axis
Fives.
ation
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Application Class 6

Automation

| Clock * ' A

I T
| Technological Requests, Setpoints... | | Technological Actual Values, Process States
Clock Synchronous < > Y -
operation
Drive Drive /Drive,_ \

Technology Technology (ﬂch?ol%y
A\

N\
Interpolation Interpolation Interpotation p
Position Control Position Control Posijtioh\Contral
N\

Closed Loop Speed Ctrl. Closed Loop Speed cy« CE& Lo\xg st_
AN .
A r N \‘u /'y
v v
Peripherals Peripherals
(1/0) (10)

Encoder Encoder

6.2 Parameter modg
6.2.1 Parame

6.2.1|1 Gener

1%
o

A parameter reptesen on memory that consists of the elements defin in

Tablg 16:
able 16 — Parameter definition
Ele ey Meaning
Parameter. valu}ﬂQWé) Includes the information variable(s)

(lreferto 6.2.1.2)

ILnrnmnfnr dn:r\ripfinn (DRF) Qpnnifin: a pnrnmnfnr

(refer to 6.2.1.3)

Text Is used to support visualisation and contains a general
description on the parameter function or on the parameter
(refer to 6.2.1.4) value

The total of all parameters of a drive uniquely describes its behaviour or characteristics.

A parameter number is assigned to each parameter. The number range of the parameters is
specified for decimal 1 to 65 535. The parameter 0 is not permitted. Profile-specific
parameters are specified or reserved for the ranges decimal 900 to 999 and decimal 60 000 to
65 535 (refer to 6.4). The Profile-specific parameters shall be implemented exactly according
to the definition in 6.4, even if a parameter description is implemented in the drive.
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Access to the parameters (parameter value, parameter description or text) is explained in
6.2.3.

6.2.1.2 Parameter value

The parameter value contains a single (simple variable) or several similar (array) information
variables.

An array consists of n elements of the same data type which may be individually addressed
with sub-indices from 0 to n-1.

6.2.1|3 Parameter description

The parameter description contains relevant information about
Tablg 17 shows the structure of the parameter description whi
courge of this clause.

Table 17 — Parameter descry_on\
Meaning \I{D/&a type
N\ }7 (refer to Clause 5)
Identifier (ID) N /\ > ( ( 2‘\)

Subindex

N

2 Number of array eleme\mior\‘SQEthf s\&ing \ U}{signed 16

3 Standardisation factor Floating Point
4 Variable attribute \ (\ ) OctetString 2

5 Reservé /\\ \_) N > OctetString 4

6 Nanpe_ N ~ \ ) VisibleString 16
7 LovJ\nn?n/\ \ OctetString 4

8 < Bighimit < OctetString 4

9 I@sé\éd\ \/\ ) OctetString 2
10 IR bxtensign ) V2

N
-

DO\kO\&QTA\Q‘erence parameter Unsigned 16

IO\DA rmalisation V2
DRIODATA
& \ \anple%description OctetString 46

\\\>
Identifier (ID)

Additlanal characteristics of the parameter are stored in the ID (see Table 18)

-
N
r

Bit value = “0” means: “parameter does not possess this attribute”.

Bit value = “1” means: “parameter possesses this attribute ".
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Table 18 — Parameter description element "ldentifier (ID)"

Bit Meaning Explanation

0 to 7 | Data type of the parameter value (see Table 1
and Table 2)

8 Standardisation factor and variable attribute not | This bit is set if parameters have data types to which
relevant physical values may not be calculated, for example

the data type string.

9 Parameter not writeable

10 Additional text array available

11 Reserved

12 Parameter was changed with respect to the This bit is set if the parameter/value™s unedual‘tp the

factory setting

13 Parameter value may be reset only value |s

14 Array

15 Reserved

Number of array elements or string |

In the case of array parameters, the entered here. In the cape of
parameters of the data type “String”, tring is entered here. The data fypes
OctefString or VisibleString correspond to es. It is not possible to form an jarray
of thg data type “String”.

Standardisation fact

Factgr that co
together with the™up

standardisation fa

to an (external) standardised variable which,
bhe physical representation of the parameter] The

A varialle i € Takle 20 and Table 22) and a conversion index (see Table 21 and
Tablg 23) ino i e variable attribute (see Table 19).

9 — Parameter description element "variable attribute*

Octet 1 Octet 2

variable index conversion index

(Factor A, Offset B)

The variable index represents the fixed coding of the physical variable (and therefore the
base unit) of the parameter value. The variable index is of the data type Unsigned 8.

The conversion index represents the fixed coding of the conversion factor (A) and the offset
(B) for a parameter value. With the conversion index, the unit may be converted into the base
unit. The conversion index is of the data type Integer 8. See the following example 1.
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EXAMPLE 1 variable attribute = 13/-3 (OxODFD)
. Variable index = 13 -> physical variable “speed”, basic unit “metre/second”
. Conversion index = -3 -> unit “millimetre/second” (factor A=0,001, offset B=0)

Further examples: External representation (by means of standardisation factor, Variable
attribute)

The following applies:

e Physical value (in the unit) = transmitted value x standardisation factor x unit

or

e Physical value (in the base unit) = (transmitted value x standardisati XA H B) x
base unit

Coding for the variable index and the conversion index (Fac able 20,

Tablg 21, Table 22 and Table 23.

EXAMPLE 2

Data Type: Integer 16
Transmission Value: 500
Standardisation Factor: 1,0
Variable Index: 21 -> physicédl varia
Conversion Index: -3 -> unit "Milh

-> Physical Value (in the unit)
-> Physical Value (in the base unit)

EXAMPLE 3

Data Type: Unsign

Standardisation
Variable Ind p

Conversion Inde

o16

1234 x 0,01 km/h = 12,34 km/h
(1234 x 0,01 x 1 000/3 600 + 0) m/s = 3,428 m/s

EXAMPLE A4

Standardisation Péactor: 0,006 1 (100/214)
Variable Index: 24 -> physical variable "Ratio", base unit “Percent”
Conversion Index: 0 -> unit = base unit "Percent" (Factor A=1, Offset B=0)

-> Physical Value =8043 x 0,006 1% =491 %

NOTE In the case of the data types N2, N4 or X2, X4 or optionally, Integer16, Integer32, Floating Point
(normalised variables), the unit % may be converted to another physical unit by assigning a physical reference
parameter (see below, Description Element DO |10 Data Reference Parameter).

Table 20 — Variable index and conversion index for Sl units

Physical Variable Unit Abbreviation | Conversion
variable index index
0 No dimensions 0
Length 1 Metre m 0
Millimetre mm -3
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Physical Variable Unit Abbreviation | Conversion
variable index index
Kilometre km 3
Micrometre pum -6
Area 2 Square metre m?2 0
Square millimetre mm? -6
Square kilometre km?2 6
Volume 3 Cubic metre m3 0
Litre | -3
Time 4 Second s
Minute min
Hour h
Day d
Millisecond s
Microsecond n -
Force 5 Newton \ N
Kilonewton \kNQ
Meganewton A\W
Pressure 6 y’a
kP)
bar
bar
Mass 7 kg
g -3
mg -6
AN t ;
Energy, WOW 8 \\> J 0
j? oule kJ 3
egajoule MJ 6
Watt hour Wh 74
Kilowatt hour kWh 75
\ Megawatt hour MWh 76
Effective Pawer 9 Watt w 0
Kilowatt kW 3
Megawatt MW 6
VITwatt mvV -3
Apparent Power 10 Voltampere VA 0
Kilovoltampere kVA 3
Megavoltampere MVA 6
Millivoltampere mVA -3
Speed 11 1/second 51 0
1/minute rpm (min'1) 67
1/hour h1 72
Angle 12 Radian rad 0
Second " 79
Minute ! 78
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Physical Variable Unit Abbreviation | Conversion
variable index index

(Old-)degrees ° 80
New degrees (Gon) g 81

Velocity 13 Metre/second m/s 0
Millimetre/second mm/s -3
Millimetre/minute mm/min 66
Metre/minute m/min 67
Kilometre/minute km/min 68
Millimetre/hour mm/h 71
Metre/hour m/h 72
Kilometre/hour km/h QTS\

Volume Flow 14 Cubic metre/second
Cubic metre/minute
Cubic metre/hour
Litre/second <
Litre/minute
Litre/hour

Mass flow 15 Kilpgram/sec

d\/C

S 3
g/min 66
kg/min 67
t/min 68
g/h 71
kg/h 72
Q Tonne/hdur t/h 73
Torque 1 ewton metre Nm 0
}onewton metre kNm 3
(\ Meganewton metre MNm 6
Termperature Sl Kelvin K 0
x Degrees Celsius °C 100
Degrees Fahrenheit °F 101
Temp: 18 Kelvin K 0
Difference
Entropy 19 Joule / (Kelvin x Kilogram) J/I(K x kg) 0
Kilojoule / (Kelvin x kJ/(K x kg) 3
Kilogram)
Megajoule / (Kelvin x MJ/(K x kg) 6
Kilogram)
Enthalpy 20 Joule/Kilogram J/kg 0
Kilojoule/Kilogram kJ/kg 3
Megajoule/Kilogram MJ/kg 6
Elec. Voltage 21 Volt \% 0
Kilovolt kV 3
Millivolt mV -3
Microvolt ny -6
Elec. Current 22 Ampere A 0
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Physical Variable Unit Abbreviation | Conversion
variable index index
Milliampere mA -3
Kiloampere kA 3
Microampere pA -6
Elec. Resistance | 23 Ohm Q 0
Milliohm mQ -3
Kiloohm KO 3
Megaohm MQ 6
Ratio 24 Percent % ,—0\
Relative 25 Percent % 0
Humidity A(\( N\
Absolute 26 Gram/Kilogram ag/kg -
Humidity <\ W
Relative Change | 27 Percent % 0 >
Frequency 28 Hertz < z J 0
Kilohertz Hz
Megahertz hz 6
Gigahertz F\ ;7 N G 9
Per-unit Torque 29 WmMm%re ( k)\lW 0
Power (US) 30 Horsepower NON 0
Acceleration 31 MWsecon\ii\ m/s2 0
Jerk 32 Mé{re/(%&x\d?’) \/ m/s3 0
Baud rate 33 bit/s 0
Angular Speed 4 N rad/s 0
rad/min 67
<> rad/h 72
Leadscrew pitc \/ Wtre/revolution mm/rev -3
(\ \ %tre/revolution m/rev 0
Inertia/\ 36 Kilogram (metre)2 kgm2 0
Capacit X N\ |Farad F 0
Millifarad mF -3
Microfarad pF -6
Nanofarad nF -9
Picofarad pF -12
tnductivity 38 Henry H 0
Millihenry mH -3
Force constant,
amplification
"Kt" linear 39 Newton/Ampere N/A 0
"Kt" rotary see: 29 Per-
unit Torque
"Kp " (rotary) 40 Newton metre/(1/minute) Nm/(1/min) 70
sp_eed control
gain
"Kp" (linear) 41 Newton/(metre/second) N/(m/s) 0
spg-ed control
gain
"Kp speed 42 (1/minute)/(Volt x Ampere x (1/min)/VAs 67
adaption” (only
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Physical Variable Unit Abbreviation | Conversion
variable index index

rotary) second)
"Kv" position 43 Metre/millimetre/minute m/mm/min 68
control gain (=1 000/min)
1/second 1/s 0
"Kf" flux control 44 Ampere/Volt second A/Vs 0
gain
"Ki" current see: 23 Elec.
control gain Resistance
Electric 50 Siemens 18=1/Q 0
conductance Millisiemens 1mS=1/kQ -3
Kilosiemens 1kS=1/rp\ é\
magnetic flux 51 Volt second 1Vs < \ 0 S
User defined 254 No dimension /\ \
R\
Table 21 — Conversion values for the c?u-ver\' n e its)
Conversion A (conversion factor) 1/A (reciprecal B (offset)
index /\ versipn fact
0 1,0 E+0 Q [ 1oesk 0
1 10 = 1,0 E+1 \ R 0
2 100=1,0E+2 [ NOBE2\ 0
3 1000 1,0 E+3_ \ A\ 103 0
etc. N \ \( N V
AN
1 NN =R AN\ D | 10E+ 0
2 001 TBE2N 1,0 E+2 0
3 AN 00012 0E 1,0 E+3 0
etc. \ \/
<’}6§ \\\1,\\53/\6?: 1,667 E-5 6,000 E+4 0
87 N\ NUGE = 1,667 E-2 6,000 E+1 0
68 1,0 E+3/60 = 1,667 E+1 6,000 E -2 0
69 0
70 60 1,667 E-2 0
71 1,0 E-3/3 600 = 2,778 E-7 3,6 E+6 0
72 1/3 600 = 2,778 E-4 3,6 E+3 0
73 1,0 E+3/3 600 = 2,778 E-1 3,6 0
74 3600 1/3 600 = 2,778 E-4 0
75 3600x 1,0 E+3 =3,600 E+6 | 2,778 E-7 0
76 3600x 1,0 E+6 = 3,600 E+9 | 2,778 E-10 0
77 86 400 1/86 400 = 1,157 E-5 0
78 n/10 800 = 2,909 E-4 3,438 E+3 0
79 n/648 000 = 4,848 E-6 2,063 E+5 0
80 n/180 = 1,745 E-2 5,730 E+1 0
81 n/200 = 1,571 E-2 6,366 E+1 0
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Conversion A (conversion factor) 1/A (reciprocal B (offset)
index .
conversion factor)
100 1 1 +273,15
101 5/9 = 0,555 6 1,8 +459,67

Table 22 — Variable index and conversion index for US units

Physical Variable Unit Abbreviation | Conversion
variable index index
US Length 100 Thousandth of an inch
Inch (= 0,025 4 m)
Foot (= 0,304 8 m)
Yard (= 0,914 4 m)
Mile (= 1 609,3 m)
1ft=12in
1yd=3ft=36in
1 mile =1 760 yd
US Area 101
US Volume 1 102
O\(ome
US Volume 2 3 ) o~/ gal 0
uS Velocity\_” hfas \)@cond in/s, IPS 0
minute in/min, IPM 67
}ot/second ft/s, FPS -70
Foot/minute ft/min, FPM -80
<\\ Mile/hour mile/h, MPH | -81
U ccErsQio\\ 105 Inch/(seconds?) in/s2 0
\ Foot/(secondsz) ft/s2 -70
US Jerk 106 Inch/(seconds3) in/s3 0
Foot/(secondss) ft/s3 -70
s 167 €ubtcimchtsecond its O
Volume Flow 1 Cubic inch/minute in3/min 67
Cubsic inch/hour in3/h 72
us 108 Gallon/second galls, GPS 0
Volume Flow 2 Gallon/minute gal/min,GPM 67
Gallon/hour gal/h, GPH 72
US Mass 109 Ounce oz -90
Pound ( = 0,453 6 kg) Ib 0

11b =16 oz
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Physical Variable Unit Abbreviation | Conversion
variable index index

US Mass flow 110 Ounce/second oz/s -90
Ounce/minute o0z/min -91
Ounce/hour oz/h -92
Pound/second Ib/s 0
Pound/minute Ib/min 67
Pound/hour Ib/h 72

US Inertia 111 Ounce inch squared 0z in2 -90
Pound inch squared Ib in2 0
Pound feet squared b ft2 -73

US Force 112 Pound force Ib f 0
(=4,448 22 N)

US Torque 113 Ounce inch oz in 3
Pound force inch Ib fin AN
Pound force foot Ib Aft, FTLB 70

US Pressure 114 Pound per square inch O\)
(=6 894,8 Pa) /\

US "Kt" linear 115 Pound force/Ampere }>

US "Kt" rotary 116 Ounce inch/ampere, -90
Pound force inch{ampe 0
Mforc t/amper ( -70

US "Kp" 117 p\qd f\sQ\Qch s\;Qond\ 0

US "Kv" same as SI Inc inute and in/min/mil 68
an mchr\ (=1 000/min)

US leadscrew 118 Inc /rev uti in/rev 0

pitch N

Tab@ W@r the conversion index (US units)
SIO

B

de J» (conversion factor) (offset)
0
R ;
x 72\ 63 360 0
s/ 144 0
274 1296 0
-75 - -
-76 1728 0
=77 46 656 0
-80 12/60 = 0,2 0
-81 63 360/3 600 = 176 0
-90 1/16 = 6,250 E-2 0
-91 1/960 = 1,042 E-3 0
-92 1/57 600 = 1,736 E-5 0
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Name (subindex 6)

2007

“Name” describes the symbolic name of the parameter. The name is of the data type

Visibl

eString with a length of 16.

Low/high limit (subindices 7 and 8)

“Low/high limit” defines the valid value range of the parameter value.

The drive rejects an attempt to assign a value outside of the parameter’s vatue range. Th
and the high limit are of the same data type as the parameter value, hut theNlength (¢
desciiption elements is always 4 bytes (file format: right justified, big ¢ ~Forparam
whose data types permit no value range (for example, VisibleStri nts\of
desciiption elements are of no importance.

ID extension (subindex 10)

The |

Parameter values may also be tran:

varia
trans

reference value (IO Data reference v

which

For
parar

For
parar
as it

If pa
Unsig

descii
available (see

elem

In the

D extension is reserved.

7Integer32, Floating Poin
ary for the physical value: the ph

luel), and refer to |10 Data Normalisatidg
3. FO alctdation example, refer to 6.3.4.5.

mitted, the following is necess

parameters of the he/description elements “lIO Data refe
neter” and “Ii Dat isati

barameters o 4, the description elements “IO Data refe
neter” shall bé\a 3, description element “IO Data normalisation” is op
s defined by\th

Integer8, Integer16, Integer32, Unsigned8, Unsign
Roint are transmitted as normalised 10 Data (with unit " %'

If they are transmitted as non-normalised, these descr

bnts shal-notshe available.

case of all other data types, these description elements are not relevant.

e low
f the
eters
hese

lised
) are
sical
n) to

ence

rence
lional

bd16,
) the
Il be
ption
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Table 24 — Parameter Description Elements “10 Data Reference Value/lO Data
Normalisation“

Description Element Content

10 Dat

a reference parameter 0 No reference value available

1to 65535 Parameter number of the reference value

10 Data normalisation BitOto 5 Normalisation bit 0 to 31 (32 to 63 is reserved)

Bit 6 to 14 reserved

Bit 15 Normalisation valid
NOTE
NOTE|2 For the normalised parameters with data type Floating Point, the coding of th ijsatien_bit| is not
relevapt (=0).
NOTE|3 The combination “no reference value exists”/ “normalisation valid” is perrfissi
NOTE([4 Parameters that are used for reference values are not to be normal@\
Complete description (subindex 0)
The ‘fcomplete description” includes a total field plete
parameter description structure). This Ig ss of
the data type, etc.). If the complete , the
desciiption elements |0 Data reference Il be
incluged.
6.2.1}4 Text
Text bn or

desci

Text
Text 0 (16 bytes)
Text 1 (16 bytes)
Text 2 - n (16 bytes each)

Array parameter — text array

Subindex text array == Subindex array parameter

Unsigned8/16/32 — text array

Subindex text array == parameter value (see Table 26)

0O<P

arameter value < 65 535

). The individual texts of a text array are assigned
to the array elements for parameters of the type “array”, and assigned to the values for
parameters of the type “simple variable”.
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Table 26 — Text array for the data type Boolean

Subindex text array

Parameter value

"false"

"true"

V2 - text array
Number of texts = 32

To ed
(see

Table 27).
Subir

0 (L9B) < Bit Position

6.2.2

As defined in 6.\
sevel

ch bit of the bit sequence, two texts are assigned, one ez

dex Text Array == Bit Position x 2 + Bit Value

< 15 (MSB), 0 < Bit Value

Table 27 — Text a@mr\ ata type

sequence)

d u1”

Subindex texﬁl?ay

chﬂneter value

d 6.3.4.4, a Drive Unit consists of the drive device itself and o
al Drive Objects (DO). The drive axes are related to Axis type DOs.

ne or

For

uttFAXTs and-Modutar Drive Umits; each DO tasadedicated parameter mumberspa

Two types of parameters with different ranges of values are defined in the profile:

Global parameter

Global parameters are related to the complete device (for example communication interface
related parameters). If addressing different DOs of a Drive Unit, a global parameter will
always specify the same value.

DO/axis-specific parameters
These parameters are related to the Drive Object. The DO/axis-specific parameters may have
different values in every Axis DO (for example parameter 967 "control word1").

The subdivision of the parameters into global and DO/axis-specific parameters is shown in

6.4.
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Figure 22 shows an example with global parameter 918 "node address" and the axis-specific
parameter 944 "fault message counter" for a Multi-Axis or Modular Drive Unit. A Single-Axis

Drive

Unit is similar to the Multi-Axis Drive Unit, but only the DO1 is present.

Multi-Axis / Modular Drive Unit

DO 1 (e.g. Axis) DO 2 (e.g. Axis) DO 3 (e.g. Axis) DO n (e.g. Axis)

PNU Value PNU Value PNU Value PNU Value

The
devic
may
be re

The 4

6.2.3
6.2.3
In th

langy
acycl

The
PRO

ers to the DOs is device-specific ang
(refer to 6.3.4.4).

cally by xige of the "Acyclic Data Exchange” mechanism of the Communication Syst

Basé Mode Parameter Access exists because of compatibility reasons due to fq
Fldfive profile and every drive shall be able to handle the Base Mode Parameter A

(man

fatory):

6.2.3.2 General characteristics

e 16-bit wide address each for parameter number and subindex.

e Transmission of complete arrays or parts of them, or the entire parameter description.

e Transmission of different parameters in one access (multi-parameter requests).

e Always just one parameter request is being processed at a time (no pipelining).

drive
eters
may

quest
hitted
Bm.

rmer
[cess

e A parameter request/parameter response shall fit in a data block (240 bytes default.) The
requests/replies are not split-up over several data blocks. The maximum length of the data

bl

ocks may be less than 240 bytes depending on Device characteristics or

configuration.

e No spontaneous messages will be transmitted.

bus
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e For optimised simultaneous access to different parameters (for example, operator
interface screen contents), “multi-parameter” requests will be defined.

e There are no cyclic parameter requests.
e After run-up, the profile-specific parameters shall be at least readable in every state.

6.2.3.3 DO addressing modes

The Base Mode Parameter Access is defined with two different DO address modes according
to the following definition:

e Base Mode Parameter Access — Local: In this address mode, only the local parameters of
the DO are accessible, to which the CO, where the parameter access paint is attaghed, is
rglated. Access of all global parameters is also possible. The DO-[D in~the ,parameter
rgquest header is of no significance.

e Bhse Mode Parameter Access — Global: In this address mode, ; S Drive
Upit are accessible, to which the CO, where the parameter_acgess intN ched, is
rglated. The DO-ID in the parameter request is used for Accessi eters
inside the Drive Unit. For access of global parameters,.the sed.

This address mode serves for compatibility reasons (RROF Y used

6.2.3|4 Parameter requests and parameter resp

A panameter request consists of three ségmen

Request header
ID for the request and number of para
drives, Addressing of one DO.

re accessed. Multi-Axis and Mddular

Parameter address
Addressing of a paramete S : are accessed, there are correspondingly
many parameter address S ss appears only in the request, not ip the
respgnse. :
Parameter value

Per

ggment for the parameter values. Depending oh the

reque nly in either the request or in the reply.
Word
The f i 8Ira ents are displayed in words (a word or 2 bytes per line). Words or
doub i ave the most significant byte being transmitted first (big endian)| (see
Figur

\N | | IS ]

vvuUTu. IDyI.U 1 IDyLUL I

Double word: Byte 1 Byte 2

Byte 3 Byte 4

Figure 23 — Byte order for Words and Double words

According to the Base Mode Parameter Access, the structure of the parameter request and
parameter response is shown in Table 28, or respectively, in Table 29.
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Table 28 — Base mode parameter request

Block definition Byte n Byte n+1 n
Request Header Request Reference Request ID 0
Axis-No./DO-ID No. of Parameters = n 2
1st Parameter Address Attribute No. of Elements 4
Parameter Number (PNU)
Subindex
nth Parameter Address 4 +6 x(n-1)
1st Pgrameter Value(s) Format No. of Values 4/+—w
(only for request Values *
"Change parameter") /\ \
nth Pdrameter Values
Q\ \ + 6 Xn\‘( + (Format_n

Table 29 — Base mode ﬁ%

Block definition

Byte |<

T et

Resppnse Header Request Ref. m|rro}_<1 }l‘e\spc}w\e ID\/ 0
Axis-No./DO-ID irrorerd\ N‘S\}f\Pa%eters =n 2

1st Pqrameter Value(s) \ \ \Qlo N\{es 4

(only fafter request V\Kes &\(Error V\\ V

"Reqyest") K

2 >

nth P4

rameter Valu&\/

AV

4 +... + (Format_n

Qty_n)

Mearing
Request Heade
e Rpquest Re

AT
N

Uhique identification of the request/response pair for the master. The master changgs the
rgquest reference with each new request (for example, modulo 255). The slave mirrofs the

reguest reference in the response

Request ID

two IDs are defined:

— Request parameter
— Change parameter

A parameter change may be stored either in volatile or non-volatile RAM according to the
device. A changed parameter that is stored in volatiie RAM may first be stored in ROM
with parameter P971. The differentiation Value/Description/Text is added to the address
as an attribute. The differentiation Word/Double Word is added to the parameter values as
a format. For the differentiation Single/Array Parameter, refer to “No. Of Elements” in the
parameter address.

Response ID
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Mirroring of the request ID with supplement information whether the request was executed
positively or negatively.

— Request parameter positive

— Request parameter negative (it was not possible to execute the request, entirely or
partially)

— Change parameter positive

— Change parameter negative (it was not possible to execute the request, entirely or
partially)

If the response is negative, error numbers are entered per partial response instead of
vattes:

Akis-No./DO-ID

Fpr Base Mode Parameter Access — Local: irrelevant; In the param e, the DO-
ID out of the request is mirrored.

For Base Mode Parameter Access — Global: DO addressi ; Multi-
Akis or Modular drives. This enables various axes/DOs to gssed |each
wjth a dedicated parameter number space in the drive W San . See| also
6)2.3.3.

Np. of Parameters

In the case of multi-parameter requests, specifying e following Parameter
Afldress and/or Parameter Value ar 3 0. of parameters = 1.
Default value range 1 to 39. The 1 or extended, which shall be
indicated by P974.

Nptice, that for a multi-parameter/request Idrive Drive Unit shall arrangg the

parameter value areas in the in the same order as i the

corresponding multi-pagfameter

Aftribute
Type of obje@'

—| Value

Descriptio

N
Number elemghts that are accessed or length of string which is accessed.
D

efault value
be¢ indicated by

0, 1 to 234. The value range may be reduced or extended which|shall

Special Case Number of Elements = 0:

If values are accessed: recommended for non-indexed parameters.
Parameter Number

Addresses the parameter that is being accessed. Value range: 1 to 65 535.
Subindex

Addresses the first array element of the parameter or the beginning of a string access or
the text array, or the description element that is being accessed. Value range: 0 to 65 535.

Parameter Value

Format

Format and number specify the location in the telegram to which subsequent values are
assigned.

Value range:
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Zero (without values as positive partial response to a change request)
Data type

Error (as negative partial response)

Instead of a data type, the following are possible:

Byte (for description and texts)

Word

Double word

e Number of Values

N

In the

e word structure of the telegrams.

Format = (Data Type or Byte,
Number of values

the values
case of a negative p

Format = error

No. of values =
Value = e

In thqa

following:

Format = zero
Number of values = 0
(no values)

Umber of the following values or number of the following data type elemenis (number of
ogtets in case of OctetString). In case of write request of OctetString e.correct \length
shall be supplied otherwise the drive shall responds with error 0x1§ ' alues
afe not consistent” (see Table 32).

blues

ne values of the parameter

the values consist of an odd number of bytes, a zero byt bcure

case of a positive partial response without values, the parameter value contains the

Not all combinations consisting of attribute, number of elements, and subindex are permitted
(refer to Table 30).

A parameter which is not indexed in the profile may be realised with indices in the Drive Unit,

if the

response to a Parameter Access is profile-specific.
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Table 30 — Permissible combinations consisting of attribute,

number of elements and subindex

Attribute No. of Subindex Related Data
Elements
Value 0 0 The value
(single parameter)
1 0 The value
(Indexed parameter) |1 0-n One value, under subindex
2-na 0-n Several values, starting with subindex
Descr|ption 0 0 The entire description
(irrelevant) /\
1 1-n One description element <\ “
Text (from text array) 1 0-n One text (16bytes), undw&qdé\ \/
2-n 0-n Several texts, starting \X{th SWX\ >

a |If the number of elements available in the device does not mat
requested or shall be changed, an error shall be output.

6.2.3(5

The goding is given in Table 31.

Coding

O

Mﬁ@obelemems whi¢h are

Field

Data ,]'ypk\ \(

Comment

Requejst Reference

Unsigt}e\/\

Requepst ID \Un/ggn 8 reserved
Request parameter
Change parameter
reserved
manufacturer-specific
(\ reserved
Respopse x00 reserved
0x01 Request parameter(+)
0x02 Change parameter(+)
0x03 - 0x3F reserved
0x40 - Ox7F manufacturer-specific
0x80 reserved
0x81 Request parameter(-)
0x82 Change parameter(-)
0x83 - OxBF reserved
0xCO - OxFF manufacturer-specific
Axis/DO-ID Unsigned8 0x00 Device-Representative Zero is not a DO but the access to
the Drive Unit representative.
0x01 - OxFE DO-ID-Number 1 - 254 P
OxFF reserved
No. of Parameters | Unsigned8 0x00 reserved There may be an additional
0x01 - 0x27 Quantity 1 - 39 limitation through the
0x28 - OxFF reserved communication system (telegram
length) or optional scalability
according to 6.3.9.4.
Attribute Unsigned8 0x00 reserved The four least significant bits are
0x10 Value reserved for (future) expansion of
0x20 Description “No. of elements” to 12 bits.
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Field Data Type Values Comment
0x30 Text
0x40 - 0x70 reserved
0x80 - OxFO manufacturer-specific
No. of Elements Unsigned8 0x00 Special Function Limitation through compatibility
0x01 - OXEA Quantity 1 to 234 with PROFIBUS Process data
OxXEB - OxFF reserved ASE telegram length.
Parameter Number | Unsigned16 | 0x0000 reserved
0x0001 - Number 1 to 65 535
OxFFFF
Subindex Unsigned16 | 0x0000 - Number 0 to 65 534
OxFFFE (\
N
Format Unsigned8 0x00 reserved pport
hd
0x01 - 0x38 Data types
0x39 - 0x3F reserved r
data
0x40 Zero
0x41 Byte buble
0x42 Word
0x43 Double wor pret
0x44 Error
0x45 - 0x70 reser,
0x71 — Ox
0x7D — Ox rved
No. of|Values Unsigned8 0x00 - OxE Quaantity 0\oN234 Limitation because of 240 Bytes
OxEB - OxF| eser d Datablock size
(compatibility reasons).
Error Number Un5|gned ﬁ%{ - Num The more significant byte is
(see Tapte 32) reserved.
The device shall rro er d values are accessed.
@9\ Error numpers in Base Mode parameter responses
Error No. \ \ \Mea}th) Used at Additiona| Info
0x00 < \s@rﬁs{ble pﬁ{ameter number Access to unavailable parameter 0
0x01 amete Mannot be changed | Change access to a parameter value that | Subindex
cannot be changed
0x02 Low or high limit exceeded Change access with value outside the Subindex
value limits
0x03 Faulty subindex Access to unavailable subindex of array Subindex
parameter. Shall not be used for non
array parameters
0x04 No array Access with subindex to non-indexed 0
parameter
0x05 Incorrect data type Change access with value that does not 0
match the data type of the parameter
0x06 Setting not permitted (may only be Change access with value unequal to 0 Subindex
reset) where this is not permitted
0x07 Description element cannot be Change access to a description element Subindex
changed that cannot be changed
0x08 reserved Compatibility reasons -
0x09 No description data available Access to unavailable description 0
(parameter value is available)
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Error No. Meaning Used at Additional Info

0x0A reserved Compatibility reasons -

0x0B No operation priority Change access without rights to change 0
parameters

0x0C reserved Compatibility reasons -

0x0D reserved Compatibility reasons -

0x0E reserved Compatibility reasons -

0xO0F No text array available Access to text array that is not available 0
(parameter value is available)

0x10 reserved Compatibility reasons -

0x11 Request cannot be executed Access is temporarily not possibl

because of operating state reasons that are not specified i

0x12 reserved Compatibility reasons (\ \ - \

0x13 reserved Compatibility reasons \ p

0x14 Value impermissible Change access with a value th \S)a%index
the value limits, b
other long-term re
defined sinw

0x15 Response too long The Iengt of t urrent résﬂn;? 0
excee e maximum‘tragsmittabile
Iengt 7\

0x16 Parameter address impermissigle 1] aI value of: aluwm is not 0

rted\for the\attribute, number of

elexpents,\patamete mber or subindex
or a cQm |nat|

0x17 lllegal format egal format or format of 0
\h\p rameter data which is not supported

0x18 Number of v Iues re n conS|st Write re\u/est. Number of the values of 0
t ardmeter data do not match the

mber of elements in the parameter

address

0x19 AXIS/ xist nt Access to an Axis/DO which does not 0
exist

A,
0x20 Parafetek text ele eWbe Change access to a parameter text Subindex
))an element that cannot be changed

0x21 <S\eersthrM) lllegal Request ID (Response ID = 0x80)

0x22| 0x64 Treserd )  \ - -

0x65|- OXFF ﬂ%ﬁac&%&p@cmc - -

In general,/every PROFIdrive Drive Unit shall support Base Mode parameter read and|write

requegstsvwith the data types, Byte, Word and Double Word (mandatory).

If the PROFIdrive Drive Unit also supports additional data types,

following manner:

response.

parameter types do not match.

If the PROFIdrive Drive Unit does not support additional data types,

following manner:

it shall

it shall

behave in the

In case of a parameter read request, it shall signal the corresponding data type in the read

In case of a parameter write request it shall check the data type and signal an error if

behave in the

It rejects the parameter write request with an error response if data types do not match.
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The error numbers 0x00 - 0x13 are taken from PROFIldrive Profile, Version 2. Values that
cannot be assigned are reserved for future use.

If an error with error number 0x05, 0x16, 0x17 or 0x18 occurs while processing a multi
parameter change value request, all further parameter requests in the multi parameter
request shall be aborted.

6.2.3.6 Data flow for Base Mode Parameter Access

The transfer of the Base Mode Parameter Access request to the DO/DU parameter manager
is done by writing the request data structure onto the Parameter Access Point (PAP) data
recorfl. When the write operation finishes, the parameter manager state machine is triggered
accoiding to Figure 24 and Table 33.

The transfer of the Base Mode Parameter Access response fro
mandger back to the client is done by reading the response
Parameter Access Point (PAP) data record. The response to th
the internal state of the parameter manager according to Figur

g o

nt on

Controller / Supervisor Communication System UIXXFara t>Manaqer

(Client)
Time
Line
Parameter o Write parame guUES Parameter
Request pid &o PAP\V Request
m es on
Parameter Processing

in the
Parameter Manager
&qm er response
\>rom PAP /
P Parameter

Response

ead parameter response

v w e > from PAP

igure 24 — Data flow for Base Mode Parameter Access

Table 33 — General State machine for the Parameter Manager Processing

State (Parameter Manager)
Event
(Communication) Connection Idle Request being processed Response
disconnected available
Connection Action Reset processing
being
established
Subsequent | Idle Idle
state
Connection Action (ignore) Reset processing
being
disconnected
Subsequent | - Connection disconnected
state
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State (Parameter Manager)
Event
(Communication) Connection Idle Request being processed Response
disconnected available
Write.req Action (protocol error) | Start processing | Write.res(-) Reject response
Write.res(-) . R o Start processing
Write.res(+) state conflict Write.res(+)
Subsequent | - Request being - Request being
state processed processed
Read.req Action (protocol error) | Read.res(-) Read.res(+)
Read.res(-) . o
state conflict
Subsequent | - - dle
state
Procegsing Action Reject Reject N interna) error
completed (\ \‘Q
)
Subsequent | - - Response avaitable -
state

N
NOTE|1 The columns specify the state. The rows explain an event. Ev row_i ivided iRto two fields. gne

describes the action and the other the subsequent state.

NOTE|2 This state machine is valid for exactly one connection. I¥several tonnections have been set up, then the
appropriate number of state machines shall be available. m

6.2.3|7 Telegram sequences for F
6.2.3|71 General

The Telegram sequences

6.2.3{7.2 Sequence1:

Block definition Byte n+1 n

Request header \ ReWe Request ID = 0

Request parameter
<\ \QO}B\=/& No. of parameters = 1 2

Paramet ahﬁ ) Ah&ibute = Value No. of elements = 0 4
\F!a{ameter number

Subindex = 0 (irrelevant)

10

Table 35 — Sequence 1: Parameter response positive with data of data type Word

Block definition Byte n Byte n+1 n

Response header Request ref. Mirrored Response ID = 0
Request parameter (+)

DO-ID mirrored No. of parameters = 1 2

Parameter value Format = Word No. of values = 1 4
Value 6

8
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Table 36 — Sequence 1: Parameter response positive with data of data type Double word

— 69 —

Block definition Byte n Byte n+1 n
Response header Request ref. Mirrored Response ID = 0
Request parameter (+)
DO-ID mirrored No. of parameters = 1 2
Parameter value Format = Double word No. of values =1 4
Value 6

Table 37 — Sequence 1: Parameter response, negative %

Block definition

Byte n

Byte n+1

™

Resppnse header

Request ref. Mirrored

Response ID =

Request para/pr(ét{ \a

DO-ID mirrored

No. of pgtam{%f\s\:}\

Parameter value

Format = Error

No. o;/valt}e.§ =\1\

Error value F\\)/ IN 6
( /\\ g ( \K)/ ‘\/ 8
6.2.3/7.3 Sequence 2: Change param ewle
%%\3?/—“8& en : Parameter request
Block definition / Byt@-}\ \J Byte n+1 n
Requgst header Reques} referen \> Request ID = 0
Change parameter
(\\D\b{m\= 0\\/\\/ No. of parameters = 1 2
Parameter address Attﬁb{te\\Valu;Q? No. of elements = 0 4
P}s{me r number
- %*an%e/: 0 (irrelevant)
Parameter |UN Fo}nat = Word | No. of values = 1 10
Value 12
14
Table 39 — Sequence 2: Parameter response, positive
Block definition Byte n Byte n+1 n
Response header Request ref. mirrored Response ID = 0
Change parameter (+)
DO-ID mirrored No. of parameters = 1 2



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

—-70 -

61800-7-203 © IEC:2007

Table 40 — Sequence 2: Parameter response, negative

Block definition Byte n Byte n+1 n
Response header Request ref. mirrored Response ID = 0
Change parameter (-)
DO-ID mirrored No. of parameters = 1 2
Parameter value Format = Error No. of values = 1 4
Error value 6
8

6.2.3{7.4

Sequence 3: Request parameter value, several array e

Table 41 — Sequence 3: Parameter requeé\

ents

Block definition

Byte n

Byte n+1<

NN

Request header

Request reference

Request ID

Request}a_r;agmx\

)
0

>

DO-ID =0

No. o/aramet\*s\—\l\

Parameter address

Attribute = Value

ke

N

Subindex =0

Parameternumb(m/\ A > ( L> ‘\)
SON _/

10

Table - quen § r response, positive
N

Block definition Byt n Byte n+1 n
Resppnse header Q Reque%\w&e% Response ID = 0
Request parameter (+)
/\ Eb\D\xkrrorecN No. of parameters = 1 2
Parareter value \ rm}|\= \hb‘l‘d/ No. of values = 5 4
Value1 ) 6
Value 2
\\(Zﬁle 3
Value 4
Value 5
16
Table 43 — Sequence 3: Parameter response, negative
Block definition Byte n Byte n+1 n

Response header

Request ref. mirrored

Response ID =
Request parameter (-)

DO-ID mirrored

No. of parameters = 1

Parameter value

Format = Error

No. of values = 1

Error value

(o<l BN IE - I \V)
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6.2.3.

7.5

71—

Sequence 4: Change parameter value, several array elements

Table 44 — Sequence 4: Parameter request

Block definition Byte n Byte n+1
Request header Request reference Request ID = 0
Change parameter
DO-ID =0 No. of parameters = 1 2
Parameter address Attribute = Value No. of elements = 5 4

Parameter number

Subindex = 125

Parar

heter value

Format = Word

No. of values = 5

Value 1 N2
Value 2 \

Value 3 < \
Value 4 /\ \al

Value 5

Table 45 - Seque@s\ rameter T sp Y positive
Block definition Byte n te n+1
Resppnse header Request ref Mirr es on e 0
han parameter +)
!‘ \LQ m\rtored parameters =1 2
4

}\blm Parameter response, negative

Block deflpr\o}\ \ Byte n+1
Resppnse hea \X}e\/}f Mirrored Response ID = 0
Change parameter (-)

&\ 09>ID mirrored No. of parameters = 1 2
Parameter value Format = Error No. of values = 1 4
Error value 6
8

6.2.3.7.6 Sequence 5: Change parameter value, several array elements, Format Byte

Table 47 — Sequence 5: Parameter request

Block definition Byte n Byte n+1
Request header Request reference Request ID = 0
Change parameter
DO-ID =0 No. of parameters = 1 2
Parameter address Attribute = Value No. of elements =7 4

Parameter number

Subindex = 110
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Block definition

Parameter value

Byte n Byte n+1 n
Format = Byte No. of values = 7 10
Value 1 Value 2 12
Value 3 Value 4
Value 5 Value 6
Value 7 Dummy Byte 18

Table 48 — Sequence 5: Parameter response, positive

Block definition

Byte n

Byte n+1

Resppnse header

Request ref. Mirrored

Response ID =
Change parameter (+)

N

DO-ID mirrored

No. of parameters = 1

(X
2

<

)

Table 49 — Sequence 5: Paramet7f/r;s\pn{ negativ
N

7\
kN
4

Block definition Byte n f\\/@y/ ry\‘l n
Resppnse header Request ref. Mir@e}\ Kg\nse g 0
Change-panameter (/)
DO-ID mirrored /X of p ameters = 1 2
Parameter value Format = Error \ }\\alu> 1 4
SN NN > :
8
6.2.3|7.7 Se@ aramgter value, multi-parameter
uence 6: Parameter request
Block de Byte n+1 n
Request h kﬁue\st/reference Request ID = 0
Request parameter
ﬁx\w—m =0 No. of parameters = 3 2
1st parameter addres Attribute = Value No. of elements = 1 4
Parameter number
Subindex =7
2nd parameter address Attribute = Value | No. of elements = 100 10
Parameter number
Subindex = 0
3rd parameter address Attribute = Value | No. of elements = 2 16
Parameter number
Subindex = 13
22
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Table 51 — Sequence 6: Parameter response (+): all partial

73—

accesses OK

Block definition Byte n Byte n+1 n
Response header Request ref. mirrored Response ID = 0
Request parameter (+)

DO-ID mirrored No. of parameters = 3 2
1st parameter value(s) Format = Word No. of values = 1 4

Value 6
2nd parameter value(s) Format = Word No. of values = 100 8

Varue 1 TO

Value 2 (

N
A (O

Value 100 { N
3rd parameter value(s) Format = Double word | No. of values = 2 /\ 2\@

Value 1 £ e\

Value 2 'S

220

-

able 52 — Sequen

ce 6: Parameter resp
second partial ac

neous

d third partial access OK

My

Block definition

FONETINN

) . > Byte n+1

Resppnse header Request réf rore \E:j}ponse ID = 0
’-C\ quest parameter (-)

/\ pDO- |D?II\>&6d No. of parameters = 3 2

1st pgrameter valuew }‘&pm\at =\\Qor,c1 > No. of values = 1 4

AN S ;

2nd parameter value \ rm;lﬁE}m/ | No. of values = 1 8
\grrc}u@l}k 10
3rd pgra etw ) FB"\mat = Double word | No. of values = 2 12
Naffue 1 14

Value 2

22

6.2.3.7.8

Table 53 — Sequence 7: Parameter request

Sequence 7: Change parameter value, multi-parameter

Block definition Byte n Byte n+1 n
Request header Request reference Request ID = 0
Change parameter
DO-ID =0 No. of parameters = 3 2
1st parameter address Attribute = Value No. of elements = 1 4

Parameter number
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Block definition Byte n Byte n+1 n
Subindex =7
2nd parameter address Attribute = Value | No. of elements = 100 10
Parameter number
Subindex = 0
3rd parameter address Attribute = Value | No. of elements = 2 16
Parameter number
Subindex = 13
1st parameter value(s) Format = Word | No. of values = 1 22
Value 24(
2nd parameter value(s) Format = Word | No. of values = 100 A 26‘ (\
Value 1 =N S
Value 2 /\ \ \
SR
Value 100 RNV D
3rd pgrameter value(s) Format = Double word | No. /(alues -\2\ \2\%8
Value 1 /\\ }/ ,\ . 1530
Value 2 \ \ \ \ )
238

Table 54 — 87\

ra\@e (+): all partial accesses OK

Block def|n|t|}>ﬁ\ kxte Byte n+1 n
Resppnse header WW Response ID = 0
< Change parameter (+)
(\ DO\-erl ored/ No. of parameters = 3 2
NN N 4

N

Tjlable — Sequence 7: Parameter response (-): first and third partial access OK,
second partial access erroneous
Block definition Byte n Byte n+1 n
Resppnse’header Request ref. mirrored Response ID = 0
Change parameter (-)

DO-ID mirrored No. of parameters = 3 2
1st parameter value(s) Format = Zero No. of values = 0 4
2nd parameter value(s) Format = Error No. of values = 2 6
Error value 8

Erroneous subindex 10

3rd parameter value(s) Format = Zero No. of values =0 12

14



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © IEC:2007 - 75—

6.2.3.7.9 Sequence 8: Request description, single

Table 56 — Sequence 8: Parameter request

Block definition Byte n Byte n+1
Request header Request reference Request ID = 0
Request parameter
DO-ID =0 No. of parameters = 1 2
Parameter address Attribute = Description No. of elements = 1 4
Parameter number
Subindex = n

Table 57 — Sequence 8: Parameter response positi ithhdat
of the data type word (for exampl

Block definition Byte n Byte B
Resppnse header Request ref. mirrored Respcgée ID =
Requgst metex (+)
DO-ID mirrored I(\{?\p}r)yéetﬁ\i L
Parareter value Format = Word < No. évalu(ﬁ =\1) )\/ 4
Value l \ \/ 6
8

Table 58 - Sequ ce 8: meter sponse positive with text

Block deflnltl}ﬁ\ S\B\yte\\ Byte n+1

Resppnse header \/ equestyef. migrore Response ID = 0
< Request parameter (+)

DO\-NQ \k@red) No. of parameters = 1 2

Pararpeter val F}@aNByte No. of values = 16 4

B\Xte V Byte 2 6

>

Byte 15 Byte 16

22

Table 59 — Sequence 8: Parameter response, negative

Block definition Byte n Byte n+1

Response header Request ref. mirrored Response ID = 0
Request parameter (-)

DO-ID mirrored No. of parameters = 1 2

Parameter value Format = Error No. of values = 1 4
Error value 6

8
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6.2.3.7.10 Sequence 9: Request description, complete

Table 60 — Seque

nce 9: Parameter request

Block definition

Byte n

Byte n+1 n

Request header

Request reference

Request ID = 0
Request parameter

DO-ID =0

No. of parameters = 1 2

Parameter address

Attribute = Description

No. of elements = 0 4
(irrelevant)

Fdardinetler nurmopel

Subindex = 0 (!)

Table 61 — Sequence 9:

Parameter respo

Block definition

Byte n

Byt€n+1 \§ \ n

Resppnse header

Request ref. mirrored

DO-ID mirrored

I LTTaN

Parameter value

Format = Byte (

ID

Respm \%
Requgst pffﬁ%met (+
2
4
6

Mo ol vaides LBhiee)”
XN/

[\

(etc.) (
\

\ oy

<Y
N

N

[" S

S
\/ 6 + Description

62 ~-Sequence 9:

Parameter response, negative

Block de?intlon

yte n

Byte n+1 n

Resppns hea}&x

\Réuest ref. mirrored

Response ID = 0
Request parameter (-)

DO-ID mirrored

No. of parameters = 1

Parameter/value

Format = Error

No. of values = 1

Error value

o (~IN
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7

- 77 -

Sequence 10: Request text, single

Table 63 — Sequence 10: Parameter request

Block definition Byte n Byte n+1
Request header Request reference Request ID = 0
Request parameter
DO-ID =0 No. of parameters = 1 2
Parameter address Attribute = Text No. of elements = 1 4

Parameter number

Subindex = n

/\

Table 64 — Sequence 10: Parameter respogé\@xe\w

Block definition

Byte n

Byt \

Resppnse header

Request ref. mirrored

Respon
Request parameter

o\/

DO-ID mirrored N/of\ok\pa&rﬂet%s 5\ 4
Parameter value Format = Byte /\ '“p aﬁvalués {1@ ‘\) 4
Byte 1 \Qyte\/?\ \ / 6
e
Byte 15 \ O\[Byets,
(NN\D 22

@Imrameter response, negative

Block definition (

Byte n+1

Resppnse header Re&Wred Response ID = 0
Request description (-)
<\ \QO}D\mﬁored No. of parameters = 1 2
Paramet VN ) FB\mat = Error No. of values = 1 4
\%r value 6
8
6.2.3:

Table 66 — Sequence 11: Request of values, description and text in one request

Block definition Byte n Byte n+1
Request header Request reference Request ID = 0
Request parameter

DO-ID =0 No. of parameters = 3 2

1st parameter address Attribute = Value No. of elements = 3 4
Parameter number
Subindex = 0

2nd parameter address Attribute = Description No. of elements = 0 10



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

78—

61800-7-203 © IEC:2007

Block definition

Byte n

Byte n+1

Parameter number

Subindex = 0
3rd parameter address Attribute = Text No. of elements = 3 16
Parameter number
Subindex = 0
22

Table 67 — Sequence 11: Parameter response (+): all partial ac/ceﬁs OK

Block definition

Byte n

Byte n+1

S ol

Resppnse header

Request ref. mirrored

Response ID =
Request parameterﬂ

DR

DO-ID mirrored

No. of parameters<-\3

1st parameter values

(three values)

Format = Word

No. of value< 3

AS

20X N
N

Value 1 N
Value 2 ( m )
Value 3 (\\// AN \

2nd parameter values

(complete
description)

Format = Byte <

N\o. 6\)fva|u%s =\(-B)yt§s/
N N

N

(> |
NN

&S

3rd pgarameter values

(three texts

\ijof values = 48

12 + Description

> Byte 2

| Byte 48

62 + Description

6.3
6.3.1

Figure 25~shows the functional elements of the Axis type Drive Object (DO). The central
elementof the Axis type DO is the Axis Control Task which is responsible for the contfol of

the rielated Axis

Drnpnrfine of the DO and the Axis Control Task are rnprnennfn

and

controlled by parameters. The parameters are administered in the Parameter Data Base. To
access DO parameters, the Acyclic Data Exchange service is used in interaction with the
parameter manager. The parameter manager receives parameter requests, performs the
access to the Parameter Data Base and answers to the parameter request with a related
parameter response. For periodic transportation of setpoint values to the Axis and actual
values from the Axis DO, the Cyclic Data Exchange service is used. The Axis type DO
comprises the General State Machine, which controls and represents the states of the Axis
Control Task. Exception situations out of the Axis Control Task and the General State
Machine may be signalled by the Alarm Mechanism to the controlling device. For Clock
Synchronous Operation of several DOs (Axis), the Clock Synchronous Operation service shall

be used to trigger the relevant control tasks.
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. - lock
Alarm Queue Cyclic Acyclic . nt(:;hc:gnous
Data Exchange Data Exchange y .
Operation
transmit transmit
. . setpoint actual write read Master Clock
signal exception values values parameter parameter sync information
cyclically cyclically
A A A
AIarrr_1 DO 10 Data Parameter
Mechanism Access A
3 A

Parameter

Setpoint Values Actual/ﬁl_LB\
Data Base

S
State Machine (céex;{ ntrol, t|on trol

The 4

Kis Control Task

P
A

e (Glenéral State Machine
D

O Data(setpomt vatuesandactuat-vatues)

The Axis type DO may comprise as optional functionalities:

e Support of Alarm Mechanism

e Clock Synchronous Operation of Axis Control Task
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Figure 26 shows ore detailed functional architecture of the Axis type DO. The| Axis
Contiol Task is subdivided into the following elements:

e Fault’buffer

e Position feedback interface

e Power stage

e Current closed loop control

e Life sign handling

e Periphery control

e Application Class and technology specific functionality

Depending on the level of the drive interface, the PROFIdrive Axis may operate in different

control modes. These general control modes are related to one or more of the PROFIdrive
Application Classes. For more details on the control modes, refer to 6.3.3.
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6.3.2 Control and Status words
6.3.2.1 General

To improve the exchange of devices of different manufacturers in a control application, it is
strongly recommend to use the device-specific bits only for the control of manufacturer-
specific functions. The device-specific bits shall not be necessary for the operation of a device
in the speed control mode and in the positioning mode (default of the device-specific bits = 0).

6.3.2.2 Control word 1 (STW1)

The structure of the control word 1 is shown in Table 68

Table 68 — Overview on the assignment of the bits of con{rol word 1

(BN
Bi Significance (\ \ \
Speed control mode /Po{i}i{m\g}l\de
0 ON/OFF \ \ \/

No Coast Stop/Coast Stop (no 6{2\3&'\2\ B

N

2 No Quick Stop/Quick St9p/(no 5!—\1:\3\/&{ 3)

3 Enable Operati%[ﬁsabﬁebp?ra}% \/

4 Enable Ramp Generator, @ot Reject Traversing Task /
Reset Ramp Generato Reject Traversing Task

5 Unfreeze Ramp Generator No Intermediate Stop /

Freeze Ramp Generatgr Intermediate Stop

6 Enable SetpgintDisa th > Activate Traversing Task
(0->1)

[ Acknowledge (0 -> 1)
8 A 0 \JQ/?ONa/Jog 1 OFFa
9 2\ >log 2 ON@/Jog 2 OFFa
ntrol By PLC/No Control By PLC

,\}&
11 \Nce ea"frc/ | Start Homing Procedure/Stop Homing Procedlure

Device-specific

-
1
por
Iy

NOTE Usi \{ p/Speed controlled mode in Application Class 4 with or without DSC (positipning
with fentral int oIatlon and positioning control), the STW1 bit 4 and 6 ("Enable/Reset Ramp Generator| and
"Enable/Disable_Setpoint") keep their effectiveness; STW1 bit 5 ("Unfreeze/Freeze Ramp Generator") hgs no
relevpnce,

a  optional.

Explanation: The significance for bit value = 1 is to the left of the slash; bit value = 0 to the right.
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Table 69 lists the common control bits, Table 70 and Table 71 lists the control bits where
speed control (AC 4) and positioning modes (AC 3) differ.

Table 69 — Detailed assignment of the common control word 1 bits (STW1) for speed
control/positioning

Bit Value Significance Comments
0 1 ON “Switched on” condition; voltage at the power converter, i.e. the main
contact is closed (if present).
0 OFF Power-down (the dr|ve returns to the "ready for switching on"
conditon—the-drivetsramped-downalonrgtherampRFGora
(OFF 1) the current limit or along the voltage limit of the link; if stands ill is

detected, the voltage is isolated; the main contdct is 0 ened (if

1 1 No Coast Stop All "Coast Stop (OFF2)" commands are \\)
(no OFF 2)

0 Coast Stop Voltage is isolated.
The main contact is then ope i senpand thg drive goes info
(OFF 2) the “Switching On Inhibj nditi e moto asts down to a
standstill.
2 1 No Quick Stop  |All "Quick SthﬁWMawn.
(no OFF 3) N
0 Quick Stop i i i ithdraw the/ operating enable, the drive is|

t as)possib example along the current limit or
i .c. link, at n/f = 0; if the rectifier pulses fare

<\ / i is not interruptible.

(OFF 3)

3 1 Enabl bIe Wnd pulses
en runs-up to the setpoint.
0 ble pera The n%\cggsts down to a standstill (ramp-function generator to § or
cking) and goes into the "Switched on" condition (refer to contrgl
ord 1,bit 0).
7 1 ckno Ied !'-I':?group signal is acknowledged with a positive edge; the drive
ction to a fault depends on the type of fault. If the fault reactior] has
0 - isolated the voltage, the drive then goes into the "Switching On
Inhibited" condition.
\0\ %l\ygnl cance
10 \1\ (%(‘W PLC  |Control via interface, DO 10 Data valid (refer to 6.3.11).
0 e

Wtrol By PLC |DO IO Data not valid; expect Sign-Of-Life. In the case of loss of tl
control priority bit, the reaction is device-specific.

Possible reactions:

tspeedcontrot—otd*Process data s kept;

2) positioning: DO 10 Data are set to 0.

12 to 15 device-specific Definition not specified.
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Table 70 — Detailed assignment of the special control word 1 bits (STW1)

for speed control mode

Bit Value Significance Comments
4 1 Enable Ramp
Generator
0 Reset Ramp Output of the RFG is set to 0. The main contact remains closed, the
Generator converter is not isolated from the line, the drive decelerates along the
current limit or along the voltage limit of the d.c. link.
5 1 Unfreeze Ramp
Generator
0 Freeze Ramp Freeze the actual setpoint entered by the ramp, ion generatof. If
Generator Application Class 4 is used, Bit 5 is not relevant.
6 1 Enable Setpoint The value selected at the input of the RF/Q<S swﬁQh‘eQin
0 Disable Setpoint The value selected at the input of the F{zG\?\gt to\@\ S
8 1 Jog 1 ON@ Prerequisite: Operation is enable i in‘standstill d\S/TW bit
4,5,6 =0. The drive runs up alo oKRFG\to joging
setpoint 1.
0 Jog 1 OFFa Drive brakes along the r \x; ‘wag’previously ON,
and goes into "Operat n Ena e heh drive cofmes to a standsiill.
9 1 Jog 2 ON@ Prerequisite: Operat onig e abl dr|v standstill and STW{ bit
4,5,6 =0. The ng e ramp of RFG to jogging
set/mqt 2.
0 Jog 2 OFFa brakes Ion e ra o\ﬁF , if "Jog 2" was previously ON,
and gees in pera oD E led’ when drive comes to a standsiill.
11 device-specific Slgqﬁ;;nce n\t\\a\m&\
a  (Optional.
Table 71 — Detaile 5|g ment pecial control word 1 bits (STW1)
forth itioning mode
Bi Value ' Comments
4 1 No €je traversmg task is activated using the positive signal edge at pit 6.
vegsing\as

0. ct_Traversing Yask | The drive brakes from an active traversing task with maximum

acceleration to n=0 and remains stationary with the holding torque.
4 \ The current traversing task is rejected.
5 \1\ \N()\\Wiate Stop | This shall be continually set when executing a traversing task.

0 \Intémediate Stop Drive brakes from an active traversing task to n = 0 along a ramp,
and remains stationary with the holding torque. The traversing fask
is not rejected. The traversing task is continued when bit 5 of
control word 1 changes to 1.

6 Activate Traversing The positive signal edge enables a traversing task or a new MDI-
Task (0 -> 1) setpoint.
8 1 Jog 1 ON@ Prerequisite: Operation is enabled and no positioning procedure is
active. The drive is in variable-speed mode with jogging setpoint 1.
0 Jog 1 OFFa
9 1 Jog 2 ON@ Like Bit 8 with jogging setpoint 2.
0 Jog 2 OFFa
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Bit Value Significance Comments
11 1 Start Homing Homing Procedure is started with a change from 0 to 1. Bit 11 in the
Procedure status word is set to 0 with the start of the Homing Procedure.
Prerequisite: Operation is enabled.
0 Stop Homing Procedure | Homing Procedure in progress is aborted, the drive stops along a
ramp.

a  Optional.

6.3.2.3 Control word 2 (STW2)

The gtructure of the control word 2 is shown in Table 72.

Table 72 — Overview on the assignment of the bits of co, | N
A\
Bi Significance \ \ >

0tofi1 Device-specific

1%5 Controller Sign- Of-L@\ \ \
NOTIE If a clock cycle synchronous application is not implemgnted, i.e\bi 12 to 15, of control word 2 are not
required to transfer the controller Sign-Of-Life, the complete ¢ ntrol/W?rd 2 freely used.

6.3.2|4 Status word 1 (ZSW1)

[e)

The gtructure of the status word 1 is shown in

Table 73 - Ov{rw en of the bits of status word 1
Bi i n icance
§p§eed co\y\akm}% > Positioning mode
0 \/ \/\ ReaBKTo\S}witch On /Not Ready To Switch On
1 /\\ W Operate/Not Ready To Operate
2 \ \ oﬁgti}n\@aéled (drive follows setpoint)/Operation Disabled
3 < Fault Present/No Fault
4 D) bgast\s/top Not Activated/Coast Stop Activated (No OFF2/OFF2)
5 DN \\Qaick Stop Not Activated/Quick Stop Activated (No OFF3/OFF3)
6 > Switching On Inhibited/Switching On Not Inhibited
7 Warning Present/No Warning
8 Speed Error Within Tolerance Range / Following Error Within Tolerance Range{/
Speed Error Out Of Tolerance Range Following Error Out Of Tolerance Range
9 Control Requested/No Control Requested
10 f Or n Reached Or Exceeded / Target Position Reached /
f Or n Not Reached Not At Target Position
11 Device-specific Home Position Set/Home Position Not Yet Set
12 Device-specific Traversing Task Acknowledgement
(0->1)
13 Device-specific Drive Stopped/Drive Moving
14 to Device-specific
15
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Explanation: The significance for bit value = 1 is left of the slash; bit value = 0 to the right.

The common status bits are shown in Table 74 and the status bits which differ for the speed
control (AC 4) and positioning (AC 3) in Table 75 and Table 76.

Table 74 — Detailed assignment of the common status word 1 bits (ZSW1)
for the speed control /positioning mode

Bit Value Significance Comments
0 . Power supply is switched on, electronics initialised, main
! Ready To Switch On contact, if available, has dropped out, pulses are inhibited.
0 Not Ready To Switch On /\
1 1 Ready To Operate Refer to control word 1, bit 0.
0 Not Ready To Operate
2 Drive follows setpoint. Thi d
pulses are enabled (Ref
1 Operation Enabled closed loop control is active an he
output of the setp0| ' loop
control.
. . Either the pujlses are Ied ort e does not follow
0 Operation Disabled the output Iue the etpo t cha
3 rrently not acknowledgeabl¢
ent (in the fault buffer). The
and device-specific. The
ay only be successful if the fgqult
1 Fault Present f has been removed before. If the
s.igolated the voltage, the drive goes into the
ited” condition, otherwise the drive
/\ erajion. The related fault numbers are in th¢
0 No au\t\\

4 ; Coa tSt ctiv te}\
No ORF 2)
ast Ac vat
0 /\ "Coast Stop (OFF 2)" command is present.
5 1< \\E\\m Activated

QUICk top Activated
0 x “Quick Stop (OFF 3)" command is present.
FF 3)
6 \) The drive goes only again in the "Switched On" conditiot]
with "No Coast Stop AND No Quick Stop" followed by "ON".
1 Switching On Inhibited This means that the "Switching On Inhibited" bit is only get
back to zero if the OFF command is set after "No Coast Stop
AND No Quick Q{'np"'
0 Switching On Not Inhibit
7 . Warning information present in the service/maintenance
1 Warning Present .
parameter; no acknowledgement.
0 No Warning There is no warning or the warning has disappeared again.
9 1 Control Requested The automation system is requested to assume control (refer
to 6.3.11.
0 No Control Requested Control by the auto.mation system is pot possible, only
possible at the device or by another interface.
14 to

- device-specific Significance not specified.

15
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Table 75 — Detailed assignment of the special status word 1 bits (ZSW1)
for the speed control mode

61800-7-203 © IEC:2007

Bit Value Significance Comments
8 1 Speed Error Within Tolerance | Actual value is within a tolerance band; dynamic violations
Range are permissible for t < t,,, for example
N=Ngeit,
f=fsetE, etc.,
tmax May be parameterised
0 Speed Error Out Of Tolerance
Range
10 1 f Or n Reached Or Exceeded | Actual value > comparison value \\ hichihay be¢ set
via the parameter number.
0 f Or n Not Reached \/
11 1o - device-specific Significance not specifie& \\\)
: \\\)
Table 76 — Detailed assignment of the spgci tatus rd 1 bits (ZSW1)
for the positiO(}iQ e/\
. L N
Bi Value Significance
8 1 Following Error Within Th
Tolerance Range “actua
P W
0 Followin ror O, Q
TolefanceRa ge N
10 1 Targ n Rea Wn actual value is located at the end of a travefsing
task inthe positioning window.
0 (\ot% TargegPo\m{on \/
11 1 M S|t|&s\Set Homing Procedure was executed and Home Position is vjlid.
0 X\F’os \Qt Yet Sgt No valid Home Position available.
12 Edge rsin Tas Using the positive edge, it is acknowledged that a new
(\\Q ment\(0 -> 1) traversing task or MDI-setpoint was accepted.
13 Dr| e St\{ped Signals that a traversing task has been completed or
\ standstill for intermediate stop and stop.
0 A \ Me Moving Traversing task is executed n<>0.
6.3.2|5 Status word 2 (ZSW2)
The structure of the status word 2 s shown inm 1apte 77.
Table 77 — Overview on the assignment of the bits of status word 2
Bit Significance
0to 11 Device-specific
1210 DO Sign-Of-Life
NOTE If a clock cycle synchronous application is not implemented, i.e. bits 12 to 15 of status word 2 are not
required to transfer the DO Sign-Of-Life, then the complete status word 2 may be freely used.



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © IEC:2007 - 87 -

6.3.2.

6 Status bit "Pulses Enabled/Disabled"”

The controller may get the information, if the DO has disabled the pulses, out of the status bit
"Pulses Enabled".

This bit is optional. The manufacturer may use a device-specific bit of the status word 1 or 2
or, possibly, a bit in a manufacturer-specific status word.

In new developments, it is recommended to use bit 11 of status word 2 for "Pulses Enabled".

The e

valuation of status word bit "Pulses enabled" is optional (refer to 6.4).

To identify the usage and the position of the bit "Pulses Enabled", a prafile pakameter [P924
"status word bit Pulses Enabled" is defined with the structure in Table ¢8.
Table 78 — Structure of “Status word bit Pulses
Subindex Meaning Com\énts
0 signal number Status wor st\% Wnufacturer-
spec iC st

1 bit position 0 té 15/
If the parameter P924 is implement et egv supports the evaluatipn of
"Pulses Enabled".
6.3.3
6.3.3|1 General
For applications with i erentiation may be made according to the six
PROIIdrive Appli€atio ociated levels of drive interfaces (refer to 6.1.5).
Accofding to the eren e following Operation Modes are defined ithin
this pgrofile:
e Speed contro

The Application Elasse )}d 4 may be combined in the speed control mode
NOTE| Thke op ed control may be realised with different types of control modes, for example, v/f
contro|, frequency s@ntre control and closed-loop speed control.
e Ppsitioningimode

T
e O

ne Application Class 3 is emulated under the positioning mode.

perating mode for the process technology

The operating mode for the integration of drives in process technology applications
according to the VIK13-NAMUR14 recommendation is generally based on the Application

C
e M

lass 1. For a detailed description of this mode, refer to 6.5.

anufacturer-specific modes

The Application Classes with distributed technology cannot be assigned to an operating
mode defined by the profile, as the interface of the higher-level open-loop control to the
technology is exclusively application-specific. The operating mode interface to the speed
control and the positioning feedback control is displaced inwards between the technology
and axis controller.

13 VIK = Association of the Industrial Customers and Industrial Power Producers.

14 NAMUR = Standards Working Group for Instrumentation and Control in the Chemical Industry.
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In addition to the operating modes defined by the profile and the associated state
diagrams, operating modes may be defined manufacturer-specific, whereby bits 0 to 3, 7
and 10 of control word 1 and bits 0 to 7 and 9 of status word 1 shall be used
corresponding to the specified operating modes in the profile.

e Operating mode changeover
A steady-state operating mode setting may be realised via parameter 930.

A dynamic changeover is implemented manufacturer-specific using the device-specific
defined control word bits.

6.3.3.2 General state diagram

Statd diagram
State| diagrams are defined for the operating modes.

In order to simplify the diagram, the states, common for al (also
manyfacturer-specific), are combined in the general state diagram i ith only
the supplementary states of the individual modes being showr 2 | This
state|diagram corresponds with the function block “state machii [ bject

block| diagram (see Figure 26).

&
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General State Diagram

Power supply on

}

S1: Switching On Inhibited
ZSW1 bit 6=true; 0,1,2,"p.e."” *=false

TN

OFF Coast Stop

Standstill detected
Coast Stop OR

AND No Quick Stop STW1 bit1=false STW1 bit3=false
STW1 bito=false Of bit2=false
AND bit1=true AND bit2=true o (2

S5:Switchig
ZSW1 bit 0,7\'p.

S2: Ready For Switching On
ZSW1 bit O=true; 1,2,6,"p.e."=false

— T~

Coast Stop ON OFF
QRIQuIcKSStop STW1 bit0O=true STW1 bitO=false

STW1 bit1=false
OR bit2= false \/
® S3: SwitchedQn
ZSW1 bit 0, 1=true; 2,6{'p.e."sfals
Cogst Stop /

STW1 bit1=false

|

ON OFF? Quick Stpp
TW1 bito=true  STW1 bit0=false S TW1 bit 23false

Enable
Operation

STW1

Disable

Ogeration
TWNbit3=false

AR

a "p.g." ="Pulges € ptional (refer to 6.3.2.6).

ith ramp stop” also activates this transition.
NOTE|1 control word bits shall be set by the control.
NOTE|2 ZSW.\bit x,y ese status word bits indicate the actual state.

NOTE|3 <. Standstill detected is an internal result of a stop operation.

Figure 27 — General state diagram for all operating modes

Information on the general state diagram:

e The green blocks represent states, the arrows represent transitions.

e From several states, several transitions are possible. In order to achieve standard device
behaviour, the transitions are specified with assigned priorities in the particular state
diagrams in 6.3.3. Points are used to identify the priority level. The more points that a
transition has, the higher its priority is. Accordingly, a transition without points has the
lowest priority.

e In the general state diagram, internal conditions of the drive are not shown. Internal
signals may have an influence on the transitions.
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All transitions in this general state machine may only be initiated by a controller, if it has the
control priority. The following conditions shall be fulfilled to give the controller the control

priori

ty (refer also to 6.3.11):

e the PROFIBUS or PROFINET interface between this controller and the DO has the control
priority (P928).

e ZSW1 Bit 9 is set by the DO.
e STW1 Bit 10 is set by the controller.

Internal conditions of the drive or control priority of another interface may cause transitions

which_are independent of this controller.

The bits defined for the positioning mode are only relevant, if the drive e S4
"Opefation

Note |that the priority of the Stop-Reactions is in the order of R and
Coas} Stop, where Coast Stop is the highest and Ramp Stop(the bffect
and priority of the Stop-Reactions is independent from the_oXigi hine,
speed setpoint channel STW1 bits 4, 6 or Stop- Reactlon 5 that
any higher priority Stop-Reaction overwrites all lower prio« ble, if
the ais is switched off by STW1 bit 0 = 0 and remains in S5 Ra $TWA1
bit 4 £ 0 drives the axis to S5 Quick Stop

In addition, all Stop-Reactions caused aul Stop,
Fault| with Coast Stop) force the geners 2 Q switch to state S1 (Switching On
Inhibfted) or S2 (Ready for Switching On

6.3.3|3 Speed control

6.3.3{3.1 General

The gpeed controgh m i & eed setpoint interfaces used in the Applidation
Clasdes 1 and s Y int input to
contrpl the drive. e betweeh the speed setpoint interface in Application C%ss 1
and Application Clas ifferent
functionality of th%

Notice that all Stop out of the state machine (Coast Stop, Quick Stop and Ramp
Stop) h

6.3.3/3.2

Speed control in Application Class 1 typically is represented by the lack of a pogition
feedhagK interface and the open Ioop control of the speed (or torque) via the PROF|drive
Interface— IUUIC 28-sthowsthe L_yplual |u||uuuna||ty ofan r\pplluauuu Ctass—+PROHdriveDrive

Object. Clock Synchronous Operation is optional, but generally not necessary.
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v 1 V1
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| g | £ DO IO Data
1 6 © 1 g c I
| & o | S o Input Data Output Data
: d% O)I : S0 | 70 | sTwz STW1 setpoint actual
L= s 1 = |L data 1 zsw2 ZSW1 values values™
-|—I - _T_ D 7'y
Iy
|
| | v _ (
I% : :Eeriphery| i_Lifesign | L ST
:% | L control | | handling |
L RS
| & | S X
|-£ I
|
: : v v \ \/
|
| |
|
! ] Fault |_gn \Stat o
|

Alarm event r N C neé)/
:t\ Frequency speed
@ Power £ x \) |

| a se . q or vector setpoint
contro control channel
A

)

optional 1

8\—- General functionality of a PROFIdrive Axis DO
ith Application Class 1 functionality

e 29 shows thetypical functionality of the speed setpoint channel block in Applig
1,and the effect of the STW1 control bits on the speed setpoint channel. The jog

funct

ation
mode

onality is optional.

If the drive supports parameter PNU930 (operating mode) than the drive shows the
functionality of the speed setpoint channel and the support of the bits 4, 5, 6 in STW1
according to Figure 29 by answering a parameter read request on PNU930 with value 1.

The Ramp Function Generator (RFG) is set to zero output if STW1 bit 4 is set to zero. If the
RFG is activated by STW1 bit 4 = 1, the RFG output starts with setpoint value zero or the
RFG output setpoint value may be synchronised to the actual value of the axis speed (vendor

speci

fic).
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setpoint —| a COMP

b | ¢ —— ZSW1 bit 8

True = speed errror
within tolerance

actual value—{ b range

False = speed error
out of tolerance
STWA1 bit 4 range
True = enable RFG
False = reset RFG

=

tolerance range—

STW1 bit 5
True = unfreeze REG

False F freeze RFG

STW1|bit 6
True =| enable setpoint
False 3 disable setpoint

1 = operate
0 = freeze

reset RFG

0__| 0 0] 0
Y —/_\_ J hﬂ
setpqint 1 RFG 1 /7
logit !
(velogity) \ 7 2N\ to v/f control or
A (s > closed loop

. /\ U speed controller
STWH1 bit 8 .
e > \\ U (velocity)

FalseF Jog 1 OFF

STW1 bit 9 C2

True 3 Jog 2 ON Jj/b{

False F Jog 2 OFF

0= reset RFG
G (output=0)
1= operate RFG

Joggin Joggi
setpoint 1 etpoimo nctionality (optional)

<\ >\&2 2 \/ RFG = Ramp Function Generator
CN Y
0 > setpoint—| a cowmp

0 \9\
1 0 1 actual value — b )
— ZSW1 bit 10
0 92 True = for n reached
1 1 \Qcha e False = f or n not reached
~N

6.3.3/3.3 Speed control mode for Application Class 4

Speed ‘control in Application Class 4 typically is used for positioning by use of servo drives
with central interpolation. Therefore the position closed loop control located on the control is
closed via the PROFIdrive Interface. For this Application Class, the Position Feedback
Interface and the Clock Synchronous Operation is necessary. Optionally, a second Position
Feedback Interface and additional DSC functionality may be applied. Figure 30 shows the
typical functionality of an Application Class 4 PROFIdrive Axis DO.
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B feedback :

. Position :

act2

Figure 30 — General functionality of a PROFIdrive Axis DO

with Application Class 4 functionality

In Application Class 4, there is typically no need for a Ramp Function Generator (RFG) in the
speed setpoint channel. Therefore, a more simple speed setpoint channel without RFG
functionality may be used (optional). Figure 31 shows the functionality of this reduced speed
setpoint channel block for use in Application Class 4 and the effect of the STW1 control bits
on the speed setpoint channel. With this speed setpoint channel, STW1 bit 5 has no effect.

The jog mode functionality is optional.

If the drive supports parameter PNU930 (operating mode) than the drive shows the
functionality of the reduced speed setpoint channel by answering a parameter read request on

PNU930 with a value == 3.
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setpoint— a Ccomp

toax | ——ZSWH1 bit 8
True = speed errror

within tolerance
actual value— b range

=

tolerance range =]

False = speed error
out of tolerance
STW1 bit 4 range
True = enable RFG
False = reset RFG

STW1 bit 5
without FTTECTIVAESS

STW1|bit 6
True = pnable setpoint
False =[disable setpoint

ween
d jog

——\_ ivelis
Ramp down Q& A} in standstill

o] T / )

By
) (_ 1 \/ \ . closed loop
setpoint 1 1 " speed controllg
(velogity) <\ w‘\ > (velocity)
STW1 bit 8 \\

to v/f control d

=

=

True =|Jog 1 ON
False 4 Jog 1 OFF

; Cc2
STW1 bit 9 1 \) ﬁ{ 0= reset RFG
True =[Jog 2 ON J (output=0)

False 3 Jog 2 OFF 1= operate RFG

Joggin
gé?p({nt

ing functionality (optional)

RFG = Ramp Function Generator

0 0 comp

setpoint — a
J actual value —| .
— ZSW1 bit 10
\1 J2

1

0

1

0 True = fornreached
¥ 1 nq change False = f or n not reachjed

Figure 31'=-Reduced speed setpoint channel for use in Application Class 4 (optional)

o

6.3.3|3.4 Jogging functionality in speed control mode

The jogging functionality is optional. Prerequisite for the jog mode is that the drive is already
switched to state S4 “operation”. Switching of mode between normal operation and jog mode
(drive follows selected jogging setpoint) is only possible when the drive is at a standstill. To
enter the jog mode (drive shows effect on the jog bits (STW1, bits 8 and 9)), the standard
setpoint channel shall be completely deactivated (STWH1, bit 4 = 0, bit 5 = 0, bit 6 = 0; bit 5
has no effect in case of a “Reduced Speed setpoint channel”’). Leaving the jog mode and
switching back to normal operation first requires that the drive comes to a standstill in the jog
mode (STW1, Bits 8, 9 ==0). STW1 bits 4, 5, 6 need not force the drive to leave the jog mode
if the drive is not already at a standstill. If in jog mode, the speed setpoint from “jogging
setpoint 1”7 is activated (STW1 bit 8=1) and afterward also “jogging setpoint 2” (STW1 bit 9=1)
is activated, then the drive still keeps the former setpoint value “jogging setpoint 1”. If both jog
bits are activated at the same time (from STW1 bit 8 = bit 9 == 0 to STW1 bit 8 = bit 9 ==
with the next DP-cycle), then the jogging setpoint value is zero.
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6.3.3.4
6.3.3.4.1

General

Positioning mode

— 95—

In “positioning mode”, which refers to the Application Class 3, the speed setpoint channel
function block is replaced by the “motion control” function block (see Figure 32). The motion
control block comprises the functionality of a position closed loop control and an interpolator
for single axis point to point movement and optional homing and jogging functionality. In
positioning mode, the bits in the STW1/ZSW1 which, in speed control mode are dedicated to
the speed setpoint channel, are used to control the motion control operation (refer to 6.3.2).
In addition, the general state machine/diagram according to Figure 27 is expanded in the
positioning mode according to Figure 35.

Clock Alarm Cyclic
Sync.  Queue Data Exchange
|§gi I Ei DO IO Data &\\
| O = . n
o g, E<c .
= O = ©
! % §,| I < f.% | |/o|npu:)vx72ta S (/?i?m@atat\l>
actua
1251 =: : dataJ WA zluéx \>Iues
_l. . J e J Y Y 4 B A
| | I——L—'l'—— 1
o | IPeriphery [ Lifésign
| 8 | | control || handlin |
L = —BQ
1€ I D
| E | )\
| | w(\
| <I> ault [\ | State
l_ 4 arm event \o.p " machine |+
I
AN |
\ \ X Yyvy
Motion control
| hr\/‘_ Current | | Speed |V, (interpolation)
sta closed loop|*|closed loop[* + closed 0op
| control control ”
| 7 ¥ i position control
e L _ L _ _ _ _| i
Internal clock o * ] ’ _\./.a_c_t.' .
A . Position S
TE g feedlblackf~-X€’C~t --------------- : optlonal_'
" interface :

Figure 32 — General functionality of a PROFIdrive Axis DO
with Application Class 3 functionality

Generally, the Positioning mode comprises the two submodes “Program” and “Manual Data
Input” (MDI). A drive who supports the Positioning mode shall support the Program submode
and may support the MDI submode.
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6.3.3.4.2 Positioning mode with Program submode

The motion controller for Program submode consists of the position closed loop control, the
path interpolation, the program interpreter and the program storage (see Figure 33). The path
interpolation cyclically generates position setpoints for the position closed loop control of the
axis. The input to the path interpolation is a motion command which consists of the new target
position (TARPOS), and the velocity, acceleration and deceleration for the calculation of the
path from the actual axis position to the new target position. With the Program submode, the
motion command is provided by the program interpreter from a motion program. One or
several motion programs are stored by motion records in a device specific manner in the
program storage. Controlling of the program interpreter is done by the dedicated bits of STW1
(see Table 71) and the signal SATZANW out of the DO 10 Data

DO 10 Data <\
SATZANW start, stop | AKTSA \
(task select) (STW1)
motion programs
program program control inferfac
motion record
rogram Pr a b G
progra interpreter ~\
storage >
{ XRPX
) TARP \Aé
- DEC VELOCITY

l ¢

Q memand interface
path interpolation

X 7 1

\/ l

position setpoint interface

position- and speed closed loop control

M
N—

Figure 33 — Functionality of the Motion Controller in the Program submode

The start of a motion program or the change to a new program while a program is still
running, is done by selecting the first motion record of the new program via SATZANW (while
SATZANW Bit15 = 0) and a positive edge of STW1 Bit6 according to 6.3.3.4.6. The motion
program is then executed by the program interpreter motion record for motion record as long
as there is no stop or terminate condition in a motion record and the program is not
terminated by STW1 Bit4=0 (reject traversing task). The motion of the axis may also be
stopped intermediately by STW1 Bit5=0 (intermediate stop). See also Figure 35.
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6.3.3.4.3 Positioning mode with MDI submode

The motion controller for Manual Data Input (MDI) submode also comprises, in addition to the
Program submode components, a submode switch which enables the direct access to the
motion command interface from the DO 10 Data without using the program interpreter. This
gives the advantage of immediate control of the motion command interface by the controller
via DO IO DATA. Changeover from the program execution to the MDI interface and vice versa
is controlled by Bit15 of SATZANW (see Table 79). If MDI submode is active, the input for the
motion command interface of the path interpolator will be taken from the signals
MDI_TARPOS, MDI_ACC, MDI_DEC and MDI_VELOCITY (see Figure 34). These values get
valid as the input for the calculation of a new path from the actual axis position to the new
target position with the rising edge of STW1 Bit6 (see Figure 39) Controlling of the motion
procgss is done by the dedicated bits of STW1 (see Table 71) from the D Data. Seg also
Figure 36. The signal MDI_ACC defines the acceleration of the motion at(the beginning ¢f the
path,[while the signal MDI_DEC defines the deceleration at the end ot dependent

of thg absolute motion direction). &
/\\ >

Sk NP
A

SATZANW start, stop | AKTSATZ MDI_TARROS MDHSEC‘ \ MDI_VEMROCITY XIST_A
(task select) (STW1) -
notion programs >

program control intefface
program
motion record
N
(

V4

program N submode coaqtrol
program interpreter SATZANY: >

storage Q
AN 3 [ RN
N

MDI interface
Nt

submode

Q TA%POS switch
ACC
TARP ,
oS DEC VELOCITY

motion command interface

path interpolation

I
position setpoint interface
position- and speed closed loop control

-

Figure 34 — Functionality of the Motion Controller in the MDI submode
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Table 79 — Definition of signal SATZANW

Bits Meaning
0Oto9 Number of the motion record in the program storage intended to start (value range: 0 to 1 023)
A minimum number of 64 records (bits 0 to 5) shall be supported by the drive.
Bits 0 to 9 are only relevant in Program submode.
10 to 14 Reserved for future use by PROFIdrive profile.
15 Modeswitch for selection of submodes:
= 1 Activation of the MDI submode. If there is a program still running (extended state machine
not in the Basic State), the positioning interface will change to MDI Submode only after the
program ends or is terminated (STW1 bit4).
= 0 Deactivation of the MDI submode. If a MDI motion command is still being ted, the path
interpolation shall stop and the MDI motion command shall be rejected. ?xeaj\
N
Table 80 — Definition of signal AKTSAT
Bifs Meaning
0Oto9 Number of the motion record actually active (executed by the p
A minimum number of 64 records (bits 0 to 5) shall be orted b
Bits 0 to 9 are only relevant in Program submode (i DI-submo g
executed the number should be 0). a
10 to 14 Reserved for future use by PROFIdrive profilef\\)/ /\
15 Status of Modeswitch: U
signal MDI_MOD
Bifs Meaning
0
he target position in the signal TARPOS defines the absolute target
e target position in the signal TARPOS defines the relative target
1
ra mogulo Axis, the absolute position shall be reached by a motion in the positive
=0 If bits 1 and 2 are both 0, the target position of a modulo axis shall be reached by the
shortest path.
2 Negative Modulo positioning direction (implementation optionar)
=1 For a modulo Axis, the absolute position shall be reached by a motion in the negative
direction. This command is only valid for a rotationg modulo axis.
= 0 If bits 1 and 2 are both 0, the target position of a modulo axis shall be reached by the
shortest path.
3to 15 Reserved for future use by PROFIdrive profile.
6.3.3.4.4 Positioning mode extended state diagram

The extended state diagram for the positioning mode and Program submode is shown in
Figure 35, while the state diagram for positioning mode and MDI submode is shown in
Figure 36. The actual active positioning submode is shown in the signal AKTSATZ Bit15 (see
also Table 80).
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The meaning of “Activate Traversing Task” according to the positioning submodes is as

follows:

e Program submode: Activation of the motion program beginning at the motion record

number in SATZANW Bits 0 to 9.

e MDI-Submode: Activation of a new motion command. The setpoints for the motion
command are taken out of the signals TARPOS, VELOCITY_A, MDI_ACC and MDI_DEC.

The general state machine is expanded as follows for the positioning mode:

State diagram of the Positioning Mode -Program Submode

in "Operation" (S4) state of the general state diagram (always ZSW1 bit 0,1,2,p.e® = true; 6 = false)

BASIC STATE: Operation

Jog 10N ZSW1 bit 10,13 = true

OR Jog2 ON b/’_'—{
OR (Jog1 ON and Jog2 ON)?
STW1 bit 8 or 9 or 889 = true
Jog 1 OFF
AND Jog2 OFF
STW1 bit 8, 9 = false

Jogging® (optional)
ZSW1 bit 10,13 = false

Do Not Reject Travyrsing Tasl

Speed equal to zero AND No Intermediate Stop SW1 bit10,11,13 = false
AND Activate Trav. Task g
T STW 1 bit 4,5 = true Home
Position Set

Ready

Braking with ramp
ZSW1 bit10,13 = false

J AND STWIBING pos. ed,

ND Trayersing\ask

[ ZSW1 bit 10,11,13 = true

Y.

Reject Traversing Task
STW1 bit 4 = false Q

L el e

ersing task active Activate
ZSW1 bit10,13 = false LiaversTnajiask

(Edge)
edge at ZSW1 bit 12 STW1 bit 6pos sl

STW1 bit 5 = true

» Intermediate Stop
ZSW1 bit 13 = true

optional

Start H P d
No Intermediate Stop asrvﬁ?‘;‘tgﬂ r_o;::leure

Program Submode AKTSATZ bit 15 = false

Common States AKTSATZ bit 15 =

alse

a |If the device supports this combination (optional).

b p.e. = status bit for pulses enabled/disabled.

C Effect of the Jog bits STW1 bit8, bit9 on the speed setpoint (Y) according to the definition in Figure 29.

Figure 35 — State diagram of the positioning mode in Program-submode
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State diagram of the Positioning Mode - MDI Submode

in "Operation" (S4) state of the general state diagram (always ZSW1 bit 0,1,2,p.eP = true; 6 = false)

BASIC STATE: Operation °
Jog 10N ZSW1 bit 10,13 = true
OR Jog2 ON . T Y Start Homing Procedure
OR (Jog1 ON and Jog2 ON) STW1 bit 11 = true
STW1 bit 8 or 9 or 8&9 = true
Jog 1 OFF
AND Jog2 OFF

q / STW1 bit 8, 9 = false ﬂ

Jogging® (optional) :
( ZSW1 bit 10,13 = false Homing Procedure
Do-Not-Reject-T- ing-Task Running

Speed equal to zero AND NO Intermediate Stop ZSW1 bit10.11,13 = false
AND Active MDI-Submode

STW 1 bit 4,5=true
‘ Braking with ramp J AND SATZANW bit15 =true

Stop Homing Procedure
STW1 bit 11 = false

ZSW1 bit10,13 = false END MDI-Submode

SATZAN |/}/ bit15 =false
Y

Reject Traversing Task
STW1 bit 4 = false

optiorjal T /\ \ Sftona
: 9 N ing Proced
. al oming Procedure
0;0‘?1?3" B (] ( MDI Submode Active STW1 bit 11 = true
°9 N | zZsw1bit 10,13 = tr A
OR (Jog1 ON and Jog2 ON)?
STW1 bit 8 or 9 or 8&9 = true N\ king with ramp
A
I ZSW bit10,13 = false
END.
Traversing T

ask Reject Traversing Task
\ STW1 bit 4 = false

?

mng taskyactive | @@ \
bit 70,13’ false ﬁ
D edge at ZSW1 bit 12

T Activate

Traversing Task
(Edge)
Intermediate Stop
STW1 bit 5 = true

STW1 bit 6 pos. edge
Intermediate Stop

\\ oo\ ZSWisitiazine /

) MDI- Submode AKTSATZ bit 15 = true
Common States AKTSATZ bit 15 = fqlse

a |If the device supports this combination (optional).

b

p. . btdtub blt fUI puicco Ulldbicdlldibdbivd.
C Effect of the Jog bits STW1 bit8, bit9 on the speed setpoint (Y) according to the definition in Figure 29.

Figure 36 — State diagram of the positioning mode in MDI-submode

6.3.3.4.5 Homing Procedure

The drive executes the homing procedure autonomously. The strategy of the homing
procedure is defined manufacturer-specific by the parameterisation of the drive.

The procedure for the activation and cancelling of the homing procedure is shown in detail in
Figure 37 and Figure 38.
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6.3.4 DO 10 Data

6.3.4.1 General

The setpoints to the Axis and also the actual values from the Axis are transferred as DO 10
Data. The DO |10 Data is transferred using the Cyclic Data Exchange service. The

representation of data shall be in big-endian format.

The individual setpoints/actual values may be configured as Signals to be included in the DO
IO Data of the Axis. Furthermore, the controller may read-out the normalisation for the
individual DO 10 Data from the DO/Axis. There are four DO IO Data descriptive elements in

the p'nfiln shecificnarameter sactionfor this DO 10 Data canfiauration
H P He—paae+ed HoA+o—tHs— + t=HaHa RHGHH-aHOR-

A detpiled description is provided in 6.3.4.4 and 6.3.4.5.

The fpllowing advantages are obtained due to the telegram configurng\a

e Interoperability and interchangeability of PROFIdrive Contrdllers

e Standard components may be simply commissioned.

e Altomation mechanisms in the controller applica
controller may adapt its cyclic interface to the Axi
into account when running-up.

6.3.4|2 Signals

A sellies of signals with appropriate sig
(setppints, actual values).

The fpllowing values are

e 0
e 1lto 99 @
e 100 to 65 535

All oflthe defined

ble 82 — Signal list — assignment

, the
aken

Data

Signpl r\fo\ \ Wnce Abbreviation Length Sign Description
\\ 16-/32 bit

1 Coritrol wad 1 STW1 16 Refer to 6.3.2.2

2 Status word 1 ZSW1 16 Refer to 6.3.2.4

3 Gontrol-word2 SHAR2 46 Referto-6-3-2-3

4 Status word 2 ZSW2 16 Refer to 6.3.2.5

5 Speed setpoint A NSOLL_A 16 with

6 Speed actual value A NIST_A 16 with

7 Speed setpoint B NSOLL_B 32 with

8 Speed actual value B NIST_B 32 with

9 Sensor 1 control word G1_STW 16 Refer to 6.3.6

10 Sensor 1 status word G1_ZSW 16 Refer to 6.3.6

11 Sensor 1 position actual value 1 G1_XIST1 32 Refer to 6.3.6

12 Sensor 1 position actual value 2 G1_XIST2 32 Refer to 6.3.6

13 Sensor 2 control word G2_STW 16 Refer to 6.3.6
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Signal No. Significance Abbreviation Length Sign Description
16-/32 bit
14 Sensor 2 status word G2_ZSW 16 Refer to 6.3.6
15 Sensor 2 position actual value 1 G2_XIST1 32 Refer to 6.3.6
16 Sensor 2 position actual value 2 G2_XIST2 32 Refer to 6.3.6
17 Sensor 3 control word G3_STW 16 Refer to 6.3.6
18 Sensor 3 status word G3_ZSW 16 Refer to 6.3.6
19 Sensor 3 position actual value 1 G3_XIST1 32 Refer to 6.3.6
20 Sensor3 pneifinn actual valug 2 PQ_YIQT') 232 Roforto 6.3 6
21 Input (digital) E_DIGITAL 16 [Reférto 6.3.7
22 Output (digital) A_DIGITAL 16 /\&Re;e{tokQJ
23 Input (analog) E_ANALOG 16 N\ Re}\rfb\m}\
24 Output (analog) A_ANALOG 16 Refei .27
25 System deviation XERR 32 \ kefe}\Q 9%.5
26 Position controller, gain factor KPC 3< \ m‘ Réﬁﬁr to 6.3.5
27 Position setpoint value A XSOLL_A —3\2\ \wit}\
28 Position actual value A XIST_A ’3? \ \sth
29 Position actual value B XIST B (\\/;(2 AN \|with
30 Position actual value C {ust€ ™t (oY A witn
31 Position actual value D XST\Q \ 3\2\/ with
32 Traversing block selection SATZANWIY N6 Refer to 6.3.3.4.2
33 Actual traversing Wk A SW 16 Refer to 6.3.3.4.2
34 MDI target positié\ ( M@ }N%qu/ 32 with | Refer to 6.3.3.4.3
35 MDI velocity [ ) O\ IQD\\AE\_QLIITY 32 Refer to 6.3.3.4.3
36 MDI agceleration MDI_BCC 16 Refer to 6.3.3.4.3
37 MDI Jéc\)e)/a@gk \ \MDYDEC 16 Refer to 6.3.3.4.3
38 MDI m MDI_MOD 16 Refer to 6.3.3.4.3 and
gg\\ Table 81
39 - 50 -specifi Reserved
51 o\put M \ V4 IAIST GLATT 16 Refer to 6.5
52 & ITIST_GLATT 16 Refer to 6.5
tor ue ortional)
53 Tomctué value MIST_GLATT 16 Refer to 6.5
54 Active power PIST_GLATT 16 Refer to 6.5
55 Frequency setpoint FSOLL 16 Refer to 6.5
56 Frequency actual value FIST_GLATT 16 Refer to 6.5
57 Speed actual value A NIST_A_GLATT 16 with | Refer to 6.5
58 Drive status/fault word MELD_NAMUR 16 Refer to 6.5
59 to 99 Profile-specific Reserved
100 to Device-specific
65 535
6.3.4.3 Standard telegrams
6.3.4.3.1 General

Standard telegrams 1 to 4 are defined for speed setpoint interface operations (AC1 and AC4).
The standard telegrams are selected when configuring the DO |0 Data (refer to 6.3.4.4).
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The standard telegrams have a structure according to Table 83 to Table 91 and Table 143.

6.3.4.3.2 Standard telegram 1

Content: n set interface, 16 bit

Table 83 — Definition of standard telegram 1

10 Data Setpoint Actual value
number

1 STW1 ZSW1

2 NSOLL_A NIST_A

6.3.4|3.3 Standard telegram 2

Content: n set interface, 32 bit, without sensor

Table 84 — Definition of standardltele m

10 Data Setpoint Actua ah‘a\

number (7
1 STWA /{s/w/\

S

Al N

£
@E

6.3.4/3.4 Standard teleg

Contgnt: n set intifac

ion of standard telegram 3

Setpoint Actual value
1N STW1 ZSW1
\g NSOLL_B NIST_B

3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
6

G1_XIST1
7
8

G1_XIST2
9

6.3.4.3.5 Standard telegram 4

Content: n set interface, 32 bit, with two sensors
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Table 86 — Definition of standard telegram 4

10 Data Setpoint Actual value
number
1 STWA1 ZSW1
2
NSOLL_B NIST_B
3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
8 G2 ST\
— G1_XIST1

7
8

G1_XIST2
9
10 G2_ZSW
11

G2_XJ811
12
13 N
14

6.3.4/3.6 Standard telegram 5

The standard telegrams 5 and 6 are d 3 tional
use df the Dynamic Servo Control (DS( '

n set|interface, 32 bit, with.on iti yposition difference and position confroller
gain In the setpoint direstionMor

of standard telegram 5

oD Setpoint Actual value
ntimber
1 STW1 ZSW1
2
X’\/ NSOLL_B NIST B
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
6
XERR G1_XIST1
7
8
KPC G1_XIST2
9

6.3.4.3.7 Standard telegram 6

Content: n set interface, 32 bit, with two sensors; additionally position difference and position
controller gain in the setpoint direction for DSC
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Table 88 — Definition of standard telegram 6

6.3.4{3.8

The o

6.3.4

The o

10 Data Setpoint Actual value
number

1 STWA1 ZSW1
2

NSOLL_B NIST_B
3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
8 G2 ST\

— G1_XIST1

7

XERR
8

G1_XIST2

9

KPC
10 G2_ZSW
11
12 R
13
14

Standard telegram 7

andard telegram 7

Actual value

STW1 ZSW1
SATZANW AKTSATZ

Content; Positioning interface (Program submode plus MDI submode)

Table 90 — Definition of standard telegram 9

10 Data Setpoint Actual
number value

1 STW1 ZSWH1
SATZANW AKTSATZ

STW2 ZSW2

MDI_TARPOS XIST_A

MDI_VELOCITY

(N~ WOIN

MDI_ACC
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10 Data Setpoint Actual
number value
9 MDI_DEC
10 MDI_MOD

6.3.4.3.10 Standard telegram 8

The standard telegram 8 is defined for the position setpoint interface (AC 5).

Content:x -interface 32 bit (nosition setnoint interface)
Sel 7 \r L 7

Table 91 — Definition of standard telegram 8

10 Data Setpoint Actual value
number
1 STW1 zsw1 x
2
S XSOLL_A ms@
4 STW2 /|zsw2
5 NSOLL_P?/\\ ¢
6.3.4/3.11  Standard telegram 20 U
The

according to the VIK-NAM

Contgnt: n set interface
(Definition: refer to 6.

Rnalogy/ 16 bit

6.3.4

standard telegram 20 is exclusively inedonthe>use of the speed setpoint inte
ehdat for proséss technology (AC 1).

onfiguration). The standard signals from 6.3.4.2 ag

61800-7-203 © IEC:2007

rface

g the

DO | 9 well
asm may be configured as setpoints/actual values.
Therd mbers (PNU) in the profile-specific parameter section to configure
this [
able 92 — Parameters for configuring a telegram
PNU Qignifirnnrn Access Data h’l'r_\n
authorisation
915[x] | DO IO Data configuring (setpoint telegram) read/write Array[x]Unsigned16
916[x] | DO 10 Data configuring (actual value telegram) read/write Array[x]Unsigned16
922 Telegram selection read/write Unsigned16
923[y] | List of all of the parameters for signals (profile and device- | read only Array[y]Unsigned16
specific)
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P922: Telegram selection
P922 shall be readable in every Application Class.

If the telegram selection is set with the Communication System configuration or in a
manufacturer-specific way, the actual configuration shall be readable in parameter P922.

The permissible values are given in Table 93.

Table 93 — Coding of P922

Value Meaning /\
0 Telegram may be freely configured (P915[x], P916[x]) A
1 Standard telegram 1: n set interface, 16 bit (PROFIdrive proflleM 2)\

Standard telegram 2: n set interface, 32 bit, without sensor

Standard telegram 3: n set interface, 32 bit, with one sensg\r

Standard telegram 4: n set interface, 32 bit, with tw%\so\R \ \
Standard telegram 5: n set interface, 32 bit, wit e \Bdltl néﬁy@h@ position
difference and the position controller gain are ransferr inthe setpojnt direction to implgment

a|lbh|lw N

DSC

6 Standard telegram 6: n set interface, 32(bit, v>\\th/t 0 sgnsors;additionally the position
difference and the position gontoller gah are trapsfekred in the setpoint direction to

implement DSC

7 Standard telegram 7: positioning, inte }e\(pr&;{am Mde)
8 Standard telegram 8: x set-iéterfaﬁx&%&{h&sit% setpoint interface)
9 Standard telyg’?w Q'Pes@h'\r]g i}rQrf\é?e (\Q\r{m plus MDI submode)

10 to |19 Standard telég{amwo to 19\\%§ved for MFldrlve profile)

20 n set |nt+rw\\he pr%\\s{te\t\\mgy/m bit, see 6.5
21 to (80 %t/\dgrd\ylegrar% >‘1\to éx\sgrv d for PROFIdrive profile)

81 to[98 teMWB (\e\ser%qfoﬁncoder telegrams)
99 \Qtekg\ 99 (res\eﬁved for PROFIdrive profile)

100 t¢ 60 000 de\\ce\p\s\lc %\g}m/
60 00|t to W |eWo 001 to 65 535 (reserved for PROFdrive profile)
65 535 N

DN

The fpllowing initions are valid if selecting a telegram with P922:

e Thestandard pre-assignment of P922 should be a value of 1 to 99 for a standard telggram
1[to.99.

e |If P922 is changed to 0, the previous setting of P915[x], P916[x] is kept.

e If P922 is changed to 1 to 65 535, then P915[x], P916[x] are also changed - if they have
been implemented.

e To change P915 and P916, P922 shall be set to 0.

P915[x], P916[x]: Configuring DO 10 DATA in the telegram (x = DO |10 DATA number - 1)

Instead of selecting a telegram with parameter P922, a telegram may also be configured by
using P915[x] and P916[x].

The following definitions are valid when configuring the telegrams:
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e All of the signals which may be configured as DO |0 Data are represented by a
manufacturer-specific defined parameter number.

e The actual telegram is configured by entering the manufacturer-specific parameter number
into parameter P915[x] (setpoint telegram) and P916[x] (actual value telegram). The DO
IO Data number (1 to n) is selected via the array index x (0 to (n-1)).

e Itis permitted to fix the content of P 915 and P 916.

e A telegram configured with P915[x], P916[x] should fit to the actual telegram configuration
(i.e. the length), otherwise a device-specific alarm- or error response will be issued.

e The array size depends on the way that the telegram was configured.

e For DO IO DATA 1, only control word or status word 1 are permissible.
e D

P923

Using d the
asso n f the
signdl. Array indices 1 to 99 consist of the standard sigdals™defi profile (refer to
6.3.4(2), array indices 100 to 65 535 contain the device Cific sigy are defined.

The fpllowing is valid for parameter P923][y]:

e There is an entry for all standard vice-
s

pecific signals.
andard signals which are not supp

S
e Gpaps between device-specific signa

Example for configur
The following ee gifies a standard telegram configuration (refer to
P922)) for the setpoin bers 1 (STW1) and 5 (NSOLL_A), which are
represented by the pecific parameters P833 and P711 (refer to P9[I5[x],
P923[y]).

The ¢ontrolle
P923[yl:

e following assignments by reading-out parameters P9[5[x],

e P - Parameter number/DO |10 Data number.
o PP23[yl==-ass

The deScription elements of P711 contain information for the DO 10 Data normalisation [refer
to 6.345)

o Refer to the manufacturer-specific normalisation parameter P1401 (DO |0 Data reference
parameter).

e Bit position for the normalisation (DO IO Data normalisation).
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P922 = 1 (Standard telegram 1) -> 10 Data 1 = STW1 /10 Data 2 = NSOLL_A

DO 10 Data 1 2 10

number STW1 NSOLL_A R —

P915[x] = 833 711 0
Parameter No. S

Descr.elements
‘ > (of P711)

P923[y] = 1
Parameter No.

11 1401

0 0 12 | ox000eH N
833 — P833 (STW1)
5 711 —» P711 (NSOL
99 0
x = DO |0 Data number
123 0 y = Signal number
150 345

le for configuring a telegram

6.3.4

DO I( ' g data type is normalised:

o A

e Opti : erl18, Integer32, Floating Point.

If the .' _ i r the drive does not support a parameter description, the default
normehsati

Non-normalised DO IO Data (e.g. data type Unsigned16)

The physical values may be calculated from the transferred value of a DO |0 Data for non-
normalised variables (e.g. data type Unsigned16) using the parameter description elements
standardisation factor (subindex 3, refer to 6.2.1.3) as well as variable attribute (subindex 4,
refer to 6.2.1.3).


https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

-112 - 61800-7-203 © IEC

:2007

Normalised DO 10 Data (data types N2, N4, X2, X4 or optional Integer16, Integer32,
Floating Point)

To calculate the physical value from the transferred value of a DO IO Data for normalised
variables (data types N2, N4 or X2, X4 or optional Integer16, Integer32, Floating Point),
additional description elements are required.

Setpoints and actual values are generally transferred as normalised DO IO Data which often
refer to various motor characteristic variables such as the maximum speed or the maximum
current. Often, these motor characteristic variables are saved in a manufacturer-specific
parameter (e.g. transferring the speed NSOLL_A = 0x4000H corresponds to 100 % of P1401

= 3 00 RPM).

Whilgt enabling the controller to deliver setpoints to drives from varig , this

normalisation information shall be able to be read out. To realise sting

pararpeter description elements are supplemented by the “DO 10 D oter “

(subindex 11, refer to 6.2.1.3) and “DO 10 Data normalisation i 2.1.3)

components.

The {DO 10 Data reference parameter component f the

refer¢nce value and the “DO IO Data normalisatio e bit)

which refers to the reference value.

Examples for normalising DO 10 Dafa

A controller will read out the normalisatio S atpoint NSOLL_A from the DO in jorder

to enter a speed setpoint of 1 500 RPM:

e Ekample A: Ox4000H

e Example B: 0x1000H (for X = bit 12)

e Ekample C (see T ; e 97): data type = Float 100 % = 1,0 E+O

Exanjple A and B :‘e 95) apply to data type Integer16 as well.

To refalise this, th

e The controller mine the manufacturer-specific parameter for NSOLL_A with
the stand ¥ (in the example: 5) from P923[5] (in the example: 711).

e The D 3 ence parameter (in the example: P1401) and the DO IO |Data
normalisation_bit the example A: bit 14 corresponding to 0x4000H; in example B: bit 12
corresponding g 0x1000H) may be determined from the description element of this
parameter.

e The\controller may calculate the setpoint to be entered by reading out the contents of

P1401 (in the example: 3 000,0) and the variable attribute of P1401 (in the example:
RPM). (in the example A: 0x2000H corresponds to 1 500 RPM; in the example B: 0x0800H
corresponds to 1 500 RPM).

Table 94 — Example A/B for normalising DO 10 Data, parameter values

Meaning Example A Content P711 Example B Content Content

P711 P1401

Va

lue for example 0x2000H for example 0x0800H 3 000,0
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Table 95 — Example A/B for normalising DO 10 Data, parameter description elements

Meaning Example A Content P711 Example B Content Content
P711 P1401
Identifier:
Bit 0-7 = data type 33 (N2) 43 (X2) 8 (float)
or 3 (Integer16) or 3 (Integer16)
No. of elements 1 1 1
Standardisation factor 0,006 1 (100/214) 0,024 4 (100/214) 1,0
Variable attribute-
Vafiable index / conversion index | 24/0 ( %) 24/0 ( %) /\ 11/67 ARPIM)
Name ,nset’ ,nset’ A }xkorm
Loyver limit value 8000H (-200 %) 0x8000H (-8})0'\%})\ \ \OOB\Q
Upber limit value OX7FFFH OX7FFF 100006
[(200 %-2-14) %] [(800 %-2~ 1%y
DQ IO Data reference parameter | 1401 1@\ \\ \ 0
DQ IO Data normalisation: \ \/
Bit|0-5 = Normalisation bit 0-31 14 (bit 14 -> 0x4000H) (bix12_~>0x1000H) 0
Bit| 15 = Normalisation valid 1 (yes) ?iy ) 0 (no)

ple C (Floating Point):

\N

Table 96 — Exa/m{le C for nor al Data, parameter values
Me};\ing Exampl Content P711 Content P1401

Value

re le 0,5

3 000,0

/ \
NOE \0.5'sorrespondito-4 500 RPM

Table 97 — E C for

rmalising DO |0 Data, parameter description elements

ea mgS

Example C Content P711

Content P140

1

Qi”i”&@e

8 (float)

8 (float)

fele ents

1

1

Standar fsation factor

100,0 (100/1,0)

1,0

Variable attribute:

Variable index / conversion index | 24/0 ( %) 11/67 (RPM)
Name ,nset’ ,nnorm’
Lower limit value -4,0 (-400 %) 1000,0
Upper limit value 4,0 (400 %) 10 000,0

DO IO Data reference parameter |1 401 0

DO 10 Data normalisation:

Bit 0-5 = Normalisation bit 0-31 0 (always with float) 0

Bit 15 = Normalisation valid

1 (yes)

0 (no)
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This function improves the dynamic performance of the position control loop by minimising the
delays which normally occur with a velocity setpoint interface. In this case, only a relatively
simple expansion of the transferred setpoints and an additional feedback network are required

in the drive.

This function is upwards-compatible to the velocity setpoint interface. If required, it may be
switched over during operation to the velocity setpoint interface.

6.3.5(2 Structure

en in

The ¢ontrol loop based on the velocity setpoint interface generally ha§ the Structtice giv
Figure 42.
Path
Interpolation Nema NC Pos. Trahsmispion Interpolation
control delay . (Tre)
Xemd Xerr Nne
O — I

= A
Koo

Xact.NC

"\

N

c

O

Xact

Drive Controller

: Zero ffs%
Master Controller (NC) ompensatiQn
AN

mmagd T,,. position controller sampling time (= Tyaec )
mma Kpe: position controller gain

igure 42 — Structure of the position control circuit
d on the velocity setpoint interface without DSC
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The actual position calculated in the drive is also directly fed back with DSC (see Figure 43).

[l

\ i

Path
i Nemd
Interpolation Trapsmission Interpolation Position Speed filt Soeed ol
delay (Tec) control peed filter peed contro
M Xerr Nprive
—Q k= = = 1
A — % ‘ L | a
Xact,NC X ;
1
I ! Speed
: L calculation
L —
T
1
1 : I f 2 3 4
1
1
! s [
1
1 f
1
B L=

Zero Offset and \)
Master Controller (NC) Compensation Drive™&ontroller
Tsc. SPEed C trol sampling time
J¢c. Position controller sampling time (= Twarc )
\position_cantroller gain

Symbols: n¢me:: Speed comman
Xemd : POSition command
Xerr . POsition error commaxd
Xact . actual position

In order to realise this ion calculated in the controller is transferred

in addition to the weldgity“setp itional feedback network (shaded) may usp the
internal drive f ition, and is thereby independent of the pokition
representation in thé traller: diaggam above assumes that the network is compufed in
the velocity contrg ' hich is possible in many cases. This means that the

maximum possib{e d ghce improvement may be achieved. Higher clock [cycle
timeg T are alge_possikle ewcalculating time is critical (Tsc < T < Tse).

6.3.5|3

The structure in otal of three feedback branches for position actual value (No| 1, 2
and B). Feedba ch No. 2 completely compensates the effect of No. 1 regarding the
actugl value x,., sent from the drive. This means that the delay time in branch No. 1 has no
influgnege™to the stability of the position control loop. Thereby, the position control loop is
initially~xopen. Feedback branch No. 3 then re-closes the loop, however, with a lower delpy so
that higher gains may be set.

The absolute reference of the position actual values is first established in the controller
(addition location “Zero offset and compensation®). The same absolute reference is contained
in the position set point x.,4. This means that the system deviation x,,, computed in the
controller, has no zero point. The drive does not require any information about the zero points
and home positions.

6.3.5.4 Additional features

For a constant velocity, the transferred system deviation X is also constant. This makes it
extremely simple to generate an equivalent value if a telegram fails (the previous value is
reused).
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The controller may select a different format for the position actual values and position setpoint
value than the drive (for example, in order to display a wider traversing range than the drive)
without loading the computational performance of the drive or having to increase telegram
formats or to modify the dynamic performance of the control loop. It is also possible to
compute feedback branch 1 referring to the load side and feedback branches 2 and 3
referring to the motor side, without changing the system behaviour.

It is permissible that the position actual value as supplied from the drive cyclically overflows,
as long as the controller is sampled often enough so that overflows such as these are
recognised. The feedback network (branches 2 and 3) shall not respond to such overflows
with transient reactions.

The ¢yclic overflow of the position actual values in the drive shall not be
mechanical overflow at the machine, but may be, for example, selectet
format.

hronised with a
3 erical

6.3.5|5 Using multiple sensors

Feedpack branch 4 for the velocity actual value always uses

F
e Feedback branches 2 and 3 use -side
s

ensor.

e Feedback branches 1, 2 and 3 use

If there is no load-side sensqr, case 1 alw ies. this case, feedback branch 1, 2 and
3 usq the actual value frofg the S a different representation is possiple in
brangh 1 (numerical fo TSN se applies to, for example, linear or fotary
direct drives.

The feedback br ich is

favodrable for the d load
side shall not be }

If thefe is a kOad-side s& } other
opergdting case i

In cape 2, bragch*1 completely compensated by branch 2, as the actual values ¢f the

two slensors_nhori oo not cover one another. However, the feedback network is still gtable
with fespectto conventional control loops as not only the load-side actual value, but algo the
two gctual-values are fed back. The main advantage of this version is the fact that the |load-
side pctual value shall not be supplied from the drive, but may also come from a sensor
directly connected to the bus or to the controller.

Case 2 is handled in the drive as if there was no load-side sensor, i.e. the same as case 1
(not taking into account the fact, circumstances permitted, that an actual value of this sensor
is made available to the controller).

In case 3, feedback branches 2 and 3 may compute the load-side actual value in a format
which is favourable for the drive. The physical weighting of a load-side sensor increment shall
not be known. The controller shall also ensure that in this case the normalisation of x,,, and
Xact are the same at the interface so that a simple computation is possible in the drive. The
transition from the load to the motor side is made using the position controller gain factor kpc.
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6.3.5.6 Interface
Two additional signals are transferred in the setpoint direction:

e System deviation xg
e Position controller gain factor k.
These two signals have their own assigned index in signal list P923. They may be located at

any position of the telegram using parameter P915. In order to simplify the implementation in
the controller and drive, it is favourable if they are located at the end of the setpoint telegram.

The ¢iandard telegrams 5 and 6, defined for the Dynamic servo control (DSC) function, are
desciibed in more detail in 6.3.4.3.

ve is
other

If thg two signals xer and k,. have been configured, the feedbac
activated. If only one of the two signals is configured, it is assumed
purpases and the feedback network remains inactive.

f the
n the

The normalisation of XERR is identical to the normalisatio
load-side actual value is transferred in G1_XIST1, and opers
normplisation of XERR corresponds to the motor-side

KPC has the unit (1/1 000) s~

6.3.5|7 Operating states

From|the drive perspective, there are fwo gperati

or kp # 0:

s, which differ as a result of k} . =0

. k;c = 0: The feed
opened. Generally, t

he position control loop in the drive is
S completely open the position control|loop,
errors occur. The controller may also select a

far example, for sp i
(o nventional 0siti ithout the need of re-configuration of the drive.
Xl is invalid M is\race d toysend x,,, = 0. The velocity setpoint is suppligd via
Ndmd-
) k;c # 0: The feedb ffective. The position control loop in the drive is clpsed.
Alvelocitypre alueNs entered via n.,4, which may also be zero.
The o aychange over between these two states at any time. Furthermorg, the
contrplle ¢ value of k,. at any time (for example to adapt the dynamic
performance™y ¢ arbox ratio is changed or to compensate for non-linear gearboxegs).
6.3.5|8 Implementation information

DP—<Y
Tpx) which is realised in the enhanced synchronised Isochronous Mode
IEC 61800-7-303, 4.9.2).

If thelBSC FIIh!“"i!‘\hQIH‘\]I isused the controller shall waork with tha npfimienrl T
= HHcHORaIHYHSUHS86—+6 RH-oHB8—SAaH WO« WAoo pHIHSB8G—

cle—{T), >
(refer to

The feedback branch 2 shall precisely emulate the effect of feedback branch 1 between points
A and B. Both branches shall:

e operate with an actual value which comes from the same time instant and which is
sampled with the same frequency,

e have the same delay,

e contain the same fine interpolation.

This is specified in the structure diagram (block diagram) using the dotted arrows.
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The feedback network may also be re-configured by interchanging elements, as long as the
conditions are maintained, that branch 2 compensates branch 1 and branch 3 closes the
control loop. Such versions, which are structured differently, under certain circumstances, are
better emulated on existing hardware.

It is possible, for example, to compute branch 2 and process X, up to point B on a
communication CPU which is located in an intermediate position. However, this is assuming
that computational performance is still available and that only branch 3 and processing from
point B are calculated on the drive processor. Instead of a communication CPU, a slower time
level may be used on the drive processor.

Howgver, when re-configuring the network, it should still be observed that actual values which
cycligally overflow cannot initiate transient reactions of the position controf’loops

It is recommended that the feedback network also be continuously Cale S G
The memory, which is contained by the network, is always trac gl the
trans|tion to kpc # 0, which may occur at any time, is easier to iy

For g transition to k. # 0, the interpolation filters in the « anch
shall be bypassed for one clock cycle (Tpe).

For a : Ction.
The bsolute value as al step

funct
order|

alvays runs continuously. In
hall be bypassed in the|n g

brang

The i has
nothi ation
to co

6.3.6

6.3.6

The position feedbac ed in this profile is an interface between the Axis and a
high¢g back
inforr > (see
Figur . ~ ity described in the position feedback interface is implemented in
the dfi

A pog gram
confi ):

° C e S T\A/ Caontral \WW aord  Contre
K—OTUvy OO vV OTU—C T

e Gx ZSW Status Word Sensor states, sensor acknowledgements, sensor error
messages, etc.

e Gx_XIST1 Actual Position-1 Actual position value

e Gx _XIST2 Actual Position-2 Additional actual position value

These objects Gx_* are available for a max. of 3 sensors (Gx = Sensor 1 to 3), and may also
be used individually (for example, only G1_STW).

The sensors are parameterised via device-specific parameters.

The position feedback interface is defined for the application with a cyclic speed setpoint
interface.
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6.3.6|2 Actual positions
6.3.6/2.1 General

G1_STW

G2_STW >

Drive Unit
DO

Controller

{ G1_ZSW G1_XIST1 G1_XIST2
G2_ZSW G2_XIST1

Figure 44 — Example of the sensor interface
(Sensor-1: two actual values/Sensor-2: one actual value)

Beca ed as
partid ways
trans

In D4 Clear

and (

The f

o T s set
b by the controller reading an abgolute
value (refer to explanation below). Thi vap d to all sensor types.

e Ap actual position v ; as an absolute value (which may, if
necessary, be charged 1 Shift in the controller), if limited to abdolute
sfnsors on axes w ! aversing range Awhich is less than the display range ¢f the
sensor).

e |In the case (@ i ing 8 incremental evaluation is preferable (no mpdulo
handling in the dg

o |t oller to select the modulo range and the modulo strategy
(t S i ). If the drive permits modulo processing, this should be
al i 2

Expla

The actual position value transmitted in Gx_XISTx is an absolute actual value which the|drive

may simplysset to O~w

en it is started and after the parking sensor has been disabled. For that

reasdn,-a.higher level control should only use the position differences between two pogition

contrpliér’cycles to calculate its internal actual position value.

A sensor shall deliver Gx_XIST1. If a sensor only uses a serial protocol and therefore only
has an absolute value, then this value will be delivered in Gx_XIST2 and also in
Gx_XIST1.

An increase in the Shift factor automatically results in an increase in resolution. This
should go for Gx_XIST1 and the absolute value in Gx_XIST2 as far as technically
possible.

(That means there will not only be padding with zeros inserted if the values are shifted
further to the left.)

The absolute value in Gx_XIST2 shall be valid at the same time as that from Gx_XIST1.
Only then shall the absolute value be usable to make corrections to the incremental value.
This means that the drive shall also make corrections to the absolute value via the
incremental value: several sampling periods may pass until the absolute value is available
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from the sensor. This “old“ absolute value shall be compensated with the incoming
incremental position to create the same valid instant in time for both values.

e Assigning different functions to the Gx_XIST2 (as well as the normalisation of Gx_XIST2
at the different functions) is governed by a prioritisation of the functions (refer to
Table 102).

The profile parameter P979 “sensor format” contains the important properties of the sensors.
Properties are for example the normalization of Gx_XIST1 and Gx_XIST2.

6.3.6.2.2 Structure of parameter 979 “sensor format”

The dtructure of parameter 979 is given in Table 98 to Table 101.

Table 98 — Structure of parameter 979 (sensor fo t) (\

/\
Subindex Meaning é\om\QE\ >
0 Header information for hN\OQ \\to\ \

1 Sensor type 1. sensom - \
2 Sensor resolution 1. sensor (&4) \ \ )
3 “shift factor” for G1_XIST1 1 ensor (EQ \

4 “shift factor” for absolute value in G1 XIST2 1\se}(\594( (Cf\1)

5 Determinable resolutions /\ A 1>sen{or (@1) ‘\>

6 to|10 Reserved for future use sensor (G1)

11th20 | Equal to Subindex 1 to 10 /l 2. s}»\sor (G2)

21th30 | Equal to Subindex 1 to 10 \ N\ \{.\Qns (G3)
31tpn Reserved for thQ/p%{Qe /\\
N

Subindex 0:
0 (header) of parameter 979
Bits Meaning
0 to|3 fth parametey structure, least significant number (value range: 0 to 15)

figld isNacrfemented when additional data description information is added or when
sly unassigned bits (compatible extension).

e presented structure
turer-specific (the manufacturer has included additional indices, whereas those
e profile remain unaltered.)

4 to|7 Version of the parameter structure, most significant number (value range: 0 to 15)
This version field is incremented when previously defined data description information is modjfied
{ircompatible-modification)-

0: reserved

1: Identifier for the presented structure
>8: manufacturer-specific

8 to 11 Number of described sensors (Gx) in the parameter. (value range: 0 to 15)
It's recommended to limit the number of described sensors to the number of active sensor
interfaces to reduce communication overhead between controller and DO.

12 to 15 Number of the assigned indices describing a sensor (sensor substructure) (value range: 5 to 10).

16 to 31 Reserved for future use.
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Subindex 1: Sensor type

Table 100 — Subindex 1 (sensor type) of parameter 979

Bits Meaning

0 = 0 Rotary sensor

=1 Linear sensor

1 = 0 A fine resolution in Gx_XIST1 displays a relative position (no reference to the signal period).
This means the position of the sensor signal within a sinus signal is not displayed in the switch-
on instant.

=T A fNe TeSouton T GX_XIST T disptays the absorute position
transferred value may be interpreted as an absolute value, because the f|n Iutlons are
synchronous in every switch-on instant.

2 = 0 No 64 Bit absolute information available.
= 1 Reserved for future extensions: 64 Bit absolute information av@
31030 Reserved for future use.

31 = 0 Data in parameter 979 substructure Gx is invalid
= 1 Data in parameter 979 substructure Gx is valid Q \
\‘>

Subindex 2: Sensor resolution

Table 101 — Subindex2 (s r resolut n)C}f rameter 979

Sehsor type KA \Qar}?s{g

Rotgry sensor | Number of pulf\es (=signal period \evo\\\/
Linepr sensor Length of a Q;n\kq ﬁdN\Qm\eLQ N )
\)

NOT[E The meaning results

and
rent

This|value is equ
the absolute valu
reso|utions are pres

alid:
the

If th¢ sensor delivers
for 4 rotary sensor,
parameter co?é?hs{

aing the number of increments per revolution. For a linear sensor
th in Nanometers.

Subihdex™3; i for Gx_XIST1

Specifies hew ma its defining the sum of quadrant information and fine resolutioh are
dispITyed in Gx_XIST1. (value range: 0 to 32).

The fine resolution results from the signal period interpolation. An “Impulse quadruplication®
or “arctangent interpolation evaluation® is to be calculated to the fine resolution. Only values
of 2" are possible for the Shift factor because the fine resolution should be interpretable
within a signal period (see Subindex 1 Bit 1). Therefore, overflows in the fine resolution
always fall on a bit-boundary.

Sensors whose resolutions are less than 32 bits, may set their sensor information to left
justified, so that the bit at which the modulo overflow takes place is known.
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Subindex 4: “Shift factor” for absolute value in Gx_XIST2

Specifies how many bits defining the sum of quadrant information and fine resolution of the
transmitted absolute value in Gx_XIST2 are to be displayed. (value range: 0 to 32) (see also
Subindex 3).

Subindex 5: Determinable revolutions

Specifies which absolute position information may be delivered by the sensor. This is relevant
for rg dal'y dnd also linedr sensors.

e Rptary sensors:

—| A value of 0 indicates that the sensor has no absolute infor
values less than one absolute revolution. (For example, a R
that with value = 0, the sensor interface will not suppo
function via Gx_XIST2.

—| A value of 1 indicates that the sensor may display e

isplay
btice,
ading

(For

example a resolver with 1 pole pair). Notice, , the
encoder interface shall support the absolute v $T2.
—| Values greater than 1 indicate a multi-turn.s : g, i nonly
used value).
e Linear sensors:
—| A value of 0 indicates that the 0 absolute information (for exgmple

standard incremental linear scale).

indicates haen or

—| A value of 1 or greate

6.3.6/2.3 Examples of
Mearling of the a @
F — fipe resolution

P — pulses

Q - dquadran ants which are calculated of the signs of sinus and cosing)

R —rev

In thgse example
example 8 -AlI'Gx
7 and 8.

Gx_XIST1 are specified with shift factor 11 (P979.3=11), except in
8T2 are specified with shift factor 9 (P979.4=9), except in examples| 3, 5,

The fine resolution information is optional and defined device-specific according to the quality
of the position feedback interface. The shift factor for Gx_XIST1 may be freely defined by the
application and may not match the internal resolution of the fine interpolation of the drive.
Unused bits of fine resolution in the actual value format shall be filled with zero bit value by
the drive. The maximum fine resolution that the drive is capable of delivering need not be
evaluated from P979.
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EXAMPLE 1

-123 -

multi-turn absolute value encoder with additional incremental tracks.

12 Bit revolutions (multi-turn), 11 Bit increments (2 048 pulses per revolution)

(see Figure 45)
1514131211109 8

76 543 210

PlPlplp|r -F

A

31 30 29 28 27 26 25 24[23 22 21 20 19 18 17 16
PlPlPlP PP

Gx_XIST1: integrated; initial value arbitrary

31 30 29 28 27 26 25 24|23 22 21 20 19 18 17 16(1514 131211109 8 |7 6 5 4 3 2 1 O
plelplplplplplplplplp EIlElEElEE[F|
absqlute value in Gx_XIST2
Figure 45 — Actual value format, example 1
EXAMPLE 2 multi-turn absolute value encoder with additional
12 Bit revolutions (multi-turn), 9 Bit incremen Olution) (see
Figure 46)
31 30 29 28 27 26 25 24|23 22 21 20 19 18 17 16|15 14 A3 12 1 11 0
PlPlPlplp FIFF|F |F |F|]F |
Gx_XIST1: integrated; initial value arbitr A
31 30 29 28 27 26 25 24|23 22 21 20 19 1817 }‘5\14 312 9 817 6 54 3 2 10
o o Plp PlRIP PP FIFFIF |F |F|]F |
absqglute value in Gx_XIST

EXAMPLE 3

0 29 28

value

rmat, example 2
bn).

ct on

76543 2 1
FIFIFIFIF IF JFlIF |

1514131211109 8

Plplpp [P [fa]F

1514131211109 8

7 6 5 4 3 2 1

2752 23 22212019 18 17 16

|

| ‘ |errorcode |

HEEEEEEEEEEEEN

lute‘value in Gx_XIST2

Figure 47 — Actual value format, example 3
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EXAMPLE 4 linear absolute value encoder with additional incremental tracks.

25 Bit, one period of the incremental track is divided in 160 values of the
protocol, 250 000 pulses in 4 Metres = 17,9 Bit (see Figure 48)

31 30 29 28 27 26 25 24

2322212019 18 17 16

1514131211109 8

76 543 210

Plrlplplrlelele

PPlPlPlPlPlPlP

PlplplrlrlalalF

A

Gx_XIST1: integrated; i

31 30 29 28 27 26 25 24

nitial value arbitrary

2322212019 18 17 16

1514131211109 8

76 543 210

‘0 ‘0 !0 !0 !o !P !P !P

plplplplplplplp

P !P !P !P !P !P !P !Q

ol el lElE[E |F|
| | | | | 1

absqlute value in Gx_X

EXAMPLE 5

31 30 29 28 27 26 25 24

IST2

Figure 48 — Actual value format, example 4

see Figur §
15141% 09 4 3 2 1

"only" incremental encoder.

23 22212019 18 17 16

5 000 pulses = 12,28 Bits (decimal pulses) (

PP PPl

plrlelrlplplrlr

T F o BBE

K8
F\F

 |F 7 IF JFl]

Gx_XIST1: integrated; i

31 30 29 28 27 26 25 24

nitial value arbitrary

23 22 21 20 19\48 11

o gt

7 6 5 4 3 2 1

HEEERN

SN[

| ‘ |errorcode |

absd

EXAMPLE 6 2-pole

0292827%@

313

lute value in Gx_XIST2

me format, example 5

1514131211109 8

7 6 54 3 2 1

R JA

RIR R R KR

RIRS

RRIRR[R|aa]F

FJF IF 1P IF JF JF])

Gx_

313

KIST1: integr teé'\i itial aMitrary
029/{8 26 4’\2\32 2Y'20 19 18 17 16

1514131211109 8

7 6 5 4 3 2 1

CHENCS

0

0o [ofofofofolo

ofofofolololola

alr |F I |F |7 |F[]

absd

EXAMPLEE+—-S-poter

O a
| A

N
lute VMMZ

o
COouUTvVUOl

Figure 50 — Actual value format, example 6

Ivaor | P

(o TR~ A
(OCTT ITguUTC—oUT)"

31 30 29 28 27 26 25 24

23 22212019 18 17 16

1514131211109 8

7 6 543 210

RRIRIRRRIR R

RRIRRRIR[R]|R

RIRIR[PIPlajalF

G A

Gx_XIST1: integrated; i

31 30 29 28 27 26 25 24

nitial value arbitrary

23 22212019 18 17 16

1514131211109 8

7 6 543 210

HEEEEEN

HENEEN

HEEEEN

| ‘ |errorcode |

absolute value in Gx_XI

ST2

Figure 51 — Actual value format, example 7
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EXAMPLE 8 "only" absolute value encoder (no additional incremental tracks).

25 Bit, consisting of 8 192 (13 bits) steps per revolution and 4 096 (12
distinguishable revolutions (see Figure 52)

31 30 29 28 27 26 25 24|23 22 21 20 19 18 17 16(1514 131211109 8 |7 6 5 4 3 2 1

bits)

0

RIR

RRRRRIRRIRRRRRRIRR[IRIRIPIPIPIPIPIPIPIPIPIPIP]r

P ]

Gx_XIST1: integrated; initial value arbitrary

31 30 29 28 27 26 25 24|23 22 21 20 19 18 17 161514 13 1211109 8

o Jo

7
!o !o !o !o !o !R R!R!R!R!R!R!R!R R!R!R!P!P!P!P!P P!P!P!P!P!P!P

P ]

absd

6.3.6
Obje

The 4
the
funct

lute value in Gx_XIST2

Figure 52 — Actual value format, example 8

3 Assigning the actual values in the telegram

t Gx_XIST1 is used exclusively to transfer the cyclic4 i 1al value.

ssignment of Gx_XIST2 with different functiong isation of Gx_XIST

arious functions) is controlled by the followi priQri igiment of the vg
ons and states.

Table 102 — Assigning Gx_ ensqr-x position actual value-2)

2 for
rious

Prio

Function Info f om ela d \>x_XIST2 assignment Gx_XI§

/Gx\Z Ste

T2

normalisption

N/
Communication in Pr;epa}\on\\ W Position actual value (cyclic) as in P974

Parking sensor I Spe2_/ Not valid -

BPZ Device-specific error code -

Sensor error/\ S >

or value)

<\
Reference ma\vs/ X SD4 Position actual value as Gx_XI§g
3 (reference mark or measured P979

measurement th fl SD11

T1in

Absolute value ically X SD1 and Position actual value (cyclic). |as in P979
SD10 Only possible if an absolute
value measurement system is
available

If the

Commumcatlon System is in the “Clear” state, it is recommended to transm
ute’ position actual value in Gx XIST2 automatically if already present in the dri

the controller to synchronlse faster to the dr|ve and therefore shortens the overaII system
startup time.
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6.3.6.4 Error codes in Gx_XIST2
Table 103 — Error codes in Gx_XIST2
Gx_XIST2 Meaning Explanation
0x0001 Sensor group error Error in the processing of the sensor signal which causes an
invalid Gx_XIST (e.g. electronic malfunction, invalid sensor
signal input, etc.).
0x0002 Zero mark monitoring Warning about inconsistence between correctly processed
Gx_XIST and sensor reference signal (e.g. lost pulses, etc.).
0x0003 Failure parking sensor Error because of not possible transition to SD12 (parking).
s nray be-for UAm'bmﬂsﬂmmmﬂﬂy
running (state S4) and the motor me ement system is
forced to parking. ﬁ«\
0x0004 Abort reference value search Error occurred during the initia saﬁon arch
for reference mark.
There was an internal error\or o1
while the position feedNi erfacetwas’i .
0x0009 Abort reference value retrieval '\xr;e evaalue. There
andis not allowed or
ition feedbac
0x000§ Abort measurement on the fly Error oc thwujéﬁon or during the agtion of
the function * surement on fly”.
The e wa i I error or GxSTW, Bit7 changed {o 0
/\ the\posifion fee bac nterface was in state SD10.
0x0007] Abort measured value retrievgl rredWadmg the result of the functiop
! nt on y”. There is no valid value or the
c d'is not allowed or GxSTW, Bit7 changed to 4 while
ack interface was in state
(- back interf tate SD11
0x0008 Abort absoly \E 3 sé of not possible absolute value transmigsion
er to the feedback interface. This may be fpr
example’because of an absolute value encoder (with gerial
/\ i e) not present or not working.
0x0009 AR0 abgglute ve%\@n%}m\n eserved
0x000A A\bqpt/)as\\kktg\va tra m|s§gn Absolute value track of encoder not readable.
0x000H{ AWQso\ug \the trans ion | Reserved
0x000¢ — 0xOF00
Ox0FO01 andinot supp Error because of not supported optional function (e.g.
shift/preset home position).
0x0F0d — éq\ooo es ébe\ \
from 0x1001 m\gnufﬁQtLM-specific
6.3.6|5 Position feedback control word

The sensor control word is specified in Table 104.
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able 104 — Sensor control word

Bit

Value

Meaning

Comments

Function requests a:

Reference mark
search,

measurement on the
fly

Function 1-4:
Request reference mark search (Bit 7 = 0)
Bit 0: Function 1 (Reference Mark 1
Bit 1: Function 2 (Reference Mark 2
Bit 2: Function 3 (Reference Mark 3
Bit 3: Function 4 (Reference Mark 4

_— = ~— ~

1to03

0n

Request measurement on the fly (Bit 7 =
Bit 0: Function 1
Bit 1: Function 2
Bit 2: Function 3
Bit 3: Function 4

Command: 0: ----

e

Mode 9:

Bit 7 = 0: Refefence wark search (zero mark or BERO)

easwremeént on the fly

\F{eserv\Mo\t\e)ffeW

AN
/

Resbr (VM\Lﬁ\Qf_f,eét)

10

ZANAN

}Qe\ser th@t effect)

11

0/1

HOM' i W

odifier fonhome position mode:
it 11 = 0: set home position (absolute)

Bit 11 = 1: shift home position (relative)

12

eq et hift
fhome sifion €

equest for set/shift of home position.
dge-triggered. Handshake with Gx_ZSW, bit 12.
Definition of preset/shift value is device-specific.

13

R&est

e cycl aIIy

nin
by

Request of additional cyclic transmission of the absolute actual positi
Gx_XIST2. Transmission of XIST2 in Gx_XIST2 (if function supported
the measurement system) is possible in SD1 and SD10 (see also
Table 102).

Used for, for example: - additional measuring system monitoring

—synchronisation at running-up

14

Activate parking
sensor

Request to switch off monitoring of the measuring system and the actual
value measurements in the drive. This makes it possible to remove a
sensor (or a motor with a sensor) on the machine without having to change
the drive configuration, or without causing a fault. In addition, when parking
of the sensor interface is instructed by this Gx_STW1, bit14, all actual
errors of the sensor interface are cleared. Typically, the parking of the
motor measurement system while the drive is running (S4) is not allowed
and will result in a sensor interface error (Error code 0x3 in GxXIST2).

15

Acknowledging a
sensor error

Request to reset a sensor error (Gx_ZSW, bit15).
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Bit | Value Meaning Comments

Selection of Function (bit 0 to 3) and Command (bit 4 to 7) shall be set simultaneously. If a Command is
requested without having selected a valid Function (bit 0 to 3 are all zero), the function request will cause an
error (error code 0x04 — 0x07) and the position feedback interface changes to the SD3 state.

Activation of multiple functions with one command is possible (e.g. sensor control word = 0x0013). If only one
of these multiple function request causes an error, none of the functions of this function request are performed
and the position feedback interface changes to the SD3 state. With activation of the measurement process, an
already existing measured value is generally discarded. The activation of a measurement process is only
possible with the activate command and the related function bit set true. Deactivation of an active
measurement process is only possible with the cancel command (cancels all measurement processes at once)
or with parking of the sensor interface (also when the measured value is found).

Orfty one function shaftbe Sefected. (T More thanm ong Tunction 1S Tequested, the position fesdback IMterface
chignges to the SD3 with error code 0x05 or 0x07 in Gx_XIST2.

d THe cancel function command will cancel all functions (sensor control word bits 0 3 are withypo-effegt) and
fofce the position feedback interface to change to the SD1 state (until it is not a in thg error
state). After the cancel of the measurement processes, all measured valug afe still
prégsent and may be read out by the “read Value” command.

¢ sdt-/Shift home position functionality is an optional functionality. If not ent esting this function
wil|l cause an error with error code 0xF01 in Gx_XIST2.

f If the PROFIBUS is in the “Clear” state, it is recommended to trandmi N= e position actual vdlue in
Gx_XIST2 automatically if already present in the drive. A vali i value in Gx_XIPT2 is
indicated by Gx_ZSW, bit 13 (refer to 6.3.6.3).

9 If bne of the modes “reference mark search” or “me e is still active (SD4, SD5, D10,
S[P11), during the mode bit GxSTW, Bit7 nges toranothef mode to the actual active state, the
polsition feedback interface shall abort thedactual mede/state and’ swit o] error state SD3/SD13.

6.3.6(6 Position feedback status wor

The gensor status word i

ensor status word

Bit Comments
0 St Mnction 1-4 active (reference mark search/measurement or] the
1 ly)
: 3
3 it 0: Function 1 (Reference Mark 1/Probe 1 pos. edge)
Bit 1: Function 2 (Reference Mark 2/Probe 1 neg. edge)
Bit 2: Function 3 (Reference Mark 3/Probe 2 pos. edge)
Bit 3: Function 4 (Reference Mark 4/Probe 2 neg. edge)
4 1 Status: Value 1 to 4 available (reference mark/probe )
5 1
6 1 Bit 4: Value 1 (Reference Mark 1/Probe 1 pos. edge)
7 1 Bit 5: Value 2 (Reference Mark 2/Probe 1 neg. edge)
Bit 6: Value 3 (Reference Mark 3/Probe 2 pos. edge)
Bit 7: Value 4 (Reference Mark 4/Probe 2 neg. edge)
Simultaneously to bit 0 to 3 (value available only if related function is
available).
8 1 Probe 1 deflected Static mode Probe 1
9 1 Probe 2 deflected Static mode Probe 2
10 Reserved, set to zero
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Bit | Value Meaning Comments
11 Requirement of error acknowledgement detected.
12 1 Set/shift of home Acknowledgement for “Request for set/shift of home position”.
position executed . . ) e
Edge triggered. Signals the setting/shifting of Gx_XIST1 and Gx_XIST2
value. Handshake with Gx_STW, bit 12.
13 1 Transmit absolute Indication of cyclic transmission of the absolute actual position in
value cyclically € Gx_XIST2. Possible only if sensor delivers an absolute value
Information (displayed in P979.5).
Reaction on Gx_STW, bit 13 (“request absolute value cyclically”) according
to Table 102 or Communication System in state “Clear”.
14 1 PGIII\;IIB SCTIOUT AUII\IIUVV:U\].HUIIIUII: fUI “a\.,t;vatc '.Ialll\;lly OCIIOUI“ \IGI\_ST‘VAV', b;t 14) Ul
active d indication of invalid Gx_XIST1. T~
15 1 Sensor error Signals a sensor error or an error in the actual value measurement. A
device-specific error code is provided in Gx_XI&T2." If e_erhqrs ocdur,
only the first will be shown. /\
a . . " )
If p function request causes an error, all functions are cancelled and the d thanges
tofthe SD3 state, which means that the sensor status bits 0 to 7 are set<o ze rror bif 15 is
set (the corresponding error code is provided in Gx_XIST2). Example: ark search for
reference mark 1 to 4 is activated (sensor control word = 0x001f) rence

mag

S¢g

If
G
in

S€|

he position feedback interface is in the s
hsor status word are serviced, all other bi

he PROFIBUS is in the “Clear” state, it is recomm 2 lue in
_XIST2 automatically if already present j i i i BT2 is

of the

6.3.6

6.3.6

Figur
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optional add-on TD30 SD14 TD26 SD13
parking < :
& error acknowledgement » parking & error
TD27 -
A A
SD12
TD28 TD 29 TD24 TD25
parking < ID23
A 4 A
yy SD2 000 o SD3
Lo error
error acknowledgement L doin-CxXIST2)
& 1D21 N
TD16 D17 B /TN
| A

SD5

wait for
reference marks

home position

SD11 4
ference e in
measured value TD34 ¢
nGxXisT2 | OIS
TD1
A A \ T\ A
1D15 /{’\ DA/
TD33|
ST >
TD14
TD32

\ 4 N A AN AN 4

5D 10 TD13 a | SP1 > _ID4
wait for measured normy &ration
values A}m /; < D5
1 \( \\)\/
TD31 /\ Q 8 7
TD11 TD6
A 4
D7
set / shift

with designations of the states and transitions
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The functions which may be executed are prioritized as indicated in Table 108.

Table 108 — Prioritisation of Sensor Control Word

Priority Bit

1 Gx_STW bit 14

2 Gx_STW bit 15 (priority only if position feedback interface is in error state SD3)

3 Gx_STW bit 4-6

4 Gx_STW bit 12

5 Gx_STW bit 13

NOTE  Priority 1 means the highest priority.
6.3.6/8 Procedure for Error Acknowledgement
The |procedure of request and response in Gx_ST error

nd in

acknowledgement process is shown in Figure 54 for
Figure 55 for an unacknowledgeable error (fault causw

Gx_XIST2 ! EMQreg
l’ Q
]
. ] N\
Gx_ZSW Bit 15: v
Sensor error \\J
\\
) 1
]
ll i\ | 0
I ’ ; /
h 1 | Gx_STW1 bit 15=0
] \ is additional
\ condition for TD1 1
~So Q[ 0
SD3 SD2 SD1
TD20 TD21 TD1

Figure 54 — Acknowledgement of acknowledgeable sensor error
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Error
N
A Y
\\ 1
Gx_XIST2 : Error code 0
[]
1
I
Gx_ZSW Bit 15: ' 1
Sensor error “sa b 0
\\
\\
1 - 1
Gx_ZSW Bit 11: ! i\ N 0
Acknowledgement * ~ \
in process I ! , Gx_STW1 bt 15¢
1 \ is additipnal
Gx_STW Bit 15: . ¢ conditign forT DY
Reauest for error \J’
acknowledge \ \>
SD3 SB2 SD3
6.3.6|9 Procedure fo
The procedure of requ

fly pr

The
Figur
(Gx_

andr
contr
“Fung
meas

command_example in Figure 57).

bcess is sh@n

ive” measurement process (waiting for measured valy
ion x active” bit in Gx_ZSW bit 0-3. The falling edge ¢

d “Fanction x agtive t Gx_ZSW indicates that the measurement value is sar]
pac the controller (if the measurement function is not cancelled b
Dller) active” bit in Gx_ZSW is also used for proper handshake d
tion x acli command in Gx_STW. Therefore, the indication of the presence (
ured yalue be delayed if the handshake is not yet finished (see first ac

n the

ng to
mand
e) is
f the
npled
y the
f the
f the
ivate

Figure 57 shows an example of immediate reactivation of the measurement process w

thout

read out of the measured value by the controller. When activating the measurement process,
an already existing measured value is generally discarded.
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EXAMPLE 1

Measurement on the fly

Example for:

Probe 2 positive edge (function 3)

Position control with sensor 1

Bit7=1 |
|

- 137 -

Mode

G1_ST

Funct

G1_ST

Comn

G1_ST

G1_zs

Value|

G1_7S

, Bit7

on 3
, Bit 2

hand

, Bit 4-6

, Bit 2

, Bit6

3 available <

Il (W] 4
INITYTULT oo IVICASUTTITITTIL

Lt

Bit24
Pro

i
|
|

/ |
|
|
|
|
I
|
|
|

Pit6=1 I

|
Value 3 available

N

| |

| |

it9=1 | Bit9=1 | |

| | |

Probd 2 deflested I —| : :
|

G1_ZSW, Bit 9 | I I

I - I I

| \ | | |

| | | |

] | | |

| | | |

Probe 2 Edge : : : :

(actual value-Latch) ! ! I I

i i i i

| | | |

SD1/10 : SD10 : sD1/10 ! SD11 : SD1/10
TD11/31 TD13 TD14/32 TD15/33

Figure 56 — Timing diagram: Measurement on the fly — sequence 1
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Bit7=1 | : :
In-prolpess Measurement | |
U \
Mode | : :
|
G1_STW, Bit 7 | [ |
| I [
| | | |
Bit2#1 | | |
Probe:2 Edge : Probe 2: Edge
o
Function 3 1 : : :
G1_STW, Bit 2 | | I
1 t t
| | |
Bit4-p=1 | Bit4-$=1
| | r i ;
| Function 3 activate I [ UFICU activa
Command : :
G1_STW, Bit 4-6 ! I
| |
|
|

| . .
(Function 3 active
e 7

G1_ZSW, Bit 2
| |
| Function
| is additio :
|
| |
Value| 3 available : :
G1_ZSW, Bit6 | I
| I I
| | |
| |
Bit9 it9=1 | |
| |
Probd 2 deflected : :
G1_ZSW, Bit 9 : :
| |
| |
| | |
| | |
Probed 2 Edge | : :
(actual JalueAatch | | |
; | |
I | |
| | |
10 : SD10 : SD1/10 : SD10
TD11/31 TD13 TD11/31

Figure 57 — Timing diagram: Measurement on the fly — sequence 2

6.3.6.10 Procedure for Reference mark search

The procedure of request and response in Gx_STW and Gx_ZSW for the reference mark
search process is shown in the exemple given in Figure 58.
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EXAMPLE 2 Reference mark search

Example for:

Distance-coded referencing, two reference marks (Function1/Function 2)

Position Control with Sensor 1

Mode i
Bit7=0
G1_STW, Bit 7 | relerence label search ;
BitOF1 BitOF1
reference label 1 reference label 1
U G

Function 1 /\
¢1_STW, Bit 0
Bit1¥1 \Bit1 R \>

| . reference label2 reference label 2
Function 2 4
G1_STW, Bit 1
\ ™
Bit4-6=1 Bif4-6= Bit4-6=2
Function activa read lu read Value 2
Command

G1_STW, Bit 4-6

Function 1 active
&1_zSW, Bit 0 Q

Function

tive

G1_ZSW, Bit\l

Bit4=1 Bit5=1
Value 1 available Value 2 availablg¢

Value 1/2.avai

G1_ZSW, Bit 4/5

Reference label 1IF 1 2

(actual value-Latch)

Figure 58 — Timing diagram: Reference mark search

6.3.6.11 Device-specific expansions

A measurement on the fly/reference mark search may be optimised through the following
device-specific steps:
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The fpllowing rules apply to the assignment of functions 1 - 4 t6 al valy
e Function 1 -> XISTA

Function 2 -> XISTB

Function 3 -> XISTC

Function 4 -> XISTD
e X|STA,-B,-C,-D not in the telegram ioh X_XIST2 multiplexed
6.3.7 Periphery

- 140 - 61800-7-203 © IEC:2007

Using the additional actual positions XISTA,-B,-C,-D (the actual values requested by the
controller are then not multiplexed in Gx_XIST2, but are made available in XISTA,-B,-C,-

D).

Edge change (0 -> 1) of the status signal “Value 1 - 4 available“ already with edge change
(1 -> 0) of the status signal “Function 1 - 4 active® (the controller may access the values

immediately).

Edge change (1 -> 0) of the status signal “Value 1 - 4 available® with recognition of the

next command for this function 1 - 4.

XISTA Actual Position A Additional actual position value
XISTB Actual Position B Additional actual position value
X|STC Actual Position C Additional actual position valye

X|STD Actual Position D

A sighal number i ' d 1Q pe\(refer to 6.3.4.2):
o 2 E_DIGIT@ 9 igi 16 bits

22 A_DIGITA 16 bits
23 E_AN , 16 bits
24 A_A ' 16 bits

Table.109 — Example for standard telegram with additional peripheral control

es:

| to a

to a

DO IO DATA anlr_\ninf Actual value
number
1 STW1 ZSW1
2
NSOLL_B NIST B

3

4 A_DIGITAL E_DIGITAL

5 A_DIGITAL E_DIGITAL

6 E_ANALOG

7 E_ANALOG

Mapping the I/O area within the drive and parameter assignment of the I/O is defined to be
device-specific.
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6.3.8 Warnings, messages, faults, diagnostics
6.3.8.1 Overview

A brief overview about the principle methods PROFIdrive provides for diagnostic functio

nality

is shown in Figure 59. Notice that the fault buffer mechanism is the only mandatory diagnostic
functionality, and only the mechanism is specified.

Warnings are signaled and cleared

warning
mechanism

provide specific
actual state

fault buffe)
mechanism

re éﬁly

nsitions
(ault m saﬁ\
%

Fault e! isII be acknowledged
to disappear

show history of
state transition
and

@ mecthanism mechanism

D

vendor independent PROFIdrive
fault classes

PROFIdrive

fault classes standard alarm

mechanism

6.3.82 War

Para e@% to 960 (warning words) of data type V2 are reserved for the w3
mechanism. Other parameters may be used for this purpose in a manufacturer-specific
EVer D OT—a—Wa Hre—word— a tered—aDPrive—Acxt e etio ate- Bit—vatte v e
"warning not present" (OK); bit value "1" signifies "warning present". The warning word
only changed locally from the drive.

If at least one warning bit is set, then the warning bit ZSW1, bit7 is additionally set
Figure 60).

‘ ’ es . standard diagnosis

do fault acknowledige

rning
way.
nifies
s are

(see

A warning word is assigned 32 warning texts (data type V2 with additional text array), which

include the contents of the warning or drive exception for visualisation purposes.
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ot n e e e e e s -
! t t |
| ZSWA1 bit 7 read .
. =1 if at least one PNU 953..960 |
Controller ' warning bit set I
Drive : ) !

! \\ |
I PNU 953 PNU 960 I

| warning word

definition-ofbits
is vendor / device specific |

warning word

to fapilt mechanism

6.3.8|3

drive
may
also
icking

A fault situatio
exceptions state
cause the power .
indicated by ZS

system i fault
buffer . , see
also [Figure~aN. rated
during the<faulksi iqn; the fault number list contains explanations and assignments fo the
variopis fault miessages cking

system may-.be’/operated, is described in the following paragraphs.

Faulf buffer

Figure 64 illustrates the structure of a fault buffer. The fault buffer comprises rows and
columns. In the most detailed situation, the fault buffer has four columns which are
represented by the fault number (PNU 947), fault code (PNU 945), fault time (PNU 948) and
fault value (PNU 949) parameters. The parameters consist each of an array. The fault buffer
rows are represented by the parameter sub-indices which form the actual fault buffer.

The fault messages are entered into the fault buffer in the sequence in which they are
detected. This means that each line in the fault buffer represents a fault message; the fault
number, fault code, fault value and fault time of a fault message may be addressed in the
particular parameter using the same subindex.

The fault buffer is subdivided into fault situations which are in turn further subdivided into fault
messages. The scaling of the fault buffer - how many fault situations and how many fault
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messages per fault situation are contained in a fault buffer - may be set by parameter P950
"Scaling of the fault buffer" (refer also to 6.4). The implementation of the parameter is
optional. If a Drive Unit has not implemented parameter P950, the default configuration of
eight fault situations with eight fault messages per fault situation is assumed.

I Drive internal fault number/code

User external fault code (optional) I —————————————————— -.
|
@morNo=22> | [Emorn22 | geay  yige  Emor7020 |
Local d read I (rmana:)—(optionat) read |
Controller ocal drive 7, /. A .
operator / - f £ /\ I
Drive panel . |
P |
PNU944 PNU947 (8 ° PNU946 I
Fault message counter Fault number = Fault code li -
1 | 0 / |
R | I\ 1
7 10 . . .
— | 22 |F7020 I
s | [
Lo -« | 136| /7083 .
. i 1 . 1
63 563 < I
Drive Axis Defines siz . = .I
< Exception if not

standard
. - c

i
2
:
1

ee Figure 64).”"This means that the oldest fault situation which is saved starts| with
index 56. In a fault situation, a maximum of eight fault messages may be saved. If [more

the most recent fault message (see Figure 63). If a fault situation comprises less than eight
fault messages, the fault number and the fault code zero are displayed in the subindex which
is not assigned a fault message. Conversely, if for a subindex, the fault number and the fault
code are displayed as zero, the fault message with the next to last subindex was the last fault
message of the fault situation. If a previously unacknowledged fault situation is
acknowledged, this fault situation is shifted to the position of the first acknowledged fault
situation. The contents of the first acknowledged fault situation has been previously shifted to
the position of the second acknowledged fault situation. The second acknowledged fault
situation is shifted to the position of the third acknowledged fault situation and so on (see
Figure 62). This implies, as a result, that the seventh acknowledged fault situation is also
overwritten. The fault messages (fault causes) which are still present after the
acknowledgement form a new fault situation (fault causes which are still present after
acknowledgement generate a new entry in the actual fault situation). A type of fault situation
history is obtained for several fault situations which have been acknowledged in succession.
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|

Fault situation 1|

b : ZSW1 bit 3 STWA bit 7
] I Fault Present Fault Acknowledge
read write | =1 (positive edge)
. for at Iea'st 20 ms Controller
. reset bit 3 Drive
1 PNU 944 acknowledgement of
o I Fault message complete fault
I . counter situation
:‘g 1 PNU 947 (all unacknowledged
e \ | Fault number faults)
i Actual faul
A\ 4 -
ANU952 N

If the
shift {

Note

messjage e

Figur

t reset
gounter | complete fault
X X T buffer (all zero)
optional ! SN ast recently}
------- ‘ acknowledged
: fault situatior
reset
Fault Reaction
fault
cknowledgement
— fault reaction or fa(l:.ltl)tn;zlf?ctaer?eset
(device/fault specific)
—
Figure 62 for the fault buffer mechanism

E 6

nowledged fault situation occurs, it is permitted {o not

, bit3) is set if there is at least one unacknowledged fault
iffer, independent of the related fault reaction (seef also
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t t t

read ZSW1 bit 3 read
(evaluate) Fault Present
| A Controller
set bit 3 Drive
PNU 944 enter new fault PNU 947
Fauitmessage me
counter last entry

(Q oldest entry

; unacknowledged
faults

-

7 most recent entry

J to warning
mechanism
"\ :

fault mess

-~
fault reaction
< (device/fault specjf Ax|s
4 ceptlon
Figure 63 ~Pr nessages in the fault buffer mechanism

Automatic fault b;
The [fault megsay apieter 944) is incremented each time the fault buffer
changes. To¢eva the ™ buffer automatically by a program, the program should|read

out the fault messaga counterbefore and after evaluating the fault buffer. By checking that

4 > \essage counter are the same before and after evaluating the| fault
buffef, it iSsquaranteedthat the fault buffer was consistently evaluated, and had not chgnged
during the evatyation.

Time|characteristics when acknowledging a fault

A fault is acknowledged by the controller with a positive edge at bit 7 of control word 1. The
fault acknowledgment bit shall be available for at least 20 ms so that it is guaranteed that a
DO recognises the positive edge. DOs shall have successfully completed fault processing
within a maximum of 3 s.

Erasing the fault buffer

The whole fault buffer (actual fault situation and all other fault situations) and the fault
message counter (parameter 944) is erased when the fault situation counter (parameter 952)
is reset to 0 (see Figure 62).
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Mapping the internal fault number to the user's perspective (fault code)

The fault number (parameter 947) contains the internal fault number. The fault code is used to
systematically number fault messages from the user's perspective (see Figure 61). The
control or HMI system shall emulate the internal fault number to the fault code for the user.
This emulation may be optionally specified by the drive with the fault code list (parameter
946) which contains the fault code for each fault number.

Optionally, the user may directly read the fault code for each fault message (parameter 945)
from the drive (see Table 110).

Table 110 — Fault buffer parameters /\
Para- . . . ~.
meter Designation Explanation /\<\ inkpumy Complete
944 Fault message Is incremented each time that the fault buffer cha (0] \ \92
counter

945 Fault code Contains the fault code for each fault mess@%\; o

046 Fault code list Assignment of the internal fault nuniber fo eé@e\) o o

the user

947 Fault number Contains the mtem&%&% re€ac fault message m m

948 Fault time Contains the fault i sta@Wsage o] o]

\g N
949 Fault value ontaigs th fa&l r each fault message o] o]

950

Scaling of
fault buffer

ntaing‘theNgum r\o@ situations of the fault buffer and o o
numbwer of fault ssages per fault situation

Containhs the para eter of the fault value and the fault text
951 Fault numb -- m
r eacintecnal fault number

952 FauIt st atN S Mf the fault situations since the last reset o m

NS

Character expl

m mandatory in

o] optional in this fault buffer version

-- not realised in this fault buffer version

ult buffer version

Explanation:

Minimum.:

Complete:

Minimum fault buffer version, which shall only include the fault message counter and the internal
fault number.

Full fault buffer version, which shall contain in addition to the fault number, the optional fault time
and the fault value; a text and the fault value parameter for each internal fault number (fault
number list) and the fault situation counter. The full version of the fault buffer is specified for
evaluation at a numerical control.

All parameters in Table 110 shall be only readable with the exception of parameter 952, which shall also be writable
(see also Figure 62) and parameter 946, which may also be writable.
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Example with the default measures of the number of fault situations and fault message
(8x8)

PNU947 PNU945 PNU948 PNU949
Fault Fault Fault Fault
number code time value _SUb'
index
5 72 Time 2 Value 2
11 50 Time 3 Value 3
Actual 0 0 XXXX XXXX
fatHt
situation
n

w

Time 1 XX

XXX X 9
XXX Q x X 10
11

12
13
14
15

90
0
X
| | N | |
\( N 56
57
Fault gg
ituati
si :E-l 'II°'<> 2(1)

\\i; N %
a

>
)
\{'>yéggméo

o

Fault X
situation
n-1

X 8>&e%tries, last unacknowledged fault situation = n

~ Fault buffer (subsequent system) with example

Various fault"'messages are defined in a device. It includes, among others, for example the
fault fodes’given in Table 111.

Table 111 — Fault codes examples

Fault code Example for meaning
50 Over-current
72 Over-voltage
90 Fuse failure

The current actual value is saved in parameter 15 and the voltage actual value in parameter
110. A fault number list is saved in the device as is shown in Figure 65.
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Two fault situations have occurred. For the first fault situation, the "fuse failure" fault message
has occurred, for the second, which has still not been acknowledged, first the fault message
"overvoltage" and then "overcurrent" occurred.

This fault sequence is entered as an example in Figure 64.

951 946
Fault number list Fault code list

ISubindex = PNU Text Subindex = Code No.
Hault number Fault numb

0 0 No fault 0

1 XXX XXX

2 XXX XXX

3 0 Fuse failure 90

4 XXX XXX XXX

5 110 Over -voltag 72

11 15 Over-ctire 50

Figure 65 — Fault g@er él\vkth example
6.3.8/4 Fault class

Tablg
emer
fault

Figur

Within the fault class
to Table 113 a
emerge if the fault'clé

jndependent PROFIdrive fault classes accdrding
gult class, a PROFIdrive diagnosis object |shall
NING_PRESENT or FAULT_PRESENT is valid (see
ted to a fault class (maximum two per fault ¢lass)
¢ settings or changes in the actual fault situation ¢f the

d the settings of warnings in the warning mechanism (see| also
drive diagnosis objects represent the actual fault and wdrning

It is recommehnded to\compose a unique fault text for every diagnosis object for the signglling
to thg user_aceording to the following specification:

Signglling Text for Fault Class Attribute = WARNING_PRESENT:

Signalling Text for Fault Class Attribute = FAULT_PRESENT:

"PROFIdrive_Warning_<Fault Code> .

<Fault Class Name>

“PROFIdrive_Fault_"<Fault Code>":"<Fault Class Name>


https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © IEC:2007

— 149 —

Table 112 — Definition of the fault classes attribute

Fault class attribute

Meaning

NO_FAULT

There are no faults and no warnings present.

WARNING_PRESENT

There is at least one exception present, but the drive is still working and follows the
setpoint.

FAULT_PRESENT

There is at least one exception present, and one of these exceptions caused a stop
reaction (the drive does not follow the setpoint any more).

T —
Fault Code Fal“;:qleass Comments
01 M;ﬁ;ﬁ:grgller Comprises exceptions in the main CPU of the drive] m m ry/c ck m erorg,
Software over-/underrun in control processes, controIIer elf
02 Mains Suppl Comprises exceptions out of the mains supply\ike [& ,Wover-
PpRly /untervoltage, etc. A
03 Low Voltage Comprises exceptions out of the lo su“ Wthe drive sysfem
Supply (e.g. external 24 V supply).
04 DC Link Exception because of overvoltage of DCu plcally is a result off
Overvoltage excessive energy feedback ro ta roc s or a faulty dummy load.
05 Power Comprises exgeptions i |n erter tagse\g} rive: phase current
Electronics measurement exors, wvercurre supe vision efror.
Overtemperature
06 Electronic Overtemperature because ofoverloadhor faulty cooling system.
Device
07 Earth/Ground becaus of&q}:urren resulting from shortage between phase and
Fault N phase reund.
eption seyofov perature of the motor. This may be a result frdgm
08 Motor Overloak mrm% cooling system.
\2 Exce Mmumcatlon System between the drive (DU) and the
09 Fieldbus Syste troI - Fo example, this may be temporary communication frame errors gr
A excepti sochronous operation.
10 Safety &arﬁ*\el E%ﬁpt}m\be)éuse of a response of the safety channel supervision.
11 Fedbad ceptign because of an exception in the feedback interface or the feedback
senspr/(e.g. encoder, position or velocity measurement system).
< nter xception from the drive internal Communication System if there is a separatp
12 maNicaton ysical entity related to the internal Communication System (e.g. communication
backplane, bus cable, etc.).
13 Infeed Comprises exceptions out of the infeed unit of the drive: for example missing|DC
link voltage, etc.
14 Brake Resistar Exception from the dummy load circuit of the drive: Over-temperature brake
TesISIor, brake resistor no current, eic.
15 Line Filter Exception from the main line filter in front of the infeed unit if the filter is a separate
physical entity (e.g. over-temperature, etc.).
Exception posted by additional input channels to the drive. For example, a separate
16 External custom specific temperature sensor connected to the drive system by an digital
input.
17 Technolo Exception from a drive internal process supervision task/system. For example,
9y supervision of a torque limit.
18 Engineering Exception from differences between real and expected configuration information.
Necessary because every entry in the actual fault situation of the fault buffer and
19 Other the warning mechanism shall result in an exception in one of the PROFIdrive fault

classes because of consistency. Therefore, if a drive exception does not match with

one of the defined fault classes it shall be mapped with the fault class (Other).
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6.3.9 Identification
6.3.9.1 Drive Unit identification

Within a complex Communication System, many different devices are often networked
together. In some cases, these devices are from different manufacturers. The following
elements for the Drive Unit identification are defined here in order to provide the plant
manufacturer and plant operator support during and after commissioning. It provides an
overview and diagnostics of the PROFIdrive Drive Units connected to the Communication
System.

The device manufacturer provides information for the device identification. The
mandyfacturer’s data is permanently anchored in the device and may only be read anfd not
changed.

Parameter 964 is the device identification parameter. The dafd & sy "Array[p] of
Unsigned16“. The assignment of the first subindices is defined <any ‘s aklgd 114.
Manufacturer-specific data may then follow. The minimum arrg { olemerits| See
also [6.3.9.5 for the PROFIdrive profile independent deviCe il by the| I&M

functfonality.

Table 114 — Structure of parameter 964

Subindex Contents K }7 \C{M
N\ AN

0 Manufacturer /\Coy*ﬁ?}\ > ( () ‘\7

1 Drive Unit type n actu rspe f|c

. Y XXYY mal)
2 Version (Software) ms@z 1 results in 0201 decimal

3 Firmware date (V@T\)\ \

4 Firmware date (day/mongh) damm (dM al)

Mmber of DO = 1, then: optional;
S Numbehof Drive Objests\DO) f: the number of DO > 1 or subindex 6 available, then:
andatory

6 Manuf?z\gi-éz\/c%\ \/ Optional

NOTE | The antfactu Mndex 0) will be defined by PROFIBUS Internationall (see
WWW. proflbus c m)

6.3.9(2

Parameter<965 is Profile identification number which identifies the profile and the grofile
versipn, The PROFIdrive profile is assigned to the Profile Number 3 (decimal) and the gctual
Versipn‘Number of this profile is 40 (decimal). The definition of byte 1 (Profile Number)) and
byte 2 (Version Number) of PNU965 is shown in Table 115.

Table 115 — Definition of the Profile identification number

Profile Number Version Number Profile Version
(byte 1, decimal) (byte 2, decimal)
3 2 PROFIdrive Profile Version 2

3 PROFIdrive Profile Version 3.1.2

40 PROFIdrive Profile Version 4.0

42 PROFIdrive Profile Version 4.2

3
3
3 41 PROFIdrive Profile Version 4.1
3
3
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6.3.9.3 Drive Object identification

Inside a Modular device, the DOs may be of different type and based on different software.

The module manufacturer provides information for the DO identification. The manufacturer’s
data is permanently anchored in the DO and may only be read and not changed.

Local parameter 975 is the DO identification parameter. The data type is "Array[n] of
Unsigned16“. The assignment of the first subindices is defined and shown in Table 116.
Mant fm"rurpr-qpm‘ifi(‘ data may then follow The minimum array Ipngth is 7 elements

Table 116 — Structure of parameter 975 (DO identification)

[N
Subindex Contents Cor@\\ts\ \\ \

0 Manufacturer Coding
1 DO type Manufacturer- speC|)z\\ \
. xxyy (decimal) \ \e)
2 Version (Software) Example: Ver on ults. imal
3 Firmware date (year) yyyy (decm( al) m

4 Firmware date (day/month) ddmm(&i\lﬁff/

5 PROFIdrive DO type class (Structuxe)
TakleM17 andTab

6 PROFIdrive DO sub class 1 ( See T Ie 119
7 Drive Object ID (DO,D) \ \Qp\QaI%(\\RQfIBUS Drive Units
8to9 Reserved N\ V

10 Manufacturer- M w

NOTE | The code fo@fa urer (s@bin \b\ey{efmed by PROFIBUS International (see
www.pfofibus.com)

Q \TE:lg>17 — Structure of P975.5

\ B\t Value Meaning
&s{ \ 0 to 255 PROFIdrive DO-Type class

'8 to\15 -- Reserved

Table 118 — DO type class definition in P975.5

Decimal value of 1st Byte of Type class
P975.5 (Bit 0 ... 7)
0 No type class information
available
1 Axis
2 Infeed
3 General 1/0
4 Controller
5 Encoder Interface
6 Reserved
to
255



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

- 152 - 61800-7-203 © IEC:2007

P975.5 shall be set to 1 if the DO is an Axis type DO according to the definition in 6.3.1. If the
functionality of the DO does not match the defined type classes in

Table 117, P975.5 is set to 0. In any case, the vendor is free to enter his own DO type class
according to his vendor specific type class definition in P975.1.

Table 119 — Assignment of the bits of DO sub class 1 identification in P975.6

Bit Significance (Bit = true) Significance (Bit = false)
0 Application Class 1 supported Application Class 1 not supported
T Application Class 2 supported Application Class 2 not supported
2 Application Class 3 supported Application Class 3 not suppﬁted
3 Application Class 4 supported Application Class 4 notA@)B%rte‘d\
4 Application Class 5 supported Application Class 5 rét A{ﬁorte\d\
5 Application Class 6 supported Application Clawxuﬁ{ohho
6 reserved reserved \\ \
7 reserved reserved & \ \ \
8 reserved resefved O \
9 reserved éerv@ \/
10 reserved /& éﬁé«‘/ef{ / \§
11 reserved \ \ ) réeerve& ~ )\/
12 reserved > res&ed
13 reserved ( \qve\@
14 reser\}eﬂ\ /\\ \ \ r%e\rh./
15 ree\erve Mrved

Notice that P97<§e mmefide ent new drive system developments for a”‘l DO
and Drive Unit typ t 75 m datory for all Drive Units who support P978 and for
all PROFINET IO deV

6.3.9{4 ase M < eter Access identification

In DUs ar the device and the manufacturer, there may be a Base Mode
Paramete S r manager of a different kind which will lead to different properties

The modules manufacturer may provides optional information for the DO or DU Base Mode
Para eter Access serwce identification V|a parameter PNU974. PNU974 is readable only and
[ ) that
the Module is related to. In case of a Homogeneous F DeV|ce P974 is a gIobaI parameter
The content of P974 shall be static while the drive system is running and shall not change
during operation.

The data type is "Array[n] of Unsigned16“. The assignment of the subindices is defined as
shown in Table 120.

If P974 is not present, the Parameter manager should support at least 240 bytes of block
length and multi-parameter requests. Note that the block length shown in PNU974 may be
reduced by additional limitations of the communication system.
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Table 120 — Structure of parameter 974 (Base Mode Parameter Access identification)

Subindex Contents Comments

Maximum block length in bytes, for the parameter request and
response block, which is supported by the parameter manager

0 Max block length (limitations due to the communication system should be included, but

the DO parameter manager).

may not be included if the communication system is not in the scope of

Max number of parameter | =0 reserved.

1 requests per multi- =1 the parameter manager does not support multi parameter access

parameter request service.

between request and response without time co
communication line for a worst case scenario)
2 Max latency per request The latency time is calculated by multiplic
(n x 10ms) subindex by 10 ms. A value =0 indicates

available. Note that the maximum lategCy H
includes additional time consumed for aymuN;j-
max. number of parameters).

MaXimum latencCy time Tor the processing of a parameter request (time

ed on the

P
cification

(of

6.3.9(5 I&M Parameter definition
For tTe Identification and Maintenance functionality
|

be allocated to the PROFIdrive components D
components, the I&M parameters are ined

Table 121 — PROFINriv

I1&M Parameter \ <\ Val k&Pﬁ)Fldrive component

PROEILEIDN\| ) | > 0x3A00

PRp{lLQQPE\&lF}c\T\M:\ ) 0x0000

REVISTONNCOUNTER. 0x0000

6.3.1p

Espeti
contrplled
automatically
start-up or rese

P972“drive reset”

may
drive

jch is
Br) or
first

The reset is possible using the optional parameter P972 (see Table 122) in the following

manner:

e Power-on reset (reset: closed-loop drive control + communication software)

The reset is initiated by write accessing P972 (value 1), or, if required (see below) firstly

prepared (value 2) and then initiated:



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

- 154 — 61800-7-203 © IEC:2007

Table 122 — PROFIdrive parameter value definition

Parameter value P972 Meaning
0 Initial status (or status after a reset)
1 Power-on reset (initiation)
2 Power-on reset (preparation)
3to 99 Reserved for profile
100 to 65 535 Vendor specific

The implementation of the parameter and the realisation of the various versions are _optlonal.
The i e ii

Wher

AN
Error Code Value for PROFIdrivé&m}o@nt\
)
0 lllegal parameter numbe}ﬁgn twment\e{i)
2 Lower or upper value li |t ekcegedede.g. W&
but only values 1 Ie ente
17 Task €ann xexe d dug,to &pﬁra status
(e.g. the driv ovin
20 lllegal v, (e.g \value=2N\but only value 1
imple ente%

Drivg reset: Direct initiatie

The write acces
perspective of the
that the positive a
Controller.

gsults in a drive reset and therefore, from the
failure (see Figure 66). It cannot be guarapteed
gent in time from the Drive Unit or received frofn the
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Drive

For

operati
execlited or not.

Master Slave
Task
Sequence 1: negative acknowledgment
it
Task
Sequence 2: ! positive acknowledgment
Slave failure
it
Task
Sequence 3:
it

pmes
was

The s$ecurity ma was

autorpatically ini i first

prepared with write /4 ith the

valug 1). After thjs if the

reset|was execut

EXANPL

e Cpntrotte 3 9 2 and expects a positive acknowledgement to the write requést.

e Cpntrollef w 972 = 1, drive executes a power-on reset.

o After the' connection has been re-established, the controller reads P972 from the drive. If
PP72 = 0, the power-on reset was successfully executed; if P972 = 2, the write refjuest
P"72 = 1 haa bUUII :Ubt, dlld thc bUIItIU”UI oha” IU[JCat thU dbt;ull.

6.3.11 Operation priority of parameters and control priority

P927:

Operation priority of parameters

If there are several interfaces which may have the operation priority of parameters, parameter
P927 specifies in a manufacturer-specific way which interface has the operation priority to set
parameters.

If the controller attempts to write values without the rights to change parameters, an error

mess

age is issued.
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: Control priority

2007

Is to be set locally; specifies in a manufacturer-specific way which interface has the control
priority to set DO IO Data. Value = 1 means PROFIBUS Interface 1; other values are

manu

facturer-specific.

Change of the control priority between Supervisor and controller (in case of P928 = 1)

After

It shg
that t

The
able

The ¢
contr

specific values in order to change the control priority.

The 4
may
P907

The 1

e D

If the
befor|
statu
contr
to on

drive reset, the Controller has the control priority as default.

he supervisor may issue setpoints for the drive.

Control priority should be withdrawn from the operational contrg
o be returned.

Dl priority is manufacturer-specific. Parameter P928,

blling supervisor receives acyclically a status word ZSW1 of the DO in which bit 9
e ("Control Requested").

Cont

pttd—be—possibte—thata—stupervisormay-fetch—the—Controtpriorityfrom—the—controtter so

e the
vice-

visor

iority
es a
The
s set

e Status word 1 Bit 9: Control Requested

This bit is set by the DO, if it is prepared to be controlled by the controller and ready to
accept the controller's control word and setpoints.

The DO shall not wait for STW1 Bit 10 of the controller to set the "Control Requested" bit.
Precondition:
The control priority shall be set to the PROFIBUS interface.

e C

ontrol word 1 Bit 10: Control By PLC

This bit is set by the controller, if it sends valid control words and setpoints.

e |0 Data exception for Sign-Of-Life:
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In the case of clock cycle synchronous application, the sign-of-lives which are part of the
|0 Data are evaluated by the DO independent of the setting of STW1 Bit 10.

The DO always sends its status words and actual values, independent of ZSW1 Bit 9 and
STWH1 Bit 10.

The DO accepts the controller's control words and setpoints, if STW1 Bit 10 is set.

6.3.12 User data reliability
6.3.12.1 General

For both transmission directions (Controller <-> DO), user data reliability /i
Sign-Of-Life (4-bit counter).

achieved uging a

The yalue range of the Sign-Of-Life is only 1 to 15 respectively (0 =

A DQ that does not support the fail-safe mode receives a data Iegr S b with
the Qutput Data set to “0” (thus, failure of the Sign-Of-Life r ise = 0 is
not permissible).

Throygh the DO’s Sign-Of-Life, a maximum ratio of Tya is ible. dless
of thg ratio Ty apc/Tpp, the counter is always incyemente \

In Multi-Axis Drive Units, the reaction n the

devicle, the reaction to one Drive Axis m

6.3.12.2 Controller's Sig

Trangmission (C-LS)

A 4-bit counter jis\use (refer to 6.3.2.3) as the Sign-Of-Life for the
contrpller. This @t e controller in each controller application ¢ycle,
and thus also identifies of the position controller (first DP cycle in the
Tmaprlc)- The DO g : gn-Of-Life of the controller together with the new sefpoint
at theg time T in

Synclhronisatjon (

The Contro dplicatiery’starts the Controller-LS with an arbitrary value between 1 and 15,
at thg earliest'When changing from Preparation -> Synchronisation (refer to 6.1.2.7.6).

Monitoring (C-LS)

If, in a Controller application cycle, the DO application does not recognise a correct count (i.e.
a positive or a negative deviation is recognised), it initially processes with the old telegram
data from the last valid controller telegram. For setpoint generation, a device-specific failure
strategy may be used.

If the DO application does not recognise the expected numerical value after a parameterised
number of controller application cycles (Ty g = n * Tyapc; N Mmay be selected via profile
parameter 925; also refer to 6.3.12.4), the affected Drive Axis messages a fault. After fault
acknowledgement, the DO application then attempts to automatically re-synchronise itself to
the Sign-Of-Life of the controller application. Depending on the particular application, a new
start may be required.

If the Sign-Of-Life fails, it may be for the following reasons:
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e Sign-Of-Life failure

Failure of the controller application level (with DP transmission still operational)
e PLL failure

The DP cycle Tpp has been exceeded (through telegram repetition)

Example: Permanent LS failure (see Figure 67), Ty, g = 5 * Tyapc: the strategy of the Sign-
Of-Life failure counter is explained in 6.3.12.4:

Tuarc | | | |
Controller LS (reference): 1 2 5 6 7 8 9 10
Contrpller LS (actual): 1 2 2 2 2 2 2 2 2 2
Failure counter: 0 0 10 20 30 50
Respdnse: | -> Failure
Figure 67 — Example: Long term Sign-Of-Life
Example: Temporary LS failure (see Figure 68 and The
stratggy of the Sign-Of-Life failure counter is exp{a\ dj
Contpoller LS (reference): 1 8 9 0
Conttoller LS (actual): 1 8 9 0
Failufe counter: 10 19 18 17 16 15 4
Resppnse: Q Fa |
porary failure of the controller LS
ative deviation)
Twarq : | | [ | | | |
Contioller, 4 5 6 7 8 9 0
Contioller 5 5 6 7 8 9 0
Failufe counter: 0 0 10 20 19 18 17 16 15 4
Response: | -> Failure |

Figure 69 — Example: Temporary failure of the controller LS
(positive deviation; double step)

NOTE 1 A permanent skew of the controller’s Sign-Of-Life (failure of sampling time) causes an error (see above)
unless the controller application can correct the Sign-Of-Life.

NOTE 2 If the cause of the Sign-Of-Life failure is a failure when processing the cyclic telegrams (DX) in the
controller application, generating a diagnostics message by the DO application may be more suitable than
transmitting a drive fault because the drive fault may no longer be processed.

NOTE 3 If the controller Sign-Of-Life fails within one cycle of the controller application for Tyapc # Tpp, this
should only signify one failure (i.e. the Sign-Of-Life failure counter may only be incremented once).
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6.3.12.3 DO’s Sign-Of-Life (DO-LS)

Transmission (DO-LS)

A 4-bit counter in status word 2 (refer to 6.3.2.5) is used as a Sign-Of-Life for the DO. The DO

increments this counter with each DP cycle.

Synchronisation (DO-LS)

The DO application starts the DO’s Sign-Of-Life with an arbitrary value between 1 and 15:
after successful PLL synchronisation and at the change (n -> n + 1) of the controller’s Sign-

Of-Life.
Monitoring (DO-LS)
If the|controller application does not recognise a correct count i cycle
(i.e. @ positive or negative deviation has been recognised), if gram
data from the last valid DO telegram. To generate the actual bilure
stratggy may be implemented.
If the controller application does not recognise /the rical value affer a
parameterised time (Tq g = n x Tpp; N may be [ efined depending on the
mandyfacturer of the controller applicati ecte [ Axis is shut down by the
contrpller application (possibly also iqvolwe ives gpropriate fault is signalled to
the uger. The controller application theh atte ically re-synchronise itself fo the
Sign-Of-Life of the DO application. Dependi particular application, a re-start may be
requifed or it may be sufficient to ackn
Example reasons for the Sj
e S|gn-Of-Life failure
Failure of th ; - i P transmission is still functioning)
e PLL failure
DP failure in S does not respond although telegram was repeated
Example: P see Figure 70), Tg g = 5 x Tpp: the strategy of the Sign-Of-
Life failure_is explai 3 :
AN

DP cjele: NG\ Sk | | | | | | | | |

DO IS (refefence): 1 2 3 4 5 6 7 8 9 0

DO [S(actual): 1 2 2 2 2 2 2 2 2 p

Failure counter: 0 0 10 20 30 40 50 50 50 50

Response: | -> Failure | -> Switch-off

Figure 70 — Example: Permanent failure of the DO LS

Example: Temporary LS failure (see Figure 71 and Figure 72 ), Tg g = 5 X Tpp: the strategy

of the Sign-Of-Life failure is explained in 6.3.12.4:
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DP cycle: | | I | | I | | | |
DO LS (reference): 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
DO LS (actual): 1 2 2 2 5 6 7 8 9 10
Failure counter: 0 0 10 20 19 18 17 16 15 14
Response: | -> failure |

Figure 71 — Example: Temporary failure of the DO LS (negative deviation)

DP cjcle:
DO IS (reference): 1 2 3 4 5 6 8 0
DO IS (actual): 1 2 4 5 5 6 8 0
Failufe counter: 0 0 10 20 19 18 17 16 15 4
Resppnse: | -> failure
Figlire 72 — Example: Temporary failure of the tep)
NOTE| A permanent skew of the Sign-Of-Lif¢ hbove)
unless|the DO application may correct the Sign-
6.3.12.4 Counting strategy for the Sign-Of-DN
The orde toent ast shutdown for a sporadically fgulted
contr i

dgscribed i thefollpwing text. This strategy guarantees that at

least shall be valid before a Drive Axis is powered-
down|.

A col ' idein whych for each deviation (independently of whethqr it is
a pos i iathe the expected and actually transferred value for the
contr ' i ed by ten. For each additional deviation, the counter is
again ation between the expected and received controller [Sign-

Of-Li
then

punter is decreased by one. The minimum value which

started. This methodensukes that more than 90 % of the telegrams transferred in contir
operati iginat undisturbed controller application.

Profile parameter 92

on h

(axis-specific, data type Unsigned16) may be used to set a max
bw/ many consecutive controller Sign-Of-Life failures may occur (for an initial co

may
ng is
uous

mum
unter

value of*zero and without any intermediate valid sequences) without failure of a Drive
Depending on the previous history, it is possible that just a few controller Sign-Of-Life failures
are sufficient to cause a failure of a Drive Axis. If the Drive Axis is powered-down, the Sign-
Of-Life failure counter maintains its value up to the start of the re-synchronisation operation.

AXis.

In the example in Figure 73, the Sign-Of-Life failure counter in the Drive Axis is viewed over
time with respect to the transferred controller Sign-Of-Life. The maximum number of controller
Sign-Of-Life failures which may be tolerated was set to three in parameter 925.
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Value of the sign-of-life failure counter in the slave

A

40 | Failure and shutdown
Failure Failure OK
Failurg OK oK YV
Failure OK OK OK OK OK v l
30 | OK
OK OK OK OK OK _I_l_l_
20 | v
10_
I —

Sign-Of-Life chara

6.3.1B

According

wit

The $ame strat &
Howagver, it has not’bes

functionality the\dfive

e Applicatian

e Application Class 3:

: Standard Drive
e Application Class 2:

oller.
le DO

of¥the Application Classes in 6.1.5, Table 124 specifies the DO
upport in order to match a specific Application Class.

Standard drive with distributed technology controller

Single axis positioning drive, with local Motion Control

e Application Class 4:
e Application Class 5:

interface

e Application Class 6:

synchronism

Motion Control with central interpolation and speed setpoint interface

Motion Control with central interpolation and position setpoint

Motion Control for clocked processes, or distributed angular
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Table 124 — Specified DO functions for the Application Classes

Functionality

Application classes

Cross-reference

1 2 3 4 5
Parameter model m m refer to 6.2.1
Base Mode Parameter Access m m refer to 6.2.3
speed control mode m refer to 6.3.3.3
positioning mode m refer to 6.3.3.4
Manufacturer-specific mode m refer to 6.3.3
Contrgl word 2 refer to 6.3-
Statuq word 2 refer t0n§.3.2.5 \
Positign feedback interface a re}é\\)\&&k\\ \
Standard telegram 1 m réﬁgr &)\(3\%13 \/
Standard telegram 2 ra‘e\\tg é\§4\3\ >
Standard telegram 3 m < rew‘6.3.\4\.3
Standard telegram 4 o L N N fer\Q 84.3
Standard telegram 5 (for DSC) m b ( ('7 \ refer 10/6.3.4.3
Standhrd telegram 6 (for DSC) @\ // fer to 6.3.4.3
Standard telegram 7 & \Q Q N ( \ 6 \:Efer to 6.3.4.3
Standard telegram 9 © \ > — refer to 6.3.4.3
Standard telegram 20 m ¢ ( (N \ x refer to 6.5.5
Telegfam configuring @ mf\q\ }\ m refer to 6.3.4.4
DO IQ| Data normalisation A m \\e my refer to 6.3.4.5
Warnipgs L \ refer to 6.3.8.2
Fault puffer Q § m f m \n/ m 9 refer to 6.3.8.3
DSC /\\ AN o refer to 6.3.5
PeripHery \ \ / refer to 6.3.7
Identification \ @ m m m refer to 6.3.9
Drive feseg \\ \ refer to 6.3.10
Clock Syncw}hpe\riw m refer to 6.1.2.7.5

mh o refer to 6.1.2.7.2

P-Dey ce-to-P-Dew
commpnication-relationskip

NOTE

Explanation of characters:

m = mandatory

o = optional
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Functionality

Application classes

Cross-reference

1‘2|3|4|5|6

a  For this Application Class, the position feedback interface with one sensor is mandatory. Additional sensors

are optional.

b Only mandatory if optional functionality “DSC” is implemented.

¢ Only for applications in the process technology operating mode.

d  Parameter 922 shall be implemented, at least readable.

¢ For standard telegram 8, the DO 10 Data normalisation is recommended.

f For this Application Class, the minimum fault buffer is mandatory.

9  Fof this Application Class, the complete fault buffer is mandatory.

h PR
PH

OFIBUS DP: The publisher and subscriber functionality shall be supported.
OFINET 10: M CR shall be supported.

AL

Information regarding Table 124:

The equirements regarding Application Class 5 are not d¢
b functions are specified for Application Class 5 in

profil

6.4
6.4.1

6.4.11

PROFIdrive Parameter listed by F

Life Sign Monitoring

Parameter Definition

ife sign monitoring“

meterisation of life sign monitoy

N

PNU

AT AN

Implementation

Validity range

925

optional

DO-specific

6.4.1{2

Nué\ber f Iié sign @Iure tha}\QMtolerated.

ile. Therefore, no

ing.

ation
se of

Parameter P9Q22 is
in the DO™Qptiong
the P91
Table 126’ - eter for “DO 10 DATA-Telegram selection and configuration’
PNU Significance Implementation | Validity range
915 DO 10 Data configuring (setpoint telegram) optional DO-specitic
916 DO 10 Data configuring (actual value telegram) optional DO-specific
922 Telegram number; O=free configuration mandatory DO-specific
923 List of all parameters for signals optional DO-specific
6.4.1.3 Sensor Interface

P979 (see Table 127) is the only parameter for the identification of the DO sensor interface
and the related sensor. The sensor interface of a DO comprises a maximum of three channels
which are all handled together in P979.
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Table 127 — Parameter for “Sensor interface*

PNU Significance

Implementation

Validity range

979
channels

Structure for description of a maximum of three

Mandatory if
sensor interface
is present

DO-specific

4 Fault Buffer Handling

For the read out and management of the DO specific error management, the parameters from

P9o44

up to PA52 are used and fngnfhnr referred to as “Fault Buffer” (can Table 1')R)

6.4.1

The {
of thd

6.4.1

P930
mod¢g

Table 128 — Parameter for “Fault buffer handlin(g(\
(N

PNU Significance Implement@{iBQ Vah@ih\ranbe\
944 Fault buffer handling Refer t -specific

up to Table<110

952

5 Warning Signals

arameters from P953 up to 960 are used ¢
DO (see Table 129).

Table 129 - Para er

PNU Slgmflcan Implementation | Validity range
953 Read out of w nlwnals optional DO-specific

up to

960

Significance

Implementation

Validity range

Rve configured interface mode

Mandatory, if DO
supports more
than one mode

DO-specific

6.4.1

w4 Set and Store Local Parameter Set

ations

rface

P970 and P971 are used to set the default values of the local parameter set or to store the
actual local parameter set in non volatile way (see Table 131).

Table 131 — Parameter for “Set and store of the local parameter set*

PNU Significance Implementation | Validity range

970 Set the local parameter set to default values optional DO-specific

971 Store the local parameter set to a non volatile optional DO-specific
memory
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6.4.1.8 Set and Store Complete Parameter Set

P976 and P977 (see Table 132) are used to set the default values of the complete Drive Unit
parameter set (global and all local) or to store the complete Drive Unit parameter set in a non
volatile way. This functionality typically is used only while the drive commissioning work is
done. It is recommended that this functionality not be used by the controller (controlling
application process).

Table 132 — Parameter for “Set and store complete parameter set“

PNU Significance Implementation | Validity range
976 Set the whole DU parameter set to default values optional global
977 Store the whole DU parameter set to a non volatile | optional (global

memory ~

N

typically is|used
functionality not

6.4.1(9 Drive Reset

P972|is used to reset the whole Drive Unit (see Table 133
only while the drive commissioning work is done. It is recom
be uded by the controller (controlling application process).

Table 133 - Paramm “Driv. es “

PNU Slgnlflcaﬁc\ Im\(e entation | Validity range

972 Reset of whole Drive Unit A \ MI global
6.4.1
Control i i 2 iSati or the write access on parameters may be
hand

PNU |f|ca ce Implementation | Validity range
927 oxcspagifiencod of authorisation for the optional DO-specific
wrlte sS\on parameters.

6.4.1{11

DOddentification and Setup

is use¢ddorthe identification of the DO type. P962 und P969 define time scale factors used by
the

Par?eters for the identification of DO specific type information are given in Table 135. [P975

Table 135 — Parameter for “DO identification and setup*

PNU Significance Implementation | Validity range

974 Identification data block for Base Mode Parameter optional DO-specific
Access service (read only)

975 Identification data block for the DO (e.g. type mandatory DO-specific
information)

962 Sampling time to convert the time parameters. mandatory if DO-specific
parameters of
the data types D,
T or R are used
in this DO

969 Actual time difference (operation time since last optional DO-specific
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PNU Significance Implementation | Validity range
start-up)
965 Profile Number mandatory DO-specific
6.4.1.12 Parameter Database Handling and Identification

The parameters P980 to P999 contain two lists for the identification of all parameters the DO
supports and the changed parameters compared to the factory default setting (see

Table 136).
Table 136 — Parameter for “Parameter set identification®
PNU Significance Implementati%(\\ V?J-iQity nge
980 Number list of defined parameter mandatory DO p}%
up to
989 AN
990 Number list of changed parameters (compared to optiona \ O-MC
up to the factory/default setting)
999
6.4.113 Device Identification \>
The
ident(fi
Para
and
devic
PNU S\lgglfléaq Implementation | Validity range
964 Drlmde}(klc%\on Ejt\g%k (read only) mandatory global
919 Ven r s\\\({: s\s@m\ﬂl(—réad only) optional global
978 Llst | BO-Id (r ad only) mandatory if DO- | global
ID is not equal to
Slotnumber (Axis
number for
PROFIBUS DP
devices).
6.4.1|14 Alternative Supervisor DO 10 Data Control Channel

ecific
c.).

ices)
5 DP

The optional parameters P900, P907and P928 (see Table 138) are used for alternative control
(DO 10 Data) of an axis by the Supervisor.

Table 138 — Parameter for “Alternative supervisor DO 10 Data control channel®

PNU Significance Implementation | Validity range
900 Axis specific setpoint telegram (DO 10 Data) optional DO-specific
907 Axis specific Actual value telegram (DO IO Data) optional DO-specific
928 Management of DO 10 Data control priority optional DO-specific



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

- 167 -

61800-7-203 © IEC:2007

‘pasn aq Jabuo| ou ABW pue g pue | SUOISIDA
8ll40id 8ALPI40Yd dAlIPI40dd
--- 8y} Ul paulep sem Lm}&mcﬁ_mg syl --- --- --- 10} paAIasay /16
‘weubajo) Jayjaboy welba|a) anjea
v'vy'e9 anjeA |enjoe ayjjul eied Ol ©a j8 18qiunu ayj o} pajuswa|dwi aq |leys £26d 9l paubisun |lenjoe sy} ul ejeqg Ol
0} Jajoy spuodsaliod sjugwald Aelyg ayy J0 udoquunu ayl ol10ads-0Q pue 916d ‘SL6d ‘leuondo [u]lAgary 03Q 1o} Yyo}ms uo1jo9|8g 916
g
welbBo|o) Jayleboy welba|o)
Y'v'e9 julodias guy Ut aoyro Jequina ay pajuswa|dwi aq ||eys £26d 9l paubisun jutodias ay} ut ejeq Q|
0} Jajoy 0} spuodsa.loo pjuswdie Aell o:\‘ﬁ& c\wﬁ./ ol10ads-0Q pue 916d ‘SL6d ‘leuondo [ulAgary 03Q 1o} Yyo}ms uo1jo9|8g SL6
‘pasn aq Jabujp| ou Aew pue z pue _kﬁo_ 19
a1394d aALpIHO dAlIPI40dd 716
--- ay} ul pauljep pJam siaquinu Jgow asa(] --- --- --- 10} panlasay 0} 806
so1kq ul Swebod) O
anjeA |enjoe ay) o yjbua| ajqissod wnyy ay)
0} spuodsa.i09 pye Jainjoejnuew o} Jainydey cmcm
wouy s1ayip BulS}elQ 8uy jo yibusyay
"uoljedIUNWWOD pljoAoe By} ul (18]]04u0 ) (vlva ol oa)
—— san|eA [enjoe pug spJom snjels Jajsuel) o} 30alqQ n&vj jeuondo BulIsIg00 welba|a) anjeA [enjoy 106
8AlIPI40dd
--- --- \\v --- --- 10} paAnlasay 906
‘pesn aq Jabup| ou Aew pue g pue | SUOISIOA 7
8|ljoid 8ALPI40Yd 8AlIPI40dd 506
--- ay} ul pauljep pJam siaquinu Jajoweled asay| - --- --- 10} paAlasay 0} 106
‘jJulodjas ayj jo yjbua| ajqissod wnwixew ayj A\
0} spuodsa.i00 pye Jalnjoejnuew 0} Jainjoejnuewl
woJj siayfip BulISISI0 By} Jo Yibus| syl N
‘uoljealunwwod prjoAkoe ayy ul (QQ < J9||043ud?d)) (eleq Ol
--- sjulod}es pue [spiom |013u09 Jasuel) 0} 392[q0 _mno_m\ leuodo BulIsIg00 0Q) weibs|s) julodiesg 006
--- "JopuanA ay} Aq ppulep aq Aew Jojowededesay ] --- \/\ < V --- ol109ds 991A8(Q 668 01 0
ELIEYETE)Y| uoneue|dxgy abueu Ayipijea h/:\o_«EA@GuA\QE_\\ \wﬁ@ ejeq aoueoljiubig NNd
Jaquinu Aq pajsi| Jejaweled m>_A§woMN_|\ €
Z'01°G ‘€0€-2-0081L9 O3 pue Z'0L ¥ ‘€0€-2-00819 D3| @Y} Ul padiyep ale sisjolieled paje|al Wa)sAs uoljedlunwwon
‘aijodd ay) yum soueplooge (Ui-panlesal ale Gg¢ G9 Ol 000 09 WOJ)} pue g6 01 006 wol uel ayl ul siaqunu Joloweled pauljep-uou ||y
(6E1 @|geL @9S) 9|i40id ay}|yum 2ouUBpIODIE Ul POAISSAL pue paulyap ale (Jewldap) GEE G9 01 000 09 pue (jewloap) 666 O} 006 Siequinu Jajaweled

Jaquinu Aq pajsi| Jajaweded aALP|40Nd

AN



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © IEC:2007

- 168 —

"s1u} op 03 Apeau si }i §i ‘|0J3u0D
sy e} Ajuo Ja|jojuo) ayl "ol10ads-1ainjoenuew
ale san|eA 1ayjo (| aoepaiul SNGId0Yd saiiubis
L1°€'9 |l = @njeA y ‘AjlJoyine |0Jju0d 8y} Sey a9ejialul ejeq
0} Jajoy | yoiym ‘Aem oij109dg-1ainjoenuew e Ul saulyap Syl oi109ds-0Q jeuondo 9Lpaubisun 0Ol 0a Aysoud jos3uod 826
‘Apaond uonesado
oYM sanjea o (Ol LaNIdo¥d)
8y} J1 Indino ¢ oyoeds-0a/(da
L1'€9 198 03 Aol sSNg1404d) oly1deds siejoweled
(WETEN] yoiym Aem oij109dg 1eqo|o jeuondo -lainyoejnliepy 10 Ayuoud uonesado 126
dAlPI40dd
--- --- --- --- 10} paAIasay 926
"(9sodind
1S9} 10})440 ‘POYOUMS
aq Aew Bulojuow ubis
9}l 8y} ‘44440 anjeA ayy
O ym ‘Alietondo pejesao)
S)®un|ie} 8)17-40-ublg
'po)RIS|0} g Aew YoIiym sainji 4a]|043u0D auo Ajasioald pajela|o} g Aew yoiym
y'zZ1'e9 | -10-ubig Jsjj0l3u0)| jo Jaquinu sy} ‘Jauuew oyl uayj ‘pejuswajdwi jou sain|ie} 8)17-40-ubig
0} Jajoy -lasn e ul aulyep| o) pesn aq Aew Jajoweled S CA oyfdads Oh\/Jw_ Jajoweled siyy J1 ‘leuondo 9l paubisun J8]|043U0D JO JeaquinN GZ6
‘aAup ay) g pauoddns si Ajijeuonouny ayy
‘pojuswaldwi s| Jgioweled ay) §| ‘piom sniels e ul
9'C'¢9 .pajqesiqa/pa|qeys sas|nd, 3q 8y} jo uonisod sy} V 9l paubisun pajqeus
0} lajoy auljep o} pasn aq Aew Jayoweled siy} ‘Ajuo peay {1109dstO > Jeuonndo [Z1AeLy sas|nd 11 pJom snjels 26
‘(sjeubis ‘pajuswa|dwi
oly109ds-aoinap fue ajiyoid ayy ui paulep sjeubis
v'y'e9 piepuejs) s|pubis 8y} 0} siaqwnu Jajoweled gL paubipun sjeubis
0} Jajoy | |eulsjul ay) ubisse|o} pasn aq Aew Joyoweled siy| ol10ads-Q [ulAealy | Joj sieyoweded |e jo }siT €Z6
‘weyba|a) piepuels e }09|9s 0} pash N
aq Aew Jajyoweled siy} ‘uonjejuswaldwi papuedxs
yp'€°9 | ue u| "jno-peas aq few welibo|s) piepuels paids|os
0} Jajoy | Apusund ay) ‘wnuwuiw e se ‘Jajoweled sity,Buisn oi10ads-0d a|qepeas‘Aio UCW§\\/ 9l paubisun uolo9|as welbaja] 226
‘pasn aq Jabup| ou Aew pue g pue.l)SUoISIan P\/\A\\
8|l40)d-8API40Yd
--- ay} ul pauljep pJam siaquinu Jajpweled asay| --- > \ --- | @AuUpP|dO¥d IO} paAIasal 126 ‘026
'@l weysAs oloads Jaquinu
--- -lainjoejnuew e g Jaqunu-wa)sAs Jlun aAlQg 8yl ol10ads-0Q |eyol 91 BulIga|qSIA walsAs jun aAlLQ 616
Al 4
‘e0e-L
-00819 D3| 90BJI9}JUl UOI}EDIUNWWOD
0} I8}y === | SNgdId0¥d 10} paAlesay 816
ELIEYETE)Y| uonjeue|dxg abueu Ayipijea uonejuawajduwi adAj ejeq aoueoljiubig NNd



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

- 169 -

61800-7-203 © IEC:2007

€8°¢9
0] Jajoy

Jo Bunum Aq

jo Bumes "s|qe
ayj ‘pajus

S| sjug

‘181 ®p092 }Ine} 8y}
SYL ISl 8p02 }|
S| ‘@21nep ay

‘OvY6NNd

auop aq A¥W isif ©p0o }Ine4 ay)

oyeds-0Q

|euende

gLpaubipun

[ul4

b1y

1sl] 8pod }ne4

9v6

€8'¢9
0} Jajoy

‘1n920 Aew yoiym
0} Jainjoe,

nuew ay} smoj|g’epoo 1oyl

.®>_SA_W¥5 mhké\ wouy
HNEey 8y} Joayuwnu :m\.ﬁ%w\ﬂ

oyeds-0Q

|euondo

gLpaubipun

[ulA

b1y

8poo }|ne4

Sv6

€8'¢9
0} Jajoy

Jou pey Joy
s1 ]l “Jeyoweled siU
aq Aew Jayng }n
jey) sueaw siy] s
yoea pajuswaig

.So-mc_vmmk_g abye

nqg jineyj ay} jeyy pasydesend you
1 INOYIAA “Ino-peal Ajjeisisuog
P| 9y} Jey) pasjuelenb aq Aew ﬁ
bBueyd Jayng Nk} ay) Jeyy Qi
ul sI Jajunoo abessaw jney d

Aloyepuepy

gLpaubipun

J91unoo sbessaw }ne4

Y¥6

aq Jabuoj ou Ag
SALIPI40Ydd W

‘pasn
W pue ‘g pue | SUOISI9A 9[1joid
pouljep alom siajoweled asay]

paAlasay

€Y6
0} L€6

€¢€9
0} Jajoy

‘Hnegep Aq (|
94y yim 9

1 usyj ‘0€6 4918
‘(spJom snjejs/|ol
:uonne)) 1o
aq Aew ap
-901A3p) 9|qellN

J| “sepow

Il = (aSiN)
‘Ajijeuonoun
iodies pa

ay) suoddns ao1Ad
Vv ‘epow Buiuoil
sajeolpul g jo juaul
sasludwod |puue
JoJ3u0d paads ay)
| Jo Buipesal
s| Jojoweled sy} ‘4
‘apow Bunelss

= apow bBuneisado) Ayjeuonouny
pow |0Jju0d paads ayj suoddns
uesed aABY JOU SSOP 9IIA8p B §|
uo09 8y} jJo Juswubisse jJualayiq
aweled sy} Buium Agq pebueyo
ow Bunesado ayy uayy ‘(oiy100ds
pajuawa|dwi sI 0£6 J19)owesed
1j108ds-1ainjoejnuew ajeubisap
Gl 39 YUm sanjeA |edlunu ||y
94y Joddns jou saop)|duueyd
bds ay) pue apow |0(juod paads
b 2y} 18y} sueaw ¢\Jo buiesaid
od ayj sl oddns\a21A8p ay) 1eyl
ubisse-aid ylAjfeuonouny 94y
10 Julodies(peoeds ay) pue sapow
sjoddns-g9inap oy} jey} suesw
d v "J8injoejnuew ay} Aq josaud
21A9p_J0 8dA} ayy uo Buipuadag
o ay) ayeubisap o) pasn si siy|

oyvads-0q

oly109ds¥ainjoejnue
pajuawa|dwi us
(1= 0€6 NNJ) ®pow |ofjuo
paads ay} Ajaaisnjoxa ue()
sapouw Jayjo }I ‘Aiojepue

apow BunesadQ

0€6

@%mcm__wc:
[

paniasay

626

EETIEYETEN|

uonjeue|dxg

abueu Ayipijea

uonejuawajdwy]

adAj ejeq

aoueoyjiubig

NNd



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © IEC:2007

-170 -

7

€8°¢€9
0] Jajoy

‘a|qepeal A

8y} 4o (1 xapuign
}ney jo Jaquwin
jiney} jo Jeq

0 sl Jajoweled ayl .@& e}
S) uonenyis ynej e ul Sefegsaw

L 2y pue (g xepuigng) uol ma_m
Lunu ay) sauljep Jayoweled siy |

@,
\/ o1198ds-

st

pawnsse,'s)abessaw }ney
ybBia upm yoes uonenyis
1ney jubie uym seyng
jney e ‘pajuswa|dwi jou
Jgreweled ayy JI ‘leuondo

9l paubisun

[el A

b1y

18lng
1iney oy Jo Buieas

056

€8°¢€9
0] Jojoy

“19
paulep osje aq ||e

njoejnuew ay} Aq paijioads pue
s slyj ‘a|i404d a8y} uj [1B}OP BJ0W

Ul peqlIosap Jou [sI anjeA }nej ay} jo aoueolyubis

SAlIE}IUY

a|gnoQ sadA) e}
Usym ‘616

plopn @dA) elep o
Hg-91 I ‘@due)sul
yoiym jo ‘Aem oy
94 |leys U je

8y} yum sjua

0} J8jal) uonl

ul payyoads aq jou
ay} 1ey} sueaw siy
aq Aew oLl

nb ay] ‘pajoslas aq ||eys pJop
Pp 9y] ‘san|eA lq g¢ Buissaosoud
Jajoweled 1o} pajos|as aq ||eys
} uay) ‘passaooid aie sa|qeleA
o4 "SI g6 J91oweled adA) ejep
oads-Jainjoejnuew e u| paulep
} sueaw yoiym ‘adAy) eyep swes
Lo Jo s}sisuod Aesse ue ‘(1°z:9
Liljop Jojoweled ay) Joyy ‘|1BTOP
ueo g6 Jojoweled jo adAyeyep
| "sadA} ejep juaiayip paubisse
e Jo sJojoweled |enplmpul 8yl

oyeds-0Q

N/

Cons|

(o9
-Jainjoejnu
[ulA

ods
Pew)
PIIY

anjeA jjne4

676

€8'¢9
SWETEN]

Jiney ey} Jey) sw

‘paLInNdd0 obessaw
} Ul JuB)SUI BU) 81 BWI) JIney By L

oyoads-0a

S e

oMeJIayIa9
[ulA

Wi
P11y

awp jned

8v6

€8°¢9
0] Jajoy

1iney 8y} us
suesw siyl "9y
0} Xapuigns a8y}
Jney 8yl 8
Jaquinu jjney 8y

"}SI| 8POI(HNE) pue }SI| Jequinu
bM19q YU Y] saysi|qelsa }i Jey)
5 NNJ/ISH 2poo Jney ay) ss900€
urejued’A|snosue}nwis Jaquinu
ho3, J)e) ay) 0] |eonuspl aq Aew
| WG NNJ 1s!| Joquinu Jney ay)

4

o%mcm_mc:

14

$s999€ 0} Xapuign

S StteTHoSr ettt e ST

<l
oSS0

\ZC._GTCG_)_

?.T—ﬂt(

Jaquinu jne4

L¥6

EETIEYETEN|

uonjeue|dxg

abueu Ayipijea

uonejuawajdwy]

adAj ejeq

aoueoyjiubig

NNd



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

-171 -

61800-7-203 © IEC:2007

*9pfAI9s ALlluapl

9 XapuIgns Yiim suels

ejep oloads-1ainjoejnuew
ay) ‘Aiojepuew os|e si G
xapuigns uay} ‘pajuswajdwi
S| ejep olj109ds-1ainjoejnuew
10 SOXE |BJoAds

1'6°€°9 | @y}l 01 a|ge|ieAe app sey aAlp ay) 4l ‘Alojepuew gl paubisun
0} 1348y papnjoul si uoijeal [L=1e[e][9) ale § 0} 0 s821pU] [ulApsry uoneoiiuspl yun 8ALQ 96
¢oLv
‘e0e-L
-00819 D3I 90B}J9}U| UOI}BDIUNWWOD
0} 18}y X\\Mn/ - =" === | SNEI40dd 10} paAIasay €96
% 13NI140dd)
yoeds-0a/(da pasn
Y ‘Q ‘L sieroweyed/awi ga1408d) ale Y 10/ ‘g sadA} eyep ay si9joweled awi} ay}
9)e[|nd|ed 0} 82IAqp 8y} Jo awi} Bujdwes jso Loc% \Ny J0 si91oweled Ji ‘Aiojepuepy 9oualayigawuil | 18Auod o} swiy buydwes 296
UW,WFK
aq Jabuo| ou Agw pue ‘g pue | SUOISIBA 3|Ijoid
--- | 8AlLP|40O¥d Ul paujjop sem Jaqunu Jayaweled ay| S --- --- 9AlIPIJOId 1O} paAIasal 196
28'E9 wm@\ 096
(S WETEN] --- 1y109dstQ > jeuondo ZA siayoweled Buiuiepn 0} £G6
‘pels|ep
sI Jaynq yrfe} a19|dwoo ay) ‘(81um) g 03 18s
£'8'¢9 s| Joyoweled sy} }| "19sa1 1se| 8y} 9ouls suolen}is 01SIQA Jayng
0} 19)9Y }Inej jo Jaquinu 8y} salyoads Jsjoweled ay| ol10ads-Q JIneydyy yo jugpuadag 9l paubiun J91unod uolenyis }jne4 256
‘oly10ads
-Jainjoejnuew si|sjuswsald Aelse ayj Jo u Jaqunu
ay| ‘deb Aue|inoyym paubisse Aj9AlINIBSUOD
sI )sl] Jagunu }nej ay] abueyo-}ou saop
pue juauewuad s| 821A8p e 10} ISl JeqWinu }ney
ay} ‘Ajjessusg ~Ande sjenndoidde ayjddpun o4az jo
an|eA e sey }si| Jgquinu }ne} ay) udyjy ‘en|ea jney
Jeinoijed sy} Joj|ebessaw jneye o) paubisse aq \
jouued sojeweled ey “(39s $NOV HG ‘WII4ILNIAI
ur "a°1) ISl Jequinyi }jney 8Yi J0-p|aly X8} |eUOHIppPE
ay} ul ‘eoiaap ay) Ui pauydp: ‘sebessaw jney ayj Jo
yoea Joj paiioads gl x81Arojeue|dxe uy ‘paubisse
si anjeA }neyayl Ydiym o} Jaqunu Jayoweled
€°8'€'9 | 8y} 0} @ouslIsjel B [92INSP BY) Ul paulyep ‘obessaw UOISJIDA Ja}nq o%mcm_mcj X9}
0] I8)ay }|ne} yoes IO sephottistegtunte et CC_QGQ_U (w]u] e uo +CGTCGQ._GC TL\—GE( ylim 1si1| Jsquinu }jine4 1G6
ELIEYETE)Y| uonjeue|dxg abueu Ayipijea uonejuawajduwi adAj ejeq aoueoljiubig NNd



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © IEC:2007

-172 —

‘pasn aq

Jabuo| ou Aew pue ¢ UOISIOA 9[1j0ld SALPIHOYd

SALPI40Yd

- 8y} Ul paulfSp SEM Joqunu Jojowered STl === === - 10} paAlesay €/6
0L'e9
0} 18}y === 1eqo|9 |euondo 9)paubisun }8sal aAld cl6
0} }8sal S| /6 19
"19s ejep olj109ds
‘A
Jajoweled 214108
‘J9)1oweled Alowaw a|1}e|oA
|eqo|b sy} pue si > ol10ads-0Q jeuondo 9l paubisun -uou e ojul Jajsuel] 116
0.6d O UOINWKH
asn 0} papuswujooal si 1l ‘sjuswdold O
"19s ejep olloadsdiainjoeinuey
‘Buines A10j0e) BY) SI Q 189S eBlEp (PRO
os|e sI g uolsiaN aAlIpP|40Yd Ul 0/6d ._Bm:._ ed
JO uonIuep $yl "0 0} 18sal S| 0.6 Jolowele
‘1os Jajowdied e Buipeo| Jo uoiNdaxa Jayy
‘189S ejep olloadsdiainjoejnuew 1l < anjep
ZlLug ‘Buies Aiojoey d1o|dwoo peo) 'L = anjep
8l 8|qe ‘Hnejap 0 = 8njep
‘€129 ‘Bumes Aiojoey ayj 0}
0} Jajoy | siejowesed oi0ad$-0Q 9y} 9S8l 0} pasn si 0260d é > jeuondo 9l paubisun 1os Jojoweled peoT 0.6
"Jojoweled siy} 4o} | 0} |enba (O LaNI40xd) Q
sl ¢ 1ig jo uondifosap Jajaweled Jo uoieOIIIUBPI o1109ds-0q/(d
9y ‘}9sal Jo }psald sem Jajunod awi} siyy Jeyp sSNgid40¥d)
awl} 1se| 8y} 0} 1904 9oUBIBYIP SWI} |BNJOR AL I 1eqo|9 / leyondo aoualayigejwiL 90UaJaIp dWl} [BN)OY 696
¥'2e9
0} I8}y === oi108ds-0d | o:WO\\/ ZA L piom snieig 896
2TE9 L Y
0} 18}y === ol1oads-0Q leuonao > 4 L piom jo5uoy 196
‘pasn < /
8q Jabuo| ou Aglw pue ‘Zz pUB', SUOISISA 8]I40.d \ aALIPI40Yd
--- | aAlLP|40Yd Ul paujjep sem Ypglunu Joyoweled ay| --- <~ --- 10} paAIasay 996
0% §! ©11§0ud sy} JO JBGUINN UOISIBA (01 L3NId0¥d)
9y "uoisidA ayisalyijuapl g 83hg "(8AlpIdOYd oiy10eds-0a/(da
2'6'€9 Joj) ¢ JgqwnN 8j14oid ONd 8y} sepnjoul sSNg1404d) Jlequinu
0} I8jay | 81Ag eisy peres-sruonesnteptetott-etT TeqorSy froreptren ZBums19100 uofieodyusapl ajoid G96
ELIEYETE)Y| uonjeue|dxg abueu Ayipijea uonejuawajduwi adAj ejeq aoueoljiubig NNd



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

- 173 -

61800-7-203 © IEC:2007

0} }osal sl /6 1o

"J9s ejep oloads{iainioeinuepy

901A8P BY} JO SI8)]

"Jojoweled siy} y

0
aweJed ‘19s ejep e mc_>mwyﬁ

L < anjep
Aem a|1}e|oA-UOU B Ul POAES ale
weued |enjoe 1l = anjea

‘Jinejop :0 = anjep
IM paAes aJe siajoweled [eqo|b

D

(jeqo|b) Asowew

--- | @y} pue saxe ||e jo| sis}oweled ‘o' ‘siejoweled ||y \Cmgo_o jeuondo 91 paubipun 9]1}B|OA-UOU U| J8)jSUBI] 116
0 0} 18sal sl 976 Jojoweled <
‘19s Jojawdlied e Buipeo| Jo uoIINdaXad JaY
"18s ejep ouoadsiainioeinuew 1l < anjep
‘Buipies Aiojoe} d1o|dwoo peoj 1} = anjeA w
‘}JInejep 0 = anfen
‘Buijies A4010€) 108
--- ay} o} si1e)alieled ||e 1@sal 0} pasn s| 9260d 1eqo| leuondo \/ gl paubisun Jaloweled adiaap peo] 9/6
/50018 of 13N
10} pue g syad
nun e
"90IAIBS AR
€'6'€9 Ajjuapl ayy o} ajqejieAe apeétusi pue ‘Ja}oweled sasse|9 ||¥¢ 1o} papua \ gl paubisun
0} 1848y | slIyj Japun papnjoul st uoljediipuspl OQ 404 ejep ||V oyoads-0Q si Jojowessd s [ulApny uoneaynuspl 0d G/16
(seo1n8Q
-4 snoauabowoH uoljealjiyuapl
¥'6°€9 90IAI8S SS900Y Jojaweled 10} |BQO|D) wvvmcm_mcj 92IAIBS SS90V
0] 18)ay 9pPO|N oseg o SSmMeS=uio CC_.—D__sLUGC CC_QGQ_U (w]u] _GCCIQ._C TL\—GE( Jo)jaweled apoO\ eseg .6
aoualajay uopjeue|dx3y abueus Ayipiep uonejuawajduwi adA} ejeq aoueoyjiubig NNd



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © IEC:2007

—174 -

Adwe aie youy

aq ||eys J

ay] ‘Jejoweled

pPaNIWo aie 686
panuijuoo si
8y} Jo Jequinu J
e J| ‘payoe

J0 1s1| 8y} Jo

e J| "AjaAnng
ui paubisse ¢
a|1404d pup

-gns ayj Japun

siejoweled Ul paaes ale 99|

e Ul paulap iaqwnu Jayaweled ||y "oi4108ds 9l paubisun Jayoweled 686
--- -lainjoejnuew s| fluswa|a Aelle Jo U Jaqunu ay| Alojepuep [ulAeLy paulap Jo 1sl| JaquinN 0} 086
‘pasijeal
9'¢9 ‘a|qepeal Ao si Jajoweled ay| ‘| UOISIBA N9oeJIB)UI YoB(gpas) zepaubisun
(S WETEN] a|ijoud siy} ul sI luswa|d Aelle Jo U Jaqunu ay oc\wam- d ayy 41 ‘Aiojepuepy [ulAeLy Jewlo} Josuag 6.6
"(3lun eAlQ
ay) apisul sOd 9y} 0} SS90y Jajoweled Spo
aseg ay) 1o} pasn pq 0} sg|-Od) sanjeA Jajaweled
8y} Jno peal ||eys } ‘si )l jI pue ‘pajuswa|du}
s| Jeyoweled[ay} J1 398y ||eys J48]|043u0d ay | N
'8/6d 0}fo|qnedwoo jou si )i §I passiwisip
s weiba|a) ugneinbiyuod ay] “Bujuolss{Uuod
Burinp ajgeajum Ajuo si g/6dNsdnjea
0Jaz om} wnwiuiw| e se sasudwoo 1si| @0 Qa pP!leA
V "1S1| @Y} JO pud py)} S8)edIpul 8N|eA 018z puodas "SIXE
8yl ‘(seo1ngp 4a SNAI40Hd 0] pesn Ajuo) jou ale 4oy
ejeqg Ol Inoyym sOQq 40 sglrodareiedipul anjez Jspu
-0J8Z }sJ1} 8y} Ja}Je 1SIX8 YoryM_salijug "Jayiwijep Je|npow Joj \
e s| anjeA 0Jaz a4} ‘paubisse-OQ ou si aiay) jey) (1equinu sixy Buipuodsall
suesw GGz anleA |yGg 0F]L Wouy Jaquinu e aq Aew 9y} dd SNgld0de 404 (1
al-oa aul ‘(83inep da’sngid40dd 1o} Jaquinu Jaqwnujo|s Buipuodsaligd + S0Qq jo Jaqiunu
sixe) Jaqunujo|s ey} wouy Juspuadapul aq Aew ay} o0} |enba jou aJ wnwixew) ‘|0
y'v'e9 $OQA 8y} Jo sal{O@ @yl 'Hun 8AuQg 8ALPI40¥d jlun 8ALlQ 8y jo siequinu =u wcmcm_mcj
0} 18jay 9y} ul sO(d |Ie 1o Sar0q S0 SISISto5876d TeqoTS aroaetirArorepten futheny s$dl-0Od lie jo 3si7 8.6
ELIEYETE)Y| uonjeue|dxg abueu Ayipijea uonejuawajduwi adAj ejeq aoueoljiubig NNd



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

- 175 -

61800-7-203 © IEC:2007

//V\K\ 9AUPI40dd GE€SS9
=== - \\/v === === 10} poAISSaY 01 000¥%9
Z0L's (eoepiv)Ul
‘c0g-2 V uoljes|unwwod Q|
-00819 O3l L13NI40¥d) 8AlpId0Yd 666€9
0} 19)9Y --- > = --- --- 10} paAlasay 01 00019
ailyoud << \ V oALPI40Yd 66609
--- aAPI40Yd @Y} 4d suoisualxa aininj 10} PaAIasSay --- --- --- 10} panIasay 0} 00009
~ w 66665
--- "JopuaA ay} Aq paulep aq Aew siajaweled asayy T --- --- o1j108ds aoina(g 0} 0001
‘pajuswajdwi aq jou Aew
Aidwa aJ1e yoiym isi| Joequinu ayj jo sisjellieled
‘alay) panuiuod
sI 1s1| 8y} ‘1g)oweded }s1| }Xau aypjeuaqunu
Jajoweled ay}|suiejuoo xapuigns ey -payoeal
uaaq sey sjajaweled pabueyoJo isi| ay) jo
pus 8y} ‘018z sulejiod Xxapulgnse’}[VA|9A1}N08SU0D \
pue aosupnbas Buispaloul ul paubisse aq
lleys sAede ay] “$1eloweled @say) Jo saolpul-gns
8y} Jopun paaes aje ‘Buyjses Alojoe} sy} 0} jJoadsal
ul pabueyo aJe loiym pue uaplim aq Aew yolym
‘(sieyoweled a||j0idpue oyy10ads-1ainjoe)NUEW)
siajoweled ay) jo _,mEQE:c J9)oweled ||y "oi0ads o%mcm_mcj siajoweled 666
--- -lalnjoejnuew si| SgetSte Aette Fivaneme Cieveiniv iy ) CC_QGQ_U (w]u] _GCCIQ._C TL\—GE( U@DCN:O JO }Sl| JaquinN 0} 066
ELIEYETE)Y| uonjeue|dxg abueu Ayipijea uonejuawajduwi adAj ejeq aoueoljiubig NNd



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

- 176 - 61800-7-203 © IEC:2007

6.5 Integration of Drives in Process Technology (VIK15-NAMUR16)
6.5.1 General

This subclause shows the integration of drives in process technology according to the VIK-
NAMUR guideline NE 37. The drive applications are realised only in open-loop (e.g. v/f
control) or closed-loop speed control mode, therefore they belong to the PROFIdrive
Application Class 1 (see Figure 74).

Application Class 1

N=Setpoint vatueinterface
Dri\<‘
Nsoll
Process > ramp closed /\\
. loop
control function >
system generator speed
y control N
Nist < AN
N

Process [

controQ
system

v/f N D :
control i -

Figure<Z4 - i ity and Interfaces for drive integration according to VIK-NAMUR

The Jpurpose of\the WIK-NAMUR guideline for the integration of drives in the process
techrologytindustry™~$§ to specify a standard interface between drive and the process control
systemwhich offers the possibility to exchange the drive or drive system by another |drive
(ever] another vendor) without need of any change to the process control system. Thergfore,
for PROFIBUS, a special application-specific GSD is used and the drive shall be set up to act
as a VIK-NAMUR drive with application-specific PROFIBUS Device “ldent_Number =
0x3AAQ0”. The VIK-NAMUR guideline specifies the drive interface in hardware (VIK-NAMUR
terminal block) and Software (PROFIdrive Interface VIK-NAMUR mode). The principle
structure of the interface is shown in Figure 75.

15 VIK = Association of the Industrial Customers and Industrial Power Producers.

16 NAMUR = Standards Working Group for Instrumentation and Control in the Chemical Industry.
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Drive ( in cabinet)

PROFIdrive

Profile
VIK-NAMUR
I Profibus |—o{ VIK-NAMUR Terminal Block H

Process t
control ““ «
system N

hardware

/ t

“ op inevitable

6.5.2
6.5.2(1

word
word

Techpology. There are noendQf specific\bit.definii

[

| line interrupt
Specified by
VIK-NAMUR Guideline

e Table 141) and drive status
in the PROFIdrive Profile

(STW1, see Table 140), statu dh(Z
(MELD_NAMUR, s# ) X 3

bntrol
[fault
Drive

6.5.2{2
Bif \ océsitwlogy operating mode (VIK-NAMUR standard)
\ \%if\k\an}e\(gﬁ = true) Significance (Bit = false)
o | |én N OFF
1 NON&OM}QF/I:Z) Coast Stop (OFF2)
2 No Quick\StQp\QPo OFF3) Quick Stop (OFF3)
3 Enable Operation Disable Operation
4 Enable Ramp Generator Reset Ramp Generator
5 Unfreeze Ramp Generator Freeze Ramp Generator
6 Enable Setpoint Disable Setpoint
7 Fault Acknowledge (0 > 1)
8 Jog 1 ON a Jog 1 OFF 2
9 Jog2 ON a Jog 2 OFF a
10 Control By PLC No Control By PLC
11 Setpoint Inversion No Setpoint Inversion P
12 Reserved P Reserved P
13 Reserved P Reserved P
14 Reserved P Reserved b
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Bit Process technology operating mode (VIK-NAMUR standard)
Significance (Bit = true) Significance (Bit = false)
15 Parameter Set 2 P Parameter Set 1 °

operating mode.

NOTE 2 Further details on the control word bits may be found in 6.3.2.2.

a  Optional.
b Deviations of the VIK-NAMUR Control Word 1 (STW1) from the standard PROFIdrive STW1.

NOTE 1 Bit 0 to Bit 10 of the control word 1 are the same as in the control word 1 of the speed control

It shall be possible to parameterise the converter/inverter with sturer-splecific
parameters in order to disable a certain direction of rotation.
6.5.2({3 Status word1
Table 141 — Overview on the assignment of the bits of status wo
for the process technology oper@g\o
Bif] Process technology operating mogde (VIK\-NQM;tan}l{ard)
Significance (Bit = true) =N \ ; / iigMcaMit = false)
0 | [Ready To switch On \NohReady T6 ‘Syitch Dn
1 Ready To Operate No\t\Read\y\To OpE}I'ate
2 Operation Enabled (drive follows setpcy’.m\-)\ \n{n Disabled
3 Fault Present \ (\ \Ngwlt>
4 | [NooFF2 D) oFF
Coast Stop Not Ac jvated or Codst Stop Activated or
Inevitable Line Int rru nevitable Line Interruption Activated
5 | [No OFF3 \/ OFF3
Quick Stop Quick Stop Activated or
External Int(e(fbg tivated External Interlock Activated
6 SW|tch|pg\O Inh| |te Switching On Not Inhibited
7 Warnﬁg Préa\n\t\ \ ) No Warning
8 < \d\@v\or\@\m T&Qrance Range Speed Error Out Of Tolerance Range
9 }T&I\R&e;\gd No Control Requested
10 | | Or nRehthed Op Exceeded f Or n Not Reached
11 Adjustable Current Limit Or Torque Limit Not Adjustable Current Limit Or Torque Limit Reachgd 2
Reached 2
12 Reserved @ Reserved @
13 Motor Overload Not Activated @ Motor Overload Activated @
14 Positive Speed Direction @ No Positive Speed Direction @
15 Parameter Set 2 active @ Parameter Set 1 active 2
NOTE 1 Bit 0 to Bit 3 and Bit 6 to Bit 10 of the status word 1 are the same as in the status word 1 of the
speed control operating mode.
NOTE 2 Further details to the status word bits may be found in 6.3.2.
a  Deviations of the VIK-NAMUR Status Word 1 (ZSW1) from the standard PROFIdrive ZSW1.
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6.5.2.4

Drive status/fault word

- 179 -

Table 142 — Overview on the assignment of the bits of drive status/fault word
for the process technology operating mode

Bit Significance (Bit = true) Significance (Bit = false)
0 Fault Control Electronic/Software No Fault Control Electronic/Software
1 Fault Supply Net No Fault Supply Net
2 DC Link Overvoltage No DC Link Overvoltage
3 Fault Power Section No Fault Power Section
4 Overtemperature Converter No Overtemperature Converter
5 Earth Fault No Earth Fault (
N
6 Overload Motor No Overload Motor /\< (\ \
7 Error Communication Bus No Error Communicé\ion\Q}s\ >
8 External Safety Trip No External SM \ \
9 Fault Speed Sensor No Fault Wx\ensg\ \
10 Fault Internal Communication No Fault Internal mWio}
11 | | Fault Infeed System (DC Link) Nc/fault |n%eg\&z$@m (bg Link)
12 reserved /_{? seée N
13 reserved A R&servéd ( 3 N >
14 reserved SETV )
15 Miscellaneous Faults /l \Qo bh'icellaneous Faults
6.5.3 State diagrams %
6.5.3|1 General stg
The general sta ) is also valid for applications in the process
technology operativ
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6.5.3.2 Setpoint channel for VIK-NAMUR operating mode

STW1 bit 11

True

= setpoint inversion

False = no setpoint inversion

STW1 bit 4
True = enable RFG
False = reset RFG

61800-7-203 © IEC:2007

STW1 bit 5

True = unfreeze RFG

False = freeze RFG

Change of mode between
normal operation and jog
mode or vice versa
only when drive is

in stand still

STV
True

Falsg¢ = disable setpoint

set
(vel

STV
True
Fals:

STV
True
Fals

Figu

In ad
funct

Addit

1 bit 6
= enable setpoint

1= operate
0= freeze

reset RFG

S —

=

>

RFG

0 Q @g
01Tx 4 0— X

boint 1 — | _/RF_G\_ 1
beity) ! /

(\ / N\
1 bit 8
= Jog 1 ON < N\ @)
b = Jog 1 OFF

C1 0 jL\

1 bit 9 c2 N
= Jog 2 ON \
b = Jog 2 OFF

Jogging functionality (optional)

0 = reset RFG
(output=0)
1 = operate RFG

ohal monitoring functionality according to Figure 77 is also specified.

to v/f contrg

speed contrg

>
closed log

(velocity]

| or

P
pller

node

rsion
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VIK-NAMUR process technology operating mode

ZSW1 bit 10
COMP true= fOrn

STWH1 bit 15 Comparison Reached Or
true = Parameter Set2 Value —a Exceeded
false = Parameter Set1 false =f Or n Not

Actual value ——{p Reached

Parameter 0, ZSW1 bit 11

Set 1 true = Adjustable
Current Limi
Or Torque
Limit Not

Parameter 1
Set 2

t

STW

Parameter set1

6.5.4

This

inevifable line/i

With
in su

Reached

STW1 | Parameter Set
bit15
0 1
1 2

Drive & Motor
monitoring

ZSW1 bit 14
ue = Positive
Speed
Direction
false = No Positive
Speed
Direction

| bit15: Parameter

may be
InevitabI: ine\

subclause

5 “Coast Stop Activated/Inevitable Line Interruption Activated” and this output shal

the’switch device to separate the drive secure from the line.

] The
1/18).
rmed

The

(see R igital
of the drives The input of the drive shall be parameterised in such a way that it cauges a
t Stopron the drive. One digital output of the drive shall also be parameterised with the

also

The application program in the PLC recognises an inevitable line interruption, if in the control
word1 (STW1) sent by the PLC, the bit1 is “TRUE”, this means “No Coast Stop” and if in the
status word1 (ZSW1), the bit4 is “FALSE”, this means “Coast Stop Activated/Inevitable Line
Interruption Activated”. The inevitable line interruption shall be realised with applicable switch

devic

es according to the VIK-NAMUR Guidelines.
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VIK-NAMUR-Interfage—
: STW 1

() Profibus / PROFldrive Bit 1

nv

Yy

Bit 2 Control

A

~ L Bit 5 . Infeéd

All other terminals X2 N24 \ X2 Bit 4 |« | 1>—<\'\‘ (] g
are without P24 M1 > N
fuhction! 5 ZSW 1 k
AN Y

—

Bxternal m
Contact open P24—‘; — 15 ﬁ \ |_
> interruption) | Quick St ‘\\ Ling

B 5
Qf
5
" e 1; Inevitable /af\ >1 B AS 2‘7
o i — ¢
Inevitable line interruption interrupt / \\
(Contact open -> interruption) - ¢
evitable line
interruption path
emp raturé\ separates
oni inverter from line
NN D

; s Inverter-(Cabinet-)Side
pérating mode, inevitable line interruption

ternal interlock

The ¢xternal j d“to the NAMUR standard terminal block (Input 15)| The
signall from ected to a digital input of the drive. This digital input shall be
parametepri Quick Stop. In case of external interlock, the drive gets the
inforrn a op via the digital input. The converter/inverter stop the motor along
the p P ent’limit and then the output pulses are disabled and the inverter is

separated from

The applieation program in the PLC recognises an external interlock, if in the control word1
(STW 1) sent by the PLC the bit2 is “TRUE”, this means “No Quick Stop” and if in the gtatus
word1 (ZSW1) the bits is “FALSE”, this means “Quick Stop Activated/External Interlock
Activated”.

6.5.5 Standard telegram
6.5.5.1 General

Standard telegram 20 is defined for the process technology.

Further information to standard telegrams, signal numbers (see Table 82) and telegram
selection may be found in 6.3.4. Information to standard telegram configuration for
PROFIBUS DP may be found in IEC 61800-7-303, 4.5.2.
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6.5.5.2 Standard telegram 20

Content: n 4, interface for the process technology, 16 bit

Table 143 — Definition of standard telegram 20

DO 10 DATA Setpoint Actual value
number
1 STW1 ZSW1
2 NSOLL_A&a/FSOLLa NIST_A_GLATT@/FIST_GLATTA
3 HAST—GEATF
4 ITIST_GLATTD or MlST_GLATT/b’_\
5 PIST_GLATTC A ~

6 MELD_NAMUR /\ \
ennly
OLL _an

@ The setpoint NSOLL_A and the actual value NIST_A in DO r >
applications in the closed-loop speed control mode and thie setpoint
the actual value FIST in DO 10 Data 2 are only for \cati co

mode.
b The actual value in DO 10 Data 4 shall be confi i vdriable
active current (ITIST) or torque actual value ( . ocess wariables are

not available, the DO 10 Data 4 shall be zero
C The actual value in DO 10 Data 5 shall Be\configured/wit
active power (PIST). If the ess vatigble\is nqgt & 3
shall be zero.
The gignal numbers defined for the pr cesﬁhn logy afe included in Table 82.

h process variable

e DO IO Data 5

DO 1O Data Normalisation®

The data type for DO 1O
except control o@

tual values) is Integer16 (a signed 16 bit-value),

The $caling facto 1 ¥S defined as follows: 100 % corresponds to 40Q0y,.,.
The \Jalue for thi 88’ i —200 % to +200 %. The DO 10 Data normalisation|shall
be copnfigureg™ g way: normalisation bit 0-5 shall be set to 14 (bit 14 ->
0x4000;,.4) @and no -u( i id bit 15 shall be setto 1 (YES) (refer to 6.2.1.3 and 6.3[4.5).

The DO I0Datayjn\a alue-direction shall be filtered with a first order filter element and a
consfant filter~titne of\approximately 100 ms, except control word1 (STW1) and status Word1
(ZSW1). This is achieved by use of the special signals xxx_GLATT.

Therg sshall be a manufacturer-specific parameter, where it is defined which physical yjalue
represented by 100 %. The manufacturer-speciiic parameter shall not be a fixed valtue in the
converter/inverter.
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INTRODUCTION

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

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

“eXi e—dH—gatta—hRoRore—aiite ace camm' gde G PO eH ee e -queS
et numériques, interfaces séries et paralléles, bus de terrain et réseaux)- tablis
sur fes interfaces physiques spécifiques sont déja définis pou aines
d'application (par exemple, commande de mouvement) et certaines cla (par
exemple, dispositifs d'entrainement classiques, positionneur). Les applicati g faces
de prpgrammes de commande et de programmeurs d'application associées siyes et
variept dans une large mesure.
La QEI 61800-7 définit un ensemble de fonctions, états
communs de commande d'entrainement ou une de ns a
mettr
La G ositif
d'ent igation
empl tions
géné S s de
communication différentes. Ceci permet de p i g ande
de m i i e ou de commande d'entrainement)
dans S i ositif
d'ent
Iy a
Pour

- logie

- d'une

ag
Pour{un constructeur de dispositif de commande

—| Aucune influence de la technologie de bus

—| \Jntégration aisée des dispositifs

— Indépendance par rapport a un fournisseur de dispositifs d'entrainement

Pour un intégrateur de systémes (modules de construction, machines, installations,
etc.)

— Intégration plus aisée des dispositifs
— Meéthode intelligible unique de modélisation

— Indépendance par rapport a la technologie de bus

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

Certaines applications nécessitent de pouvoir permuter des dispositifs, voire intégrer de
nouveaux dispositifs dans une configuration existante. Elles sont également confrontées a
différentes solutions incompatibles. Les efforts visant a adopter une solution relative a un
profil d'entrainement et aux extensions spécifiques au constructeur peuvent se révéler
inacceptables. Ceci réduit le degré de liberté concernant le choix d'un dispositif le mieux
adapté a cette application de sélection du dispositif disponible pour une interface physique
spécifiqueetprisemcharge par te comtroteur:

La CEI 61800-7-1 est divisée en une partie générique et en plusje mme
l'illustre la Figure 1. Les types de profils d'entrainement pour CjA iohTM2,
PROFIdrive3 et SERCOS InterfaceT™4 sont mis en correspondancetavec ndrique
de llannexe correspondante. Les annexes ont été soumis ismes
internationaux indépendants spécialisés dans les réseau in, et

respgnsables du contenu de l'annexe qui y est assocjé des
margles connexes.

La prgsente partie de la CEIl 61800-7 spécifie le profil de

Les types de profils 1, 2 et 4 sont spécifiés d -202 et

la CEI 61800-7-204.

il

1 CiA 402 _ést une marque de CAN in Automation, e.V. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEI du

délerteur—de—ta—marque—ou—de—un—guelcongquo—do—ses—produits—la—conformité—a—ce—profi—rimpligde pas
e P P i p

i
I’ ut|l|sat|on de la marque C|A 402.

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

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

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

35

10

11

12

CANopen est I'acronyme de Controller Area nnaire de réseau de communication ¢uvert)
et fait référence a la EN 50325-4,

EtherCAT™ est une marque de i ation est fournie pour la commodité des utiligateurs
de|la présente Norme inte i \ adcun cas un entérinement par la CEIl du détenteur de
la marque ou de l'un quelcongus, de its. ba conformité a ce profil n’exige pas I'utilisation de la marque
EtherCAT™. L’uti ¢ FQUE S ige I'autorisation de son détenteur.

Ethernet Powerlin
lugratif EPSG. Cetté

Mle contréle de son utilisation est confié a I'organisme a but non
pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme

internationale et N e\eh aucun cay un entérinement par la CEl du détenteur de la marque ou ¢le I'un
quelconque de : ité a ce profil nexige pas [lutilisation de la marque Ethernet
Powerlink™ . Kutilisation thernet Powerlink™ exige I'autorisation de son détenteur.

DejviceNgt™ est une marque dexQpen DeviceNet Vendor Association, Inc. Cette information est fournie pour la
commoditéndes utiisateurs Je la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérirlement
paf la © S marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’exige
pa$ I'utilisation-da.la qu€ DeviceNet™. L'utilisation de la marque DeviceNet™ exige I'autorisation dg Open
DeyiceNet Ve

CoptrolNet™*est uneMmarque de ControlNet International. Ltd. Cette information est fournie pour la commodité
de$ utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par|la CEl
du| détenteur de la marque ou de l'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’exige pas
I'utifisation—de—la—marque—GControlNetM—L utilisation—do—la—marquo—GControtNetM—oxige—auterisation de

ControlNet International, Ltd.

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

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

PROFINET est une marque de PROFIBUS International. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEIl du
détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’exige pas I'utilisation
de la marque PROFINET. L'utilisation de la marque PROFINET exige I'autorisation de PROFIBUS International.
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technologies (disponible en anglais uniquement)
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3 Termes, définitions et abréviations

3.1 Termes et définitions

Pour les besoins du présent document, les termes et définitions suivants s'appliquent.

3.1.1
valeur instantanée
valeur d'une variable a un instant déterminé

[VEI B51=21-02]

3.1.2
algornithme

séquence finie d'instructions complétement déterminée par laquelld
sortig peut étre calculée a partir de la valeur des données d'entrée

2 de nées de

[VEI B51-21-37]

313
applilcation

élément fonctionnel logiciel spécifique a la résolutj re et
de cdmmande de procédés industriels

NOTE| Une application peut étre répartie entre I& ns.
[CEI/TR 62390:2005, 3.1.2, modifiée]

3.1.4

mode d'application

type ¢'application pouva

NOTE| Les différen@d ple ou
de podition, a la com gé e.

3.1.5
attribut
propriété ou €aractexistique

[CEI/TR&239Q"

3.1.6
clasge
desciiption’d'un ensemble d'objets qui partagent les mémes attributs, opérations, méthpdes,
relatiphs-et sémantique

[ISO/CEI 19501, modifiée]

3.1.7

application synchrone de cycle d'horloge

synchronisation des durées d'échantillonnage et de cycle dans le logiciel de contrdle en
boucle fermée dans des dispositifs d'entrainement numériques et des systémes de
commande

3.1.8

commandes, consignes

ensemble de commandes entre le programme de contrdle d'application et le PDS permettant
de contrdler le comportement du PDS ou les éléments fonctionnels de celui-ci
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NOTE 1 Les états ou les modes de fonctionnement reflétent le comportement.

NOTE 2 Les différentes commandes peuvent étre représentées par un bit chacune.

3.1.9
commande, régulation
action délibérée sur (ou dans) un processus, en vue d'atteindre des objectifs définis

[VEI 351-21-29]

3.1.10
dispositif de commande/régulation

unité[ physique confenant — dans un module/sous-ensemble ou dispositif — un progra3

d'application de commande du PDS

3111
type [de données
ensemble de valeurs associé a un ensemble d'opérations autorj s

[ISO/CEI 2382-15:1999, 15.04.01, modifiée]

3.1.1p
dispositif
dispgsitif de terrain

entit§ physique indépendante sur rés
d'exécuter des fonctions spécifiées
interfaces

[CEI p1499-1:2005, 3.30,

entit§ qui exécute des fonctions
en interface avec d'au i

[1SO 15745-1:20@

3.1.18
profi| de dispositif
représentatiop™~d'uR
comportemen

dispadsitifpe

NOTE| Cette défiqiti
dispositif.

[CEI/IR 62390:2005, 3.19, modifiée]

mme

bable
ses

i est

es et
nt du

plle du

3.1.1
données E-S de DO

ensemble de toutes les données d'entrée et de sortie (transmission cyclique) d'un objet

d'entrainement (axe d'entrailnement)

3.1.15
objet d’entrainement
élément fonctionnel d'une unité d'entrainement

3.1.16
communication entre dispositifs d'entrainement

communication (cyclique) entre les dispositifs d'entrainement du point de vue de I'utilisateur
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3.1.17

unité d’entrainement

dispositif logique qui comprend tous les éléments fonctionnels liés a une unité de traitement
centrale

3.1.18

élément fonctionnel

entité de logiciel ou logiciel combiné au matériel, capable d'accomplir une fonction spécifiée
d'un dispositif

NOTE 1 Un élément fonctionnel comporte une interface et des associations a d'autres éléments fonctionnels et
fonctiqrrs:

NOTE| 2 Un élément fonctionnel peut étre constitué de bloc(s) de fonctions, d'ob
paramptres.

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.12]

y_ de-liste[s) de

3.1.19
interface
frontiere commune entre deux unités, définie par des d&a
caradtéristiques de signal ou d'autres caractéristiques sefon

ctionnelles| des

[VEI B51-21-35, modifiée]

3.1.2Dp
données d’entrée
donnges a envoyer de maniére cyclique

3.1.211
données E-S
donngées d'entrée et données desortie d

3.1.2p
mode¢ isochrone

servige de synchro
cycle|de bus congtak

e un

3.1.28

mod¢le

repréjse C une
précision suffisak eses

spécifiées

[VEI B51421:36]

3.1.24

mode de fonctionnement

caractérisation de la maniére et du degré avec lequel l'opérateur humain intervient sur
I'équipement de commande

[VEI 351-31-01]

3.1.25
données de sortie
données a envoyer de maniére cyclique du contrdleur au dispositif
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3.1.26

parameétre

élément de données 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 Adaptée de la CEI/TS 61915.

NOTE 2 Un paramétre est caractérisé généralement par son nom, le type de données et la direction d'acceés.

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.22, modifiée]

3.1.27

donnfées de processus
donnges relatives au processus de commande, par exemple le facteur de §
d'étal, généralement mises en correspondance avec les paramétres

et les varipbles

3.1.28
profi
représentation d'une interface PDS en termes de ses parametxes, SRS parametres
et comportement selon un profil de communication et un pragfirdedi

3.1.2p
poin{ de consigne

valeur ou variable utilisée comme donnée de sg
afin de commander le PDS

hie\ du ro@am e de contréle d'appligation

3.1.3D
état

ensemble d'informations entre le PDS\et le progra
|'état|ou le mode du PDS gu vn élémentNonct
NOTE| Les différentes infoqmati etre cadée’s avec un bit chacune.

3.1.30t @
fonclions techn ic

contr
spéci

de contréle d'application, qui refléte

3.1.3
type
élém
insta

les

[CEI/

3.1.3
cas d'application

spécification de classe d'une séquence d'actions, y compris les variantes, qu'un systéme (ou
autre entité) peut exécuter, en interaction avec les acteurs du systéme

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.26]

3.1.34
variable
entité logicielle qui peut prendre différentes valeurs, mais une seule valeur a la fois

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.27]

NOTE Les valeurs d'une variable, ainsi que d'un parameétre, se limitent habituellement a un certain type de
données.
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3.2 Abréviations

AC Classe d'application PROFIdrive (PROFIdrive Application Class)

BERO Interrupteur de proximité (Proximity Switch)

Cco Objet de communication (Communication Object)

CR Relation de communication (Communication Relationship)

C-LS Signe de vie du contrdleur (Controller’s Sign-Of-Life)

DO Objet-dentrainement(Brive-Obfect

DO-LS Signe de vie de I'objet d'entrainement (Drive Object Sign{Of-Life

DP Périphérie décentralisée (répartie) (Decentralised (gistni Reriphery

DSC Commande asservie dynamique (Dynamic Servg™ €0

DU Unité d’entrainement (Drive Unit)

DX Echange de données (Data_Exchange

f Fréquence

GSD Fichier de données d (description de disp
entrée pour un outil de

IHM Interface homme-mac

ID Identificate

Donniées E-S

Dsitif,

(CR

E/S

Ky

Kec

LS

LSB

MSB

M CR Relation de communication (CR) multidestinataire (multidiffusion)
Multicast)

NAMUR Groupe de travail normatif pour l'instrumentation de mesure et de régulation
dans l'industrie chimique (Standards Working Group for Instrumentation and
Control in the Chemical Industry)

NC Systéme de commande numérique avec ensemble de commandes de
contréle numérique (Numerical control system with a numeric control
command set)

Pxxx Parametre (identifié par le numéro xxx)

PAP Point d'accés aux paramétres (Parameter Access Point)

PBE Description de parametre (Parameter description)

Dispositif P Dispositif périphérique (modéle de base PROFIdrive)


https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

- 208 - 61800-7-203 © CEI:2007

PDS Entrainement électrique de puissance (Power Drive System)
Pl PROFIBUS international
PLC Automate programmable sans ensemble de commandes de mouvement

(Programmable logic controller without a motion control command set)

PLL Boucle a verrouillage de phase (Phase Locked Loop ou phase control loop)
PNO Organisme utilisateur PROFIBUS (PROFIBUS User Organization)

PNU Numéro de paramétre (Parameter Number)

PROFIBUS Bus de terrain de processus propriétaire

PROFINET Bus de terrain de processus propriétaire

PWE Valeur de parametre (Parameter value)

RFG Générateur de fonction de rampe (Ramp Functio
SN Signe

STW Mot de commande (Control Word)

T, Temps d'échantillonnage

Top Durée de cycle DP

industriels et producteurs

Ecart du systéme de commande en boucle fermée

Assqgciation of the Industrial Customers and Industrial Power Producers

industriels d'én

ZSW Mot d'état (Status Word)
4 Généralités

4.1 Présentation générale

ergie

Le profil PROFIdrive a été créé par l'organisme utilisateur PROFIBUS de PROFIBUS
international (PI). Il définit un comportement de dispositif unifié et une technique d'accés aux

données du dispositif d'entrainement.

Pour l'utilisateur, cela signifie que les colts techniques sont diminués lors de la planification
et de la mise en ceuvre des installations et des systémes, dans la mesure ou les différents
dispositifs d'entrainement réagissent de la méme fagon aux instructions de commande.
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L'utilisation de blocs de programme normalisés dans les systémes de contréle en boucle
fermée et en boucle ouverte afin de contrdler le dispositif d'entrainement permet de réduire
significativement les colts de programmation. Pour les constructeurs de dispositifs
d'entrainement, suite a la définition du profil, les colts de développement sont réduits et la
mise en ceuvre de l'interface normalisée non-exclusive améliore les chances de réussite sur
le marché.

La mise en correspondance avec l'interface générique est donnée a I'Annexe C de la
CEI 61800-7-1.

4.2 Exigences

Actuellement, les systémes d'entrainement électriques a vitesse v des
convertisseurs d'entrainement CA de base aux contréleurs assepws nces
dynaTniques élevées, sont de plus en plus connectés a des systémegs q pucle
ouverte et en boucle fermée de plus haut niveau dans des ins ¢ ¢ emes

automatisés via des interfaces numériques.

Dans| les systémes actuels, c'est l'interface de vitesse qujiest Ia pk nt de
consigne de vitesse est déterminé a partir d'un systéme da ati y plus haut njveau
qui dontréle le dispositif d'entrainement. De manié Q instantande de

vitesge est renvoyée au systéme d'automati
d'entrainement.

supveiller le dispositif

Afin que l'interface du bus de terrain ari 3 concepts d'automatisation répartis
puissie aussi étre utilisée dans le domai ~ 3 de mouvement avec plugieurs
axes [d'entrainement, les bus de terrai its actuellement doivent étre enrichis
de cdractéristiques spécifiques. Cela i aux exigences suivantes:

Synchronisme de cycle d'f >: Si 0 mouvement central est utilisé qui [traite
I'intefpolation et I'assery i boucle fermée, la boucle d'asservissgment
doit étre fermée vja | g\ in signe de vitesse est transféré vers le dispositif
d'ent p di i point/de consigne. Dans la direction de la \aleur

insta S i ent\fournit une valeur instantanée de position. Afjn de
mettr i ffisamment élevés pour satisfaire aux exigences de
perfo i s délais doivent étre réduits au minimum et il est
partiq délais soient parfaitement constants. Si la tache de
commande de m de coordonner plusieurs axes, les valeurs instantanég¢s de
positi i ises.précisément en méme temps et évaluées de fagon synchrone
dans dé mouvement. De plus, les points de consigne doivent prendre|effet
précisé 1 eme~moOment dans les axes. L'acquisition des valeurs instantanégs, le

transt fyatior\du point de consigne sont en synchronisme de cycle d'horloge ayec le
contr i

Communication entre dispositifs d'entrainement: Des solutions d'automatisation d'état d¢ I'art
avec des unités d'entrainement numériques utilisent aussi des concepts répartis dans
lesquels les taches de contrdle en boucle ouverte et en boucle fermée, précédemment mises
en ceuvre de fagon centrale, sont décalées sur des dispositifs d'entrainement intelligents. On
peut citer comme exemple des dispositifs d'entrainement de positionnement a un seul axe ou
des dispositifs d'entrainement a logiciel intégré pour des fonctions d’enroulement ou des
applications de fonctionnement synchrone.

Si des fonctions d'automatisation sont a décentraliser et a répartir, les données doivent étre
directement transférées entre les dispositifs d'entrainement, qui, dans I'exemple d'un arbre
électronique, doivent étre en synchronisme angulaire précis et aussi en synchronisme de
cycle d'horloge.
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Communication acyclique: Les services de communication acyclique sont sollicités pour
transférer les demandes de paramétre pour la commande de l'opérateur et la surveillance des

dispositifs d'entrainement parallélement a I'échange de données cycliques.

Les profils d'automatisation modernes impliquent de satisfaire a I'exigence de prise en charge
de systémes de communication de pointe.

4.3

Objectifs du profil PROFIdrive

Afin de protéger les investissements placés dans des outils techniques, des bibliothéques de
programmes d’automatisation et la formation du personnel, il est important de disposer d'une

fonct
bus

de terrain

d'application.

5 Type de données

5.1

On défini
partid

défin
Pour

CEl 4
donng¢

et da

5.2

Le T
défin

ns le Tableau 2.

Types de données

bbleau 1 montre les
tions connexes.

Q Tableau

Présentation générale des types de données

la stabilit¢ de son

es“de données normalisés

interf

onnalite de profil dapplication generique stable qui migre vers les futurs sysiemeés de

renforcés en conservant de plate-forme

jences
sont
é Ia
bs de
pau 1

t les

Types de d ees utilisés ans
le profil Idri

Référence de la définition

Codage
(décimal)

Boolean " N\ \¢ N

Boolean (voir la CEl 61158-5-3)

Integ/en’ﬁ\\ \\\ \ Integer8 (voir la CEI 61158-5-3) 2
|nteg¥x1\6 \ \ > Integer16 (voir la CEl 61158-5-3) 3
Integer32 . \ Integer32 (voir la CE| 61158-5-3) 4
IInteger64 Integer64 (voir la CEI 61158-5-3) 55
Unsigneds8 Unsigned8 (voir la CEI 61158-5-3) 5
UnsignedT® UNSigned 6 (VoIT 1a CET 6 1TT58-5-3) 6
Unsigned32 Unsigned32 (voir la CEI 61158-5-3) 7
Unsigned64 Unsigned64 (voir la CEI 61158-5-3) 56
FloatingPoint Float32 (voir la CEI 61158-5-3) 8
FloatingPoint64 Float64 (voir la CEl 61158-5-3) 15
VisibleString VisibleString (voir la CEl 61158-5-3) 9
OctetString OctetString (voir la CEl 61158-5-3) 10
TimeOfDay (avec indication de date) TimeOfDay (voir la CElI 61158-5-3) 12
TimeDifference TimeDifference (voir la CEl 61158-5-3) 13
Date Date (voir la CEl 61158-5-3) 50
TimeOfDay sans indication de date TimeOfDay (voir la CElI 61158-5-3) 52
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Types de données utilisés dans Référence de la définition Codage

le profil PROFIdrive (décimal)
TimeDifference avec indication de date TimeDifference (voir la CEl 61158-5-3) 53
TimeDifference sans indication de date TimeDifference (voir la CEI 61158-5-3) 54

Les types de données Unsigned8, Unsigned16 et Unsigned32 doivent étre mis en ceuvre par
chaque dispositif d'entrainement. Tous les autres types de données normalisés peuvent étre
mis en ceuvre en supplément (types de données facultatifs).

5.3
5.3.1 Généralités

Tous

les types de données spécifiques au profil (voir le Tablea
ceuvre dans le dispositif d'entrainement (types de données facultati

—ypes-de-donnéesspéeifiques—auprofi

Tableau 2 — Types de données spécif/ti au prafi

mjs en

Types de données utilisés dans Référence E‘éﬂ@\ odage

le profil PROFIdrive /e—l\ (décimal)
Valeur normalisée N2 (16 bits) 5.3.2, Table%u 3§Drab|e>\ 113
Valeur normalisée N4 (32 bits) 5.3. 2/(3%?\[/?/ T{tﬁ\;au 3,> 114
Séquence de bits V2 \ \5\%\et Ta(Qleau\\O )\/ 115
Quartet L2 \5.3.7,e\(ablal 11 116
Constante de temps réciproque R2 ( t'r.&\o,ét\}tkea 4 117
Constante de temps Tg/ﬁ‘ﬁ\bits)/\ 5\.8\8,\t Tab&a\(m 118
Constante de tempRTt‘r\({Z t}hé) \5\38 et TF%au 12 119
Constante de temdsb{/\ \ %\'{Webleau 13 120
Valeur du Qo/ir}\gxe\gz (16 @ts) {3} Tableau 7 et Tableau 8 121
Valeur du p(}*n//x’é\\j(&\Z bN 5.3.5, et Tableau 9 122
Valeur normﬁ’é@\\xz\{n%ke (16 b\tf 5.3.3, Tableau 5 et Tableau 6 123
5.3.3, Tableau 5 et Tableau 6 124

Valeur narmaijséd Xhyvariable (32-6its)
RN

Pour|p plications de dispositif d'entrainement sans aucun type de données
spécifique

e Al lieude N2, ou X2, X4, utiliser Integer16, Integer32 avec normalisation facultatiye.
5.3.2 Valeur normalisée: N2, N4

Signification

Valeur normalisée linéaire. 0 % correspond & 0 (0x0), 100 % correspond & 214 (0x4000) pour

N2 ou 230 (0x40000000) pour N4.

Tableau 3 — N2, N4-Plage des valeurs

Codage | Type de données Plage des valeurs Résolution Longueur
113 N2 -200 % < i< (200-2-14) % 2-14=0,006 1 % 2 Octets
114 N4 -200 % < i < (200-2-30) % 2-30 =93 x 10-8 % 4 Octets
Codage

e Représentation en complément a deux, le MSB (bit de poids fort) est le

signe (SN) du premier octet.

bit aprés le bit de
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e SN = 0: nombres positifs y compris zéro
e SN = 1: nombres négatifs

Tableau 4 — N2, N4-Codage

61800-7-203 © CEI:2007

Octet Bit
8 7 6 5 4 3 2 1
1 SN 20 2-1 22 2-3 24 25 2-6
2 2-7 2-8 2-9 2-10 2-11 2-12 2-13 2-14
3 2-15 | 29-16 | 2-17 | 2-18 | 2-19 | 92-20 | 9-21 | 9-22
4 2-23 |9-24 |[92-25 |9-26 |[2-27 |92-28 |9-29

5.3.3| Valeur normalisée (normalisation variable): X2, X4

Signification
Valedr normalisée linéaire. 0 % correspond a 0 (0x0), 100 %
est I3 méme que pour les types de données N2 et N4 mat

pas dutomatiquement référence respectivement au bit 14 owau -\

de normalisation est codé dans I'élément de descri
donnges E-S de DO" (se reporter a 6.2.1.3).

cture

le fait

e bit
n de

Coddge

e Représentat
signe (SN)

e S

e S

MSB (bit de poids fort) est le bit aprés le

Tableau 5 , X4°Rla
Coglage Type de données }ﬂagN&qale rs _/ Résolution Longué¢ur
123 X2 (par exemple avec x = 12) -éﬁ)o %&S}SQO\RQ)\%S 2-12 2 Octets
124 X4 (par exemple a)»ec\x = 2/8_)\ -SX\O %Ki 2\800- M 2-28 4 Octets
N

it de

Bit
5 4 3 2 1
20 2-1 22 2-3 24
28 |29 [2-10 [2-11 |2-12
3 2-13 2-14 2-15 2-16 2-17 2-18 2-19 2-20
4 221 |9-22 [9-23 |24 |225 |[0-26 |[9-27 |2-28

5.3.4 Valeur du point fixe: E2
Signification

La valeur linéaire du point fixe avec sept positions binaires aprées la virgule. 0 correspond a 0

(0x0), 128 correspond a 214 (0x4000).
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Tableau 7 — E2-Plage des valeurs

Codage

Type de données Plage des valeurs

Résolution

Longueur

121

E2 -256+2-7 < i < 256-2-7

2-7=0,007 812 5

2 Octets

Codage

e Représentation en complément a deux, le MSB (bit de poids fort) est le bit aprés le bit de
signe (SN) du premier octet.

e SN = 0: nombres positifs y compris zéro

e SN = 1: nombres négatifs

5.3.5 Valeur du point fixe: C4

Signification
La valeur linéaire du point fixe aves_quatre
corregpond & 29 (0x0000 0001).

Tableau 8 — E2-Codage

Octet Bit { \
s |7 s |5 [4 |3 |\ \
1 SN |27 |26 |25 |24 |23 \2\2

2 20 |21 [22 [23 [24 §5\

Tableau 9 — G4-Rlag

imal .Qc rrespond a 0 (0x0), 00001

valeurs

Coflage | Type de donp\ées \( PIa}e\\dﬁs \EljeulF/ Résolution Longuéur
122 ca [ -\244748@\6\3 i\&M%M 10-4 = 0,000 15 4 Octets
Coddge 3

Comine pour Integ

5.3.6

Signification

Séquene€e debitsN\permetta
variables boqglé

Tableau 10 — V2-Codage

es bits a été réduite par un facteur de 10 000.

Octet Bit
8 7 6 5 4 3 2 1
1 15 14 13 12 11 10 9 8
2 7 6 5 4 3 2 1 0

5.3.7 Quartet: L2

Signification
Un quartet est formé de quatre bits associés. Quatre quartets sont représentés en deux

octets.

La définition du quartet n'est pas spécifiée. (Codage: 116)
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Tableau 11 — L2-Codage

Octet Bit
s |7 |8 |5 |4 |3 |2 |1
1 Quartet 3 Quartet 2
2 Quartet 1 Quartet 0

Commentaire sur les paramétres temporels

La valeur de parametre temporel des types D2, T2, T4, R2 fait toujours reference au, temps
d'échantillonnage constant spécifieé T,. Le temps d'échantillonnage ié¢ (valedr du
parametre de profil 962) est exigé afin d'interpréter la valeur interne.

5.3.8 Constante de temps: T2, T4

Signification
Donniges temporelles considérées comme un multiple du Rant| ge corfstant

T,
Tableau 12 — T2, T4-Plage des valeu
Coglage Type de données PLag\e des Aeu}i\// Esolution Longué¢ur

118 T2 O<is< 32%7&& ) Q \ ~, )\/ 2 Octets
119 T4 0<i<4 294967 208 X\, o 4 Octets

Valel

Coda

o T age des valeurs limitée 0 < x <32 767.

A ors de cette plage sont fixées a 0.
o T4
5.3.9
Sign
Donn ges comme une fraction du temps d'échantillonnage cor|stant

T,
Tableau 13 — D2-Plage des valeurs
Cog¢lage'\.|' Type de données Plage des valeurs Résolution Longué¢ur
120 D2 Q<i<(2 ')—14) x T 2-14 x T, 2 Qctetsl

Valeur interprétée = valeur interne x T,/16 384

Codage de valeur interne
Comme pour Unsigned16 avec une plage des valeurs limitée 0 < x <32 767.
Apres interprétation, les valeurs internes hors de cette plage sont fixées a 0.

5.3.10 Constante de temps réciproque: R2

Signification
Données temporelles considérées comme un multiple réciproque du temps d'échantillonnage
constant T,.
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Tableau 14 — R2-Plage des valeurs

Codage | Type de données Plage des valeurs Résolution Longueur

117

R2 1xT,<i<16384xT, T, 2 Octets

Valeur interprétée = 16 384 x T_/valeur interne

Codage de valeur interne
Comme pour Unsigned16 avec une plage des valeurs limitée 1 < x <16 384.
Apres interprétation, les valeurs internes hors de cette plage sont fixées a 16 384.

6
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6.1.2

2 Relation de communication

Le modele de base PROFIdrive définit les types suivants des relations de communication

entre

les dispositifs:
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Device -Device Communication
Relationship

Communication
Device

P-Device - P-Device

Supervisor - P-Device

P-Device

Légende

Anglais

AV /N
N AT edngais

ispo\sQif- Dispositif

Communication Relationship

ﬁ%@n\dﬁ\communication

<
Device-Device x
(
\

Disﬁs@ '

61800-7-203 © CEI:2007

Controller-P-De)ﬂié\

Device
Communication Device \ ( -)Dthif de communication
Supervisor I ) (\ \ @,uéerviseur
Controller \ S \ > Contréleur
P-Device N\ \ \ \ \ Dispositif P

Contréleur - Dispositif P

N
Supervisor-P-Bgvi&i \/

Superviseur - Dispositif P

Dispositif P — Dispositif P

P-Device” PDeVice \; N
R

La F|gure 2

contgxte du_mode base PROFIdrive.

s dispositifs PROFIdrive et les relations définies entre eux da

hs le



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © CEI:2007 - 217 -

6.1.2.3 Réseau de communication
Station
PROFIdrive PROFIdrive
Device PP Device
(P-Device, Controller (P-Device, Controller
or Supervisor) or Supervisor)
Network Interface Station c e tion
Network Interface Connector
Network -
Légende
’ M\ N
Anglais /\ /\ } ( U ‘F\l;a%gais
Station Stati\OQ /

PROFIdrive Device (P-Device, Controller/6r
Supervisor)

ispositiNPROFIdrive (Dispositif P, Contréleur ou
(\ sliperviseu
/\ /-\\ \{nte#ége féseau

CoMteur d’interface réseau

Network Interface

Network Interface CoRne}l({

Network I \ ‘F\*gseau
Figure 3 — Modn ral d¢ comm %a;i%n d'un systéme d'automatisation PROFIdrive
La Fi € gengrale du systéme d'automatisation et I'emplacement des
dispadsi composants de la Station. Le modéle physique est
génér ations physiques intégrées dans un systéme de résequ de
comnnun|cat|n A| ation comprend un connecteur d'interface réseau permeéttant
de cd ent 1a” station au réseau et une fonctionnalité d'interface résead, qui
fourn
Le di par les informations d'adfesse
suivantes:
o Réseau;
e Station (Identificateur pour la station a I'intérieur du réseau),
e Dispositif (Identificateur pour le dispositif a l'intérieur de la station).
6.1.2.4 Objet fonctionnel
Le dispositif PROFIdrive comprend un ou plusieurs objets fonctionnels. Les objets

fonctionnels sont des objets logiques qui représentent une fonctionnalité spéciale interne au
systéme d'automatisation. La Figure 4 montre I'architecture générale du dispositif PROFIdrive
comprenant des objets fonctionnels.

Si le dispositif est du type dispositif P, les objets fonctionnels internes a ce dispositif sont
alors du type Objet d'entrainement (voir la Figure 4). La fonctionnalité typique de Il'objet
d'entrainement est la fonctionnalité du dispositif d'entrainement elle-méme (moteur, étage de
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convertisseur, contréle de courant et commande de vitesse en boucle fermée, fonctionnalité
d'entrée et de sortie). Par exemple, un axe d'entrainement est lié a un objet d'entrainement.

PROFIdrive Device
(e.g. P-Device)

Object Object
(e.g. Drive Object) (e.g. Drive Object)

Légende

Anglais / a Mais>

PROF Idrive Device ShositiFPROFIIVE
(e.g. P-Device) ar gxemple(Dispositif P)

Functional Object Objet fonetionnel
(e.g. Drive Object) \(x@r exemple jet'd’entrainement)

Fjgure 4 — Dispositif PROFIdrive ((co lusieurs objets fonctionnels|)
6.1.2|5
Etabl se, |'ordre hiérarchique et les dépendances
entre d'objet (voir la Figure 5).
Chaq i 1stitig interface réseau et d'un ou de plusieurs dispopitifs.
L'integ S e enau\éseal auquel la station est connectée. Les dispositifs| sont
classg i : dispositif P et superviseur. Si le dispositif est de| type
disposi Qnstitué d'une ou de plusieurs unités d'entrainement (DU) qui
comp sUrs objets d'entrainement (DO). L'agrégation des gbjets
d'entrain nltes d'entrainement (DU) peut étre utilisée pour définir I'affiliation des
objet$ T : e unité de commande d'entrainement physique (CPU) ou|a un
agrég . nite d'entrainement exprime de fagon certaine le domaine de validité
des paramétres glohaux.
De plus;-on définit I"objet de communication" (CO) qui est lié a l'interface réseau ains| qu'a

I'objet fonctionnel (par exemple T'objet d'enfralnement). L'objet de communication vise a étre
une extrémité de communication adressable par le systéme de communication, qui peut étre

associée a un objet fonctionnel.
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Network
Station
J 1..n
PROFIdrive Network
Device Interface
A § Q
Controller P-Device upervi >
7 D
1..n
Drive Unit
(R
&...n 1.n
1..n| Communication
Object
(CO)
Légend
< \‘Ang\lﬁis Francgais

Station \ \

Station

Network )

Réseau

PROFIdrive Device

Dispositif PROFIdrive

Network Interface

Interface réseau

Controller Contrdleur
P-Device Dispositif P
Supervisor Superviseur

Drive Unit (DU)

Unité d’entrainement (DU)

Drive Object (DO)

Objet d’entrainement (DO)

Communication Object (CO)

Objet de communication (CO)

Aggregation — consists out of

Agrégation — constituée de

Generalisation — is sub-class of

Généralisation — est une sous-classe de

Relationship — has a relation to

Relation — a une relation avec

Figure 5 — Ordre hiérarchique dans le modéle d'objet
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6.1.2.6 Modeéle a couches

La séparation des objets dans le modéle de base selon les aspects d'application et de
communication aboutit au modele a couches conformément a la Figure 6. Dans ce cas, la
couche Application ne contient que les aspects fonctionnels du systéme d'automatisation,
indépendamment de la répartition des éléments fonctionnels entre les stations et les
dispositifs physiques. L'aspect de répartition est représenté par la couche Communication qui
spécifie les composants du réseau physique et l'affectation des objets fonctionnels aux
composants.

Application
Layer

: Communication

q Data Data
Services

Exchange Exchange

PROFIdrive

S A F Communication
Communication
Layer ((N‘aw}ork Interface Model

N RN

Network (physical)

\Qn\gQis Francais
ApplicatiBQ La)b\ \ \/ Couche Application
P-@ice AW \ Dispositif P
Drive abre{t\ Objet d’entrainement
PROFIdrive Wan Model Modéle d’application PROFIdrive
Communication Services Services de communication
Cyclic Data Exchange Echange de données cycliques
Acyclic Data Exchange Echange de données acycliques
Clock Synchronous Operation Fonctionnement synchrone de I’horloge
Alarm Mechanism Mécanisme d’alarme
Communication Layer Couche Communication
Network Interface Interface réseau
PROFIdrive Communication Model Modéle de communication PROFIdrive
Network (physical) Réseau (physique)

Figure 6 — Modéle de base PROFIdrive contenant la “couche Application”
et la “couche Communication”
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6.1.2.7 Services de communication

6.1.2.7.1 Généralités

Le modéle de base PROFIdrive définit les services de communication suivants. Les services
de communication sont fournis par le dispositif et sont ceux de I'objet fonctionnel.

La représentation des données doit étre au format gros-boutiste.

6.1.2.7.2 Echange de données cycliques

Une ¢
dans
égard
Géné
insta
donn
Dispd
ses ¢

6.1.2

Par
uniqy
critiq
servi
"Supé

comnmunication a ses extrémités.

6.1.2
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afin @
Ce s
évén
inforr
la rel
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Bes cycliques est affecté a la relation "Contréleur - Di

sitif P". Un canal d'échange de données cycliques est lié&

xtrémités.

7.3 Echange de données acycliques

Ccomparaison avec la communication cyclique : doénnées est acyq
ement si nécessaire. Une communjcation e fransfert des donnée
les, par exemple, le téléchargementdes’donnees d giciel ou de parameétrg
ce Echange de données acyclique \E ion "Contréleur - Dispositif
brviseur - Dispositif P". Un canal d' acycliques est lié & un obj

7.4 Mécanisme<d'a
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Pour la technologie de dispositif d'entrainement, la communication synchrone du cycle
d'horloge constitue la base de la synchronisation du dispositif d'entrainement. Non seulement
I'échange de messages sur le systéme de bus est mis en ceuvre sur une base de temps
isochrone, mais les algorithmes de contréle interne - tels que les contréleurs de vitesse et de
courant en boucle fermée du dispositif d'entrainement, ou les contréleurs du systéme
d'automatisation de niveau supérieur - sont également synchronisés (voir la Figure 7).
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T T
Controller Application Pos. Contr.
c1 | cz|c3
R1 = drive closed loop control task
A A CX = controller task
Data flow
Actual Value Setpoint
Transfer Transfer
Communication Cyclic Acyclic Cyclic
Cycle{timing) Spare Data Exchange Data Exchange Spare Data Exchange
Setpoint.
Actual Value Tranhsfer
Datalflow Transfer v
A
Drive Object
I | & [
A
Actual Value ht
Acquisition on
Légende
Anglais i Francgais

Controller Application \ A;@m\tion\i&}%\ygleur
Data flow < \ﬁlux\de\_aon‘rlée>

Communication CycINmin N aN de ccy\'nmunication (synchronisation)
Drive object aWcatibn \ App\»{ation d’objet d’entrainement
Actual Valueﬁarﬁfer< < TMert de valeur instantanée

Actual Value Acq sitk\ \/\ /chuisition de valeur instantanée
A\

Spare < \ ) Disponible
Cyclic DW&”Q\\ Echange de données cycliques

Acycyl'r\DEQa E{Me\ \/ Echange de données acycliques
Poé\CoR)\\ \ B Asservissement de position
N

Setpoint sfer Transfert de point de consigne
R1 = drive clowp control task R1 = tache de contrdle en boucle fermée d’entrainement
CX =controller task CX = tache du contrdleur

in-pninf activation Activation-du pninf de nnncignn

Figure 7 — Cas d'application typique du fonctionnement synchrone de I'horloge

Le modéle général du service de fonctionnement synchrone de I'horloge est défini
conformément a la Figure 8. Le modéle est basé sur les horloges locales qui sont liées a tous
les dispositifs prenant en charge le service de fonctionnement synchrone de I'horloge. Ces
horloges locales sont synchronisées avec une horloge maitresse dédiée. Aprés le démarrage
du mécanisme de fonctionnement synchrone de I'horloge, toutes les horloges esclaves sont
synchrones avec |'horloge maitresse avec une instabilité maximale définie de 1 us. Le
mécanisme de démarrage et de synchronisation des horloges esclaves avec I'horloge
maftresse est lié au systéme de communication (qui fait partie de la couche Communication).
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Le dispositif qui comprend I'horloge maftresse est désigné horloge maitresse. En fonction de
I'application, les taches d'application peuvent étre déclenchées par I'horloge esclave du
dispositif. Par exemple, en ce qui concerne un contrbleur d'axe, I'échantillonnage des valeurs
d'entrée et la sortie du courant du moteur sont déclenchés de fagon externe a I'horloge
esclave et sont donc synchrones avec tous les autres processus liés a I'horloge maitresse.

Device = Clock Master

P-Device P-Device

Légende

DA QN
/\ %glais ? \O\‘ ) Frangais
Device = clocM;(e\ ‘&:\ > Dispositif = horloge maitresse
Master clock /\ (\}\\ \ Horloge maitresse
N

Slave clo% \ Horloge esclave

Task 1 \W\ D Tache 1
Taskn \ O \ Tache n

SyncM d r)\/ Synchroniser (déclencher)

P- Dewcio > Dispositif P
Q/(.Blgure 8 — Modéle général du fonctionnement synchrone de I'horloge
AN

6.1.2.7.6 Diagramme d'états du modéle de base

Pour le modele de base (voir la Figure 9), on définit les états suivants liés au processus
d'exécution de la communication et de I'application:

Hors ligne
En général, aucun service de communication ne fonctionne.

Préparation

Dans cet état, le service Echange de données acycliques et le mécanisme d'alarme
fonctionnent. Cela signifie que les informations de configuration peuvent étre transmises du
contréleur a l'unité d'entrainement et que I'accés aux paramétres est possible. De plus, les
alarmes sont acheminées. Le service Echange de données cycliques peut ne pas étre
disponible ou les données transmises ne sont pas valides. Le systéme de communication
tente de synchroniser toutes les horloges esclaves sur I'horloge maitresse.
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Synchronisation

Dans cet état, I'échange de données acycliques, I'échange de données cycliques et le
mécanisme d'alarme fonctionnent et les données cycliques transmises sont valides. Les
processus d'application tentent de synchroniser leurs taches entre eux (synchronisation sur
I'norloge esclave locale et synchronisation des trains de données via les voies de
communication cyclique).

Fonctionnement
Dans cet état, les processus d'application sont aussi synchronisés et I'application entiére est
préte a fonctionner (tache de production).

v e ou
ints de revenir a
ers™le’ njveau

plusi¢urs des caractéristiques liées a |'état réel,
un état précédent correspondant, afin de procéder a nouveau au changg
suivant supérieur, si c'est possible et autorisé.

System State

Conimunication Layer

abort / error . L. .
) clic communication active

O 10 Data not valid
- Alarm Mechanism running

abort / error n A -
—— > - acyclic communication active

- DO IO Data valid
- Alarm Mechanism running

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

Application Layer

Légende

Anglais Frangais
System state Etat du systéme
Characteristics Caractéristiques
Communication layer Couche communication
Offline Hors-ligne
No communication Pas de communication
Abort/error Abandon/erreur
Preparation Préparation
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Anglais Francgais
Acyclic communication active Communication acyclique active
DO IO data not valid Données E-S du DO non valides
Alarm mechanism running Exécution du mécanisme d’alarme
Synchronisation Synchronisation
Operation Fonctionnement
Acyclic communication Communication acyclique
DO 10 data valid Données E-S du DO valides
Fasks-syrchronized +aches—syrehreonisees
Controller and DO (drive object) Contréleur et DO (objet d’entraﬂa—nﬁw
Life sign synchronized Signe de vie synchronisé A ~
Application layer Couche application /\

6.1.3
6.1.3

préssg

6.1.3

Cep
selon
d'ent
unité

6.1.3

Cep
Figur
objet
sein

est a
d'ent

Figure 9 — Diagramme d'états de model bas \>

Modéle d'entrainement

1 Généralités

Nest effectuée par I'ID de I'objet d'entrainement (ID de D(

5e, le

itif P
nités
5 des

on la
ieurs

ication sans équivoque d'un objet d'entrainement au

D) qui
bjets
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P-Device
Drive Unit (DU) Drive Unit (DU)
@ Drive Object m
(DO) e o o (DO) .
DO-ID=1 DO-ID=n
Légende
Anglais /\\ }/ N \l'\ran(;\is/

P-Device @sp%itifl:( ( 3 N >

Drive Unit (DU) Unité@enth{nemeﬂ (DU)

Drive Object (DO) (l %&gmemem (DO)

DO-ID=1 ~_| IBgeDO ¢

Drive Object (DO) \Ebje ‘onffainement (DO)

DO-ID=n (\ 2N ID de DO = n

N
i S énéral d'unité d'entrainement

6.1.34 Obje
La Figure 11 montpe i dnérale d'un objet d'entrainement (DO). L'élément central
du DO est la S fde de processus en charge de la fonctionpalité
d'autpmatisatio etés du DO et la tache de commande de processus| sont
représentée par yes parametres. Les parameétres sont gérés dans la base de
donnges de St accéder aux paramétres du DO, le service d'échande de
donnge i } Pour le transport périodique de valeurs de point de congigne
vers [le DO alewg” instantanées a partir du DO, le service d'échange de dornnées
cycliques est Si le DO est de type axe (se référer a 6.1.3.5), le DO comprend un
diagrammecdiétats g€néral qui contrdle et représente les états de la tdche de commandge de

proced
norm

ssus_de l'entrainement. Il peut y avoir des exceptions par rapport au comportg

ment
néral.

blisé” dans la tdche de commande de processus ou dans le diagramme d'états gé

Ces exceptions peuvent éfre signalées au dispositif de contréle par le mécanisme d'alarme.

En te

rmes de fonctionnalité obligatoire minimale, le DO doit comprendre:

e Les parameétres

En te

rmes de fonctionnalité facultative, le DO peut comprendre:

e Latache de commande de processus

e Les données E-S de DO (valeur de point de consigne, valeurs instantanées)

e Le diagramme d'états général (obligatoire pour le DO de type axe)

e La prise en charge du mécanisme d'alarme
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Alarm Queue Eyclic Acyclic S n(?l::gzous
Data Exchange Data Exchange y .
Operation
transmit transmit
setpoint actual write read Master Clock
signal exception values values parameter parameter sync information
cyclically cyclically
Alarm DO 1O Data Parameter Master Clock
Mechanism (PZD) Access Reggné?atb\n

I Setpoint Values " Actual Values

Parameter,
| Manag
N

Légende

Process Control Task
(e.g. closed loop control, inverter, / [,

AN
N Anglais_

Francgais

Alarm Queue /\\

File d’attente alarme

Signal exceptiBQ

AN
N

Exception de signal

Alarm m cha\nrsq \ >

Mécanisme d’alarme

Cyc (3

ta eng

Echange de données cycliques

Trawnwwcally

Transmettre les valeurs de point de consigne de fagon
cyclique

Transmit actual

lues cyclically

Transmettre les valeurs instantanées de fagcon cyclique

DO [©.Data (PZD)

Données E-S de DO (PZD)

Acvclic data-exchangs
4 1)

Echange-de-donnges-acvcliagues
7 J 1

Write parameter

Parameétre d'écriture

Read parameter

Parametre de lecture

Parameter access

Acces au parameétre

Clock synchronous operation

Fonctionnement synchrone de I’horloge

Master clock sync information

Informations sur la synchronisation de I’horloge
maitresse

Master clock regeneration

Régénération de I'horloge maitresse

Syncl/trigger

Synchroniser/déclencher

Setpoint values

Valeurs de point de consigne

Actual values

Valeurs instantanées

Parameter manager

Gestionnaire de parameétres
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Anglais

Frangais

Parameter data base

Base de données de parametres

Process control task
(e.g. closed loop control, inverter, ...)

Tache de contrdle de processus (par exemple contrble
en boucle fermée, convertisseur, ...

Drive object

Objet d’entrainement

External process
(e.g. motor and mechanics)

Processus externe (par exemple moteur et mécanique)

Figure 11 — Architecture générale d'objet d'entrainement

6.1.3 'S—G'bj'et-d"'eﬂ't'ra?ucmcut ce typc Axe

géné
d'ent

Les DO peuvent étre de type différent. Le type axe est un type dédié ( imporfance
rale dans ce profil d'entrainement; il est généralement reli gteur | (axe
ainement) et est spécifié en détail en 6.3.

Identification Parameter Communication
Interface
J A N is Type
§ Object
Y Y Y
| HMI, Communication( m
Ctrl. Word N\ O ] N
Status Word
-« > Open Loop(i&n})xl\ %agno{hcs 7\/> > Messages
< »| Closed Loop C%L\tml B\erng < Alarms
Setp/Act.Vals. / Interferences
| Encoder | \ CantrokSet /0 |
A\
\
Peripherals
Légende
/\ g\a\ \ Frangais

Para

Paramétre

NI S
)

Interface de communication

Ctrl. Word
status word

Mot de commande
Mot d’état

Setplact.Vals.

Valeurs de point de consigne/instantanées

HMYF, Communication

IHM, Communication

Open Loop Control

Contréle en boucle ouverte

Closed loop control

Contréle en boucle fermée

Encoder

Codeur

Encoder interface

Interface de codeur

Control set Ensemble de commandes
Monitoring Surveillance

1/0 E/S

Peripherals Périphériques

Axis type drive object

Objet d’entrainement de type axe

Alarms interferences

Perturbations d’alarme

Figure 12 — Modéle fonctionnel de base d'un objet d'entrainement de type axe
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La Figure 12 montre la fonctionnalité de base d'un DO de type axe. Le DO axe est constitué
de nombreux modules de fonction fonctionnant ensemble en interne et il illustre donc
I'intelligence du DO de type axe.

Les objets logiques suivants sont compris dans un DO axe:

e Objets pour l'identification de DO

e Paramétres d'accés aux informations et paramétrages des modules de fonctions
individuelles

e Objets de définition de I'interface de communication (par exemple, interface PROFIdrive)

e Opjets pour la commande d'entrainement (par exemple, mots de commande gt |mots

d'état)
e Opjets pour le traitement des points de consigne (par exemplée
consigne et valeurs instantanées)

int de

e Opbjets pour diagnostic et surveillance (par exemple, message
e Opjets pour interface(s) de détection intégrée(s)

e Opjets pour fonctions périphériques intégrées (E/S intéy

6.1.3/6 Classification des dispositifs P

La Fjigure 13 montre les deux classes de dispasiti type
homdgéne est un dispositif P contenant tiquénte e (et
rien [d'autre), le dispositif P hétérogén ment
PROFIdrive et d'autres objets de cette dans

PROFIdrive (ils peuvent appartenir a dfautres pr

1|P-Device ~ 1 P-Device
/KD and” noother \/ one or multiple DUs and other

Drive Drive
Drive Unit Unit
Uni e
A\WAN
\ heous Heterogeneous
-Device P-Device
1 l':gnnrln
Anglais Francais
1 P-Device 1 Dispositif P
one DU and no other une DU et rien d’autre
Drive unit Unité d’entrainement
Homogeneous P-device Dispositif P homogéne
1 P-Device 1 Dispositif P
one or multiple DU and other une ou plusieurs DU et autre
Other (e.g. 1/0) Autre (par exemple E/S)
Heterogeneous P-device Dispositif P hétérogéne

Figure 13 — Classes de dispositifs P PROFIdrive
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6.1.3.7 Classification des unités d'entrainement

La Figure 14 montre les trois classes de base des unités d'entrainement PROFIdrive. Alors
que le type a un seul axe est un dispositif physique avec un seul DO de type axe, le type
multi-axe est constitué de plusieurs DO similaires de type axe. Le type modulaire fournit une
flexibilité maximale et comprend un ou plusieurs DO qui peuvent étre de type différent.

1 Device 1 Device 1 Device
Axis (DO) Multiple similar Axis (DQOs) Multiple different DQs

DO DO DO DO DO

type A type A type A type A type A A 210)

(Drive (Drive (Drive (Drive (Drive B e D

Axi Axi Axi Axi ;

Xis) Xis) xis) Xis) Axis) (Axl ) e
AN
Siphgle-Axis Multi-Axis odular
Drive Unit Drive Unit Drive Unit
Légende
Anglais \ Francgais
1 device \S dispasitit”
1 axis (DO) f\ axe (PO)
DO DO
type 1 e
(drive axis) (axe d’entrainement)
Single-axis dﬁ\@)a%)\\ Unité d’entrainement a un seul axe
1 device 1 dispositif
multiple simila</>i\ Os multi-axe similaire (DO)
Multi- aX|s ive n|t Unité d’entrainement multi-axe
1 deV|ce X \/ 1 dispositif
mulg rel\\D DO multiples différents
DO

type B type B
(drive axis) (axe d’entrainement)
Moddlardrive unit Unité d’entrainement modulaire

Figure 14 — Classes d'unités d'entrainement PROFldrive

6.1.4 Modéle de communication de dispositif P

La Figure 15 illustre les différentes voies de communication disponibles entre le dispositif P et
les autres dispositifs. La couleur indique le service de communication lié a la voie de
communication.

Le fonctionnement synchrone de I'horloge ainsi que le transfert de données E/S de DO sont
disponibles entre le dispositif P et le controleur et entre les dispositifs P eux-mémes
(communication entre dispositifs d'entrainement). L'accés aux parameétres du dispositif P est
possible a partir de tous les autres contrbleurs et superviseurs.
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Controller
(e.g. PLC/NC for
Drive Control)

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

Clock cycle
synchronous
communication

DO IO Pata

Parameter-pccess

\({yclic ¢ N
ke )

O

(Drive Unit)

Légende
Anglais Frangais
Controller (e.g. PLC/NC for drive control roleur par exemple PLC/NC pour le contrble
entr inement
Supervisor (e.g. PC for s -uNamtena viseur (par exemple PC pour démarrage,
and diagnosis) K m ntenance et diagnostic)

Clock cycle smonlo\us conhg\n&:at}n\ S Communication synchrone de cycle d’horloge

Parameter ac}e\/s) \ Accés aux parameétres

DO 10 data /\Q \/\ Données E-S de DO

DO IO data (dnhye t ive) \/ cli)onnées E-S d)e DO (entre dispositifs
'entrailnement

P-device\griveM \ \/ Dispositif P (unité d’entrainement)
Cy@'{wnw \ Communication cyclique
Acyclic\coqnﬁ‘nicé\ion Communication acyclique

Figure-15 Mntation générale des Services de Communication disponibles
entre les dispositifs PROFIdrive

6.1.5 Modéle d'application et classes d'application
6.1.5.1 Généralités

Actuellement, les applications d'entrainement sont réalisées de multiples fagons. Le
Tableau 15 définit les différentes classes d'application ou sont utilisés les dispositifs
d'entrainement. Les classes d'application (AC) sont des exemples typiques du domaine
complet de l'ingénierie des dispositifs d'entrainement électrique. Les classes d'application
comprennent la fonctionnalité donnée par les modes d'application dans la CEIl 61800-7-1.

Le modele d'application fait partie de la couche Application et est donc lié uniquement aux
aspects fonctionnels (objets fonctionnels), indépendamment de la répartition des objets
fonctionnels entre les dispositifs. Le type de classe d'application prédéfinit donc le contenu
des objets fonctionnels et le type des données (information) a transporter entre les objets
fonctionnels (interface).
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Tableau 15 — Classes d'application

2007

No. Classe d'application Interface Fonctions b

1 Dispositif d'entrainement classique | point de consigne n, Interface de données E-S cycliques @
point de consigne de couple,
point de consigne de courant

2 Dispositif d'entrainement classique | Point de consigne Interface de données E-S cycliques
avec contrdleur technologique technologique-valeurs avec
réparti instantanées (variables de communication entre dispositifs

h \ - a
(processus continu) consigne) d'entrainement

3 Entrainement de positionnement & | Point de consigne-pos, Interface de données E-S cycliques @
up seul axe, avec commande de PR
mouvement locale demandes d'exécution /\

4 Jommande de mouvement avec Point de consigne n Interface de 2 cycliqugs,
interpolation centrale et interface x-réelle fonctionnement syf(ichrone de I'hofloge,
de point de consigne de vitesse DSC (seféférer a 6v\3:

Hacultatif- De plus, pour DSC:
0SC (commande asservie AX (Xerr): Ky (k)
dynamique)

5 Jommande de mouvement avec Point de consigne x < Intexface onnégs E-S cycliquds,
interpolation centrale et interface ncti ementsynchrone de I'hofloge€
de point de consigne de position /—\

6 Jommande de mouvement pour Variables de consigng, L} faWnnées E-S cycliqugs,
processus cadencés ou : : anctionnement synchrone de I'hofloge,

; . . . instructions de mpu t S . o
siynchronisme angulaire réparti mmunpication entre dispositifs
‘enfrainement

NOTE | Les classes d'application décrites ici sont\des ctions. proMgz{ées en 6.3.13, qu'un construc
disposl|tif d'entrainement doit appliquer s'il souhaite étre coqf e a\la classe d'application particuliére.

eur de

a L'interface cyclique peut aussi étre utilisée , il est
qugstion de synchronisation gés actio

b Poqr toutes les classes d'applcati

C Ceflte classe d'applicatim b de la
clapse d'application 5 sgnt o

6.1.5 <>

Dans sighe

primg e de

vitesd ins le contrdleur d'entrainement. Le PLC comprend toutgs les

fonct le processus d'automatisation. Le bus de terrain est

simpl transmission entre le systéme d'automatisation et le contidleur

d'entfal vice de communication d'échange de données cycliques est utilisg. Ce

type est’ utilisé principalement dans le domaine de l'ingénierie de dispositif

d'entfainement classique (par exemple, systémes transporteurs). Un PLC est généralgment

utilisg [ étre

utilise

comme systéme d'automatisation. Le fonctionnement synchrone de I'horloge peu
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Application Class 1

Automation

Technology

LA

I I
Control\Word + Speed Setooint+ ] | Status Word + Speed Act \al + ]
t P P 1 t f 1

| Drive | | Drive | /\%’W{ \ 3
Open Loop Speed Control/ Open Loop Speed Control/ Openl.oop\Speed ontk)K
Cloged L peed\Cantrol

Closed Loop Speed Control Closed Loop Speed Control
A N

~

A A

Encoder
(optional)

Encoder
(optional)

Légende
e\ng}aks \( ~ v Frangais
Application class 1 / Q \Gl'a/sse d’application 1
Automation /\ x > ) Automatisation
Technology Technologie
Control word Ww\ > Mot de commande + point de consigne de vitesse
+ ...
Status wg(d&\@d ct aI Mot d'état + valeur instantanée de vitesse + ...
Dr|v Dispositif d'entrainement
WW Controle de vitesse en boucle ouverte/
closed ed\con Controle de vitesse en boucle fermée
Encoder (Op%ﬂ{) Codeur (facultatif)

Figure 16 — Classe d'application 1

6.1.5.3 AC 2: Dispositif d'entrainement classique avec contréleur technologique
réparti

La classe d'application 2 constitue une version trés flexible de la mise en ceuvre des
applications d'entrainement (voir la Figure 17). Dans cette version, le processus
d'automatisation est décomposé en plusieurs sous-processus de petite taille.

Les fonctions technologiques ne sont plus exclusivement dans le PLC central mais sont aussi
réparties dans les dispositifs d'entrainement. L'interface de communication sert d'interface
technologique. Les données échangées via le systeme de bus entre les composants
individuels d'automatisation et les contréleurs d'entrainement peuvent étre définies
individuellement. Cette variante suppose toutefois que la communication est assurée dans
toutes les directions; c'est-a-dire qu'il convient que le transfert des données E-S de DO soit
possible aussi entre les objets d'entrainement (Axe). Pour réaliser des applications comme
des cascades de point de consigne, des enrouleurs et un synchronisme de vitesse, il convient
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que le fonctionnement synchrone de I'horloge soit possible. Les fonctions technologiques sont
réalisées dans le dispositif d'entrainement.

Application Class 2

Automation

Technology

, X

V4|
Technological Requests, Setpoints... | | Technological Actual Valygs(, Processﬁ@es |

~ ~——0 R
Drive Drive D\Kxe B
Ry

° N\
C@Mp Speed Ctrl.

Technology Technology

K
Closed Loop Speed Ctrl. Closed Loop Sﬁe\n\cﬁ

5//>

Peripherals Peripherals
/0) (1/0)
Encqgder Encoder
(option (optional)
Légende
g N
\ A\Q\Qs \/ Francais
Appllcatlé M \ x Classe d’application 2
Aut}frﬁ\ai\})\ \ \ Automatisation
Tech‘mkg\ \ ) Technologie
Technolog%l\requ%ts, setpoints... Demandes technologiques, points de consigne
Technological aM values, process states | Valeurs instantanées technologiques, états de
processus
[Drive Dispasitif d'entrainement
Closed loop speed ctrl. Contréle de vitesse en boucle fermée
Peripherals (1/0) Périphériques (E/S)
Encoder (optional) Codeur (facultatif)

Figure 17 — Classe d'application 2

6.1.5.4 AC 3: Dispositif d'entrainement de positionnement a un seul axe, avec
commande de mouvement locale

Dans la classe d'application 3 (voir la Figure 18), seules les fonctions technologiques pour le
processus d'automatisation sont encore dans le PLC. Les demandes de positionnement sont
archivées dans le dispositif d'entrainement. Une demande de positionnement unique est
lancée via une commande a partir du contrbéleur (par exemple PLC). Le contrdle de
I'interpolation et I'asservissement de position ainsi que la commande de vitesse sont mis en
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ceuvre directement dans le dispositif d'entrainement. Dans la mesure ou dans cette variante,
tous les algorithmes de contréle critiques dans le temps sont dissimulés dans le contrdleur
d'entrainement, le fonctionnement synchrone de [I'horloge n'est nécessaire que si la
localisation complexe pour des axes multiples doit étre coordonnée.

Application Class 3

Automation

Technology

Drive Request Drive Response
Positioning Ctrl.Word + ... | | Positioning Status Word + \ |
Drive \Iﬁive\

Interpolation Interpo\'lﬁgén
Position Control H /\Po ition Control
| 9
Closed Loop Spe rl. Closed oop Speed Ctrl.

A A

>

N
Q%@ ~
Légende &
fwive

< Frangais
Ap@l@i{NIaS\S\S\ \ Classe d’application 3
AutMN \\/ Automatisation
Technology B Technologie
Drive-request Demande d’entrainement
Rositioning Ctrl.Word + ... Mot de commande de positionnement + ...
Drive response Réponse du dispositif d’entrainement
Positioning status word + ... Mot d’état de positionnement + ...
Drive Dispositif d'entrainement
Interpolation position control Asservissement de position d’interpolation
Closed loop speed Ctrl. Contrble de vitesse en boucle fermée
Encoder Codeur

Figure 18 — Classe d'application 3
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6.1.5.5 AC 4: Commande de mouvement avec interpolation centrale et interface de
point de consigne de vitesse

La classe d'application 4 (voir la Figure 19) montre le contrdle en boucle fermée de position
fermé via le systeme de communication. Les dispositifs d'entrainement pour les applications
télécommandées et robotiques exigent souvent une séquence de mouvement coordonnée de
plusieurs systémes d'entrainement. La commande de mouvement est principalement mise en
ceuvre via une unité d'automatisation centrale (NC). Pour chaque dispositif d'entrainement,
ces contréleurs calculent les profils spéciaux de point de consigne. En coordonnant plusieurs
dispositifs d'entrainement (par exemple pour I'axe XYZ), certaines trajectoires peuvent étre
appliquées. En plus des fonctions technologiques exigées pour le processus d'automatisation,
le systéme d'automatisation comprend aussi les fonctions pour l'interpolatio et
I'assarvissement de position du dispositif d'entrainement. Les valeurs de point de consighe de

vitesse et les valeurs instantanées ainsi que la valeur instantanég sont
transférées via I'échange de données cycliques. Le contrdleur d'entrajrien comprend| pour
I'ess@ntiel seulement les algorithmes utilisés pour la commande de Xtk S e fgrmée
et I'agquisition en position réelle. Dans la mesure ou la posmon e ROl ée\Vi dtéme
de bys, le fonctionnement synchrone de I'horloge est nécessa e trés précis. De

plus, Ia fonctionnalité DSC peut étre utilisée pour augmen
dynamique de la boucle de régulation.

dité\et 1a réponse

AN

( Q\N
N OB ]

| ~A |
Q T\Qontrol W&}J Npeed\S@tpo\kt + >| | Status Word + Actual Position...
llock Synchrahou

S

pperation (\ %\ Drive Drive
%N)Neé&trl. Closed Loop Speed Ctrl. Closed Loop Speed Ctrl.
==

\

ol

Encoder Encoder Encoder

Légende
Anglais Francgais

Application class 4 Classe d’application 4
Automation Automatisation
Technology Technologie
Interpolation position control Asservissement de position d’interpolation
Clock Horloge
Clock synchronous operation Fonctionnement synchrone de I’horloge
Control word + speed setpoint + ... Mot de commande + point de consigne de vitesse
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Anglais

Francgais

+ ...

Status word + actual position...

Mot d’état + position réelle...

Drive

Entrainement

Closed loop speed Ctrl.

Contrble de vitesse en boucle fermée

Encoder Codeur
Figure 19 — Classe d'application 4
6.1.5.6 AC 5: Commande de mouvement avec interpolation centrale et interface de
point de consigne de position
La classe d'application 5 (voir la Figure 20) n'est pas traitée dans geite vers'n du [profil
PROFIdrive. Les caractéristiques dynamiques de la classe d'app| petivent| étre
obterlues avec la classe d'application 4 associée a un DSC.
Aut/or\n{tionf]
/B&hno aqy
L \mt\erpo%n
ey =9
[
| C%’(r W}r{HP/osmo\SQtpu(nH | Status Word + Actual Position..... |
Clock Svnchrondhs
(QOperation <\
/> kDrive < \\) Drive Drive
/\@smon ol \f \/ Position Control Position Control
\ >
\égsél\l_a\Spé%Ctrl. Closed Loop Speed Ctrl. Closed Loop Speed Ctrl.
Su RE | A A
Encoder Encoder Encoder

Légende

Anglais

Francais

Application class 5

Classe d’application 5

Automation Automatisation
Technology Technologie
Clock Horloge

Clock synchronous operation

Fonctionnement synchrone de I’horloge

Control word + position setpoint + ...

Mot de commande + point de consigne de
position + ...

Status word + actual position...

Mot d’état + position réelle...
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Anglais Francgais

Drive Dispositif d'entrainement

Closed loop speed Ctrl.

Contrble de vitesse en boucle fermée

Encoder Codeur

Position control

Asservissement de position

6.1.5.

Pour
fonct
et un
appli
dispo
maitr
procs
d'ent
procs
maftr

Figure 20 — Classe d'application 5

7 AC 6: Commande de mouvement pour processus cadencés ou synchronisme
angulaire réparti

réaliser des applications comme un engrenage électrique, un a came, un
onnement synchrone angulaire, une coupe a la volée, un échange ques
fonctionnement synchrone de I'horloge entre les dispositif Ces
cations sont normalement réalisées avec un dispositif d'entral gieurs
sitifs d'entrainement esclaves (voir la Figure 21). Le terme ment
e" signifie dans ce contexte qu'un axe d'entraineme s de
ssus (par exemple, une valeur instantanée de sitifs
ainement. A ce sujet, les dispositifs d'entrainemenf\gescla ropre
ssus de mouvement avec les informations de ment

chno g

Clock 7

W\

A

| Technological Actual Values, Process States

\/

| TJthologlcalﬁeqhhsts Se omts
Clock Syné\ &\

>
Operation N
r|v Drive Drive
\%&hn&a Technology Technology
L
\ rpoMn Interpolation Interpolation
N Positign Control Position Control Position Control
S\ Z
Cbeged Loop Speed Citrl. Closed Loop Speed Ctrl. Closed Loop Speed Ctrl.
A A 0 A 1
\ 4 \ 4
Peripherals Peripheral Peripheral
(1/0) (I10) (110)
M Encoder M Encoder M Encoder
Légende
Anglais Frangais

Application class 6

Classe d’application 6

Automation Automatisation
Technology Technologie
Clock

Horloge
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Anglais Frangais
Clock synchronous operation Fonctionnement synchrone de I’horloge
Technological Requests, Setpoints... Demandes technologiques, points de consigne...
Technological actual values, process Valeurs instantanées technologiques, états de
states processus
Drive Dispositif d'entrainement
Closed loop speed Ctrl. Contréle de vitesse en boucle fermée
Encoder Codeur
Interpolation position control Asservissement de position d’interpolation
Peripherals (1/0) Périphériques (E/S)

Figure 21 — Classe d'application 6

6.2 | Modéle de parameétres
6.2.1 Définition de parameétres

6.2.1{1 Généralités

Un parameétre représente une mémoire d'information$ q

dans|le Tableau 16:
Tableau 16@“&5 ar

e\des éléments d

efinis

Elément Signification

Valeun de paramétre (PWE) Compren varl %s\dyormatlon
(se reporter a 6.2.1.2)

Description des parametres BE\)\ le etre
(se reporter 4 6.2.1.3) &

(se reporter a 6.2.1.4) /\

Texte st utilisé OL}\de}ndre en charge la visualisation et contient une descr
anérale de ta fonction de paramétre ou de la valeur de parameétre

ption

Le tg s, para etre d'un dISpOSItIf d'entrainement décrit de maniére unique son

comp

Un n
parame

Les parameétres spécifiques au profil sont spécifiés ou réservés pour les décimales de
999 ¢t de 60 000 a 65 535 (se reporter a 6.4). Les paramétres spécifiques au profil dg
étre mis(en ceuvre de fagon exactement conforme a la définition donnée en 6.4, méme

des
Drise.
D00 a
ivent

di une

- i [l b o - (l 1 - Y4 JL + 2 5
deSCnpuun Ucs pPdardirictits St IS T 1T USUVIT Udlls 1€ UTsSPUSTUT U T AaITICTTIeTIt.

L'accés aux parameétres (valeur de parameétre, description de parametre ou texte) est expliqué

en 6.2.3.

6.2.1.2 Valeur de paramétre

La valeur de parametre contient une seule variable d'information (variable simple) ou

plusieurs variables similaires (matrice).

Une matrice est constituée de n éléments du méme type de données qui peuvent étre traités

individuellement avec les sous-index de 0 a n-1.
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La description des parameétres contient des informations pertinentes sur le paramétre
respectif. Le Tableau 17 montre la structure de la description des paramétres qui est traitée

dans le présent article.

Tableau 17 — Eléments de description des paramétres

Sous- Signification Type de données
index (se reporter a I'Article 5)

1 Identificateur (ID) V2

2 Nombre d'éléments de matrice ou longueur de chaine | Unsigned 16

3 Facteur de normalisation Virgule flott;\r(te

4 Attribut de variable octetstrifg 2 (o X

5 Réservé Octeté{rin§\4

6 Nom y‘éhs@x@g\\e \

7 Limite inférieure 0 etS.&i@fl \

8 Limite supérieure O}t%th\\}‘l\ >

9 Réservé / (%b&@tring\g

10 Extension d'ID PNUYRZN

11 Parametre de référence doDQNNEES\E-S\de D@ ([ JUnsigited 16

12 Normalisation de DONNEES E-S\e'RO \ <Y\ | V7

0 Description compléte /l OctetString 46

Identificateur (ID)

Les

Valel

caractéristiques

le Tapleau 18). :

Valeur du bit = "0" sig

de description des parameétres "ldentificateur (ID)"

<%

ameétres sont archivées dans I'ID

Bit AN \Qig\r%ation Explication
0a7| |Typede d}m%ej}e la valeur de parameétre
(vaifite*Tablea et le Tableau 2)
8 Facteur de normalisation et attribut de Ce bit est défini si pour les types de données des
variable non pertinents paramétres, des valeurs physiques peuvent ne pas ¢tre
calculees, par exemple pour la chaine de type de
données.
9 Paramétre non accessible en écriture
10 Matrice de texte supplémentaire disponible
11 Réservé
12 Le paramétre a été modifié par rapport aux Ce bit est défini si la valeur de paramétre est différente
réglages en usine des réglages en usine. Il est réinitialisé si la valeur de
parameétre est identique aux réglages en usine.
13 La valeur de paramétre ne peut étre que Si ce bit est défini, la valeur de paramétre associée est
réinitialisée augmentée exclusivement par traitement interne, alors
qu'en externe, il n'est possible de régler la valeur du bit
que sur "0" (par exemple, "différences temporelles").
14 Matrice
15 Réservé

(voir
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Nombre d'éléments de matrice ou longueur de chaine (sous-index 2)

Dans le cas des parameétres de matrice, le nombre d'éléments est déterminé ici. Dans le cas
des paramétres du type de données "String", la longueur de la chaine est déterminée ici. Les
types de données OctetString ou VisibleString correspondent & une matrice d'octets. Il n'est
pas possible de former une matrice du type de données "String".

Facteur de normalisation (sous-index 3)

C'est le facteur qui permet de convertir la valeur (interne) en variable normalisée (externe)
qui, avec l'unité _correspond a |1a représentation phyeiqup du parameétre le type de données

du fagteur de normalisation est Floating Point.

Attribut de variable (sous-index 4)

Un index variable (voir le Tableau 20 et le Tableau 22) et un i pir le

Tablgau 21 et le Tableau 23) sont indiqués dans I'attribut de v

Tableau 19 — Eléments de description des param

Octet 1 Octet 2 / )
index variable ind w Si
(\ acteuf A, décal B

L'ind¢x variable représente le codage fi rfable physique (et donc de I'unité de base)
de la|valeur de paramétre. L

L'index de conversion 0 blage
(B) dlune valeur de paramgtreNAveg l'index\de unité
de bgse. L'index ' i S 50US.
EXEMPLE 1

. Index variab

. Index dg

Autres exe ut de
variable

Les valeurs suivantes s'appliquent:

e Valeurphysique (dans l'unité) = valeur transmise x facteur de normalisation x unitlé

ou

e Valeur physique (dans l'unité de base) = (valeur transmise x facteur de normalisation x

A + B) x unité de base

Codage de l'index variable et de l'index de conversion (Facteur A, décalage B), voir
le Tableau 20, le Tableau 21, le Tableau 22 et le Tableau 23.

EXEMPLE 2

Type de données: Integer 16

Valeur de transmission: 500

Facteur de normalisation: 1,0

Index variable: 21 -> variable physique "Tension électrique", unité de base "Volt"
Index de conversion: -3 -> unité "Millivolt" (Facteur A=0,001, décalage B=0)
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-> Valeur physique (dans I'unité)
-> Valeur physique (dans I'unité de base)

=500 x 1,0 mV = 500 mV
=(500x1,0x0,001+0)V=05V

EXEMPLE 3
. Type de données: Unsigned16
. Valeur de transmission: 1 234
. Facteur de normalisation: 0,01
. Index variable: 13 -> variable physique "Vitesse", unité de base "métre/seconde"
. Index de conversion: 73 -> unité "Kilométre/Heure" (Facteur A=1 000/3 600, Décalage B=0)
-> Valeur physique (dans I'unité) =1 234 x 0,01 km/h = 12,34 km/h
-> Valeur physique (dans I'unité de base) = (1234 x 0,01 x 1 000/3 600 + 0) m/s = 3,428 m/s
EXEMPLE 4
. Type de données N2 -> 100 % correspond & 214.
. Valeur de transmission: 8 043
. Facteur de normalisation: 0,006 1 (100/214)
. Index variable: 24 -> variable physique "Rapport", unité de b4
. Index de conversion: 0 -> unité = unité de base "Pourcentage" (Racteu
-> Valeur physique
NOTE| Dans le cas des types de données N2, N4 ou X2, X4 oy de facgpn fa oating
Point (variables normalisées), 'unité % peut étre convertie ameétre

de réflérence physique (voir ci-dessous, par

descri

btion).

pour les unités Si

nt de

Variable Index nit\é\\) Abréviation Index de

physique V}We conversion
,9 \( Sans '?‘he\nsiajs V 0
Longueur ~— m 0
Q mm -3
km 3
/\ \'K/I\iOSO etre pum -6
Surface \Mé{re carré m2 0
Millimétre carré mm2 -6
/\ N ) Kilométre carré km?2 6
Volum \ \3\/ Métre cube m3 0
Litre | -3
Temps 4 Seconde s 0
Minute min 70
Heure h 74
Jour d 77
Milliseconde ms -3
Microseconde us -6
Force Newton N 0
Kilonewton kN 3
Méganewton MN 6
Pression Pascal Pa 0
Kilopascal kPa 3
Millibar mbar 2
Bar bar 5
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Variable Index Unité Abréviation Index de
physique variable conversion
Masse 7 Kilogramme kg 0
Gramme g -3
Milligramme mg -6
Tonne t 3
Energie, travail 8 Joule J 0
Kilojoule kJ 3
Mégajoule MJ 6
Watt heure Wh 74
Kilowatt heure kWh 7
Mégawatt heure MWh =N 'YQ
Pu_issance 9 Watt W \>
efficace Kilowatt m& 3
Mégawatt w
Milliwatt C\n\ \ -3
Puissance 10 Voltampére O 0
apparente Kilovoltampére VA 3
Mégaxoltampér G M 6
MiI@ngé A -3
Vitesse 11 1/seconde s 0
1/mifute s r/min (min~1) | 67
| t/hedxe “ h1 72
Angle 12 \( i W rad 0
nde " 79
! 78
Q sexagésimaux) ° 80
A \‘&q décimaux (Grades) o 81
Vitesse Me/seconde m/s 0
Millimétre/seconde mm/s -3
S Millimétre/minute mm/min 66
Metre/minute m/min 67
Kilométre/minute km/min 68
Millimétre/heure mm/h 71
Metre/heure m/h 72
Débit volumique 14 Métre cube/seconde m3/s 0
Metre cube/minute m3/min 67
Metre cube/heure m3/h 72
Litre/seconde I/s -3
Litre/minute I/min 66
Litre/heure I/h 71
Débit massique 15 Kilogramme/seconde kg/s 0
Gramme/seconde gls -3
Tonne/seconde t/s 3
Gramme/minute g/min 66
Kilogramme/minute kg/min 67
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Variable Index Unité Abréviation Index de
physique variable conversion
Tonne/minute t/min 68
Gramme/heure g/h 71
Kilogramme/heure kg/h 72
Tonne/heure t/h 73
Couple 16 Newton metre Nm 0
Kilonewton métre kNm 3
Méganewton metre MNm 6
Température 17 Kelvin K 0
Degrés Celsius °C 10
Degrés Fahrenheit Fo ’\t~0\1
Différence de 18 Kelvin K &\ \o\\\>
température
Entropie 19 Joule / (Kelvin x Kilogramme) J/(K& \@\)
Kilojoule / (Kelvin x Kilogra e) NN (KXekg) 3
Mégajoule / (Kelvin x MJIK xkg) 6
Kilogramme)
Enthalpie 20 Joule/Kilogramm \) kg 0
Kiloj /Kilo m G kJ/k 3
Méml ramrae J/kg 6
Tension électrique | 21 Volt \% 0
Kiloyolt \s kV 3
ilivolt % mV -3
N m nv -6
Courant électrique |[22 Bre A 0
mA -3
kA 3
pA -6
\eh/m Q 0
Milliohm mQ -3
Kiloohm [%9) 3
Mégaohm MQ 6
Rapport 24 Pourcentage % 0
Humidité relative 25 Pourcentage % 0
Hunidité absolue 26 Gramme/Kilogramme a/kg -3
Changement 27 Pourcentage % 0
relatif
Fréquence 28 Hertz Hz 0
Kilohertz kHz 3
Mégahertz Mhz 6
Gigahertz GHz 9
Couple par unité 29 Newton metre/Ampére Nm/A 0
Puissance (US) 30 Cheval-vapeur hp 0
Accélération 31 Métre/(secondez) m/s2 0
A-coups 32 Métre/(secondes) m/s3 0
Débit en bauds 33 Bit/seconde bit/s 0
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Variable Index Unité Abréviation Index de
physique variable conversion

Vitesse angulaire 34 Radian/seconde rad/s 0
Radian/minute rad/min 67
Radian/heure rad/h 72
Pas de vis sans 35 Millimetre/révolution mm/rév -3
fi
n Métre/révolution m/rév 0
Inertie 36 Kilogramme (métre)2 kgm2 0
Capacité 37 Farad f 0
Millifarad mF -3
Microfarad pF -6
Nanofarad nF B
Picofarad pF (\ \\2
Inductance 38 Henry Q
Millihenry \QH -3
N
Constante de \
force,
amplification
"Kt" linéaire 39 Newton/Ampere ~ | § / SPwa 0
"Kt" rotatif voir: 29 U
Couple par
unité
Gain de 40 Newton metre miqute) Nm/(1/min) 70
commande de
vitesse "Kp"
(rotatif) /\
Gain de 1 \\ Newto tre/sec nde) N/(m/s) 0
commande de
vitesse "Kp"
(linéaire) /\
"Adaptation deYa” (Mqinlte)/(Volt x Ampére x (1/min)/VAs | 67
vitesse Kp"
(uniquement secqnde)
rotative)
Gain 3 Métre/millimétre/minute m/mm/min 68
d'asservissemen \ (=1 000/min)
d ion\'K
e@“{ V\ 1/seconde 1/s 0
Gain de nt%le W Ampére/Volt seconde A/Vs 0
de flux "Kf"
Gainsde.contrdle voir: 23
de‘courant "Ki" Résistance
électrique
Conductance 50 Siemens 1S=1/Q 0
électrique I
Millisiemens 1mS=1/kQ -3
Kilosiemens 1kS=1/mQ 3
Flux magnétique 51 Volt seconde 1Vs 0
Défini par 254 Sans dimensions 0

I'utilisateur



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

- 246

61800-7-203 © CEI:2007

Tableau 21 — Valeurs de conversion pour I'index de conversion (unités Sl)

Index de A (facteur de conversion) 1/A (facteur de B
conversion conversion inverse) (décalage)
0 1,0 E+0 1,0 E+0 0
1 10 = 1,0 E+1 1,0 E-1
2 100 = 1,0 E+2 1,0 E-2 0
3 1000 = 1,0 E+3 1,0 E-3 0
etc.

-1 0,1=1,0 E-1 1,0 E+1 7
-2 0,01 = 1,0 E-2 1,0 E+2 Y Y
3 0,001 = 1,0 E-3 1,0 E+3 <\ >
etc. /\
NI SN
66 1,0 E-3/60 = 1,667 E-5 6,000 E+4 N\ A0
N
67 1/60 = 1,667 E-2 6,000 E+1 0
68 1,0 E+3/60 = 1,667 E+1 L ECTRSN 0
: RS T
70 60 NN 0
71 1,0 E-3/3 600 = 2,772E-7 \ '\3,68%6 0
72 1/3600=2778 Elt  ~ o€+ 0
73 1,033 606=2,18 EX_O)\[ 3.6\ 0
74 3600 \| 119600 = 2,778 E-4 0
75 3'60001,0 E+3 = R(B00NE+6—2,778 E-7 0
76\ [$600x2.0E+65360QE# | 2,778 E-10 0
77 /\@3\409 R > 1/86 400 = 1,157 E-5 0
78 /\\\ w10 800¢ 2,909F% 3,438 E+3 0
79 r 48@ ~%:648 E-6 2,063 E+5 0
80\ \ \m<1 80\—\1)45 E-2 5,730 E+1 0
iﬁ\ AW n/2\{0 =1,571 E-2 6,366 E+1 0
2\
100 1 1 +273,15
101 5/9 = 0,555 6 1,8 +459,67
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Tableau 22 — Index variable et index de conversion pour les unités US

(= 4,448 22 N)

Variable Index Uniteé Abréviation Index de
physique variable conversion
Longueur US 100 Milliéme de pouce mil -3
Pouce (= 0,025 4 m) po 0
Pied (= 0,304 8 m) ft -70
Yard (= 0,914 4 m) yd -71
Mille (= 1 609,3 m) mile -72
+t=t27po
1yd=3ft=236po
1 mile = 1 760 yd /\(Fr\
Surface US 101 Pouce carré In2
Pied carré ft2 73 \>
Yard carré 2 -7
Volume US 1 102 Pouce cube < nd )
Pied cube 3 76
Yard cube /(_'w\\yq\ﬂ\ -77
Volume US 2 103 >ga)> 0
Vitesse US 104 | edls, IPS 0
en/min, IPM 67
ft/s, FPS -70
ft/min, FPM -80
N\ mile/h, MPH | -81
Acceélération WS [(105 ou\@)ndesz) en/s2 0
@ & ? Pied{(se ondesz) ft/s2 -70
A-coups US 1 \/ W(secondes% en/s3 0
\B\ Pled/(secondes®) ft/s3 -70
Débit vefu qbe\ 10w Pouce cube/seconde end/s 0
us 1 A Pouce cube/minute en3/min 67
Q \ Pouce cube/heure en3/h 72
Débitw/ 108 Gallon/seconde galls, GPS 0
us 2 Gallon/minute gal/min,GPM 67
Gallon/heure gal/h, GPH 72
Masse 1S 109 Qnce az -a0
Livre ( = 0,453 6 kg) Ib 0
11b=16 o0z
Débit massique 110 Once/seconde oz/s -90
us Once/minute oz/min -91
Once/heure oz/h -92
Livre/seconde Ib/s 0
Livre/minute Ib/min 67
Livre/heure Ib/h 72
Inertie US 111 Once pouce carré oz po2 -90
Livre pouce carré Ib po2 0
Livre pied carré Ib ft2 -73
Force US 112 Livre force Ib f 0
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Variable Index Unité Abréviation Index de
physique variable conversion
Couple US 113 Once pouce 0z po -90
Livre force pouce Ib f po, INLB 0
Livre force pied Ib f ft, FTLB -70
Pression US 114 Livre par pouce carré psi (Ib/poz) 0
(=6 894,8 Pa)
"Kt" linéaire US 115 Livre force/Ampére Ib f/A 0
"Kt" rotatif US 116 Once pouce/ampere 0z po/A -90
L;VIU fUI\.:C }JUU\JUI’GIII}J&IU :IU f }JUIIA C
Livre force pied/ampére Ib f ft/A ’_-70\
"Kp" US 117 Livre force pouce seconde Ibfpos A P\ \
"Kv" US pareil que Sl Pouce/minute/millieme de po/mip/m
pouce (=1 00Q/mi
Pas de vis sans 118 Pouce/révolution olre 0
fin US

NN

dex de.conversign (unités US)

Tableau 23 — Valeurs de conversion pour I'('v(\e\

Index de AC\\"
conversion .
@ conversio d age)
-70 12 \ o/
71 36 [ 0
-72 0
0
0

ENRNLEN :
TN A6.856” 0
_/
0 12/60 = 0,2 0
N 63 360/3 600 = 176 0
-90 2 1/16 = 6,250 E-2 0
-91 1/960 = 1,042 E-3 0
.92 1/57 600 = 1,736 E-5 0

Nom (sous-index 6)

"Nom" décrit le nom symbolique du paramétre. Le nom est celui du type de données
VisibleString avec une longueur de 16.

Limite inférieure/supérieure (sous-index 7 et 8)

"Limite inférieure/supérieure" définit la plage des valeurs valide de la valeur de parameétre.

Le dispositif d'entrainement rejette une tentative d'affecter une valeur hors de la plage de
valeur du paramétre. Les limites inférieure et supérieure sont du méme type de données que
la valeur de paramétre, mais la longueur des éléments de description est toujours 4 octets
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(format de fichier: justifié a droite, gros-boutiste). En ce qui concerne les paramétres dont les
types de données n'autorisent pas de plage des valeurs (par exemple, VisibleString), le
contenu de ces éléments de description n'ont pas d'importance.

Extension ID (sous-index 10)

L'extension ID est réservée.

Parameétre de référence des données E-S/normalisation des données E-S (sous-index 11
et 12)

Les aleurs de paramétre peuvent aussi étre transmises en tant que don

E-S (s€ rgférer

a 6.3.4.4). Si des variables normalisées (types de données N2, N4 o acon
facul{ative Integer16, Integer32, Floating Point) sont transmises, il n de
calculer la valeur physique, de disposer de la valeur de référe ledr de
référence des données E-S) et le bit (se référer a la normalisatiomde\do aliquel
fait néférence la valeur de référence physique. Pour un & \C8 se rg¢férer
a 6.3)4.5.

Pour|les paramétres du type de données X2, X4, les &lém S i re de

les paramétres du type de donnée gS é re de

ation

de dgnnées E-S" est facultatif, comme
Si lgs parametres du Integer16, Integer32, Unsigheds8,
Unsigned16, Unsigned32 E-S
normplisées (avec l'unité e de
donnges E-S" et "norm -S" doivent étre disponibles (voir le Tableal 24).
Si cgs éléments de d Is ne
doivent pas étre
Dans| le cas de to 1€ données, ces éléments de description ne sont pas
pertinents.
Tableau 2 de description de parameétre "Valeur de référence
<\ \e onnées E-S/Normalisation de données E-S"
Elément de\deiéipti}xQ Contenu
Paramjétre de référw 0 Aucune valeur de référence disponible
donnégs E-8
1 a 65 535 Numéro de parameétre de la valeur de référence
Normalisation de données E-S [Bit0 a5 Bit de normalisation 0 a 31 (la plage 32 a 63 est réservée)
Bit 6 a 14 Réservé
Bit 15 Normalisation valide
NOTE 1 Pour les paramétres dont les types de données sont N2, N4, le codage du bit de normalisation est fixe

(14 et

30).

NOTE 2 Pour les paramétres normalisés dont le type de données est Floating Point, le codage du bit de
normalisation n'est pas pertinent (=0).

NOTE

NOTE

3 La combinaison "aucune valeur de référence n'existe"/"normalisation valide" est autorisée.

4 Les parametres utilisés pour les valeurs de référence ne sont pas a normaliser.
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La "description compléete" comprend un champ total de 46 octets (qui correspond a I'ensemble
de la structure de description de paramétre). La longueur est la constante de chaque
parameétre (indépendamment du type de données, etc.). Si toute la description de paramétre
est lue avec un seul acces, les éléments de description parameétre de référence de données
E-S et normalisation de données E-S doivent étre inclus.

6.2.1.4 Texte
Le texte d'une matrice de texte peut éire affecté a un parametre comme explicatign ou
desciiption supplémentaire. La longueur d'une ligne de texte indexée es 16 octets| (voir
le Tapleau 25).
Tableau 25 — Matrice de texte pour la description cg}!\
Matrice de texte de sous-index Teée

0 Texte 0 (16 pétets) \\ \

1 Texte 1 NSN \ )

2-n TextF/Z -n (1}%:ks\chaqm=§)
L'exigtence d'une matrice de texte est’i de paramétre (ID: matrice
de telxte supplémentaire disponible). le type d'objet "matrice" du
type He données "VisibleString 16" affecie matrices de texte peuvent étre
affectées aux parameétres dont le typ (avec tout type de donnéep) ou
aux parametres du type d' type de données "Unsigned8/16/32",
"Booléenne" ou "V2"). matrice de texte sont affectéqd aux
éléem our les
parar

Matri

Unsi

Matri

o<V

aleur dewparamefre < 65 535

Boolfeen ~ matrice de texte

Nombre de textes = 2

V2 -

Tableau 26 — Matrice de texte pour le type de données Booléen

Matrice de texte de sous-index Valeur de paramétre

faux ("false")

vrai ("true")

matrice de texte

Nombre de textes = 32
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Pour chaque bit de la séquence de bits, deux textes sont affectés, un pour la valeur de bit "0"

et un

pour la valeur de bit "1" (voir le Tableau 27).

Matrice de texte de sous-index == Position binaire x 2 + Valeur de bit

0 (LSB) < Position binaire < 15 (MSB), 0 < Valeur de Bit < 1;

6.2.2 Parameétres globaux et locay G
Comine défini en 6.1.3 et en 6.3.4.4, ité¢ d'eqtraihnement est constituée du disq
d'entfainement lui-méme et d'un o ets d'entrainement (DO). Les

d'ent

Pour
au nJ

Deux

Para
Les
I'intern
parar
Para
Ces

peuv
de cdg

La su

Tableau 27 — Matrice de texte pour le type de données V2 (séquence de bits)

Matrice de texte de sous-index Valeur de parameétre

N

1

1

]

1

1

]

]

1

1

1

1

1

1

1

1
5N

A
%

| : X
2 o LS

31 /(f _____________

/ 4
N

on traite différents DO d'une unité d'entrainemen
la méme valeur.

I'axe/DO
a l'objet d'entralnement. Les paramétres spécifiques a I'ax

mmande1"):

ositif
axes

dédie

rofil:

és a
t, un

e/DO
"mot

nnée

bdivision des paramétres en parametres globaux et spécifiques a I'axe/DO est dg

en 6.4.

La Figure 22 donne un exemple avec le parameétre global 918 "adresse de nceud" et le
paramétre spécifique a l'axe 944 "compteur de messages de défaut" pour une unité
d’entrainement multi-axe ou modulaire. Une unité d'entrainement a un seul axe est similaire a
I'unité d’entrainement multi-axe mais seul le DO1 est présent.
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Multi-Axis / Modular Drive Unit

DO 1 (e.g. Axis) DO 2 (e.g. Axis) DO 3 (e.g. Axis) DO n (e.g. Axis)
PNU Value PNU Value PNU Value PNU Value
1 1 1 1
2 2 2 2

<©
X

[e o}
[4%)
<©
X

<©
X

[e o}
(4%}
[e o}
[4%)

944 12 944 3 944 7

70

Anglais /&/\X / (A\ Frapcais

Multi-axis / modular drive unit \ Unité\d’enﬁ{inemen multi-axe / modulaire
DO 1 (e.g. axis) 12}8\1 (}a&exeﬁﬁle/axe)
Value v}tgb\ >

La plage de vale e & de\DO'wa de 0 a 254. Avec I'ID de DO 0, le dispositif
d'entrainement & 8SSE esevitatif du dispositif, pas d'axe) et les parametres
globgux peuvent @ g des numéros d'axe d'entrainement aux D@ est
spécifique au dispos kEtre Ie¥du parametre P978 "liste d'ID de module " (se reférer
a6.3l4.4).

L'adressage est donrg en 6

6.2.3

6.2.3|1

Le prgsent paragraphe définit I'accés aux paramétres via le "mode de base". Une langlie de
demanﬂe—eﬁ—déﬁm—pmr%mérterdmﬂera—mmde—*agon
acyclique en utilisant le mécanisme d'échange de données acycliques" du systéme de

communication.

L'accés au parametre du mode de base existe pour des raisons de compatibilité dues a
I'ancien profil PROFIdrive et chaque entrainement doit étre capable de prendre en charge
I'accés au paramétre du mode de base (obligatoire).

6.2.3.2 Caractéristiques générales

e Adresse de 16 bits pour chaque numéro de paramétre et chaque sous-index.

e Transmission des matrices complétes ou partielles ou description compléte du paramétre.

e Transmission de différents paramétres par un seul accés (demandes multi-paramétre).

e Traitement systématique d'un seul paramétre a la fois (pas d'exécution simultanée).
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6.2.3|3 Modes d'adressage du DO

L'acces au parameétre du mode de base est défini par deux mode
selon la définition suivante:

Une demande de paramétre/réponse de paramétre doit s'ajuster dans un bloc de données
(240 octets par défaut). Les demandes/réponses ne sont pas réparties sur plusieurs blocs
de données. La longueur maximale des blocs de données peut étre inférieure a 240 octets
selon les caractéristiques du dispositif ou la configuration du bus.

Aucun message spontané n'est transmis.

Pour un accés simultané optimisé aux différents parameétres (par exemple, le contenu de
I'écran d'interface de I'opérateur), des demandes "multi-paramétre" sont définies.

Il n'y a pas de demande de paramétre cyclique.

Apres exécution, les parametres spécifiques au profil doivent étre au moins lisibles dans

Chgql 1e-otat

e DO

Atcés au parameétre du mode de base — Local: e : s les
pzramétres locaux du DO sont accessibles; le CO, auquéke 3 i &5 aux
parametres, est lié au DO. L'accés a tous les paramétre h 8 st €93 sible.

LD de DO de I'en-téte de demande de paramétre si'a pa

e Agcés au parameétre du mode de base — Global: ) 3 sibles
tdus les paramétres de I'unité d’entraineme z i¢ le CO, auquel est atfaché
lel point d'accés aux paramétres. C parametre est utilisé| pour
ag¢céder aux parametres locaux da ite e . Pour accéder aux parametres
gllobaux, I' i e ilse. e d'adresse est utilisé poul des
rgisons de compatibilité (PROFIB i ient que le nouveau controleur ES
PROFINET et les processus d'appl i [:

6.2.3/4 Demandes de

Une demande de paral

En-téte de dem

ID dg la demande ¢ ment

multifaxe et modujai

Adrepse de pa

Adregsage dun pare on a accés a plusieurs paramétres, il y a donc plugieurs

adregses e pa atre adr se de paramétre n'apparait que dans la demande, pas dgns la

réporse.

Pour|chaquespara

ife adressé, il y a un segment pour les valeurs de parameétre. En fonction

de I'ID de.la demande, les valeurs de parameétre apparaissent soit dans la demande, soit|dans

la régonse.

Mots et doubles mots:

Le contenu du message suivant est affiché en mots (un mot ou 2 octets par ligne). L'octet de
poids fort des mots ou des doubles mots est transmis en premier (gros-boutiste). (voir la
Figure 23).
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Word: Byte 1 Byte 2
Double word: Byte 1 Byte 2
Byte 3 Byte 4
Légende
Anglais Frangais
Word: Mot:
Double word: Double mot: (
N
Byte 1 Octet 1 /\< (‘\
Figure 23 — Ordre des octets pour les mots et les doubles m s\\>
Selon l'accés au paramétre du mode de base, la structure d rameétre let de
la rdponse de parametre est donnée respectiveme Tableau 28 ou |dans

le Tapleau 29.

Tableau 28 — Demande de paramétr

um

Diéfinition du bloc

Octet <

N o@tem V4

paranmeétres

(unig@iement pou
demapde

"Modifier p

En-téfe de demande Référence de la de}Ende \E{ e\rx enMe/ 0
Numéro d'axe/ID ﬁ DO \No\\b\e (%\Qaramétres =n 2

1¢ére gdresse de paramétre \ \ on%\e\i,e/ements 4

| Nﬁfqero\sé parar%\}\QDNb)) V

[Sesstnier (N oS
niéme [adresse de <> 4 +6 x (n-1)
paranpétre
1ére(s] valeur(s) des | Nombre de valeurs 4+6xn

DN

Vaﬁ(s

niemey valewrs d\
paranpétre

4+ 6 xn+..+ (Forr
x Qty_n)

hat_n
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Tableau 29 — Réponse de paramétre du mode de base

— 255 —

Définition du bloc

Octet n

Octet n+1

En-téte de réponse

Référence de la demande
écrite en miroir

ID de la réponse

Numéro d'axe/ID de DO
écrit en miroir

Nombre de parametres = n

1ere(s) valeur(s) des
paramétres

Format

Nombre de valeurs

Valeurs ou valeurs d'erreur

(uniquement apres
demande

"Dempnde")

niemeq valeurs de
paranpétre

Signification des champs:

En-tgte de demande
e REgférence de la demande

fie la

Identification unique de la paire
255).

rgférence de la demande avec ch
L'esclave écrit en miroir la référence

e |0 de la demande
Deux ID sont définis:
—| Demander parameét
—| Modifier paramétre
Uhe modific
non volatile, enAfg

pEut étre arch
i

archivée dans la mémoire RAM soit volatile soit
Un paramétre modifié archivé dans la RAM vqlatile
a mémoire ROM avec le parametre P971. La
exte est ajoutée a Il'adresse comme attribuf. La
t ajoutée aux valeurs de paramétre comme format.|Pour
imple/de matrice, se référer au "Nombre d'éléments"|dans

d
di
la différes

I'adresse de paramé
e |Dde

Efriture mi I'D de demande avec information supplémentaire indiquant |si la

—| Demande de paramétre positive

n A A St 4 43 L] PP Bl o' 4 + 1 ol d
- |= A BRI RAC ARV | v] pararciuac IIUHGLIVU \II noiar pyas MUSOSIVIT U TATUULTI da  UCTTIT n e,

entiérement ou partiellement)
— Modification de paramétre positive

— Modification de paramétre négative (il n'était pas possible d'exécuter la demande,
entiérement ou partiellement)

Si la réponse est négative, les numéros des erreurs sont renseignés par réponse partielle,
a la place des valeurs.

e Numéro d'axe/ID de DO

Pour l'accés au paramétre du mode de base — Local: non pertinent; dans la réponse du
paramétre, I'ID de DO de la demande est écrit en miroir.

Pour l'accés au paramétre du mode de base — Global: informations d'adressage de DO
utilisées pour les dispositifs d'entrainement multi-axe ou modulaires. Cela permet I'accés
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a plusieurs axes/DO, avec pour chacun un espace pour le numéro de parametre dédié
dans le dispositif d'entrainement via le méme PAP. Voir également 6.2.3.3.

Nombre de parameétres

Dans le cas de demandes multi-paramétres, spécification du nombre de domaines
suivants Adresse de parameétre et/ou Valeur de paramétre. Pour les demandes simples,
nombre de paramétres = 1.

Plage des valeurs par défaut 1 a 39. La plage des valeurs peut étre réduite ou étendue;
cela doit étre indiqué par P974.

Pour une demande multi-paramétres, I'unité d’entrainement PROFIdrive doit placer, dans
le_message de réponse. les domaines de valeur de paramétre dans le méme ordre que
dans le message de demande multi-paramétres correspondant.

Attribut

Type d'objet auquel on a accées. Plage de valeurs:
—| Valeur

—| Description

—| Texte

Npmbre d'éléments

Npmbre d'éléments de matrice auxg on a
agces.

Plage des valeurs par défaut 0, 1 a hdue;
cela doit étre indiqué par P974.

Npmbre d'éléments de ea i

S

N

A

S

A BS ou
F :0a

6

éro spécifient I'emplacement dans le message auquel sont affectées
lels vateurs ultérieures.

Plagede valeurs:

— Zéro (sans valeur comme réponse partielle positive a une demande de modification)
— Type de données

— Erreur (comme réponse partielle négative)

— Au lieu d'un type de données, les options suivantes sont possibles:

— Octet (pour la description et les textes)

— Mot

— Double mot

Nombre de valeurs

Nombre des valeurs suivantes ou nombre des éléments suivants de type de données
(nombre d'octets dans le cas de OctetString). Dans le cas d'une demande d'écriture de
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OctetString, la longueur correcte doit étre fournie, sinon le dispositif d'entrainement doit
répondre par l'erreur 0x18, "le nombre de valeurs n'est pas cohérent" (voir le Tableau 32).

e Valeurs
Les valeurs du paramétre

Si les valeurs sont constituées d'un nombre impair d'octets, un octet zéro est ajouté afin
de garantir la structure des mots des messages.

Dans le cas d'une réponse partielle positive, la valeur de paramétre contient les informations
suivantes:

—| Format = (Type de données ou Octet, Mot, Double Mot)

—| Nombre de valeurs

Les valeurs

Dans|le cas d'une réponse partielle négative, la valeur de parapiét tions

suivalntes:

Format = erreur
—[ Nombre de valeurs = 1

—| Valeur = valeur d'erreur = numéro d'erreur

Dans| le cas d'une réponse négative contenir les informgtions

suivalntes:

Format = erreur

—| Nombre de valeurs =
—| Valeur 1 = valeur d

—| Valeur 2 = vale premier élément de matrice dans lequel a
lieu I'erreu

—| (Objectif: € 'S ne
d
Dans nt les
inforn

Les ¢ombinaisons constituées d'un attribut, d'un nombre d'éléments et d'un sous-indqzx ne
sont pas toutes autorisees (se reféerer au Tableau 30).

Un parameétre non indexé dans le profil peut étre réalisé avec les index dans ['unité
d’entrainement si la réponse a un accés aux parameétres est spécifique au profil.
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Tableau 30 — Combinaisons autorisées constituées d'un attribut,

d'un nombre d'é

Iéments et d'un sous-index

Attribut Nombre Sous- Données connexes
d'éléments index
Valeur 0 0 La valeur
(paramétre simple)
1 0 La valeur
(Paramétre indexé) 1 0-n Une valeur, sous sous-index
2-n2 0-n Plusieurs valeurs, commengant par le sous-index
Descr|ption 0 (non 0 La description entiére
pertinent)
1 1-n Un élément de description <\ &
Texte|(de la matrice de |1 0-n Un texte (16 octets), soug sous-index \/
texte) (S\
2-n 0-n Plusieurs valeursmx\nga&xm ous\rv/ex
a  Sille nombre d'éléments disponibles dans le dispositif ne corres

dofit étre modifié, une erreur doit étre affichée.

h\ﬂ@ Wents demandés ou

6.2.3(5

Le cqdage est donné dans le Tableau

Codage

Tableau 31 - Codage des c

h mp
es e

nde de parameétre/réponse

de para du mode de base
Ferrain Typ Valeu s Commentaire
donpée

Référgnce de la

e

o

demarjde
ID de la demande Unsigne x00 réservé
0xQ1 Demander paramétre
x0 Modifier parametre
0x03 - 0x3F réservé
0 - Ox7F spécifique au constructeur
NN 0x80 - OxFF réserve
ID de fa répon \Un M 0x00 réservé
0x01 Demander paramétre(+)
0x02 Modifier parametre(+)
0x03 - 0x3F réservé
0x40 - Ox7F spécifique au constructeur
0x80 reserve
0x81 Demander paramétre(-)
0x82 Modifier parametre(-)
0x83 - OxBF réservé
0xCO - OxFF spécifique au constructeur
Axe/ID de DO Unsigned8 0x00 représentatif du dispositif Zéro n'est pas un DO mais
, , I'accés au représentant de
0x01 - OxFE Numéro d’ID de DO 1 - 254 | |\ hité d'entrainement.
OxFF réservé
Nombre de Unsigned8 0x00 réservé Il peut y avoir une limite
paramétres 0x01 - 0x27 Quantité 1 - 39 supplémentaire par le
0x28 - OxFF réservé systéme de communication

(longueur de message) ou
une échelonnabilité
facultative selon 6.3.9.4.
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Terrain Type de Valeurs Commentaire
données
Attribut Unsigned8 0x00 réservé Les quatre bits de poids
0x10 Valeur faible sont réservés pour une
0x20 Description augmentation (ultérieure) du
0x30 Texte "Nombre d'éléments" a 12
bits.
0x40 - 0x70 réservé e
0x80 - OxFO spécifique au constructeur
Nombre d'éléments | Unsigned8 0x00 Fonction spéciale Limitation par la compatibilité
0x01 - OxEA Quantité 1 a 234 avec la longueur de message
OxEB - OxFF réservé ASE des données de
processus PROFIBUS.
Numéro de Unsigned16 | 0x0000 réservé
paramptre .
0x0001 - Nombre 1 & 65 535
OxFFFF
Sous-ihdex Unsigned16 | 0x0000 - Nombre 0 & 65 534 \/
OxFFFE (\
Forma Unsigned8 0x00 réservé N C qu esMe doit ad
3 ins phendre en charge les
0x01 - 0x38 Types de données pes.de’données Octef, Mot
0x39 - Ox3F réservé et\Double Mot (obligatdjire).
Il est préférable que leg
0x40 Zéro mandes d'écriture du
0x41 maitre utilisent les typefs de
0x42 données "corrects" (se
0x43 référer a I'Article 5). Il gst
0x44 aussi possible d'y subsfituer
0x45 - Ox7 Octet, Mot ou Double Mot. Le
X9 - UX maitre doit étre capablg
0x71 — OX7 &os d'interpréter toutes les
valeurs/tous les types de
\{7% A données.
Nombre de valeurs | Unsig Oxob - A W 04234 Limitation en raison de|la
EB -\Qx réserve taille de 240 octets du bloc
de données
Q (pour des raisons de
compatibilité).
Numérno d'erreur ned 0000 - Numéros d'erreur L'octet de poids fort es
Ox0Q0FF (voir le Tableau 32) réserve.

Le disp

er Une erreur, si on a acces aux valeurs réserveées.

Tableau 32 - Numéyos des erreurs dans les réponses de paramétre de mode de base
Numéfro Signification Utilisation Informatigns
d'eFll'eur supplément|aires

0x00 Numeéro de parametre non autorisé | Acces a un parametre indisponible 0
0x01 Impossible de modifier la valeur de | Modifier I'accés a une valeur de Sous-index
paramétre paramétre qui ne peut étre modifiée
0x02 Limite inférieure ou supérieure Modifier I'accés avec une valeur hors Sous-index
dépassée des limites de valeur
0x03 Sous-index erroné Acces a un sous-index indisponible du Sous-index
paramétre de matrice. Ne doit pas étre
utilisé pour des parameétres qui ne sont
pas de la matrice.
0x04 Pas de matrice Acces avec un sous-index a un 0
paramétre non indexé
0x05 Type de données incorrect Modifier I'accés avec une valeur quine |0
correspond pas au type de données du
paramétre
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Numéro Signification Utilisation Informations
d'erreur supplémentaires
0x06 Réglage non autorisé (peut Modifier I'accés avec une valeur Sous-index
uniquement étre réinitialisé) différente de 0 lorsque ce n'est pas
autorisé
0x07 Impossible de modifier I'élément de | Modifier I'accés a un élément de Sous-index
description description qui ne peut étre modifié
0x08 réservé Raisons de compatibilité -
0x09 Aucune donnée de description Acceés a une description indisponible (la |0
disponible valeur de parametre est disponible)
0x0A réseryé Raisons de anr\qfihilifé
0x0B Aucune priorité de fonctionnement Modifier I'accés sans les droits de
modification des parameétres
A)
0x0C réservé Raisons de compatibilité /\Q C\ \
0x0D réservé Raisons de compatibilité \ >
0x0E réservé Raisons de compatibili@/ - \
OxO0F Aucune matrice de texte disponible |Accés a une matri e texte u*est 0
pas disponible
(la valeur dﬁﬁ%&‘\{r st spo iblé
0x10 réservé Raisons d co p t|b||| -
0x11 La demande ne peut étre exécutge |L'acces men possmle 0
en raison de I'état de p isons q nYpas
fonctionnement de ||Iee
0x12 réservé A R\\de mpatl -
0x13 réservé ( }s\&\cor@atlblllte -
0x14 Valeur non autogi od ier I'agces avec une valeur qui se Sous-index
tr es limites de la valeur mais
C]UI n'est) pas autorisée pour d'autres
r ns/a long terme (paramétre avec
\Qs valeurs simples définies)
0x15 Rép@o ongue \Jélongueur de la réponse en question 0
dépasse la longueur maximale
transmissible
0x16 Adres$se rame \hk/ Valeur illégale ou valeur qui n'est pas 0
autorisee prise en charge pour I'attribut, le
nombre d'éléments, le numéro de
paramétre ou le sous-index ou une
/\ combinaison de cela
0x17 Fo\%@t i \l\/ Demande d'écriture: Format illégal ou 0
format des données de parametres qui
n'est pas pris en charge
0x18 Le nombre de valeurs n'est pas Demande d'écriture: Le nombre de 0
cohérent valeurs des données de paramétres ne
correspond pas au nombre d'éléments
dans I'adresse de paramétre
0x19 Axe/DO inexistant Acces a un Axe/DO inexistant 0
0x20 Impossible de modifier I'élément de | Modifier I'accés a un élément de texte Sous-index
texte de parametre de paramétre qui ne peut étre modifié
0x21 Service non pris en charge ID de demande illégal (ID de réponse =
0x80)
0x22 - 0x64 |réservé - -
0x65 - OxFF | Spécifique au constructeur - -

Généralement,

chaque unité d’entrainement PROFIdrive doit prendre

en charge les

demandes de lecture et d'écriture du paramétre de mode de base avec les types de données
Octet, Mot et Double Mot (obligatoire).
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Si l'unité d’entrainement PROFIdrive prend également en charge des types de données
supplémentaires, elle doit se comporter de la maniére suivante:

e Dans le cas d'une demande de lecture de paramétre, elle doit signaler le type de données
correspondant dans la réponse de lecture.

e Dans le cas d'une demande d'écriture de paramétre, elle doit vérifier le type de données
et signaler une erreur si les types de parameétre ne correspondent pas.

Si l'unité d’entrainement PROFIdrive ne prend pas en charge des types de données
supplémentaires, elle doit se comporter de la maniére suivante:

El HOTY 1 ol ol ol & A ol Y 4 ol H | 4 d
o IT TTJTUT Ta UTTITariuT U TUTTIUTT Ut PJdadraiticiic avolL Uulic TCTPYUTTOT U TITTUT ST TS 1Y PS e

données ne correspondent pas.

Les numéros d'erreur 0x00 - 0x13 sont extraits du profil PROFIdrive, leurs
qui ne peuvent étre affectées sont réservées pour une utilisation ultgfie
Si ung erreur avec un numéro d'erreur 0x05, 0x16, 0x17 ou 0x{ ment

d'ungd demande de modification de valeur multi-paramétres ! res\démand¢s de
parameétre dans la demande multi-paramétres doivent étre<a

6.2.3|6 Flux de données pour I'accés au paraniétre

Le transfert de la demande d'accés a
parametres DO/DU est effectué en é
regisire des données du point d'acces
est [erminée, le diagramme d'état €
confdrmément a la Figure 24 et au Tableau 33.

3s€e vers le gestionnaife de
Zes de la demande dgns le
orsque l'opération d'écriture
dé paramétres est déclgnché

Le transfert de la répons re de
parametres DO/DU vers S onse
a partir du registre des donnpés i a aux parametres (PAP). La réponse a I'accés

de lgcture dépend d a la
Figure 24 et au @
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Controller / Supervisor Communication System DU / DO Parameter Manager
(Client) (Server)
Time
Line
Parameter - Write parameter request - Parameter
Request id to PAP ~ Request

P

Error because
response not yet <€ =
P y from PAP Pa

available ’

meter Processing

, imthe
1 arameter Manager
Error because
Yo Read parameter response
response not yet €« =
available /! from PAP
] P Pa
|‘ < WS
_ Parameter ‘oo Read parameter response
v = Response D from PAP
ALY
Anglais \ vFrangais
Controller / Supervisor (Client) F \C\Méle / superviseur (Client)
Communication system \ & Syéthcommunication
DU / DO parameter man{qer\@eq(er) _/beﬁtiphnaire de paramétres (serveur)
N
Time line [\ (‘\ \ \Cp’onologie
Parameter reqyeét K \ \ Demande de paramétre
Write parameﬁe\rp;queé{to P& Ecrire demande de parametre au PAP

Error because;@}ﬁ\w ; W Erreur due a la réponse qui n’est pas encore
disponible

Read para eta‘es\;\on frc}r\PRP‘/ Lire réponse de paramétre du PAP

Parameté&resp}% \ Réponse de paramétre

Parame ocg8ssing in the parameter manager Traitement de paramétre dans le gestionnaire de
paramétres

Figure — FJux de données pour l'accés au paramétre du mode de base
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Tableau 33 — Diagramme d'états général pour le traitement
du gestionnaire de paramétres

Etat (gestionnaire de parameétres)
Evénement
(Communication) Connexion Au repos Demande en cours de Réponse
interrompue traitement disponible
Connexion Action Traitement de la réinitialisation
en cours
Etat Au repos Au repos
ultérieur
Déconpexion | Action (ignorer) Traitement de la réinitialisation
en coyrs
Etat - Connexion interrompue
ultérieur
Ecrire Action (erreur de Démarrer Ecrire réponse(-)
demar|de protocole) traitement R 4
Ecrire conflit d’état
B Ecrire réponse - 5
réponse(-) Ecriveé réponsd
) [N\
Etat - Demande en - \ Demande en dours
ultérieur cours de de traitement
traitement (7
Lire dgmande | Action (erreur de Lire réponse(-) Lire réponse(+)
protocole) Lire |/ AN
réponse(-) confh{ détat
Etat - - Au repos
ultérieur
Traitemqent Action jet \/ (erreur internd)
terming )
Rejeter
Etat \J Réponse disponible -
ultérieur
NOTE|1 Les colon séxp%‘quent un événement. Chaque ligne est divisée en delix

chamgs. L'un décrit

NOTE|2 Le diagra
établigs, le nombre

e connexion exactement. Si plusieurs connexions ont été
états doit étre disponible.

6.2.3{7
6.2.3({7.1

Les séquences de Ssage sont données dans le Tableau 34 et dans le Tableau 67.

6.2.3{7:2 Séquence 1: Valeur de paramétre de demande, simple

Tableau 34 — Séquence 1: Demande de parameétre

Définition du bloc

Octet n

Octet n+1

En-téte de demande

Référence de la demande

ID de la demande = 0
Paramétre de demande

IDde DO =0

Nombre de paramétres = 1 | 2

Adresse de paramétre

Attribut = Valeur

Nombre d'éléments = 0 4

Numéro de parametre

Sous-index = 0 (non pertinent)

10
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Tableau 35 — Séquence 1: Réponse de paramétre positive avec les données
du type de données Mot

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téte de réponse Référence de la demande | ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de demande (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 | 2
Valeur de parametre Format = Word Nombre de valeurs = 1 4
Valeur 6
8

Tableau 36 — Séquence 1: Réponse de paramétre positive avec le§ don s typpe de
données Double Mot %

Diéfinition du bloc Octet n Octet n+1< \ \}
En-téfe de réponse Référence de la demande | ID de la répopSe \
écrite en miroir Paramétre dexdema (*
ID de DO écrit en miroir Nombpe/de pa\MQ}tre{: 1
Valedr de parametre Format = Double mot N%n re d§ \%Ie'yrs 1 /

Valour RUNG AN
\ AN \ N

10

Tableau édque e1%nse e paramétre, négative

Diéfinition du bloc I Oct t Octet n+1 n

En-téfe de réponse efer ede Ia em\a@? ID de la réponse = 0
\chlte er_mir Paramétre de la demande (-)
A(\D\de O Sesitempifoir

Nombre de paramétres = 1 2
Valeur de paramétr {or%«a\ W Nombre de valeurs = 1 4
/\ \areur d\%{reur 6
\\\\) :
6.2.3/7.3 Sequence 2: Valeur de paramétre de modification, simple
Tableau 38 — Séquence 2: Demande de paramétre
Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téte de demande Référence de la demande | ID de la demande = 0
Paramétre de modification
IDde DO =0 Nombre de paramétres = 1 |2
Adresse de paramétre Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 0 4
Numéro de paramétre
Sous-index = 0 (non pertinent)
Valeur de parametre Format = Word Nombre de valeurs = 1 10
Valeur 12
14
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Tableau 39 — Séquence 2: Réponse de parameétre, positive

Définition du bloc Octet n Octet n+1
En-téte de réponse Référence de la demande | ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de modification (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 2
4

Tableau 40 — Séquence 2: Réponse de parameétre, négative

Difinition du bloc

Octet n

Octet n+1

En-téfe de réponse

Référence de la demande
écrite en miroir

ID de la réponse =
Parameétre de modificatiO/r\-

ID de DO écrit en miroir

Nombre de parameétres =\1 \

Valedr de parametre

Format = Erreur

Nombre de valeur<= 1

Valeur d'erreur

6.2.3{7.4

Séquence 3: Valeur de
matrice

Tableau 41 — Séq

rameét

Diéfinition du bloc Octet n \Q,eét n+1 n
En-téfe de demande R%?n e(de Iaw ~i)D demande = 0
~ Paramétre de demande
ID\dé\Q = 0\\ Nombre de paramétres = 1 | 2
Adregse de param Attribué Véte\ur Nombre d'éléments = 5 4
<\m@ Baraney3
A Sove =0 )
10
— Séquence 3: Réponse de paramétre, positive
Diéfinition \du blo Octet n Octet n+1 n
En-téfe de‘réponse Référence de la demande | ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de demande (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 | 2
Valeur de parametre Format = Word Nombre de valeurs = 5 4
Valeur 1 6
Valeur 2
Valeur 3
Valeur 4
Valeur 5

16
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Tableau 43 — Séquence 3: Réponse de parameétre, négative

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téte de réponse Référence de la demande | ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de la demande (-)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 2
Valeur de parametre Format = Erreur Nombre de valeurs = 1 4
Valeur d'erreur 6
8
6.2.3{7.5 Séquence 4: Valeur de paramétre de modification, plusigurs éléments ¢e

matrice

Tableau 44 — Séquence 4: Demande de paramét

Dfinition du bloc Octet n octetps1\ RO\ N\ A
En-téfe de demande Référence de la demande |ID de la dem e\ ‘@\>
Paramtyﬂ%
ID de DO = 0 Nomtffe deparamelred™=1 |2
Adredse de paramétre Attribut = Valeur @Qwe)ém/éﬁw{s =\5\ 4
Numéro de paraéétre < » C \ U )\/
Sous-index = 125 l \ \/
Valedr de parametre Format = Word ~ Ne{n\b@ de\yaleurs = 5 10
Vajeu 1 NER: 12
N v
o CNO N
Q VaIeur} >
leur 5
22

/\@a\\xquence 4: Réponse de paramétre, positive

Dleflnlt\or:\\l}i\pc

En-téte de reponN

Octet n Octet n+1 n
Référence de la demande | ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de modification (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 2
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Tableau 46 — Séquence 4: Réponse de parameétre, négative

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téte de réponse Référence de la demande | ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de modification (-)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 2
Valeur de parametre Format = Erreur Nombre de valeurs = 1 4
Valeur d'erreur 6
8
6.2.3/7.6 Séquence 5: Valeur de parameétre de modification, plusigurs éléments de

matrice, Format Octet

Tableau 47 — Séquence 5: Demande de parameét

IDde DO =0

odificatian
Nombte dfa"p?rar%ét\reN 2

Diéfinition du bloc Octet n 0ctet}a{1 R \ \/{
En-téte de demande Référence de la demande | ID de la dem BX ‘@\>
Paramw

Adredse de paramétre

Attribut = Valeur

@Qwé)ém/éﬁi{s =\7\ 4

Numéro de paraéétre

Sous-index = 110 >

C L&Y
N

Valedr de parametre

AN

Format = Octet ( ~ N@{n\b@ de\yaleurs = 7 10
Vajeu 1 N\ dvaled2 12
Vékn\urN ﬁalw

le }5\ (\ Atafl/eur 6
Valeur | octet ictif 18

1{3!& u 48~ Séquence 5: Réponse de parameétre, positive

Dléfinitionéu?l‘&& ctet n Octet n+1 n
En-téfe de’reponse D) Reférence de la demande | ID de la réponse = 0
écrife en miroir Paramétre de modification (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 2
4
Tableau 49 — Séquence 5: Réponse de parameétre, négative
Définition du bloc Octet n Octet n+1 n

En-téte de réponse

Référence de la demande
écrite en miroir

ID de la réponse =
Paramétre de modification (-)

ID de DO écrit en miroir

Nombre de paramétres = 1

Valeur de parametre

Format = Erreur

Nombre de valeurs = 1

Valeur d'erreur

(o<l BN IE - I \V)
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Séquence 6: Valeur de paramétre de demande, multi-parameétres

Tableau 50 — Séquence 6: Demande de paramétre

61800-7-203 © CEI:2007

Définition du bloc Octet n Octet n+1
En-téte de demande Référence de la demande |ID de la demande = 0
Paramétre de demande
IDde DO =0 Nombre de parameétres = 3 | 2
1ére adresse de Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 1 4
paramétre
NUTerO de pardiretie
Sous-index = 7 /\
2éme|adresse de Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 100 10\\
paramétre
Numéro de parametre \
Sous-index = 0 Q \
3éme|adresse de Attribut = Valeur Nombre d'él@s&\ 1\6
paranpétre
Numéro de paramétre \
Sous-index = 13 \ )/
S AR T
N/
Tableau 51 — Séquence 6: Réporise de pa etre\(+): tous les acces partiels OK

Diéfinition du bloc

(90\\

SOctet n+1

N

En-téfe de réponse Refe enc\\d \de\ 1D 99 la réponse = 0
[ rit mir ameétre de demande (+)
/\ D de D)S\ec\n a\\m\ > Nombre de paramétres = 3 | 2
1ére($) valeur(s) de rmat = Nombre de valeurs = 1 4
paranpétre
<\ vaisue N/ 6
2eme|s) valeus) Fompat =\Mot Nombre de valeurs = 100 |8
paranpétre
Valeur 1 10
Neleur 2
Valeur 100
3éme|s)waleur(s) de Format = Double mot Nombre de valeurs = 2 210
paramétre
Valeur 1 212
Valeur 2

220
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Tableau 52 — Séquence 6: Réponse de paramétre (-): premier et troisiéme accés partiels

7

- 269 —

OK, deuxiéme acceés partiel erroné

Définition du bloc

Octet n

Octet n+1

En-téte de réponse

Référence de la demande
écrite en miroir

ID de la réponse =

Paramétre de la demande (-)

ID de DO écrit en miroir

Nombre de parameétres = 3

1ére(s) valeur(s) de

Format = Mot

Nombre de valeurs = 1

0
2
4
paramétre
Valeur 6
2eme|s) valeur(s) de Format = Erreur Nombre de valeurs = 1
paranpétre
Valeur d'erreur A }9\
3eme|s) valeur(s) de Format = Double mot Nombre de valeurs = 2 1
paramétre
Valeur 1 < 1)\ >
N
ANS
Valeur 2 \ \ )
6.2.3|7.8 Séquence 7: Valeur de para

Tableau 53 — Sé uen{:.e\7:

eman

de paramétre

Diéfinition du bloc

ototn

_) N >0ctet n+1

En-téle de demande efe nce de dem \de\ ID g}e la demande = 0
rametre de modification
{\ PID de ® \0\ Nombre de parametres = 3 | 2
1ére pdresse de ut = alew Nombre d'éléments = 1 4
paranpétre
<\ \N\um\é{Q Wétre
So\s@n@ =7
2éme|adrgssed ) Attribut™= Valeur Nombre d'éléments = 100 |10
parameétr
uméro de parametre
Sous-index = 0
3eme|adresse de Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 2 16
parametre
Numéro de parametre
Sous-index = 13
1ere(s) valeur(s) de Format = Mot Nombre de valeurs = 1 22
paramétre
Valeur 24
2eme(s) valeur(s) de Format = Mot Nombre de valeurs = 100 |26
paramétre
Valeur 1 28
Valeur 2

Valeur 100
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3éme(s) valeur(s) de Format = Double mot Nombre de valeurs = 2 228
paramétre
Valeur 1 230
Valeur 2
238

Tableau 54 — Séquence 7: Réponse de parameétre (+): tous les accés partiels OK

Difinition du bloc

Octet n

Octet n+1

En-téfe de réponse

Référence de la demande
écrite en miroir

ID de la réponse =

Paramétre de modificati9r(\(\+

ID de DO écrit en miroir

Nombre de paramétﬁ =¥ \

Tabl

bau 55 — Séquence 7: Réponse de paramétre (<):
OK, deuxiéme acceés parti

tiels

N\ I\
Digfinition du bloc Octet p/\ ’\ > ?gct# r§+1‘\ > n
En-téfe de réponse Référence de la d arﬁe\ D de a ré;m\\s;;/ 0
écrite en miroir re de ication (-)
ID de DO écrit en mlroy'\ hb@\btg d\garametres = 2
1ére($) valeur(s) de t= \)1 Mvaleurs =0 4
paramétre fm\
2éme|s) valeur(s) de orm Err u \Ny!]bre de valeurs = 2 6
paramétre
Q >\/a|eur \J{ 8
f@w\m> o
3éme|s) valeur(s) d Zéro Nombre de valeurs =0 12
paramétre
< SN 14
N
6.2.3|7.9 ¢ Description de demande, simple
ableau 56 — Séquence 8: Demande de parameétre
Diéfinition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téte de demande Référence de la demande [ID de la demande = 0
Paramétre de demande
IDde DO =0 Nombre de paramétres = 1 |2
Adresse de paramétre Attribut = Description Nombre d'éléments = 1 4

Numéro de parametre

Sous-index = n

10
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Tableau 57 — Séquence 8: Réponse de paramétre positive avec les données du type de

-271 -

données Mot (par exemple ID)

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téte de réponse Référence de la demande |[ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de demande (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 |2
Valeur de parametre Format = Mot Nombre de valeurs = 1 4
Valeur 6

po

Tableau 58 — Séquence 8: Réponse de paramétre posﬁ\e a es&gt

Diéfinition du bloc

Octet n

Octet n+1

N

En-téfe de réponse

Référence de la demande
écrite en miroir

ID de la réponse =

Paramétre dW

e(ﬁ&

ID de DO écrit en miroir

Nombre}e_@a@tk’% 1

Valedr de parametre

Format = Octet

Nombye de/<a|e}xi=\1~e\

X\
o
)

Octet 1 Qek{t\g ) / A
NP L
Octet 15 W\QcteNG \ /

22

Tableau Won de paramétre, négative

Diéfinition du blogc Octe n Octet n+1 n
En-téfe de réponse&) fere&ek\é\e a\de/ ID de la demande = 0
iroir Paramétre de la demande (-)
/\ ID e ecr|t eh, miroir Nombre de paramétres = 1 2
Valedr de paramgtre \ rm;IiE}‘eT{ Nombre de valeurs = 1 4
<aj\ \Yal&\dﬁreur 6
< A\ 8
N
6.2.3/7.10 «—Séquence 9: Description de demande, compléte
Tableau 60 — Séquence 9: Demande de paramétre
Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téte de demande Référence de la demande |ID de la demande = 0
Paramétre de demande
IDde DO =0 Nombre de paramétres = 1 |2
Adresse de paramétre Attribut = Description Nombre d'éléments = 0 4

(non pertinent)

Numéro de parameétre

Sous-index =0 (!)

10
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Tableau 61 — Séquence 9: Réponse de parameétre, positive

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téte de réponse Référence de la demande | ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de demande (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 2
Valeur de parametre Format = Octet Nombre de valeurs = (Octets) (4
ID 6

(etc.) |

Tableau 62 — Séquence 9: Réponse de parame

Diéfinition du bloc Octet n / /%cte n

En-téfe de réponse Référence de la demande || 0
écrite en miroir ara etre eI man (-)

ID de DO écrit en\nqiro}\ NomBre de aramet es =1
Valedr de parametre Format = Erreur /l \Qﬁbre\g valeurs = 1

Valeur d'erreur \ (\ >
AvaNwIe

oo~ IN

6.2.3

Dfinition du bfoc \ “agtet Octet n+1 n
En-téfe de demyand Reference de la demande | ID de la demande = 0
Paramétre de demande
@ \ ID\;e DO =0 Nombre de paramétres = 1 | 2
Adregse de pa éﬁe \At{ribut = Texte Nombre d'éléments = 1 4

Numéro de parametre

Sous-index = n

10
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Tableau 64 — Séquence 10: Réponse de paramétre, positive

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téte de réponse Référence de la demande | ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de demande (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 | 2
Valeur de parametre Format = Octet Nombre de valeurs = 16 4
Octet 1 Octet 2 6
I
Octet 15 | Octet 16

22(
N

Tableau

65 — Séquence 10: Réponse de paramétr

né&gative

Diéfinition du bloc

Octet n

Octg\rﬁ

\/n

En-téfe de réponse

Référence de la demande
écrite en miroir

ID de la répo \d
Descrlp}wﬂe\la ema

ID de DO écrit en miroir

Nombre d?'p?ra%e\r\\

)
2

Valedr de parametre

Format = Erreur

m\w/aw

Valeur d'erreur <

=
SN

RN
)

6.2.3{7.12

Tableau 66 — Séquen

Séquence 1

11~Dema

uts

ande

Difinition du @6&

TN

Octet n+1

paramétre

En-téte de demande sférencende Wnde ID de la demande = 0
Parametre de demande
<\ \@ d@QN/ Nombre de parameétres = 3 | 2

1ére adresse de Attriut =\Yaleur Nombre d'éléments = 3 4
paramétre

Nlhyéro de paramétre

ééus-index =0
2eme|adresse de \/ Attribut = Description Nombre d'éléments = 0 10
paranpétre

Numéro de paramétre

Sous-index = 0
3éme adresse de Attribut = Texte Nombre d'éléments = 3 16

Numéro de parameétre

Sous-index = 0

22
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Tableau 67 — Séquence 11: Réponse de paramétre (+): tous les accés partiels OK

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téte de réponse Référence de la demande | ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de demande (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de parameétres = 3 2
1éres valeurs de Format = Mot Nombre de valeurs = 3 4
paramétre
Valeur 1
(trois valeurs)
Valeur 2
Valeur 3
2émep valeurs de Format = Octet | Nombre de valeurs = (Octets). | 12

paranpétre

D PNEON

completey | tete) | NN )i
< >
\

e
3émef valeurs de Format = Octet Nombre de v?heu\m% \ 12} Description

arameétre
P Octet 1 Octet/
(trois textes) )

TR
Octet 47 /\ /i'ﬁcte 48 ( () ‘\>
SXON

62 + Description

6.3 | Processus d'applicgz

ion de co mdﬁ}ement
6.3.1 Architecture g j i

La Figure 25 montre | 2 Qnct] els de I'objet d'entrainement de type axe {DO).
L'élément centr ¢ stNatache de commande d'axe en charge du contréle
perda S

de I'axe corres du DO et la tache de commande d'axe| sont
représentées et cg etres. Les parameétres sont gérés dans la base de
donnges de par er aux paramétres du DO, le service d'échande de
donnges acycligu iSé interaction avec le gestionnaire de paramétres. Le

gestipnnaire de para 3 oit les demandes de paramétre, donne accés a la bage de
donnges de \Rara épond a la demande de paramétre avec une réponse de
parame ante Pour le transport périodique de valeurs de point de consigng vers
I'axe [et de ~ tanées a partir du DO axe, le service d'échange de dornnées

cycliques estUtii DO de type axe comprend le diagramme d'états général, qui contréle
et représente.les etats de la tdche de commande d'axe. Les situations d'exception de la {ache
de cpmmande d'axe et du diagramme d'états général peuvent étre signalées ppr le
meécgnisme d'alarme au dispositif de contréle. Pour le fonctionnement synchrone de I'hgrloge
de plusieurs DO (axe), Te service de fonctionnement synchrone de I'horfoge doit étre utilisé
pour déclencher les taches de contrble pertinentes.



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © CEI:2007 - 275 -
Alarm Queue Cyclic Acyclic . ngrllc:gzous
Data Exchange Data Exchange y .
Operation
transmit transmit
. . setpoint actual write read Master Clock
signal exception values values parameter parameter sync information
cyclically cyclically
A A A
AIarrr_1 DO IO Data Parameter
Mechanism Access
4 \

Setpoint Values Actual/ﬁl_LE\

S\
¥ < ¥

v

General
State Machine

Parameter
Data Base

Légend{\

\Q@Iai&

Francais

AN
Alarm\qiket& \\/

File d’attente alarme

Signal exc%ﬁo\n >

Exception de signal

Alarmmmechanism

Mécanisme d’alarme

Cyclic data exchange

Echange de données cycliques

Transmit setpoint values cyclically

Transmettre des valeurs de point de consigne de fagon
cyclique

Transmit actual values cyclically

Transmettre des valeurs instantanées de fagon cyclique

DO 10 Data

Données E-S de DO

Acyclic data exchange

Echange de données acycliques

Write parameter

Ecriture de paramétre

Read parameter

Lecture de paramétre

Parameter access

Acces au paramétre

Clock synchronous operation

Fonctionnement synchrone de I’horloge

Master clock sync information

Informations sur la synchronisation de I’horloge
maitresse

Master clock regeneration

Régénération de I’horloge maitresse
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Anglais

Frangais

Sync/trigger

Synchroniser/déclencher

Setpoint values

Valeurs de point de consigne

Actual values

Valeurs instantanées

Parameter manager

Gestionnaire de parameétres

General state machine

Diagramme d’états général

Axis control task
(closed loop control, motion controal, ...)

Tache de commande d’axe
(contréle en boucle fermée, commande de mouvement,

)

Fdarameter data base

pase de donnees de pdrametres

Axis type drive object

Objet d’entrainement de type axe

Actors and sensors
(e.g. motor and measurement system)

Actionneurs et capteurs
(par exemple moteur et systeme/d's\

esurgl\\

Les parametres
Lé& tAdche de commande d’axe

Le diagramme d'états général

Lé fonctionnement

9,

Figure 25 — Eléments fonctionnels généraux du DO d

D de type axe doit comprendre les fonctionnalités obli

61800-7-203 © CEI:2007



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © CEI:2007 - 277 -
Clock Alarm Cyclic Acyclic
Sync. Queue Data Exchange Data Exchange
F) v v
_* R Parameter
X C '
| é % | | _ % | DO 10 Data Access
1 — 1 c
| 3 % . I g_g \ Input Data Output Data request|response|
8 2 | 21 !'1/0 ! STW2 STW1 setpoint actual 4
NS L T ae T 7swe ZSW1 values values 7
L'P—'L'f—' I S S 3 /BQ{SEr
| R N 2 anager
| : 'I_Deriphern | Lifesign I fM
1S | control | | handling |
| - —_— R —
E | @
|
|.‘g : < Parameter
Y ata Base
L - Alarm event buffer | | machi
l A
I
| \\\ ]
I
: ic ti lass and
echnology specific

 feedback -+ :

osition ' x

)\nglais

Francgais

Clock sync. Op.

Fonctionnement synchrone de I’horloge

Alarm queue

File d’attente alarme

Cyclic data exchange

Echange de données cycliques

Acyclic data exchange

Echange de données acycliques

Master clock regeneration

Régénération de I'horloge maitresse

Alarm mechanism

Mécanisme d’alarme

DO 10 data Données E-S de DO
Input data Données d’entrée
I1/0 data Données E/S

Output data

Données de sortie

Setpoint values

Valeurs de point de consigne

Actual values

Valeurs instantanées

Parameter access

Acces au parametre
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Anglais Francgais
Request Demande
Response Réponse
Parameter manager Gestionnaire de parametres
Parameter data base Base de données de parametres
Periphery control Commande périphérique
Lifesign handling Traitement du signe de vie
Internal clock Horloge interne
Adarm-event Evénement-dalarm
Fault buffer Mémoire tampon des défauts
State machine Diagramme d’états A ~
Power stage Etage de puissance /\ \
Current closed loop control Contréle en boucle}e@&@&v{g[\
Application class and technology specific Classe d’ appllcatlén\et fon n Ilte\sQ}}nque a
functionality la technologi \Q
Position feedback interface Interface \tw{en \\Qn )
Optional Facuf/étivg\ \
Figure 26 — Schéma fonctionnel ¢ ty@a Axe F%Fldrive
La Figure 26 montre I'architecture fonc détaillée dy DO de type axe. La tache de

comn‘vande d'axe est divisée dans les élé

E -
e Cpntréle en bougl
e Traitement d@

c s

e C
Selor Srents
mod§g N odes généraux de contrbéle sont liés a une ou plusieurs classes

d'appli
6.3.2 Mots de cenimande et d'état

6.3.2{1 Généralités

Pour améliorer I'échange de dispositifs de différents constructeurs dans une application de
contrble, il est fortement recommandé d'utiliser les bits spécifiques au dispositif uniguement
pour le contréle des fonctions spécifiques au constructeur. Les bits spécifiques au dispositif
ne doivent pas étre nécessaires pour le fonctionnement d'un dispositif dans le mode de
commande de vitesse et dans le mode de positionnement (valeur par défaut des bits
spécifiques au dispositif = 0).

6.3.2.2 Mot de commande 1 (STW1)

La structure du mot de commande 1 est illustrée dans le Tableau 68.
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Tableau 68 — Présentation générale de I'affectation des bits du mot de commande 1

Bit Signification
Mode de commande de vitesse Mode de positionnement

0 ON/OFF (MARCHE/ARRET).

1 Pas d'arrét progressif/Arrét progressif (pas de OFF2/OFF 2)

2 Pas d'arrét rapide/Arrét rapide (pas de OFF3/OFF 3)

3 Activer le fonctionnement/Désactiver le fonctionnement

4 Autoriser le générateur de rampe/ Ne pas rejeter la tache traversante

Réinitialiser le générateur de rampe/ Rejeter la téche};awsante
5 Libérer le générateur de rampe/ Pas d'arrét intermédiai
Figer le générateur de rampe Arre/fQ rmeo(a}e\
6 Autoriser le point de consigne/Désactiver le point Actlver eNrave am\)
de consigne
> 1

7 Acquittement de défaut (9/5\ \

8 A-coups 1 ONa/A-coMa\ )

9 A-coups 2 ONa/A7é)up/s\2 &S{a

10 Commande par PLC/Pas\ }\e}érﬁn@n\de}ﬁ\r PL}/

11 Spécifique au dispositi Lancerla eddre de retour a la position|de

reférence/Arféter la procédure de retour alla
osition de référence

12 al15 ﬁpécif%\di&s@itif
NOTE A l'aide du mode en bo 5 0 i la classe d'application 4 avec ou sans|DSC
(positionnement avec interpefatio de positionnement), les bits STW1 4 |et 6
("Autpriser générateur de ra 8 rampe" et "Autoriser/Désactiver le point de
consigne") maintiennent | ibérer/Figer le générateur de rampe") n'es{ pas
pertigpent.
a  fgcultatif. < > 2 < \/
Explifation: La signifi€atiom\de la valewr it # 1 est a gauche de la barre oblique; celle de la valeur de|bit =
0 a sp droite. /\

Le T
énumné
de pg

its de commande communs, le Tableau 70 et le Tableau 71
ande pour lesquels la commande de vitesse (AC 4) et les njodes
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Tableau 69 — Affectation détaillée des bits du mot de commande commun 1 (STW1)
pour la commande de vitesse/le positionnement

Bit Valeur Signification Commentaires

0 1 ON Etat "mis sous tension"; tension au convertisseur, c'est-a-dire le

contact principal est fermé (le cas échéant).
0 OFF Mise hors tension (le dispositif d'entrainement retourne a I'état "prét
pour mise sous tension"); le dispositif d'entrainement est diminué le
(OFF 1) long de la rampe (RFG) ou le long de la limite de courant ou le long de
la limite de tension de la liaison c.c.; si I'arrét est détecté, la tension
est isolée; le contact principal est ouvert (le cas échéant). Pendant la
dér‘élérnfinn’ le bit 1 de ZS\W1 est fnllinllrc actif
Une commande OFF peut étre interrompue.
1 1 Pas d'arrét progressif |Toutes les commandes "Arrét progreSS|f (O sont supprimées
(pas de OFF 2)
0 Arrét progressif La tension est isolée.
Le contact principal est ensuite ouvert sitif
(OFF 2) d'entrainement passe en état " MIS Sous Pur
passe progressivement a Iar
2 1 Pas d'arrét rapide |Toutes les commandes " |de F3 "\m\ﬁﬁppnmees
(pas de OFF 3)
0 Arrét rapide ' I astivation de fonctionnement, g
s rapidement possible, par
(OFF 3) Ou a la limite de tension dg la
ions redressées sont désactivées,
ouvert) et le dispositif
ctat "Mise sous tension annulée".
ne peut pas étre interrompue.
3 1 Activer le ivek|'élesirenique et les impulsions
fonctionnemen Le dispositif.d'entr ment s'exécute ensuite jusqu'au point de
AN ponsign
0 Désactiver Ledispositifd'entrainement s'arréte progressivement (ge’nérateur de
cti neme fonctionde rampe a 0 ou localisation) et passe en état "Mis sous
‘te{mo ! (s¥ reporter au mot de commande 1, bit 0).

7 1 U|tt \igyﬂ de groupe est acquitté positivement; la réaction du dispgsitif
d'entrainement a un défaut dépend du type de défaut. Si la réactign au
défaut a isolé la tension, le dispositif d'entrainement passe ensuit¢ en

/\ 1) état "Mise sous tension annulée".
O\ Pas n|f|c tigh

10 1 ande ar PLC |Commande via interface, données E-S de DO valides (se reporter

a6.3.11).
Q Ns\d%ommande par|Données E-S de DO non valides; attendre signe de vie. Dans le cas
PLC d’une perte du bit de priorité de contrble, la réaction est spécifiqug au
dispositif.
Réactions possibles:
1) commande de vitesse: les "anciennes" données de
processus sont conservées,
2) positionnement: les données E-S de DO sont définies
sur 0.
122 15 Spécifique au Définition non spécifiée.

dispositif
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Tableau 70 — Affectation détaillée des bits du mot de commande spécial 1 (STW1)
pour le mode de commande de vitesse

Bit Valeur Signification Commentaires

4 1 Autoriser générateur

de rampe
0 Réinitialiser La sortie du RFG est définie sur 0. Le contact principal reste fermé, le
générateur de rampe | convertisseur n'est pas isolé de la ligne, le dispositif d'entrainement
ralentit le long de la limite de courant ou le long de la limite de
tension de la liaison c.c.
5 1 Libérer le générateur
de rampe
0 Figer le générateur | Figer le point de consigne réel saisi par le gén rateur e fongtion de
de rampe rampe. Si on utilise la classe d' appllcat|on d blt pas
pertinent.

6 1 Autoriser le point de | La valeur sélectionnée a I'entrée du R W

consigne

0 Désactiver le point | La valeur sélectionnée a I'entrée RFG\eéxde |n|e\SQ/a

de consigne /\ \
8 1 ON@ A coups 1 iti i ivé Ae dispositif
6 =0. Le dispositif
mpe,du RFG jusqu'au pdint

0 OFF2 A coups 1 Ie long de la rampe du RFG, si "a-

en "Fonctionnement actlvo"

9 1 ON@ A coups 2 nctionnement est activé, le dispositif

ent, e ta ‘arrétet bit STW14,5,6 = 0 Le dlsposmf
/\ long de la rampe du RFG jusqu'au pdint
0 OFF3A co 52\& () t|f d' entr ement freine le long de la rampe du RFG, si" a-
i ravant ON et passe en "Fonctionnement active"
sposmf d'entrainement s'arréte.
11 é ique Signi ic}N\of(non spécifiée.
/m's\p sjtif
a  Fhcultatif.
Tableau 1- ct tioh détaillée des bits du mot de commande spécial 1 (STW1)
pour le mode de positionnement
Bi Vale \gnl ication Commentaires
4 1 Wrejeter la tache | Une tache traversante est activée a I'aide du front positif du signal
traversante au bit 6.
0 Rejeter la tache Le dispositif d'entrainement freine a partir d'une tache traversante
traversante active avecT Une accelgration maximare m=0 et Teste stationmaite
avec le couple de maintien. La tache traversante actuelle est
rejetée.

5 1 Pas d'arrét Cela doit étre défini de fagon continue lors de I'exécution d'une

intermédiaire tache traversante.

0 Arrét intermédiaire Le dispositif d'entrainement freine a partir d'une tache traversante
active pour atteindre n=0 le long d'une rampe et reste stationnaire
avec le couple de maintien. La tache traversante n'est pas rejetée.
La tache traversante est continue lorsque le bit 5 du mot de
commande 1 passe a 1.

6 Activer la tache Le front positif du signal active une tache traversante ou un

traversante (0 -> 1) nouveau point de consigne MDI.

8 1 ON@ A coups 1 Condition préalable: Le fonctionnement est activé et aucune
procédure de positionnement n'est active. Le dispositif
d'entrainement est en mode a vitesse variable avec le point de
consigne par a-coups 1.
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Bit Valeur Signification Commentaires
0 OFFa A coups 1
9 1 ON@2 A coups 2 Comme le bit 8 avec le point de consigne par a-coups 2.
0 OFFa A coups 2
11 1 Lancer la procédure de | La procédure de retour a la position de référence est lancée avec
retour a la position de | une modification de 0 a 1. Le bit 11 dans le mot d'état est défini sur
reférence 0 avec le lancement de la procédure de retour a la position de
référence. Condition préalable: Le fonctionnement est activé.
0 Arréter la procédure de | La procédure de retour a la position de référence en cours est
retour a la position de | abandonnée, le dispositif d'entrainement s'arréte le long d'une
référence rampe
a8  Facultatif. /\
6.3.2|3 Mot de commande 2 (STW2)
La stfucture du mot de commande 2 est présentée dans le Tableau
Tableau 72 — Présentation générale de I'affectation bi u t dee,commandg¢ 2
Bi Significp/tior)z\ >
0af1 Specmqmt}\d}sbgé
12 a(16 (§»g\ne con rolx&{) ‘\/

de cq
peut

NOTIE Si une application synchrone de I'horloge n'est pas misg\en vre cest a-dire les bits 12 a2 15 d
mmande 2 ne sont pas exigés pour transfe le signede viendu contrdleur, le mot de commande 2 co
Etre librement utilisé.

mot
mplet

6.3.2

La st

4 Mot d'état

ucture du met d' s le Tableau 73.

le de I'affectation des bits du mot d'état 1

Tableau 7:-{}@5\
o

Bi \ N_ Signification
< \MQ*Q d\\co ma>ie de vitesse Mode de positionnement

0 rét a étre mis sous tension/Non prét a étre mis sous tension

1 \ \\/ Prét a fonctionner/Non prét a fonctionner

2 Forwm autorisé (le dispositif d'entrainement suit le point de consigne)/Fonctionnemeft

désactivé

3 Défaut présent / Pas de défaut

4 ATTEt progressit non active/ATTet progressit active (pas de OFF2/OFF2)

5 Arrét rapide non activé/Arrét rapide activé (pas de OFF3/OFF3)

6 Mise sous tension annulée/Mise sous tension non annulée

7 Avertissement présent/Pas d'avertissement

8 Erreur de vitesse dans la plage de tolérance / Erreur suivante dans la plage de tolérance /

Erreur de vitesse hors de la plage de tolérance Erreur suivante hors de la plage de tolérance

9 Commande sollicitée/Aucune commande sollicitée

10 f ou n atteint ou dépassé / Position cible atteinte /

f ou n non atteint Pas en position cible
11 Spécifique au dispositif Position d'origine définie/Position d'origine pas
encore définie
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Bit Signification
Mode de commande de vitesse Mode de positionnement
12 Spécifique au dispositif Acquittement de tache traversante
(0->1)
13 Spécifique au dispositif Dispositif d'entrainement arrété/dispositif
d'entrailnement en mouvement
14 a 15 Spécifique au dispositif

Expligation—t= biguifibatiun detavateurdebit=t=est= yauuilc detabarreobtiqueta~waleur
de bit = 0 a sa droite.

Les hits d'état communs sont donnés dans le Tableau 74 et les bits
pour [la commande de vitesse (AC 4) et le positionnement (AC 3) da

Tablgau 76.

Tableau 74 — Affectation détaillée des bits du mo
pour le mode de commande de vitesse/de

Jrents

et le

<§nc' nnemept aytorise

Bi Valeur Signification ( bo\m\e%u}
0 i st/mige sous\tension, I'électronique
1 Prét a étre mis sous tensigh\ | initi 2 contacti cipal/s'il est disponible, a été
\Qt €, les Impulsions sont grinulées.
0 Non prét a étre mis sous \/
tension
1 1 Prét a fonctionner \ %e\m{)or\t\s&a mgt de commande 1, bit 0.
0 Non pr<é}chW \) >
2 N Le dispositif d'entrainement suit le point de consigne. C¢la

ignifreque I'électronique et les impulsions sont activées$ (se

1 reporter au mot de commande 1, bit 3), le contrdle en bqucle
eymeée est actif et contréle le moteur et la sortie du cangl de

point de consigne est I'entrée pour le contrdle en boucle]
fermée.

Soit les impulsions sont désactivées, soit le dispositif

point de consigne.

d'entrainement ne suit pas la valeur de sortie du canal de

N

e

éfaut présent

acquittables (messages de défaut) sont présents (dans |
mémoire tampon des défauts). La réaction au défaut est
spécifique au défaut et au dispositif. L'acquittement d'un
défaut ne peut avoir lieu que si une cause de défaut a
disparu ou a été annulée auparavant. Si le défaut a isolé
tension, le dispositif d'entrainement passe en état "Mise
sous tension annulée", sinon le dispositif d'entrainemen
remet a fonctionner. La mémoire tampon des défauts

Les défauts non acquittés ou les défauts actuellement npn

1Y

contient les numéros de défauts spécifiques au dispositif.

a

se

Absence de défaut

Arrét progressif non activé

(pas de OFF 2)

Arrét progressif activé
(OFF 2)

La commande "arrét progressif (OFF 2)" est présente.

Arrét rapide non activé

(pas de OFF 3)

Arrét rapide active

(OFF 3)

La commande "arrét rapide (OFF 3)" est présente.
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Bit Valeur Signification Commentaires
6 Le dispositif d'entrainement retourne a I'état "Mis sous
tension" uniquement si "Pas d'arrét progressif ET pas d'arrét
. . . rapide" est suivi de "ON". Cela signifie que le bit "Mise sous
1 Mise sous tension annulée . o e . .
tension annulée" n'est redéfini sur zéro que si la commande
OFF est définie aprés "Pas d'arrét progressif ET pas d'arrét
rapide".
0 Mise sous tension non annulée
7 . . Informations sur l'avertissement présentes dans le
1 Avertissement présent N ) ; . ;
paramétre service/maintenance; aucun acquittement.
. Il n'y a pas d'avertissement ou l'avertissement a a nouveau
0 Aucun avertissement "
uispdaru.
9 s Le systéme d'automatisation est sollicité pout assufer, le]
1 Commande sollicitée N .
contréle (se reporter a 6.3.11).
Le contrdle effectué par le systg d' isati 3
0 Pas de commande sollicitée | pas possible; le contrdle n'est(possi
par une autre interface.
- Spécifique au dispositif Signification non spé |f|(% \\\)
. /\\\\\)
ial 1 (ZSW1)
Bi Valeur Signification < < N ( K \dor,m‘éntaires
8 1 Erreur de vitesse dans la selle se\m)@;e/dans une plage de tolérance; [es
plage de tolérance iques sont autorisées pour t < t,,,, par
étre paramétré
0 \E@u vitesse_hors\de la
(gggg tolé feg
10 1 f QU attei tW Valeur instantanée > valeur de comparaison (point de
consigne) qui peut étre définie via le numéro de paraméfre.
O< fN n\n a}yeint
11p /\ S\p\ecifk;%e aldispositif | Signification non spécifice.
13
A
Tableau 7 Affectation détaillée des bits du mot d'état spécial 1 (ZSW1)
pour le mode de positionnement
Bit Valeur Signification Commentaires
8 1 Erreur suivante dans la plage |La comparaison dynamique de la position du point de
de tolérance consigne avec la valeur de position réelle est située avec la
fenétre d'erreur suivante définie.
0 Erreur suivante hors de la
plage de tolérance
10 1 Position cible atteinte La valeur instantanée de position est située a I'extrémité
d'une tache traversante dans la fenétre de positionnement.
0 Pas en position cible
11 1 Position d'origine définie La procédure de retour a la position de référence a été
exécutée et la position d'origine est valide.
0 Position d'origine pas encore | Pas de position d'origine valide disponible.

définie
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Bit Valeur Signification Commentaires

12 Front Acquittement de tache A I'aide du front positif, acquittement d'une nouvelle tache
traversante (0 -> 1) traversante ou d’un point de consigne MDI accepté.

13 1 Dispositif d'entrainement Indique qu'une tache traversante a été effectuée ou

arrété immobilisée pour I'arrét intermédiaire et I'arrét.
0 Dispositif d'entrainement en | La tache traversante est exécutée n<>0.
mouvement

6.3.2.5 Mot d'état 2 (ZSW2)

L t + <l d V2L L O 4 4 £ A5 pu | l T alal ZZ
a strogectareatmotraetatz—est MTICOTITITT UdiTo 1T T duiCcau 1771

Tableau 77 — Présentation générale de I'affectation des bits du/mot d’'état 2

Bi Signification (\\ \ \
Oaf1 Spécifique au dispositif <\\\ >
12 a|15 Signe de vie du D \

librement utilisé.

NOTIE Si une application synchrone de I'horloge n'est pas mijse e uvr
d'éta] 2 ne sont pas exigés pour transférer le signe de(vidu alors

W les bits 12 a 15 d mot
e motg‘état 2 complet peuf étre

6.3.2/6 Bit d'état "Impulsions activéas/d

Le cantréleur peut obtenir |es informatjon i ésactivé les impulsions, hors gu bit

d'étaf "Impulsions activéeg

Ce bit est facultatif. Le
ou 2 pu, éventuel ~

Dans| les nouveaux@é
pour ['Impulsions actjve

L'évaluation {

n bit spécifique au dispositif du mot d'¢tat 1
état spécifique au constructeur.

gst recommandé d'utiliser le bit 11 du mot d'gtat 2

Pour | identifie ation\ et la position du bit "Impulsions activées", un paramétrne de

profil[P924 i d'état
le Tapleau 78.

Tableau 78 — Structure du "Bit de mot d'état Impulsions activées"”

Impulsions activées" est défini avec la structure |dans

Sous-index Signification Commentaires
0 numéro de signal Mot d'état 1, mot d'état 2 ou mot d'état spécifique au constructeur
1 position binaire 0a15

Si le parameétre P924 est mis en ceuvre dans le dispositif d'entrainement, le dispositif

d'entrainement prend en charge I'évaluation des "Impulsions activées".

6.3.3 Modes de fonctionnement et diagramme d'états

6.3.3.1 Généralités

Pour les applications avec I'axe d'entrainement, une différenciation peut se faire selon les six
classes d'application PROFIdrive avec les niveaux associés des interfaces d'entrainement (se
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reporter a 6.1.5). Selon les différents niveaux d'interface, les modes de fonctionnement
suivants sont définis dans ce profil:

e Mode de commande de vitesse

En mode de commande de vitesse, les classes d'application 1 et 4 peuvent étre
combinées.

NOTE Le mode de fonctionnement commande de vitesse peut étre réalisé avec différents types de modes de
commande, par exemple, contréle v/f, contrbéle de fréquence, controle de tension et commande de vitesse en
boucle fermée.

e Mode de positionnement

La classe d'application 3 est emulée sous le mode de positionnement.

e Mode de fonctionnement pour la technologie de processus

Le mode de fonctionnement pour l'intégration des dispositifs s les
applications de technologie de processus selon les recommandé 4 est
genéralement basé sur la classe d'application 1. Pour ung & e ce

ode, se reporter a 6.5.

m
¢ Modes spécifiques au constructeur

Les classes d'application avec la technologie répartie_he - a un
mlode de fonctionnement défini par le profil, dang la § le en
b i ivement spécifique a

sommande de vitesse|et le

(ol érieur entre le contidleur
te

E q 3 3 le profil et les diagrammes d|états
as efre définis de facon spécifiqgye au
constructeur, aussi les bits 0 a s’commande 1 et les bits 0 a 7 et| 9 du
mjot d'état 1 doivent &tre utilisés ® ce avec les modes de fonctionngment

spécifiés dans le prefi

e Permutation de m
Le¢ réglage @

paramétre 930

Diagr
Les di

Afin e simplifier 1e“diagramme, les états, communs a tous les modes de fonctionngment
(également spécifiques au constructeur), sont combinés dans le diagramme d'états général
(voir la~Figure 27) avec uniquement les états supplémentaires des modes individuels dannés
dans les diagrammes dédiés. Ce diagramme d'états correspond au bloc de fonction
"diagramme d'états" dans le schéma fonctionnel général de I'objet d'entrainement (voir la
Figure 286).

13 VIK = Association des clients industriels et producteurs industriels d'énergie (Association of the Industrial
Customers and Industrial Power Producers).

14 NAMUR = Groupe de travail normatif pour l'instrumentation de mesure et de régulation dans I'industrie
chimique (Standards Working Group for Instrumentation and Control in the Chemical Industry).
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General State Diagram

STW1

Codst Stop

Power supply on

l

S1: Switching On Inhibited
ZSW1 bit 6=true; 0,1,2,"p.e." *=false

TN

OFF Coast Stop

Coast Stop

AND No Quick Stop STW1 bit1=false
STW1 bitO=false OR bit2=false
AND bit1=true AND bit2=true

Standstill detected

ZSW1 bit O=true; 1,2,6,"p.e."=false

/ \ Standstillitietected
Coast Stop ON OFF @ s

OR Quick SoP 57101 bit0=true STW1 bito=false

STW1 bit1=false
OR bit2= false \/

S3: Switche

( S2: Ready For Switching On

P n
-ZSW1 bit 0,1=true; 2,6{"p.e. "<fals

bit1=false

Enable
Operation

STW1 bit ue

Disable

Oderation ON OFF®
IW1 bitO=true ~ STW1 bitO=false

TWN alse

AN

|

Quick Stpp
STW1 bit 2qfalse

NOTE

NOTE

NOTE

AN
A
N

2 bit ZSW1 x,y = Ces bits de mot d'état indiquent I'état réel.

3 “Arrét défecté est un résultat interne d'une opération d'arrét
Légende

Anglais Frangais
General state diagram Diagramme d'états général
Power supply on Alimentation en marche
S1: switching on inhibited S1: mise sous tension annulée
ZSW1 bit 6=true; 0,1,2 “p.e.”@=false bit 6 ZSW1 =vrai; 0,1,2 “p.e.”@=faux
OFF OFF
AND no coast stop ET pas d’arrét progressif
AND no quick stop ET pas d’arrét rapide
STW1 bitO=false STW1 bit0O=faux
AND bit1=true AND bit2=true ET bit1=vrai ET bit2=vrai
Coast stop OR quick stop b Arrét progressif OU arrét rapide b
STW1 bit1=false bit1STW1 =faux
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Anglais

Frangais

OR bit2=false

OU bit2=faux

Coast stop
STW1 bit1=false

Arrét progressif
bit1STW1 =faux

Standstill detected OR disable operation
STW1 bit3=false

Arrét détecté OU annuler fonctionnement
bit3STW1 =faux

S2: ready for switching on
ZSW1 bit 0=true; 1,2,6,”p.e.”=false

S2: prét pour mise sous tension
bit 0 ZSW1 =vrai; 1,2,6,”p.e.”=faux

S5:switching off
ZSW1 bit 0,1,”p.e.”=true
bit 2,6=false

S5:mise hors tension
bit 0,1 ZSW1, "p.e.”=vrai
bit 2,6=faux

Quick stop

Arrét rapide

/\

Coast stop OR quick stop

Arrét progressif OU arrét rap

ON ON
STW1 bit0=true STW1 bit0=vrai
OFF OFF
STW1 bit0=false bitOSTW 1 =faux

Quick stop
STW1 bit2=false

Arret rapide

Coast stop
STW1 bit1=false

Arrét rogreSS|
b|t1 TW

RS R
\>

S3: switched on s t
ZSW1 bit 0,1=true; 2,6,”p.e.”=false /\ ,6/°p.e.”=faux
Ramp stop \eret e ra

Enable operation
STWH1 bit3=true

(ol

rise peratlon
W1 svrai

Disable operation

ONN S

r ¥nctionnement

STW1 bit3= false 1 =faux
sT 2
STW1 bitO=true it0 STW1 =vrai

OFF b
bitd STW1 =faux

Quick stop
STW1 bit2=fal§e

DA Qe
S ORVES \V
0

Arrét rapide
bit2 STW1 =faux

S4: Fonctionnement
bit 0,1,2 ZSW1, "p.e.”=vrai; 6=faux

S4: Operati
ZSW1 bif0,1,2;%p.&./=true; €=fal
\ Fa

comportement de d|sposmf normahse

les transmons sont speC|f|ees avec Ies prlorltes
affectées dans les diagrammes d'états particuliers en 6.3.3. Les points sont utilisés pour
identifier le niveau de priorité. Plus une transition a de points, plus la priorité est élevée. A

une transition sans point correspond donc la priorité la plus faible.

Dans le diagramme d'états général, les conditions internes du dispositif d'entrainement ne

sont pas données. Les signaux internes peuvent influencer les transitions.

I'interface PROFIBUS ou PROFINET entre
(P928).

Le Bit 9 ZSW1 est défini par le DO.

Toutes les transitions dans ce diagramme d'états général ne peuvent étre initiées que par un
contréleur, si celui-ci a la priorité de contrbéle. Les conditions suivantes doivent étre satisfaites
pour donner au contrdleur la priorité de contrble (se reporter aussi a 6.3.11):

ce contréleur et le DO a la priorité de contrdle

61800-7-203 © CEI:2007
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e Le Bit 10 ZSW1 est défini par le contrdleur.

Les conditions internes du dispositif d'entrainement ou de la priorité de contréle d'une autre
interface peuvent provoquer des transitions qui sont indépendantes de ce contréleur.

Les bits définis pour le mode de positionnement sont pertinents uniquement si le dispositif
d'entrainement se trouve dans I'état S4 "Fonctionnement".

A noter que la priorité des Réactions d'arrét suit I'ordre suivant: Arrét de rampe, arrét rapide
et arrét progressif; I'arrét progressif correspondant a la priorité la plus haute et I'arrét de
rampe a la priorité la plus faible. L'effet et la priorité des Réactions d'arrét sont indépendants
de I'drigine (diagramme d'eétats geneéral, canal de point de consigne de vitesse bits 4, 6 $TW1
ou Rgactions d'arrét provoquées par des défauts). Cela signifie que todte Réactian, 'darrét
avec |une priorité plus élevée écrase toute Réaction d'arrét avec une pni faiblg. Par

le réglage de bit 4 STW1 = 0 entraine I'axe a Arrét rapide S5.

De plus, toutes les réactions d'arrét provoquées par des défauts
défadt avec arrét rapide, défaut avec arrét progressif) force

6.3.3(3 Mode de commande de vitesse

6.3.3{3.1 Généralités

Le mpde de commande de vitesse co lesse
utilisges dans les classes d'application isent
STW[/ZSW1 et l'entrée du point ositif
d'entfainement. Les différe ns la
classgp d'application 1 e ction
(données de sortie) e de

vitesge.

&

A noter que tou
rapide et arrét de rs
canal de point de

hors du diagramme d'états (arrét progressif, |arrét
€ plus élevée que les fonctions d’asservissement du

6.3.3|3.2 : de de vitesse pour la classe d'application 1
La com itesse\dans la classe d'application 1 est généralement représentége par
I'absence i g etour en position et le contréle en boucle ouverte de la vitesse (ou

couple) via i PROFIdrive. La Figure 28 montre la fonctionnalité typique d'un [objet
d'entfainement’ PRQFIdrive de classe d'application 1. Le fonctionnement synchrone de
I'horlpge Eest facultatif et généralement non nécessaire.
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Clock  Alarm Cyclic
Sync.  Queue Data Exchange
vt |
b3
| g8 | £ DO IO Data
1 Q_) © I 1 g c I
| 5 g R Input Data Output Data
: 2 > | : ~ é) | | /0 i STW2 STW1 setpoint actual
S data ZSW2 ZSWA1 values vélues
L-|—I L-4—I _T_l__*__ A F]/\
|
| I v _ (
Ié : :Eeriphery| i_Lifesign | L ST
e | control | | handling |
| [S] | L_ —_— |_ —_—
Ig |
| & | \ N
| E \ I
|
: : v v \/
|
| |
|
l _____] Fault | 4n \Stat o
I, Alarm event r A C neé)/
|
|
I 1
| >\
| \ <\
|
Power £ nt \I%equency - spee.d
M a sediyoep| 1 or vector setpoint
control channel
optional 1
- e m e
Légende \
\fmglais Francais
Clock-sync. Op. Fonctionnement synchrone de I’horloge
Alarm queue File d’attente d’alarme

Cyclic data exchange

Echange de donnees cycliques

Master clock regeneration

Régénération de I'horloge maitresse

Alarm mechanism

Mécanisme d’alarme

DO 10 data

Données E-S de DO

Input data

Données d’entrée

Output data

Données de sortie

1/0 data

Données E/S

Setpoint values

Valeurs de point de consigne

Actual values

Valeurs instantanées

Periphery control

Commande périphérique

Lifesign handling

Traitement de signe de vie
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Anglais

Francgais

Internal clock

Horloge interne

Alarm event

Evénement d’alarme

Fault buffer

Mémoire tampon des défauts

State machine

Diagramme d’états

Power stage

Etage de puissance

Current closed loop control

Contréle en boucle fermée actuel

Frequency or vector control

Contréle de fréquence ou de vecteur

SO dcatnaint channal

P

Optional

La Figure 29 montre la fonctionnalité typique du bloc de canal

ifesse

dans|la classe d'application 1 et I'effet des bits de commane de point de

consigne de vitesse. La fonctionnalité de mode par a-coup

Si l¢ dispositif d'entrainement
fonct
consi
répof

Le gé
défin
point

synchronisée avec la valew

9,

prend en charge

>”du canal de poi
1 selon la Figure 2

D

. de
Nt de
P9 en

1 est
ur de
étre
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setpoint — a COomP

toax | ——2ZSW1 bit 8

True = speed errror
within tolerance
range

False = speed error
out of tolerance
range

tolerance range—{ r

actual value—{ b

True = enable RFG
False = reset RFG

STW1 bit 5

True = unfreeze REG

False § freeze RFG

STW1| bit 6

True =| enable setpoint
False # disable setpoint

1 = operate
0 = freeze

reset RFG

0_]

.\

setpgint RFG 1 f7 >
lodjit
(velodiity) A \ 7 ’3& S to v/f control or
h closed loop
STWh bit 8 /\ ( Uk) speed controller
True 3 Jog 1 ON >Q (VEIoc“y)
FalseF Jog 1 OFF
C1 J ) \
STW1 bit 9 c2 B 0= reset RFG
True 4 Jog 2 ON R G (output=0)

False F Jog 2 OFF

Joggin
setpoint 1

1= operate RFG

nctionality (optional)

RFG = Ramp Function Generator

setpoint— a comp
d { actual value — b .
— ZSW1 bit 10

0 92 True = for n reached

1 1 wcha e False = f or n not reached

N
Légende

Anglais Francgais

Sétpoint Point de consigne

Tolerance range

Plage de tolérance

Actual value

Valeur instantanée

True = speed error within tolerance range

Vrai = erreur de vitesse dans la plage de
tolérance

False = speed error out of tolerance range

Faux = erreur de vitesse hors de la plage de
tolérance

True = enable RFG

Vrai = activer RFG

False = reset RFG

Faux = réinitialiser RFG

True = unfreeze RFG

Vrai = libérer RFG

False = freeze RFG

Faux = figer RFG

True = enable setpoint

Vrai = activer point de consigne

False = disable setpoint

Faux = désactiver point de consigne

61800-7-203 © CEI:2007
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Anglais

Frangais

1 = operate

1 = fonctionner

0 = freeze

0 = figer

Setpoint (velocity)

Point de consigne (vitesse)

Reset RFG

Réinitialiser RFG

Setpoint (velocity)

Point de consigne (vitesse)

True = jog 1 ON

Vrai = a-coups 1 ON

False = jog 1 OFF

Faux = a-coups 1 OFF

T =i 20N

HOS ’7 f\l\l

AV NN

o
I

P&

False = jog 2 OFF

Faux = a-coups 2 OFF

Jogging setpoint 1

Point de consigne par é-co%p/s\& ~ \

Jogging functionality (optional)

No change

Pas de modification

Fonctionnalité par é-co%p/s\(\%ﬂulta}wx
\

jog mode or vice versa only when drive is in
stand still

Change of mode between normal operation and

Changement de mode eﬁr%f
normal et le par a-¢oups, o
uniqguement i
d' entral

To v/f control or closed loop speed controller
(velocity)

Vers Je c ole contrdleur de vitesse en
bouc de V|te e)

RFG = ramp function generator

A&FG&— gerréra( \S d? @zction de rampe

True = f or n reached

Vraik f.ou'n atteint

False = f or n not reached

F\a«,Q( =\f\ou n non atteint

6.3.3

positi
contrp
PROF
fonct

gitué sur la commande est donc fermé via l'intg

tgge sont nécessaires. En option, une deuxiéme inte
tlonnallte DSC supplementalre peuvent étre appllquee

ende vitesse pour utilisation
ation 1 et 4

I'interface de retour en position

ur le
. Le
rface
bt e
rface
s. La
n4.
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Cyclic
Data Exchange

v 1

_—m e |
x C
I o o' I g DO 10 Data
LE a
o8| g2l
EEEREEE Input Data | Output Data
[z %l <8 | 7o | sTw2 STW1 | setpoint | actual actual
1 © (0] ' E | data l ZSWR ZS\A/4 valuas valuas 1 valuas 2
L =, L P P
B A k) 4 4 A ) Iy
| .
| | - R S 2 :
| | Periphery| | Lifesign |
:'5 I control | | handling I
ke | | —_———
1 G |
IS | (\
I £
18 '
| € :
| A
! l
I |
I |
|
L

Alarm event buffer - machine

v .
Fault | Stat s\

/

AV

Q ]

NN )

—_———— e ——

A

Current }9\e§> Speed
*|closed laop los p setpoint
m ontrol channel

. Position
B feedback :

“eégende

Anglais

Francgais

Clock sync. Op.

Fonctionnement synchrone de I’horloge

Alarm queue

File d’attente alarme

Cyclic data exchange

Echange de données cycliques

Master clock regeneration

Régénération d’horloge maitresse

Alarm mechanism

Mécanisme d’alarme

DO 10 data

Données E-S de DO

Input data

Données d’entrée

Output data

Données de sortie

I1/0 data

Données E/S
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Anglais Francgais
Setpoint values Valeurs de point de consigne
Actual values Valeurs instantanées
Periphery control Commande périphérique
Lifesign handling Traitement de signe de vie
Internal clock Horloge interne
Alarm event Evénement d’alarme
Fault buffer Mémoire tampon des défauts
State-machin Biagramme-g-etats
Power stage Etage de puissance
Current closed loop control Contréle en boucle fermée ?c/thkel ~ \
Speed closed loop control Commande en boucle f%\é@{{e w}%s}\
Speed setpoint channel Canal de point de (}oﬂgg})g dk\vi\fegse
Optional Facultatif \ \ \ )

Position feedback interface Interface de< \\K\Q %to\ \

Figure 30 — Fonctlonnallte generale d'un DQ

Dans|la classe d'application 4, un gé i (RFG) n'est généralgment
pas récessaire dans le canal de poin i i . ®n peut donc utiliser un fanal

de pqint de consigne de vitesse plus simp| cti ité¢ RFG (facultatif). La Figure 31
montfe la fonctionnalité de ce bloc dg canal de point\de consigne de vitesse réduit ytilisé
dans|la classe d'application 4 et |'effef\de ande STW1 sur le canal de point de
consigne de vitesse. Aveg’cCe i e i i , le bit 5 STW1 n'a pas

d'effgt. La fonctionnalité de

14

Si le dispositif charge le paramétre PNU930 (mod¢ de
fonctlonnement) montre la fonctionnalité du canal de poipt de
consigne de vites EdUit g pondant 3 une demande de lecture de paramétre sur PNU930
avec |une valeu
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setpoint— a comp

toax | ¢ ——ZSWH1 bit 8
True = speed errror
within tolerance
actual value—] b range
False = speed error
out of tolerance

STW1 bit 4 range
True = enable RFG
False = reset RFG

-

tolerance range —]

STWH1 bit 5
without ETfECIIVAESS

STW1|bit 6
True = fnable setpoint
False =|disable setpoint

ween
d jog

is

Ramp down Q& in standstill
/ N &‘< q to v/f control qr

. WV _ closed loop
setpo_mt \/ .‘& " speed controller
(veloity) \ Q) > (velocity)
STW1 bit 8 )

True =|Jog 1 ON

False 4 Jog 1 OFF

STW1 bit 9 FG 0= reset RFG
True =| Jog 2 ON (output=0)
False § Jog 2 OFF 1= operate RFG
Joggin \ . . .
2€h><{nt ging functionality (optional)

RFG = Ramp Function Generator

setpoint —| a cowmp

1 J ]
\ \\/ actual value — ZSW1 bit 10
A \1 12 True = for n reached

\ 1 xChange False = f or n not reached

o

Légende
Anglais Frangais

Setpoint Point de consigne

Tolerance range Plage de tolérance

Actual value Valeur instantanée

True = speed error within tolerance range Vrai = erreur de vitesse dans la plage de
tolérance

False = speed error out of tolerance range Faux = erreur de vitesse hors de la plage de
tolérance

True = enable RFG Vrai = activer RFG

False = reset RFG Faux = réinitialiser RFG

Without effectiveness Sans efficacité

True = enable setpoint Vrai = activer point de consigne

False = disable setpoint Faux = désactiver point de consigne
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Anglais Francgais
Setpoint (velocity) Point de consigne (vitesse)
True = jog 1 ON Vrai = a-coups 1 ON
False = jog 1 OFF Faux = a-coups 1 OFF
True = jog 2 ON Vrai = a-coups 2 ON
False = jog 2 OFF Faux = a-coups 2 OFF
Jogging setpoint 1 Point de consigne par a-coups 1
Jogging functionality (optional) Fonctionnalité par a-coups (facultative)
O=reset-REG O=réinttatiserRES
(output=0) (sortie=0)
1=operate RFG 1=fonctionnement RFG

Change of mode between normal operation and Changement de mode entr
jog mode or vice versa only when drive is in normal et le mode par a-

stand still uniqguement une fois qué& le
d'entrainement est}J’\rr t

To v/f control or closed loop speed controller Vers le contrble v/ ou IM@I urWse en
(velocity) boucle ferme esse)
RFG = ramp function generator RFG = gé)_e\\t‘eu\d\% N\ndgr pe

True = f or n reached Vrai =/f/ou n atkiqt

False = f or n not reached F/aeQ(\f féj/( n&n ah}e\int

6.3.3

La fo | ion préalable pour le mode par a-goups
est que le dispositif d'entral it\déja vmuté sur I'état S4 "fonctionnemenf". La
commutation de mode| e G normal et le mode par a-coups (le dispositif
d'entrainement s%j inf i a-coups) n'est possible que lorsque le dispositif

d'entrainement as erep’mode par a-coups (le dispositif d'entraingment
montfe l'effet sur TW1, bits 8 et 9)), le canal de point de congigne
norm (STWH1, bit 4 = 0, bit 5 =0, bit 6 = 0; le bit 5 n'a pas
d'effg de consigne de vitesse réduit"). Quitter le mode par a-
coups$ nuter e Qnctionnement normal exige tout d'abord que le dispositif
d'ent if\a " mode par a-coups (STWH1, Bits 8, 9 ==0). Il n'est pas
néces TW1 forcent le dispositif d'entrainement a quitter le mode par
a-coy tralnement n'est pas déja a l'arrét. Si en mode par a-coups, le
point Signe vitegse du "point de consigne par a-coups 1" est activé (bit 8=1 S[TW1)
et qu' point de consigne par a-coups 2" (bit 9=1 STW1) est activé, le dispositif
d'entrainement consefrve alors I'ancienne valeur du point de consigne "point de consigne par
a-coyps’ 1) Si les deux bits par a-coups sont activés simultanément (du bit 8 STW1 = bi9 ==
0 au pit'8 STW1 = bit 9 == 1 avec le cycle DP suivant), la valeur du point de consigne par a-
coups est zero.

6.3.3.4 Mode de positionnement
6.3.3.4.1 Généralités

En "mode positionnement", qui fait référence a la classe d'application 3, le bloc de fonction du
canal de point de consigne de vitesse est remplacé par le bloc de fonction "commande de
mouvement" (voir la Figure 32). Le bloc de commande de mouvement comprend la
fonctionnalité d'un asservissement en boucle fermée de position et un interpolateur pour un
mouvement de point a point d'axe simple ainsi que la fonctionnalité facultative de retour a la
position de référence et par a-coups. En mode de positionnement, les bits dans le
STW1/ZSW1, dédiés en mode de commande de vitesse au canal de point de consigne de
vitesse, sont utilisés pour contrbler le fonctionnement de commande de mouvement (se
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reporter a 6.3.2). De plus, le diagramme d'états général/de transition conforme a la Figure 27
est étendu en mode de positionnement conformément a la Figure 35.

y

Clock Alarm Cyclic
Sync.  Queue Data Exchange
4 | 1
s, 1 ¢ DO 10 Data
o® .  Ec.
| g 2 | | ;g | Input Data Output Data
182! - s 110 STW2 STW1 | setpoint actua
I == | | data | zsw2 | ZsWi | values | valet
J J I )
_l. . e 1_ 1_ A A
| Y v
l_{ | :_Periphery-h Lifesign
| g | control || handling | AN
|o : T T T T \ S
l% | /—\
. ( B
| : IO,
L [ @e O
- Alarm event buffer lr \\hln 4
| N
: 3
| \( \ \AR A
I

A

Motion control
Power N A Curren Wd Veerp (interpolation)

o [T[ctosed logpLclosed loop
| contxol

+ closed loo
control P

\) 1 position control

N i
BRIAZS
i Position = x_ : !_optional B
» feedback S — — )
interface :
Légende
Anglais Erancais
Clock sync. Op. Fonctionnement synchrone de I’horloge
Alarm queue File d’attente alarme
Cyclic data exchange Echange de données cycliques
Master clock regeneration Régénération d’horloge maitresse
Alarm mechanism Mécanisme d’alarme
DO 10 data Données E-S de DO
Input data Données d’entrée
Output data Données de sortie
I/0 data Données E/S
Setpoint values Valeurs de point de consigne



https://iecnorm.com/api/?name=80c7b5ac1969a32db67c6752f3e5f7d3

61800-7-203 © CEI:2007 - 299 —

Anglais Frangais

Actual values Valeurs instantanées

Periphery control Commande périphérique

Lifesign handling Traitement de signe de vie

Internal clock Horloge interne

Alarm event Evénement d’alarme

Fault buffer Mémoire tampon des défauts

State machine Diagramme d’états

Powar otoo Eicao do nuiccaan

Rewerstag Etage-de-puissan

Current closed loop control Contrdle en boucle fermée actuf!l/_\

Speed closed loop control Commande en boucle ferm sse

Motion control (interpolation) + closed loop Commande de mouvem erpo tlo

position control asservissement de p03| ucle er

Optional Facultatif

Position feedback interface Interface deyaffbu\éﬂ\ po&\ \

rive

Geénéralement, le mode de positionnement copmpreqt deyx soyis-modes "Programme" et
"saisle manuelle de données" i€ heht qui prend en charge le
modqg de positionnement doit prendre e Q \ Programme et peut prendre en
charge le sous-mode MDI.
6.3.3|4.2 Mode de po
Le controleur de moumem - rogramme est constitué du contréle en
boucle fermée de positl i i S in, l'interpréteur de programme et
I'archivage de p i i ). L'interpolation de chemin génere de fagon
cyclique des poi i itionpour le contrdle en boucle fermée de positipn de
I'axe.| L'entrée da hemin est une commande de mouvement qyi est

consiiituée de la e (TARPOS) et de la vitesse, l'accélération (et la

décélération pou in entre la position réelle de I'axe et la nouvelle pogition
cible| Avec Rcogramme, la commande de mouvement est fournid par
I'inteqpréteur\de partir d'un programme de mouvement. Un ou plugieurs
programme N ement “sont archivés par les registres de mouvement de fagon
spécifiqgue.au sp itif dans l'archivage de programme. Le contréle de l'interprétedir de
programme par les bits dédiés de STW1 (voir le Tableau 71) et le gignal

SATZ4ANW depu données E-S de DO.
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DO 10 Data
SATZANW start, stop | AKTSATZ
(task select) (STW1)
motion programs
program program control interface
motion record
rogram prod ram
prog interpreter
storage
ACC,
TARPOS DEC VELOCITY
motion command intepface D

path interpola |03/7
o AN

ace

position- a loop control

Légende <\

( qul is x Francgais

DO Jodaty  \ (} \ Données E-S de DO

(task\&le&b& \ ) (tache sélectionnée)

Start, stop \ Démarrage, arrét

Motion“programs Programmes de mouvement

Rrogram storage Archivage de programme

Program motion record Registre de mouvement de programme

Program control interface Interface de contréle de programme

Program interpreter Interpréteur de programme

Motion command interface Interface de contréle de mouvement

Path interpolation Interpolation de chemin

Position setpoint interface Interface de point de consigne de position

Position- and speed closed loop control Asservissement de position en boucle fermée et
commande de vitesse en boucle fermée

Figure 33 — Fonctionnalité du contréleur de mouvement dans le sous-mode Programme

Le lancement d'un programme de mouvement ou le passage a un nouveau programme en
méme temps que l'exécution d'un programme est réalisé en sélectionnant le premier registre
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de mouvement du nouveau programme via SATZANW (alors que bit 15 SATZANW = 0) et un
front positif du Bit6 STW1 conformément a 6.3.3.4.6. Le programme de mouvement est
ensuite exécuté par le registre de mouvement de l'interpréteur de programme pour le registre
de mouvement, tant qu'il n'y a pas d'état d'arrét ou de fin dans un registre de mouvement et
que le programme n'est pas achevé par Bit4 STW1 =0 (rejeter la tache traversante). Le
mouvement de I'axe peut aussi étre arrété de fagon intermédiaire par le Bit5 STW1 =0 (arrét
intermédiaire). Voir également la Figure 35.

6.3.3.4.3 Mode de positionnement avec sous-mode MDI

Le contréleur de mouvement pour le sous-mode de saisie manuelle de données (MDI)
Com IUIICIl éya:clllcllt, A~ ] F:UO dUO UUIII'JUOGIItO du YUUO IIIUdU PIUUIGIIIIIIU, urt ;Iltcllupt r de
sous{mode qui permet un accés direct a l'interface de commande de moyvement a partir des
donnges E-S de DO sans utiliser l'interpréteur de programme. Cela,. permef\d'assurg¢r un
contrple immédiat de l'interface de commande de mouvement pa ontrolsur vig les
DONNEES E-S de DO. La permutation entre I'exécution de progra ; inte e MDI et

inversement est contrélée par le Bit15 de SATZANW (voir le Tab ). -mode
MDI st actif, I'entrée pour l'interface de commande de mqUvement interpolatelir de
chemlin est extraite des signaux MDI_TARPOS, MDI_ACC, : [ OCITY| (voir
la F:Hure 34). Ces valeurs deviennent valides en tant qu un noyveau
chemlin entre Ia posmon réelle de I'axe et la nouvelle positi ibledavecte front ascendgnt du
Bit6 $ st assuré par lep bits
dédig Voir également la
Figur, y it au debut du chemin,|alors
que le _ emité nin (indépendamment|de la

directi
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DO 10 Data
SATZANW start, stop [ AKTSATZ MDI_TARPOS '\,\’,'l%'l—gCE% MDI_VELOCITY  XIST A
(task select) (STW1) -
motion programs
program control interface
program
motion record
program submode control
program interpreter (BATZANW.19)
storage \
MDI interface
VELOCITY
ACC, DEC submode (|
switch N
TARPOS o (\\
A AN
TARPOS ’%é\\\v oCiY
motiop-col i
AT I
B I

7 N\

N Osi;\l‘”vT M

AN
Werfaoe
%ositl n-and ed closed loop control
(BN

AN N N N N4

X9

Légende <\

< A(\gi‘a\is > Francgais

DO I@ndata, . A\ Données E-S de DO

(taﬁ\seIEcQ\ \ \ (tache sélectionnée)

Start, s\[“op\ N \ Démarrage, arrét

Motion prog}ams \ Programmes de mouvement

Program-storage Archivage de programme

Program motion record Registre de mouvement de programme

Program control interface Interface de contréle de programme

Program interpreter Interpréteur de programme

Submode control Contrdle de sous-mode

VELOCITY VITESSE

ACC, DEC ACC, DEC

MDI interface Interface MDI

Submode switch Interrupteur de sous-mode

Motion command interface Interface de contréle de mouvement

Path interpolation Interpolation de chemin

Position setpoint interface Interface de point de consigne de position

Position- and speed closed loop control Asservissement de position et commande de vitesse en
boucle fermée

Figure 34 — Fonctionnalité du contréleur de mouvement dans le sous-mode MDI
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Tableau 79 — Définition du signal SATZANW

Bits Signification

0a9 Numéro de registre de mouvement dans I'archivage de programmes dont le lancement est prévu (plage
de valeurs: 0 a 1 023)

Un nombre minimal de 64 enregistrements (bits 0 a 5) doit étre pris en charge par le dispositif
d'entrainement.

Les bits 0 a 9 ne sont pertinents que dans le sous-mode Programme.

10 a 14 | Réservé pour utilisation ultérieure par un profil PROFIdrive.

15 Interrupteur de mode pour la sélection des sous-modes:

= 1 Activation du sous-mode MDI. Si un programme est encore en cours d'exécution (diagramme d'états
etendu qui n'est pas en etat de base), l'interface de positionnement passe en sous-mode MDI une flois
que le programme s'arréte ou est terminé (STW1 bit4).

= 0 Désactivation du sous-mode MDI. Si une commande de mouvement MDI ncore ehggours
d'exécution, I'interpolation de chemin doit s'arréter et la commande de mouy &tre rejetée.

Tableau 80 — Définition du signal AK@

Bits Signification & \ \ \

0a9 Numéro de registre de mouvement réellement actif (exéeuté par\i olatlo de themin).
Un nombre minimal de 64 enregistrements (bits 0 a 5)/doit 2 arge par le dispositif
d'entrainement.
Les bits 0 a 9 ne sont pertinents que dans le soug-m e (en _sous-mode MDI et alors
qu'aucun programme n'est en cours scutio 20 soit 0).

10 & 1 | Réservé pour utilisation ultérieure pa\t@ p\k\&?OF}t@ve \ /

15 Etat de I'interrupteur de mode:
=1 sous-mode MDI actif. Les valeurs\d'ent istre de mouvement sont extraites des

..... de mouvement[\\t e

nition du signal MDI_MOD

Reas

Bits Signification

nt-absolu/F t|f

position cible dans le signal TARPOS définit la
ur le mouvement.

if. La position cible dans le signal TARPOS définit la position cible relative [pour
la position réelle de I'axe.

1 Direction Wonnement de modulo positif (mise en ceuvre facultative).

=\1 _Pour un axe modulo, la position absolue doit étre atteinte par un mouvement dans la
direction positive. Cette commande n'est valide que pour un axe modulo rotatif.

=0 Si les bits 1 et 2 sont tous les deux 0, la position cible d'un axe modulo doit étre atteinte par le
...... chemin le plus court.

2 Direction de positionnement de modulo négatif (mise en ceuvre facultative).

=1 Pour un axe modulo, la position absolue doit étre atteinte par un mouvement dans la
direction négative. Cette commande n'est valide que pour un axe modulo rotatif.

=0 Si les bits 1 et 2 sont tous les deux 0, la position cible d'un axe modulo doit étre atteinte par le
..... chemin le plus court.

3a1b5 Réservé pour utilisation ultérieure par un profil PROFIdrive.

6.3.3.4.4 Diagramme d'états étendu de mode de positionnement

Le diagramme d'états étendu pour le mode de positionnement et le sous-mode Programme
est représenté a la Figure 35, alors que le diagramme d'états pour le mode de positionnement
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et le sous-mode MDI est représenté a la Figure 36. Le sous-mode de positionnement actif
réel est donné dans le signal Bit15 AKTSATZ (voir aussi le Tableau 80).

La signification de la "tache traversante active" selon les sous-modes de positionnement est
la suivante:

e Sous-mode Programme: Activation du programme de mouvement a partir du numéro de
registre de mouvement dans les Bits 0 a 9 SATZANW.

e Sous-mode MDI: Activation d'une nouvelle commande de mouvement. Les points de
consigne pour la commande de mouvement sont extraits des signaux TARPOS,
VELOCITY_ A, MDI _ACC et MDI _DEC.

Le diagramme d'états général est étendu comme suit pour le mode de positionnement:

(@R
State diagram of the Positioning Mode -Program Su de
in "Operation" (S4) state of the general state diagram (always ZSW1 bit 0,1,2,p.e? = trug; 6 =\als:

BASIC STATE: Operation
Jog 1 ON ZSW1 bit 10,13 = true

OR Jog2 ON
OR (Jog1 ON and Jog2 ON)*
STW1 bit 8 or 9 or 889 = true
Jog 1 OFF
AND Jog2 OFF

STW1 bit 8, 9 = false
Jogging® (optional)
ZSW1 bit 10,13 = false

Speed equal to zero

T

( Braking with ral

ing Procedure
1 bit 11 = true

T

Homing Procedure
Running

[ ZSW1 bit10,11,13 = false

Home
Position Set

Ready

ZSW1 bit10,13 = félse

versing Task
A

[ ZSW1 bit 10,11,13 = true

Y.

Reject. Trave(sing Task
bit 4°< false

, of o0

Traversing task active T Act“’at‘?r .
ZSW1 bit10,13 = false ’a"egj'"g 28
AND edge at ZSW1 bit 12 (Edge)

STW1 bit 6 pos edge

\ . i * T Start Homing Procedure
th ramp olintermediate S‘°P STW1 bit 11 = true
W1 Bit10,13 = false STW1 bit 5 = true

Jog 1 ON I
OR Jog2 ON . Speed equal to zero )
OR (Jog1 ON and Jog2 ON) optional
TW1 bit 8 or 9 or 8&9 =t » i
S it 8or9or rue Intermediate Stop. ( ]

[ X ZSW1 bit 13 = true

optional
Program Submode AKTSATZ bit 15 = false

Common States AKTSATZ bit 15 = false

a Si le dispositif prend en charge cette combinaison (facultatif).
p.e. = bit d'état pour les impulsions activées/désactivées.

C Effet des bits par a-coups STW1 bit8, bit9 sur le point de consigne de vitesse (Y) conformément a la définition
donnée a la Figure 29.
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Légende

- 305 -

Anglais

Frangais

State diagram of the positioning mode —program
submode

in “operation” (S4) state of the general state
diagram (always ZSW1 bit 0,1,2, p.e”=true;6 =
false)

Diagramme d'états du mode de positionnement —
sous-mode Programme

en état "fonctionnement" (S4) du diagramme
d'états général (toujours bit 0,1,2 ZSW1,
p.e“=vrai;6 = faux)

Jog 1 ON OR jog2 ON OR (jog1 ON and jog2
ON)@
STW1 bit 8 or 9 or 8&9 = true

A-coups 1 ON OU A-coups 2 ON OU (A-coups 1
ON et A-coups 2 ON)@
bit 8 ou 9 STW1 ou 8&9 = vrai

Jog 1 OFF AND Jog2 OFF

ST\ A4 hitQ O — folc
—-To+to ratrs

A-coups 1 OFF ET A-coups 2 OFF

BASIC STATE: Operation
ZSW1 bit 10,13=true

ETAT DE BASE: fonctionneme
bit 10,13 ZSW1 =vrai

bitQ Q CT\A/4 _— £
ST =Yy et

Start homing procedure
STW1 bit11 = true

Lancer procédure de re
référence
STWH1 bit11 = vrai

t{xap itiode

Stop homing procedure Arréter procédurede rWa OW
STW1 bit 11 = false référence

STW1 bit 11{%\ AN
Jogging® (optional) A-coupsg” (facutati N

ZSWH1 bit 10,13=false

bit 10/13 ZSW1 <fau

Speed equal to zero

Vieske giefe 426\

Braking with ramp
ZSW1 bit10,13=false

AN

bit1

reinage vec@pe
,13 Z8W 1 =fau

Reject traversing task
STW1 bit 4 = false

/X

Do not reject traversing task AND no

jete téch\e\tﬁa&e/rsante
NSTW'bitg = faux

intermediate stop AND activate trgv—Fask ede \
STWH1 bit 4,5=true
AND STW1 bit 6 pos.’e{jge Q

END traversing task L

TERMINER tache traversante

W%

Homing proc&dure

Running
ol

ZSW1 bit 10,11,1
A\

Procédure de retour a la position de référence
Exécution
bit 10,11,13 ZSW1 =faux

<\

Ready

Prét

Home positi s\e{

Position d’origine définie

ZSWabit\0,11, 134\

Bit 10,11,13 ZSW1 =vrai

Arrét intermédiaire
bit 5 STW1 =faux

Int ew
STW1 bit 5= e
Intermediate\s%)

ZSW1bitn13 = tr

Arrét intermédiaire
bit 13 ZSW1 = vrai

Traversing task
ZSW1 bit10,13=false

Tache traversante
bit10,13 ZSW1 =faux

AND edge at ZSW1 bit 12

ET bord a bit 12 ZSW1

Activate traversing task (edge)
STWH1 bit 6 pos.edge

Activer tache traversante (front)
bit 6 STW1 front positif

Optional

Facultative

Program submode
AKT SATZ bit 15=false

Sous-mode Programme
bit 15 AKT SATZ =faux

Common states
AKT SATZ bit 15 = false

Etats communs
bit 15 AKT SATZ = faux

Figure 35 — Diagramme d'états du mode de

positionnement en sous-mode Programme
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State diagram of the Positioning Mode - MDI Submode

in "Operation" (S4) state of the general state diagram (always ZSW1 bit 0,1,2,p.e® = true; 6 = false)

BASIC STATE: Operation
Jog 1 ON ZSW1 bit 10,13 = true

OR Jog2 ON 7'y \ Start Homing Procedure

OR (Jog1 ON and Jog2 ON)* STW1 bit 11 = true
STW1 bit 8 or 9 or 8&9 = true
Jog 1 OFF

AND Jog2 OFF

m / STW1 bit 8, 9 = false f‘\\

Jogging® (optional) ;
( ZSW1 bit 10,13 = false H?mlng Procedure
Do-Not-Reject-T. ing-Task Running

Speed equal to zero AND NO Intermediate Stop ZSW1 bit 1,13 = false
AND Active MDI-Submode

Stop Homing Procedure
STW1 bit 11 = false

STW 1 bit 4,5=true

Braking with ramp AND SATZANW bit15 =true
ZSW1 bit10,13 = false END MDI-Submode

SATZAN V‘V bit15 =false
A

Reject Traversing Task
STW1 bit 4 = false

f YN

v Q \ N
i StartHoming Procedure
0;0‘?1;’2" . ® @ [ MDI Submode &ctive STW1 bit 11 = true
°g N | Zsw1bit 10,18 = tr A
OR (Jog1 ON and Jog2 ON)? l W

optior|a optional

STW1 bit 8 or 9 or 8&9 = true . .
A king with ramp
ZSWp bit10,13 = false
END,
Traversing T
ask Reject Traversing Task

\ STW1 bit 4 = false
mng taskactive | @@
bit 19,1,3= false ﬁ
D edge at ZSW1 bit 12

T Activate

Traversing Task
(Edge)
Intermediate Stop
STW1 bit 5 = true

STW1 bit 6 pos. edge

Intermediate Stop

ZSW1 bit 13 = true /

) MDI- Submode AKTSATZ bit 15 = true
Common States AKTSATZ bit 15 = fdlse

|

S

endispositif prend en charge cette combinaison (facultatif).

p.e. = bit d'état pour les impulsions activées/désactivées.

Effet des bits par a-coups STW1 bit8, bit9 sur le point de consigne de vitesse (Y) conformément a la définition
donnée a la Figure 29.

Légende
Anglais Francgais
State diagram of the positioning mode — MDI Diagramme d'états du mode de positionnement —
submode sous-mode MDI
in “operation” (S4) state of the general state en état "fonctionnement" (S4) du diagramme
diagram (always ZSW1 bit 0,1 ,2,p.eb=true; d'états général (toujours bit 0,1,2
6=false) ZSW1,p.e”=vrai; 6=faux)
Jog 1 ON A-coups 1 ON
OR Jog2 ON OU A-coups 2 ON
OR (Jog1 ON and Jog2 ON)?@ OU (A-coups 1 ON et A-coups 2 ON)@
STW1 bit 8 or 9 or 8&9 = true bit 8 ou 9 STW1 ou 8&9 = vrai
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Anglais

Francgais

Jog 1 OFF
AND Jog2 OFF
STW1 bit 8,9 = false

A-coups 1 OFF
ET A-coups 2 OFF
bit 8,9 STW1 = faux

Jogging® (optional)
ZSW1 bit 10,13 = false

A-coups © (facultatif)
bit 10,13 ZSW1 = faux

Speed equal to zero

Vitesse égale a zéro

Braking with ramp
ZSWH1 bit10,13 = false

Freinage avec rampe
bit10,13 ZSW1 = faux

Reject traversing task
STWH1 bit 4 = false

Rejeter tache traversante
bit 4 STW1 = faux

Optional

Facultatif

o
eFatoh

ETLTAT DL DACL. £ tH £3
| =g — — A —p

Do Tt

ZSW1 bit 10,13 = true

roReHoReeht

bit 10,13 ZSW1 = vrai

Do not reject traversing task
AND NO intermediate stop
AND active MDI-submode
STW1 bit 4,5=true

AND SATZANW bit15=true

Ne pas rejeter la tache traversgnte
ET PAS d’arrét intermédiair

ET sous-mode MDI actif

bit 4,5 STW1 =vrai

ET bit15 SATZANW =vrai

END MDI-submode
SATZANW bit15 = false

TERMINER sous-gfod
bit15 SATZANW =Yaux

Stop homing procedure
STW1 bit 11 = false

Arréter procédure~de\ret ala position de
référence
bit 11 §J’W_Na

ed

Start homing procedure Lancer pr ure,de Petour ala position de
STWH1 bit 11 = true reférence!
it 1 = v

Homing procedure
Running

ZSWH1 bit 10,11,13 = false
home position set

ready

ZSW1 bit 10,11,13 = true

S

rocédure(de.ketdur. a

position de référence

Jog 1 ON
OR Jog2 ON
OR (Jog1 ON and Jo

0 a
STW1 bit 8 or 0 or 8&9'<trug

(
i¥8 STW1 ou 0 ou 8&9 =vrai

MDI submode astive
ZSW1 bit 10,43 =Ygue

Sous-mode MDI actif
bit 10,13 ZSW1 = vrai

Braking with ra\m;yp/
ZSW1 bit 10,13 =4alse

2
RN

(\\
D
i

Freinage avec rampe
bit 10,13 ZSW1 = faux

Do not reject
AND NO inter

Ne pas rejeter la tache traversante
ET PAS d’arrét intermédiaire

ET tache trav. active (front)

bit 4,5 STW1 =vrai

ET bit 6 STW1 front pos.

EN tra%{@qg}q\(

ARRETER tache traversante

Reject ve%g ks
STWH1 bit Ise

Rejeter tache traversante
bit 4 STW1 =faux

Intermediate SW

SWTT bit 5=false

Arrét intermédiaire
bit 5 SWT1 =faux

Traversing task active
ZSW1 bit 10,13 = false

Tache traversante active
bit 10,13 ZSW1 = faux

AND edge at ZSW1 bit 12

ET front a bit 12 ZSW1

Activate traversing task (edge)
STWH1 bit 6 pos.edge

Activer tache traversante (front)
bit 6 STW1 front pos.

No intermediate stop
ZSW1 bit 5 = true

Pas d’arrét intermédiaire
bit 5 ZSW1 = vrai

Intermediate stop
ZSW1 bit 13 = true

Arrét intermédiaire
bit 13 ZSW1 = vrai

Figure 36 — Diagramme d'états du mode de positionnement en sous-mode MDI

6.3.3.4.5 Procédure de retour a la position de référence

Le dispositif d'entrainement exécute la procédure de retour a la position de référence de
fagcon autonome. La stratégie de la procédure de retour a la position de référence est définie
de fagon spécifique au constructeur par le paramétrage du dispositif d'entrainement.
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La procédure d'activation et d'annulation de la procédure de retour a la position de référence
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est représentée en détail a la Figure 37 et a la Figure 38.

STW1 Bit 11: Start/Stop

Homing Procedure: Home Position Set

61800-7-203 © CEI:2007

Homing Procedure L 77 (1)

ZSWA Bit 14+ Home = 4

Position Set/ Home B e 2 0

Position Not Yet Set - \\

ZSW1 Bit 13; pat ‘ AN 1

Drive Stopped/ RSN -~

Drive Moving <

Basic State Homing ProcedQ%%s@t e
>« ~k
Légende r\ /\
Anglais "™\ 8 ( U Mgals

Homing procedure: home position set

{
<

rocedure retoyr a la position de référence:

Position\d'origine définie

STWH1 bit 11: start/stop homing procedur

Bi 1@ démarrer/arréter procédure de
Q reto position de référence

ZSW1 bit 11: home posit n sehpme positi
not yet set

véit;ujsw: Position d'origine définie/ Position

d'origine pas encore définie

ZSWH1 bit 13: drive s@;ﬁd’b}b\%\ B

Bit 13 ZSW1: dispositif d'entrainement arrété/en
mouvement

Basic state

Etat de base

Homing proced}'fe\\

Procédure de retour a la position de référence

Fig

ure 37 — Progé Wla position de référence: Position d'origine défi

nie
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Homing Procedure: Stop Homing Procedure by the Controller
STW1 Bit 11: Start/Stop
Homing Procedure § L 1
\\ \\ 0
’ 1
A s ]
4 1
ZSW1 Bit 11: Home 1 N 1
Position Set/ Home TALL ! 0
Position Not Yet Set N J
’/, 1
’ 1
ZSW1 Bit 13: 2" !
Drive Stopped/ \ ‘.
Drive Movi Y e,
rive Moving _| 0
Basic State Homing Proced%a\{\ \@ te
Légende Q \>
Anglais ,& \\// /\\ F;}?gais

Homing procedure: stop homing proceduxe by

Procédurecde r?téur a la position de référence:

the controller rrét |la precédure de retour a la position de
référence par le contréleur

STWH1 bit 11: start/stop homing procedur Bitd 1 STW »: démarrer/arréter procédure de
retoux a \’position de référence

ZSW1 bit 11: home position se me positi "éit SW1: Position d'origine définie/ Position

not yet set [\ . d'origine pas encore définie

Bit 13 ZSW1: dispositif d'entrainement arrété/en
mouvement

Basic state

ZSWA1 bit 13:KSQW& >

Etat de base

Procédure de retour a la position de référence

Homing proced/me\ V\
Figlire 38 — Procéd
6.3.3|4.

La procédur
de mpuvement)

rexde r tMIa position de référence: Abandon par le contré
ntrdle de\tache traversante

d'attivation’d'une tache traversante (programme de mouvement ou comm]
t représentée en détail a la Figure 39 et a la Figure 40.

eur

ande
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Traversing Task active
% positive edges only
STW1 Bit 6: Activate 1
Traversing Task p 0
K
Y
ZSW1 Bit 12: TR N 1
Traversing Task ] j\ 0
Ar\l{nn\ulnr’lnomnnt S T W
\
R
\ \
ZSW1 Bit 13: v 2‘|
Drive Stopped/ '\
Drive Moving \
\\
ZSW1 Bit 10: Target _2‘|
Position Reached /
Not At Target Position
Basic State Traversmg Taﬁw
"
Légende <\
Anglais AN \ Frangais
Traversing task active ( (N }‘é\c}e\tra%rsante active
Positive edges only /\ /\\ \ Fror}r\Mtifs uniquement
STWH1 bit 6: activate trave mg\q%k BitYS/éTWt activer tache traversante
ZSWH1 bit 12: traversing knowledgeme -B‘f{12 STW1: acquittement de la tache
traversante
ZSW1 bit 13.Wsto ed/drive moving Bit 13 STW1: dispositif d'entrainement arrété/en
mouvement
N
ZSW1 bit 10: tafget positionreached/noy at target | ZSW1 bit 10: position cible atteinte/pas en
position position cible
Basic staqé Etat de base
Figure 39 — Tache traversante active
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Traversing Task active: new traversing task or setpoint before
the end of the first traversing task
positive edges only

STW1 Bit 6: Activate
Traversing Task

O -~

ZSW1 Bit 12:
Traversing Task
Acknowledgement

O -

ZSW1 Bit 13:
Drive Stopped/
Drive Moving

ZSW1 Bit 10: Target
Position Reached /

Not At Target Position first tr averm rs'\gta&
task Q '

> £
Basic State < @/e ing %@&;C%}

Légende (\

Anﬁls /—\\ ) X > Frangais
Traversing task actives_ne rav&sin task ey Té;he traversante active: nouvelle tache
setpoint before the endef theXirst tr%ﬁ sk versante ou point de consigne avant la fin de

la premiére tache traversante

Positive edge(\or@ < Q Fronts positifs uniquement

STW1 bit 6: actiy\(& t%&ers g ta\skj\\/ Bit 6 STW1: activer tache traversante
ZSW1 bit 12: @vé@\qta\s\\ac owlegaement Bit 12 STW1: acquittement tache traversante

ZSW1 bi ~drive stgpped/drive moving Bit 13 ZSW1: dispositif d'entrainement arrété/en
mouvement

N
ZSW1 bt J10; target position reached/not at target | Bit 10 ZSW1: position cible atteinte/pas en
posi position cible

Basic state Etat de base

Traversing task\ackﬁe Tache traversante active

Fitst traversing task Premiére tache traversante

New traversing task or setpoint Nouvelle tache traversanie ou point de consigne

Figure 40 — Modification immédiate des taches traversantes

6.3.4 Données E-S de DO
6.3.4.1 Généralités

Les points de consigne a I'axe ainsi que les valeurs instantanées depuis I'axe sont transférés
en tant que données E-S de DO. Les données E-S de DO sont transférées a l'aide du service
d'échange de données cycliques. La représentation des données doit étre au format gros-
boutiste.

Les points de consigne/valeurs instantanées individuels peuvent étre configurés en tant que
signaux a inclure dans les données E-S de DO de I'axe. De plus, le contréleur peut lire la
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normalisation pour les données E-S de DO individuelles a partir du DO/de I'axe. Il y a quatre
éléments descriptifs des données E-S de DO dans la section de parameétre spécifique au
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profil pour cette configuration de données E-S de DO.

Une description détaillée est donnée en 6.3.4.4 et en 6.3.4.5.

Les avantages suivants sont obtenus en raison de la configuration et de la normalisation de

message:

6.3.4{2

Une série de signaux avec des numéros de signaux approfrié
donnges E-S du DO (points de consigne, valeurs insta :

Les V

Tous

Interopérabilité et
PROFIdrive.

61800-7-203 © CEI:2007

interchangeabilité des controleurs et des objets d'entrainement

Les composants normalisés peuvent étre simplement mis en service.

Mécanismes d'automatisation dans I'application du contréleur. En lig
controleur peut adapter son interface cyclique a 'axe. Cette procg
prise en compte lors de I'exécution.

Signaux

= a O

au dispositif).

gignaux spécifiques au pr

arametres, le
e doift étre

ot
s

N° Signal \Aba/éviation Longueur | Signe Description
16-/32 bits

1 Mot de én}@@e\ > STW1 16 Se reporter & 6.3/2.2

2 Mo "ta\f\1 ZSW1 16 Se reporter a 6.3|2.4

3 Mok de anﬁg 2\ STW2 16 Se reporter & 6.32.3

4 {mordgtabel  \ ZSw2 16 Se reporter a 6.32.5

5 Potng d?a\cohs\ig%/de vitesse A NSOLL_A 16 avec

6 Valedr in née de vitesse A NIST_A 16 avec

7 Point de consigne de vitesse B NSOLL_B 32 avec

8 Valeur instantanée de vitesse B NIST B 32 avec

9 Mot de commande du capteur 1 G1_STW 16 Se reporter a 6.3.6

10 Mot d’état du capteur 1 G1_ZSW 16 Se reporter a2 6.3.6

11 Valeur instantanée de position 1 G1_XIST1 32 Se reporter a2 6.3.6
du capteur 1

12 Valeur instantanée de position 2 | G1_XIST2 32 Se reporter a2 6.3.6
du capteur 1

13 Mot de commande du capteur 2 G2_STW 16 Se reporter a 6.3.6

14 Mot d’état du capteur 2 G2_ZSW 16 Se reporter a2 6.3.6

15 Valeur instantanée de position 1 G2_XIST1 32 Se reporter a 6.3.6
du capteur 2

16 Valeur instantanée de position 2 | G2_XIST2 32 Se reporter a2 6.3.6
du capteur 2

Br les

pfil).
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N° Signal Signification Abréviation Longueur | Signe Description
16-/32 bits
17 Mot de commande du capteur 3 G3_STW 16 Se reporter a 6.3.6
18 Mot d’état du capteur 3 G3_ZSW 16 Se reporter a 6.3.6
19 Valeur instantanée de position 1 G3_XIST1 32 Se reporter a 6.3.6
du capteur 3
20 Valeur instantanée de position 2 | G3_XIST2 32 Se reporter a 6.3.6
du capteur 3
21 Entrée (numérique) E_DIGITAL 16 Se reporter a 6.3.7
22 Sortie(mumerque) A_DIGITAL 16 SeTeportera6-317
23 Entrée (analogique) E_ANALOG 16 %rter a6.3{7
24 Sortie (analogique) A_ANALOG 16 (\\ SF—sto\t\a 6.37
25 Déviation du systeme XERR 32 @e}\ Se ;h\er\r@ 5
26 Contréleur de position, facteur de | KPC 32 avec rep tM 3|5
gain
27 Valeur de point de consigne de XSOLL_A 32 a c\
position A
N
28 Valeur instantanée de position A | XIST_A 32 avec\
29 Valeur instantanée de position B | XIST_B . ( @27 A \ a\vec/
30 Valeur instantanée de position C /)QST_CA X\/ ?é (\ >vec
31 Valeur instantanée de position D XIS\T\1§\ 3\2\ ) avec
32 Choix du bloc traversant /QATZA\NW\ \ 16 Se reporter a 6.3{3.4.2
33 Bloc traversant réel AKWZ \ 1\9 Se reporter a 6.3|3.4.2
34 Position cible MDI,”\_ /\\MmﬂR\?os\ 32 avec | Se reporter 4 6.3]3.4.3
35 Vitesse MDI ,\ N \@1\\/ELOC| 32 Se reporter & 6.3]3.4.3
36 Accélération \\ MDI\_QE?/ 16 Se reporter a 6.3{3.4.3
37 Decele\/t\g Mi?l 2 M\D@Ec 16 Se reporter 4 6.3|3.4.3
38 Mode MDY yI_MOD 16 Se reporter & 6.3]3.4.3
A et au Tableau 81
39-5 Spécifiq{ke a\b‘gﬂl N/ Réservé
51 C@M soh'@ \ IAIST GLATT 16 Se reporter & 6.5
52 oukant actity ITIST_GLATT 16 Se reporter & 6.5
< (propgrtionnel au couple)
53 w i steh\{a}ée/de couple MIST_GLATT 16 Se reporter a 6.5
54 Puissance active PIST_GLATT 16 Se reporter a 6.5
55 Point de consigne de fréquence FSOLL 16 Se reporter a 6.5
56 Valeur instantanée de fréquence | FIST GLATT 16 Se reporter a 6.5
57 Valeur instantanée de vitesse A NIST_A_GLATT 16 avec Se reporter a 6.5
58 Etat du dispositif MELD_NAMUR 16 Se reporter a 6.5
d'entrainement/mot de défaut
59 a 99 Spécifique au profil Réservé
100 a Spécifique au dispositif

65 535
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6.3.4.3
6.3.4.3.1

Les messages préconfigurés 1 a 4 sont définis pour les opérations de l'interface de point de
consigne de vitesse (AC1 et AC4). Les messages préconfigurés sont sélectionnés lors de la

Généralités

Messages préconfigurés

- 314 -

configuration des données E-S de DO (se reporter a 6.3.4.4).

Les messages préconfigurés ont une structure conforme au Tableau 83 au Tableau 91 et au

Tableau 143.

6.3.4[372

Message précontigurét

Conté¢nu: interface définie n, 16 bits

6.3.4{3.3

Tableau 83 — Définition du message préconfiguré

Numéro de Point de Vale
données E-S consigne inst}n@n de
1 STW1 ZS
Vﬁ\ \
2 NSOLL_A N|ST>\

Message préconfiguré

Contenu: interface définie n, 32 bits, sans capte

Tableau 84 — Défi itio@\m
/\ N

NMro de Poﬁtjde Valeur
nnées<E-§ \\c sign instantanée
M\ RSTW, ZSW1
2 \
OLL_B NIST_B
3 \\/\ >S - h
/ |stw2 ZSW2

ableau 85 — Définition du message préconfiguré 3

Numéro de Point de Valeur
données E-S consigne instantanée
1 STW1 ZSW1
2
NSOLL_B NIST_B

3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
6

G1_XIST1
7
8

G1_XIST2
9

61800-7-203 © CEI:2007

préconfiguré 2
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6.3.4.3.5 Message préconfiguré 4

Contenu: interface définie n, 32 bits, avec deux capteurs

Tableau 86 — Définition du message préconfiguré 4

Numéro de Point de Valeur
données E-S consigne instantanée
1 STWH1 ZSW1
2
NSOLL_B NIST_B

2
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
6 G2_STW

G1_XIST1
7
8

G1_
9
10 2_zs
11 (

IST1

12 (\\
13 "

G2\XIST2
14

6.3.4/3.6 Message préco

Les messages préconf

4 podr utilisation suppl ntroleur asservi dynamique (DSC/se reporter a 6.3.

interface définie k b apteur; de plus, différence de position et ga

contrpleur de positi ctic point de consigne pour le DSC

5 3 et

Nynéro de Point de Valeur
données E-S consigne instantanée
1 STW1 ZSW1
2
NSOLL_B NIST_B
3
4 STW?2 ZSW?2
5 G1_STW G1_ZSW
6
XERR G1_XIST1
7
8
KPC G1_XIST2
9

6.3.4.3.7 Message préconfiguré 6

Contenu: interface définie n, 32 bits, avec deux capteurs; de plus, différence de position et

gain de contrdleur de position dans la direction du point de consigne pour le DSC
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Tableau 88 — Définition du message préconfiguré 6

Numéro de Point de Valeur

données E-S consigne instantanée
1 STWH1 ZSW1
2

NSOLL_B NIST_B
3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
8. G2 ST\

— G1_XIST1

7

XERR
8

G1_XIST2

9

KPC
10 G2_ZSW
11

G2_X)8I1

12
13 RN
14

6.3.4/3.8 Message préconfiguré

Le message préconfiguré 7 est défini p

Ta

au 89 — Wi
Ngmérg de \Fyﬁnt de Valeur

donhées E:S consigne instantanée

1 SN YETWH ZSW1

2 \/ SATZANW AKTSATZ

6.3.4{3.9

Le message pre gure’9 est aussi défini pour le mode de positionnement (AC 3).

Contenu:(Interface de positionnement (sous-mode Programme et sous-mode MDI)

Tableau 90 — Définition du message préconfiguré 9

Numéro de Point de Valeur
données E-S consigne instantanée
1 STW1 ZSWH1
SATZANW AKTSATZ
STW2 ZSW2

MDI_TARPOS XIST_A

MDI_VELOCITY

(N~ WOIN

MDI_ACC
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6.3.4.3.10

Le message préconfiguré 8 est défini pour l'interface de point de consigne de position (AC 5).

- 317 -
Numéro de Point de Valeur
données E-S consigne instantanée
9 MDI_DEC
10 MDI_MOD

Message préconfiguré 8

Contenu: interface ygsinic X, 32 bits (interface de point de consigne de position)

6.3.4{3.11

Tableau 91 — Définition du message préconfiguré

Numéro de Point de Valeur

données E-S consigne instantanée

1 STWA1 ZSWH1 /\
2

XSOLL_A XIST A

3

4 STW2 ZSW2 ]
5

NSOLL_A \

Le message préconfiguré 20 est exclus
de cgnsigne de vitesse conformément \aux

de prpcessus (AC 1).

Conteénu: interface défini

(Définition: se repaqrter

6.3.4

On pl
indivi
(conf
spécifi
insta

Il exi
profil

méros de parameétre (PNU) dans la section de parametre spécifiqye

Nisf_A
Q)

dans le message de données les points de con
a l'aide de la configuration des données E-S d¢
es signaux normalisés de 6.3.4.2 ainsi que les signaux
peuvent étre configurés comme points de consigne/vgleurs

point
logie

signe
DO

au

PNU Signification Autorisation Type de données
d'accés
915[x] | Configuration des données E-S de DO (message de point | lecture/écriture | Array[y]Unsigned16
de consigne)
916[x] | Configuration des données E-S de DO (message de lecture/écriture | Array[y]Unsigned16
valeur instantanée)
922 Sélection de messages lecture/écriture | Unsigned16
923[y] |Liste de tous les paramétres pour les signaux (spécifique |lecture Array[y]Unsigned16
au profil et au dispositif) uniqguement
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P922: Sélection de messages

P922 doit étre lisible dans toutes les classes d'application.

:2007

Si la sélection de messages est définie avec la configuration du systéme de communication
ou de fagon spécifique au constructeur, le paramétre P922 doit pouvoir lire la configuration
réelle.

Les valeurs autorisées sont données dans le Tableau 93.

IdvicT YT utT 1dcc

VYaleur Signification

0 Le message peut étre configuré librement (P915[x], P916[x]) \ (\

1 Message préconfiguré 1: interface définie n, 16 bits (profil PROi\dr\\\Qrs}KZ >

2 Message préconfiguré 2: interface définie n, 32 bits, sans(ap%& \ x

3 Message préconfiguré 3: interface définie n, 32 bits /a@c\u\ca&l»

4 Message préconfiguré 4: interface définie n, 32/Lts,\wsc\dma}>{\u§)

5 Message préconfiguré 5: interface définie n, bits, av pteur de plus, la différende de
position et le gain de contréleur de position gont {ra sfere dans ection du point de
consigne pour mettre en ceuvre le DSC

6 Message préconfiguré 6: interfage d ini 2 bits, aUd capteurs; de plus, la difféfence
de position et le gain de contréle osm n,son transfer s dans la direction du point de
consigne pour mettre en ceuvra le D C

7 Message préconfiguré 7: int rface/ie po \ne}m\nt (sous-mode programme)

8 Message précenfiguré 8: inteqface\définie x, M(interface de point de consigne de
position) (a\

AN

9 Messagwé(%fkfig% ijqtel}aée\cg posit)onnement (sous-mode programme et MDI)

10419 Messagés Wg{rés 0\3\19 (\réiervé pour le profil PROFIdrive)

20 IQer@ce Eéfinie (pom\@ t&}Qn}&gé de processus, 16 bits, voir 6.5

21 a §0 Messéew'c nfigé}r\%}\é@ (réservé pour le profil PROFIdrive)

81 a 98 Més\a{; 81 }\%Bb‘é\servé}our les messages du codeur)

99 \l&{eés\ag\e\pkc\on%{ré 99 (réservé pour le profil PROFIdrive)

100 & 60 000. Me%«% &Kécwu dispositif

60 00/t 36{5}5\\%9%5 pr\é§:onfigurés 60 001 & 65 535 (réservé pour le profil PROFIdrive)

Les définitions suivantes sont valides si un message avec P922 est sélectionné:

e ll{convient que la pré-affectation normalisée de P922 présente une valeur de 1 a 99| pour

un message preconfigure 1 a 99.

e SiP922 passe a 0, les réglages précédents de P915[x], P916[x] sont conservés.

e SiP922 passe a 1 a 65 535, alors P915[x], P916[x] sont également modifiés — s'ils ont été
mis en ceuvre.

e Pour modifier P915 et P916, P922 doit étre défini sur 0.

P915[x], P916[x]: Configuration des DONNEES E-S de DO dans le message (x =

de DONNEES E-S de DO -1)

numéro

Au lieu de sélectionner un message avec le paramétre P922, un message peut aussi étre
configuré en utilisant P915[x] et P916][x].

Les définitions suivantes sont valides lors de la configuration des messages:
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P923[y]: Liste de tous les parameétres pour les sighaux

A l'aide d'un paramétre P923[y], une affectation est/féalisés
les n \ .
numégro du signal. Les index de matrice 1 a 99 s@ efinis
dans|le profil (se reporter a 6.3.4.2 i ;
signaux spécifiques au dispositif s'ils

Les i

Tous les signaux qui peuvent étre configurés comme des données E-S de DO sont
représentés par un numéro de parametre défini de fagon spécifique au constructeur.

Le message réel est configuré en renseignant le numéro de parametre spécifique au
constructeur dans les parameéetres P915[x] (message de point de consigne) et P916([x]
(message de valeur instantanée). Le numéro de données E-S de DO (1 a n) est
sélectionné via l'index de matrice x (0 a n-1)).

Il est permis de déterminer le contenu de P 915 et P 916.

Il convient qu'un message configuré avec P915[x], P916[x] corresponde a la configuration
du message réel (c'est-a-dire la longueur), sinon une alarme ou une réponse d'erreur
spécifique au dispositif est émise.

La taille de la matrice dépend de la fagon dont le message a été configuré

Pbur les DONNEES E-S de DO 1, seul le mot de commande owl\le mot\d'état
litorisé.

a
Les données E-S de DO qui ne sont pas utilisées sont marquees
ol P916[x] = 0).

pst le

t les

I|existe une entrée pduntous i itif et
pour les signaux spécifique iti

-

ES signaux norma

bs vides e

—

L'exe e (se
repor et 5
(NSQ B3 et

P711

Le CtFntréleur peut déterminer les affectations suivantes en lisant les parameétres P9fI5[x],
P923|ylk

P915[x] -> affectation: Numéro de paramétre/numéro de données E-S de DO.

P923[y] -> affectation: Numéro de paramétre/numéro de signal.

Les éléments de description de P711 contiennent des informations pour la normalisation de
données E-S de DO (se reporter a 6.3.4.5):

Se reporter au paramétre de normalisation spécifique au constructeur P1401 (paramétre
de référence de données E-S de DO).

Position binaire pour la normalisation (normalisation de données E-S de DO).
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P922 = 1 (Standard telegram 1) -> 10 Data 1 = STW1 /10 Data 2 = NSOLL_A

DO 10 Data 1 2 10

number STW1 NSOLL_A R —

P915[x] = 833 711 0
Parameter No. S

Descr.elements
‘ > (of P711)

P923[y] = 1
Parameter No.

11 1401
0 0 12 | 0x000eH
833 — P833 (STW1)

5 71 —» P711 (NSOL

99 0
x = DO 10 Data number
123 0 y = Signal number
150 345
Légende (\&\
An Ia| Francgais

P922 < 1 tandh\@le ram 2> |0 data 1 | P922 = 1 (message préconfiguré 1) -> données E-S 1

%}\/\ L_A = STW1 / données E-S 2 = NSOLL_A
DO |o\|3a@\§m6‘e\\/ Numéro de données E-S de DO
P915[x].= par ete}No. P915[x] = numéro de parametre
Descr. Elements (of P711) Eléments de description (de P711)
DONWO Data reference parameter (P1401) Parameétre de référence des données E-S de DO

(PTZ0T)

DO 10 Data standardization bit (Bit14) Bit de normalisation de données E-S de DO (Bit14)
X = DO IO Data number X = Numéro de données E-S de DO
y = Signal number y = Numéro de signal

Figure 41 — Exemple de configuration d'un message

6.3.4.5 Normalisation de données E-S de DO
Les données E-S de DO du type de données suivant sont normalisées:

e Toujours: N2, N4, X2, X4.
e Facultatif: Integer16, Integer32, Floating Point.
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Si aucun P923 n'est disponible ou si le dispositif d'entrainement ne prend pas en charge une
description des paramétres, la normalisation de défaut doit étre N2 ou N4.

Données E-S de DO non normalisées (par exemple type de données Unsigned16)

Les valeurs physiques peuvent étre calculées a partir de la valeur transférée de données E-S
de DO pour des variables non normalisées (par exemple, le type de données Unsigned16) a
I'aide du facteur de normalisation des éléments de description des paramétres (sous-index 3,
se reporter a 6.2.1.3) ainsi que l'attribut de variable (sous-index 4, se reporter a 6.2.1.3).

- -

er16,

partirlde la valeur transférée de données E-S de DO pour des variables : bs de

donn

Des points de consigne et des valeurs instantanées sont g 8$ en tant que
donnges E-S de DO normalisées qui font souvent réfé a) \di s de
caradtéristique de moteur, comme la vitesse maxima ) t ces
variables de caractéristique de moteur sont enregi e au
consfructeur (par exemple, le transfert de la vi nd a

100 % de P1401 = 3 000 r/min).

Bien|qu'elle permette au contréleur sitifs
d'entrainement de différents construc uvoir
étre |ue. Pour réaliser cela, les élémients sont
complétés par les composa afé ndex
11, qe reporter a 6.2.1.3 i D, se
reporter a 6.2.1.3).

Le cpmposant "gara aférencende,données E-S de DO" contient le numéfo de
pararmmetre de la vale omposant "normalisation de données E-S dg DO"
(le ny e’a la valeur de référence.

igne de vitesse de 1 500 r/min:

e Exemple A: fype de données = N2 100 % = 0x4000H
e Exemple B: type de données = X2 100 % = 0x1000H (pour X = bit 12)

e Exemple C (voir le Tableau 96 et le Tableau 97): type de données = Float 100 %
E+0

1,0

Les exemples A et B (voir le Tableau 94 et le Tableau 95) s'appliquent aussi au type de
données Integer16.

Pour réaliser cela, les étapes suivantes sont exigées:

e Le contrbéleur doit d'abord déterminer le paramétre spécifique au constructeur pour
NSOLL_A avec le numéro de signal normalisé (dans l'exemple: 5) a partir de P923[5]
(dans I'exemple: 711).

e Le paramétre de référence de données E-S de DO (dans I'exemple: P1401) et le bit de
normalisation de données E-S de DO (dans I'exemple A: le bit 14 correspond a 0x4000H;
dans I'exemple B: le bit 12 correspond a 0x1000H) peuvent étre déterminés a partir de
I'élément de description de ce paramétre.
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e Le contrbéleur peut calculer le point de consigne a saisir en lisant le contenu de P1401
(dans I'exemple: 3 000,0) et I'attribut de variable de P1401 (dans I'exemple: r/min). (dans
I'exemple A: 0x2000H correspond a 1 500 r/min; dans I'exemple B: 0x0800H correspond a

1 500 r/min).
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Tableau 94 — Exemple A/B pour la normalisation des données E-S de DO,
valeurs de paramétre

Signification

Exemple A Contenu P711

Exemple B Contenu P711

Contenu P1401

Valeur

par exemple 0x2000H

par exemple 0x0800H

3 000,0

Tableau 95 — Exemple A/B pour la normalisation des données
éléments de description des parameétres

Signification

Exemple A Contenu P711

A (N
Exemple B Contém\f\‘ku

#01

Identtificateur

Bit -7 = type de données 33 (N2) 43 (X2)
ou 3 (Integer16) ou 3 (u@Q \
Non{bre d'éléments 1 /\ & \ 1

Facfeur de normalisation

0,006 1 (100/214)

Attriput de variable:

Indegx de variable / index de | 24/0 ( %) 11/67 (r/min)
conyersion
Non ,nset’ ,nsk\ ,nnorm’
Valdur inférieure limite 8000H (-200 % (\ WH (-800 %) 1000,0
Valdur supérieure limite N 97FFFH 10 000,0
0 %-2~] % )\ [(800 %-2-14) %]

Parameétre de référence de 1401 0
donmpées E-S de
Norinalisation de d\r{ \?
E-S|de DO .

4 (b} 1600H) 12 (bit 12 -> 0x1000H) 0
Bit -5 = bit de . )
normalisation (o 1 (oui) 0 (non)
Bit 15 = Normalisatio
valige

Exenjple C (Rloating

int):

Tableau 96 — Exemple C pour la normalisation de données E-S de DO,

valeurs-de-paramaetre

Sig

nification

Exemple C Contenu P711

Contenu P1401

Valeur

par exemple 0,5

3 000,0

NOTE 0,5 correspond a 1 500 r/min
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Tableau 97 — Exemple C pour la normalisation de données E-S de DO,
éléments de description des parameétres

Signification Exemple C Contenu P711 | Contenu P1401
Identificateur
Bit 0-7 = type de données 8 (float) 8 (float)
Nombre d'éléments 1 1
Facteur de normalisation 100,0 (100/1,0) 1,0
Attribut de variable:
Index de variable / index de conversion 24/0 ( %) 11/67 (r/min)
Nom ,nset’ (nnorﬁ\
Valeur inférieure limite -4,0 (-400 %) /\< M Q0,0
Valeur supérieure limite 4,0 (400 %) NN
Paramétre de référence de données E-S de DO 1401 /\ 0
Normalisation de données E-S de DO \

Bit 0-5 = bit de normalisation 0731 0 (toujours c fl 0
Bit 15 = Normalisation valide 1 (ow/\ 0 (non)

6.3.5 Contréleur asservi dynamig

6.3.5{1 Caractéristiques

Cettd fonction améliore les perform i t de
position en minimisant les délai i point
de cqnsigne de vitesse. B ts de
consigne transférés etnun ositif
d'entfainement.

Cetteg fonction es@

Si c'¢st exigé, un
point|de consign

esse.
e de

6.3.5(2

La baqu
la strhctureNprése

ment
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Path
Interpolation [Temd NC Pos. | Trahsmisbion Interpolation Svers] et
control delay (Tre) Speed filter p
Xcmd Xerr
O — =
Koe
Xact.NC ?
Speed
calculation
3
Toe \
Zero Offset and
Master Controller (NC) Compensation W ntroller

Symboles: n¢me.: commande de vitesse
Xemd: COMmMande de position
Xerr - cOmmande d'erreur de position
Xact : POSition réelle

Légende

Toc: temps d'échantillonn
Kpe: gain du contrdl

/\/Q(\

posm n (= Tumarc )

Anglais

/Frangals

Path interpolation

%n de chemin

NC pos. control

A\Bg\iseﬁent de position NC

Master Controller (NC) (

oetr@eur maitre (NC)

Zero offset and compFQsaU

Dé}alage d'origine et compensation

Transmission delay

Délai de transmission

Speed filter < > Z <

Filtre de vitesse

e SN

Speed control (

Commande de vitesse

)

Calcul de vitesse

Speed calculaqér\
Drive COW \

Contréleur d’entrainement

SMure du circuit de commande de position basé
'intekface de point de consigne de vitesse sans DSC
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La position réelle calculée dans le dispositif d'entrainement est aussi directement retournée
avec le DSC (voir la Figure 43).

Path = | [ = |£
Int lati Nemd
nterpotation Trahsmissgion Interpolation Position S d filt s d -
delay (Tec) conial peed filter peed contro
Xemd Xerr Nprive
—0 g T s |V = = i
A — % 1 e -
Xact,NC 1 1
1
! . [ | Speco
X T Tarcutation
1 - 3
1
1
1 ! . %2 3
| 1
| s [
1
1 f
1
L | :
> ct, Drive >
X
Too act,NC T, (\ )\
_/_4. ________ —— o ———— »-/_ -
\$ Xact
- L
Zero Offset and
Master Controller (NC) Compensation (\ ive Controller
.
Symbols: n¢me..commande de vitess . 8 Wdu contréleur de vitesse
Xemd: COMmMande de positi . “échantillo ge du contrdleur de position (= Tyapc )

Xerr - COMmande d’erre in du contréleur de position

Xact : POSition réelle

Légende N\
ACANEEGN
Path interpola/%)\\ \ > > Interpolation de chemin

Master Contra‘tej/(y&l\/\ \ Contréleur maitre (NC)
Zero offset and/‘\ﬁﬂgeréﬁ{ion \/\ Décalage d'origine et compensation
Iay \/

Francgais

Transmission Délai de transmission

Pos(:i/cim\rré)\n\t%\\\\ > Asservissement de position
Spegd filte 4 Filtre de vitesse
Spe%\co\nm\ \\) Commande de vitesse

Drive cont%ﬁer\ B Contréleur d’entrainement
Speed calculation Calcul de vitesse

Figure 43 — Structure du circuit de commande de position basé
sur l'interface de point de consigne de vitesse avec DSC

Afin de réaliser cette fonction, la déviation du systeme calculée dans le contrbéleur est
transférée en supplément du point de consigne de vitesse. Le réseau de réaction
supplémentaire (grisé) peut utiliser les formats d'entrainement interne pour représenter la
position et est donc indépendant de la représentation de la position dans le contréleur. Le
diagramme ci-dessus suppose que le réseau est calculé dans le cycle d'horloge Tg. de
commande de vitesse, ce qui est possible dans bien des cas. Cela signifie qu'il est possible
d'améliorer les performances dynamiques maximales. L'augmentation des durées T du cycle
d'horloge est aussi possible si le temps de calcul est critique (Tgc < T < Tp).
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6.3.5.3 Mode de fonctionnement

La structure contient un total de trois branches de réaction pour la valeur instantanée de
position (No. 1, 2 et 3). La branche de réaction No. 2 compense entierement I'effet du No. 1
en ce qui concerne la valeur instantanée x,.; envoyée depuis le dispositif d'entrainement.
Cela signifie que la durée du délai dans la branche No. 1 n'a pas d'influence sur la stabilité de
la boucle d’asservissement de position. Au départ la boucle d’asservissement de position est
donc ouverte. La branche de réaction No. 3 referme ensuite la boucle mais avec un délai plus
court, de fagon a pouvoir définir des gains plus élevés.

La reference absolue des valeurs mstantanees de posmon est d'abord determmee dans le
R - A 1eme
b que

Sviation du systéme x

R ositif
err’
d'entfainement ne nécessite pas d'informations sur les pomts zéro et le€s igipe.
6.3.5|4 Caractéristiques supplémentaires
Pour|une vitesse constante, la déviation du systéme transféré ante.

Celarend extrémement simple la génération d'une valeur
(la vdleur précédente est réutilisée).

essage éghoue

Le controleur peut sélectionner un format pour-les val Ins > iti et la
valeur de point de consigne de positiqn autre ositif d'entrainement (par
exemple, afin d'afficher une plage tfaversar ¢ dispositif d'entrainement)

sans |charger les caractéristiques informatiq i ntrainement ni augmenter les
formats des messages ni modifier les perk s'dynamiques de la boucle de régulation. Il
est ayssi possible de calculer la branc e de i isant référence au c6té charge ¢t les

branghes de réaction 2 et i 5§ éyoteur, sans modifier le comportgment

du syfstéme.

Il estladmis que la val insta e ¢ [ fournie é partir du dispositif d'entraingment
déborde de fagor i Lvent
pour [que de tels 3) ne

doit pas répondre a

Le dé valeurs instantanées de position dans le dispositif
d'ent synchronisé avec un débordement mécanique au niveaulde la
machi pte, étre sélectionné a l'aide du format numérique

6.3.5|5 : deplusieurs capteurs

La brfanche-de réac
moteuyr.

dn 4 pour la valeur instantanée de vitesse utilise toujours le capteur du

Il'y a trois situations de fonctionnement pour les branches de réaction 1, 2 et 3 de la
Figure 43:

e les branches de réaction 1, 2 et 3 utilisent le capteur du c6té moteur.

e les branches de réaction 2 et 3 utilisent le capteur du moteur, la branche de réaction 1
utilise le capteur cété charge.

e les branches de réaction 1, 2 et 3 utilisent le capteur du c6té charge.

S'il n'y a pas de chargeur c6té charge, le cas 1 s'applique toujours. Dans ce cas, les branches
de réaction 1, 2 et 3 utilisent la valeur instantanée du capteur du moteur, une représentation
différente étant possible dans la branche 1 (format numérique, référence de charge). Ce cas
s'applique par exemple aux dispositifs d'entrainement directs linéaires ou rotatifs.
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Les branches de réaction 2 et 3 peuvent calculer la valeur instantanée c6té moteur dans un
format favorable au dispositif d'entrainement; la pondération physique d'un incrément du
capteur c6té moteur du cb6té charge ne doit pas étre connue.

S'il y a un capteur c6té charge qu'il convient d'utiliser pour la boucle d’asservissement de
position, les deux autres cas de fonctionnement sont pratiques:

Dans le cas 2, la branche 1 n'est pas complétement compensée par la branche 2, dans la
mesure ou normalement, les valeurs instantanées des deux capteurs ne se chevauchent pas.
Cependant, le réseau de réaction reste stable par rapport aux boucles de régulation
conventionnelles, dans la mesure ou la valeur instantanée c6té charge mais également les
deux|valeurs instantanées sont retournées. Le principal avantage de cette version est que la
valeur instantanée cb6té charge ne doit pas étre fournie a partir du dispgsitif™d entramement
mais |qu'elle peut aussi venir d'un capteur directement connecté au bus, o6\

Le cds 2 est traité dans le dispositif d'entrainement comme s'il n'y it ¢ eunl coté
charge, c'est-a-dire de la méme maniére que dans le cas 1 (g 3 » it que
dans|la mesure du possible, une valeur instantanée de ce capt ur).

Dans| le cas 3, les branches de réaction 2 et 3 peuven coté
charde dans un format favorable au dispositif d'entrai . 8 d'un
incrément du capteur c6té charge ne doit pas étre (conhye. L < i i garantir
que dans ce cas la normalisation de xg £ ' ace
qu'un calcul simple soit possible daris\le diSposijti gnt. iti coté
charde au coté moteur est effectuée a : S Koc-
6.3.5|6 Interface

Deux|signaux supplémenta

e Diéviation du syste

e Fpcteur de gidu ontrole pe.

Ces gleux signaux index affecté dans la liste de signal P923. lls peuvent étre
situés dans toute po age/utilisant le parameétre P915. Il est préférable de les
situer a la fin du{me int de consigne afin de simplifier la mise en ceuvre dgns le

contrpleur et le

Les messages\préconfiguxés 5 et 6 définis pour la fonction du contrdleur asservi dynamique
(DSQ) sont

Si le$ deux>signau c ont été configurés, le réseau de réaction dans le dispositif
d'entfainément est activé. Si un seul des deux signaux est configuré, on suppose qulil est
utilisela pour d'autres besoins et le réseau de réaction reste inactif.

La normalisation de XERR est identique a la normalisation de G1_XIST1. Exception: Si la
valeur instantanée c6té charge est transférée en G1_XIST1 et si le cas de fonctionnement 2
est présent, la normalisation de XERR correspond a la valeur instantanée c6té moteur.

L'unité de KPC est (1/1 000) s~ -

6.3.5.7 Etats de fonctionnement

Du point de vue du dispositif d'entrainement, il y a deux états de fonctionnement, qui sont

différents selon que k,; = 0 ou kp # O:

e kyc = 0: Le réseau de réaction est inefficace. La boucle d’asservissement de position dans
le dispositif d'entrainement est ouverte. Généralement, le contréleur utilise cela pour
ouvrir entiéerement la boucle d’asservissement de position, par exemple pour un
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fonctionnement de broche ou en cas d'erreur. Le contréleur peut aussi sélectionner une
commande de position conventionnelle en boucle fermée sans la nécessité d'une
reconfiguration du dispositif d'entrainement. X, est non valide. Il est recommandé
d'envoyer xg,, = 0. Le point de consigne de vitesse est fourni via n 4.

e k. # 0: Le réseau de réaction est efficace. La boucle d’asservissement de position dans
le dispositif d'entrainement est fermée. Une valeur antérieure a la commande de vitesse
est saisie via n.,q; cette valeur peut aussi étre zéro.

Le contrbéleur peut passer d'un état a l'autre a tout moment. De plus, le contrbleur peut
modifier la valeur de kpC a tout moment (par exemple, afin d’adapter les performances
dynamiques lorsque le rapport d'engrenage est modifié ou afin de compenser des engrenages
non |[[M&airesy.

6.3.5(8 Informations sur la mise en ceuvre

Si la [fonctionnalité DSC est utilisée, le contréleur doit fonctionner
(Tm 3 Tpx) qui est réalisé dans le mode isochrone synchronisé
CEI §1800-7-303, 4.9.2).

La brianche de réaction 2 doit précisément émuler I'effet de
points A et B. Les deux branches doivent:

e fgnctionner avec une valeur instantanée—ob
échantillonnée avec la méme fréque

instant et qu| est

e ayoir le méme délai,

e contenir la méme interpolation fine.

Cela |est spécifié dans le schéma de struc 3 onctionnel) qui utilise les flechgs en
pointillés.
Le réseau de réaction|[peut a i figuré par des échanges d'éléments, tant qUe les

2 compense la branche 1 et que la bran¢he 3
, structurées de facon différente, dans ceftains

conditions sont mrai
fermeg la boucle
cas, $ont mieux é

Il est|possible M er la branche 2 et de traiter x,,, jusqu'au point B sur une
CPU |de co jcati 8, trouve dans une position intermédiaire. Cependant, |cette
solution implique queN\es\caractéristiques informatiques sont toujours disponibles et que peuls
la brancd ent a partir du point B sont calculés sur le processeur du dispositif
d'entrainem ! e CPU de communication, un créneau temporel plus lent peuf étre
utilis¢ sur le p r du dispositif d'entrainement.

Cependant) lors de la re-configuration du réseau, il convient d'observer que les vgleurs
instantanées qui débordent de fagon cycliqgue ne peuvent pas démarrer des réagtions
transitoires de la boucle d'asservissement de position.

Il est recommandé que le réseau de réaction soit également calculé de fagon continue
pendant kpc = 0. La mémoire, contenue par le réseau, est toujours localisée de cette fagon et
la transition a kpC # 0, qui peut avoir lieu a tout moment, est plus facile a mettre en ceuvre.

Pour une transition a k. # 0, les filtres d'interpolation dans la branche x,,, et dans la branche

Ne.mq doivent étre contournés pendant un cycle d'horloge (Tpc).

err

Pour une transition a k,, = 0, la sortie du contréleur interne au dispositif d'entrainement
passe a zéro en tant que fonction de saut. Simultanément le contréleur augmente aussi n.4
de la méme valeur absolue qu'une fonction en échelon, de sorte que la somme des vitesses a
I'entrée du contrdleur de vitesse s'exécute toujours en continu. Pour que cela fonctionne
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également en mouvement, le filtre d'interpolation doit étre contourné dans la branche
pendant un cycle d'horloge (Tpc).

Nemd

Le filtre de point de consigne de vitesse ("filtre de vitesse") spécifié dans le schéma
fonctionnel est facultatif et n'a rien a voir avec la fonction DSC. Il a été ajouté uniquement
pour éviter toute confusion avec les structures conventionnelles d’asservissement de position

en boucle fermée.

6.3.6 Interface de retour en position

6.3.6.1 Présentation générale
L'intelrface de retour en position définie dans ce profil est une interface entre I'axe\ gt un
contrple de niveau supérieur. L'interface offre la possibilité au dispositif de ande
d'obt > , ces
informations provenant des capteurs connectés au dispositif ir la
Figur Buvre
dans|le dispositif d'entrainement, et non dans le capteur lui-m
Une interface de retour en position est constituée des objets v gqui petvent étre ufilisés
pour |a configuration du message (se reporter a 6.3.4/2 nées
E-S de DO/numéro de paramétre):
e Gx_STW Mot de commande
e Gx_ZSW Mot d'état ages
dferreur du capteur, etc.
e Qx_XIST1 Position réelle-1
e Qx_XIST2 Position réeffe
3) et
nt de
G1_STW
G2_STW >
Drive Unit
Controller
DO
¢ G1_ZSW G1_XIST1  G1_XIST2
G2-ZSW 62 XIST4
Légende
Anglais Francais

Controller Contrdleur

Drive unit Unité d’entrainement

DO DO

Figure 44 — Exemple d'interface du capteur (Capteur-1: deux valeurs
instantanées/Capteur-2: une valeur instantanée)
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6.3.6.2 Positions réelles
6.3.6.2.1 Généralités

Du fait de la défaillance possible des données de l'utilisateur, les positions réelles
(Gx_XISTx) ne peuvent étre transmises en tant que valeurs instantanées partielles. Pour
cette raison, les valeurs de position réelle absolue cyclique sont toujours transmises (c'est-a-
dire aprés un certain nombre de tours, il y a un débordement de position réelle).

Dans Data_Exchange, le dispositif d'entrainement envoie toujours - indépendamment des
modes de fonctionnement du contréleur Clear et Operate - les positions réelles (Gx_XISTx).

Les pgoints suivants s'appliquent a I'évaluation des positions réelles (Gx_

e Lg récepteur peut évaluer une position réelle par incréments, le pqint zéro.étant défini en
approchant une position d'origine et en la définissant, ou par & s oleur
dune valeur absolue (se reporter a I'explication ci-dessous), ' 3pliYy q tous
lefs types de capteur.

e Une valeur de position réelle peut aussi étre considér leut”absolug (qui
peut, si nécessaire, étre chargée uniquement par rappoct a™ eCa : ns le

controleur), si elle est limitée aux capteurs S a blage
traversante finie (inférieure a la gamme d'affichage du

e Dians le cas des axes en rotation perm@nent 5 est
préférable (pas de traitement moduio™s isk
2gie du

d'entrainement). Si le disgositif
convient qu'il soit possible ge le

e lljconvient que le contréleur ait la
modulo (il convient qu'il n'y en ait au
dentrainement permet Ie traitem
de¢sactiver via un para

Explication:

La vgleur de la ppSitionré ise B X_ i : b que
le dispositif d' [ plement définir sur 0 au démarrage et aprés la
désagtivation du Capteurvd i qu'un

contrple de nivea ps du

contrpleur de position a

e Un captelr doi ST1. Si un capteur utilise uniqguement un protocole séri¢ et a
donc i pu'en
G __

e Upnhe augm i 5 2 i ation
de la résglutio convient que cela s'applique a Gx_XIST1 et a la valeur absolue|dans
Gx_XISir2 dans la mesure du possible selon la techrfique.

(Celassignifie qu'il n'y a pas de remplissage avec des zéros insérés si les valeurs| sont
dectatées ptusagauche?)

e La valeur absolue en Gx_XIST2 doit étre valide au méme moment que pour Gx_XIST1.

C'est seulement la que la valeur absolue doit étre utilisable pour corriger la valeur
incrémentale.
Cela signifie que le dispositif d'entrainement doit aussi corriger la valeur absolue via la
valeur incrémentale: plusieurs périodes d'échantillonnage peuvent s'écouler avant que la
valeur absolue ne soit disponible auprés du capteur. Cette "ancienne" valeur absolue doit
étre compensée avec la nouvelle position incrémentale afin de créer le méme instant
valide dans le temps pour les deux valeurs.

e L'affectation des différentes fonctions a Gx_XIST2 (ainsi que la normalisation de
Gx_XIST2 aux différentes fonctions) est régie par une hiérarchie par ordre de priorité des
fonctions (se reporter au Tableau 102).
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