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INTRODUCTION

0.1 General

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

IEC 61800-7 specifies profiles for power drive systems (PDS) and their mapping to existing
communication systems by use of a generic interface model.

IEC §1800-7 describes a generic interface between control systems and power drive sysfems.
This |nterface 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 vatriety of physical interfaces is available (analogue and digital inputs and-outputs, serial
and [parallel interfaces, fieldbuses and networks). Profiles based on\ specific physical
interfaces are already defined for some application areas (e.g. motion control) and pome
device classes (e.g. standard drives, positioner). The implementations of the assogiated
drivefs and application programmers interfaces are proprietary and;vary widely.

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

IEC §1800-7 provides a way to access functions and-data of a drive that is independent ¢f the
used|drive profile and communication interface. The‘objective is a common drive mode| with
genefic functions and objects suitable to be mapped on different communication interfpces.
This |makes it possible to provide common jmplementations of motion control (or ve]ocity
contrpl or drive control applications) in controllers without any specific knowledge of the|drive
implgmentation.

Therg are several reasons to definea generic interface:

For g drive device manufacturer

— less effort to support system integrators;
— lefss effort to describe drive functions because of common terminology;
— the selection of drives does not depend on availability of specific support;

For 4 control.déevice manufacturer

— no influence of bus technology;

- easy device integration;

— independent of a drive supplier;
For a system integrator (builds modules, machines, plants etc.)

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

Much effort is needed to design a motion control application with several different drives and
a specific control system. The tasks to implement the system software and to understand the
functional description of the individual components may exhaust the project resources. In
some cases, the drives do not share the same physical interface. Some control devices just
support a single interface which will not be supported by a specific drive. On the other hand,
the functions and data structures are specified with incompatibilities. It is up to the systems
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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 adapt a
solution to a drive profile and to manufacturer specific extensions may be unacceptable. This
will reduce the degree of freedom to select a device best suited for this application to the
selection of the unit which will be available for a specific physical interface and supported by
the controller.

IEC 61800-7-1 is divided into a generic part and several annexes as shown in Figure 1. The
drive[profile types for CiA® 4021, CIP Motion'M2 PROFIdrive3 and SERCOS®4 are mdpped
to th¢ generic interface in the corresponding annex. The annexes have been submijttéd by
open|international network or fieldbus organizations which are responsible for the,'contgnt of
the re¢lated annex and use of the related trade marks.

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)+1EC 61800-7-202 and
IEC §1800-7-204.

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

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

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

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


https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

-14 - IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

IEC 61800-7-301, IEC 61800-7-302, IEC 61800-7-303 and IEC 61800-7-304 specify how the
profile types 1, 2, 3 and 4 are mapped to different network technologies (such as CANopen®3,
CC-Link IE® Field Network8, EPATM7  EtherCAT®8, Ethernet PowerlinkTM9, DeviceNetT™10,
ControlNet™11 EtherNet/IPTM12. PROFIBUS 13, PROFINET 14 and SERCOS®).

10

1"

12

13

14

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

CQ-Link IE® Field Network is a registered trade mark of Mitsubishi Electric Corporation. This information is
givien for the convenience of users of this International Standard and does not constitute an endorsemfent by
IEC of the trade mark holder or any of its products. cGompliance to this profile does not require use |of the
redistered trade mark CC-Link IE® Field Network. Use of the registered trade mark CC-Link IE® Field Nptwork
requires permission of Mitsubishi Electric Corporationt

EPIA™ is a trade mark of SUPCON Group Co. Lid. This information is given for the convenience of users|of this
International Standard and does not constitute 'an endorsement by IEC of the trade mark holder or any of its
prqducts. Compliance to this profile does_not require use of the trade mark EPA™. Use of the tradg mark
EPIA™ requires permission of the trade mark holder.

EtherCAT® is a registered trade mark-of Beckhoff, Verl. This information is given for the convenience of users
of this International Standard and deés not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder orfany of
its [products. Compliance to this profile does not require use of the registered trade mark EtherCAT®. Use of
thg registered trade mark EtherCAT® requires permission of the trade mark holder.

Ethernet Powerlink™ is-a trade mark of Bernecker & Rainer Industrieelektronik Ges.m.b.H., control of trade
mdrk use is given to the.non profit organisation EPSG. This information is given for the convenience of ugers of
thi International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or fany of
its [products. Compliance to this profile does not require use of the trade mark Ethernet Powerlink™. Use|of the
tragde mark Ethérne Powerlink™ requires permission of the trade mark holder.

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

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

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

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

PROFINET is a trade name of PROFIBUS & PROFINET International. This information is given for the
convenience of users of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade
name holder or any of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name
PROFINET. Use of the trade name PROFINET requires permission of PROFIBUS & PROFINET International.
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The IEC takes no position concerning the evidence, validity and scope of this patent right.

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:

[S1] Siemens AG
Corporate Intellectual Property

Licensing & Transactions

Utto-Hann-King o

81730 Munich

Germany

Attention is drawn to the possibility that some of the elements of this document may bge the
subjelct of patent rights other than those identified above. IEC shall not/belheld responsible for
identlfying any or all such patent rights.

ISO (www.iso.org/patents) and IEC (http://patents.iec.ch) maintain on-line data basg¢s of
pater|ts relevant to their standards. Users are encouraged to{eonsult the data bases fqr the
most|up to date information concerning patents.
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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

1 Scope

This part of IEC 61800 specifies profile type 3 for power drive systems (PDS). Profile_type 3
can He mapped onto different communication network technologies.

The functions specified in this part of IEC 61800 are not intended to ensure functional safety.
This fequires additional measures according to the relevant standards, agreements and laws.
2 Normative references

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

IEC §1158-5-3, Industrial communication networks/ <~ Fieldbus specifications — Part 5-3:
Applitation layer service definition — Type 3 elements

IEC §1158-5-10, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part(5-10:
Applitation layer service definition — Type 10 elements

IEC §1158-6-3, Industrial communjication networks — Fieldbus specifications — Par 6-3:
Applitation layer protocol specification — Type 3 elements

IEC §1158-6-10, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part [6-10:
Application layer protocol specification — Type 10 elements

IEC §1800-7-1:2015;" Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-1: Ggneric
interface and use of profiles for power drive systems — Interface definition

IEC §1800-7:303:2015, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-303:
Generric interface and use of profiles for power drive systems — Mapping of profile typg 3 to

netw(

brik technologies

3 Terms, definitions and abbreviated 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 quantity at a given instant

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

[SOU

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.1]
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3.1.2

algorithm

completely determined finite sequence of operations by which the values of the output data
can be calculated from the values of the input data

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.1]

3.1.3

application

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

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

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.2]

3.1.4
application mode
type of application that can be requested from a PDS

Note 1| to entry: The different application modes reflect the control loop,\for torque control, velocity dontrol,
positign control or other applications like homing.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.2]

3.1.5
attriute
property or characteristic of an entity

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.3]

3.1.6
axis
logical element inside an automation system (e.g. a motion control system) that repregents
som¢g form of movement

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

Note 2 to entry: A physical axis may include one or more of the following components: a motion sensor, a notion
contro| structure, a pewer amplifier, and a motion actuator.

[SOURCE: IEC)61800-7-1:2015, 3.2.4, modified — A note to entry is added]

3.1.7
class
description of a set of objects that share the same attributes, operations, methods,
relationships, and semantics

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.5]

3.1.8

clock cycle synchronous application

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

3.1.9

commands

set of commands from the application control program to the PDS to control the behaviour of
the PDS or functional elements of the PDS
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Note 1

Note 2

[SOU

to entry: The behaviour is reflected by states or operating modes.

to entry: The different commands may be represented by one bit each.

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.3]

3.1.10
control
purposeful action on or in a process to meet specified objectives

[SOU

311
conti
physi
contr

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

3.1.1
data
seto

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.8]

3.1.1
deviq
field
<fund
capa

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

3.1.14

devid
field

<sysfem integration> entity that performs control, actuating and/or sensing functions

interf
[SOU

3.1.1
devid

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

(

ol device

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

P

type
values together with a set of permitted operations

B
e

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

e
jevice

pces to other such Jentities within an automation system
RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.10]

b
e _profile

repre

sentation of a device in terms of its parameters, parameter assemblies and beh3

stem
aces

and

viour

according to a device model that describes the data and behaviour of the device as viewed
through a network, independent from any network technology

[SOU

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.11]

3.1.16
DO IO Data
collection of all Input Data and Output Data (cyclic transmission) of a Drive Object (drive axis)

3.1.17
Drive Object

functi

onal element of a Drive Unit
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3.1.18
Drive to Drive communication
communication (cyclic) between drives from the user's perspective

3.1.19
Drive Unit
logical device which comprises all functional elements related to one central processing unit

3.1.20

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

Note 1| to entry: A functional element has an interface, associations to other functional elements and)functions.

Note 2 to entry: A functional element can be made out of function block(s), object(s) or parameéter-ist(s).

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

3.1.2(1
Inpu{ Data
data fo be sent cyclically from the device to the controller

3.1.2p
interface
shargd boundary between two entities defined< by functional characteristics, gignal
chardcteristics, or other characteristics as appropriate

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

3.1.2B
10 Data
Input|Data and Output Data of a device

3.1.24
Isochronous Mode
communication system_service for clock cycle synchronism which generates a corstant
(timirlg) bus cycle with a‘clock cycle signal at the start of the cycle

3.1.2p
model
mathematicall.or physical representation of a system or a process, based with suffjcient
precisiondapon known laws, identification or specified suppositions

[SOURCETEC61800-7-172015, 32171

3.1.26

operating mode

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

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

3.1.27
Output Data
data to be sent cyclically from the controller to the device
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3.1.28

parameter

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

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

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.20]

3.1.29

Process data
data refated—to—the—controt—process;,for exampte—gaim factor—and—state—variabtes;typically
mapged to parameters

3.1.3p
profile
representation of a PDS interface in terms of its parameters, parameter, d@ssemblie§ and
behayViour according to a communication profile and a device profile

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

3.1.31
setpoint
valug or variable used as Output Data of the application control program to control the PIDS

3.1.3R
statuls
set of information from the PDS to the application"Control program reflecting the state or mode
of thg PDS or a functional element of the PDS

Note 1 to entry: The different status informationcimay be coded with one bit each.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3¢1.6]

3.1.38
technological functions
close[d-loop controls and 'sequence controls for automation of application-specific processes

3.1.3¢4
type
hardware or soffware element which specifies the common attributes shared by all instances
of the type

[SOL{RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.23]

3.1.35

use case

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

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

3.1.36
variable
software entity that may take different values, one at a time

Note 1 to entry: The values of a variable as well as of a parameter are usually restricted to a certain data type.
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[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.25]

3.2 Abbreviated terms

AC PROFIdrive Application Class

BERO proximity switch

Cco Communication Object

CR communication relationship

C-LS Controller’s Sign-Of-Life

DO Drive Ohjprt

DO-LS Drive Object Sign-Of-Life

DP Decentralised (distributed) Periphery

DSC Dynamic Servo Control

DU Drive Unit

DX Data_Exchange

f frequency

GSD General Station Description (device description, input for a bus configuring
tool)

HMI human machine interface

ID identifier

IO Data IO Data; is transmitted cyclically

1/0 input/output

Ky position closed loop control gain factor

Kpc position closed loop control gain factor

LS Sign-Of-Life

LSB least significant bit

MSB most significant-bit

M CH Multicast CR

MDI Manual Data Input

NAMUR Standards Working Group for Instrumentation and Control in the Chemical
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 & PROFINET International

PLC programmable logic controller without a motion control command set

PLL phase locked loop (phase control loop)

PNO PROFIBUS user organisation

PNU parameter number

PROFIBUS process field bus as defined in IEC 61158-5-3 and IEC 61158-6-3
PROFINET process field bus as defined in IEC 61158-5-10 and IEC 61158-6-10
PWE parameter value
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RFG Ramp Function Generator

RMS root mean square value (true root mean square value)
SN sign

STW control word

T, sampling time

Toc Data-Cycle-Time

Tox Data_Exchange-Time

Twm Master-Time

Tcac Controller_Application_Cycle-Time

ToLs Contoller_Life_Sign-Time

To Output-Time

Tec position controller sampling time

Tsc speed controller sampling time

ToLs DO_Life_Sign-Time

VIK Association of the Industrial Customers and Industrial Power Producers
Xerr closed loop control system deviation

ZSW status word

4 General

4.1 | Background

The PROFIdrive profile was generated by«the PROFIBUS & PROFINET user organigation
PROFIBUS & PROFINET international (Pl). 1t defines a unified device behaviour and a¢cess
technlique to the drive data.

For the user, this means that engineering costs are reduced when planning and implemgnting
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 |n the
open|loop and closed leop control systems for controlling the drive. For drive manufactirers,
as a fesult of the profile definition, development costs are reduced and the implementatjon of
non-proprietary standardised interface improves the chances of being successful in the
market.

The mapping:to the generic interface is given in IEC 61800-7-1:2015, Annex C.

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 requirements:
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Clock cycle synchronism: If a central motion controller is being used which handles the
interpolation and closed-loop position control, the control loop shall be closed via the bus. The
speed setpoint is transferred to the drive in the setpoint direction. In the actual value
direction, the drive provides a position actual value. In order to implement sufficiently high
loop gains to fulfil the required dynamic performance, the delays shall be minimal and it is
especially important that they be absolutely constant. If the motion control task requires the
coordination of several axes, the position actual values shall be acquired precisely at the
same time and evaluated in synchronism in the motion controller. Furthermore, the setpoints
shall take effect precisely at the same time in the axes. The actual value acquisition, transfer
and setpoint activation are in clock cycle synchronism with the closed-loop position controller.

Drivefto=Brivecommumicatiom—State=of-the=artautormatiomr—sotutioms—with—digitat-BriveUnits
also pse distributed concepts where the open loop and closed-loop control tasks, which|were
previpusly implemented centrally, are shifted into intelligent drives. Examples are_singletaxis-
positioning drives or drives with integrated software for winding functions or, synchrgnous
operating applications.

If aujomation functions are to be decentralised and distributed, then data shall be difectly
transferred between the drives, which, for example for an electronic §hdft, shall be realised
with precise angular synchronism and also with clock cycle synchronism.

Acyclic communication: The acyclic communication serviges-/are requested to trgnsfer
parameter requests for operator control and monitoring of drives in parallel to the Cyclic|Data
Exchange.

1

With | modern automation profiles, it is a strong“vrequirement that state of th¢ art
communication systems be supported.

4.3 | Goals of the PROFIdrive Profile
To prjotect investments in engineering tools, automation program libraries and training of [staff,

it is important to have a stable generic\application profile functionality which migrates to future
enhapced field bus systems by keeping its application platform interface stable.

5

fan

Jata 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 §1158-5+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.

It is gtrongly recommended to use standard and profile specific data types out of Table | and
Table 2 for all drive device parameters. In addition, because of compatibility to older systems,
all Controller and Device implementations also shall support the basic data types Byte, Word,
Double word as defined in Table 31. For further information about handling of data types in
the PROFIdrive Base Mode Parameter Access, see 6.2.3.6.

5.2 Standard data types

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

Data types used in Reference to definition Data type
Profile PROFIdrive numeric
identifier
Boolean Boolean (see IEC 61158-5-10) 1
Integer8 Integer8 (see IEC 61158-5-10) 2
Integer16 Integer16 (see IEC 61158-5-10) 3
Integer32 Integer32 (see IEC 61158-5-10) 4
Integer64 Integer64 (see IEC 61158-5-10) 55
Unsigned8 Unsigned8 (see IEC 61158-5-10) 5
Unsigned16 Unsigned16 (see IEC 61158-5-10) 6
Unsigned32 Unsigned32 (see IEC 61158-5-10) 7
Unsigned64 Unsigned64 (see IEC 61158-5-10) 56
FloatingPoint Float32 (see IEC 61158-5-10) 8
FloatingPoint64 Float64 (see IEC 61158-5-10) 15
VisibleString VisibleString (see IEC 61158-5-10) 9
Octe{String OctetString (see IEC 61158-5¢10) 10
UNIQODEString UNICODEString (see IEC 81458-5-10) 39
TimeOfDay (with date indication) TimeOfDay (see IEC,61158-5-10) 12
TimepPifference (do not use) @ TimeDifference (see)lEC 61158-5-10) 13
Date BinaryDate (see"lEC 61158-5-10) 50
TimeOfDay without date indication TimeOfDay. (see IEC 61158-5-10) 52
TimePifference with date indication TimeDRifference (see IEC 61158-5-10) 53
TimepPifference without date indication TimeDifference (see IEC 61158-5-10) 54

hplementation.

5.3
5.3.1

All pi
types

Profile-specific data types

General

).

ata type TimeDifference should not be_used for new device implementations. For device implemenfation
5e data types TimeDifference with date indication and TimeDifference without date indication instead. For
bmpatibility reasons all three data- types of TimeDifference shall be supported by a contfoller

ofile-specific data types (see Table 2) may be implemented in the drive (optional| data
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Data types used in Reference to definition Data type

Profile PROFIdrive numeric

identifier
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 T|me constant 5.3.9 and Table 13 120
E2 F{xed point value (16 bit) 5.3.4, Table 7 and Table 8 121
C4 F|xed point value (32 bit) 5.3.5 and Table 9 122
X2 Nprmalised value, variable (16 bit) 5.3.3, Table 5 and Table 6 123
X4 Nprmalised value, variable (32 bit) 5.3.3, Table 5 and Table 6 124

It is gtrongly recommended to use the profile specific data types for optimum matching fo the
appli¢cation. For compatibility to older drive applications-with none of the profile-specifig data

types:

o Instead of N2, N4 or X2, X4 use Integer16, Integer32 with optional normalisation.

5.3.2 Normalised value: N2, N4

Mearning

Linedr normalised value. 0 % corresponds to 0 (0x0), 100 % corresponds to 214 (0x400D) for

N2 of 230 (0x40000000) for N4.

Table 3 — N2, N4-Range of values

Cqding Data type Range of values Resolution Length
113 N2 —200 % <i < (200-2-14) % |2-14=0,006 1 % 2 Octet
114 N4 —200 % < i < (200-2-30) % |2-30=9,3 x 10-8 % 4 Octet
Coding

e Representation in twos complement, the MSB (Most significant bit) is the bit after the sign
bit (SN) of the first octet.

e SN = 0: positive numbers including zero

e SN = 1: negative numbers
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Table 4 — N2, N4-Coding

Bit
Octet
8 7 6 5 4 3 2 1
1 SN 20 2-1 2-2 2-3 2-4 2-5 2-6
2 2-7 2-8 2-9 2-10 2-11 2-12 2-13 2-14
3 2-15 2-16 2-17 2-18 2-19 2-20 2-21 2-22
4 2-23 2-24 2-25 2-26 2-27 2-28 2-29 2-30

5.3.3 Normalised value (variable normalisation): X2, X4

Mearning

Linegr normalised value. 0 % corresponds to 0 (0x0), 100 % corresponds to 2X. The strycture
is the same as for data types N2 and N4, but the normalisation ,(100 %) doe$ not
autorpatically refer to bit 14 or bit 30 respectively, but is variable. The)normalisation |bit is
coded in the parameter description element “DO |0 Data normalisation’ (refer to 6.2.1.3)

Table 5 — X2, X4-Range of values

Codjng Data type Range of values Resolution Length
128 X2 (e.g. with x = 12) —800 % < i < (800,2:12) % 2-12 2 Octef
124 X4 (e.g. with x = 28) —800 % < i < (800-2-28) % 2-28 4 Octef

Coding

e Twos complement representation, the MSB (Most Significant Bit) is the bit after thg sign
bit (SN) of the first octet.

e SN = 0: positive numbers including zero.

e SN = 1: negative numbers.

Table 6 — X2, X4-Coding (example x=12/28)

Bit
Octet
8 7 6 5 4 3 2
SN 22 21 20 2-1 2-2 2-3 214
y 2—5 2—6 2—7 2—8 2—9 2—10 2—11 2—12
k 2-13 2-14 2-15 2-16 2-17 2-18 2-19 220
4 2-21 2-22 2-23 2-24 2-25 5-26 527 >-28

5.3.4 Fixed point value: E2

Meaning

Linear fixed-point value with seven binary places after the decimal point. 0 corresponds to 0
(0x0), 128 corresponds to 214 (0x4000).
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Table 7 — E2-Range of values

Coding Data type Range of values Resolution Length
121 E2 -256+2-7 < j < 256-2-7 2-7=0,007 8125 2 Octet
Coding

e Twos complement representation, the MSB (Most significant bit) is the bit after the sign bit
(SN) of the first octet.

e S

e SN = 1: negative numbers.

O HH o H [ H
= U. PUSTUVT TTUTTTUTT S TITUTUuUTITy ZTTU.

P- N

Table 8 — E2-Coding

Bit
Octet
8 7 6 5 4 3 2
SN 27 26 25 24 23 22 2!
2 20 2-1 2-2 2-3 2-4 235 2-6 217

5.3.5 Fixed point value: C4

Mearning

Linegdr fixed point value with four decimal ‘places. 0 corresponds to 0 (0x0), 0J0001
corregponds to 20 (0x0000 0001).

Table 9 ~,C4-Range of values

Coding Data type Range of values Resolution Length
132 C4 -214,748,364 8 <i <214 748,364 7 10-4 = 0,000 1 4 Odtet
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 sequence to control and represent application functions. 16 Boolean variables are
combined in two octets. (Coding: 115)

Table 10 — V2-Coding

Bit
Octet
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5.3.7 Nibble: L2

Meaning

Four associated bits form a nibble. Four nibbles are represented in two octets.

The definition of the nibble is not specified. (Coding: 116)

Table 11 - L2-Coding

Bit

Nibble 3

Nibble 2

[N

Nibble 1

Nibble 0

Comment regarding time parameters

The Yalue of time parameters of types D2, T2, T4, R2 always refen to the specified corlstant
sampling time T,. The associated sampling time (value of profile parameter 962) is requifed in
order to interpret the internal value.

5.3.8

Mearning

Time constant: T2, T4

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

Table 12 — T2, T4-Range of values

Codrng Data type Range of values Resolution Length
118 T2 0<i<32767xT, T, 2 Odet
110 T4 0 <i<4294 967295 x T, T, 4 Odtet

Interpreted value = Internal value x T,
Coding of intetnal value
e TP: As-by Unsigned16 with a restricted Range of values 0 < x < 32 767.
When'interpreted, internal values outside this range are set to 0.
o T4 Asbhy UmNSIgned 32:
5.3.9 Time constant: D2
Meaning
Time data as a fraction of the constant sampling time T,.
Table 13 — D2-Range of values

Coding Data type Range of values Resolution Length

120 D2 0<i<(2-271)x T, 2-14 % T, 2 Octet
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Interpreted value = Internal value x T,/16 384

Coding of internal value

As by Unsigned16 with a restricted Range of values 0 < x < 32 767.
When interpreted, internal values outside this range are set to 0.

5.3.10 Reciprocal time constant: R2

Mear ;Ilu
Time|data as a reciprocal multiple of a constant sampling time T.

Table 14 — R2-Range of values

Codjng Data type Range of values Resoluation Length

117 R2 1xT,<i<16384 xT, T3 2 Ogtet

Interpreted value = 16 384 x T,/internal value
Coding of internal value
As by Unsigned16 with a limited Range of values 1:<x < 16 384.

When interpreted, internal values outside this-range are set to 16 384

6

[d)]

pecifications

6.1 Integration of drives in automation systems
6.1.1 General

This |clause specifies&the abstract modelling and different variants for integratign of
PROIIdrive drive ,axis in automation systems. This PROFIdrive model is gengrally
indegendent of {he/ communication system used as network platform (PROFIBUS,
PROFINET). Depending on the communication system, limitations to the general mode| 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.

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.
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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

between t

_Beviee-Beviee—curnmlon
D —— . .
relationship

Figur
conte

Communication relationship

he devices:

Supervisor

Communication
device

Supervisor - P-Devide

P-Device

P-Device - P-Device

P-Device

IEC

Figure 2 — PROFIdrive Devices and there relationship

e 2 shows the(PROFIdrive Devices and the defined relationships between them

xt of the PRQFIdrive Base Model.

The PROFIdrive Base Model defines the following types of communication relationships

in the



https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

6.1.2.

-32 - IEC 61800-7-203:2015 © IEC

3 Communication network

Station

PROFIdrive PROFIdrive
Device ce Device
(P-Device, Controller (P-Device, Controller
or Supervisor) or Supervisor)

Network Interface
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Figure 3 — General Communication Model of a PROFIdrive_automation system

e 3 shows the general architecture of the automation“system and the location g
Fldrive Devices as components of the Station. The physical model generally consi
cal Stations embedded in a communication network system. Though every S

rises a Network Interface connector to physicallysxconnect the Station to the Networ

work Interface functionality, which provides the eommunication service to the devics

tfore the PROFIdrive Device is precisely.defined by the following address information:

etwork,

ation (ldentifier for Station inside-the Network),

evice (ldentifier for Device inside the Station).

4 Functional Object

PROFIdrive Device _consists of one or more Functional Objects. The Functional Ok
bgical Objects which represent a special functionality inside the automation sy
e 4 shows the_general architecture of the PROFIdrive Device containing Func

ts.

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
ondlity itself (motor, inverter stage, closed loop current and speed control, inpu

f the
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Functional Functional Functional

6.1.2

Base

betwéen them are specified in the Object Model (see Figure 5

Every
Interf
class
type,
Drive
the a
Drive

In ad
and

Comimunication Object is to b

point

Figure 4 — The PROFIdrive Device
(consists of one or several Functional Objects) ,\51/

Q/
5  Object Model Q)Q

N
d on the objects defined in the Base Model, the hierarchicdb order and depende

A
Station consists of the Network Interface and or@g\or more Devices. The Ne
ace is related to the Network to which the Station is connected. The Device
fied in three types, Controller, P-Device and
the P-Device consists of one or more Drivx its (DU) which comprises one or
Objects (DO). Clustering the Drive Objeot\Q» Drive Units (DU) may be used to d
ffiliation of Drive Objects to one physical drive control unit (CPU) or physical cluster
Unit expresses definitely the area of Vt@‘dity of global parameters.

dition, the Communication Object‘(@b), which has a relationship to the Network Inte
plso to the Functional Obj(—;@c)%e.g. Drive Object), is defined. The purpose o
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which may be associat(ie}k(fp a Functional Object.

O

ncies

twork
5 are

ervisor. If the Device is of P-Device

more
efine
. The

rface
f the
end

D
\(</O



https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

- 34 - IEC 61800-7-203:2015 © IEC

Network

Station

[

1..n

RPROEL:
<ot

raftve Network
Device Interface

2

Controller P-Device Supervisor.

6.1.2

Sepa
com

Lo

Drive Unit
(bu)

<E1...n 5 1..n

2015

1..n Communication
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Figure 5 — Hierarchical order in the Object Model

6 Layer Model

ation) of the objects in the Base Model according to the aspects of applicatior
ufication leads to the Layer Model according to Figure 6. Here, the Application

and
L ayer

only contains the functional aspects of the automation system, independent of the distribution
of the functional elements among physical stations and devices. The distribution aspect is
represented by the Communication Layer, which specifies the physical network components
and the allocation of the Functional Objects to them.
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________________ -
| P-Device |
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Application I | PROFIdrive
Layer I Application
I | Model
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I
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Figure 6 — PROFIdrive BaseMbodel contains
the Application Layer and Communication Layer

6.1.2|7 Communication services
6.1.2{7.1 General

The | PROFIdrive Base Model defines the following communication services.| The
communication services are provided from the device and are used from the Functional
Objeg¢t.

The representation of data.shall be in big-endian format.

6.1.2{7.2 Cyclic.Data Exchange

Cyclic communication means the simple transfer of 10 data of predefined size in a resgrved
time [slot. With<{cyclic communication, the IO data that is critical with respect to time is
exchanged_between the controller and device or between devices. Typical such data contains
setpqgint values and actual values, control- and status information. The Cyclic Data Exchange
servigelis assigned to the “Controller — P-Device” and the “P-Device — P-Device” relationship.

A C Le Notg Tyl on abhanaal 1o ralotad ¢ a-Capranaiinina fH
yullu Data CACTTIanTgecorrarn T TS ToTratCcu—to—a SuUTTTT

- hi + ot 1te nad-raint
urimuvatvlit Uyjoul at 1o ©IiTu PYUITitG.

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
the exception status image of the Functional Object in the Controller up to date. With this
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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
packages are definitely transmitted until a certain moment in the communication cycle.

For frive technology, clock cycle synchronous communication IS the basis for |drive
synchronisation. Not only message interchange on the bus system is implemented-|n an
isochronous time base, but also the internal control algorithms — such as closed-loop gpeed
and gurrent controllers in the drive, or the controller in the higher level automation system —
are synchronised (see Figure 7).

T T
Contfoller application Pos. control
C1 | c2]cs3
R1 = drive closed loop confrol task
A A CX = controller task
Data flow
Actual value Setpoint
transfer transfef
Cominunication Cyclic Acyglic Cyclic
m Spare Data Exchange Data Excliange Spare Data Exchange
Setpoint
Actual value transfer
Data fflow transfer v v
Drive Object
o 1 17 o A T e I

Actual value Setpoint
acquisition activafion

IEC

Figure 7 — Typical use case for Clock Synchronous Operation

The peneralimodel for the Clock Synchronous Operation service is 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 dedifated
MasterClockAftertheCtock—Synchronous—Operatiom mechanismis started; att-StaveClocks
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).

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.
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Device = Clock Master

\D
P-Device y\%evice
% IEC
Figure 8 — General model for Clock Sync r'ogous Operation
o
6.1.2]7.6  Base Model State Machine K
For the Base Model (see Figure 9) the foIIowinK\s tes, related to the communication and
appli¢ation run up process, are defined: g\Q
%
Offline $\\Q
. ) .
Ther¢ is generally no communication ss‘fwce working.
xO
Preparation N~
.\Q
In this state, the Acyclic Data” Exchange service and the Alarm Mechanism are working{ This
mear]s that configurati formation may be passed from the Controller to the Drive Unit and
that parameter acce @ possible. In addition, alarms will be forwarded. There may Be no
Cycli¢ Data Exch nge’ service or the transmitted data is not valid. The communication system
tries {o synchrc@éll Slave Clocks to the Clock Master.
Synchroa@n
In this\%’te, 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

abort / error

- Alarm Mechanism running

abort / error " oo "
Synchronisation —— > - Acyclic communication active

- DO 10 Data valid
- Alarm Mechanism running

abort / error

Operation ——>> - Acyclic.communication
- DOJO© Data valid
~-Jasks synchronised
~.Controller and DO (Drive Object)
life sign synchronised
- Alarm Mechanism running

Application Layer

IEC

Figure 9 — Base Model State Machine

6.1.3 Drive model
6.1.3|1 General

Basefd on the P-Device ‘device type, defined in the Base Model previously, this subclause
defines the architecture\of the P-Device in more detail.

6.1.3{2 P-Device

This profile .of_drive engineering defines a PROFIdrive Device of P-Device type according to
Figure 10-as a P-Device containing exactly one or multiple Drive Units (DU). The P-Device
may also contain other objects which are not Drive Units. See also Figure 5.

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 (DO). 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.
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Drive Unit (DU) Drive Unit (DU)

Drive Object Drive Object Drive Object

(DO) c (DO) (DO)

DO-ID =1 DO-ID =n DO-ID = 1

Figure 10 — General Drive Unit model '\Q)

©

6.1.3|4  Drive Object O

Figure 11 shows the general Drive Object (DO) architecturé&f‘he central element of the
the Hrocess Control Task which is responsible for thg(a@tomation functionality of the
Propérties of the DO and the Process Control T are represented and controlle
parameters. The parameters are administered in t arameter Data Base. To acces
parameter, Acyclic Data Exchange service is u . For periodic transportation of se

value
the O
contr
stand
Thes

The [

O is of Axis type (refer to 6.1.3.5), the-BO comprises a General State Machine,
bIs and represents the states of the Drive Process Control Task. Exceptions fror
ard behaviour may occur in the Process Control Task or in the General State Mag
b exceptions may be signalled b Alarm Mechanism to the controlling device.

O

DO shall comprise as a min&;@.um mandatory functionality:

N\
e parameters C)\

The [

e P
e D
e G

-

DO may comprise&n optional functionality:

rocess Contr Igésk,
D 10 Dat@point value, actual values),
ener te Machine (for Axis type DO mandatory),

DO is
DO.
d by
5 DO
point

s to the DO and actual values from the D05 the Cyclic Data Exchange service is used. If

which
n the
hine.

. snrp&gt)for Alarm Mechanism.



https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

-40 - IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

. . Clock
Alarm Queue Cyclic Acyclic Synchronous
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Operation
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setpoint actual write read Master Clock
signal exception values values parameter parameter sync information
cyclically cyclically
4 A A
v
Alarm DO IO Data Parameter MasterClock
Mechanism (PZD) Access Regeneration
4 | LY L3
\ \
syncitrigger
Parameter
/ Setpoint values || Actual values manager \
t T A
Parameter
Process Control Task Data Base
(e.g. closed loop control, inverter, )| .
N

~ syncltrigger

Drive Object

External Process
(e.g. motor and mechanics)

IEC

Figure 11 — General Drive Object architecture

6.1.3|5 Axis)type Drive Object

The DOs may be of different type. One dedicated type, which is of general importance ip this
drive|profile is the Axis type, which is typically related to a motor (Drive Axis) and is spefified
in detailtin 6.3.
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interface
A A A Axis type
Drive Object
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HMI, Communication

Control word

Status word
< > Open loop control Diagnostics - P Messages
< » Closed loop control Monitoring -< »  Alarms
Setpoint/
Actual values Encoder Control set /0

Y Y

Encoder interface Peripherals

M

IEC

Figure 12 — Principle functional model of an Axistype Drive Object

Figure 12 shows the principle functionality of an Axis¢type DO. The Axis DO consis
numgrous function modules that work together~jinternally, and therefore portray

intell

igence of the Axis type DO.

The fpllowing logical objects are included in an/Axis DO:

pjects for DO identification;

arameters for accessing information and settings of the individual function modules;
bjects for setting the communication interface (for example, PROFIdrive Interface);
bjects for drive control (fornexample, control words and status words);

bjects for setpoint proecessing (for example, setpoint values and actual values);
bjects for diagnostics' and monitoring (for example, messages, alarms, faults);
bjects for integrated sensor interface(s);

pjects for integrated peripheral functions (integrated 1/0).

6.1.3|6 P-Device classification

ts of
the

P is a

Figurpa13/shows the two classes of PROFIdrive P-Devices. While the Homogeneous typ

P-De

eous

P-Device contains at least one PROFIdrive Drive Unit and other objects of this abstraction
layer which are not specified within PROFIdrive (they may belong to other application
profiles).
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1 P-Device
one DU and no other

1 P-Device

one or multiple DUs and other

Drive Drive
Drive Unit Unit
Unit
Homogeneous Heterogeneous
P-Device 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 jUnits. While the Singlg-Axis
type s one physical device with only one Axis type DO, the Multi-Axis type consists of sgveral
similar Axis type DOs. The modular type provides the greatést flexibility and comprises dne or
more(DOs, which may be of a different type.

1 Device
1 Axis (DO)

DO
type A
(Drive
Axis)

O

S{ngle-Axis
Drive Unit

1 Device
Multiple similar Axis (DOs)
DO DO DO
type A type A type A
(Drive (Drive (Drive
Axis) AXTS) Axis)

Multi-Axis

Drive Unit

1 Device
Multiple different DOs

DO
type A
(Drive
Axis)

DO DO
type B type D
(Drive DO
Axis) type C

Modular
Drive Unit

Figure 14 — Classes of PROFIdrive Drive Units

EC

6.1.4 P-Device communication model

Figure 15 shows the different communication channels which are available between the P-

Device and the other Devices. The color shows the communication service related to this
communication channel.

The Clock Synchronous Operation as well as DO 10 Data transfer is available between P-

Device and

Controller and between P-Devices

itself (Drive to Drive communication).

Parameter access to the P-Device is available from all other Controller and Supervisor

devices.
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Controller
(e.g. PLC/NC for
drive control)
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(e.g. PC for start-up,
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Figure 15 — Overview of the available)communication services
between the PROFIdrive Devices

Application Model and Application.Classes
1 General
esent, drive applications are realised in multiple ways. Table 15 defines the different

cation Classes where the drives are used. The Application Classes (AC) are ty

pical

ples from the entire spectrum of electrical drive engineering. The Application Classes

e the functionality given by the application modes in IEC 61800-7-1.

\pplication Model-is-part of the Application Layer and therefore only related to func
cts (Functional-Objects), independent on the distribution of Functional Objects a
es. Therefore the type of Application Class predefines the contents of the Func
ts and the,type of data (information) to be transported between the Functional Of
face). The Application Classes defined in Table 15 are assigned Profile functio
B, which~a drive manufacturer shall implement if he wishes to be compliant wit
ular Application Class.

ional
mong
ional
jects
ns in
h the
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Table 15 — Application Classes

2015

No. Application Class Interface Functions ®

1 Standard Drive n-setpoint, Cyclic 10 Data interface @
torque-setpoint,
current-setpoint

2 Standard drive with distributed Technological setpoint-actual Cyclic 10 Data interface
technology controller values (command variables) with

. ) L a
(continuous process) Drive to Drive communication

3 Single Axis positioning drive, with | pos-setpoint, Cyclic 10 Data interface 2

local Motion Control i e b
FeH—Fo-gHest
4 Motion Control with central n-setpoint Cyclic 10 Data interface,Clogk
nterpolation and speed setpoint Synchronous Operation\DS(
x-actual
nterface (refer to 6.3.5)
. . additionally, for DSC:
Optional:
PSC (Dynamic Servo Control) AX (Xerr) Ky (Kpe)

5 Motion Control with central x-setpoint Cyclic 10 _Data interface, Clodk
nterpolation and position setpoint Synchrenous Operation ©
nterface

6 Motion control for clocked Command variables, Cyclic 10 Data interface, Clodk
processes, or distributed angular motion instructions Synchronous Operation,
synchronism Drive to Drive communication

a8 The cyclic interface may also be operated clock-synchronously if, for example, it is a question of synchrgny of

the actions in the case of several drives.

° T
A

r all Application Classes: acyclic interface for parameters, didghostics, identification.

plication Class 5 are reached with Application Class 4 with. DSC.

his Application Class is not described in this edition/of\the Profile. The dynamic characteristics of

6.1.5(2 AC 1: Standard Drive

In the simplest case, the drive is coffrolled via a primary setpoint (for example, g
setpdint) (see Figure 16). The speed control is governed completely in the drive contr

The

mere|y the transmission medium-petween the automation system and the drive controller

Cycli

primdrily in the field of classical drive engineering (for example, conveyor systems). A P

usua
typic

PLC includes all technological“functions for the automation process. The field b

c Data Exchange communication service is used. This type of application is

zlly used as the automation system. Clock Synchronous Operation may be used,
lly not necessary for this Application Class.

peed
oller.
us is
. The
used
LC is
but is
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Figur
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Drive
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Encoder Encoder Encoder
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IEC

Figure 16 — Application Class 1

3 AC 2: Standard drive with distributed technology controller

cation Class 2 represents a very flexible version for implementing drive applications
e 17). In this version, the autemation process is broken down into many small
sses.

echnology functions are_no longer exclusively in the central PLC, but are also distri

changed via the bus system between the individual automation components and
bllers may be individually defined. This variant assumes, however, that communicat
nteed in all idirections; that is, DO IO Data transfer should be possible also bet
Objects (AXis). To realise applications like setpoint cascades, winders, and s
ronism (Clock Synchronous Operation should be possible. The technology function
ed inthe drive.

(see
sub-

buted

drives. The communication interface serves as the technology interface. The data that

drive
on is
ween
peed
s are
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Peripherals Peripherals Peripherals
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Figure 17 — Application Class 2

AC 3: Single Axis positioning drive with local Motion Control

in the drive controller,

plication Class 3 (see Figure 18}, only the technology functions for the autom
procgss are still in the PLC. Positioning requests are stored in the Drive. A single positi
st is started via a commandxfrom the Controller (e.g. PLC). Interpolation and po
contrpl as well as speed control-are implemented directly in the drive. Since in this varia
time-gritical control algorithims™ are hidden
Opergtion is only necessary if"'complex tracking for multiple axes shall be coordinated.

Clock Synchrd

ation
bning
sition
nt, all
nous
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6.1.5

Appli

Application Class 3
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.

Drive Request T
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* | Positioning status word + ... |

Drive Drive
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Figure 18 — Application Class 3

cation Class 4 (see Figure 19) shows the position closed loop control closed vi

comnpunication system. Drives forymanipulator and robotic applications often requ

coord
imple
speci
certa
the a
and

positi

inated motion sequence. of” several drive systems. Motion control is prin
mented via a central autdmation unit (NC). For each drive, these controllers calg
al setpoint profiles. By coordinating several drives (for example, for the XYZ

n trajectories may be implemented. In addition to the required technology functior
utomation process;:-the automation system also includes the functions for interpo
position control~of/the drive. Speed setpoint values and actual values as well a

essentially onlyyincludes the algorithms for closed loop speed control and actual po

acqu
is ne
incre

sition. Since the position is controlled via the bus system, Clock Synchronous Ope
cessarysand shall be very precise. Additionally, the DSC-functionality may be us
bse the rigidity and dynamic response of the control loop.

5 AC 4: Motion Control with central interpolation and speed setpoint interface

8 the

ire a

narily
ulate
BXis),
s for
ation
5 the

on actual wvalue are transferred via Cyclic Data Exchange. The drive confroller

sition
ation
ed to
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Application Class 4
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l
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Figure 19 — Application Class 4
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AC 5: Motion Control with central interpolation and position setpoint

cation Class 5 (see Figure 20) is not dealt\with in this PROFIdrive profile version
dynamic features of Application Class 5 may.bé&’achieved with Application Class 4 and D
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AC 6: Motion Control for clocked processes, or distributed angular

To realise applications like electric gearing, cam disc, angular synchronous operation, flying
saw, Cyclic Data Exchange and Clock Synchronous Operation between Devices are
necessary. These applications are normally realised with one master drive and several slave
drives (see Figure 21). The term master drive in this context means that one drive axis

provides process

information

(for example position actual value) to the other drives.

Thereupon, the slave drives coordinate their own motion process with the process information

of the master drive.

Application Class 6

Automation

| o) | A

| Technological requests, setpoints... |

| Technological actual values, process states

(lock Synchronous Y
Operation < > >
Drive Drive | Drive
[
Technology Technology Technology

Interpolation
position control

Interpolation
position contrel

Interpolation
position control

Closed loop speed ctrl.

Closedloop speed ctrl.

Closed loop speed ctrl.

Figure 21 — Application Class 6

A I A A
Peripherals Peripherals Peripherals
(1/O) (I/O) (I/O)
Encoder Encoder Encoder

6.2 | Parameter.model
6.2.1 Parameter definition
6.2.1{1 General
A parameter represents an Information memory that consists of the elemenis defined in
Table 16:
Table 16 — Parameter definition
Element Meaning

Parameter value (PWE)
(refer to 6.2.1.2)

Includes the information variable(s)

Parameter description (PBE)
(refer to 6.2.1.3)

Specifies a parameter

Text
(refer to 6.2.1.4)

parameter function or on the parameter value

Is used to support visualisation and contains a general description on the
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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.

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) inform

variables.

An afray consists of n elements of the same data type which may be individually addre

with gub-indices from 0 to n-1.

6.2.1|3 Parameter description

ation

b ssed

The parameter description contains relevant information about the respective paranpeter.

Tablg 17 shows the structure of the parameter description ‘which will be discussed i

courge of this subclause.

Table 17 — Parameter description elements

n the

Supindex Meaning Data type
(refer to Clause 5)
1 Identifier (ID) V2
2 Number of array elements or {eqgth of string Unsigned 16
3 Standardisation factor Floating Point
4 Variable attribute OctetString 2
5 Reserved OctetString 4
6 Name VisibleString 16
7 Low limit OctetString 4
8 High, limit OctetString 4
9 Reserved OctetString 2
10 ID extension V2
11 DO IO DATA reference parameter Unsigned 16
12 DO 10 DATA normalisation V2
0 Complete description OctetString 46

Identifier (subindex 1)

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

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 numeric identifier 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
relevant which 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 factory | This bit is set if the parameter value is unequal to

setting the factory setting. It is reset if the parameter yalue
is equal to the factory setting.

13 Parameter value may be reset only If this bit is set, the associated patameter valug is
increased exclusively by internallprocessing, while
externally, it may only be set to “0” (for examp|e,
“time differences").

14 Array

15 Reserved

Number of array elements or string length (subindex 2)

In the case of array parameters, the number of €lements is entered here. In the capge of
pararpeters of the string type, the length of the string is entered here. The string parameters
shall [use data types OctetString or VisibleStringand correspond to an array of bytes. It [s not
possible to form an array out of the data types‘OctetString or VisibleString.

Standardisation factor (subindex 3)

Factqr that converts the (internal)-“value into an (external) standardised variable which,
together with the unit, corresponds to the physical representation of the parameter| The
standardisation factor is of the data type Floating Point.

Varigble attribute (subindex 4)

A vafiable index (see Table 20 and Table 22) and a conversion index (see Table 21 and
Tablg 23) are indicated in the variable attribute (see Table 19).

Table 19 — 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 (0xODFD)
e 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)
base unit

(transmitted value x standardisation factor x A H{ B) x

Coding for the variable index and the conversion index (Factor A, Offset B), see Table 20,
Tablg 21, Table 22 and Table 23.

EXAMPLE 2
e Data Type: Integer 16
e Tnansmission Value: 500

. Standardisation Factor: 1,0

e Variable Index: 21 -> physical variable "Electrical Voltage", base unit “Volt*
. Conversion Index: -3 -> unit "Millivolt" (Factor A=0,004,_Offset B=0)

->| Physical Value (in the unit) =500 x 1,0¢mV = 500 mV

->|Physical Value (in the base unit) = (500,x 1,0 x 0,001 +0)V=0,5V
EXAMPLE 3

e Data Type: Unsigned16
e Trnansmission Value: 1 234

e Standardisation Factor: 0,01

e Variable Index: 13 -> physical variable "Speed®, base unit “metre/second”
e Conversion Index: 73 ~>'unit "Kilometre/Hour" (Factor A=1 000/3 600, Offset B=0)

->| Physical Value (in_the unit) =1 234 x 0,01 km/h = 12,34 km/h

->| Physical Value~{in the base unit) = (1234 x 0,01 x 1 000/3 600 + 0) m/s = 3,428 m/s
EXAMPLE 4

e Data Tgpe'N2 -> 100 % corresponds to 2'4.
e Transmission Value: 8 043
e Standardisation Factor: 0,006 1 (100/2"4)

e Variable Index: 24 -> physical variable "Ratio", base unit “Percent*”
e Conversion Index: 0  -> unit = base unit "Percent" (Factor A=1, Offset B=0)
-> Physical Value =8043 x0,0061% =49,1%
NOTE In the case of the data types N2, N4 or X2, X4 or optionally, Integer16, Integer32, Floating Point

(normalised variables), the unit % can be converted to another physical unit by assigning a physical reference
parameter (see below, Description Element DO |0 Data reference parameter).
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Table 20 — Variable index and conversion index for Sl units

Physical variable Variable index Unit Abbreviation Conversion
index
0 No dimensions
Length Metre m 0
Millimetre mm -3
Kilometre km 3
Micrometre pum -6
Area 2 Square metre m?2 0
Square millimetre mm? -6
Square kilometre km?2
Volume 3 Cubic metre m3 0
Litre | =3
Time) 4 Second S 0
Minute min 70
Hour h 74
Day d 77
Millisecond ms -3
Microsecond us -6
Forcg 5 Newton N 0
Kilonewton kN 3
Meganewton MN 6
Pressure 6 Pascal Pa 0
Kilopascal kPa 3
Millibar mbar 2
Bar bar 5
Masq 7 Kilogram kg 0
Gram g -3
Milligram mg -6
Tonne t 3
Energy, work 8 Joule J 0
Kilojoule kJ 3
Megajoule MJ 6
Watt hour Wh 74
Kilowatt hour kWh 75
Megawatt hour MWh 76
Effegtive power 9 Watt w 0
Kilowatt kW 3
Megawatt MW 6
Milliwatt mW -3
Apparent power 10 Voltampere VA 0
Kilovoltampere kVA 3
Megavoltampere MVA 6
Millivoltampere mVA -3
Speed 11 1/second s 0
1/minute r/min (min") 67
1/hour h-" 72
Angle 12 Radian rad 0
Second " 79
Minute ! 78
(Old-)degrees ° 80
New degrees (Gon) g 81
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Physical variable Variable index Unit Abbreviation Conversion
index
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 73
Volugrefrow Tz cubfcmetrersecond 1S 0
Cubic metre/minute m3/min 67
Cubic metre/hour m3/h 72
Litre/second I/s -3
Litre/minute I/min 66
Litre/hour I/h 71
Masq flow 15 Kilogram/second kg/s 0
Gram/second a/s -3
Tonne/second tls 3
Gram/minute g/min 66
Kilogram/minute kg/min 67
Tonne/minute t/min 68
Gram/hour g/h 71
Kilogram/hour kg/h 72
Tonne/hour t/h 73
Torglie 16 Newton metre Nm 0
Kilonewton metre kNm 3
Meganewton metre MNm
Temperature 17 Kelvin K 0
Begrees Celsius °C 100
Degrees Fahrenheit °F 101
Temp. difference 18 Kelvin K
Entrqpy 19 Joule / (Kelvin x Kilogram) JI(K x kg)
Kilojoule / (Kelvin x Kilogram) kJ/(K x kg)
Megajoule / (Kelvin x Kilogram)
MJ/(K x kg) 6
Enthalpy 20 Joule/Kilogram J/kg 0
Kilojoule/Kilogram kJ/kg 3
Megajoule/Kilogram MJ/kg 6
Elec.|voltage 21 Volt \% 0
true RR& Kilovolt KV 3
Millivolt mV -3
Microvolt uv -6
Elec. current 22 Ampere A 0
Milliampere mA -3
Kiloampere kA 3
Microampere uA -6
Elec. resistance 23 Ohm Q 0
Milliohm mQ -3
Kiloohm kO 3
Megaohm MQ 6
Ratio 24 Percent % 0
Relative humidity 25 Percent % 0
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Physical variable Variable index Unit Abbreviation Conversion
index

Absolute humidity 26 Gram/Kilogram ag/kg -3

Relative change 27 Percent % 0

Frequency 28 Hertz Hz 0
Kilohertz kHz 3
Megahertz Mhz 6
Gigahertz GHz 9

Per-unit torque 29 Newton metre/Ampere Nm/A 0

Power (US) 30 Horsepower hp 0

Acceleration 31 Metre/(second<) m/s* 0

Jerk 32 Metre/(second?) m/s3 0

Baud| rate 33 Bit/second bit/s 0

Angular speed 34 Radian/second rad/s 0
Radian/minute rad/min 67
Radian/hour rad/h 72

Leadpcrew pitch 35 Millimetre/revolution mm/reyv -3
Metre/revolution m/rev 0

Inertila 36 Kilogram (metre)? kgm?2

Capdcity 37 Farad F 0
Millifarad mF -3
Microfarad pF -6
Nanofarad nF -9
Picofarad pF -12

Indugtivity 38 Henry H 0
Millihenry mH -3

Forcg constant,

ampllification

"Kt" ljnear 39 Newten/Ampere N/A 0

"Kt" fotary see: 29 Per-unit

Torque

"Kp "| (rotary) 40 Newton metre/(1/minute) Nm/(1/min) 70

speefl control gain

"Kp" (linear) 41 Newton/(metre/second) N/(m/s) 0

speefl control gain

"Kp gpeed 42 (1/minute)/(Volt x Ampere x (1/min)/VAs 67

adapfion" (only second)

rotary)

"Kv" position 43 Metre/millimetre/minute m/mm/min 68

contrpl gain (=1 000/min)
1/second 1/s

"Kf" flux<ontrol 44 Ampere/Volt second A/Vs

gain

"Ki" current control | See: 23 Elec.

gain Resistance

Electric 50 Siemens 18=1/Q 0

conductance Millisiemens 1mMS=1/kQ 3
Kilosiemens 1kS=1/mQ 3

Magnetic flux 51 Volt second 1Vs 0

Elec. voltage 52 Volt peak to peak Vpp 0

szﬁ;to peak Kilovolt peak to peak kVpp 3
Millivolt peak to peak mVpp -3
Microvolt peak to peak uVpp -6
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Physical variable Variable index Unit Abbreviation Conversion
index
Elec. voltage 53 Volt effective Veff 0
effective value Kilovolt effective KVeff 3
Millivolt effective mVeff -3
Microvolt effective uVeff -6
Elec. voltage 54 Volt DC value Vdc 0
DC value Kilovolt DC value kVdc 3
Millivolt DC value mVdc -3
Microvolt DC value puVvde -6
User[defined 254 No dimension 0
Table 21 — Conversion values for the conversion index (Sl units)
Conversion index A (conversion factor) 1/A (reciprocal B (offset)
conversion factor)
0 1,0 E+0 1,0 E+0 0
1 10 =1,0 E+1 1,0 E-1 0
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 0
-2 0,01 =1,0 E-2 1,0 E+2 0
-3 0,001 =1,0 E-3 1,0 E+3 0
etc.
66 1,0 E-3/69'= 1,667 E-5 6,000 E+4 0
67 1(60. 51,667 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 3 600 1/3 600 = 2,778 E-4 0
75 36000 E+3="23600E+6 28 EF )
76 3600 x 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
100 1 1 +273,15
101 5/9 = 0,555 6 1,8 +459,67
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Table 22 — Variable index and conversion index for US units

Physical variable Variable index Unit Abbreviation Conversion
index
US Length 100 Thousandth of an inch mil -3
Inch (= 0,025 4 m) in 0
Foot (= 0,304 8 m) ft -70
Yard (= 0,914 4 m) yd -71
Mile (= 1 609,3 m) mile -72
1ft=12in
1yd=3ft=36in
1 mile =1 760 yd
US Area 101 Square inch In2 0
Square foot ft2 <78
Square yard yd?2 <74
US Volume 1 102 Cubic inch in3 0
Cubic foot ft3 -76
Cubic yard yd? -77
US Vjolume 2 103 Gallon gal 0
(=3,785 4 E-9 m?)
US Melocity 104 Inch/second in/s, IPS 0
Inch/minute in/min, IPM 67
Foot/second ft/s, FPS -70
Foot/minute ft/min, FPM -80
Mile/hour mile/h, MPH -81
US Acceleration 105 Inch/(seconds?) in/s? 0
Foot/(seednds?) ft/s? -70
US Jprk 106 Inch/(s&tonds?) in/s3 0
Foot/(seconds?) ft/s3 -70
us 107 Cubic inch/second in3/s 0
Volume Flow 1 Cubic inch/minute in3/min 67
Cubic 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
1lb=16 oz
US Mass flow 110 Ounce/second oz/s -90
Ounce/minute 0z/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 in? -90
Pound inch squared Ib in2 0
Pound feet squared Ib ft2 -73
US Force 112 Pound force b f 0
(=4,448 22 N)
US Torque 113 Ounce inch oz in -90
Pound force inch Ib fin, INLB 0
Pound force foot Ib f ft, FTLB -70
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Physical variable Variable index Unit Abbreviation Conversion
index
US Pressure 114 Pound per square inch psi (Ib/in2) 0
(=6894,8 Pa)
US "Kt" linear 115 Pound force/Ampere Ib f/A 0
US "Kt" rotary 116 Ounce inch/ampere oz in/A -90
Pound force inch/ampere Ib fin/A 0
Pound force foot/ampere Ib f ft/A -70
US "Kp" 117 Pound force inch second Ibfins 0
uUs "Kv" same as S| Inch/minute/thousandth of an inch in/min/mil 68
(=1 000/min)
US lgadscrew 118 Inch/revolution in/rev 0
pitch
Table 23 — Conversion values for the conversion index (US'\units)
Conversion A B
index (conversion factor) (offset)
-70 12 0
-71 36 0
-72 63 360 0
-73 144 0
-74 1296 0
-75 - -
-76 728 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
Name (subindex 6)
“Name”-—describes—the symbolic name of the parameter The nameis of the datal type

J
VisibleString with a length of 16 bytes.

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 value range. The low
and the high limit are of the same data type as the parameter value, but the length of the
description elements is always 4 bytes (file format: right justified, big endian). For parameters
whose data types permit no value range (for example, VisibleString), the contents of these
description elements are of no importance.
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ID extension (subindex 10)
The ID extension is reserved.
10 Data reference parameter/IO Data normalisation (subindices 11 and 12)

Parameter values may also be transmitted as 10 Data (refer to 6.3.4.4). If normalised
variables (data types N2, N4 or X2, X4 or optional Integer16, Integer32, Floating Point) are
transmitted, the following is necessary for calculating the physical value: the physical
reference value (IO Data reference value), and the bit (refer to IO Data normalisation) to
which_.the Inhyci(‘al reference value refers For a calculation m(amplp referto 6 345

For parameters of the data type X2, X4, the description elements “IO Data(refefence
pararpeter” and “IO Data normalisation” shall be available.

For parameters of the data type N2, N4, the description elements “lQ !Data refefence
pararpeter” shall be available, and the description element “IO Data normalisation” is optional
as it Is defined by the data type.

If parameters of data type Integer8, Integer16, Integer32,'OUnsigned8, Unsigned16,
Unsigned32 or Floating Point are transmitted as normalised \lO Data (with unit " %) the
desciliption elements “IO Data reference parameter” and “lQ”Data normalisation” shall be
available (see Table 24). If they are transmitted as non-normalised, these descr|ption
elements shall not be available.

In thg case of all other data types, these description_elements are not relevant.

Table 24 — Parameteridescription elements
“l0 Data reference value/lO Data normalisation

Description element Content

10 D4dta reference parameter |0 No reference value availableP

1to 65535 Parameter number of the reference value®

10 Ddta normalisation Bit 0'to 5 Normalisation bit 0 to 312 (32 to 63 is reserved)
Bit 6 to 14 reserved

Bit 15 Normalisation valid

a8  Fg¢r the parameters with data type N2, N4, the coding of the normalisation bit is fixed (14 and 30). F¢r the
ngrmalised paramreters with data type Floating Point, the coding of the normalisation bit is not relevant (30).

b The combination “no reference value exists”/ “normalisation valid” is permissible.

¢ Parameters that are used for reference values are not to be normalised.

Complete description (subindex 0)

The “complete description” includes a total field of 46 bytes (corresponding to the complete
parameter description structure). This length is the constant for each parameter (regardless of
the data type, etc.). If the complete parameter description is read out with one access, the
description elements |10 Data reference parameter and 10 Data normalisation shall be
included.

6.2.1.4 Text

Text from a text array may be assigned to a parameter as an additional explanation or
description. An indexed text line has a length of 16 bytes (see Table 25).
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Table 25 — Text array for parameter description

Subindex text array

Text

Text 0 (16 bytes)

Text 1 (16 bytes)

Text 2 — n (16 bytes each)

The existence of a text array is marked within the parameter description (ID: additional text
array available). The text is stored in the object type “array” of the data type “VisibleString 16”

assigned to the parameter.

“arra

Iext arrays may be assigned to parameters of the objeci type
” (with any data type), or to parameters of the object type “simple variable” (with| data

type [Unsigned8/16/32”, “Boolean”, or “V2”). The individual texts of a text array are_ ass|gned
to the array elements for parameters of the type “array”, and assigned to the'valugs for

parameters of the type “simple variable”.

Array parameter — text array

Subindex text array == Subindex array parameter

Subir

Unsigned8/16/32 — text array

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

0 < Parameter value

< 65535

Boolean — text array

Number of texts = 2

Table 26 — Text array for the data type Boolean

Subindex'text array

Parameter value

0

"false"

1

"true"

V2 — text array

Number,of texts = 32

To each bit of the bit sequence, two texts are assigned, one each to the bit value “0” and “1”

(see Table 27).

Subindex Text Array == Bit position x 2 + Bit Value

0 (LSB) < Bit position < 15 (MSB), 0 < Bit Value < 1;
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Table 27 — Text array for data type V2 (bit sequence)

Subindex text array

Parameter value

0

1

2
3
4

31

6.2.2
As d

Global and local parameters

pfined in 6.1.3 and 6.3.4.4, a Drive Unit consists of the drive device itself and o

sevelal Drive Objects (DO). The drive axes are related to Axis type DOs:

For M

ulti-Axis and Modular Drive Units, each DO has a dedicated jparameter number spa

Two {ypes of parameters with different ranges of values are~defined in the profile:

Globpl parameter

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

DO/a

Thes
differ

The
6.4.

Figur

Kkis-specific parameters

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

subdivision of the‘parameters into global and DO/axis-specific parameters is sho

e 22 shows ah example with global parameter 918 "node address" and the axis-sp

parameter 944\ "fault message counter" for a Multi-Axis or Modular Drive Unit. A Single

Drive

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

ne or

rface

rowill

have

vn in

ecific
-Axis
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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
91 A 91 A 91 A 91 A
8 v 8 > 8 > 8 N
94 94 94 94
4 12 4 3 4 7 4 4
IEC
Figure 22 — Example overview of global and local parameters
of a Multi-Axis/Modular Drive’ Unit
The Value range of the DO-ID numbers range from 0 to 254. With the DO-ID 0 the [drive
device itself may be addressed (device representative, no axis) and the global parameters
may be read. The assignment of the drive axis_.numbers to the DOs is device-specific anqd may
be repd out of parameter P978 "list of module\IDs" (refer to 6.3.4.4).
The gddressing is described in 6.2.3.
6.2.3 Base Mode Parameter Access
6.2.3{1 General
In th|s subclause, the.access to parameters via the “Base Mode” is defined. A refjuest

langy
acycl

The
PRO
(man

age will be defined for the access. The requests and the replies are transn
cally by use ofithe “Acyclic Data Exchange” mechanism of the Communication Syst

Base Medé Parameter Access exists because of compatibility reasons due to fq
Fldrive_profile and every drive shall be able to handle the Base Mode Parameter A
Hatory):

hitted
Bm.

rmer
[cess

6.2.3.

2 General characteristics

The Base Mode Parameter Acess shows the following characteristics.

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

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

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

device should post the maximum number of parameter accesses in one parameter request

in

the optional parameter P974.

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

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
blocks may be different from 240 bytes depending on Device characteristics or bus
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6.2.3{3 DO addressing modes

configuration. With PROFIBUS the maximum block size is limited to 240 byte, with Profinet
the maximum block size is limited to 2°* — 65 byte data length. The device shall post the
maximum length of the request/response block in parameter P974 if the size is different
from the default size of 240 byte.

No spontaneous messages will be transmitted.

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

There are no cyclic parameter requests.

After run-up, the profile-specific parameters shall be at least readable in every state.

The Base Mode Parameter Access is defined with two different DO address modestaccdrding

to the following definition.

6.2.3|4 Parameter requests and parameter.responses

A panameter request consists of three segments:

Request header

Bhase Mode Parameter Access — Local: In this address mode, only the docal parametg¢rs of
the DO are accessible, to which the CO, where the parameter access _point is attached, is
rglated. Access of all global parameters is also possible. The DO-ID in the parameter
rgquest header is of no significance.

Bhase Mode Parameter Access — Global: In this address mode, all parameters of the [Drive
Upit are accessible, to which the CO, where the parameteraccess point is attached, is
rglated. The DO-ID in the parameter request is used foraccessing of local parameters
inside the Drive Unit. For access of global parameters) the DO-ID 0 may also be psed.
This address mode serves for compatibility reasons {PROFIBUS) and should not be|used
by new PROFINET IO Controller and Supervisor@pplication processes.

ID fof the request and number-of parameters which are accessed. Multi-Axis and Mqgdular

drive$, Addressing of one DO:

Parameter address

Addr¢ssing of a parameter. If several parameters are accessed, there are correspondingly
many| parametersaddresses. The parameter address appears only in the request, not in the

respqgnse.

Parameter value

Per addressed parameter, there is a segment for the parameter values. Depending on the
request ID, parameter values appear only in either the request or in the reply.

Words and double words:

The following telegram contents are displayed in words (a word or 2 bytes per line). Words or
double words will have the most significant byte being transmitted first (big endian) (see
Figure 23).
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Byte 1 Byte 2
Byte 1 Byte 2
Byte 3 Byte 4

IEC

Figure 23 — Byte order for Words and Double words

Accofding to the Base Mode Parameter Access, the structure of the parameter reques
parameter response is shown in Table 28, or respectively, in Table 29.

Table 28 — Base mode parameter request

"Change parameter")

Block definition Byte n Byte n+1 n
Request header Request reference Request ID Q
Axis-No./DO-ID No. of parameters =i 2
1st Pgrameter address Attribute No. of elements 4
Parameter number (PNU)
Subindex
ith Pgrameter address 4 +6 x (i-1)
1st Pgrameter value(s) Format No:of values 4+6xi
(only ffor request Values

ith Pafameter values

4+6xi+...+ (Format_

(only jafter'request

x Qty_n)
Table 29 — Base mode parameter response
Block definition Byte n Byte n+1 n
Resppnse header, Request ref. mirrored Response ID 0
Axis-No./DO-ID mirrored No. of parameters =i 2
1st Pgrameter value(s) Format No. of values 4

Values or Error values

"Request")

ith Parameter values

4 +... + (Format_n x
Qty_n)

Meaning of the fields:

Request Header

e Request reference

t and
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Unique identification of the request/response pair for the master. The master changes the
request reference with each new request (for example, modulo 255). The slave mirrors the
request reference in the response without checking.

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 volatie RAM may first be stored in ROM
with—rparameterPSFH+—Thedifferentiation—VatuetBescriptionrextts—added—to—the—=address
a$ an attribute. The differentiation Word/Double Word is added to the parameter valugs as
a(format. For the differentiation Single/Array Parameter, refer to “No. of elements” in the
parameter address.

esponse 1D

R
Mirroring of the request ID with supplement information whether the request was exeguted
positively or negatively.

Request parameter positive

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

—| Change parameter positive

—| Change parameter negative (it was not possibfe to execute the request, entirgly or
partially)

If|the response is negative, error numbers dre entered per partial response instepd of
values.

Akis-No./DO-ID

For Base Mode Parameter Access — Local: irrelevant; In the parameter response, the DO-
ID out of the request is mirrored.

For Base Mode Parameter AcceSs — Global: DO addressing information used for multj-axis
off modular drives. This enables various axes/DOs to be able to be accessed each With a
dedicated parameter numbeér-space in the drive via the same PAP. See also 6.2.3.3.

Np. of parameters

In the case of multi=parameter requests, specifying the number of the following Parafeter
Address and/or Parameter Value areas. For single requests the No. of parameters = 1{.

Default valuesrange 1 to 39. The value range may be reduced or extended, which shall be
indicated byP974.

Nptice,<that for a multi-parameter request the PROFIdrive Drive Unit shall arrangg the
p$rameter value areas in the response message in the same order as in the

corresponding multi-parameter request message.

Parameter Address

Attribute

Type of object which is being accessed. Value range:

— Value

— Description

— Text

Number of elements

Number of array elements that are accessed or length of string which is accessed.

Default value range 0, 1 to 234. The value range may be reduced or extended which shall
be indicated by P974.
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Special case Number of elements = 0: If values are accessed: recommended for non-
indexed parameters (see also Table 30 for details).

Parameter number (PNU)
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 65 534.

Parameter Value

In thg case of a positiye,partial response, the parameter value contains the following:

In thg case of a negative partial response, the parameter value contains the following:

Fprmat

Format and number specify the location in the telegram to which subsequent walues are
agsigned.

Value range:

—| 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

Number of values
Number of the following values or number of\the following data type elements (number of
oc¢tets in case of OctetString). In case of\Wwrite request of OctetString, the correct length
S

fhall be supplied otherwise the drive shall responds with error 0x18, “number of vplues
affe not consistent” (see Table 32).

Values
The values of the parameter

Iflthe values consist of an-odd number of bytes, a zero byte is appended in order to secure
the word structure of the telegrams.

Fprmat = (Data.T.ype or Byte, Word, Double Word)
Number of vatues
thle values

Format = error
No. of values = 1
Value = error value = error number

In the case of a negative response, the parameter value may contain the following:

Format = error

No. of values = 2

Value 1 = Error value 1: error number

Value 2 = Error value 2: subindex of the first array element where the error occurs
(Purpose: after a faulty write access to an array, not all values shall be repeated)
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In the case of a positive partial response without values, the parameter value contains the
following:

— Format = zero

— Number of values =0

— (no values)

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.

Table 30 — Permissible combinations consisting of attribute,
number of elements and subindex

Attribute No. of Subindex Related data
elements
Valug 0 0 The value (recommended)
(single parameter) —
1 0 The value (for compatibility,*do not use for request)
Valug 0 0 One value, under subindex 0
(arnay parameter) -
1 0-n One value, under subindex
2-n2 0-n Several values¥ starting with subindex
Value 0 0 The entiresstring (if the response exceedes the block sjze,
(strlng parameter) the string.is cut at the end to match the block size)
1 0-n Ong character, under subindex
2-n® 0-n Several characters, starting with subindex
Description 0 0 The entire description
(irrelevant)
1 1%U2 One description element
Text (from text array) 1 0-n One text (16bytes), under subindex
2-n 0-n Several texts, starting with subindex

2 If|the number of elements available in the device does not match with the number of elements which are
refquested or shall be changed, an error shall be output.

6.2.3|5 Coding

The gading is given in Table 31.
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Table 31 — Coding of the fields in parameter request/parameter response

of Base Mode Parameter Access

Field Data type Values Comment

Request reference | Unsigned8 0x00 reserved The slave shall mirror the

0x01 — OxFF Request reference without
checking. Value 0 should not be
used by the master.

Request ID Unsigned8 0x00 reserved (illegal) Request ID = 0 and Request ID
0x01 Request parameter out of value range from 0x80 to
0x02 Change parameter OxFF always is an illegal Request

ID and shall be answered with
D02 O 2 E racarsad
j i Tves — Service not supported
0x40 — Ox7F manufaqturer-spemﬂc (Response 1D = 0x21)
0x80 — OxFF not applicable (illegal)

Resppnse ID Unsigned8 0x00 reserved
0x01 Request parameter(+)
0x02 Change parameter(+)
0x03 — 0x3F reserved
0x40 — Ox7F manufacturer-specific
0x80 service not supported
0x81 Request parameter(-)
0x82 Change parameter(-)
0x83 — OxBF reserved
0xCO0 — OxFF manufacturer-specific

Axis/PO-ID Unsigned8 0x00 Device-Representative | Zero is not a DO but the access

to the Drive Unit representatjive.
0x01 — OxFE DO-ID-Nuniber1 — 254 P
OxFF reserved

No. of parameters | Unsigned8 0x00 reserved For PROFIBUS devices the

0x01 — OxFF Quantity 1 to 255 maximum number of parameters
for a multi parameter accesq is
limited to 39.
For PROFINET devices the
maximum number of paramgters
is 255.
There may be additional
limitations through the
communication system (maxmum
length of data record) or deVlice
parameter manager. If therel|is no
parameter 974 implemented|the
default maximum number of
parameters is 39. See also
6.3.9.4.

Attribpte Unsigned8 0x00 reserved The four least significant bit$ are
0x10 Value reserved for (future) expansfon of
0x20 Description “No. of elements” to 12 bits.
0x30 Text
0x40 — 0x70 reserved
0x80 OxEQ manufacturer. eponifin

No. of elements Unsigned8 0x00 Special Function Limitation because of
0x01 — OxEA Quantity 1 to 234 compatibility to former profile
OxEB — OxFF reserved versions (PROFIBUS 240 Bytes

maximum Datablock size).

There may be additional
limitations through the
communication system (maximum
length of data record) or device
parameter manager. If there is no
parameter 974 implemented the
default maximum number of
elements is 234. See also
6.3.9.4.
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Field Data type Values Comment
Parameter number | Unsigned16 | 0x0000 reserved
0x0001 - Number 1 to 65 535
OxFFFF
Subindex Unsigned16 | 0x0000 — Number 0 to 65 534
OxFFFE
Format Unsigned8 0x00 reserved Every Device shall at least
support the basic data types
0x01 - 0x39 Data types Byte, Word and Double Word
0x39 — 0x3F reserved (mandatory).
Write requests by the Cconirdller
0x40 Zero preferably use the “correct”
0x41 Byte standard and profile specific| data
0x42 Word types (refer to Clause 5). As|
0x43 Double word substitute, Byte, Word or Double
0x44 Error Word are also_possible. The
Controller shall be able to
0x45 - 0x70 reserved interpret afl\values/data typds.
0x71 — 0x7C Data types For details’see also 6.2.3.6.
0x7D — OxFF reserved
No. of values Unsigned8 0x00 — OxEA Quantity 0 to 234 Limitation because of
OxEB — OxFF reserved compatibility to former profile
versions (PROFIBUS 240 Bytes
maximum Datablock size).
There may be additional
limitations through the
communication system (maximum
length of data record) or deVlice
parameter manager. If therel|is no
parameter 974 implemented|the
default maximum number of
values is 234. See also 6.3.9.4.
Error[number Unsigned16 | 0x0000 — Error numbers The more significant byte is
0x00FF (see Table 32) reserved.

The device shall output an error,"if reserved values are accessed (not Request reference).
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Table 32 — Error numbers in Base Mode parameter responses

Error No. Meaning Used at Additional info
= Error = Error value 2
value1

0x00 Impermissible parameter number Access to unavailable parameter? 0
0x01 Parameter value cannot 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 or | Subindex
string parameter. Shall not be used for
single 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 valde is"available)
0x0A reserved Compatibility.reasons -
0x0B No operation priority Change.access without rights to change 0
parafneters
0x0C reserved Caornpatibility reasons -
0x0D reserved Compatibility reasons -
0x0E reserved Compatibility reasons -
0x0F 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 possible for 0
because of operating state reasons that are not specified in detail
0x12 reserved Compatibility reasons -
0x13 reserved Compatibility reasons -
0x14 Yalue impermissible Change access with a value that is within | Subindex
the value limits, but is not permissible for
other long-term reasons (parameter with
defined single values)
0X15 RUOPUIIOU tUU :Ullg ThU :Ullyth Uf thG UUIIUIIt TCOopPUTIoT C
exceeds the maximum transmittable
length of the response transport block. In
case of a multi parameter request, the
response block was shortened by omitting
of parameter requests.
0x16 Parameter address impermissible lllegal value (reserved) or value which is 0
not supported for the attribute, illegal or
not supported number of elements, illegal
parameter number or illegal subindex or a
combination?
0x17 lllegal format Write request: lllegal format or format of 0
the parameter data which is not supported
0x18 Number of values are not consistent | Write request: Number of the values of the | 0

parameter data do not match the number
of elements in the parameter address
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Error No. Meaning Used at Additional info
= Error = Error value 2
value1

0x19 Axis/DO nonexistent Access to an Axis/DO which does not 0

exist

0x1A — Ox1F |reserved - -

0x20 Parameter text element cannot be Change access to a parameter text Subindex

changed element that cannot be changed

0x21 Service not supported lllegal or unknown Request ID -

(Response ID = 0x80)

0x22 Too much parameter requests Multi parameter request: The response =

block does not contain all parameter
responses because of maximum number
of supported parameter requests per multi
parameter request was exceeded.

0x23 Multi parameter access not Device parameter manager does not -

supported support multi parameter requests.
Request is discarded.

0x24 |- 0x64 |reserved - -

0x65 |- OxFF | Manufacturer-specific - -

2 In[case of multiple errors in the Parameter address, the evaluation of the"Parameter address shall be |n the
order of Attribute, No. of elements, Parameter number and Subindex. Nétification of error in Error value1| shall
be according to the first error in this order.

6.2.3/6 Support of data types in Base Mode Parameter Access

For new developments in general all PROFIdrive>Controller and PROFIdrive devices should

support the standard and profile specific data types according to the definition in Clause b.

For qompatibility reasons, every PROF|drive Drive Unit shall support Base Mode parafeter

write|requests also with the basic data-types Byte, Word and Double Word according the

definftion in Table 31 (mandatory).

The PROFIdrive Drive Unit shall-behave in the following manner.

e In case of a parameter read request, it shall signal the corresponding matching datq type
in the read responge(e.g. Integer16).

e In case of a parameter write request, it shall check the data type and signal an efror if
parameter data“ypes do not match. For example, if the request is with basic data type
Word and théparameter drive internal representation is with standard data type Integer16,
the data‘types match and the Drive Unit shall accept the request.

If thg PROFIdrive Drive Unit does not support any other data types than basic data fypes

Byte, Ward and Daouble Ward it shall hehave in the fnllnwing manner

e It rejects the parameter write request with an error response if data types do not match.

For compatibility reasons, every PROFIdrive Controller shall be able to also interpret Base
Mode parameter responses containing the basic data types Byte, Word and Double Word
(mandatory).

The PROFIdrive Controller shall behave in the following manner:

e In case of a parameter write request, it should signal the corresponding matching data

ty

pe in the write request (e.g. Integer16).

e If the device is ancient and answers the parameter read request with a response using
basic data types Byte, Word and Double Word, the controller should accept the response
and be able to handle the value.
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The error numbers 0x00 — 0x13 are taken from PROFIdrive Profile, Version 2. Values that
cannot be assigned are reserved for future use.

6.2.3

T Handling of multi parameter requests

Support of multi parameter access feature for the Base Mode Parameter Access is an optional
functionality. Multi parameter access capability helps to reduce transfer time for startup or
Parameter Data Base loading use cases significantly.

If a multi parameter request contains more parameter requests than supported by the device
parameter manager, the parameter manager shall process as much parameter requests than
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Controller / Supervisor Communication system DU / DO parameter manager
(Client) (Server)
Time
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Parameter N Write parameter request N Parameter
request 7] to PAP - request

!
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Errorbecause ' | Read-out of parameter response

TESPRTISEITVR Y=L = Parameter processin
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Error because Read-out of parameter response

response not yet < - r PAP
available / rom
1
' P Parameter
\ - response
_ Parameter \ | . Read-out of parameter response
v ~ response D from PAP

IEC

Figure 24 — Data flow for Base Mode Parameter Access

Table 33 — General state machine for theqparameter manager processing

State (parameter manager)
Event
(Communication) Connection Idle Request being Responge
disconnected processed available
Conngction being | Action Reset processing
established
Subsequent Idle Idle
state
Conngction being | Action (ignore) Reset processing
discopnected
Subsequent - Connection disconnected
state
Write|req Action (protocol error) Start processing Write.res(-) Reject respdnse
Write.res(-) . ) Start procesging
Write.res(+) "state conflict" Write.res(+)
Subsequent - Request being - Request being
state processed processed
Readlres Aection {pretecel-error) Read-res{— Read-res{+)
Read.res(-) .
"state conflict"
Subsequent - - Idle
state
Processing Action Reject Reject (internal error)
completed .
reject
Subsequent - - Response -
state available

The columns of this table specify the state. The rows explain an event. Every row is subdivided into two fields.
One describes the action and the other the subsequent state.
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6.2.3.9 Telegram sequences for Parameter Access
6.2.3.9.1 General

The Telegram sequences are given in Table 34 to Table 69.

6.2.3.9.2 Sequence 1: Request parameter value, single

Table 34 — Sequence 1: 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 = Value No. of elements = 0 4

Parameter number

Subindex = 0 (irrelevant)

10

Tlable 35 — Sequence 1: Parameter response positive with data of data type Worf

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

Tabl¢ 36 — Sequence 1: Parameter response positive with data of data type Double word

Block definition Byte n Byte n+1 n
Resppnse 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

10
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Table 37 — Sequence 1: 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
6.2.3/9.3 Sequence 2: Change parameter value, single
Table 38 — Sequence 2: Parameter request
Block definition Byte n Byte n+1
Requgst header Request reference Request ID = Q
Change parameter
DO-ID =0 No. of parameters 5 2
Parameter address Attribute = Value No. of elements=0 4
Parameter number
Subindex = 0 (irrelevant)
Parameter value Format = Word Nosofivalues = 1 10
Value 12
14

Table 39 — Sequence 2: Parameter response, positive

Block definition Byte n Byte n+1
Resppnse header Request ref. mirrored Response ID = 0
Change parameter (+)
DO-ID mirrored No. of parameters = 1 2
4

Table 40 — Sequence 2: Parameter response, negative

Block definition

Byte n

Byte n+1

Response header

Request ref. mirrored

Response ID =
Change parameter (-)

DO-ID mirrored

No. of parameters = 1

Parameter value

Format = Error

No. of values = 1

Error value

oo~ IN
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Sequence 3: Request parameter value, several array elements

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 = Value No. of elements = 5 4
Parameter number
Subindex = 0
10

Table 42 — Sequence

3: Parameter response, positive

Block definition Byte n Byte n+1
Resppnse header Request ref. mirrored Response ID = 0
Request parameter (+)
DO-ID mirrored No. of parameters(z/1 2
Parameter value Format = Word No. of values(35 4
Value 1 6
Value 2
Value 3
Value 4
Value 5
16

Table 43 -'Sequence 3: Parameter response, negative

Block definition

Byte n

Byte n+1

Resppnse 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

oo~ N
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6.2.3.9.5 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

Parameter value Format = Word No. of values =5 10
Value 1 12

Value 2

Value 3

Value 4

Value 5
22

Table 45 — Sequence 4: Parameter-response, positive

Block definition Byte n Byte n+1
Resppnse header Request ref. mirrored Response ID = 0
Change parameter (+)
DO-ID mirrored No. of parameters = 1 2
4

Table 46 -'Sequence 4: Parameter response, negative

Block definition Byte n Byte n+1

Resppnse 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
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6.2.3.9.6 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
Parameter value 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 responseg, positive

Block definition Byte n Byten+1
Resppnse header Request ref. mirrored Response’ID = 0
Change parameter (+)
DO-ID mirrored Ne.rof parameters = 1 2
4

Table 49 — Sequence 5: Parameter response, negative

Block definition

Byte n

Byte n+1

Resppnse header

Request ref. mirrored

Response ID =
Change parameter (-)

DO-ID mirrored

No. of parameters = 1

Parameter value

Format = Error

No. of values = 1

Error value

[ooN BN BE - I \V)
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6.2.3.9.7

Table 50 — Sequence 6: Parameter request
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Sequence 6: Request parameter value, multi-parameter

Block definition Byte n Byte n+1 n
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 = 1 4
Parameter number
Subindex =7
2nd Harameter address Attribute = Value | No. of elements = 100 10
Parameter number
Subindex = 0
3rd Pprameter address Attribute = Value | No. of elements = 2 16
Parameter number
Subindex = 13
22

Table 51 — Sequence 6: Parameter response (+): all partial

accesses OK

Block definition Byte n Byte n+1 n
Resppnse 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 Harameter value(s) Format.=(Word No. of values = 100 8
Value 1 10
Value 2
Value 100
3rd Perameter yalde(s) Format = Double word No. of values = 2 210
Value 1 212
Value 2

220
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Table 52 — Sequence 6: Parameter response (-): first and
third partial access OK, second partial access erroneous

Block definition Byte n Byte n+1
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) Eormat = Error [ No_of values = 1 23
Error value 10
3rd Pprameter value(s) Format = Double word | No. of values = 2 12
Value 1 14
Value 2
22
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6.2.3.9.8

Table 53 — Sequence 7: Parameter request
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Sequence 7: Change parameter value, multi-parameter

Block definition Byte n Byte n+1
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
Subindex =7

2nd Harameter address Attribute = Value | No. of elements = 100 10
Parameter number
Subindex = 0

3rd Pprameter 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 Rarameter value(s) Format = Word | No. of valdes = 100 26
Value 1 28
Value 2
Value 100

3rd Perameter value(s) Format = Double wofd No. of values = 2 228
Value 1 230
Value 2

238

Table 54-- Sequence 7: Parameter response (+): all partial accesses OK

Block definition

Resppnse header

Byte n Byte n+1
Request ref. mirrored Response ID = 0
Change parameter (+)
DO-ID mirrored No. of parameters = 3 2
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Table 55 — Sequence 7: Parameter response (-):
first and third partial access OK, second partial access erroneous

Block definition Byte n Byte n+1 n
Response 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 Pprameter value(s) Format = Zero No. of values = 0 12
14
6.2.3|9.9 Sequence 8: Request description, single
Table 56 — Sequence 8: Parameter request
Block definition Byte n Byte n+1 n
Request header Request reference Request ID = 0
Request_parameter
DO-ID=0 No. of pafameters = 1 2
Parameter address Attribute = Description Nov of elements = 1 4
Parameter number
Subindex = n
10
Table 57 — Sequéence 8: Parameter response positive with data
of the data type word (for example ID)
Block definition Byte n Byte n+1 n
Resppnse header Request ref. mirrored Response ID = 0
Request parameter (+)
DO-ID mirrored No. of parameters = 1 2
Parameter vatue Format = Word No. of values = 1 4
Value 6
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Table 58 — Sequence 8: Parameter response positive with text
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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 = Byte No. of values = 16 4
Byte 1 Byte 2 6
Byte 15 i Byte 16

22

Table 59 — Sequence 8: Parameter response, negative

Block definition Byte n Byte n+1
Resppnse 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
6.2.3|19.10 Sequence 9: Request description, complete
Table 60 — Sequence 9: Parameter request
Block definition Byte.n Byte n+1
Requgst header Request feference Request ID = 0
Request parameter
DO-ID =0 No. of parameters = 1 2
Parameter address Attribute = Description No. of elements = 0 4

(irrelevant)

Parameter number

Subindex = 0 (!)

10
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Table 61 — Sequence 9: Parameter response, positive

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 = Byte No. of values = (Bytes) 4
ID 6

(etc.)

6 + Description

Table 62 — Sequence 9: Parameter response, negative

Block definition Byte n Byte n+1 n
Resppnse header Request ref. mirrored Response ID = 0
Request parameter (-)
DO-ID mirrored No. of parameters = 1 2
Parareter value Format = Error Noof values = 1 4
Error value 6
8
6.2.3]9.11 Sequence 10: Request text, single
Table 63,— Sequence 10: 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 = Text No. of elements =1 4

Parameter number

Subindex = n

10
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Table 64 — Sequence 10: Parameter response, positive

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 = Byte No. of values = 16 4

Byte 1 Byte 2 6

Byte 15 i Byte 16

22

Table 65 — Sequence 10: Parameter response, negative

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

6.2.3|19.12 Sequence 11: Request parameéter, multi-parameter, various attributes

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

Block definition Byte.n Byte n+1 n
Requgst header Request feference 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 Rarameteraddress Attribute = Description | No. of elements = 0 10

Parameter number

Subindex = 0

3rd Parameter address Attribute = Text | No. of elements = 3 16

Parameter number

Subindex =0

22
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Table 67 — Sequence 11: Parameter response (+): all partial 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 values Format = Word No. of values = 3 4
(three values) Value 1
Value 2
Value 3
2nd Rarameter values Format = Byte | No. of values = (Bytes) 12
(complete ID
description)
(etc.) |

3rd Pprameter values

(three texts)

Format = Byte

No. of values = 48

12 + Description

Byte 1

Byte 2

Byte 47

Byte 48

62 + Description

6.2.3(9.13

Sequence 12: Request parameter; multi-parameter, faulty request header

Table 68 — Sequence 12: Request of values, header with illegal Request ID

Block definition Byte n Byte n+1 n
Requgst header Request referernce Request ID = 0 0
DO-ID =0 No. of parameters = 3 2
1st Parameter address Attribute = Value No. of elements = 3 4
Rarameter number
Subindex = 0
2nd Harameter address Attribute = Description | No. of elements = 0 10
Parameter number
Subindex = 0
3rd Pprameter address Attribute = Text | No. of elements = 3 16

Parameter number

Subindex =0

22
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Table 69 — Sequence 12: Parameter response (-): service not supported
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Block definition

Byte n

Byte n+1

n

Response header

Request ref. mirrored

Response ID = 0x80

DO-ID mirrored

No. of parameters = 1

Parameter value

Format = Error

No. of values = 1

Error value = 0x21

oo~ DN]O

6.3
6.3.1

Figure 25 shows the functional elements of the Axis type Drive Object,(D@). The c

elem

the related Axis. Properties of the DO and the Axis Control Task-are represented
contrplled by parameters. The parameters are administered in the Parameter Data Bas
access DO parameters, the Acyclic Data Exchange service is used in interaction wit
parameter manager. The parameter manager receives parameter requests, perform
access to the Parameter Data Base and answers to the parameter request with a rg
pararpeter response. For periodic transportation of setpoint values to the Axis and 3
valugs from the Axis DO, the Cyclic Data Exchange/service is used. The Axis typs
comprises the General State Machine, which controls™and represents the states of the
Contiol Task. Exception situations out of the AXis Control Task and the General

MacHine may be signalled by the Alarm Mechanism to the controlling device. For

Sync

be uged to trigger the relevant control tasks.

Drive control application process

General Axis type Drive Object architecture

ent of the Axis type DO is the Axis Control Task which is responsible for the cont

hronous Operation of several DOs (Axis), the’Clock Synchronous Operation service

entral
rol of

and
e. To
h the
5 the
lated
ctual
e DO
AXxis
State
Clock
shall
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State Machine (closed loop control, moti@ol, ) P

1 T v "~ syncitrigger

Axis type Drive Object

Actors and Sensors

(e.g. motor and measurement system)

IEC

Figure 25 —General functional elements of the PROFIdrive Axis type DO

The Axis type DO shall comprise the following mandatory functionalities:

e Phrameters,

e AKis.Control Task,

e General State Machine,

e DO IO Data (setpoint values and actual values).
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.— Functional block diagram of the PROFIdrive Axis type DO
Figure 26 shows the more detailed functional architecture of the Axis type DO. The| Axis
Contirol Task.is’ subdivided into the following elements:
. fa1u|t buffer,

e position feedback interface,

e power stage,

e current closed loop control,

¢ life sign handling,

e periphery control,

¢ 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 70

Table 70 — Overview on the assignment of the bits of control word 1

Bit Significance

Speed control mode Positioning\mode

0 ON/OFF

1 No Coast Stop/Coast Stop (no OFF2/OFF 2)

2 No Quick Stop/Quick Stop (no OFF3/OFF*3)

3 Enable Operation/Disable Opefation

4 Enable Ramp Generator / Do Not Reject Traversing Task /

Reset Ramp Generator Reject Traversing Task
5 Unfreeze Ramp Generator / No Intermediate Stop /
Freeze Ramp Generator Intermediate Stop
6 Enable Setpoint/Disable Setpoint Activate Traversing Task
(0->1)

7 Fault Acknowledge (0 -> 1)

8 Jog 1 ON®/Jog 1 OFF?

9 Jog 2 ON?/Jog 2 OFF?@

10 Control By PLC/No Control By PLC

11 Device-specific Start Homing Procedure/Stop Homing Procefure
12 to|15 Device-specific
The sfignificance for bit value = 1 is to the left of the slash; bit value = 0 to the right.
NOTH Using the{closed-loop speed controlled mode in Application Class 4 with or without DSC (positioning with
central interpolation and positioning control), the STW1 bit 4 and 6 ("Enable/Reset Ramp Generator| and
"Enahle/Disable Setpoint") keep their effectiveness; STW1 bit 5 ("Unfreeze/Freeze Ramp Generator") can bg¢ with
or without effect. If STW1 bit 5 is without effect, this is indicated by parameter PNU930 = 3.
a8 Optional.

Table 71 lists the common control bits, Table 72 and Table 73 lists the control bits where
speed control (AC 4) and positioning modes (AC 3) differ.
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Table 71 — 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 drive returns to the "Ready For Switching On"
condition); the drive is ramped-down along the ramp (RFG) or along the
(OFF 1) current limit or along the voltage limit of the d.c. link; if standstill is
detected, the voltage is isolated; the main contact is opened (if
present). During deceleration, bit 1 of ZSW1 is still set.
Ao OEL muaandadeintaorcuntibl
Ar-OH FFRaRe-s—Hterraptibl
1 1 No Coast Stop All "Coast Stop (OFF2)" commands are withdrawn.
(no OFF 2)
0 Coast Stop Voltage is isolated.
The main contact is then opened (if present) and thé)drive goes info the
(OFF 2) “Switching On Inhibited” condition; the motor coasts down to a
standstill.
2 1 No Quick Stop All "Quick Stop (OFF3)" commands are withdrawn.
(no OFF 3)
0 Quick Stop Quick stop; if required, withdraw the operating enable, the drive is
decelerated as fast as possible,.fof example along the current limif or at
(OFF 3) the voltage limit of the d.c. link; at n/f = 0; if the rectifier pulses arg
disabled, the voltage is isolated’(the contact is opened) and the drjve
goes into the "Switching @n Inhibited" condition.
A Quick Stop command is’not interruptible.
3 1 Enable Operation Enable electronics.and pulses
The drive then runs-up to the setpoint.
0 Disable Operation |The drive ceasts down to a standstill (ramp-function generator to ( or
tracking) and goes into the "Switched on" condition (refer to contrql
word 1,-bit 0).
7 1 Fault Acknowledge |The-group signal is acknowledged with a positive edge; the drive
reaction to a fault depends on the type of fault. If the fault reaction has
(0->1) isolated the voltage, the drive then goes into the "Switching On
Inhibited" condition.
0 No significahce
10 1 Control By PLC Control via interface, DO IO Data valid (refer to 6.3.11).
0 No Cantrol By PLC |[DO 10 Data not valid; expect Sign-Of-Life. In the case of loss of the
control priority bit, the reaction is device-specific.
Possible reactions:
1) speed control: "old" Process data is kept,
2) positioning: DO 10 Data are set to 0.
12 to 15 device-specific Definition not specified.
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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-function generatoy. If
Generator Application Class 4 is used, Bit 5 may be without effect. No-relevance
of STW1 bit 5 is indicated by parameter PNU930 = 3.
6 1 Enable Setpoint The value selected at the input of the RFG is switched-in.
0 Disable Setpoint The value selected at the input of the RFG is sef to 0"
8 1 Jog 1 ON?@ Prerequisite: Operation is enabled, drive is in“standstill and STW1{ bit
4,5, 6 =0. The drive runs up along the ramp\of RFG to jogging
setpoint 1.
0 Jog 1 OFF? Drive brakes along the ramp of RFG, if.>Jog 1" was previously ON,
and goes into "Operation Enabled" when drive comes to a standsill.
9 1 Jog 2 ON?@ Prerequisite: Operation is enabled, drive is in standstill and STW1{ bit
4,5, 6 = 0. The drive runs up~along the ramp of RFG to jogging
setpoint 2.
0 Jog 2 OFF? Drive brakes along the“ramp of RFG, if "Jog 2" was previously ON,
and goes into "Operation Enabled" when drive comes to a standsill.
11 device-specific Significance not'specified.
a8 Optional.
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Table 73 — Detailed assignment of the special
control word 1 bits (STW1) for the positioning mode

Bit Value Significance Comments
4 1 Do Not Reject A Traversing Task is activated using the positive signal edge at bit
Traversing Task 6.
0 Reject Traversing Task | The drive brakes from an active Traversing Task with maximum

acceleration to n=0 and remains stationary with the holding torque.
The current Traversing Task is rejected.

5 1 No Intermediate Stop | This shall be continually set when executing a Traversing Task.

0 Intermediate Stop Drive brakes from an active Traversing Taskton = 0 along a rgmp,
and remains stationary with the holding torque. The Traversing|Task
is not rejected. The Traversing Task is continued when bit/§_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 positiéning procedurg is
active. The drive is in variable-speed mode-with jogging setpoint 1.
0 Jog 1 OFF?
9 1 Jog 2 ON?® Like Bit 8 with jogging setpoint 2.
0 Jog 2 OFF?
11 1 Start Homing Procedure | Homing Procedure is started with a change from 0 to 1. Bit 11 ip the
status word is set to 0 withi'the start of the Homing Procedure.
Prerequisite: Operation is enabled.
0 Stop Homing Procedure | Homing Procedureiin\progress is aborted, the drive stops alond a

ramp.

a8 Optional.

6.3.2|3 Control word 2 (STW2)

The gtructure of the control word 2_isyshown in Table 74.

Table 74 — Overview-on the assignment of the bits of control word 2

Bit Significance
0to {1 Device-specific
12 to |15 Controller Sign-Of-Life?

If a clockcycle synchronous application is not implemented, i.e. bits 12 to 15 of control word 2 afe not
requited to transfer the controller Sign-Of-Life, the complete control word 2 may be freely used.

6.3.2. 4~ Encoder comntrotword 2{STW2_ENC)

The Encoder control word 2 is specially dedicated to telegrams for Encoder DOs and
combines control functionality out of STW1 with the Controller Sign-Of-Life out of STW2. The
structure of the Encoder control word 2 is shown in Table 75.
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Table 75 — Overview on the assignment of the bits of Encoder control word 2

Bit Significance
0Oto6 Device-specific
7 Fault Acknowledge (0 -> 1)
8to9 Device-specific
10 Control By PLC/No Control By PLC
11 Device-specific
12 to 15 Controller Sign-Of-Life
The slignificance for bit value = 1 is to the left of the slash; bit value = 0 to the right.
6.3.2|5 Status word 1 (ZSW1)
The gtructure of the status word 1 is shown in Table 76.
Table 76 — Overview on the assignment of the bits of ,status word 1
Bit Significance
Speed control mode Positioning mode
0 Ready To Switch On /Not Ready To Switch On
1 Ready To Operate/Not-Ready To Operate
2 Operation Enabled (drive follows setpoint)/Operation Disabled
3 Fault Present/No Fault
4 Coast Stop Not Activated/Coast Stop Activated (No OFF2/OFF2)
5 Quick 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 WithinsTolerance Range / Following Error Within Tolerance Range
Speed Error Out Of Tolerance Range Following Error Out Of Tolerance Rangs
9 Control Requested/No Control Requested
10 f Of 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 Bet
12 Device-specific Traversing Task Acknowledgement
(0->1)
13 Device-specific Drive Stopped/Drive Moving
14 to 15 Device-specific
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 77 and the status bits which differ for the speed
control (AC 4) and positioning (AC 3) in Table 78 and Table 79.
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Table 77 — Detailed assignment of the common status word 1 bits (ZSW1)
for the speed control /positioning mode

Bit Value Significance

Comments

Ready To Switch On

Power supply is switched on, electronics
initialised, main contactor, if available, has
switched off, pulses are inhibited.

0 Not Ready To Switch On

Ready To Operate

Refer to control word 1, bit 0.

0 Not Ready To Operate

2 1 Operation Enabled Drive follows setpoint. This means that the
electronic and pulses are enabled (Refer|to
control word 1, bit 3), the closed laop corftrol
is active and controls the motor and-the dqutput
of the setpoint channel is the input for thd
closed loop control.

0 Operation Disabled Either the pulses are disabled or the drivg
does not follow the qutput value of the
setpoint channel.

3 1 Fault Present Unacknowledged faults or currently not
acknowledgeable faults (fault messages)|are
present (in the fault buffer). The fault reagtion
is fault-specific and device-specific. The
acknewledging of a fault may only be
suceessful if the fault cause has disappedred
ar,has been removed before. If the fault has
isolated the voltage, the drive goes into the
“Switching On Inhibited” condition, otheryise
the drive returns to operation. The relate
fault numbers are in the fault buffer.

0 No Fault

4 1 Coast Stop Not Activated

(No OFF 2)
0 Coast Stop Activated "Coast Stop (OFF 2)" command is present.
(OFF 2)
5 1 Quick Stop Not Activated
(No OFF 3)
0 Quick Stoep\Activated “Quick Stop (OFF 3)" command is present.
(OFF3)

6 1 Switching On Inhibited The drive goes only again in the "Switchgd
On" condition with "No Coast Stop AND No
Quick Stop" followed by "ON". This meanp that
the "Switching On Inhibited" bit is only seft
back to zero if the OFF command is set after
"No Coast Stop AND No Quick Stop".

0 Switching On Not Inhibit

Warning Present

Warning information present in the
service/maintenance parameter; no
acknowledgement.

0 No Warning

There is no warning or the warning has
disappeared again.

Control Requested

The automation system is requested to
assume control (refer to 6.3.11.

0 No Control Requested

Control by the automation system is not
possible, only possible at the device or by
another interface.

14 to - device-specific

Significance not specified.
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Table 78 — Detailed assignment of the special
status word 1 bits (ZSW1) for the speed control mode

Bit Value Significance Comments

8 1 Speed Error Within Tolerance Range Actual value is within a tolerance band;
dynamic violations are permissible for
t < thax, fOr example

N=Nget,
f=f i, etc.,

tmax May be parameterised

0 Speed Error Out Of Tolerance Range

10 1 f Or n Reached Or Exceeded Actual value > comparison value| (setpo|nt)
which may be set via the parameter nurhber.
0 f Or n Not Reached
11 to]13 - device-specific Significance not specified.

Table 79 — Detailed assignment of the special status word 1 bits (ZSW1)
for the positioning mode

Bi Value Significance Comments

8 1 Following Error Within Tolerance Range The dynamic comparison of the setpoin
position with the actual position value if
located with the defined following error

window.
0 Following Error Out Of Tolerance Range
10 1 Target Position Reached The position actual value is located at the
end of a Traversing Task in the positioning
window.
0 Not At Target Position
11 1 Home Position Set Homing Procedure was executed and Home
Position is valid.
0 Home Position’Not Yet Set No valid Home Position available.
12 Edge Traversing Task Acknowledgment (0 -> 1) Using the positive edge, it is acknowledged

that a new traversing task or MDI-setpojnt
was accepted.
If the DO General State Machine is not jn
state S4, bit 12 is set to zero.

13 q Drive Stopped Signals that a Traversing Task has been
completed or standstill for intermediate |stop
and stop.

0 Drive Moving Traversing Task is executed n<>0.

6.3.2.6 Status word 2 (ZSW2)

The structure of the status word 2 is shown in Table 80.

Table 80 — Overview on the assignment of the bits of status word 2

Bit Significance
0to 11 Device-specific
12 to 15 DO Sign-Of-Life?

a8 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.
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6.3.2.7 Encoder status word 2 (ZSW2_ENC)

The Encoder status word 2 is specially dedicated to telegrams for Encoder DOs and combines
status functionality out of ZSW1 with the DO Sign-Of-Life out of ZSW2. The structure of the
Encoder status word 2 is shown in Table 81.

Table 81 — Overview on the assignment of the bits of Encoder status word 2

Bit Significance

0tg2 Devicesspecific

Fault Present/No Fault

(V]

4108 Device-specific

[de]

Control Requested/No Control Requested

10 to 11 Device-specific

12t 15 DO Sign-Of-Life

The sfignificance for bit value = 1 is to the left of the slash; bit value = 0 to the right.

6.3.2|8 Status bit "Pulses Enabled/Disabled"”

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

This pit is optional. The manufacturer may use ‘a~device-specific bit of the status word 1 or 2
or, pgssibly, 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 evaluation 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 profile parameter [P924
"Statyis word bit Pulses Enabled" is defined with the structure in Table 82.

Table 82 —/Structure of Parameter 924 “Status word bit Pulses Enabled”

Sjubindex Meaning Comments
0 signal number Status word 1 (ZSW1), status word 2 (ZSW2) or manufacturer-specific
status word. If there is no status bit “Pulses Enabled” in the current PO
10 Data, the signal number 0 shall be posted in PNU924[0].
1 bit position 0to 15

If the parameter P924 is implemented in the drive, the drive supports the evaluation of
"Pulses Enabled".

6.3.3 Operating modes and State Machine
6.3.3.1 General

For applications with Drive Axis, a differentiation may be made according to the six
PROFIdrive Application Classes with the associated levels of drive interfaces (refer to 6.1.5).
According to the different interface levels, the following Operation Modes are defined within
this profile:
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e Speed control mode

The Application Classes 1 and 4 may be combined in the speed control mode.

2015

NOTE The operating mode speed control can be realised with different types of control modes, for example, v/f

contro

I, frequency control, voltage control and closed-loop speed control.

e Positioning mode

The Application Class 3 is emulated under the positioning mode.

e O

perating mode for the process technology

The operating mode for the integration of drives in process technology applications

a
C
e M
T
m

—

a

a

e O
A
A

cording to the VIK15-NAMUR16 recommendation is generally based on the Appli

ation

ass 1. For a detailed description of this mode, refer to 6.5.
anufacturer-specific modes
ne Application Classes with distributed technology cannot be assigned toan ope

hd axis controller.

In addition to the operating modes defined by the profileccand the associated
difagrams, operating modes may be defined manufacturer-specific, whereby bits 0 tq

nd 10 of control word 1 and bits 0 to 7 and 9 of{status word 1 shall be

corresponding to the specified operating modes in the ptofile.

perating mode changeover
steady-state operating mode setting may be realised via parameter 930.
dynamic changeover is implemented manufacturer-specific using the device-sp)

defined control word bits.

6.3.3

2 General state diagram

State diagram

State

In o

diagrams are defined for thé-operating modes.

der to simplify the. diagram, the states, common for all operating modes

manyfacturer-specific), .are combined in the general state diagram (see Figure 27) with

the s
state
block|

upplementary states of the individual modes being shown in dedicated diagrams.
diagram corre§ponds with the function block “state machine” in the general Drive C
diagram (see\Figure 26).

ating

ode defined by the profile, as the interface of the higher-level open leg@p)control fo the
gchnology is exclusively application-specific. The operating mode interface to the g
control and the positioning feedback control is displaced inwards between the techn

peed
blogy

state
3,7
used

ecific

(also
only
This

bject

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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General state diagram

Power supply on

|

S1: Switching On Inhibited
ZSW1 bit 6=true; 0,1,2, ”p e." =false
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Coast Stop Coast Stop OR
ANB-No-€oast-Stop———————OR-Quictk Stop—b STWT DI T=1arse Disable Operatign
AND No Quick Stop STW1 bit1=false STW1 bit3=falsd
STW1 bito=false OR bitz=false °

I~

Standstill| dett
OR

Coast Stop
OR Quick Stop
STW1 bit

N

STW1 bit1=false
OR bit2= false

AND bit1=lru%DbitZ:lrue
[ ZSW1 bit O=true; 1,2,6,"p.e."=false
T\
ON OFF
\ ./'
S3: Switched On

S2: Ready For Switching On
STW1 bit0=true STW1 bitO=false
ZSW1 bit 0,1=true; 2,6,"p.e."=false

STW1 bit3=true STW1 bit3sfalse

N

S4: Operation
ZSWT1 bit 0,1,2,"p’ey"=true; 6=false

vee {

Disable Operation
B=false

S

3\

S5: Switching Off

ZSW1 bit 0,1,"p.e.” =true
bit 2,6=false

ected
Quick Stop

STW1 bit 2=false

S51: Ramp Stop°

S52:
Quick Stop

Coast Sto p
STWJ bit1=false / \ /
1 Enable Disable
b ick St
Operation Operation ON OFF Quic : op
STW1 bitO=true STW1 bitO=false STW1 bit 2=

plse

_/

Th
De

NOTE

NOTE

b " =

"Pulses Enabled™optional (refer to 6.3.2.7).

b internal condition.“fault with ramp stop” also activates this transition.

celeration rate'in' ramp stop is switched to maximum if STW1 bit 4 = false in speed control mode.

1 STW\bit x,y =: These control word bits are set by the control.

2 /ZSW1 bit x,y = These status word bits indicate the current state.

NOTE

3 Stamdstifidetected s anm mtermat resuttof 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.

IEC
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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
priority (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
Ilope

Note
Coas
and

spee
any H
the a
of ST

In ad
Fault
Inhib

6.3.3
6.3.3

The
Clasqd
contr
and
funct

Notic
Stop

6.3.3

Spee
feedH

bits defined for the positioning mode are only relevant, if the drive is in the\staf
ration".

that the priority of the Stop-Reactions is in the order of Ramp Stop, Quick Stof
I Stop, where Coast Stop is the highest and Ramp Stop the lowest, priority. The
briority of the Stop-Reactions is independent from the origin (general state mag
i setpoint channel STW1 bits 4, 6 or Stop-Reactions caused by-faults). This mean
igher priority Stop-Reaction overwrites all lower priority Stop-Reaction. For exam
Kis is switched off by STW1 bit 0 = 0 and remains in S5 Ramp Stop, a concurrent s
W1 bit 4 = 0 drives the axis to a Ramp Stop with maximudm,deceleration rate.

Hition, all Stop-Reactions caused by faults (Fault with Ramp Stop, Fault with Quick
with Coast Stop) force the general state machine to switch to state S1 (Switchin
ted) or S2 (Ready For Switching On).

3 Speed control mode

3.1 General

e S4

and
pffect
hine,
5 that
Dle, if
biting

Stop,
g On

speed control mode comprises “the speed setpoint interfaces used in the Applig

Application Class 4 are-‘the different feedback values (Output Data) and the dif
onality of the speed setpoint channel.

e that all Stop-Reactions out of the state machine (Coast Stop, Quick Stop and §
have a higher'priority than the control functions of the speed setpoint channel.

3.2 Speed control mode for Application Class 1

d control in Application Class 1 typically is represented by the lack of a po
acK interface and the open loop control of the speed (or torque) via the PROF

es 1 and 4. Generally both interfaces use STW1/ZSW1 and the speed setpoint in}ut to

ation

bl the drive. The differencesi-between the speed setpoint interface in Application Class 1

erent

Ramp

sition
drive

4 DDA A-:

Interf

= 20 I £l F H £ £ [H £ A L FH ool
dautT. 1 |yU|c U OolTTUWO 1T Lyplbal IuII\JLIUIIaIILy vl dit ApphLdliult vidoos 1T I INUJUT TUTive

Object. Clock Synchronous Operation is optional, but generally not necessary.

rive
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Figurg'29 shows the typical functionality of the speed setpoint channel block in Applig

.
—— ¢ e e

IEC

Figure 28 — General functionality of a PROFIdrive Axis DO
with Application Class 1 functionality

ation

Class 1 and the effect of the STW1 control bits on the speed setpoint channel. The jog mode
functionality is optional.

If the DO 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 (this is also the
default if the DO does not support PNU930).

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

specific).
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IEC

Figure-29'— Speed setpoint channel for use in Application Class 1 and 4

6.3.3/3.3 Speed control mode for Application Class 4

Spee(d“cantrol 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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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.
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If the DO supports parameter PNU930 (operating mode) than the DO posts the functionality of
the reduced speed setpoint channel by answering a parameter read request on PNU930 with
a value = 3 (if the DO supports a reduced speed setpoint channel, PNU930 is mandatory).

Actual value (speed) == b COomP

tmax | ——ZSWH1 bit 8
Tolerance range — True = speed errror
within tolerance

a range
False = speed error

out of tolerance

=

STW1 bit 4 range

True ble-REG.

False|= reset RFG

STW1 bit 5 STWH1 bit 4 = false driyes

withollt effect the axis in S5 ranp st_op to
a ramp stop, with’ maximum
deceleration(only if speed
setpointjinterface is acfive)

>

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

Change of mode between
normal operation and jog
2 mode or vice versa g¢nly
Ramp down & / when drive is in stangstill
0
_0\ 0 \"\ oy Setpoint (speed
. § ! . to v/f control or
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1 o [ Actual value (speed)=] b L 7SWH1 bit 10
0 1 J2 True = for nreached
1 1 no change False = f or n not reached

IEC

Figure’31 — Reduced speed setpoint channel for use in Application Class 4 (optional)

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
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jog bits are activated at the same time (from STW1 bit 8 = bit 9 = 0 to STW1 bit 8 = bit 9 =1
with the next DP-cycle), then the jogging setpoint value is zero.

6.3.3.4
6.3.3.4.1

General

Positioning mode

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
In

for smgle axis point to pomt movement and optlonal homing and jogging functlonallty

positie
the s

additfon,

positioning mode according to Figure 35.

beed setpomt channel are used to control the motlon control operatlon (refer to 63,
the general state machine/diagram according to Figure 27 is expanded i
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Figure 32 — General functionality of a PROFIdrive Axis DO

with Application Class 3 functionality

the

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 73) and the signal SATZANW out of the DO 10 Data

DO 10 Data

SATZANW start, stop AKTSATZ
(task select) (STW1)

motion programs

program control interface

N

program
motion record

7K

program

program interpreter

storage

ACC,

TARPQS DEC

VELOCITY

motion command interface

path interpolation

PR\

position setpoint interface

position- and speed closed loop control

1

M

IEC

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
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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.

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 10 DATA. Changeover from the program execution to the MDI interface and vice versa
is controlled by Bit15 of SATZANW (see Table 83). If MDI submode is active, the input for the
mOtl LIL \JUIIIIIIGIId ;IItUIfGUU Uf thc path ;IItUI}JU:GtUI VV;” bc talr\cll fIUIII thU OI naIS
MDI_ITARPOS, MDI_ACC, MDI_DEC and MDI_VELOCITY (see Figure 34). These valugs get
valid |as the input for the calculation of a new path from the actual axis position_to, thg new
target position with the rising edge of STW1 Bit6 (see Figure 38). Controlling of the motion
procgss is done by the dedicated bits of STW1 (see Table 73) from the DO 10-Data. Segq also
Figure 35. 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 of the\path (indepenpdent
of the¢ absolute motion direction). The signal MDI_MOD defines additienal attributes fqr the
motign command and the changeover from the predecessor motiony;command to thel new
motign command (see Table 85).

DO 10 Data
SATZANW start, stop AKTSATZ MDI_TARPOS '\l\/lll[I;II_AD(é((::l MDI_VELOCITY XIST_A
(task select) (STW1) _|
Motion program control interface
programs program
motion record
program submode control
program interpreter (SATZANW.15)
storage
submode status
(AKTSATZ.15)
AN
MDlI interface
VELOCITY .
ACC, DEC submode
> switch
TARPOS >
ACC,
TARPOS 4
DEC VELOCITY
motion command interface
path interpolation 4

[l A
1 T

v |

position setpoint interface

position- and speed closed loop control

IEC

Figure 34 — Functionality of the Motion Controller in the MDI submode
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Table 83 — 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)
Bits 0 to 9 are only relevant in Program submode.
10 to 14 Reserved for future use by PROFIdrive profile.
15 Control of submode switch for the selection of submodes (toggle of submode switch with change of
motion command source only in S41):
= 1 Activation of the MDI submode. If there is a program still running (extended state machine
not in the state 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 executed, the path
interpolation shall stop and the MDI motion command shall be rejected.
Table 84 — Definition of signal AKTSATZ
Bits Meaning
0to9 Number of the motion record currently active (executed by the path intetpolation).
Bits 0 to 9 are only relevant in Program submode (in MDI-submode(and while no program is be|ng
executed the number should be 0).
10 to|14 Reserved for future use by PROFIdrive profile.
15 Status of submode switch and currently active submode (source of currently active Traversing

Task):

1 MDI submode active. The input values for the ,motion command will be taken from the

signals TARPOS, VELOCITY_A, MDI_ACC and.MDI_DEC. If a motion command is still exeguted

in the path interpolation (S45, S43), the source of the motion command was MDI.

0 Program submode active. The initial mption record for the start of a new motion program
will be taken from bits 0 to 9 of SATZANW. If a motion command is still executed (S45, S43
the motion command is part of a motion program and the current motion record is posted in
AKTSATZ bit 0 to 9.

~
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Table 85 — Definition of signal MDI_MOD

Bits Meaning
0 Absolute/Relative positioning mode
= 1 Absolute positioning. The target position in the signal TARPOS defines the absolute target
position for the motion.
= 0 Relative positioning. The target position in the signal TARPOS defines the relative target
position for the motion related to the actual axis position.
1 Positive Modulo positioning direction (implementation optional).
This command is only functional if the axis type is a rotating modulo axis and the absolute position
mode is activated (MDI_MOD bit 0 = 1).
=1 For a modulo Axis, the absolute position shall be reached by a motion in the positive
direction. If bit 1 and bit 2 are both 1, the target position of a modulo axis shall be reached |by
the shortest path.
= 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 optional).
This command is only functional if the axis type is a rotating modulo axis and’the absolute position
mode is activated (MDI_MOD bit 0 = 1).
=1 For a modulo Axis, the absolute position shall be reached by a motion in the negative
direction. If bit 1 and bit 2 are both 1, the target position of a medulo axis shall be reached|by
the shortest path.
= 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.
6.3.314.4 Positioning mode extended state.diagram
The g¢xtended state diagram for the positioning mode in Program submode and MDI submode
is shown in Figure 35. The program submode and the MDI submode only differ in the spurce
for tHe motion commands. The sourcefor motion commands is controlled by the submode
switch. The submode switch is controlled by bit 15 in the signal SATZANW. The curfently

active positioning submode (active  source of motion commands) is shown in the s
AKTYATZ Bit15 (see also Tahle(84).

The meaning of “Activate Traversing Task” according to the positioning submodes

follows:

e Pfogram submode: Activation of the motion program beginning at the motion r
n\rmber in SATZANW Bits 0 to 9.

e M

DI-Submode: Activation of a new motion command. The setpoints for the nj
command are taken out of the signals TARPOS, VELOCITY_A, MDI_ACC and MDI_D

ignal

is as

bcord

otion
EC.
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valid in state "Operation" (S4) of the General State Diagram (always ZSW1 bit 0,1

State diagram of the Positioning Mode
,2,p.€% = true; bit 6 = false)
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\ y

Standstill detected
Jog 1 ON OR Jog 2 ON (

Traversing Task (Edge)

Activate
STW1 bit 6 pos. edge

STW1 bit 8 or bit 9 = true \,
~—_ 2 ese

S45: Traversing task interpolation

S453: Intermediate Stop
ZSW1 bit 13 = true

)

N

e O

_____“

Y N

AKTSATZ bit 15 = Submode Switch (source of Traversing Task)

Activate
Traversing Task (Edge)
STW1 bit 6 pos. edge

Start Homing Procedure (Edge
STW1 bit 11 pos. edge

Activate
Traversing Task (Edge)
STW1 bit 6 pos. edge

/

p.g. = status bit for Pulées Enabled/Disabled.

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

¢ Braking with ramp\is with maximum deceleration value.

d  Defeleration\value for braking with ramp is taken from the currently active Traversing Task.

¢  Topgling of*'submode switch (change of motion command source) only in

NOTE1

STW1 bit x,y = These control word bits are set by the control.

IEC

state S41.

NOTE 2 ZSWH1 bit x,y = These status word bits indicate the current state.

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

Figure 35 — State diagram of the positioning mode

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 36 and Figure 37.
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Homing Procedure: Home Position Set
STW1 Bit 11: Start/Stop
Homing Procedure L e (1)
ZSW1 Bit 11: Home S K 1
Position Set/ Home - - ~ P e 0
Position Not Yet Set e Y
= - rd \\
ZSW1 Bit 13: ] Y )
Drive Stopped/ o L7 0
Drive Moving
Basic State Homing Procedure Basic State

Figure 36 — Homing Procedure: Home Position Set

Homing Procedure: Stop Homing Procedure by the Controller
STW1 Bit 11: Start/Stop
Homing Procedure | o 1
\‘ \\ 0
1/ !
4 1
/, !
ZSW1 Bit 11: Home T ) 1
Position Set/ Home Rk K
Position Not Yet Set ) !
/, 1
// !
ZSW1 Bit 13: ,/ !
Drive Stopped/ L ‘o N —
Drive Movin Y T=
g BY :
Basic State Homing Procedure Basic State
< > —

Figure 37 — Homing Procedure: Abortion by the controller

6.3.3.4.6 Traversing Task control

The procedure for the activation of a Traversing Task (motion program or motion command) is
shown in detail in Figure 38 and Figure 39.
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Traversing Task active |
% positive edges only
STW1 Bit 6: Activate C 1
Traversing Task 4 0
— ¢l
i
!
ZSW1 Bit 12: RN 1
Traversing Task RS 0
Abi’\llUWiUdyUlllUl It j ‘\
1 \\ 1
\
ZSW1 Bit 13: | :*_| ‘ 0
Drive Stopped/ '
Drive Moving \
\\ 1
ZSW1 Bit 10: Target ﬁ‘l 0
Position Reached /

Not At Target Position

v

n n
» »

Basic State Traversing task activé, ;~ Basic State
IEC

Figure 38 — Traversing Task active

Traversing Task active: new Traversing Task or setpoint
before the end of the first Traversing Task

positive edges only

STW1 Bit 6: Activate 1
Traversing Task 0
ZSW1 Bit 12: 1
Traversing Task 0
Acknowledgement

1
ZSWA1BIit13: 0
Drive.Stopped/
Drive Moving
ZS\A/1 Rit 10 TAarant 1
ZSWH-Bit-4+0-—TFarget o)
Position Reached /
Not At Target Position First Traversing { New Traversing Task

Task or setpoint
Basic State Traversing task active

IEC

Figure 39 — Change of the Traversing Tasks immediately

The procedure for activation of a Traversing Task according to the definition in Figure 38 and
Figure 39 is valid in S4 state of the general state machine. If the general state machine is not
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in state S4, all Traversing Tasks are aborted and ZSW1 bit 12 is set to zero independent from
STW1 bit 6.

6.3.4 DO IO 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 ipdividuat setpoints/actuat vatues may be configured as Signats to be mctuded i the DO
IO Djata 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 €lements in
the plofile-specific parameter section for this DO |10 Data configuration.

A detpiled description is provided in 6.3.4.4 and 6.3.4.5.

The fpllowing advantages are obtained due to the telegram configuring:and normalisation.

e Interoperability and interchangeability of PROFIdrive Controllers’and Drive Objects.
e Standard components may be simply commissioned.

e Altomation mechanisms in the controller application?y'By reading-out parameterg, the
controller may adapt its cyclic interface to the Axis. This read-out procedure shall be faken
into account when running-up.

6.3.4|2 Signals

A series of signals with appropriate signal mumbers is defined to configure the DO 10|Data
(setppints, actual values).

The fpllowing values are permissible for the signal numbers:

e O -> not assigned.
o 1o 99 -> standard signal numbers (profile-specific).
e 100 to 61 999 ->xsignal numbers (device-specific).

e 62 000 to 65 535~\_-> standard signal numbers (profile-specific).

All off{the definedssignal numbers are listed Table 86.
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Table 86 — Signal list — assignment

Signal No. Significance Abbreviation Length Sign Description
16-/32 bit

1 Control word 1 STWA1 16 Refer to 6.3.2.2

2 Status word 1 ZSWA1 16 Refer to 6.3.2.5

3 Control word 2 STW2 16 Refer to 6.3.2.3

4 Status word 2 ZSW2 16 Refer to 6.3.2.6

5 Speed setpoint A NSOLL_A 16 with | N2 normalised
Referta 8345

6 Speed actual value A NIST_A 16 with | N2 normalised
Refer to 6.3.4.5

7 Speed setpoint B NSOLL_B 32 with | N4 normalised
Refeft0-6.3.4.5

8 Speed actual value B NIST_B 32 with | N4.n6rmalised
Refer to 6.3.4.5

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

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 G3.8STW 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 Sensor 3 position actual value-2 G3_XIST2 32 Refer to 6.3.6

21 Input (digital) E_DIGITAL 16 Refer to 6.3.7

22 Output (digital) A_DIGITAL 16 Refer to 6.3.7

23 Input (analog) E_ANALOG 16 Refer to 6.3.7

24 Output (analog) A_ANALOG 16 Refer to 6.3.7

25 System deviation XERR 32 with | Refer to 6.3.5

26 Position controller, gain factor KPC 32 with | Refer to 6.3.5

27 Position setpoint value A XSOLL_A 32 with

28 Position actual value A XIST_A 32 with

29 Positien—aectuat-valueB xS—B 32 with

30 Position actual value C XIST_C 32 with

31 Position actual value D XIST_D 32 with

32 Traversing block selection SATZANW 16 Refer to 6.3.3.4.2

33 Actual traversing block AKTSATZ 16 Refer to 6.3.3.4.2

34 MDI target position MDI_TARPOS 32 with | Refer to 6.3.3.4.3

35 MDI velocity MDI_VELOCITY |32 Refer to 6.3.3.4.3

36 MDI acceleration MDI_ACC 16 Refer to 6.3.3.4.3

37 MDI deceleration MDI_DEC 16 Refer to 6.3.3.4.3

38 MDI mode MDI_MOD 16 Refer to 6.3.3.4.3 and
Table 85

39 Sensor 1 position actual value 3 G1_XIST3 64 Refer to 6.3.6
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Signal No. Significance Abbreviation Length Sign Description
16-/32 bit

40 - 50 Profile-specific Reserved

51 Output current smoothed IAIST_GLATT 16 Refer to 6.5

52 Active current ITIST_GLATT 16 with | Refer to 6.5

(torque proportional)

53 Torque actual value smoothed MIST_GLATT 16 with | Refer to 6.5

54 Active power smoothed PIST_GLATT 16 Refer to 6.5

55 Frequency setpoint FSOLL 16 Refer to 6.5

56 Frequency actual value smoothed | 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 t10.6.5

59 Output current IAIST 16 Refer'to 6.5

60 Torque actual value MIST 16 with | Refer to 6.5

61 Active current smoothed ITIST 16 with yT'Refer to 6.5

(torque proportional)

62 Active power PIST 16 Refer to 6.5

63 Frequency actual value FIST 16 Refer to 6.5

64 to|79 Profile-specific Reserved

80 Control word 2 for Encoder STW2_ENC 16 Refer to 6.3.2.3

81 Status word 2 for Encoder ZSW2_ENC 16 Refer to 6.3.2.6

82 to |89 Encoder signals (Encoder Profile) Reserved

90 to |99 Profile-specific (Safety) Reserved

100 t Device-specific (PROFIdrive) Recommended forl

59 999 vendor specific drlve
signals

60 000 to Device-specific (Encoder) Recommended fof

60 999 vendor specific
encoder signals

61 000 to Device-specific (Safety) Recommended for

61 999 vendor specific drlve
safety signals

62 000 to Profile-specific reserved

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 10 Data (refer to 6.3.4.4).

The standard telegrams have a structure according to Table 87 to Table 95 and Table 147.

6.3.4.3.2

Standard telegram 1

Content: n-setpoint interface, 16 bit
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Content: n-setpoint interface, 32 bit, without sensor

6.3.4

Content: n-setpoint interface, 32 bit, with one sensor

6.3.4

Content: n-setpoint interface, 32 bit, with two sensors
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Table 87 — Definition of standard telegram 1

10 Data number

Setpoint

Actual value

STW1

ZSWA1

NSOLL_A

NIST_A

Standard telegram 2

3.4

35

Table 88 — Definition of standard telegram 2

10 Data number Setpoint Actual value
1 STW1 ZSW1
2
NSOLL_B NIST_B
3
4 STW2 ZSW2

Standard telegram 3

Table 89 — Definition of standard telegram 3

10 Data number Setpoint Actual value
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

Standard telegram 4
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Table 90 — Definition of standard telegram 4

6.3.4{3.6

The standard telegrams 5 and 6 are derived from staridard telegrams 3 and 4 for addi

10 Data number Setpoint Actual value
1 STW1 ZSW1
2
NSOLL_B NIST_B

3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
6 G2_STW

G1 _XIST1
7
8

G1_XIST2
9
10 G2_ZSW
11

G2_XIST1
12
13

G2_XIST2
14

Standard telegram 5

use df the Dynamic Servo Control (DSC/refer to 6.3:5).

Contént: n-setpoint interface, 32 bit, with 'one sensor; additionally position differencs
position controller gain in the setpoint diregtion for DSC

Table 91 — Definition of standard telegram 5

lional

and

6.3.4.3.7

10 Data number Setpoint Actual value

1 STW1 ZSW1
2

NSOLL_B NIST_B
3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
6

XERR G1_XIST1
7
8

KPC G1_XIST2
9

Standard telegram 6

Content: n-setpoint interface, 32 bit, with two sensors; additionally position difference and
position controller gain in the setpoint direction for DSC
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Table 92 — Definition of standard telegram 6

6.3.4

The o

10 Data number Setpoint Actual value
1 STW1 ZSW1
2
NSOLL_B NIST_B
3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
6 G2_STW
G1 _XIST1
7
XERR
8
G1_XIST2
9
KPC
10 G2_ZSW
11
G2_XIST1
12
13
G2_XIST2
14

3.8 Standard telegram 7

tandard telegram 7 is defined for positioning mode (AC 3).

Conteént: Positioning interface (Program submaode)

6.3.4

The o

Content: Positioning interface (Program submode plus MDI submode)

Table 93 — Definition of standard telegram 7

10 Data number

Setpoint

Actual value

STW1

ZSWA1

SATZANW

AKTSATZ

3.9 Standard telegram 9

tandard telegram 9 is also defined for positioning mode (AC 3).
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Table 94 — Definition of standard telegram 9

6.3.4

The o

10 Data number Setpoint Actual value
1 STW1 ZSW1
2 SATZANW AKTSATZ
3 STW2 ZSW2
4
MDI_TARPOS XIST_A
5
6
MDI_VELOCITY
7
8 MDI_ACC
9 MDI_DEC
10 MDI_MOD

3.10 Standard telegram 8

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

Content: x-setpoint interface, 32 bit (position setpoint interface)

Table 95 — Definition of standard telegram 8

10 Data number Setpoint Actual value
1 STW1 ZSW1
2
3 XSOLLwA XIST_A
4 STW2 ZSW2
5 NSOLL_A NIST_A

6.3.4/{3.11  Standard telegram 20

The standard telegram~20 is exclusively defined for the use of the speed setpoint intgrface
accofding to the VIK-NAMUR recommendations for process technology (AC 1).

Conteént: n-setpoint interface for the process technology, 16 bit
(Definition: refer to 6.5).

6.3.414~ Genfiguring-the-DO-10-Data

IO Data in the data telegram may be assigned the individual setpoints/actual values using the
DO IO Data configuring (telegram configuration). The standard signals from 6.3.4.2 as well
as manufacturer-specific signals may be configured as setpoints/actual values.

There are four parameter numbers (PNU) in the profile-specific parameter section to configure
this DO 10 Data (see Table 96).
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Table 96 — Parameters for configuring a telegram

PNU Significance Access Data type
authorisation
915[x] DO 10 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
opculf;u;

P922r Telegram selection

P922|shall be readable in every Application Class.

5
Q

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

The permissible values are given in Table 97.

Table 97 — Coding of P922

Value Meaning

0 Telegram may be freely configured (P915{x], P916[x])

1 Standard telegram 1: n-set interface;46 bit (PROFIdrive profile, version 2)

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

3 Standard telegram 3: n-set interface, 32 bit, with one sensor

4 Standard telegram 4: nsset interface, 32 bit, with two sensors

5 Standard telegram 5:\f=set interface, 32 bit, with one sensor; additionally the position
(Ijjig(e:rence and the\position controller gain are transferred in the setpoint direction to implgment

6 Standard telegram 6: n-set interface, 32 bit, with two sensors; additionally the position
differenceyand the position controller gain are transferred in the setpoint direction to
implement DSC

7 Standard telegram 7: positioning interface (program submode)

8 Standard telegram 8: x-setpoint interface, 32 bit (position setpoint interface)

9 Standard telegram 9: positioning interface (program plus MDI submode)

10 to[19 Standard telegrams 10 to 19 (reserved for PROFIdrive profile)

20 Standard tefegram 207 N-Set MNterface 1or the process technotogy, 16 bit, SE€ 6.5

21 to 29 Standard telegrams 21 to 29 (reserved for PROFIdrive profile)

30 to 39 Standard Safety telegrams 30 to 39 (reserved for PROFIdrive profile Safety Amendment)

40 to 80 Standard telegrams 40 to 80 (reserved for PROFIdrive profile)

81 to 98 Standard Encoder telegrams 81 to 98 (reserved for Encoder Profile)

99 Standard telegram 99 (reserved for PROFIdrive profile)

100 to 60 000 Device-specific telegram

2(5) gg; to Standard telegrams 60 001 to 65 535 (reserved for PROFIdrive profile)

The following definitions are valid if selecting a telegram with P922.
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e The standard pre-assignment of P922 should be a value of 1 to 99 for a standard telegram

1
o |f

to 99.
P922 is changed to 0, the previous setting of P915[x], P916[x] is kept.

e |f 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 f]
e A
m|
e T
in

pllowing definitions are valid when configuring the telegrams.

| of the signals which may be configured as DO IO Data are répresented
anufacturer-specific defined parameter number.

fo parameter P915[x] (setpoint telegram) and P916[x] (actual,value telegram). Th

I Data number (1 to n) is selected via the array index x (0 to (+1)).

is permitted to fix the content of P 915 and P 916.

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

ne array size depends on the way that the telegram was configured.
pr DO 10 DATA 1, only control word or statusiword 1 are permissible.
O 10 Data which is not used is marked with zero (P915[x] = 0 or P916[x] = 0).

[y]: List of all the parameters for signals (y = signal number)

Using parameter P923[y], an assignment is made between the signal numbers an

asso

iated manufacturer-specific parameter numbers. The array index y is the number

signal. Array indices 1 to 99 consist of the standard signals defined in the profile (re

6.3.4

The f

o T

S
e G

pllowing is valid forparameter P923]y].

nere is an entry“for all standard signals which the device supports and for the deg

specific signals:

andard(sighals which are not supported are identified with the entry 0.

aps(between device-specific signal numbers are filled with zeros.

2), array indices 100 t065 535 contain the device-specific signals if they are definef.

by a

ne actual telegram is configured by entering the manufacturer-specific parameter ndmber

e DO

ation

1l the
f the
er to

vice-

Examplefor-econfiguringatelegram

The following example (see Figure 40) specifies a standard telegram configuration (refer to
) for the setpoint with signal numbers 1 (STW1) and 5 (NSOLL_A), which are
represented by the manufacturer-specific parameters P833 and P711 (refer to P915[x],

P922

P923

[yD)-

The controller may determine the following assignments by reading-out parameters P915[x],

P923

[yl

e P915[x] -> assignment: Parameter number/DO 10 Data number.

o P923[y] -> assignment: Parameter number/ signal number.

The description elements of P711 contain information for the DO 10 Data normalisation (refer
to 6.3.4.5).
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e Refer to the manufacturer-specific normalisation parameter P1401 (DO 10 Data reference
parameter).

e Bit position for the normalisation (DO IO Data normalisation).

P922 = 1 (Standard telegram 1) -> 10 Data 1 = STW1 /10 Data 2 = NSOLL_A

DO IO Data 1 2 10

number STWA1 NSOLL_A - —

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

-~ Descr.elements
7 (of P711)

P923[y] = 1
Parameter No.

DO 10 Data reference
parameter (P1401)
11 1401
0 0 12 0x000E — DO IO Data
1 833 —> P833 (STW1) standardisation bit (Bit14)
5 711 — P711 (NSOLL_A)
99 0
x = DO IO Data number
123 0 y = Signal number
150 345
IEC

Figure 40 — Example for configuring a telegram

6.3.4(5 DO 10 Data normalisation

DO I Data of the following data type is normalised:

e always: N2, N4, X2, X4;
e optional: Integer16, Integer32, Floating Point.

If there is no P923 available or the drive does not support a parameter description, the default
normalisation shall be N2 or N4. PROFIdrive standard signals always have a fixed defined
normalisation.

Non-normalised DO 10 Data (e.g. data type Unsigned16)

The physical values may be calculated from the transferred value of a DO 10 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).
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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),

addit

ional description elements are required.

Setpoints and actual values (e.g. NSOLL_A, NIST_A, NSOLL_B, NIST_B) shall be transferred
as normalised DO 10 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 = 0x4000

corregponds to 100 % of P2000 = 3 000 r/min).

Whilgt enabling the controller to deliver setpoints to drives from various manufagturers

norm

hlisation is fix for standard telegrams. In addition and also for vendor specific teleg

, the
rams

and gignals, this normalisation information shall be able to be read out. To)realise thig, the

alrea

reference parameter® (subindex 11,

(subi

The

refergnce value and the “DO 10 Data normalisation® compofient (the bit number of th
which refers to the reference value.

Examples for normalising DO 10 Data

A controller will read out the normalisation of a(speed setpoint signal from the DO in org
enter|a speed setpoint of 1 500 r/min:

e Example A: data type = N2 100 % = 0x4000 (NSOLL_A is always N2)
e Example B: data type = X2 100 % = 0x1000 (for X = bit 12)
e Example C (see Table 100 andxJable 101): data type = Float 100 % = 1,0 E

Example A and B (see Table 98:and Table 99) apply to data type Integer16 as well.

To refalise this, the following steps are required.

1N o »n

p

—

T
norimalisation bit (in the example A: bit 14 corresponding to 0x4000; in example B:
c

dy existing parameter description elements are supplemented by/the “DO IO

ndex 12, refer to 6.2.1.3) components.

DO 10 Data reference parameter® component contains the ‘parameter number d

ne controller shall first determine the manufacturer-specific parameter for the S
e¢tpoint signaliwith the signal number (in example A: 5, in examples B: 100 a
ample C:{101) out of P923[x] (in examples A: P923[5] = 711, in examples B: P923
712 and C: P923[101] = 713).

ne ,DO" 10 Data reference parameter (in the example: P2000) and the DO 10

Data

refer to 6.2.1.3) and “DO I0CData normalisation”

f the
e bit)

er to

peed
nd in
[100]

Data
bit 12

rresponding—to—0x 1000 Tmay bedetermimed—from—the—descriptiom—etement—o
arameter.

this

e The controller may calculate the setpoint to be entered by reading out the contents of
P2000 (in the example: 3 000,0) and the variable attribute of P2000 (in the example:
r/min). (in the example A: 0x2000 corresponds to 1 500 r/min; in the example B: 0x0800

c

orresponds to 1 500 r/min).

Table 98 — Example A/B for normalising DO 10 Data, parameter values

Meaning Example A Example B Content
content of P711 content of P712 of P2000

Value for example 0x2000 for example 0x0800 3 000,0
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Meaning Example A Example B Content
content of P711 content of P712 of P2000
Identifier:
Bit 0-7 = data type 113 (N2) 123 (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 (100/2'%) 1,0

H l tiecil 'S
Variapte-attribtte:

Variaple index / 24/0 ( %) 24/0 ( %) 11/67 (r/min)

convdrsion index

Nams ,nset’ ,nset’ ,nnorm’

Lowef limit value 0x8000 (-200 %) 0x8000 (-800 %) 1.000,0

Uppef limit value Ox7FFF Ox7FFF 10 000,0
[(200 %-2-1%) %] [(800 %-2-1%) %]

DO I Data reference 2000 2000 0

parameter

DO IQ Data normalisation:

gig?-S = Normalisation bit | 14 (bit 14 -> 0x4000) 12 (bit 12 -> 0x1000) 0

Bit 1§ = Normalisation 1 (yes) 1 (yes) 0 (no)

valid

Exam

ple C (Floating Point):

Table 100 — Example C for\normalising DO 10 Data, parameter values

Meaning Example C Content
content of P713 of P2000
Valug for example 0,5 3 000,0
NOTH 0,5 corresponds to 1.500 r/min
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Table 101 — Example C for normalising DO 10 Data, parameter description elements

Meaning Example C Content
content of P713 of P2000
Identifier:
Bit 0-7 = data type 8 (float) 8 (float)
No. of elements 1 1
Standardisation factor 100,0 (100/1,0) 1,0

Variable attribute:

Variahle index / conversion index 24/0 (%) 1167 (r/min)
Namsg ,nset’ ,nnorm’
Lowef limit value -4,0 (-400 %) 1 000,0
Uppef limit value 4,0 (400 %) 10 000,0

DO IQ Data reference parameter 2000 0

DO IQ Data normalisation:

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

Bit 1§ = Normalisation valid 1 (yes) 0 (noe)

6.3.5 Dynamic Servo Control (DSC)

6.3.5{1 Features

This function improves the dynamic performance afithe position control loop by minimising the

delays which normally occur with a velocity setpoint interface. In this case, only a rela

tively

simple expansion of the transferred setpoints~-aAd an additional feedback network are required

in thg drive.

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

6.3.5|2 Structure

The ¢ontrol loop based.on the velocity setpoint interface generally has the structure giVen in

Figure 41.
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...............

Nema NC Pos. Tra%smis sion Interpolation

Path . control idelay. (Tec) Speed filter Sreediccric]
Interpolation .
Xcmd Xerr | Nnc | Nprive
—»{_ R—b": |——>|| Cl V|k :I >
k
Xact,NC o
Speed
calculation

_ Xact L

Zero offset and }

Master Controller (NC) compensation Drive controller
IEC
Key:
Nemg | SPEEd cOmmand Tpc position controller sampling time (= T ,c)
X.mg |POsition command kpC position controller gain
Xearr position error command
Xoot actual position

Figure 41 — Structure of the position control circuit
based on the velocity setpoint interface without DSC

The gctual position calculated in the drivesis also directly fed back with DSC (see Figure #2).
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Key:
cmd | SPeed command T,. speed controller sampling/time
emg | POsition command TpC position controller sampling time (= T,,c)
orr position error command kpc position controller gain

actual position

Figure 42 — Structure of the'position control circuit
based on the velocity setpoint interface with DSC

In order to realise this function, the systém deviation calculated in the controller is transferred
in addition to the velocity setpoint.-The additional feedback network (shaded) may usg the
internal drive formats to representithe position, and is thereby independent of the pogition
representation in the controller.cThe diagram above assumes that the network is compufed in
the velocity control clock cycle' Tge, which is possible in many cases. This means thgt the
maximum possible dynamic performance improvement may be achieved. Higher clock |cycle
timeg T are also possible.if the calculating time is critical (Tgc < T < Tpe).

6.3.5{3 Mode of operation

The gtructure~céntains a total of three feedback branches for position actual value (No| 1, 2
and 3). Feedback branch 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
influgncé-to the stability of the position control loop. Thereby, the position control loop is
initialty operm—Feedback branchr No—3—themre=ciosesthetoop;, however;, withatower detay 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 synchronised-With a
mechanical overflow at the machine, but may be, for example, selected using the\numegrical
format.

6.3.5|5 Using multiple sensors

Feedpack branch 4 for the velocity actual value always uses the motor'sensor.

Therg are three operating situations for the feedback branches 1; 2-and 3 in Figure 42:

e fdedback branches 1, 2 and 3 use the motor-side sensor;

e fgedback branches 2 and 3 use the motor sensor, feedback branch 1 uses the load-side
sSg¢Nsor;

e fgedback branches 1, 2 and 3 use the load-side.sensor.

If thefe is no load-side sensor, case 1 alwaysapplies. In this case, feedback branch 1, 2 and
3 usq the actual value from the motor sensori whereby a different representation is possiple in
brangh 1 (numerical format, load reference). This case applies to, for example, linear or fotary
direct drives.

The feedback branches 2 and 3 may compute the motor-side actual value in a format whjch is
favodrable for the drive; the physical weighting of a motor-side sensor increment on thg load
side shall not be known.

If thefe is a load-side sensor which should be used for the position control loop, the two [other
operating cases arepractical.

In cape 2, branch*1 is not completely compensated by branch 2, as the actual values of the
two slensors _normally do not cover one another. However, the feedback network is still dtable
with respectto 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
X4t 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 kpc

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
desci

If the

activated. If only one of the two signals is configured, it is assumed that thisris-used for

purpq
The

load-
norm

KPC

6.3.5

From
or kp

e k
o
fo

C(

The
contr
perfo

6.3.5

g$tandard telegrams o and b, defined tor the Dynamic servo Control (DSC) Tuncuor

X
n

° kFC
A

ibed in more detail in 6.3.4.3.

two signals xer and k,. have been configured, the feedback network inythe dr

ses and the feedback network remains inactive.

normalisation of XERR is identical to the normalisation of G1 XIST1. Exception:
side actual value is transferred in G1_XIST1, and operating case 2 is present, the
blisation of XERR corresponds to the motor-side actual value.

has the unit (1/1 000) s=1-

7 Operating states

the drive perspective, there are two operating states, which differ as a result of k
# 0.

c = 0: The feedback network is ingffective. The position control loop in the dr
pened. Generally, the controller us€s this to completely open the position control
r example, for spindle operation.or when errors occur. The controller may also se
nventional closed-loop positiof)control without the need of re-configuration of the
L is invalid. It is recommendeéd to send x,,, = 0. The velocity setpoint is supplig
md-

# 0: The feedback network is effective. The position control loop in the drive is cl
velocity pre-contral value is entered via n., 4, which may also be zero.

controller may(change over between these two states at any time. Furthermore
pller may change the value of k,. at any time (for example to adapt the dyr
rmance when the gearbox ratio is changed or to compensate for non-linear gearbox

8 Implementation information

, are

ve is
other

f the
n the

bc

ve is
loop,
ect a
drive.
d via

bsed.

, the
amic
BS).

If théd

BSC anr\hr\nallhl is ||onr1 the controller shall work with theg nnhmuocd T

p—cycle

(Tpm > Tpx) which is reallsed in the enhanced synchronised Isochronous Mode (refer to
IEC 61800-7-303:2015, 4.9.2).

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 control loop.

It is ecommended that the feedback network also be continuously calculated-during kpc =0.
The memory, which is contained by the network, is always tracked in this’way and the
trans|tion to kpc # 0, which may occur at any time, is easier to implement.

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

orr Dranchi’and in the n.4 branch

For a transition to k. = 0, the drive-internal controller output.goes to zero as a jump fungtion.
The controller also simultaneously increases n.,4 by the\same absolute value as al step
functon so that the velocity sum at the speed controllér input always runs continuously. In
order] for this to also work during motion, the interpolation filter shall be bypassed in the[n 4
brangh for one clock cycle (Tpg).

The Yelocity setpoint filter ("speed filter") spegified in the block diagram is optional and has
nothipg to do with the DSC function. It has.only been drawn-in to make a clear different|ation
to copventional closed-loop position contrel structures.

6.3.6 Position feedback interface
6.3.6}1 Overview

The position feedback interface defined in this profile is an interface between the Axis and a
highdr level control. The ‘interface gives the possibility for the control to get position feedback
informhation over the RROFIdrive Interface taken from the sensors connected to the Drive (see
Figure 43). The functionality described in the position feedback interface is implemented in
the dfive, not in the.sensor itself.

A position feedback interface consists of the following objects that may be used for teldgram
configuring,(refer to 6.3.4.4) through assignment (DO 10 Data number/parameter number)):

o Gx—SPN—Control\Word Control-of the-sensorfunctionality

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 2

Drive Unit
DO

Controller

{ G1_ZSW G1_XIST1 G1_XIST2

G2_7ZSW G2_XIST1

IEC

Figure 43 — Example of the sensor interface

(Sensorl: two actual values/Senson2: one actual value)

Becalse of possible user data failure, actual positions (Gx_XISTx) cannot be transmitt¢d as
partigl actual values. For that reason, cyclically absolute actual position values are always

transmitted (i.e. after a certain number of revolutions there is an actual\position overflow)|.

In Data_Exchange, the drive always — independently of the contfoller's operating modes Clear

and Qperate — sends the actual positions (Gx_XISTx).

The fpllowing applies to the evaluation of the actual positions (Gx_XISTx).

Explgnation:

—

ne receiver may evaluate an actual position inctementally, whereby the zero point [s set
approaching a home position and by setting\it, or by the controller reading an abgolute
alue (refer to explanation below). This may be applied to all sensor types.

< T

>

h actual position value may also be\viewed as an absolute value (which may, if
Ecessary, be charged up only againstia zero shift in the controller), if limited to abgolute

w S

nsors on axes with a finite travetsing range (which is less than the display range ¢f the

sensor).

In the case of continuously rotating axes, incremental evaluation is preferable (no mpdulo
handling in the drive).

It|should be possible for the controller to select the modulo range and the modulo strategy
(there should be nonetin the drive). If the drive permits modulo processing, this shoyld be
able to be disabled via a parameter.

The actual position value transmitted in Gx_XISTx is an absolute actual value which the|drive
may simply,set to 0 when it is started and after the parking sensor has been disabled. For that
reasdn;\@ higher level control should only use the position differences between two pogition

t In l 4 1 | P ++ H § 1 ry 1 H 1
controrret Cylico 1o LaituratTc o e TiTdr atiuar pUSTUHUTT vVatutT.

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 106).

The profile parameter P979 “sensor format” contains the important properties of the sensors.
Properties are for example the normalisation 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 102 to Table 105.

Table 102 — Structure of parameter 979 (sensor format)

Sub{ndex Meaning Comments

0 Header information for the indices 1'ta n
1 Sensor type 1. sensor (G1)
2 Sensor resolution 1. sensor (G1)
3 “shift factor” for G1_XIST1 1. sensor (G1)
4 “shift factor” for absolute value in G1_XIST2 1. sensor (G1)
5 Determinable revolutions 1. sensor (G1)
6 to 10 Reserved for future use 1. sensor (G1)
11 to |20 Equal to Subindex 1 to 10 2 %sensor (G2)
21 to |30 Equal to Subindex 1 to 10 3. sensor (G3)
31 tojn Reserved for the profile

Subindex 0: Header

Table 103 <,Subindex 0 (header) of parameter 979

Bjts Meaning

0to 3 Version of the\parameter structure, least significant number (value range: 0 to 15)
This versien\field is incremented when additional data description information is added or whep
assigning‘previously unassigned bits (compatible extension).

0: reserved

1: Identifier for the predecessor structure related to profile version 4.1

2( Identifier for the presented structure (support of bits 29 and 30 in 979[1])
>8"manufacturer-specific (the manufacturer has included additional indices, whereas those ddfined
in the profile remain unaltered.)

4 to 7] Version of the parameter structure, most significant number (value range: 0 to 15)
ThiS version flefd 15 meremented when previousty defimeddata description mformation 15 modffied
(incompatible modification).

0: reserved

1: Identifier for the present structure

>8: manufacturer-specific

8 to 11 Number of described sensors (Gx) in the parameter. (value range: 0 to 15)
It is 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 104 — 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 TINe TeSouton T GX_XIST T disptays the absorute position wWithim a stgnat pertod. The
transferred value may be interpreted as an absolute value, because the fine resolutions aré
synchronous in every switch-on instant.

2 = 0 No 64 Bit absolute information available.
= 1 Reserved for future extensions: 64 Bit absolute information available.

3to28 Reserved for future use.

29 = 0 Data in parameter 979 substructure Gx is static and will not changecafter state transition ffom
state parking to state normal operation.
= 1 Data in parameter 979 substructure Gx may change after state transition from state parking to
state normal operation. This means the controller has to read the content of this substructure with
every state change from “parking” or “parking & error” to “normatoperation”. This functionality|is to
manage drives which are able to handle different measurement systems at one interface. This
functionality is only available with version of the 979 parameter structure 1.2 or higher.

30 = 0 If currently Data in parameter 979 substructure Gx{is invalid (parameter 979[1] bit 31 = 0), this
may change to valid (parameter 979[1] bit 31 = 1)-at a future time. Change of validity from invalid
to valid shall only be possible while the measurement system is in state “parking”. This
functionality is only available with version of the 979 parameter structure 1.2 or higher.
= 1 Validity of Data in parameter 979 substructure Gx which is currently signalled in parametef
979[1] bit 31 is static and will not change:

31 = 0 Data in parameter 979 substructure Gx is invalid
= 1 Data in parameter 979 substfucture Gx is valid

Subindex 2: Sensor resolution
Table 105"~ Subindex 2 (sensor resolution) of parameter 979
Sensor type? Meaning

Rotary sensor | Niimber of pulses (=signal period) per revolution®

Lineaf sensor Length of a signal period in Nanometers®

a8  The sensor type results from Subindex 1 Bit 0.

b If |the\.sensor delivers no signal period (=A and B-tracks) but rather a serial protocol, then the followjng is

vattdTfor @ Totary sensor, the parameter contaimns the mMumpber of IMCrements per Tevotution. For a linear

sensor, the parameter contains the increment length in Nanometers.

The sensor resolution given in subindex 2 of parameter 979 is equally valid for Gx_XIST1 and
the absolute value in Gx_XIST2. This implies that Gx_XIST1 and the absolute value in
Gx_XIST2 shall be able to be broken down to the same elementary unit when different
physical resolutions are present in the incremental and absolute sensor part of the encoder.

Subindex 3: “Shift factor” for Gx_XIST1

Specifies how many bits defining the sum of quadrant information and fine resolution are
displayed in Gx_XIST1 (value range: 0 to 32).
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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.

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)-(seq also
Subindex 3).

Subindex 5: Determinable revolutions

Spec|fies which absolute position information may be delivered by the §ensor. This is relevant
for rotary and also linear sensors.

e Rptary sensors

—| A value of 0 indicates that the sensor has no absoluté.information or may only display
values less than one absolute revolution. (For example, a multipole resolver). Nptice,
that with value = 0, the sensor interface will nét support the absolute value reading
function via Gx_XIST2.

—| A value of 1 indicates that the sensor may.display exactly one absolute revolution (For
example a resolver with 1 pole pair). Notice, that with values of 1 or greatef, the
encoder interface shall support the absglute value reading functionality via Gx_XI$T2.

—| Values greater than 1 indicate a multi-turn sensor (For example, 4 096 is a commonly
used value).

e Linear sensors

—| A value of 0 indicates that the sensor has no absolute information (for exgmple
standard incremental linear scale).

—| A value of 1 or greateriindicates that the sensor delivers absolute position information.
6.3.6(2.3 Examplés)of the actual value format

Meaning of the abbreviations:

F- fine résolution

P - pulses

Q- guadrant information (quadrants which are calculated of the signs of sinus and cofgine)
R - revolutions

In these examples, all Gx_XIST1 are specified with shift factor 11 (P979.3=11), except in
example 8. All Gx_XIST2 are specified with shift factor 9 (P979.4=9), except in Examples 3,
5, 7 and 8.

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.

EXAMPLE 1 Multi-turn absolute value encoder with additional incremental tracks.
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12 Bit revolutions (multi-turn), 11 Bit increments (2 048 pulses per revolution) (see Figure 44)

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

PrlplpplplplplplplPlaleaf FFFIFFFIFIFIF]

Gx_XIST1: integrated; initial value arbitrary

31 30 29 28 27 26 25 24|23 22 21 20 19 18 17 161514 131211109 8 |7 6 56 4 3 2 1 O

perlprlrlPlPlrlPlrlplr FIFF[F[F|F]F]

absolute value in Gx_XIST2

IEC

Figure 44 — Actual value format, Example 1

EXAMPLE 2 Multi-turn absolute value encoder with additional incremental tracks.

12 Bit revolutions (multi-turn), 9 Bit increments (512 pulses per revolution) (see Figure 45)

31 30 29 28 27 26 25 24|23 22 21 2019 18 17 16151413 1211 109-8\7 6 5 4 3 2 1| 0

"FFFFFFFF BBFEFEEEEFE

Gx_KIST1: integrated; initial value arbitrary

31 30 29 28 27 26 25 24|23 22 21 20 19 18 17 16]15 14 1342 11109 8 |7 6 5 4 3 2 1| 0
o [d Plplp PPl PP P FIFIF]FIF|FF]

absqlute value in Gx_XIST2

IEC
Figure 45 — Actual value format, Example 2

EXAMPLE 3 Incremental encoder (with additjonal C/D tracks for commutation information).

11 Bit|increments (2 048 pulses per revolution), C/D tracks are with no effect on the actual value formgt (see
Figure|46)

31 30 29 28 27 26 25 24,/23,22 21 20 19 18 17 16(15 14131211109 8 |7 6 5 4 3 2 1| 0

pPlPlPlPlPIPIPIP PP JoflF [F IF IF IF IF IF JF[JF |

Gx_KIST1: 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 56 4 3 2 1 0

LT TP TPP P P[] [ ] Jerorcode] |

absqglute’ value in Gx XIST2

IEC

Figure 46 — Actual value format, Example 3
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EXAMPLE 4 Linear absolute value encoder with additional incremental tracks.
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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 47)

31 30 29 28 27 26 25 24

23 22212019 18 17 16

1514131211109 8

7 6 54 3 210

Plplrlplrlrlelr

PlrlrlPlPlP PP

P ‘P |P ‘P |P |Q |Q |F

FIFIFIFIFIFIFIF

Gx_XIST1: integrated; i

31 30 29 28 27 26 25 24

nitial value arbitrary

23 22 212019 18 17 16

1514131211109 8

7 6 54 3 2 10

oloofofolplrlr

plrlplPlPrlrlrlp

plrlplplrlrrfa

alF [FFlrrlr

absd

EXAMPLE 5 "Only" increme
5000

31 30 29 28 27 26 25 24

lute value in Gx_XIST2

Figure 47 — Actual value format, Example 4

ntal encoder.

2322212019 18 17 16

bulses = 12,28 Bits (decimal pulses) (see Figure 48)

1514 1312 11 10 9(8

7 6 5 4 3 2 10

IEC

G

plelplPlrlrlp P

e p e [r | [alfal]F

FIFIFIFIFIF|FF

_KIST1: integrated; i

31 30 29 28 27 26 25 24

nitial value arbitrary

2322212019 18 17 16

1514 1312 11 109 8

7 6 5 4 3 2 10

[ L[]

[ LT TT

NalEEn

‘ | ‘errorcode

lute value in Gx_XIST2

Figure 48 — Actual value format, Example 5

EXAMPLE 6 2-pole resolver

31 30 29 28 27 26 25 24

(see Figure 49),

23 22 21°26 19 18 17 16

1514131211109 8

7 6 5 4 3 2 10

RIFIRIR[R[R R R

RIRIRIR [R |R R |R

RRIR[R[R|a]a]F

FIFIFIFIFIFIF

Gx_KIST1: integrated; i

31 30 29 28 27 26 2524

nitial value arbitrary

23 22212019 18 17 16

1514131211109 8

7 6 54 3 2 10

0 14 Jo Jo Jo Josfo-Jo

ofofofofolololo

ofofofofololola

alfF [F|F[F|F[F[]F

absd

lute valaeyin Gx_XIST2

Figure 49 — Actual value format, Example 6

EXAMPLE 7 8-pole resolver

31 30 29 28 27 26 25 24

(see Figure 50).

2322212019 18 17 16

1514131211109 8

7 6 54 3 210

RIRIRIR[R[R R R

RIRIRIRRIR[R|R

RIR[RIP|Pa]alF

FIFIFIFIFIFIFIF

Gx_XIST1: integrated; i

31 30 29 28 27 26 25 24

nitial value arbitrary

2322212019 18 17 16

1514131211109 8

7 6 54 3 210

‘ | ‘errorcode

absolute value in Gx_XIST2

Figure 50 — Actual value format, Example 7

IEC
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"Only" absolute value encoder (no additional incremental tracks).

25 Bit, consisting of 8 192 (13 bits) steps per revolution and 4 096 (12 bits) distinguishable revolutions (see

Figure 51)

31 30 29 28 27 26 25 24

2322212019 18 17 16

1514131211109 8

7 6 54 3 210

RRIR[R[R[R[R R

RRIR[RR[R[R]R

RRRIPIPIPIPIP

elplplplrlrlrlr]

Gx_XIST1: integrated; i

31 30 29 28 27 26 25 24

nitial value arbitrary

23 22212019 18 17 16

1514131211109 8

76 543 210

o JoJofoofolo|R

RRIRIR[R[RI|R|R

RRIRIPIPIP P[P

plelplrlplrlpr]

absqlute value in Gx_XIST2
IEC
Figure 51 — Actual value format, Example 8
6.3.6{3 Assigning the actual values in the telegram
Obje¢t Gx_XIST1 is used exclusively to transfer the cyclic position actual value.
The assignment of Gx_XIST2 with different functions (and thé normalisation of Gx_XIST2 for
the Various functions) is controlled according to the priority assignment of the vdrious
functions and states defined in Table 106.
Table 106 — Assigning Gx_XIST2 (sensor-x position actual value-2)
Prio- Function Info from | Related Gx_XIST2 assignment Gx_XIS[T2
rity Gx_ZSW State normalisation
-- Communication in “Preparation” | x - Position actual value (cyclic) |as in P979
1 Parking sensor X SD12 Not valid -
2 Sensor error X BD2 Error code -
3 Reference mark search X SD4 Position actual value as Gx_XIgT1 in
(reference mark or measured | P979
or value)
measurement on the fly SD11
4 Absolute value cyclically X SD1 and | Position actual value (cyclic). |as in P979
SD10 Only possible if an absolute
value measurement system is
available
If thg communication system is in the “Clear” state, it is recommended to transmit the
absolutéposition actual value in Gx_XIST2 automatically if already present in the drive. A
valid absolute position actual value in Gx_XISTZ is indicated by Gx_ZSW, bit 13. This helps

the controller to synchronise faster to the drive and therefore shortens the overall system

startup time.

6.3.6.4 Error codes

in Gx_XIST2

If the position feedback interface is in state “Sensor error”, an error code according to the
definition in Table 107 is transmitted in signal Gx_XIST2.
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Table 107 — 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 Warning about inconsistence between correctly processed Gx_XIST and
monitoring sensor reference signal (e.g. lost pulses, etc.).
0x0003 Failure parking Error because of not possible transition to SD12 (parking). This may be
sensor for example because the drive is currently running (state S4) and the
motor measurement system is forced to parking.
0x0004 Abort reference Error occurred during the initialisation or during the search for reference
value search mark.
There was an internal error or GxSTW, Bit7 changed to 1 while the
position feedback interface was in state SD5.
0x0045 Abort reference Error occurred during reading of the reference value. Thefe'is no vplid
value retrieval reference value or the command is not allowed or Gx8TW, Bit7 changed
to 1 while the position feedback interface was in state SD4.
0x0046 Abort Error occurred during the initialisation or during the action of the
measurement on function “measurement on the fly”.
the fly There was an internal error or GxSTW, Bit7)changed to 0 while the
position feedback interface was in state. $D10.
0x0047 Abort measured Error occurred during reading the result of the function “measuremgnt
value retrieval on the fly”. There is no valid valug’orthe command is not allowed ¢r
GxSTW, Bit7 changed to 0 while‘the position feedback interface wgs in
state SD11.
0x0048 Abort absolute Error because of not possikle absolute value transmission from engoder
value transmission [to the feedback interface, This may be for example because of an
absolute value encoder (with serial interface) not present or not
working.
0x0049 Abort absolute Reserved
value transmission
0x00qQA Abort absolute Absolutewalue track of encoder not readable.
value transmission
0x00(0B Abort absolute Reserved
value transmission
0x00(qC — OxOF00 |reserved for profile
Ox0FQ1 Command not Error because of not supported optional function (e.g. shift/preset home
supported position).
0x0F(Q2 C-LSfault Error in the monitoring of the controller sign-of-life (this fault code {s
used in the encoder profile for encoder devices which do not suppgrt
the PROFIdrive fault buffer. This fault code shall not be used by drjves
which support the PROFIdrive fault buffer).
0x0FQ3 reserved for profile
0x0FQ4 Synchronisation Synchronisation to the clock master was lost (this fault code is us¢d in
fault the encoder profile for encoder devices which do not support the
PROFIdrive fault buffer. This fault code shall not be used by drivesl
wichsupportthe PROFdrive fauttbuffer):
0x0F05 Overtemperature The maximum operating temperature of the sensor was exceeded (this
fault fault code is used in the encoder profile for encoder devices which do

not support the PROFIdrive fault buffer. This fault code shall not be
used by drives which support the PROFIdrive fault buffer).

0x0F06 — 0x1000

reserved for profile

from 0x1001

manufacturer-
specific

If there is more than one error codes present at the same time, the error code with the highest
severity is reported in Gx_XIST2. This is to show to the controller the most relevant error
code for the validity of Gx_XIST1. For example if first an over temperature error occurs and
as a result the sensor signal gets invalid, Gx_XIST2 first shows error code 0xOF05 and
afterwards 0x0001.
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Position feedback control word

The sensor control word is specified in Table 108.

Table 108 — Sensor control word

Bit

Value

Meaning

Comments

Function requests 2:

Reference mark

Function 1-4:

Request reference mark search (Bit 7 = 0)
Bit 0: Function 1 (Reference Mark 1)

1to03

oM

L
STArciT,

measurement on the
fly

Blt 1. rullbt;ull 2 (r\\UfUIUIIbU InV‘:GIIr\ 2’
Bit 2: Function 3 (Reference Mark 3)
Bit 3: Function 4 (Reference Mark 4)

Request measurement on the fly (Bit 7 = 1)
Bit 0: Function 1 (Probe 1 pos. edge)
Bit 1: Function 2 (Probe 1 negledge)
Bit 2: Function 3 (Probe 2 pos+edge)
Bit 3: Function 4 (Probe2 neg. edge)

Command: 0: ----
1: activate Functions'®4 (specified by bits 0-3, 7)
2: read Value ° x~(specified by bits 0-3, 7)

3: cancel Furctions 9 x

7

: reserved\(activation causes an error)

Mode 9:

Bit 7 = 0: Reference mark search (zero mark or BERO)
Bit 7 =1:“Measurement on the fly

Reserved (without effect)

Reservedi(without effect)

10

Reserved (without effect)

11

0

Home position mode

Modifier for home position mode:

Bit 11 = 0: set home position (absolute)
Bit 11 = 1: shift home position (relative)

12

Request sgt/shift
of home pasition ©

Request for set/shift of home position.
Edge-triggered. Handshake with Gx_ZSW, bit 12.
Definition of preset/shift value is device-specific.

13

Request absolute
vallue cyclically f

Request of additional cyclic transmission of the absolute actual positipn in
Gx_XIST2. Transmission of XIST2 in Gx_XIST2 (if function supported|by
the measurement system) is possible in SD1 and SD10 (see also
Table 106).

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 0x0003 in
GxXIST2).

15

Acknowledging a
sensor error

Request to reset a sensor error (Gx_ZSW, bit15).
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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 0x0004 — 0x0007) 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).

Only one function shall be selected. If more than one function is requested, the position feedback interface
changes to the SD3 with error code 0x0005 or 0x0007 in Gx_XIST2.

The cancel function command will cancel all functions (sensor control word bits 0 to 3 are with no effec{) and
force the position feedback interface to change to the SD1 state (until it is not already parked or-in the|error
sthte). After the cancel of the measurement processes, all measured values or reference values arg still
present and may be read out by the “read Value” command.

Set-/Shift home position functionality is an optional functionality. If not implemented, requesting this fupction
will cause an error with error code 0xOF01 in Gx_XIST2.

Ifthe PROFIBUS is in the “Clear” state, it is recommended to transmit the absolute-position actual value in
Gk_XIST2 automatically if already present in the drive. A valid absolute positiofifactual value in Gx_XIgT2 is
indicated by Gx_ZSW, bit 13 (refer to 6.3.6.3).

¢ iflone of the modes “reference mark search” or “measurement on the fly’ is still active (SD4, SD5, $D10,
SD11), during the mode bit GxSTW, Bit7 changes to another mode, net equal to the actual active statg, the
pgsition feedback interface shall abort the actual mode/state and switch“to the error state SD3/SD13.

6.3.6(6 Position feedback status word

The densor status word is specified in Table 109:
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Table 109 — Sensor status word

Bit | Value Meaning Comments

0 1 Function status: Status @: Function 1-4 active (reference mark search/measurement on the
fl

1 1 y)

2 1 Reference mark . )

search, Bit 0: Function 1 (Reference Mark 1/Probe 1 pos. edge)

3 1 or Bit 1: Function 2 (Reference Mark 2/Probe 1 neg. edge)

Bit 2: Function 3 (Reference Mark 3/Probe 2 pos. edge)
H]easurement on the | git 3: Function 4 (Reference Mark 4/Probe 2 neg. edge)
y

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 availablgyonly 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

11 Error acknowledgement in-process.

12 1 Set/shift of home Acknowledgement for“‘Request for set/shift of home position”.

osition executed ®

P Edge triggeredySignals the setting/shifting of Gx_XIST1 and Gx_XIST2

value. Handshake with Gx_STW, bit 12.
13 1 Transmit absolute IndicationCof cyclic transmission of the absolute actual position in

value cyclically © Gx_XISJ2. Possible only if sensor delivers an absolute value
Information (displayed in P979.5).
Reaetion on Gx_STW, bit 13 (“request absolute value cyclically”) accqrding
to.Table 106 or Communication System in state “Clear”.

14 1 Parking sensor Acknowledgement for “activate parking sensor” (Gx_STW, bit 14) or

active 9 indication of invalid Gx_XIST1.

15 1 Sensor error Signals a sensor device error or an error in the actual value measurement.
The related error code is provided in Gx_XIST2 (see Table 107). If there is
more than one error codes, the error code with highest severity is repprted
in Gx_XIST2 (this is to show the controller the most relevant error code for
the validity of Gx_XIST1. For example if first an over temperature errqr
occurs and as a result the sensor signal gets invalid, Gx_XIST2 first ghows
error code 0xOF05 and afterwards 0x0001).

@ If|a fGnetion request causes an error, all functions are cancelled and the position feedback interface changes
to| the*"SD3 state, which means that the sensor status bits 0 to 7 are set to zero and the sensor error bitf 15 is
set (the corresponding error code is provided in Gx_XIST2). Example: The function reference mark search for
reference mark 1 to 4 is activated (sensor control word = 0x001F) while the drive only supports two reference
marks. This will cause the sensor status word = 0x8000 and the 0x0004 error code in Gx_XIST2.

b

Set/Shift home position functionality is an optional functionality. If not implemented, bit 12 will be 0.

If the communication system (PROFIBUS, PROFINET) is in the “Clear” state, it is recommended to transmit

the absolute position actual value in Gx_XIST2 automatically if already present in the drive. A valid absolute
position actual value in Gx_XIST2 is indicated by Gx_ZSW, bit 13 (refer to 6.3.6.3).

If the position feedback interface is in the state “parking” (SD12), bit 14 is set and only bits 8, 9, 14 of the
sensor status word are serviced, all other bits shall be set to zero.
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6.3.6.7 State diagram of the position feedback interface

6.3.6.7.1 State diagram

Figure 52 shows the state diagram of the position feedback interface.

— BD2 A
optional add-on TD30 SD14 TD26 SD13
>
parking h king &
& error acknowledgement » parking & error
1027 _
A A
SD12
paring < 1023 TD28 TD 29 TD24 TD25,
A\ 4 A
SD2 029 o SD3
error
error acknowledgement 021 (erforcode in Gx_XIST2)
SD11 SD4
ference value in
measured value TD34 e
in Gx_XIST2 P GrXIST2
il TD1
A A A
TD15 TD2
TD33
ID3
TD14
TD32
v vV VYVYY
5010 TD13 ISP —— D4 ISP
»~ .
it ’ X wait for
wai (\)Ira m:sure o1 normal operation reference marks
> < 1D5
A A 7} 4
TD31 TD8 TD7
TD11 TD6
\ 4
SD7
set / shift
home position

IEC

Figure 52 — State diagram of the position feedback interface
with designations of the states and transitions
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The functions which may be executed are prioritized as indicated in Table 112.

Table 112 — 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
Priorify 1 means the highest priority.
6.3.6|8 Procedure for Error Acknowledgement
The |procedure of request and response in Gx_STW and Gx»ZSW for the |[error
acknpwledgement process is shown in Figure 53 for an acknowlédgeable error apd in
Figure 54 for an unacknowledgeable error (fault cause still present):
Error Error resolved
\\
\\ ................. 1
Gx_XIST2 } E"‘{{\égde 0
1
GX_ZSW Blt 15 : / ................ 1
Sensor error SsoPl \r 0
\\
\
\
I - 1
Gx_ZSW Bit 11: E 0
Acknowledgement " ~ \
in process I 1 ,/ Gx_STW1 bit 15=0
8 ‘| » isadditional ;
Gx_STW Bit (15: \\\A/\ A condition for TD1 0
Request forerror
acknowledge
SD3 SD2 SD1
TD20 TD21 TD1

IEC

Figure 53 — Acknowledgement of acknowledgeable sensor error
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Error
\\\ 1
Gx_XIST2 } Error code 0
1
1
1
Gx_ZSW Bit 15: L 1
Sensor error “sa e 0
\\
\
! . 1
Gx_ZSW Bit 11: ) N 0
Acknowledgement pa— )
in process ] ! , GX_STW1 bit 15=0
l\ p is additional 1
. . N N condition for TD1
Gx_STW Bit 15: Y 0
Request for error
acknowledge
SD3 SD2 SD3
TD20 TD21 TD22
IEC

Figure 54 — Acknowledgement of unacknowledgeable sensor error

9 Procedure for measurement on the fly
rocedure of request and responsgtin Gx_STW and Gx_ZSW for the measurement g
pcess is shown in Figure 55 and Figure 56.

pvaluation of the command” and related function bits in Gx_STW is done accordi
e 55 with the change from no command (Gx_STW bits 4-6 = 0) to a valid com
S5TW bits 4-6 <> Q)s An active measurement process (waiting for measured valt

indicated by the relatéd““Function x active” bit in Gx_ZSW bit 0-3. The falling edge d

relatd
andr
contr
“Fund
meas

d “Function x (active” bit in Gx_ZSW indicates that the measurement value is sarn
pady to be read out by the controller (if the measurement function is not cancelled b
bller). The ~AFunction x active” bit in Gx_ZSW is also used for proper handshake d
tion x.activate” command in Gx_STW. Therefore, the indication of the presence ¢
ured-value may be delayed if the handshake is not yet finished (see first ac

comn|1and example in Figure 56).

n the

ng to
mand
e) is
f the
npled
y the
f the
f the
ivate

Figure 56 shows an example of immediate reactivation of the measurement process without
read out of the measured value by the controller. When activating the measurement process,
an already existing measured value is generally discarded.

EXAMPLE

Measurement on the fly

Example for:

Probe

2 positive edge (function 3)

Position control with sensor 1
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In- roéess measurement
Mode
G1_STW, Bit7 |

Function 3 /
G1_STW, Bit 2

Bit7=1 |

|

|

|

|

|
Bit2=1 |
Probe :2 edge

-~

Co

G1_

G1_.

Val

G1

Prd

G1

Prg

(acty

_¥SW, Bit6

be 2 deflected —|
_ISW, Bit9 |

Bit4-$=2

mmand

TW, Bit 4-6

it2=1
IFunction ? active

PSW, Bit 2 /

|
Function 3 activate = false lane=1

I
|
I
|
|
|
|
|
I
|
|
|
|
|
f
|
|
Refd Value 3 |
|
|
|
|
|
I
|
|
|
I
|
|
|
I
is additional condition VMalue 3 av ilalable

ue 3 available

~\

Bit9=1 Bito=1

|

be 2 edge

lal value-Latch)

I
|
|
|
I
|
|
[l
|
SD1/10 SD10 : SD1/10 SD11 SD1/1
TD11/31 TD13 TD14/32 TD15/33

Figure 55 — Timing diagram: Measurement on the fly — sequence 1
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Bit7=1 | | |
ql, | |
In-progess measurement | |
Mode | : k :
|
G1_STW, Bit 7 | | |
| I I
| I I
Bit2=1 | | |
I | 5
Pro.be|2 Edge | Probe 2 Ibdge
Function 3 : : : :
G1_STW, Bit 2 | | |
. I i i
| I I
Bitd-g=1 T Bid-671
I I - . .
| Function 3 activate I i un:ctlon 3 activate
Cdmmand : : :
G1_STW, Bit 4-6 ! i i
| I I
IBito=1 : :qn2=1
IFunctioni active /' | frunction 7 active
3\
G1_fzsw, Bit 2 N
| I I
i | Function 3 activate = false | |
| is additional condition | |
| I I
| | I
Value 3 available I : :
|
G1_[zsw, Bit6 : : :
| | I
| I I
Bit9=1 I Bit9=1 | |
| | I
Probe 2 deflected —| I I I
| I I
G1.jzsw, Bit9 | : ﬁ : :
| | I
| I I
| I I
| | I
Probe 2 edge : : :
(actypal value-Latch) ! ! !
i i i
| I I
SD1/10 : SD10 : SD1/10 : SD10
TD11/31 D TD11/31

Figure 56 — 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 57.

EXAMPLE

Example for:

Reference mark search

Distance-coded referencing, two reference marks (Function1/Function 2)

Position control with Sensor 1

EC
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6.3.6.11

A measurement on the fly/reference mark search may be optimised through the following
device-specific steps.

- 151 -

Mode )
Bit7=0
G1_STW, Bit 7 | reference mark search
Bit0=1 BitO=1
reference mark 1 reference mark 1
Function 1
G1_STW, Bit 0 |
Bit1£1 Bit1&1
reference mark 2 reference _mark
Function 2 Y :
G1_STW, Bit 1
Bit4-6=1 Bit4-6=2 Bit4-6=2
Function 1/2 activate read Value 1 read__Value
Command

G1_STW, Bit 4-6

/

a

]

Kunction 1 active

d1_ZSW, Bit 0

ito=1

Function 1 a}?tive

KFunction 2 active

d1_ZsWw, Bit 1

Bit1=1

tive

Function 2 ?f

G1_ZSW, Bit 4/5

VYalue 1/2 available

Bit4=1

Bit5=1

Value 1 available Value 2

Reference .mark 1IF 1

actual value-Latch)

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

Device-specific expansions

next command for this function 1 — 4.

Eigure 57 — Timing diagram: Reference mark search
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e XISTA Actual Position A Additional actual position value
e XISTB Actual Position B Additional actual position value
e XISTC Actual Position C Additional actual position value
e XISTD Actual Position D Additional actual position value

The objects XISTA,-B,-C,-D are independent of the sensor.

The following rules apply to the assignment of functions 1 — 4 to the additional actual values:

e Function 1 -> XISTA
Function 2 -> XISTB
Function 3 -> XISTC
Function 4 -> XISTD
e X|STA,-B,-C,-D not in the telegram -> Function 1 — 4 in Gx_XIST2 multiplexed

6.3.7 Periphery

A driye hardware may also include I/O peripherals (onboard periphery) which are related to a
DO. These I/O peripherals may also be made accessible via PROFIdrive.

A sighal number is assigned to each 1/O type (refer to 6.3.4.2):

e 21 E_DIGITAL input (digital) 16 bits
e 22 A DIGITAL output (digital) 16 bits
e 28 E_ANALOG input (analog) 16 bits
e 24 A ANALOG output (analog) 16 bits

When configuring DO 10 Data (refer to®.3.4.4), an 1/O signal number may be assigned to a
DO IQ Data. An example is given in Table 113.

Table 113 — Example forcstandard telegram with additional peripheral control

DO 10 DATA number Setpoint Actual value
1 STWH1 ZSWH1
2
3 NSOLL_B NIST_B
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.

6.3.8 Diagnosis
6.3.8.1 Overview

A brief overview about the principle methods PROFIdrive provides for diagnostic functionality
is shown in Figure 58. Notice that the fault buffer mechanism is the only mandatory diagnostic
functionality, and only the mechanism is specified.
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6.3.8

Para
mec
Every
"warr
only

If at
Figur

Warnings are signaled and cleared ~~--""""="""""==="=~
autonomously by the drive optional

warning

mechanism show

actual state

provide specific
actual state

fault buffer
mechanism show history of

st ansition
and

record state

(fault messages)

Q
Fault entries shall be acknowledgeQ)Q
to disappear N

fault classes . standard diagnosiis

(@) mechanism

mechanism
2( gndor independent PROFIdrive
PROFI fault classes

fault classes ‘ - standard alarm
mechanism
N

N
Figure 58 — Overview a?@sft\the diagnostic mechanisms of PROFIdrive

2 Warning mechani@\)j‘~
eters 953 to 960, (warning words) of data type V2 are reserved for the w3gr
bit of a warni ord is assigned a Drive Axis exception state. Bit value "0" sigE

ing not present”’ (OK); bit value "1" signifies "warning present”. The warning word
changed I@ from the drive.

leas %Qwarning bit is set, then the warning bit ZSW1, bit7 is additionally set
g

A\

transitions yﬁgﬁlt acknowledge

anism. Other E&ters may be used for this purpose in a manufacturer-specific|way.

IEC

ning

ifies
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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PNU 953..960 |

Drive

A

! PNU 953
1 warning word

\\ I
PNU 960 .

|
warning word .

Aafiait £l e
CTCT O OT- O1tS

is vendor / device specific

[o[o]To] |

| |
. 16Bit ~ !

L e |

I

R4 .- 1
=TT optional |

set/ reset

with every

change of the
corresponding

Drive Axis Exception Status

to faplt mechanism

Drive Axis
Exception

Figure 59 — Working of the warning mechanism

6.3.8|3 Fault buffer mechanism

A fallt situation, which may be. associated with one or several fault messages
exceptions state changes), generates a device-specific fault reaction. For example it
caus¢ the power converter to’ be powered-down. An unacknowledged fault situation is
indicated by ZSW1, bit3«(fault present). The fault buffer mechanism defines a fault tra
system in order to save\the fault messages. This fault tracking system consists of the
buffef (which consists at least out of the fault number list and the fault message counter
also [Figure 60). _The fault buffer contains the fault messages which have been geng
during the fault'situation; the fault number list contains explanations and assignments
variolis fault(messages defined in the device. The mechanism, as to how the fault tra

system may-be operated, is described in the following paragraphs.

IEC

drive
may
also
cking
fault
, see
rated
o the
king

FaultLhuffer

Figure 63 illustrates the structure of a fault buffer. The fault buffer comprises rows and

columns. In the most detailed situation,
represented by the fault number (PNU 947), fault code (PNU 945), fault time (PNU 948

the fault buffer has four columns which are

) 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
number, fault code, fault value and fault time of a fault message may be addressed i
particular parameter using the same subindex.

fault
n the
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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
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.

N Drive internal fault number/code

User external fault code (optional) I ------------------ -.

|

] . I

- - - Read  write Error: 72% :

_ read ' (mand.) (optional) réad I

Controller Local drive /« R f A -
operator - . :

Drive panﬁgl .

|

PNU944 PNU947 8 ° PNU946 ’ I

Fault message counter wﬁr I > I
-‘ . |0 / i 172020 .

~fl o
~

T B
o
®
@
-

63

optionjal
Drive Axis i e I h e mm  mm n mm ko s o e o s s s mm —_—
Exception

Factory setting of code listis 1:1 (recommendgd)

" PNU950 I o 1 o
Scaling of the fault buffer  * 17 1
| 2 1 2
. (read only) ;
! ;
! optional ‘

IEC

Figure 60 — Overview about the fault buffer mechanism

For example, the'mechanism of the entering and saving of fault situations and fault mesgages
in the fault buffer is explained with the default configuration. If other quantities of the| fault
situafion and the fault message are chosen by parameter P950, the example shgll be
adapted. \The last fault situation, which has still not been acknowledged, starts with subjndex
0, thqz last acknowledged fault situation with subindex 8. The maximum permissible subjndex
is 63 (s€ee Figure 63). This means that the oldest fault situation which 1S saved starts with
subindex 56. In a fault situation, a maximum of eight fault messages may be saved. If more
than eight fault messages occur during a fault situation, the eighth message is overwritten by
the most recent fault message (see Figure 62). 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 61). 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
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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.

o !

T | . ZSW1 bit 3 STW1 bit 7
) | Fault Present Fault Acknowledge
read write | =1 (positive edge)
. for at least 20 ms Controller
1 ]
. reset bit 3 Drive
I PNU 944 acknowledgement of
o I Fault message complete fault
:]IJ counter sHuaton
= 1 PNU 947 (all unacknowledged
2 Fault number faults)
[
(Q oldest entry
v ; unacknowledged sk "’
ANU 952 ;o fads
Fault situation foset 7 _most recent eniry Copy/acknowledge
gounter . fault situation
complete fault (max. 3 s for
buffer (all zero i
X X ( ) handling)
|
optional - Last recently

acknowledged
fault situation

reset
Fault Reaction

fault
\ acknowledgement
< — fault reaction or fazcl)trgzlfiéer?'eset
(device/fault specific)

/

Figure 61 — Fault acknowledgement for the fault buffer mechanism

IEC

If the|same fault situation as‘the last acknowledged fault situation occurs, it is permitted {o not

shift this fault situation intorder to keep the fault history.

Note

messfage entry «inthe fault buffer, independent of the related fault reaction (see

Figur

that the fault present bit (ZSW1, bit3) is set if there is at least one unacknowledged

e 61).

fault
also



https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015 - 157 -

i t t

read ZSW1 bit 3 read
(evaluate) Fault Present
| A Controller
set bit 3 Drive
PNU 944 enter new fault PNU 947
g mp| t ent
counter astentry
( oldest entry
IE +1 ; unacknowledged |4
. faults {
.7 most recent entry
fault message
to warning
- " mechanism
fault reaction :
“T (device/fault specific) Drive Axis
J— Exception

Auto

The
chan

Figure 62 — Processing of the fault messages in the fault buffer mechanism

matic fault buffer evaluation

fault message couhter (parameter 944) is incremented each time the fault buffer

pes. To evaluate the fault buffer automatically by a program, the program should

out the fault message counter before and after evaluating the fault buffer. By checking

the ¢
buffe
durin

Time

bntents of the\fault message counter are the same before and after evaluating the
r, it is gudranteed that the fault buffer was consistently evaluated, and had not chg
j the evaluation.

characteristics when acknowledging a fault

read

that
fault
nged

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 61).
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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 60). 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 114).

Table 114 — Fault buffer parameters

:12: ;, Designation Explanation Minimum |/ Complete
944 Fault message Is incremented each time that the fault buffer changes m m
counter
945 Fault code Contains the fault code for each fault message for the user\))o o
946 Fault code list Assignment of the internal fault number to the fault code'for o o
the user
947 Fault number Contains the internal fault number for each fault message m m
948 Fault time Contains the fault instant for each fault message o o
949 Fault value Contains the fault value for each fault nfessage o o
950 Scaling of the Contains the number of fault situations,of the fault buffer o o
fault buffer and the number of fault messages per fault situation
. Contains the parameter of théfault value and the fault text
951 Fault number list . -- m
for each internal fault number
952 Fault situation Sum of all of the fault situations since the last reset o m
counter
mandatory in this fault buffer version
0 optional in this fault buffer version
- not realised in this fault buffer yersion
Minimum: Minimum fault buffer version; which shall only include the fault message counter and the interna| fault
number.
Comglete: Full fault buffer version, which shall contain in addition to the fault number, the optional fault time|and
the fault valueja'text and the fault value parameter for each internal fault number (fault number |ist)
and the fault-situation counter. The full version of the fault buffer is specified for evaluation at a
numerical, control.
All parameters in”ILable 114 shall be only readable with the exception of parameter 952, which shall also be
writaBle (see also\Figure 61) and parameter 946, which may also be writable.
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PNU947 PNU945 PNU948 PNU949
Fault number Fault Fault Fault
code time value Sub-
index
5 72 Time 2 Value 2 0
11 50 Time 3 Value 3 1
Actual 0 0 XXXX XXXX 2
fault 3
situation 4
n 5
6
7
3 90 Time 1 XXX 8
0 0 XXX XXX 9
Fault X X XXX XXX 10
situation 11
n-1 12
13
14
15
56
57
Fault 58
situation 59
n-7 60
61
62
63
maXx. 8 x 8 entries, last unacknowledged fault situation = n £o
Figure 63 — Fault buffer with fault sequence example
Various fault messages are defined in a device. It includes, among others, for example the
fault fodes given in Table 115.

Table 115 — 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 64.
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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 63.

951 946
Fault number list Fault code list
Subindex = PNU Text Subindex = Code No.
Fault number Fault number
0 0 No fault 0 0.
1 XXX XXX 1 XXX
2 XXX XXX 2 XXX
3 0 Fuse failure 3 920
4 XXX XXX 4 XXX
5 110 Over - voltage 5 72
1 15 Over - current 1 50

IEC

Figure 64 — Fault number list and-fault code list with example

6.3.8{4 Fault classes mechanism

Withih the fault class mechanism, the.vendor independent PROFIdrive fault classes accqgrding
to Table 117 are defined. Out of (every fault class, a PROFIdrive diagnosis object |shall
emerpe if the fault classes attribute"WARNING_PRESENT or FAULT_PRESENT is valid (see
Tablg 116). The diagnosis objects related to a fault class (maximum two per fault glass)
emerpe or disappear according to the settings or changes in the actual fault situation ¢f the
fault |buffer mechanism and the settings of warnings in the warning mechanism (see| also
Figure 58). Thus, the PROFIdrive diagnosis objects represent the actual fault and wgrning
situafion of the DO.

It is recommended to compose a unique fault text for every diagnosis object for the signglling
to thg user according to the following specification:

Sign3glling Text for Fault Class Attribute = WARNING_PRESENT:

Tt Tt

Signalling Text for Fault Class Attribute = FAULT_PRESENT:
“PROFIdrive_Fault_"<Fault Code>":"<Fault Class Name>

Table 116 — 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).
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Table 117 — Definition of the PROFIdrive fault classes

Fault
Code

Fault Class
Name

Comments

Microcontroller

Comprises exceptions in the main CPU of the drive, memory/checksum errors,

o1 Hardware or over-/underrun in control processes, controller self test failed, etc.
Software

02 Mains Supply Comprises exceptions out of the mains supply like phase error, mains over-
/untervoltage, etc.

03 Low \/nlfngn r‘nmlhricne nvr*n'v_\finne outof the low \/nlfngn QII.V_\.V_X'\JI Qllpplind tothe drive Sy tem

Supply (e.g. external 24 V supply).
04 DC Link Exception because of overvoltage of the DC link, which typically is a rfesult df
Overvoltage excessive energy feedback from the motor/process or a faulty dummy Joad.
05 Power Comprises exceptions in the inverter stage of the drive: phase current
Electronics measurement errors, overcurrent supervision error.
Overtemperature
06 Electronic Overtemperature because of overload or faulty cooling-system.
Device

07 Isolation Fault Exception because of over-current resulting fromhortage between phase apd
phase or phase and ground.

08 Motor Overload Exception because of over-tem_perature ofi\the’motor. This may be a result frpom
motor overload or a faulty cooling system.

Exception from the Communication‘System between the drive (DU) and the

09 Fieldbus System | controller. For example, this may‘be) temporary communication frame errors jor
exceptions in the isochronous 6peration.

10 Safety Channel Exception because of a fau!t in"the drive safety function (e.g. results from the
redundant safety paths donit' match).

Exception because of‘an exception in the feedback interface or the feedbach

11 Feedback T .
sensor (e.g. encodeér, position or velocity measurement system).

Internal Exception from«thé drive internal Communication System if there is a separate

12 e physical entity-related to the internal Communication System (e.g. communi¢ation

Communication
backplane;,‘bus cable, etc.).
Comprises exceptions out of the infeed unit of the drive: for example missing DC

13 Infeed :
link voltage, etc.

14 Brake Resistor Exc_eptlon from the_ dummy load circuit of the drive: Over-temperature brake
resistor, brake resistor no current, etc.

. . Exception from the main line filter in front of the infeed unit if the filter is a

15 Line Filter ; :
separate physical entity (e.g. over-temperature, etc.).

Exception posted by additional input channels to the drive. For example, a

16 External separate custom specific temperature sensor connected to the drive system by
an digital input.

17 Technology Except}o_n from a drive |r_1te_rna| process supervision task/system. For example,
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
the warning mechanism shall result in an exception in one of the PROFIdrive

19 Other 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).

Exception because of a fault in an auxiliary device of the drive which can not be

20 Auxiliary Device | mapped to another fault class (e.g. special cooling devices often used for large

drives).
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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. manufacturar prr\\nrlnc mnformation for theo device. identification- The

manyfacturer’s data is permanently anchored in the device and may only be read angd not
changed.

Parameter 964 is the device identification parameter. The data type_ (Gs,~"Array[p] of
Unsigned16“. The assignment of the first subindices is defined and shown in Tablg 118.
Mandfacturer-specific data may then follow. The minimum array length is 5 elements| See
also [6.3.9.5 for the PROFIdrive profile independent device identification by the| &M
functionality.

Table 118 — Structure of parameter 964 (Drive Unit identification)

Subindex Contents Comments
0 Manufacturer Device manufacturers vendor code (see nqte)
1 Drive Unit type Manufacturer-specific
2 Version (Software) )I;););ym(:)jlee(::l\r?:rlgion 2.1 results in 0201 decimal
3 Firmware date (year) yyyy (decimal)
4 Firmware date (day/month) ddmm (decimal)

PROFINET: Number of Drive.Objects (DO) If: the number of DO/Axis = 1, then: optionfl;

5 . . . L
PROFIBUS: Number of-drive Axis If: the number .Of DO/Axis > 1 or subindex 6
available, then: mandatory

Manufacturer-specifi¢ Optional

NOTH The code for manufacturer (subindex 0) will be defined by PROFIBUS & PROFINET International (see
www.profibus.com).

6.3.9]2 Profile identification

Parameter-965 is the Profile identification number which identifies the profile and the drofile
versirn. The PROFIdrive profile is assigned to the Profile Number 3 (decimal) and the 3ctual
Version Number of this profile is 42 (decimal). The definition of byte 1 (Profile Number) and
byte 2 (Version Number) of PNU965 is shown in Table 119.
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Table 119 — Definition of the Profile identification number

Profile Number
(byte 1, decimal)

Version Number
(byte 2, decimal)

Profile Version

3 2 PROFIdrive Profile Version 2

3 3 PROFIdrive Profile Version 3.1.2
3 40 PROFIdrive Profile Version 4.0
3 41 PROFIdrive Profile Version 4.1

3 42 PROFIdrive Profile Version 4.2

3

6.3.9(3

Insidé a Modular device, the DOs may be of different type and based on different softwarg.

Drive Object identification

The module manufacturer provides information for the DO identification-’ The manufactlrer’s

data |s 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 Tablg 120.

Mandfacturer-specific data may then follow. The minimum array length is 7 elements.

Table 120 — Structure of parameter)975 (DO identification)

Subindex | Contents Comments

0 Manufacturer Device manufacturers vendor code (see nofe)

1 DO type Manufacturer-specific

2 Version (Software) XXYy (decimal)_ _ _
Example: Version 2.1 results in 0201 decimpl

3 Firmware date (year) yyyy (decimal)

4 Firmware date (day/month) ddmm (decimal)

5 PROFIdrive DO type class (Structure) See Table 121 and Table 122

6 PROFIdrive POQ\sub class 1 See Table 123

7 Drive Object)ID (DO-ID) Optional for PROFIBUS Drive Units

8to9 Reserved

10 Manufacturer-specific Optional

NOTH _{dhe code for manufacturer (subindex 0) will be defined by PROFIBUS & PROFINET Internationa| (see
www.profibus.com).

Table 121 — Structure of P975.5

Bit Value

Meaning

Oto7 0 to 255

PROFIdrive DO-Type class

8 to 15

-- Reserved
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Table 122 — DO type class definition in P975.5
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Decimal value of 1st Byte of P975.5 Type class
(Bit0 ...7)
0 No type class information available
1 Axis
2 Infeed
3 General I/O
4 Controller
[~ Encoder
6 Reserved
to
255

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 Tabte121, P975.5 is et to
0. In|any case, the vendor is free to enter his own DO type class‘according to his véndor
specific type class definition in P975.1.

Table 123 — Assignment of the bits of DO sub class Kidentification in P975.6

Bi Significance (Bit = true) Significance (Bit = false)

0 Application Class 1 supported Application Class 1 not supported
1 Application Class 2 supported Application Class 2 not supported
2 Application Class 3 supported Application Class 3 not supported
3 Application Class 4 supported Application Class 4 not supported
4 Application Class 5 supported Application Class 5 not supported
5 Application Class 6 supported Application Class 6 not supported
6 reserved reserved

7 reserved reserved

8 reserved reserved

9 reserved reserved

10 reserved reserved

11 reserved reserved

12 reserved reserved

13 reserved reserved

14 Encoder Class 3 supported Encoder Class 3 not supported
15 Encoder Class 4 supported Encoder Class 4 not supported

Notice that P975 is recommended to implement new drive system developments for all DO
and Drive Unit types. At least P975 is mandatory for all Drive Units who support P978 and for
all PROFINET IO devices.

6.3.9.4 Base Mode Parameter Access identification

In DUs and DOs, depending on the device and the manufacturer, there may be a Base Mode
Parameter Access parameter manager of a different kind which will lead to different properties
of the Base Mode Parameter Access service.
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The module manufacturer may provides optional information for the DO or DU Base Mode
Parameter Access service identification via parameter PNU974. PNU974 is readable only and
the information in P974 is related to all Base Mode Parameter Access points of the DO that
the Module is related to. In case of a Homogeneous D-Device, P974 is a global 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 124.

If P974 is not present, the parameter manager should support the default of 240 bytes of
block| length and multi-parameter requests with up to 39 parameters per multi-parameter
requést. Note that the block length shown in PNU974 may be reduced by additional limitgtions
of thg communication system.

Table 124 — Structure of parameter 974 (Base Mode Parameter Accesscidentificatipn)

Bubindex 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
may not be included if the communic¢ation system is not in the sqope
of the DO parameter manager).

Max number of

=0 reserved.
parameter requests | _ .
1 . =1 the parameter managér does not support multi parameter acgess
per multi-parameter service

request

Maximum latency time for the processing of a parameter reques
(time between'request and response without time consumed on the
communication line for a worst case scenario).
The latency time is calculated by multiplication of the value in th|s
subindex by 10 ms. A value =0 indicates that there is no specifidation
available. Note that the maximum latency time per request also
includes additional time consumed for a multi-parameter reques{ (of
max. number of parameters).

Max latency per
2 request
(n x 10ms)

6.3.9|5 I&M Parameter definition
For tTe Identification and-Maintenance functionality (I1&M) (see PNO/3.502), I&M Recordg may
|

be allocated to thePROFIdrive components DU, DO and Submodules. For all PROF|drive
components, the I&M-parameters are defined according to Table 125.

Table 125 — PROFIdrive I&M parameter definition

I1&M Parameter Value for PROFIdrive component
PROFH-E1B B53A06
PROFILE_SPECIFIC_TYPE 0x0000
REVISION_COUNTER 0x0000

6.3.10 Drive reset (power-on reset)

Summary

Especially for distributed applications, it makes sense to initiate a DO-specific reset which is
controlled by the controller application. This may either be initiated manually (by the user) or
automatically (by the application process). Applications are, for example: reset for the first
start-up or reset after an error has been removed.


https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

- 166 — IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

P972 “drive reset”

The reset is possible using the optional parameter P972 (see Table 126) in the following
manner:

e Power-on reset (reset: closed-loop drive control + communication software);
e Communication-down reset (reset: closed-loop drive control + communication software).

The Power-on reset is initiated by write accessing P972 (value 1), or, if required (see below)
firstly prepared (value 2) and then initiated.

The Communication-down reset is prepared by write accessing P972 (value 3) and|then
initiajed when the communication relationship is cancelled.

Table 126 — PROFIdrive parameter value definition

Parameter value P972 Meaning
0 Initial status (or status after(aveset)
1 Power-on reset (initiation)
2 Power-on reset (preparation)
3 Communication-down

reset (preparation)

4 to 99 Reserved‘for profile

100 to 65 535 Vendoy specific

The implementation of the parameter and the-realisation of the various versions are opt|onal.
The ihterlocking and checks for the drive when initiating a reset are device-specific.

When write accessing P972, a negative acknowledgement is possible (see Table 127).

Table 127 — PROFIdrive error code definition

Error Code Value for PROFIdrive component
0 lllegal parameter number (P972 not implemented)
2 Lower or upper value limit exceeded (e.g. value=3, but only values 1 and 2 are implementg¢d)
17 Task cannot be executed due to operating status (e.g. the drive is moving)
20 Ilegal value (e.g. value=2, but only value 1 implemented)
Drive_reSet: Direct initiation (P972=1)

The write access to P972 (with value 1) results in a drive reset and therefore, from the
perspective of the Controller in a Drive Unit failure (see Figure 65). It cannot be guaranteed
that the positive acknowledgment is still sent in time from the Drive Unit or received from the
Controller.
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Controller Drive Unit
Task
Sequence 1: negative acknowledgement
t
Task
Sequence 2: positive acknowledgement
Drive Unit failure
t
Task
Sequence 3: Drive Unit failure
Lt

IEC

Figure 65 — Drive reset: Directsinitiation (P972 = 1)
Drivg reset: Preparation/initiation (e.g. P972 =2/P972 = 1)

For the sequence described above (direct_ initiation), after a DO fails and becomes operational
agair|, the value of P972 = 0 cannot clearly indicate whether the reset was executed or n¢t.

For security reasons, when the reset is automatically initiated (by the application process), it
may [be reqgired to figure out ifithe reset was realy processed sucessfully. This cgn be
guaranteed if the reset is first\prepared with write access (with value 2) and is then initiated
by a write access (with the value 1). After this, by reading back the contents of P972, if may
be clg¢arly identified if the\reset was executed (P972 = 0).

EXAMPLE 1
Step 1| Controllerautites P972 = 2 and expects a positive acknowledgement to the write request.
Step 2 Contreller'writes P972 = 1, drive executes a power-on reset.

Step 3 Aiterthe connection has been re-established, the controller reads P972 from the drive.

If P972 = 0, the power-on reset was successfully executed; if P972 = 2, the write request P972 = 1 has been lost,
and the controller shall repeat the action.

Drive reset: Preparation/initiation by communication down (P972=3)

If it is required to reset a large amount of Drive Units at the same time, the Communication-
down reset sequence may be used. For this all Drive Units are first prepared with write access
(with value 3). The reset than is initiated when the controller cancels the communication
relationship to the Drive Unit. After this, by reading back the contents of P972, it may be
clearly identified if the reset was executed (P972 = 0).

EXAMPLE 2
Step 1: Controller writes P972 = 3 and expects a positive acknowledgement to the write request.

Step 2:Controller cancels the communication relationship, drive executes a power-on reset.
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Step 3: After the connection has been re-established, the controller reads P972 from the drive.

2015

If P972 = 0, the power-on reset was successfully executed; if P972 = 3, the reset was not successfully executed.

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
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ZSW1, bit 1 = 0: "Not Ready To Switch On"

and ZSWH1, bit 2 = 0: "Operation Disabled"

Controller and Supervisors control an "OFF" command in the control word.

STWH1, bit 0 = 0: "OFF (OFF1)"

or STWH1, bit 1 = 0: "Coast Stop (OFF2)"
or STWH1, bit 2 = 0: "Quick Stop (OFF3)"

If the control priority is changed to the Supervisor, the controller which had the control priority
before looses the control priority. For this reason, the non-controlling controller receives a
status word ZSW1 of the DO in which bit 9 is set to zero ("No Control Requested"). The
controlling Supervisor receives acyclically a status word ZSW1 of the DO in which bit 9 is set
to one ("Control Requested").
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Cont

rol requested by the DO/Control by PLC

DO 10 Data validity and the readiness status of the DO application process is signalled by the
following bits of the control and status words.

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:
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ne control priority shall be set to the PROFIdrive Interface 1 (main Interface).
pbntrol word 1 bit 10: Control By PLC

nis bit is set by the controller, if it sends valid control words and setpoints.
Data exception for Sign-Of-Life:

the case of clock cycle synchronous application, the sign-of-livescwhich are part
Data are evaluated by the DO independent of the setting of STWAD bit 10.

DO always sends its status words and actual values, indepéndent of ZSW1 bit 4
| bit 10.

DO accepts the controller's control words and setpoints)'if STW1 bit 10 is set.

P User data reliability
.1 General

oth transmission directions (Controllerx<=> DO), user data reliability is achieved ug
Of-Life (4-bit counter).

alue range of the Sign-Of-Lifeds only 1 to 15 respectively (0 = invalid) since:

that does not support the\fail-safe mode receives a data telegram in the clear mode
utput Data set to “0” (thus, failure of the Sign-Of-Life may be recognised only if LS
ermissible).

gh the DO’s Sign-Of-Life, a maximum ratio of Toac/Tpc Of 14/1 is possible. Regar
ratio Tcachlpc, the counter is always incremented to the maximum value (15).

Iti-Axis\Brive Units, the reaction to Sign-Of-Life failures is DO specific (axis spe
nding jon the device, the reaction of one Drive Axis may affect also other DOs or
nia vendor specific way.

of the

and

ing a

2 with

= 0 is

dless

cific).
Drive

6.3.12.2 Controller's Sign-Of-Life (C-LS)

Transmission (C-LS)

A 4-bit counter is used in control word 2 (refer to 6.3.2.3) as the Sign-Of-Life for the
controller. This counter is incremented by the controller in each controller application cycle,
and thus also identifies the computation of new setpoint values by the controller (first DO 10
Data cycle in the Controller Application Cycle). The DO receives the new Sign-Of-Life of the
controller together with the new setpoint at the time T_IO_OUTPUT in the following DO IO

Data

cycle.
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hronisation (C-LS)

2015

The Controller application starts the Controller-LS with an arbitrary value between 1 and 15,
at the earliest when changing from Preparation -> Synchronisation (refer to 6.1.2.7.6).

Moni

toring (C-LS)

If, in a Controller Application Cycle (Tcac), 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
DO 10 Data values from the last valid controller frame. For setpoint generation, a device-

speci ic failure strategy may be used
If thel DO application does not recognise the expected numerical value after a parametgrised
number of Controller Application Cycles (T g = n x Tgac: N1 may be selected|via grofile
parameter 925; also refer to 6.3.12.4), the affected Drive Axis messages a fault. After] fault
acknopwledgement, the DO application then attempts to automatically re-synchronise itself to
the Sign-Of-Life of the controller application. Depending on the particular ‘application, 4 new
start may be required.
If the|Controller Sign-Of-Life fails, it may be for the following reasons.
e S|gn-Of-Life failure

Failure of the controller application level (with DO 10 Data transmission still operationfal)
e Isochroneous operation failure

The DO 10 Data from the Controller wasn’t.received correctly (corrupt frame) onl was

rgceived too late (synchronisation lost)
EXAMPLE 1 Permanent LS failure (see Figure 66), To g = 5 x Tgag: the strategy of the Sign-Of-Life [failure
countdr is explained in 6.3.12.4:
Teac | |
Contrpller LS (reference): 1 2 3 4 5 6 7 10
Contrpller LS (actual): 1 2 2 2 2 2 2 2 2 2
Failurg counter: 0 0 10 20 30 40 50 50 50 50
Respgnse: | -> Failure | -> Switch-off

IEC

EXAMPLE 2 Temporary LS failure (see Figure 67 and Figure 68), T g = 5 x Tcpag: The strategy of the Sign-Of-
Life failure counter is explained in 6.3.12.4:
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Teac :
Controller LS (reference): 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Controller 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 |
IEC

(negative deviation)
Teac | : I I I I I I I | I I
Contfoller LS (reference): 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Contfoller LS (actual): 1 2 4 5 5 6 7 8 9 10
Failufe counter: 0 0 10 20 19 18 17 16 15 14
Response: | -> Failure |

IEC

Figure 68 — Example: Temporary failure of the controller LS
(positive deviationj:double step)

NOTE|1 A permanent skew of the controller’s Sign-Of:Life (failure of sampling time) causes an error (see gabove)
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 DO |0 Data frame in the controller
application, generating a diagnostics message.by the DO application can be more suitable than transmitting & drive
fault bpcause 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 Tcac # Tpc, this s only
countgd as one failure ( the Sign-Of-kife failure counter is only incremented once).

6.3.12.3 DO’s Sign-OfsLife (DO-LS)

Transmission (DO-LS)

A 4-bit counterdn.status word 2 (refer to 6.3.2.6) is used as a Sign-Of-Life for the DO. Thle DO
increments this) counter with each DO |0 Data cycle (Tpc).

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 in a controller application cycle
(i.e. a positive or negative deviation has been recognised), it initially uses the old DO |0 Data
values from the last valid DO |0 Data cycle. To generate the actual value, a device-specific
failure strategy may be implemented.

If the controller application does not recognise the expected numerical value after a
parameterised time (Tp g = n X Tpe; N may be parameterised or defined depending on the
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manufacturer of the controller application), the affected Drive Axis is shut down by the
controller application (possibly also other involved drives), and an appropriate fault is
signalled to the user. The controller application then attempts to automatically re-synchronise
itself to the Sign-Of-Life of the DO application. Depending on the particular application, a re-
start may be required or it may be sufficient to acknowledge the fault.

Example reasons for the DO Sign-Of-Life to fail may be:

e Sign-Of-Life failure
Failure of the DO application level (while DO IO Data transmission is still working)

I I EH ol
° CTTUTTC U OS UpPTTatorT TanmaTe

The DO 10 Data from the device wasn’t received correctly (corrupt frame) or was/recgived
tgo late (synchronisation lost)

EXAMPLE 1 Permanent LS failure (see Figure 69), Tp g = 5 x Tpc: the strategy of the, Sign-Of-Life faifure is
explained in 6.3.12.4:

10 Data cycle: | | | | | | | | | |
DO LS (reference): 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
DO LS (actual): 1 2 2 2 2 2 2 2 2 2
Failufe counter: 0 0 10 20 30 40 50 50 50 90
Response: | -> Failure | -> Switch-off

IEC

Figure 69 — Example: Permanent failure of the DO LS

EXAMPLE 2 Temporary LS failure (see Figurenf@ and Figure 71 ), Tp g = 5 x Tpg: the strategy of the Sign-Of-
Life fallure is explained in 6.3.12.4:

10 Data cycle: | |

DO LS (reference): 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
DO LS (actual): q 2 2 2 5 6 7 8 9 10
Failufe counter: 0 0 10 20 19 18 17 16 15 14
Response: | -> Failure |

IEC

Figure 70 — Example: Temporary failure of the DO LS (negative deviation)

10 Data cycle: | | | | | | | | | |
DO LS (reference): 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
DO LS (actual): 1 2 4 5 5 6 7 8 9 10
Failure counter: 0 0 10 20 19 18 17 16 15 14
Response: | -> Failure |

IEC

Figure 71 — Example: Temporary failure of the DO LS (positive deviation; double step)

NOTE A permanent skew of the Sign-Of-Life of the DO (failure of a sampling time) causes permanent LS failures
and therefore delivers a LS fault.
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6.3.12.4 Counting strategy for the Sign-Of-Life failure counter

The strategy which is applied in order to prevent fast shutdown for a sporadically faulted
controller or DO application is described in the following text. This strategy guarantees that at
least a specific percentage of the telegrams shall be valid before a Drive Axis is powered-

down.

A counter is defined on the DO side in which for each deviation (independently of whether it is
a positive or negative deviation) between the expected and actually transferred value for the

controller Sign-Of-Life, it is incremented by ten. For each additional deviation, the coun
again incremented by ten. If a deviation between the expected and received controller
Of-Lif iS—Ao oeH e v Ater—ts—deere a—y—ore- e—miAird—vatde—whie
then |be counted down to is zero. This is simultaneously the value from which counti
startgd. This method ensures that more than 90 % of the telegrams transferred in_Cantin
opergtion originate from an undisturbed controller application.

Profile parameter 925 (axis-specific, data type Unsigned16) may be used,tolset a max
on how many consecutive controller Sign-Of-Life failures may occur (for‘an initial cg
valug 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 fa
are spfficient to cause a failure of a Drive Axis. If the Drive Axis (isypowered-down, the
Of-Life failure counter maintains its value up to the start of the ré-synchronisation operati

In the example in Figure 72, the Sign-Of-Life failure counter in the Drive Axis is viewed

ter is
Sign-

R may

ng is
uous

mum
unter
AXxis.
lures
Sign-
on.

over

time with respect to the transferred controller Sign-Of-Life. The maximum number of confroller

Sign-Of-Life failures which may be tolerated was set to three in parameter 925.

Value of the Sign-Of-Life failure counter in the slave

A
4( Failure and shutdown
B Failure Failure OK l
Failure| OK OK
Failure OK OK oK OK OK v l
3(
7] OK
OK OK OK OK OK —|_|_|_
2( 4
1
\ 4
0 T T T T T T

Transferred Sign-Of-Life (IO Data cycle)

IEC

Figure 72 — Value of the DO Sign-Of-Life failure counter (axis-specific)
with respect to the transferred controller Sign-Of-Life
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The same strategy is recommended when monitoring the DO Sign-Of-Life in the controller.
However, it has not been defined with which parameter the maximum number of tolerable DO

Sign-Of-Life character failures may be parameterised.

6.3.13 Specified DO functions for the Application Classes

According to the definition of the Application Classes in 6.1.5, Table 128 specifies the DO
functionality the drive shall support in order to match a specific Application Class.

e Application Class 1: Standard Drive

e Application Class 2: Standard drive with distributed technology controller

e Application Class 3: Single axis positioning drive, with local Motion Control

e Application Class 4: Motion Control with central interpolation and speed setpoinf.inter

e Application Class 5: Motion Control with central interpolation and position setpoint

interface

e Application Class 6: Motion Control for clocked processes, or distributed*angular

synchronism

Table 128 — Specified DO functions for the Application Classes

face

Functionality

Application Classes

Cross-reference

1 2 3 4 5 6

Pararpeter model refer to 6.2.1
Base|Mode Parameter Access refer to 6.2.3
speed control mode refer to 6.3.3.3
positipbning mode m refer to 6.3.3.4
Manufacturer-specific mode m refer to 6.3.3
Contrpl word 2 ok ok refer to 6.3.2.3
Status word 2 ok ok refer to 6.3.2.6
Positijon feedback interface a refer to 6.3.6
Standard telegram 1 m refer to 6.3.4.3
Standard telegram 2 o] refer to 6.3.4.3
Standard telegram 3 refer to 6.3.4.3
Standard telegram 4 refer to 6.3.4.3
Standard telegragr5\(for DSC) b b refer to 6.3.4.3
Standard telegram 6 (for DSC) refer to 6.3.4.3
Standard, telegram 7 m refer to 6.3.4.3
Standardtelegram 8 refer to 6.3.4.3
Standard telegram 9 o refer to 6.3.4.3
Standard telegram 20 c refer to 6.5.7
Telegram configuring 4 m refer to 6.3.4.4
DO 10 Data normalisation o oe refer to 6.3.4.5
(readout via parameter description)

Warnings o] o] o] o] refer to 6.3.8.2
Fault buffer m f m f m f g 9 |mf refer to 6.3.8.3
DSC refer to 6.3.5
Periphery o o] o] o] refer to 6.3.7
Identification m m m m refer to 6.3.9

Drive reset

refer to0 6.3.10
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Application Classes Cross-reference
Functionality
1 2 3 4 5 6
Clock Synchronous Operation o o o m m m refer to 6.1.2.7.5
P-Device-to-P-Device o mh |o ) o mh |referto 6.1.2.7.2
communication relationship

m = mandatory
o = optional

ar

a  For this Application Class, the position feedback interface with one sensor is mandatory. Additional sensors

e optional.

v mandataory if ontignal functionality “MSC” e imuplamantad
J J Ld J Lad N

hly for applications in the process technology operating mode.
hrameter 922 shall be implemented, at least readable.

r standard telegram 9, the DO |0 Data normalisation is recommended.
r this Application Class, the minimum fault buffer is mandatory.

r this Application Class, the complete fault buffer is mandatory.

ROFIBUS DP: The publisher and subscriber functionality shall be supported.
ROFINET: M CR shall be supported.

r standard telegrams 2 and 9 the STW2/ZSW2 is required but if/the”device doesn’t support
nchroneous operation, the sign of life counting and evaluation is omitted:

clock

6.4
6.4.1
6.4.1

Parameter P925 (see Table 129) is used for optional parameterisation of life sign monitoy

Parameter definition
PROFIdrive Parameter listed by Function

1 Life sign monitoring

Table 129 — Parameter for “Life sign monitoring”

ing.

PNU Significance Implementation Validity rapge
925 Number of life sign failures/that may be tolerated. Optional DO-specific
6.4.1{2 DO 10 Data-Telegram selection and configuration

Parameter P922%is used to display the actual setting of the PROFIdrive telegram configu

in the
the P

DO. Optionally, the telegram configuration may also be set by use of P922. By u

0915,-P916 the free telegram configuration is possible (P922 set to 0, see Table 130].

ation
se of

PNU Significance Implementation Validity range
915 DO 10 Data configuring (setpoint telegram) Optional DO-specific
916 DO 10 Data configuring (actual value telegram) Optional DO-specific
922 Telegram number; 0=free configuration Mandatory DO-specific
923 List of all parameters for signals Optional DO-specific

6.4.1.3 Sensor interface

P979 (see Table 131) 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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PNU Significance Implementation Validity range
979 Structure for description of a maximum of three channels Mandatory if sensor | DO-specific
interface is present
6.4.1.4 Fault buffer handling

For the read out and management of the DO specific error management, the parameters from
P944 up to P952 are used and together referred to as “Fault Buffer” (see Table 132).

Table 132 — Parameter for “Fault buffer handling”

PNU Significance Implementation Validity range
944 ¢yp | Fault buffer handling Refer to Table 114 DO-specific
to 95p
6.4.1|5 Warning signals
The parameters from P953 up to 960 are used to signal the detual present warning situgtions
of thg DO (see Table 133).

Table 133 — Parameter for “Wafning mechanism”

PNU Significance Implementation Validity range
953 yp | Read out of warning signals Optional DO-specific
to 96
6.4.1|16 Closed loop control operating mode
P930| shows the actual interface-mode configuration of the DO (see Table 134). The intdrface
modqg defines the impact of the\bits in STW1 and ZSW1.

Table 134 =-Parameter for “Closed loop control operating mode”

PNU Significance Implementation Validity range
930 Read olf.of configured interface mode Mandatory, if DO DO-specific
supports more than
one mode
6.4.1.7 Set and store local parameter set

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 135).

Table 135 — 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 memory Optional DO-specific
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6.4.1.8 Set and store complete parameter set

P976 and P977 (see Table 136) 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 136 — 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
6.4.119 Drive reset
P972|is used to reset the whole Drive Unit (see Table 137). This functionality typically is|used
only while the drive commissioning work is done. It is recommended-that this functionalify not
be uded by the controller (controlling application process).
Table 137 — Parameter for “Drive reset”
PNU Significance Implementation Validity range
972 Reset of whole Drive Unit Optional Global
6.4.1{10 Operation priority control
Control information about the actual authorisation for the write access on parameters may be
handled by P927 (see Table 138).
Table 138 — Parameter for “Operation priority for write parameters”
PNU Significance Implementation Validity rapge
927 Vendor-specific,eading of authorisation for the write Optional DO-specific
access on parameters.
6.4.1{11 DO identification and setup
Parameters for the identification of DO specific type information are given in Table 139.|P975
is use¢d.for the identification of the DO type. P962 und P969 define time scale factors used by

the DO.
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Table 139 — Parameter for “DO identification and setup”

PNU Significance Implementation Validity range
919 Vendor specific component ID (read only) Optional DO-specific
974 Identification data block for Base Mode Parameter Access Optional DO-specific

service (read only)
975 Identification data block for the DO (e.g. type information) Mandatory DO-specific
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 start-up) Optional DO-specific
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 alf parameters the DO

supports and the changed parameters compared to the factery default setting | (see
Tablg 140).
Table 140 — Parameter for “Parameter set'identification”
PNU Significance Implementation Validity range

980 Number list of defined parameter Mandatory DO-specific

up to|

989

990 Number list of changed parameters (compared_to the Optional DO-specific

up to factory/default setting)

999
6.4.1113 Device identification

The parameters P964 and R978 (see Table 141) provide Drive Unit specific identification and
configuration information (e.g. vendor, type, version, number of DOs, etc.).

Para
and

devices) and the ¢orresponding DO-ID of the DO.

eter P978 shows-the complete Drive Unit DO configuration (for PROFIBUS DP de
Iso shows the-association between the Slothumber (Axis Number for PROFIBUE DP

Table 141 — Parameter for “Device identification”

ices)

is not equal to
Slotnumber (Axis
number for
PROFIBUS DP
devices).

PNUY Significance Implementation Validity rapge
964 Drive Unit identification data block (read only) Mandatory Global
978 List of all DO-Ids  (read only) Mandatory if DO-ID Global

6.4.1.14 Alternative Supervisor DO 10 Data control channel

The optional parameters P900, P907and P928 (see Table 142) are used for alternative control
(DO IO Data) of an axis by the Supervisor.



https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

-179 -

Table 142 — 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 10 Data) Optional DO-specific
928 Management of DO IO Data control priority Optional DO-specific
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6.5 Integration of Drives in Process Technology (VIK17-NAMUR18)
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 73).

Application Class 1
N-Setooi lue intorf

Drive
Nsoll closed
Process > ramp loo ||
control function > P > [> - B
system generator speed ]
y control
Nist T
Application Class 1
F-Setpoint'value interface
Drive
Fsoll
Process > ramp
. v/f —
control function > > m
control —
system generator
Fist
FC
Figure 73 — Functionality and Interfaces for drive integration according to VIK-NAMUR
The jpurpose of the VIK-NAMUR guideline for the integration of drives in the process
techrology industry is to specify a standard interface between drive and the process control
system—which—offers—the—possibilityto—exchange—the—drive—ordrive—system—byanother!drive

------ y O X o) < oo yotoTT Ot et

(even another vendor) without need of any change to the process control system. Therefore,
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 =
0x3AAQ”. 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 74.

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

18 NAMUR = Standards Working Group for Instrumentation and Control in the Chemical Industry.


https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015 - 189 —

Drive (in cabinet)

PROFIdrive
Profile
VIK-NAMUR
VIK-NAMUR Terminal Block I.
Process | 1 iy
control \ a = (M E
system N W
hardware
t
op inevitable line
line interrupt
Specified by
VIK-NAMUR Guideline EC

Figure 74 — Principle structure of the drive.interface
according to VIK-NAMUR guideline

6.5.2 Commands and Checkback Signals

6.5.2{1 General

For tihe VIK-NAMUR process technology operating'mode the meaning of all bits of the control
word[l (STW1, see Table 144), status word1(ZSW1, see Table 145) and drive statug/fault
word| (MELD_NAMUR, see Table 146) ate defined in the PROFIdrive Profile [Drive

Techhology. There are no vendor specificbit definitions.
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6.5.2.2 Control word1
Table 144 — Overview on the assignment of the bits of control word1
for the process technology operating mode
Bit Process technology operating mode (VIK-NAMUR standard)
Significance (Bit = true) Significance (Bit = false)
0 ON OFF

No Coast Stop (No OFF2)

Coast Stop (OFF2)

2 No Quick Stop (No 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 2> 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 REC

11 Setpoint Inversion No Setpointnvérsion b

12 Reserved P Reserved®

13 Reserved b Reséryed b

14 Reserved P Réserved P

15 Parameter Set 2 ® Parameter Set 1 b

NO(]'E 1 Bit 0 to Bit 10 of the control word 1 are the 'same as in the control word 1 of the speed control opefating
mode

NOTH 2 Further details on the control word bits“can be found in 6.3.2.2.

a  Optional.

b Deviations of the VIK-NAMUR ContraWord 1 (STW1) from the standard PROFIdrive STW1.

It shall be possible_te.* parameterise the converter/inverter with manufacturer-spiecific

parar

neters in order to.disable a certain direction of rotation.
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6.5.2.3 Status word1

Table 145 — Overview on the assignment of the bits of status word1
for the process technology operating mode

Bit Process technology operating mode (VIK-NAMUR standard)
Significance (Bit = true) Significance (Bit = false)
0 Ready To Switch On Not Ready To Switch On
1 Ready To Operate Not Ready To Operate
2 Operation Enabled (drive follows setpoint) Operation Disabled
3 Fault Present No Fault
4 No OFF2 OFF2
Coast Stop Not Activated or Coast Stop Activated or
Inevitable Line Interruption Not Activated or Inevitable Line Interruption Activated or
Forced Inverter Inhibit Not Activated Forced Inverter Inhibit Activated
5 No OFF3 OFF3
Quick Stop Not Activated or Quick Stop Activatedror
External Interlock Not Activated External Interlock Activated
6 Switching On Inhibited Switching On*Not Inhibited
7 Warning Present No Warning
8 Speed Error Within Tolerance Range Speed Error Out Of Tolerance Range
9 Control Requested Noe/Control Requested
10 f Or n Reached Or Exceeded f*Or n Not Reached
11 Adjustable Current Limit Or Torque Limit Not Adjustable Current Limit Or Torque Limit Reached 2
Reached 2
12 Reserved 2 Reserved 2
13 Motor Overload Not Activated @ Motor Overload Activated 2
14 Positive Speed Direction 2 No Positive Speed Direction @
15 Parameter Set 2 active 2 Parameter Set 1 active 2
NOTH 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 $peed
contrpl operating mode.
NOTH 2 Further details™to-the status word bits can be found in 6.3.2.
a8 Deviations of the MIK-NAMUR Status Word 1 (ZSW1) from the standard PROFIdrive ZSW1.
6.5.2{4 Drive status/fault word
Table—t46-shows-thedefinitionof- the—contentfor-the MELD—NAMUR-stgnat
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Table 146 — Overview on the assignment of the bits of drive status/fault word
for the process technology operating mode

2015

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 EarthF=ott NoEarttrFautt

6 Overload Motor No Overload Motor

7 Error Communication Bus No Error Communication Bus

8 External Safety Trip No External Safety Trip

9 Fault Speed Sensor No Fault Speed Sensor

10 Fault Internal Communication No Fault Internal Communication

11 Fault Infeed System (DC Link) No Fault Infeed System({(DC Link)

12 Fault Auxiliary Device No Fault Auxiliary Device

13 reserved reserved

14 reserved reserved

15 Miscellaneous Fault No Miscellaneous Fault
6.5.3 State diagrams
6.5.3|1 General state diagram
The peneral state diagram (refer to :643.3.2) is also valid for applications in the process
technology operating mode.
6.5.3{2 Setpoint channel for,;VIK-NAMUR operating mode

In adfition to the standard PROFIdrive setpoint channel (see 6.3.3.3.2), the setpoint invgrsion
funct{onality controlled byySTW1 bit 11 is defined for VIK-NAMUR according to Figure 75
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STW1 bit 11
True = setpoint inversion
False = no setpoint inversion
STW1 bit 4
True = enable RFG
False = reset RFG
STW1 bit 5 Change of mode
True = unfreeze RFG between normal
False = freeze RFG operation and jog mode
or vice versa only when
STW1 bit 6 drive is in standstill
Trug=—erablesetpoint
Falsp = disable setpoint 1= operate
0= freeze
reset RFG =
& .
Setpoint (sp
5 0 +_ to v/f contrdl or
0 - v —/_\ 0 —ﬁ: N clos:d Ios_pI
Setpoint 1 RFG 1 spee cgn o
(speed) 1 4
STW1 bit 8
Trug= Jog 1 ON
Falsp = Jog 1 OFF
C1
STWA bit 9 2 f\_ <+
Trud= Jog 2 ON "0 e |V = EsEiRAC
Falsp = Jog 2 OFF (output=0)
1 = operate RFG
Jogging Jogging i i 5 i
setpoint 1 setpoint2 Jogging functionality (optional)
Cc1| c2
0 o |o a COMP
oY x| ! ——2ZSW1 bit 8
0 1 J2 Tolerance range — r True = speed errror within tolerance ral
1 1 |no change Actual value (speed) —| b False = speed errror out of tolerance rahge

IEC

Figure 75 — Speed setpoint channel for VIK-NAMUR process technology operating mode

Additjonal monijtoring functionality according to Figure 76 is also specified.



https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

- 194 — IEC 61800-7-203:2015 © IEC

2015

VIK-NAMUR process technology operating mode
ZSW1 bit 10
true = for n reached
STWH1 bit 15 Comparison value COMP or exceeded
true = Parameter set 2 (forn) — a false =f or n not
false = Parameter set 1 reached
Actual value —— b
| (forn)
Parameter 0 E ZSW1 bit 11
Set 1 ¥ true = Adjustable
current limit or
Parameter 1 o
Set 2 - torque limit not
reached
false = Adjustable
STW1 | Parameter Set 3 - current limif or
bit15 Z’c',"’,‘;fr%;t‘" tordue limit
0 1 | reached
1 2
ZSW4bit 13
true= Motor overlgad
not activategl
false = Motor overlgad
activated
ZSW1 bit 14
Y true = Positive
1 speed
Speed |y Y direction
0 false = No positive
X speed
direction
IEC
Figure 76 — Process technology opeéerating mode, control word 1 bit 15
and status word 1 bit 10,11,13,14
STW1 bit15: Parameter Set
Parameter set1 may be switched over to parameter set2 and vice versa.
6.5.4 Inevitable line interruption
This [subclause describes the inevitable line interruption. The inevitable line interruption is
conngcted to the NAMUR standard terminal block (input 17/18). With contact open between
termihal 17 and«18, an inevitable line interrupt shall be performed in such a way that the
inverter and thie"motor shall be secure separated from the line. The inevitable line intgrrupt
may also be lactivated by an over temperature signal on the terminals 90/91 (see Figure 77).
The gignat for the inevitable line interrupt is also connected to a digital input of the drivel The
input|of_the drive shall be parameterised in such a way that it causes a Coast Stop on the
drive . Qne digifnl output of the drive shall also be pnrnmnfnricnr{ with the status “Coast Stop

Activated/Inevitable Line Interruption Activated” and this output shall also force the switch

devic

e to separate the drive secure from the line.

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-Interface
STW 1
( PROFIBUS / PROFldrive Bit 1] "
) o>
Bit 2 . = Control
Bit 5 [« Infeed
Allotherterminals X2 et 1 |2 | *
otherterminals Bit 4 |e
arg without P24 M1 : 71> L s
f:]wction! o ZSW1 |—' -
r'y
xternal Interlock 1
(Contact open P24—°’l‘4- 15 ) i -
-t interruption) Quick Stop + y
17 -
. 5 Inevitable Off > O 14
.18 interrupt ) 5@ [4
Inevitable line interruption /
(Contact open -> interruption) . .
X3 Inevitable line ]
interruption path
N 1 90 Temperature | Off separates inverter |
PTC E:‘l monitor from line % .E
M . O 3
X1
Area Line : .
Inverter-(Cabinet-)Side
IEC
Figure 77 — Process technology operating mode with inevitable line interruption
6.5.5 Forced inverter inhibit
This pubclause describes thg forced inverter inhibit function. The control signal for the fprced
inverter inhibit is connected t0 the NAMUR standard terminal block (input 17/18). With cqntact
open|between terminal 47and 18, an forced inverter inhibit shall be performed in such a way
that the inverter and.the motor shall be secure separated from the line. The forced inyerter
inhibit may also be.activated by an over temperature signal on the terminals 90/91| (see
Figure 78). The_signal for the forced inverter inhibit is also connected to a digital input ¢f the
drive| The input{of the drive shall be parameterised in such a way that it causes a Coast| Stop
on the drivex©One digital output of the drive shall also be parameterised with the status “Coast
Stop |Activated/Forced Inverter Inhibit Activated” and this output shall also force the power
electionic, switching device to separate the motor secure from the line.

The application program in the PLC recognises an Force Inverter Inhibit, 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/Forced Inverter
Inhibit Activated”. The forced inverter inhibition shall be realised with applicable electronic
power switching devices according to the VIK-NAMUR Guidelines.
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VIK-NAMUR-Interface
STWH1
( PROFIBUS / PROFIdrive Bit1[ Off
] J >
Bit 2 = Control
r 3
Bit5« Infeed
Al . No4 X2 | +
OtTeTteTminats X2 | Bit 41— — 5 J
arg without P24 > 1 il > N
fupction! (S Z8W1 |—' - !
Fy
External Interlock
(Contact open F’24—°’t‘-t 15 ‘ ] Y I
-1 interruption) Quick Stop 1 1
19
—» iy | Forced Off >
. L 20 inverter inhibit =1
Aorcedinverter inhibit
(Contact open -> interruption) - E T
X3 orcedinverter
/3/ inhibit path
b o 90 Temperature | Off separates motor =
A PTC 5:1 monitor from line §' %
M
x1
Area Line . .
Inverter-(Cabinet-)Side

6.5.6

The

parar
inforr
the p
sepa

The application‘program in the PLC recognises an external interlock, if in the control v

Figure 78 — Process technology operating mode with forced inverter inhibit

External interlock

pxternal interlock is connectéd to the NAMUR standard terminal block (input 15)
signdl from this terminal is gonnhected to a digital input of the drive. This digital input sh

IEC

The
all be

neterised with the function Quick Stop. In case of external interlock, the drive gefs the

nation for a quick stop via the digital input. The converter/inverter stop the motor
rogrammable cutrent limit and then the output pulses are disabled and the inver

ated from the line.

hlong
ter is

vord1
tatus
rlock

(STW1) sentsby the PLC the bit2 is “TRUE”, this means “No Quick Stop” and if in the g
wordl (ZSW1) the bits5 is “FALSE”, this means “Quick Stop Activated/External Inte
Activated”.

6.5.7 Standard telegram

6.5.7.1 General

Standard telegram 20 is defined for the process technology.

Further information to standard telegrams, signal numbers (see Table 86) and telegram

selec

tion may be found

in 6.3.4.

PROFIBUS DP may be found in IEC 61800-7-303:2015, 4.5.2.

6.5.7.2

Standard telegram 20

Content: n-setpoint interface for the process technology, 16 bit

Information to standard telegram configuration for
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Table 147 — Definition of standard telegram 20

DO 10 DATA Setpoint Actual value
number
1 STW1 ZSW1
2 NSOLL_A?/FSOLL® NIST_A_GLATT?4/FIST_GLATT?
3 IAIST_GLATT
4 ITIST_GLATT® or MIST_GLATT®
5 PIST_GLATT®
6 MEL n_NAI\IIIID
28 The setpoint NSOLL_A and the actual value NIST_A in DO 10 Data 2 are only for applications in the ‘clgsed-
Igop speed control mode and the setpoint FSOLL and the actual value FIST in DO |0 Data 2_are only for
applications in v/f control mode.
b The actual value in DO 10 Data 4 shall be configured with the process variable active ¢urrént (ITIS[) or
terque actual value (MIST). If both process variables are not available, the DO |0 Data 4‘shall be zero.
¢ The actual value in DO 10 Data 5 shall be configured with the process variable active\power (PIST). If the
process variable is not available, the DO 10 Data 5 shall be zero.
The gignal numbers defined for the process technology are included in Table 86.
DO IO Data Normalisation:
The data type for DO 10 Data (setpoints, actual valUes) is Integer16 (a signed 16 bit-value),

except control word1 (STW1) and status word1 (ZSWH1).

The 4
value
confi
norm

The [

for this data ranges is from —200 % {0~+200 %. The DO IO Data normalisation sh

blisation valid bit 15 shall be set 10°1 (YES) (refer to 6.2.1.3 and 6.3.4.5).

DO |0 Data in actual value-direction shall be filtered with a first order filter element

caling factor for all DO 10 Data is defined-as follows: 100 % corresponds to 0x4000. The

all be

jured in the following way: normalisation bit 0-5 shall be set to 14 (bit 14 -> 0x4000)) and

and a

consfant filter time of approximately 100 ms, except control word1 (STW1) and status word1

(ZSW

Therg
repre

1). This is achieved by'use of the special signals xxx_GLATT.

¢ shall be a manufacturer-specific parameter, where it is defined which physical

conveérter/inverter:

value

sented by 100'%. The manufacturer-specific parameter shall not be a fixed value in the
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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES
DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -

Partie 7-203: Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance —
Spécification de profil de type 3

AVANT-PROPOS

1) La| Commission Electrotechnique Internationale (IEC) est une organisation mondiale “-de normaljsation
composée de lI'ensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités nationaux/de FIEC). L’IEC p pour
objet de favoriser la coopération internationale pour toutes les questions de normalisation dans les dorpaines
de| I'électricité et de I'électronique. A cet effet, 'lEC — entre autres activités) — publie des Normes
internationales, des Spécifications techniques, des Rapports techniques, des (Spécifications accessibjes au
public (PAS) et des Guides (ci-aprés dénommés "Publication(s) de I'lEC"). Leur élaboration est confiée|a des
comités d'études, aux travaux desquels tout Comité national intéressé par l€Jsujet traité peut participgr. Les
ordanisations internationales, gouvernementales et non gouvernementalés,jen liaison avec I'lEC, partjcipent
égplement aux travaux. L’IEC collabore étroitement avec I'Organisationinternationale de Normalisation|(ISO),
selon des conditions fixées par accord entre les deux organisations.

2) Le$ décisions ou accords officiels de I'lEC concernant les questions-techniques représentent, dans la mesure
du|possible, un accord international sur les sujets étudiés, étant donné que les Comités nationaux d¢ I'lEC
interessés sont représentés dans chaque comité d’études.

3) Le$ Publications de 'lEC se présentent sous la forme de_recommandations internationales et sont agréées
comme telles par les Comités nationaux de I'lEC. Tous les efforts raisonnables sont entrepris afin qué I'lEC
s'assure de I'exactitude du contenu technique de ses-publications; I'lEC ne peut pas étre tenue responsdble de
I'éyentuelle mauvaise utilisation ou interprétation quisen est faite par un quelconque utilisateur final.

4) Daps le but d'encourager l'uniformité internationale, les Comités nationaux de I'lEC s'engagent, dans tgute la
megsure possible, a appliquer de fagon transparente les Publications de I'lEC dans leurs publications natipnales
et régionales. Toutes divergences entre_toutes Publications de I'lEC et toutes publications nationales ou
rédionales correspondantes doivent étrendiquées en termes clairs dans ces derniéres.

5) L’IEC elle-méme ne fournit aucune, att€station de conformité. Des organismes de certification indépepdants
fodrnissent des services d'évaluation de conformité et, dans certains secteurs, accedent aux marqyes de
conformité de I'lEC. L’IEC n'estresponsable d'aucun des services effectués par les organismes de certifjcation
indépendants.

6) Tols les utilisateurs doivent's'assurer qu'ils sont en possession de la derniére édition de cette publicatior).

7) Aupune responsabilité\.ne doit étre imputée a I'lEC, a ses administrateurs, employés, auxiliaires ou
mgndataires, y compris ses experts particuliers et les membres de ses comités d'études et des Cpmités
nafionaux de I'lECy\pour tout préjudice causé en cas de dommages corporels et matériels, ou de tou{ autre
dojnmage de quelque nature que ce soit, directe ou indirecte, ou pour supporter les colts (y compris Igs frais
de|justice) et les dépenses découlant de la publication ou de I'utilisation de cette Publication de I'lEC|ou de
toyte autre_Rublication de I'l|EC, ou au crédit qui lui est accordé.

8) L'attention’ est attirée sur les références normatives citées dans cette publication. L'utilisation de publigations
réferencées est obligatoire pour une application correcte de la présente publication.

La Norme internationale IEC 61800-7-203 a été établie par le sous-comité 22G: Systémes
d'entrainement électrique a vitesse variable, comprenant des convertisseurs a semi-
conducteurs, du comité d'études 22 de I'lEC: Systémes et équipements électroniques de
puissance.

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

Cette édition inclut les modifications techniques majeures suivantes par rapport a I'édition
précédente:
a) mises a jour mineures du mécanisme d’acces aux paramétres du mode de base;

b) mises a jour mineures et simplification de la définition de diagramme d’états de classe
d’application 3.
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Le texte de cette norme est issu des documents suivants:

FDIS Rapport de vote
22G/309/FDIS 22G/324/RVD

Le rapport de vote indiqué dans le tableau ci-dessus donne toute information sur le vote ayant
abouti a I'approbation de cette norme.
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INTRODUCTION

Généralités

2015

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

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

mode

le d'interface générique.

L’IEC
entra

commande. Le systéme de commande proprement dit peut également étre!situé da

dispo

Il exi

et numériques, interfaces séries et paralléles, bus de terrain et réséaux). Les profils é

sur
d'app

exemple, dispositifs d'entrainement classiques, positiopneéur). Les implémenta

corre
d'app

L'IEQ
pour
corre

L'IEQ
d'ent
empl
géné
com

com

d'ent
ceuvr|

Iy a

Pour

-_— a(

61800-7 décrit une interface générique entre les systémes de commande: ¢
nements électriques de puissance. Cette interface peut étre intégrée au ‘systen

sitif d'entrainement (parfois appelé "dispositif d'entrainement intelligent?),

5te un grand nombre d'interfaces physiques disponibles (entrées-~et)sorties analog

Hes interfaces physiques spécifiques sont déja définis;-pour certains dom
lication (par exemple, commande de mouvement) et certaines classes de dispositifs

spondantes des interfaces de programmes de commande et de programn
lication associées sont de nature propriétaire et varient de maniere importante.

61800-7 définit un ensemble de fonctions, parametres et diagrammes d'états com

spondance avec les profils d'entrainement.

61800-7 fournit une procédure dlaccés aux fonctions et données d'un disq
ainement, indépendante du profilZd'entrainement et de l'interface de communid
byés. Il s’agit de définir un modele commun d'entrainement comportant des fond
rigues et des objets pouvant-étre mis en correspondance avec des interface
unication différentes. Ceci-permet de prévoir des implémentations commune
ande de mouvement Aou~ applications de commande de vitesse ou de commj
ainement) dans les contrdleurs sans aucune connaissance spécifique de la mis
e du dispositif d'entrainement.

plusieurs raisons de définir une interface générique:

un constructeur de dispositif d'entrainement

bsistance plus aisée des intégrateurs de systémes;

t les
e de
ns le

ques
tablis
aines

(par
tions
heurs

muns

a commande d'entrainement ou une description des séquences d'opérations a metfre en

ositif
ation
tions
s de
s de
ande
e en

—  dé

pscription plus aisée des fonctions d'entrainement du fait d'une terminologie commu

he;

— le choix des dispositifs d'entrainement ne dépend pas de la disponibilité d'une assistance
spécifique.

Pour

un constructeur de dispositif de commande

— aucune influence de la technologie de bus;

— in

— in

tégration aisée des dispositifs;
dépendance par rapport a un fournisseur de dispositifs d'entrainement.

Pour un intégrateur de systémes (modules de construction, machines, installations,

etc.)
— in

- m

tégration plus aisée des dispositifs;
éthode intelligible unique de modélisation;


https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015 -211 -

— indépendance par rapport a la technologie de bus.

Concevoir une application de commande de mouvement avec plusieurs dispositifs
d'entrainement différents et un systéme de commande spécifique nécessite un effort certain.
Les taches de mise en ceuvre des logiciels systémes et de compréhension de la description
fonctionnelle des composants individuels peuvent conduire a I'épuisement des ressources
d'un projet. Dans certains cas, les dispositifs d'entrainement ne partagent pas la méme
interface physique. Certains dispositifs de commande ne prennent en charge qu’une interface
unique qui n'est pas prise en charge par un dispositif d'entrainement spécifique. D'autre part,
les fonctions et les structures de données sont souvent spécifiées avec des incompatibilités.
Cela exige de l'intégrateur de systémes d'établir des interfaces spéciales pour le logiciel
d'application alors que cette opération ne reléve pas vraiment de sa responsabilité

Certdines applications nécessitent de pouvoir échanger des dispositifs, voire iatégrer de
nouveaux dispositifs dans une configuration existante. Elles sont alors confrontées a
différentes solutions incompatibles. Les efforts nécessaires pour adapter une solution rejative
a un |profil d'entrainement et aux extensions spécifiques au constructeur péuvent se rgvéler
inacceptables. Ceci réduit le degré de liberté concernant le choix d'un” dispositif le mieux
adapté a cette application a la simple sélection du dispositif disponible pour une intgrface
physique spécifique et pris en charge par le contréleur.

L'IEQ 61800-7-1 est divisée en une partie générique et en (plusieurs annexes comme le
représente la Figure 1. Les types de profils d'entrainement peur CiA® 4021, CIP MotionTM2,
PROFIdrive3 et SERCOS®* sont mis en correspondance avec l'interface générique de
I'anngxe correspondante. Les annexes ont été soumis€s par des organismes internatignaux
indégendants spécialisés dans les réseaux ou les bus, de terrain, et responsables du contenu
de I'annexe qui y est associée, ainsi que de I'utilisation des marques connexes.

La prgsente partie de I'lEC 61800-7 spécifie lecprofil de type 3 (PROFIdrive).

Les flypes de profils 1, 2 et 4 sont spégifiés dans I'|EC 61800-7-201, I'lEC 61800-7-2D2 et
I'IEC|[61800-7-204.

1 CiA 402®Jest une marque déposée de CAN in Automation, e.V. (CiA). Cette information est fournie gour la
commaodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entériement
patHEC du—détenteurde—ta—marquo—ou—deFun—quelconquos—de—ses—produits—La—conformité—a6d profil
n'implique pas |ut|||sat|on de la marque deposee C|A® 402 L'utilisation de la marque déposée CiA® 402
nécessite I'autorisation de CAN in Automation e.V. (CiA).

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

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

4 SERCOS® est une marque déposée de SERCOS International e.V. Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
par I'lEC du détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas l'utilisation de la marque déposée SERCOS®. L'utilisation de la marque déposée SERCOS®
nécessite I'autorisation de son détenteur.
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L'IEC 61800-7-301, I'lEC 61800-7-302, I'lEC 61800-7-303 et I'lEC 61800-7-304 spécifient la
ou les méthodes de mise en correspondance des types de profils 1, 2, 3 et 4 avec différentes
technologies de réseaux (telles que CANopen®5, CC-Link |IE® Field Network6, EPATM7,
EtherCAT®8, Ethernet PowerlinkT™M9, DeviceNet™10, ControlNetT™11  EtherNet/IPTM12,
PROFIBUS 13, PROFINET14 et SERCOS®).

10

11

12

13

14

CANopen® est une marque déposée de CAN in Automation, e.V. (CiA). Cette information est fournie gour la
commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en"aucun cas un entérirlement
paf I'lEC du détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produitsy~La conformité a cg profil
n'implique pas l'utilisation de la marque déposée CANopen®. L'utilisation de la. marque déposée CANppen®
négessite 'autorisation de CAN in Automation e.V. (CiA). CAN in Automation e.V. (CiA). CANopen® Est un
actonyme pour Controller Area Network open et est utilisé pour faire référence a I'EN 50325-4.

Cd-Link IE® Field Network est une marque déposée de Mitsubishi Eleetric Corporation. Cette informatjon est
foyrnie pour la commodité des utilisateurs de la présente norme intefnationale et ne constitue en aucun fas un
enférinement par I'lEC du détenteur de la marque ou de I'un quélconques de ses produits. La conformit¢ a ce
prdfil n'implique pas I'utilisation de la marque déposée CC-Link tE® Field Network. L'utilisation de la marque
déposée CC-Link IE® Field Network nécessite I'autorisationde Mitsubishi Electric Corporation.

EPIA™ est une marque de SUPCON Group Co. Ltd, Cette information est fournie pour la commodijé des
utilisateurs de la présente norme internationale et ne“constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du
défenteur de la marque ou de lI'un quelconques_deses produits. La conformité a ce profil n’impliqye pas
I'ufilisation de la marque EPA™. L'utilisation de laxmarque EPA™ nécessite I'autorisation de son détenteyr.

EtherCAT® est une marque déposée de Beckhoff, Verl. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du
défenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'impligye pas
I'ufilisation de la marque déposée EtherCAT®. L'utilisation de la marque déposée EtherCAT® nég¢essite
I'alitorisation de son détenteur.

Ethhernet Powerlink™ est une miarque de Bernecker & Rainer Industrieelektronik Ges.m.b.H., le contréle ¢le son
utilisation est confié a I'organisme a but non lucratif EPSG. Cette information est fournie pour la commod|té des
utilisateurs de la présentetNorme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du
défenteur de la marque-ot de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'impliqye pas
I'ufilisation de la marque Ethernet Powerlink™. L’utilisation de la marque Ethernet Powerlink™ négessite
'alitorisation de son 'détenteur.

DejiceNet™ estyune marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisateurs de
la présente porme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du détenteur de la
mgrque ousde’/l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas l'utilisation| de la
mgrque BeviceNet™. L'utilisation de la marque DeviceNet™ nécessite I'autorisation de ODVA, Inc.

CoptralNet™ est une marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisatdurs de
la brésentenormeinternationale—et neconstitveen—avcunr—cas—un—-onterinement parHHEC dudetentewt de la
marque ou de I'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas l'utilisation de la
marque ControlNet™. L’utilisation de la marque ControlNet™ nécessite I'autorisation de ODVA, Inc.

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

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

PROFINET est une marque de PROFIBUS & PROFINET International. Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
par I'lEC du détenteur de la marque ou de lI'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas [l'utilisation de la marque PROFINET. L’utilisation de la marque PROFINET nécessite
I'autorisation de PROFIBUS & PROFINET International.
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IEC TR 62390
Device profile guideline

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

IEC 61800-7-1 — Interface definition

Generic PDS interface specification

Annex A Annex B Annex C Annex D
Mapping of Mapping of Mapping of Mapping.of
Profile type 1 Profile type 2 Profile type 3 Profile type4
(CiA 402) (CIP Motion) (PROFIdrive) (SERCOS)
2 Dxd
IEC 61800-7-200 — Profile specifications QQ’\

IEC 61800-7-201

Profile type 1

IEC 61800-7-202

Profile type 2

IEC 61800-7-203

Profile type/3

7

IEC 61800-7-204

Profile type 4

(CiA 402) (CIP Motion) (PROFIdrive) (SERCOS)
O\
Z
IEC 61800-7-300 — Mapping of profiles to n rk technologies
A\Y
IEC 61800-7-301 IEC 61800-7-302 IEC 61800-7-303 IEC 61800-7-304
Mapping of profile Mapping of profile N Mapping of profile Mapping of profile
type 1 to: type 2 to: type 3 to: type 4 to:
e CANopen e DeviceNet e PROFIBUS e SERCOSI+1I
e CC-Link IE e ControlNet e PROFINET e SERCOS Il
e EPA o EtherNet/IP e EtherCAT
o EtherCAT
e ETHERNET
Powerlink
A
EC
Anglais Frangais
IEC 6[1800 series™Adjustable speed electrical power Série IEC 61800 Entrainement électrique de puissange a
drive vitesse variable

IEC/TR 62390 Device profile guideline

IEC TR 62390 Device profile guideline (disponible en
anglais seulement)

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

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

IEC 61800-7-1 Interface definition

IEC 61800-7-1 Définition de I'interface

Generic PDS interface specification

Spécification d’interface PDS générique

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

Annexe A, Mise en correspondance du profil de type 1
(CiA 402)

Annex B, Mapping of Profile type 2 (CIP Motion)

Annexe B, Mise en correspondance du profil de type 2
(CIP Motion)

Annex C, Mapping of Profile type 3 (PROFIdrive)

Annexe C, Mise en correspondance du profil de type 3
(PROFIdrive)

Annex D, Mapping of Profile type 4 (SERCOS)

Annexe D, Mise en correspondance du profil de type 4
(SERCOS)

IEC 61800-7-200 — Profile specifications

IEC 61800-7-200 — Spécifications des profils
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Anglais

Francgais

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

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

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

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

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

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

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

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

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

IEC 61800-7-300 — Mise en correspondance des profils

avec les technaologies de réseaux
=3

IEC 6[800-7-301
Mapping of profile type 1 to
CANopen

CC-Lipk IE
EPA
EtherCAT

ETHERNET

Poweflink

IEC 61800-7-301
Mise en correspondance du profil de type 1 aveg,
CANopen

CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET

Powerlink

IEC 6[1800-7-302
Mapping of profile type 2 to
DevicgNet

ContrpINet
EtherlNet/IP

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

ControlNet
EtherNet/IP

IEC 6[1800-7-303
Mapping of profile type 3 to
PROFIBUS

PROHFINET

IEC 61800-7-303
Misee*en correspondance du profil de type 3 avec
PROFIBUS

PROFINET

IEC 6[1800-7-304
Mapping of profile type 4 to
SERCOS | + I

SERCOS Il
EtherCAT

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

SERCOS Il
EtherCAT

0.2 [Déclaration de propriété

La Commission électrotechnique internationale (IEC) attire I'attention sur le fait qu’jl est
la conformité avec les dispositions du présent document peut impliquer
I'utiligation“d’un brevet intéressant ce qui suit.

déclaré que

Figure 1 — Structure de I'lEC 61800-7

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

structure de commande pour la
commande de mouvements d'objets
lorsque la commande de vitesse est
effectuée a un taux supérieur a celui
de I'asservissement de position

Publication / Détenteur Intitulé Numéro Publication
Numéro de série de d'accés Derwent
I'application Derwent
EP844542 [S1] Méthode de commande numérique et | 1998-274369 | EP844542-A1

27.05.1998;
DE59603496-G
02.12.1999;
EP844542-B1
27.10.1999

L'IEC ne prend pas position quant a la preuve, a la validité et a la portée de ces droits de

propriété.
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Le détenteur de ces droits de propriété a donné I'assurance a I'lEC qu’il consent a négocier
des licences avec des demandeurs du monde entier, a des termes et conditions raisonnables
et non discriminatoires. A ce propos, la déclaration du détenteur des droits de propriété est
enregistrée a I'lEC. Des informations peuvent étre demandées a

[S1] Siemens AG

Service de la propriété intellectuelle de I'Entreprise

Octroi de licences & Transactions
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donnges en ligne des brevets et droits de propriété applicables a leurs normes) Les
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ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES
DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -

Partie 7-203: Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance —
Spécification de profil de type 3
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b 6-3: Spécification’ du protocole de la couche application — Eléments de type 3
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IEC 61800-7-303:2015, Entrainements électriques de puissance a vitesse variable — Partie 7-
303: Interface générique et utilisation de profils pour les entrainements électriques de
puissance — Mise en correspondance du profil de type 3 avec les technologies de réseaux

3 Termes, définitions et abréviations

3.1

Pour

Termes et définitions

les besoins du présent document, les termes et définitions suivants s'appliquent.
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3.1.1
valeur instantanée
valeur d'une grandeur variable a un instant déterminé

Note 1 a l'article: La valeur instantanée est utilisée dans le présent document comme données d'entrée du
programme de commande d'application pour superviser les variables du PDS (par exemple, variables de réaction.

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

3.1.2
algorithme

Sé uehee finia d'andratione caomnloatement détarminde-narlaacualla la valaur dacs donnd S de
quence-finie-d'opérations—complotement—déterminée—partaqueteta—valourdes—donnée

sortig peut étre calculée a partir de la valeur des données d'entrée

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.1]

3.1.3
application
élément fonctionnel logiciel spécifique a la résolution d'un probléme_enytermes de mesuyre et
de cdmmande de procédés industriels

Note 1 a I'article: Une application peut étre répartie entre les ressources, ‘et peut communiquer avec dlautres
applications.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.2]

314
mode d'application
type d'application pouvant étre sollicité par un PDS

Note 1 a [Il'article: Les différents modes d'application refletent la boucle d'asservissement dédiée a
I'assernvissement de couple ou de position, a la.commande de vitesse ou a d'autres applications telles que le|retour
a la pgsition de référence.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015,.3.3:1.2]

3.1.5
attriut
propriété ou caractéristique d'une entité

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.3]

3.1.6
axe
élémentdoegique interne a un systéme d'automatisation (par exemple, systéme de comnjande

d 4\ H 3 4 ot £ ol 4
e mJUVGIIIUIII.} YUl TCPTTOCTITITC UTTT LT Llalllc TUTTITT UT TTTOUVTITITTTI

Note 1 a l'article: Les axes peuvent étre rotatifs ou linéaires, physiques ou virtuels, commandés ou simplement
observés.

Note 2 a l'article: Un axe physique peut comprendre un ou plusieurs des composants suivants: un capteur de
mouvement, un systéeme de commande de mouvement, un amplificateur de puissance et un actionneur de
mouvement.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.4, modifiée — Une note a l'article est ajoutée]

3.1.7

classe

description d'un ensemble d'objets qui partagent les mémes attributs, opérations, méthodes,
relations et sémantique
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[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.5]

3.1.8

application synchrone de cycle d'horloge

synchronisation des durées d'échantillonnage et de cycle dans le logiciel de commande en
boucle fermée dans des dispositifs d'entrainement numériques et des systéemes de
commande

3.1.9
commandes
consignes
ensefble de commandes entre le programme de commande dapplication et Je |PDS
permettant de contréler le comportement du PDS ou les éléments fonctionnels de celti-c

Note 1) a I'article: Les états ou les modes de fonctionnement reflétent le comportement.

Note 2 & I'article: Les différentes commandes peuvent étre représentées par un bit chacuneg.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.3]

3.1.1p
commande
régulation
actiop délibérée sur (ou dans) un processus, en vue d'atteindre des objectifs définis

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.6]

3.1.11
dispositif de commande/régulation

unité| physique contenant — dans un module/sous-ensemble ou dispositif — un progrgmme
d'application de commande du PDS

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2;7]

3.1.1p
type [de données
ensemble de valeurs assQqcié a un ensemble d'opérations autorisées

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.8]

3.1.1B

dispositif
dispﬂ’sitif de terrain

<blogs\'de fonction> entité physique indépendante en réseau dans un sydtéme
d'automatisation industriel, capable d'accomplir des fonctions spécifiées dans un contexte
particulier et délimitée par ses interfaces

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

3.1.14

dispositif

dispositif de terrain

<intégration systéme> entité qui permet le contréle, la servocommande et/ou la détection et
s’interface a d'autres entités de ce type a l'intérieur d'un systéme d'automatisation

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.10]
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3.1.15

profil de dispositif

représentation d'un dispositif en termes de ses parametres, ensembles de paramétres et
comportement selon un modéle de dispositif qui décrit les données et le comportement du
dispositif tel que pergus par lintermédiaire d'un réseau, indépendamment de toute
technologie de réseau

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

3.1.16

données E-S de DO
ensemble de toutes les données d'entrée et de sortie (transmission cyclique) d'un_|objet
d'entfainement (axe d'entrainement)

3.1.17
objef d’entrainement
élément fonctionnel d'une unité d'entrainement

3.1.18
communication entre dispositifs d'entrainement
communication (cyclique) entre les dispositifs d'entrainement dupoint de vue de I'utilisat

D
c
=

3.1.1p
unité d’entrainement
dispgsitif logique qui comprend tous les éléments fonctionnels liés a une unité de traitgment
centrple

3.1.2p
élément fonctionnel
entit§ de logiciel ou logiciel combiné au matériel, capable d'accomplir une fonction spégifiée
d'un dispositif

Note 1 a l'article: Un élément fonctionnel” comporte une interface et des associations a d'autres élgments
fonctignnels et fonctions.

Note 2 a l'article: Un élément fonctionnel peut étre constitué de bloc(s) de fonctions, d'objet(s) ou de listg(s) de
paramptres.

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

3.1.21
données d’entree
donnges a.envoyer de maniére cyclique du dispositif au contrbleur

3.1.2
interface
frontiére partagée entre deux unités, définie par des caractéristiques fonctionnelles, des
caractéristiques de signal ou d'autres caractéristiques appropriées

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

3.1.23
données E-S
données d'entrée et données de sortie d'un dispositif

3.1.24

mode isochrone

service de synchronisme de cycle d’horloge d'un systéme de communication qui génére un
cycle de bus constant (synchronisation) avec un signal de cycle d’horloge au début du cycle
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3.1.25

modéle

représentation mathématique ou physique d'un systéme ou d'un processus, basée, avec une
précision suffisante, sur des lois connues, sur une identification ou sur des hypothéses
spécifiées

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

3.1.26

mode de fonctionnement
caractérisation de la maniére et du degré avec lequel I'opérateur humain intervient sur
I'équipement de commande

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

3.1.2¢
données de sortie
donnges a envoyer de maniéere cyclique du contrdleur au dispositif

3.1.28
parametre
élément de donnée qui représente les informations d'un dispositif qui peuvent étre lugs ou
saisigs dans un dispositif, par exemple, par le biais du réseau ou d'une IHM locale

Note 1| a I'article: Un parameétre est caractérisé généralement.par) son nom, le type de données et la difection
d'accep.

[SOLJSRCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.20]

3.1.29
données de processus
donnges relatives au processus de commande, par exemple le facteur de gain et les varipbles
d'étal, généralement mises en corrgspondance avec les parameétres

3.1.3p
profi
représentation d'une intetface PDS en termes de ses paramétres, ensembles de paramétres
et comportement selon un profil de communication et un profil de dispositif

[SOURCE: IEC 64800-7-1:2015, 3.2.21, modifiée — La Note 1 a I'article est supprimée]

3.1.3

poin{ de ‘consigne
valeur\Jou variable utilisée comme donnée de sortie du programme de comnjande
d’application afin de commander e PDS

3.1.32

état

statut

ensemble d'informations entre le PDS et le programme de commande d’application, qui
reflete I'état ou le mode du PDS ou un élément fonctionnel de ce dernier

Note 1 a l'article: Les différentes informations d'état peuvent étre codées avec un bit chacune.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.6]


https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015 - 221 -

3.1.33

fonctions technologiques
controles en boucle fermée et contrbles en séquence pour l'automatisation de processus
spécifiques a I'application

3.1.34

type

élément matériel ou logiciel qui spécifie les attributs communs partagés par toutes les
instances du type

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.23]

3.1.3
cas ¢

b

‘application

spécification de classe d'une séquence d'actions, y compris les variantes, quiunisystém

autre

entité) peut exécuter, en interaction avec les acteurs du systéme

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

3.1.3
varia
entitd

Note 1
type d

b
ble

logicielle qui peut prendre différentes valeurs, mais une’seule valeur a la fois

a l'article: Les valeurs d'une variable, ainsi que d'un parafnétre, se limitent habituellement a un
e données.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.25]

Certain

3.2 | Abréviations

AC PROFIdrive Application Class (Classe d'application PROFIdrive)

BERO proximity Switch (interfupteur de proximité)

(610)] Communication Object (Objet de communication)

CR communication telationship (relation de communication)

C-LS Controller’s Sign-Of-Life (Signe de vie du contréleur)

DO Drive Object (Objet d’entrainement)

DO-LS Drive Object Sign-Of-Life (Signe de vie de I'objet d'entrainement)

DP Becentralised (distributed) Periphery (Périphérie décentralisée (répartie)

DSC Dynamic Servo Control (Commande asservie dynamique)

DU Drive Unit (Unité d’entrainement)

DX Data_Exchange (échange de données)

f fréquence

GSD General Station Description (Description de station générale) (description de
dispositif, entrée pour un outil de configuration du bus)

IHM Interface homme-machine

ID identificateur

Données E-S Données E-S; transmises de fagon cyclique

E/S entrée/sortie

Ky facteur de gain de commande en boucle de position fermée

Kpc facteur de gain de commande en boucle de position fermée

LS Sign-Of-Life (Signe de vie)

LSB least significant bit (bit de poids faible)
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MSB most significant bit (bit de poids fort)

M CR Multicast CR (Relation de communication (CR) multidestinataire
(multidiffusion))

MDI Manual Data Input (Entrée de données manuelle)

NAMUR Standards Working Group for Instrumentation and Control in the Chemical
Industry (Groupe de travail normatif pour I'instrumentation de mesure et de
régulation dans l'industrie chimique)

NC numerical control system with a numeric control command set (systéme de
commande numérique avec ensemble de commandes de contréle numérique)

Pxxx parametre{identifiepartenuméro—ceg

PAP Parameter Access Point (Point d'accés aux parameétres)

PBE description de parametre

Dispasitif P dispositif périphérique (modéle de base PROFIdrive)

PDS power drive system (entrainement électrique de puissance)

Pl PROFIBUS & PROFINET international

PLC programmable logic controller without a motioh “~control command set
(automate programmable sans ensemble de commandes de mouvement

PLL phase locked loop (boucle a verrouillage «de~“phase) phase control| loop
(boucle a commande de phase)

PNO PROFIBUS User Organisation (Organisme utilisateur PROFIBUS)

PNU parameter number (numéro de parametre)

PROFIBUS bus de terrain de processus <iel que défini dans I'lEC 61158-5{3 et
I'IEC 61158-6-3

PROFINET bus de terrain de processus tel que défini dans I'l[EC 61158-5-10 et
I'IEC 61158-6-10

PWE parameter value (valeurde paramétre)

RFG Ramp Function Generator (Générateur de fonction de rampe)

RMS root mean square value (valeur efficace) true root mean square value (Maleur
efficace vraige)

SN signe

STW contrél word (mot de commande)

T, temps d'échantillonnage

Toc Pata-Cycle-Time (Durée de cycle de données)

Tpox Data_Exchange-Time (Temps d'échange de données)

Tm Master-Time (Temps du maitre)

Tcac Controtter—Apptication—Cycte=Time—(Burée—de——cycte—d'apptication  du
Controéleur)

TeoLs Controller_Life_Sign-Time (Temps de signe de vie du Contrbleur)

To Output-Time (Temps de sortie)

Tpc temps d'échantillonnage du contréleur de position

Tsc temps d'échantillonnage du contréleur de vitesse

ToLs DO_Life_Sign-Time (Temps de signe de vie de I'objet d’entrainement)

VIK Association of the Industrial Customers and Industrial Power Producers
(Association des clients industriels et producteurs industriels d'énergie)

Xerr écart du systéme de commande en boucle fermée

ZSW status word (mot d'état)
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4 Généralités
4.1 Présentation générale

Le profil PROFIdrive a été créé par l'organisme utilisateur PROFIBUS & PROFINET de
PROFIBUS & PROFINET international (PI). Il définit un comportement de dispositif unifié et
une technique d'accés aux données du dispositif d'entralnement.

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.

L'utilisation de blocs de programme normalisés dans les systéemes de commandesen. bpucle
fermge et en boucle ouverte afin de contrdler le dispositif d'entrainement permet)de réduire
significativement les colts de programmation. Pour les constructeurs de‘ dispgsitifs
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 chantes de réussite sur
le mgrché.

La mise en correspondance avec l'interface générique est donnée a I'Annexe C de
'IEC|61800-7-1:2015.

4.2 | Exigences

Actuellement, les systémes d'entrainement électriques a vitesse variable, allant| des
convertisseurs d'entrainement a courant alternatif/de base aux contréleurs asservls de
performances dynamiques élevées, sont de plus.en plus connectés a des systemgs de
commande en boucle ouverte et en boucle fermee de plus haut niveau dans des installgtions
et des systémes automatisés via des interfaces’numeériques.

Dans| les systémes actuels, c'est l'interface de vitesse qui est la plus répandue. Le point de
consigne de vitesse est déterminé a partir d'un systéme d'automatisation de plus haut njveau
qui dontrole le dispositif d'entrainement. De manieére générale, la valeur instantande de
vitesge est renvoyée au systéme d'automatisation afin de surveiller le dispositif
d'entrainement.

Afin que l'interface du bus de terrain numérique dans les concepts d'automatisation répartis
puisse aussi étre utilisée dans le domaine de la commande de mouvement avec plugieurs
axes|d'entrainement, les bus de terrain normalisés produits actuellement doivent étre enfichis
de cgractéristiques’spécifiques. Cela implique de satisfaire aux exigences suivantes.

Synchronisme-de cycle d'horloge: Si un contréleur de mouvement central est utilisé qui ftraite
I'intepoldtion et I'asservissement de position en boucle fermée, la boucle d'asservissgment

doit @tre’ fermée via le bus. Le point de consigne de vitesse est transféré vers le dispositif
d'entiahemm—danvh—ﬁm—m—pwﬁm—msm—mb—mcﬁtm—dv—bﬂaleur

instantanée, le dispositif d'entrainement fournit une valeur instantanée de position. Afin de
mettre en ceuvre des gains en boucle suffisamment élevés pour satisfaire aux exigences de
performances dynamiques, les délais doivent étre réduits au minimum et il est
particulierement important que ces délais soient parfaitement constants. Si la tdche de
commande de mouvement exige de coordonner plusieurs axes, les valeurs instantanées de
position doivent étre acquises précisément en méme temps et évaluées de fagon synchrone
dans le contréleur de mouvement. De plus, les points de consigne doivent prendre effet
précisément au méme moment dans les axes. L'acquisition des valeurs instantanées, le
transfert et I'activation du point de consigne sont en synchronisme de cycle d'horloge avec le
contréleur de position en boucle fermée.

Communication entre dispositifs d'entrainement: des solutions d'automatisation d'état de I'art
avec des unités d'entralnement numériques utilisent aussi des concepts répartis dans
lesquels les tdches de commande en boucle ouverte et en boucle fermée, précédemment
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mises en ceuvre de fagon centrale, sont décalées sur des dispositifs d'entrainement
intelligents. 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 peuvent étre cités comme exemples.

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.

Communication acyclique: Les services de communication acyclique sont sollicités pour
transférer les demandes de parametre pour la commande de l'opérateur et la surveillance des
dispgsitifs d'entrainement parallelement a I'échange de données cycliques.

Les grofils d'automatisation modernes impliquent de satisfaire a I'exigence de prise en charge
de sylstémes de communication de pointe.

4.3 | Objectifs du profil PROFIdrive

Afin dle protéger les investissements placés dans des outils techniques, des bibliothéques de
programmes d’automatisation et la formation du personnel, il est important de disposer fd'une
fonctionnalité de profil d'application générique stable qui migre-vers les futurs systemes de
bus |de terrain renforcés en conservant la stabilité de“Son interface de plate-forme
d'application.

5 Type de données

5.1 | Présentation générale des types de données

Les fypes de données spécifiques au profil correspondant aux exigences particuliérgs de
dispgsitif d'entrainement sont définis. Les types de données spécifiques au profil sont dgfinis
individuellement en 5.3. Les types normalisés sont définis dans I'lEC 61158-5-10.| Une
présgntation générale de tous les types de données autorisés (types de données normalisés
et tyges de données spécifiques-au profil) est donnée dans le Tableau 1 et dans le Tableau 2.

Il esf fortement recommandé d’utiliser les types de données normalisés et spécifiqugs au
profilldu Tableau 1 et dii-Tableau 2 pour tous les paramétres de dispositif d’entrainement. De
plus, [compte tenu de ‘l@ compatibilité avec les anciens systémes, toutes les mises en ceuvre
de Contréleur et de Dispositif doivent également prendre en charge les types de donnégs de
base|[Byte (octet);;Word (mot), Double word (double mot) définis dans le Tableau 31. Pour de
plus amples infoermations sur la gestion des types de données dans I'acceés aux parametres
du mpde de-base de PROFIdrive, voir 6.2.3.8.

5.2 | Types de données normalisés

Le Tableau 1 montre les références des types de données utilisés dans ce profil et les
définitions connexes.
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Tableau 1 — Types de données normalisés

Types de données utilisés dans Référence de la définition Identificateur
le profil PROFIdrive numérique de type
de données
Boolean Boolean (voir 'lEC 61158-5-10) 1
Integer8 Integer8 (voir I'lEC 61158-5-10) 2
Integer16 Integer16 (voir I'lEC 61158-5-10) 3
Integer32 Integer32 (voir I'lEC 61158-5-10) 4
Integer64 Integer64 (voir I'EC 61158-5-10) 55
Unsigned8 Unsigned8 (voir I'lEC 61158-5-10) 5
Unsigned16 Unsigned16 (voir 'lEC 61158-5-10) 6
Unsigned32 Unsigned32 (voir I'lEC 61158-5-10) 7
Unsigned64 Unsigned64 (voir 'lEC 61158-5-10) 56
FloatingPoint Float32 (voir I'lEC 61158-5-10) 8
FloatingPoint64 Float64 (voir I'EC 61158-5-10) 15
VisibleString VisibleString (voir 'lEC 61158-5-10) 9
Octe{String OctetString (voir I'EC 61158-5-10) 10
UNIQODEString UNICODEString (voir I'lEC, 64158-5-10) 39
Time[OfDay (avec indication de date) TimeOfDay (voir 'lEC 61158-5-10) 12
TimepPifference (ne pas utiliser) 2 TimeDifference (voif "NEC 61158-5-10) 13
Date BinaryDate (voir I'lEC 61158-5-10) 50
Time[OfDay sans indication de date TimeOfDay (voir I'lEC 61158-5-10) 52
TimePifference avec indication de date TimeDifference (voir 'lEC 61158-5-10) 53
Timepifference sans indication de date TimeDifference (voir I'lEC 61158-5-10) 54
a8 |ll convient de ne pas utiliser le type de\données TimeDifference pour de nouvelles mises en ceuvife de
d|spositif. Pour la mise en ceuvre de dispositif, utiliser a la place les types de données TimeDifference|avec
indication de date et TimeDifference*sans indication de date. Pour des raisons de compatibilité, les|trois
types de données TimeDifference doivent étre pris en charge par une mise en ceuvre de Contrdleur.
5.3 | Types de données'spécifiques au profil
5.3.1 Généralités
Tous| les typesde données spécifiques au profil (voir le Tableau 2) peuvent étre mjs en
ceuvrg dans. e dispositif d'entrainement (types de données facultatifs).
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Tableau 2 — Types de données spécifiques au profil

Types de données utilisés dans Référence de la définition Identificateur
le profil PROFIdrive numérique de type de
données
Valeur normalisée N2 (16 bits) 5.3.2, Tableau 3 et Tableau 4 113
Valeur normalisée N4 (32 bits) 5.3.2, Tableau 3 et Tableau 4 114
Séquence de bits V2 5.3.6, et Tableau 10 115
Quartet L2 5.3.7, et Tableau 11 116
Constante de temps réciproque R2 5.3.10, et Tableau 14 117
Consltante de temps T2 (16 bits) 5.3.8, et Tableau 12 118
Consltante de temps T4 (32 bits) 5.3.8, et Tableau 12 119
Consltante de temps D2 5.3.9, et Tableau 13 120
Valeyr du point fixe E2 (16 bits) 5.3.4, Tableau 7 et Tableau 8 121
Valelrr du point fixe C4 (32 bits) 5.3.5, et Tableau 9 122
Valelir normalisée X2, variable (16 bits) 5.3.3, Tableau 5 et Tableau 6 123
Valeyr normalisée X4, variable (32 bits) 5.3.3, Tableau 5 et Tableau 6 124

Il est fortement recommandé d’utiliser les types de dohnées spécifiques au profil | pour
optiniser la correspondance avec l'application. Pourla‘“-compatibilité avec les ancignnes

applitations de dispositif d'entrainement sans aucun type de données spécifique au profi|:

e Al lieu de N2, N4 ou X2, X4, utiliser Integer16;Integer32 avec normalisation facultatiyve.

5.3.2 Valeur normalisée: N2, N4

Signification

Valeyr normalisée linéaire. 0 % correspond a 0 (0x0), 100 % correspond a 214 (0x4000) pour

N2 ol 230 (0x40000000) pour N4.

Tableau 3 — N2, N4-Plage des valeurs

Codlage 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 108 % 4 Octets

Coddge

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
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Bit
Octet
8 7 6 5 4 3 2 1
1 SN 20 2-1 2-2 2-3 2-4 2-5 2-6
2 2-7 2-8 2-9 2-10 2-11 2-12 2-13 2-14
3 2-15 2-16 2-17 2-18 2-19 2-20 2-21 2-22
4 2-23 2-24 2-25 2-26 2-27 2-28 2-29 2-30

5.3.3 Valeur normalisée (normalisation variable): X2, X4

Signification

Valeyr normalisée linéaire. 0 % correspond & 0 (0x0), 100 % correspond, & 2X. La strdcture
est I3 méme que pour les types de données N2 et N4 mais la normalisation (100 %) nle fait
pas gdutomatiquement référence respectivement au bit 14 ou au bit 30,celle est variable. Le bit
de normalisation est codé dans I'élément de description des parameétres "normalisatign de
donnges E-S de DO" (se reporter a 6.2.1.3).

Tableau 5 — X2, X4-Plage des valeurs

Codage Type de données Plage des valeurs Résolution Longdeur
123 X2 (par exemple avec x = 12) —800 % < i < (800-2712) % 2-12 2 Ocfets
124 X4 (par exemple avec x = 28) —800 0 % < i <\(800-2-28) % 2-28 4 Oclets

Coddge

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

Tableau 6 — X2, X4-Codage (exemple x=12/28)

Bit
Octet
8 7 6 5 4 3 2
SN 22 21 20 2-1 2-2 2-3 214
y 2—5 2—6 2—7 2—8 2—9 2—10 2—11 2—12
: 271’{ 2714 271‘: 2718 2717 271R 2710 2 20
4 2-21 2-22 2-23 2-24 2-25 2-26 2-27 2-28

5.3.4 Valeur du point fixe: E2

Signification

La valeur linéaire du point fixe avec sept positions binaires aprés la virgule. 0 correspond a 0
(0x0), 128 correspond & 214 (0x4000).
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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 v comupris zéro
Ll J L

e SN =1: nombres négatifs

Tableau 8 — E2-Codage

Bit
Octet
8 7 6 5 4 3 2
SN 27 26 25 24 28 22 2
p 20 2-1 2-2 2-3 2-4 25 2-6 217
5.3.5 Valeur du point fixe: C4

Signification

La valeur linéaire du point fixe avec quatre «décimales. 0 correspond a 0 (0x0), 0J0001
corregpond & 29 (0x0000 0001).

Tableau 9 ~C4-Plage des valeurs

Codage Type de données Rlage des valeurs Résolution Longtdieur
122 C4 -214748 3648 < i < 214748 3647 104 =0,000 15 4 Ocfets
Coddge

Comimne pour Integer32, la pondération des bits a été réduite par un facteur de 10 000.

5.3.6

Signification

Séquence de bits: V2

Séquence de bits permettant de contréler et de représenter les fonctions d'application. 16
variables booléennes sont combinées en deux octets. (Codage: 115)

Tableau 10 — E2-Codage

Bit
Octet
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
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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)

Tableau 11 — L2-Codage

Bit

Quartet 3 Quartet 2
Quartet 1 Quartet Q

[N

Cominentaire sur les paramétres temporels

La valeur de paramétre temporel des types D2, T2, T4, R2 fait toujours référence au temps
d'échantillonnage constant spécifié T,. Le temps d'échantilonnage associé (valedr du
parametre de profil 962) est exigé afin d'interpréter la valeutiinterne.

5.3.8 Constante de temps: T2, T4

Signification

Donnjées temporelles considérées comme*un multiple du temps d'échantillonnage corjstant
T

a-

Tableau #2 — T2, T4-Plage des valeurs

Codage Type de données Plage des valeurs Résolution Longtdieur
11|8 T2 0<i<32767xT, T, 2 Ocfets
11 T4 0<i<4294 967 295 x T, T, 4 Oclets

Valeur interprétée-= valeur interne x T,

Coddge dewvaleur interne

e TR *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.

e T4: Comme pour Unsigned32.
5.3.9 Constante de temps: D2
Signification

Données temporelles considérées comme une fraction du temps d'échantillonnage constant
T

a-
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Tableau 13 — D2-Plage des valeurs

Codage Type de données Plage des valeurs Résolution Longueur

120 D2 0<i<(2-2714) x T, 2-14x T, 2 Octets

Valeur interprétée = valeur interne x T,/16 384

Codage de valeur interne

Comine pour Unsigned16 avec une plage des valeurs [imitée 0 < x <32 767.
Apreg interprétation, les valeurs internes hors de cette plage sont fixées a 0.

5.3.10 Constante de temps réciproque: R2

Signification

Donniées temporelles considérées comme un multiple réciproque @u‘temps d'échantillorjnage
constant T,.

Tableau 14 — R2-Plage des valeurs

Codage Type de données Plage des valeurs Résolution Longtdieur

117 R2 1x Ty <i<16 384T, T, 2 Ocfets

Valeyr interprétée = 16 384 x T, /valeur interne
Coddge de valeur interne
Comine pour Unsigned16 avec une plage des valeurs limitée 1 < x <16 384.

Apreg interprétation, les valeurs internes hors de cette plage sont fixées a 16 384.

6

[d)]

pécifications
6.1 | Intégration des dispositifs d'entrainement dans des systémes d'automatisation

6.1.1 Généralités

Cet artictespécifie tamodétisatiom atstraite et tes différentesvartamtespour timtégration de
I'axe d'entrainement PROFIdrive dans des systémes d'automatisation. Ce modéle PROFIdrive
est généralement indépendant du systéme de communication utilisé comme plate-forme
réseau (PROFIBUS, PROFINET). En fonction du systéme de communication, les limitations
au modele général et a la fonctionnalité générale peuvent étre possibles.

6.1.2 Modéle de base
6.1.2.1 Dispositifs de communication

Le modele de base PROFIdrive définit les trois classes de dispositifs suivantes comme
éléments de base:
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Contréleur

Le Contréleur est un dispositif de commande associé a un ou plusieurs dispositifs
d'entrainement (axes). Lié au systéme d'automatisation, le contréleur héberge le mécanisme

d'automatisation général.

Dispositif P

Le Dispositif P (périphérique) est un dispositif de terrain qui héberge (héte) les dispositifs

d'entrainement (commande en boucle fermée, convertisseur). Généralement, le dispos
est assaocié a un ou plllqiplqu contrdleurs

Supe€erviseur

itif P

Le Superviseur est généralement un dispositif technique qui gére les)ydonnées de

configuration (ensembles de paramétres) et les ensembles de données de.diagnostic fou
par lgs dispositifs P et/ou les contrbleurs.

6.1.2(2 Relation de communication

Le mlodele de base PROFIdrive définit les types suivants des_relations de communig
entre|les dispositifs:

rnies

ation
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Device -Device Communication
relationship

Communication
device

Supervi§or - P-Device

P-Device - P-Device

@0 P-Device

P-Device

Anglais Frangais

Device-Device Dispositif- Dispositif

Communication relationship Relation de communication

Device Dispositif

Communication device Dispositif de communication

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

Supervisor Superviseur
Controller Contréleur
P-Device Dispositif P

Contréleur — Dispositif P

Controller-P-Device

Supervisor-P-Device Superviseur — Dispositif P

Dispositif P — Dispositif P

P-Device — P:Device

Figure 2 — Dispositifs PROFIdrive et leur relation

La F

gure 2 montre les dispositifs PROFIdrive et les relations définies entre eux da

hs le

contexte du modele de base PROFIdrive.
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6.1.2.3 Réseau de communication

Station
PROFIdrive PROFIdrive
Device e Device
(P-Device, Controller (P-Device, Controller
or Supervisor) or Supervisor)
Network Interface Station Station
—
Network Interface connector
Network
IEC
Anglais Francais
Station Station
PROFIdrive Device (P-Device, Controller or DispositiffPROFIdrive (Dispositif P, Contrdéleur ou
Supervisor) Superviseur)
Network Interface Interface réseau
Network Interface Connector Connecteur d’interface réseau
Network Réseau

Figure 3 — Modéle'général de communication
d'un systéme\d'automatisation PROFldrive

La Figure 3 montre 'architecturelgénérale du systéme d'automatisation et I'emplacement des
dispgsitifs PROFIdrive en tant“que composants de la Station. Le modeéle physiqu¢ est
généfalement constitué de‘stations physiques intégrées dans un systéme de résequ de
communication. Ainsi chague station comprend un connecteur d'interface réseau permgttant
de cqnnecter physiquement la station au réseau et une fonctionnalité d'interface réseau, qui
fournjt le service de(ommunication aux dispositifs.

Le dispositif RPROFIdrive est donc précisément défini par les informations d'adfesse
suivantes:

e Rpséau,

e Station(fdentificateur pour ta stationm a imtérieur du reseauy,

o Dispositif (Identificateur pour le dispositif a I'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 I'objet
d'entrainement est la fonctionnalité du dispositif d'entrainement elle-méme (moteur, étage de
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.
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PROFIdrive Device
(e.g. P-Device)

N
Functional Functional Functional
Object Object Object

( e.g. Drive Object) (e.g. Drive Object) (e.g. Drive Object)

N e

2015

e S S
IEC
Anglais Frangais
PROFIdrive Device (e.g. P-Device) Dispositif PROFIdrive (par exemple Dispositif P)
Functional Object (e.g. Drive Object) Objet fonctionnel (par exemple Objet
d’entrainement)

6.1.2

Etabl
entre

Chagq
réses

types:

dispo
un od
d'ent
unité
d'ent

De p
fonct

étre Uine extrémité de communication adressable par le systtme de communication, qui

étre 4

Figure 4 — Dispositif PROFIdrive
(comprend un ou plusieurs objets fonctionnels)

5 Modéle d'objet

s sur les objets définis dans le modéle de base, I'ordre hiérarchique et les dépenda
ces objets sont présentés dans le modele d'objet (voir la Figure 5).

ue station est constituée de l'interface réseau et d'un ou plusieurs dispositifs. L'inte
u est liée au réseau auquel la station est connectée. Les dispositifs sont classés en
contréleur, dispositif P et superviseur. Si le dispositif est de type dispositif
sitif P est constitué d'une ou,.de plusieurs unités d'entrainement (DU) qui compre
plusieurs objets d'entrainement (DO). L'agrégation des objets d'entrainement en
ainement (DU) peut étrelutilisée pour définir I'affiliation des objets d'entrainement
de commande d'entraihement physique (CPU) ou a un agrégat physique. L

ainement exprime de facon certaine le domaine de validité des parametres globaux|

us, I"objet de{ communication" (CO) qui est lié a l'interface réseau et aussi a |

nces

rface
trois
P, le
hnent
nités
h une
unité

objet

onnel (par gxemple l'objet d'entrainement) est défini. L'objet de communication Vise a

ssociég a un objet fonctionnel.

peut
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Network

Station

[

1..n

RPROEL:
L

TorTaive

Device

/N

Network
Interface

Controller P-Device

Supervisor.

Lo

Drive Unit
(bu)

i

Drive Object
(DO)

52

1.

n

Object
(CO)

<H Aggregation - consists of

Communication

%ﬁ Generalisation - is sub-class of

Relationship - has a relation to

Anglais

Francgais

Station

Station

Network

Réseau

PROFIdrive Device

Dispositif PROFIdrive

Network Interface

Interface réseau

Controller Contréleur
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 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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La séparation des objets dans le modéle de base selon les aspects d'application et de
communication aboutit au modéle a couches selon la Figure 6. Dans ce cas, la couche

Application ne contient que

les aspects fonctionnels du systeme 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.
________________ -
| P-Device |
e I J
Application | I PROFIdnve
Layer I Applichtion
' | Mpdel
| |
' |
I
ot Cyclic Acyclic Clock
Commur.llcatlon Data Data Synchronous Meﬁlr?a::i)sm
SSINICES Exchange Exchange Operation
PROFIdrive
Communication Communicatig
Nétwork Interface Model
Layer

Network (physical)

Anglais

Frangais

Application Layer

Couche Application

P-Device

Dispositif P

Drive Object

Objet d’entrainement

PROFIdrive/Application Model

Modele d’application PROFIdrive

Communication services

Services de communication

Cyclic Data Exchange

Echange de données cycliques

Aeyclic 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

Modele de communication PROFIdrive

Network (physical)

Réseau (physique)

Figure 6 — Modéle de base PROFIdrive contenant
la couche Application et la couche Communication

IEC


https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015 - 237 -

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 co

mmunication 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
"Sup
com

6.1.2

Le s
I'exis
demg
contr
I'occl
perm
d'alat

6.1.2

Le s
tache
(spég

un créneau réservé. Dans une communication cyclique, les données E/S critiqu
au temps sont échangées entre le contréleur et le dispositif ou entre les _dispo
ralement, ces données contiennent des valeurs de point de consigne et-des vs
tanées, ainsi que des informations de commande et d'état. Le service-Echang
pes cycliques est affecté a la relation "Contréleur — Dispositif P" et|/'Dispositif

sitif P". Un canal d'échange de données cycliques est lié a un objet de communica
xtrémités.

7.3 Echange de données acycliques

comparaison avec la communication cyclique, I'échande de données est acyq

ement si nécessaire. Une communication acyclique permet le transfert des donnée
les, par exemple, le téléchargement des données de“micrologiciel ou de paramétre
te Echange de données acycliques est affecté ada‘relation "Contréleur — Dispositif
rviseur —Dispositif P". Un canal d'échange defdonnées acycliques est lié a un obj
unication a ses extrémités.

7.4 Mécanisme d'alarme

ence d'informations d'alarme et-de situations d'exception. Le service fonctionne se
nde afin de maintenir a jour J'image de statut d'exception de I'objet fonctionnel dg

rrence d'un événement:.dans le dispositif d'entrainement sans interroger de
bnente les informations) d'état du dispositif d'entrainement. Le service Mécar
me est affecté a la relation "Contréleur — Dispositif P".

7.5 Fonctionnement synchrone de I'horloge

brvice FonCtionnement synchrone de I'horloge garantit le commencement simultar
s avec différents dispositifs de communication ou objets fonctionnels avec une instg
ifiee)<minimale (par exemple, processus d’échantillonnage et de sortie). Ce sg

impIiJue également la transmission certaine de paquets de données cycliques dédiés ju
un cqrtain moment du cycle de communication.

Sitifs.
leurs
e de
P —
ion a

lique
5 non
s. Le
P" et
et de

ervice Mécanisme d'alarme informe en temps réel le dispositif de commande de

on la
ns le

bleur. Ce service permet\lau contréleur de réagir le plus rapidement possible a

acon
isme

é de
bilité
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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 contrdle 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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du fonctionnement synchrone de I'horloge

Le modéle général du service de fonctionnement synchrone de I'horloge est défini selon 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
I'horloge maitresse avec une instabilité maximale définie de 1 ps. Le mécanisme de
démarrage et de synchronisation des horloges esclaves avec I'horloge maitresse est lié au
systéme de communication (qui fait partie de la couche Communication).

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 contrdleur d'axe, I'échantillonnage des valeurs
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d'entrée et la sortie du courant du moteur sont déclenchés de facon externe a I'horloge
esclave et sont donc synchrones avec tous les autres processus liés a I'horloge maitresse.

Device = Clock Master

P-Device
Anglais \\ Francgais
g ) \\> ¢
Device = Clock Master r:bispositif = horloge maitresse
N
Master Clock \\'Q Horloge maitresse
Slave Clock A ,Q\ Horloge esclave
Task 1 K\ Tache 1
£
\Y R
Task n \{:\ Tache n
Synchronise (trigger) AN Synchroniser (déclencher)
P-Device . (Y Dispositif P

Figure 8 — @Ie général du fonctionnement synchrone de I'horloge

6.1.2/7.6 Di imme d'états du modeéle de base

Pour[le mo (S%;: base (voir la Figure 9), les états suivants liés au processus d'exécutipn de
la comm tion et de I'application sont définis:

Hors.I&e

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 I'unité d'entralnement et que l'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 tdches entre eux (synchronisation sur
I'horloge esclave locale et synchronisation des trains de données via les canaux de
communication cyclique).

Fonctionnement

Dans_cet état_les processus d'application sont aussi synchronisés et I'application entiére est
prétela fonctionner (tache de production).

Si, dans I'un de ces états, des exceptions se produisent et font perdre au systéme une ou
plusieurs des caractéristiques liées a I'état réel, les dispositifs liés sont contraints’de revenir a
un état précédent correspondant, afin de procéder a nouveau au changement vers le njveau
suivant supérieur, si c'est possible et autorisé.
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Figure 9 — Diagramme d'états de modéle de base
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6.1.3 Modeéle d'entrainement
6.1.3.1 Généralités

Sur la base du type de dispositif Dispositif P, défini précédemment dans le modéle de base, le
présent paragraphe définit I'architecture du Dispositif P plus en détail.

6.1.3.2 Dispositif P

Ce profil de technique d'entrainement définit un dispositif PROFIdrive de type dispositif P
selon la Figure 10 comme un dispositif P contenant exactement une ou plusieurs unités
d'entrailnement (F)ll) | e dispositif P peut aussi contenir d'auires nhjptc qui ne sont pas des
unités d'entrainement. Voir également la Figure 5.

6.1.3(3 Unité d’entrainement

Ce pfofil de technique d'entrainement définit une unité d'entrainement PROEldrive selon la
Figure 10 comme partie intégrante d'un dispositif P contenant exactemént un ou plugieurs
objet$ d'entrainement (DO). L'identification sans équivoque d'un objet d'entrainement ay sein
d'ung unité d'entrainement est effectuée par I'ID de I'objet d'entrainement (ID de DO) qli est
affecié a chaque DO d'une DU. L'unité d'entrainement contient:\uniquement des Qqbjets
d'entrainement. Voir également la Figure 5.

P-Device {( o
QQ
N\

N
Drive Unit (DU) Drive Unit (DU)

Drive Object Drive Object Drive Object

(DO) o o e (DO) e o o (DO)

DO-ID = 1 DO-ID =n DO-ID =1

IEC

Anglais Frangais
P-Revice Dispositif P
Drive Unit (DU) Unité d’entrainement (DU)
Drive Object (DO) Objet d’entrainement (DO)
DO-ID=1 ID de DO =1
Drive Object (DO) Objet d’entrainement (DO)
DO-ID=n ID de DO =n

Figure 10 — Modéle général d'unité d'entrainement

6.1.3.4 Objet d’entrainement

La Figure 11 montre l'architecture générale d'un objet d'entrainement (DO). L'élément central
du DO est la tdche de commande de processus en charge de la fonctionnalité
d'automatisation du DO. Les propriétés du DO et la tdiche de commande de processus sont
représentées et contrblées par les parametres. Les parameétres sont gérés dans la base de
données de parameétres. Pour accéder aux parametres du DO, le service d'échange de
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données acycliques est utilisé. Pour le transport périodique de valeurs de point de consigne
vers le DO et de valeurs instantanées a partir du DO, le service d'échange de données
cycliques est utilisé. Si le DO est de type axe (se référer a 6.1.3.5), le DO comprend un
diagramme d'états général qui controle et représente les états de la tdiche de commande de
processus de l'entrainement. Il peut y avoir des exceptions par rapport au comportement
normalisé dans la tdche de commande de processus ou dans le diagramme d'états général.
Ces exceptions peuvent étre signalées au dispositif de commande par le mécanisme
d'alarme.

En termes de fonctionnalité obligatoire minimale, le DO doit comprendre:

L I palalllétlca
En tefmes de fonctionnalité facultative, le DO peut comprendre:

e |altache de commande de processus,
e leis données E-S de DO (valeur de point de consigne, valeurs instantanges),
e leldiagramme d'états général (obligatoire pour le DO de type axe),

e la prise en charge du mécanisme d'alarme.
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Figure 11 — Architecture générale d'objet d'entrainement

DO peuvent étre de type différent. Le type axe est un type dédié qui est d'impor

est généralement relié a un moteur

ance
(axe
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Alafms
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Figure 12 — Modéle fonctionnel de base
d'un objet d'entrainement de type axe

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 représente 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 parameétres d'accés aux
individuelles;

informations et paramétrages des modules de fonctions

e objets de définition de l'interface de communication (par exemple, interface PROFIdrive);
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e objets pour la commande d'entrainement (par exemple, mots de commande et mots

dl

état);

e objets pour le traitement des points de consigne (par exemple, valeurs de point de

consigne et valeurs instantanées);

e objets pour diagnostic et surveillance (par exemple, messages, alarmes, défauts);

e objets pour interface(s) de détection intégrée(s);

e objets pour fonctions périphériques intégrées (E/S intégrées).

6.1.3.6 Classification des dispositifs P

La F
homd
rien

PRO
PRO

igure 13 montre les deux classes de dispositifs P PROFIdrive. Alors que de
géne est un dispositif P contenant uniguement une unité d'entrainement PROEdri
d'autre), le dispositif P hétérogéne contient au moins une unité d'entraing
Fldrive et d'autres objets de cette couche d'abstraction qui ne sont pas_Spécifiés

Fldrive (ils peuvent appartenir a d'autres profils d'application).

1 P-Device
one DU and no other

type
e (et
ment
dans

1 P-Device
one or multiplexDUs and other

Drive Drive
Drive Unit Unit
Unit
)
Homogeneous Heterogeneous
P-Device P-Device
Ec
Anglais Francgais
1 P-Device 1 Dispositif P
one DU and no other une DU et rien d’autre
Drive Unit Unité d’entrainement

Homogeneaus.P-device

Dispositif P homogéne

1 P-Device
one or multiple DU and other

1 Dispositif P
une ou plusieurs DU et autre

Qther (e.g. 1/10)

Autre (par exemple E/S)

Heterogeneous P-device

Dispositif P hétérogéne

Figure 13 — Classes de dispositifs P PROFIdrive

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
multiaxe 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.
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6.1.4

Figure 14 —Classes d'unités d'entrainement PROFIldrive

Modéle de,communication de dispositif P

La Figure 15 repfrésente les différents canaux de communication disponibles entre le dispositif

P et
comnunication’.

Le fonetionnement synchrone de I'horloge ainsi que le transfert de données E/S de DO

les autres<dispositifs. La couleur indique le service de communication lié au canfal de

sont

disponibles entre e disposilif P et Te contréleur et enfre Tes dispositifs P eux-mémes
(communication entre dispositifs d'entrainement). L'accés aux paramétres du dispositif P est
possible a partir de tous les autres contrbleurs et superviseurs.


https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

— 249 -

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

Controller
(e.g. PLC/NC for
drive control)

Supervisor
(e.g. PC for start-up,
maintenance and
diagnosis)

Clock cycle
synchronous
communication

DO 10 Datp

Parameter accgss

< Cyclic corpq@gon >
< Acyclie communication >

P-Device
(Drive Unit)

IEC

Anglais Frangais

Controller (e.g. PLC/NC for drive control) Contrdleur (par exemple PLC/NC pour la

commande d'entrainement

Superviseur (par exemple PC pour démarrage,
maintenance et diagnostic)

Supervisor (e.g. PC for start-up, maintenance
and diagnosis)

Clock cycle synchronous communicatien Communication synchrone de cycle d’horloge

Acces aux paramétres

Données E-S de DO

Parameter access

DO 10 data

DO 10 data (drive to drive)

Données E-S de DO (entre dispositifs
d'entrainement)

P-device (Drive Upit)

Dispositif P (unité d’entrainement)

Cyclic communication

Communication cyclique

Acyclic communication

Communication acyclique

Figure 15 — Présentation 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 I'l[EC 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
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fonctionnels (interface). Les classes d'application définies dans le Tableau 15 sont des
fonctions de profil affectées en 6.3.13, qu'un constructeur de dispositif d'entrainement doit
mettre en ceuvre s'il souhaite étre conforme a la classe d'application particuliére.

Tableau 15 — Classes d'application

No. Classe d'application Interface Fonctions P
1 Dispositif d'entrainement point de consigne n, Interface de données E-S
. ! a
classique point de consigne de couple, cycliques
point de consigne de courant
2 ispositif-d-entratrement Reint-de-eensighe-technologigque trterface-de-donnéesE-S
Classique avec contréleur valeurs instantanées (variables de | cycliques
echnologique réparti (processus consigne) avec
continu) communication entre disposit|fs
d'entrainement 2
3 Fntrainement de positionnement a | point de consigne-pos Interface de donnégs E-S
H a
Ln seul axe, avec commande de demandes d'exécution cycliques
mouvement locale
4 Commande de mouvement avec point de consigne n Interfage de données E-S
nterpolation centrale et interface x-réelle cycliques’, fonctionnement
He point de consigne de vitesse synchrone de I'horloge, DSC |se
Eacultatif- De plus, pour DSC: référer 4 6.3.5)
PSC (commande asservie AX (Xerr): Ky (kec)
Hdynamique)
5 Commande de mouvement avec point de consigne x Interface de données E-S
nterpolation centrale et interface cycliques, fonctionnement
He point de consigne de position synchrone de I'horloge®
6 Commande de mouvement pour Variables de consigne; Interface de données E-S
pbrocessus cadencés ou instructions de folvement cycliques, fonctionnement
synchronisme angulaire réparti synchrone de I'horloge,
Communication entre dispositifs
d'entrainement
a8 L'Interface cyclique peut aussi étre utilisée enfonctionnement synchrone avec I'horloge si, par exemple il est
gyestion de synchronisation des actions dans-le cas de plusieurs dispositifs d'entrainement.
b Pgur toutes les classes d'application: interface acyclique pour paramétres, diagnostics, identification.
¢ Cette classe d'application n'est pas.décrite dans cette édition du profil. Les caractéristiques dynamiques|de la
classe d'application 5 sont obtenuésyavec la classe d'application 4 associée a un DSC.
6.1.5{2 AC 1: Dispositif d'entrainement classique
Dans| le cas le plus 'simple, le dispositif d'entrainement est contr6lé via un point de congigne
primdire (par exemple, point de consigne de vitesse) (voir la Figure 16). La commande de
vitesge est entiérement régie dans le contréleur d'entrainement. Le PLC comprend toutgs les
fonctions technologiques pour le processus d'automatisation. Le bus de terrain est
simplementle support de transmission entre le systéme d'automatisation et le contijbleur
d'entrainement. Le service de communication d'échange de données cycliques est utilisg. Ce
type dappticatiom estutitise principatement dans e _domaine de ' mngemerie de dispositif

d'entrainement classique (par exemple, systémes transporteurs). Un PLC est généralement
utilisé comme systéme d'automatisation. Le fonctionnement synchrone de I'horloge peut étre
utilisé mais cela n'est généralement pas nécessaire pour cette classe d'application.
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Commande de vitesse en boucle ouverte/
Commande de vitesse en boucle fermée

Encoder (optional)

Codeur (facultatif)

6.1.513

réparti

Figure 16 — Classe d'application 1

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 controleurs 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

A

Technological requests, setpoints...

| Technological actual values, process states |

P

>

Drive

Technology

Drive

Drive 1

Technology

Technology

Closed loop speed ctrl.

Closed loop speed ctrl.

Closed (oop’speed ctrl.

A I A T A
Peripherals Peripherals Peripherals
(1/0) (1/Q) (1/0)
M Encoder Encoder Encoder
(optional) (optional) (optional)
IEC
Anglais Frangais

Application Class 2 Classe d’application 2

Automation Automatisation

Technology Technologie

Technological requests,\setpoints... Demandes technologiques, points de consigne

Technological actual values, process states Valeurs instantanées technologiques, états de

processus

Drive Dispositif d'entrainement

Commande de vitesse en boucle fermée
Périphériques (E/S)
Codeur (facultatif)

Closed loop)speed ctrl.

Peripherals (1/0)

Encoder (optional)

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'entralnement. 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
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 contréleur
d'entrainement, le fonctionnement synchrone de [I'horloge n'est nécessaire que si la
localisation complexe pour des axes multiples doit étre coordonnée.
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Application Class 3

Automation

Technology

1

Drive Request ST
—— Drive Response
Positioning ctrl.word + ... | —
* | Positioning status word + ... |
Drive Drive
Interpolation Interpolation
position control position control !
Closed loop speed ctrl. Closed loop speed cirl,
A <\ #
Encoder Encoder
IEC
Anglais Francgais
Application Class 3 Classe d’application 3
Automation Automatisation
Technology Technologie
Drive request Demande d’entrainement
Positioning 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 positieh.control Asservissement de position d’interpolation
Closed loop spéed Ctrl. Commande de vitesse en boucle fermée
Encoder Codeur
Figure 18 — Classe d'application 3
6.1.5|5 AC 4: Commande de mouvement avec interpolation centrale et interface ¢e

point de consigne de vitesse

La classe d'application 4 (voir la Figure 19) montre la commande en boucle fermée de
position fermée via le systétme 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 contrbleurs 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
I'interpolation et I'asservissement de position du dispositif d'entrainement. Les valeurs de
point de consigne de vitesse et les valeurs instantanées ainsi que la valeur instantanée de
position sont transférées via I'échange de données cycliques. Le contrbleur d'entrainement
comprend pour l'essentiel seulement les algorithmes utilisés pour la commande de vitesse en
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boucle fermée et I'acquisition en position réelle. Dans la mesure ou la position est contrdlée
via le systéme de bus, le fonctionnement synchrone de I'horloge est nécessaire et doit étre
trés précis. De plus, la fonctionnalité DSC peut étre utilisée pour augmenter la rigidité et la
réponse dynamique de la boucle d'asservissement.

Application Class 4

Automation

Technology

Interpolation
position control

[oect] |

I I
Control word + speed setpoint + ... | l l | Status word + actual position...

Drive Drive Drive

Clock Synchronous
Operation

Closed loop speed ctrl. Closed loop speed ctrl. Closed (oop-speed ctrl.

A e\ A

A

Encoder Encoder Encoder

IEC

Anglais Frangais

Application Class 4 Classe d’application 4

Automation Automatisation

Technology Technologie

Interpolation position control

Clock

Asservissement de position d’interpolation

Horloge

Clock Synchronous Operation

Fonctionnement synchrone de I’horloge

Control word + spéed-Setpoint + ...

Mot de commande + point de consigne de vitesse
+ ..

Status word_#.actual position...

Mot d’état + position réelle...

Drive Entrainement

Closed/loop speed Ctrl. Commande 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 cette version du profil
PROFIdrive. Les caractéristiques dynamiques de la classe d'application 5 peuvent étre
obtenues avec la classe d'application 4 associée a un DSC.
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Application Class 5

Automation

Technology

Interpolation

Clock
==
[ [
| Contr. word + position setpoint + ... | | Status word + actual position..... |
Clock Synchronous
Operation
Drive Drive Drive <
Position control Position control Position control 1’
Closed loop speed ctrl. Closed loop speed ctrl. Closed loop speéd-ctrl.
A A ~F A
Encoder Encoder Encoder
IEC
Anglais Frangais
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 + actualposition... Mot d’état + position réelle...
Drive Dispositif d'entrainement
Closed loop,speed Ctrl. Commande de vitesse en boucle fermée
Encoder, Codeur
Position~control Asservissement de position
Figure 20 — Classe d'application 5

6.1.5.7 AC 6: Commande de mouvement pour processus cadencés ou synchronisme
angulaire réparti

Pour réaliser des applications comme un engrenage électrique, un disque a came, un
fonctionnement synchrone angulaire, une coupe a la volée, un échange de données cycliques
et un fonctionnement synchrone de I'horloge entre les dispositifs sont nécessaires. Ces
applications sont normalement réalisées avec un dispositif d'entrainement maitre et plusieurs
dispositifs d'entrainement esclaves (voir la Figure 21). Le terme "dispositif d'entrainement
maftre" signifie dans ce contexte qu'un axe d'entrainement fournit les informations de
processus (par exemple, une valeur instantanée de position) aux autres dispositifs
d'entrainement. A ce sujet, les dispositifs d'entrainement esclaves coordonnent leur propre
processus de mouvement avec les informations de processus du dispositif d'entrainement
maitre.
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| Technological requests, setpoints...

| | Technological actual values, process states

Clock Synchronous Y < >
Operation € >
Drive Drive Drive
Technology Technology Technology )

Interpolation
position control

Interpolation
position control

Interpolation
position control

Closed loop speed ctrl.

Closed loop speed ctrl.

Closed Jaop speed ctrl.

A I A I A I
Peripherals Peripherals Peripherals
(I/0) (1/0) (I/0)
Encoder Encoder Encoder
I
Anglais Francgais
Application Class 6 Classe d’application 6
Automation Automatisation
Technology Technologie
Clock Horloge
Clock Synchronous Operation Fonctionnement synchrone de I’horloge
Technological requests, setpoints... Demandes technologiques, points de consigne...

Technological actual values, process states

Valeurs instantanées technologiques, états de
processus

Drive

Dispositif d'entrainement

Closed loop/speed Ctrl.

Commande 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 parametre représente une mémoire d'informations qui est constituée des éléments définis

dans le Tableau 16:
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Tableau 16 — Définition des parameétres

Elément Signification

Valeur de parametre (PWE) Comprend la ou les variables d'information
(se reporter a 6.2.1.2)

Description des parameétres (PBE) | Spécifie un parametre
(se reporter a 6.2.1.3)

Texte Est utilisé pour prendre en charge la visualisation et contient une description
(se reporter a 6.2.1.4) générale de la fonction de paramétre ou de la valeur de parametre

Le tofal de tous les paramétres d'un dispositif d'entralnement décrit de maniére uniqug son

comportement ou ses caractéristiques.

Un numéro de parametre est affecté a chaque parameétre. La plage des-numérog des

parameéetres est spécifiée pour les décimales 1 a 65 535. Le parametre 0 n'est pas aut
Les paramétres spécifiques au profil sont spécifiés ou réservés pour les décimales de

Drisé.
D00 a

999 ¢t de 60 000 a 65 535 (se reporter a 0). Les parametres spécifiques.au profil doivent étre

mis en ceuvre de fagon exactement conforme a la définition donnée’ en 0, méme s
desciliption des paramétres est mise en ceuvre dans le dispositif d'entrainement.

L'acc
en 6.

6.2.1

La v

Une Inatrice est constituée de n éléments.du méme type de données qui peuvent étre t

indivi

6.2.1

La d

dans

P.3.

2 Valeur de paramétre

duellement avec les sous-index de'Q a n-1.

3 Description des parameétres

le présent paragraphe.

une

£s aux paramétres (valeur de parameétre, description de.parameétre ou texte) est expliqué

bleur de parameétre contient une seule,variable d'information (variable simple) ou
plusig¢urs variables similaires (matrice).

aités

lescription des parameétres contient des informations pertinentes sur le paramétre
respgctif. Le Tableau 17 montre la structure de la description des paramétres qui est t

aitée
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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 Unsigned 16
chaine
3 Facteur de normalisation Virgule flottante
4 Attribut de variable OctetString 2
5 Réservé OctetString 4
6 Nom VisibleString 16
7 Limite inférieure OctetString 4
8 Limite supérieure OctetString 4
9 Réservé OctetString 2
10 Extension d'ID V2
11 Paramétre de référence de DONNEES E-S de DO | Unsigned 16
12 Normalisation de DONNEES E-S de DO V2
0 Description compléte OctetString 46

Idenflificateur (sous-index 1)

Les |caractéristiques supplémentaires des parameétres sont archivées dans [I'ID | (voir
le Tapleau 18).

Valedr du bit = "0" signifie: "le parameétre ng'‘posséde pas cet attribut”.

Valedr du bit = "1" signifie: "le paramétre posséde cet attribut".

Tableau 18 — Eléments de description des paramétres "ldentificateur (ID)"

Bit Signification Explication
0 & 7| | ldentificateur numérique de type de données
de la valeur de parametre (voir le Tableau 1
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 parameétres, des valeurs physiques peuvent ne pas ¢tre
calculées, par exemple pour la chaine de type de
données.
9 Parameétre non accessible en écriture
10 Matrice de texte supplémentaire disponible
11 Réservé
12 Le parametre 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
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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 parameétres du type chaine, la longueur de la chaine est déterminée ici. Les paramétres
de chaine doivent utiliser les types de données OctetString ou VisibleString et correspondent
a une matrice d'octets. Il n'est pas possible de former une matrice des types de données
OctetString ou VisibleString.

Facteur de normalisation (sous-index 3)

C'est le facteur qui permet de canvertir la valeur (interne) en variable normalisée (externe)
qui, avec l'unité, correspond a la représentation physique du paramétre. Le type de dornées
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 index de.conversion (vpir le
Tablgau 21 et le Tableau 23) sont indiqués dans I'attribut de variable (voir'le Tableau 19).

Tableau 19 — Eléments de description des paramétres "attribut de variable"”

Octet 1 Octet 2

index variable index de,conversion
(Facteur-A{ décalage B)

L'indéx variable représente le codage fixe de la*variable physique (et donc de I'unité de base)
de la|valeur de paramétre. L'index variable estdu type de données Unsigned 8.

L'ind¢x de conversion représente le codage fixe du facteur de conversion (A) et du décalage
(B) dlune valeur de paramétre. Avec Findex de conversion, I'unité peut étre convertie enjunité
de bgse. L'index de conversion estdu type de données Integer 8. Voir I'exemple 1 ci-despous.

EXEMPLE 1 attribut de variable =438/~3 (0xODFD)
e Infdex variable =13 -> variable physique "vitesse", unité de base "meétre/seconde”

e Infex de conversion = -3 -> unité “millimétre/seconde” (facteur A=0,001, décalage B=0)

Autres exemples: Représentation externe (au moyen d'un facteur de normalisation, attribut de
variable)

Les valeurs-suivantes s'appliquent:

e ValeUr physique (dans I'unité) = valeur transmise x facteur de normalisation x unitg
ou
e Valeur physique (dans I'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

e Type de données: Integer 16
e Valeur de transmission: 500
. Facteur de normalisation: 1,0

e Index variable: 21 -> variable physique "Tension électrique", unité de base "Volt"
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e Index de conversion: -3 -> unité "Millivolt" (Facteur A=0,001, décalage B=0)
-> Valeur physique (dans l'unité) =500 x 1,0 mV = 500 Mv
-> Valeur physique (dans I'unité de base) = (500 x 1,0 x 0,001 +0)V=0,5V
EXEMPLE 3
e Type de données: Unsigned16
e Valeur de transmission: 1 234
. Facteur de normalisation: 0,01
e Index variable: 13 -> variable physique "Vitesse", unité de base "metre/seconde”
. Index de conversion: 73 = unitéd "Kilometre/Heure" (Facteur A=1 000/3 600 nér‘nlngp 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)= (1 234 x 0,01 x 1 000/3 600 + 0) m/s = 3,428 m/s
EXEMPLE 4
e Type de données N2 -> 100 % correspond & 2'4.

leur de transmission: 8 043
cteur de normalisation: 0,006 1 (100/2"4)

e Infdex variable: 24 -> variable physique "Rapport", unité de base.”Pourcentage”

e Infdex de conversion: 0 -> unité = unité de base "Pourcentage" (Facteur/A=1, Décalage B=0)

NOTE
Point

Valeur physique =8 043 x 0,006 1-% = 49,1 %
Dans le cas des types de données N2, N4 ou X2, X4 ou de~fagon facultative Integer16, Integer32, F
variables normalisées), I'unité % peut étre convertie en unesautre unité physique en affectant un par

de référence physique (voir ci-dessous, parameétre de référence des données E-S de DO de |'élém
description).

2015

oating
hmetre
ent de
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Tableau 20 - Index variable et index de conversion pour les unités Si

Variable physique Index Unité Abréviation Index de
variable conversion

0 Sans dimensions 0

Longueur 1 Métre m 0
Millimetre mm -3

Kilomeétre km 3

Micrométre pum -6

Surface 2 Métre carré m2 0
Millimétre carré mm? -6

Kilomeétre carré km? 6

Volume 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

Forcg 5 Newton N 0
Kilonewton kN 3

Méganewton MN 6

Pression 6 Pascal Pa 0
Kilopascal kPa 3

Millibar mbar 2

Bar bar 5

Masde 7 Kilogramme kg 0
Gramme g -3

Milligramme mg -6

Tonne t 3

Energie, travail 8 Joule J 0
Kilojoule kdJ 3

Mégajoule MJ 6

Watt heure Wh 74

Kilowatt-heure kWh 75

Mégawatt heure MWh 76

Puisgance efficace 9 Watt w 0
Kilowatt kW 3

Meégawatt MW 6

Milliwatt mwW -3

Puisgance-apparente 10 Voltampére VA 0
Kilovoltampére kVA 3

Meégavaoltampere MV/A (o)

Millivoltampére mVA -3

Vitesse 11 1/seconde s 0
1/minute r/min (min) 67

1/heure h-1 72

Angle 12 Radian rad 0
Seconde " 79

Minute ! 78

Degrés (sexagésimaux) ° 80

Degrés décimaux (Grades) 9 81
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Variable physique Index Unité Abréviation Index de
variable conversion
Vitesse 13 Métre/seconde m/s 0
Millimétre/seconde mm/s -3
Millimétre/minute mm/min 66
Métre/minute m/min 67
Kilométre/minute km/min 68
Millimétre/heure mm/h 71
Métre/heure m/h 72
Kilomeétre/heure km/h 73
Débit volumique 14 Meétre cube/seconde m3/s 0
Métre cube/minute m3/min 67
Métre cube/heure m3/h 72
Litre/seconde I/s -3
Litre/minute I/min 66
Litre/heure I/h 71
Débif 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
Tonne/minute t/min 68
Gramme/heure g/h 71
Kilogramme/heure kg/h 72
Tonne/heure t/h 73
Cougle 16 Newton metre Nm 0
Kilonewton métre kNm 3
Méganewton meétre MNm 6
Température 17 Kelvin K 0
Degrés Celsius °C 100
Degrés Fahrenheit °F 101
Difféfence de 18 Kelvin K 0
tempgrature
Entrgpie 19 Joule / (Kelvin x Kilogramme) JI(K x kg) 0
Kilojoule / (Kelvin x Kilogramme) kJ/(K x kg) 3
Mégajoule / (Kelvin x MJ/(K x kg) 6
Kilogramme)
Enthalpie 20 Joule/Kilogramme J/kg 0
Kilojoule/Kilogramme kJd/kg 3
Mégajoule/Kilogramme MJ/kg 6
Tensjon électrique 21 Volt \% 0
valeyr efficace vraie Kilovolt KV 3
Millivolt mV -3
Microvolt uVv -6
Courant électrique 22 Ampére A 0
Milliampére mA -3
Kiloampére kA 3
Microampere pA -6
Résistance électrique 23 Ohm Q 0
Milliohm mQ -3
Kiloohm KO 3
Mégaohm MQ 6
Rapport 24 Pourcentage % 0
Humidité relative 25 Pourcentage % 0
Humidité absolue 26 Gramme/Kilogramme g/kg -3
Changement relatif 27 Pourcentage % 0
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Variable physique Index Unité Abréviation Index de
variable conversion
Fréquence 28 Hertz Hz 0
Kilohertz kHz 3
Mégahertz Mhz 6
Gigahertz GHz 9
Couple par unité 29 Newton meétre/Ampeére Nm/A 0
Puissance (US) 30 Cheval-vapeur hp 0
Accélération 31 Metre/(seconde?) m/s?2 0
A coups 32 Métre/(seconde?) m/s3 0
DébitI en bauds 33 Bit/seconde bit/s 0
Viteske angulaire 34 Radian/seconde rad/s 0
Radian/minute rad/min 67
Radian/heure rad/h 72
Pas dle vis sans fin 35 Millimetre/révolution mm/rév -3
Métre/révolution m/rév 0
Inertile 36 Kilogramme (métre)? kgm? 0
Capdcité 37 Farad f 0
Millifarad mFE -3
Microfarad pF -6
Nanofarad nF -9
Picofarad pF -12
Indugtance 38 Henry H 0
Millihenry mH -3
Congtante de force,
amplification
"Kt" linéaire 39 Newton/Ampére N/A 0
"Kt" fotatif Voir: 29
Couple par
unité
Gain|[de commande de 40 Newton meétre/(1/minute) Nm/(1/min) 70
vitesge "Kp" (rotatif)
Gain[de commande de 41 Newton/(métre/seconde) N/(m/s) 0
vitesge "Kp" (linéaire)
"adaptation de la vitesse | 42 (1/minute)/(Volt x Ampére x (1/min)/VAs 67
Kp" (_uniquement seconde)
rotative)
Gain|d'asservissement 43 Métre/millimétre/minute m/mm/min 68
de pgsition "Kv" (=1 000/min)
1/seconde 1/s 0
Gain|de contréle désflux 44 Ampére/Volt seconde A/Vs 0
K"
Gain|de contréle-de voir: 23
courgnt "Ki* Résistance
électrique
Conductance 50 Siemens 1S=1/0Q 0
électrique Millisiemens 1mS=1/kQ -3
Kilosiemens 1kS=1/mQ 3
Flux magnétique 51 Volt seconde 1Vs 0
Tension électrique 52 Volt créte a créte Vpp 0
valeur créte a créte Kilovolt créte a créte kVpp 3
Millivolt créte a créte mVpp -3
Microvolt créte a créte uVpp -6
Tension électrique 53 Volt effectif Veff 0
valeur effective Kilovolt effectif kVeff 3
Millivolt effectif mVeff -3
Microvolt effectif uVeff -6
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Variable physique Index Unité Abréviation Index de
variable conversion
Tension électrique 54 Volt valeur en courant continu Vdc 0
Zilri?r:uen courant Kilovolt valeur en courant continu | kVdc 3
Millivolt valeur en courant continu
Microvolt valeur en courant mVdc -3
continu
uVdc -6
Défini par I'utilisateur 254 Sans dimensions 0

Tableau 21 — Valeurs de conversion pour I'index de conversion (unités Sli)
ndex de A (facteur de conversion) 1/A (facteur de conversion B|(decalpge)
conversion inverse)

0 1,0 E+0 1,0 E+0 0

1 10 =1,0 E+1 1,0 E-1 0

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 0

-2 0,01=1,0E-2 1,0 E+2 0

-3 0,001 =1,0 E-3 150 E+3 0

etc.

66 1,0 E-3/60 = 1,667 E-5 6,000 E+4 0

67 1/60 = 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 3600 x 1,0 E+3 = 3,600 E+6 2,778 E-7 0

76 3600 x 1,0 E+6 = 3,600 E+9 2,778 E-10 0

77 86400 /86400 =1 157 E 5 o

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

100 1 1 +273,15
101 5/9 = 0,555 6 1,8 +459,67
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Tableau 22 - Index variable

— 265 -

et index de conversion pour les unités US

Variable physique Index variable Unité Abréviation Index de
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
1ft=12 po
1yd=3ft=36po
1 mile =1 760 yd

Surfdce US 101 Pouce carré In2 0
Pied carré ft2 -13
Yard carré yd2 -74

Volume US 1 102 Pouce cube ind 0
Pied cube 3 -76
Yard cube yd? 77

Volume US 2 103 Gallon dal 0
(= 3,785 4 E-9 m?3)

Vitesge US 104 Pouce/seconde en/s, IPS 0
Pouce/minute en/min, IPM 67
Pied/seconde ft/s, FPS -70
Pied/minute ft/min, FPM -80
Mille/heure mile/h, MPH -81

Accé|ération US 105 Pouce/(sécondes?) en/s? 0
Pied/(sécondes?) ft/s? -70

A colips US 106 Poucé/(secondes?®) en/s® 0
Pied/(secondes?®) ft/s3 -70

Débi{ volumique 107 Pouce cube/seconde end/s 0

US 1 Pouce cube/minute en3/min 67
Pouce cube/heure en3/h 72

Débi{ volumique 108 Gallon/seconde galls, GPS 0

Us 2 Gallon/minute gal/min,GPM | 67
Gallon/heure gal/h, GPH 72

Masge US 109 Once oz -90
Livre (= 0,453 6 kg) Ib 0
1lb=16 oz

Débif massigueUS 110 Once/seconde oz/s -90
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 0z po? -90
Livre pouce carré Ib po? 0
Livre pied carré Ib ft2 -73

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

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/po?) 0
(= 6 894,8 Pa)

"Kt" linéaire US 115 Livre-force/ampére Ib f/A 0
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Variable physique Index variable Unité Abréviation Index qe
conversion

"Kt" rotatif US 116 Once pouce/ampere 0z po/A -90

Livre force pouce/ampere Ib f po/A 0

Livre-force pied/ampére Ib f ft/A -70
"Kp" US 117 Livre-force pouce seconde Ibfpos 0
"Kv" US pareil que Sl Pouce/minute/millieme de po/min/mil 68

pouce (=1 000/min)
Pas de vis sans fin US 118 Pouce/révolution po/rev 0

Tableau 23 — Valeurs de conversion

pour l'index de conversion (unités US)

Index de conversion A B
(facteur de conversion) (décalage)
-70 12 0
-71 36 Q
-72 63 360 0
-73 144 0
-74 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

Nom|(sous-index 6)

"Nom" décrit_fe~nom symbolique du parameétre. Le nom est celui du type de dornnées
VisibleString'avec une longueur de 16 octets.

Limit]e inférieure/supérieure (sous-index 7 et 8)

"Limite inférieure/supérieure" définit la plage des valeurs valide de la valeur de paramétre.

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 parameétre, mais la longueur des éléments de description est toujours 4 octets
(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'a pas d'importance.

Extension ID (sous-index 10)

L'extension ID est réservée.
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Parameétre de référence des données E-S/normalisation des données E-S (sous-index 11
et 12)

Les valeurs de parameétre peuvent aussi étre transmises en tant que données E-S (se référer
a 6.3.4.4). Si des variables normalisées (types de données N2, N4 ou X2, X4 ou de fagon
facultative Integer16, Integer32, Floating Point) sont transmises, il est nécessaire, afin de
calculer la valeur physique, de disposer de la valeur de référence physique (valeur de
référence des données E-S) et le bit (se référer a la normalisation de données E-S) auquel
fait référence la valeur de référence physique. Pour un exemple de calcul, se référer
a6.3.4.5.

Pourlles parametres du type de données X2, X4, les éléments de description "parameétre de
référénce de données E-S" et "normalisation de données E-S" doivent étre disponibles.

Pour|les paramétres du type de données N2, N4, les éléments de description."paramétre de
référénce de données E-S" doivent étre disponibles et I'élément de description-"normaligation
de dgnnées E-S" est facultatif, comme cela est défini par le type de donnéés!

Si lgs paramétres du type de données Integer8, Integer16,(nteger32, Unsigheds8,
Unsigned16, Unsigned32 ou Floating Point sont transmis en- tant que données| E-S
normplisées (avec l'unité "%"), les éléments de description/"parameétre de référende de
donnges E-S" et "normalisation de données E-S" doivent étredisponibles (voir le Tableal 24).
Si ces éléments de description sont transmis en tant quetdonnées non normalisées, {Is ne
doivent pas étre disponibles.

Dans| le cas de tous les autres types de données, ‘ces éléments de description ne sont pas
pertinents.

Tableau 24 — Eléments.de description de paramétre
"Valeur de référence de données E-S/normalisation de données E-S"

Elément de description Contenu

Parameétre de référence de 0 Aucune valeur de référence disponible ?

donnges E-S . i . L
1 a85-635 Numéro de paramétre de la valeur de référence °

Normplisation de données E-S [Bit0 a 5 Bit de normalisation 0 & 31 @ (la plage 32 a 63 est réservée)
Bit6 a 14 réservé

Bit 15 Normalisation valide

a8  Pour les parametres‘dont les types de données sont N2, N4, le codage du bit de normalisation est fixe {14 et
30). Pour les/ parametres normalisés dont le type de données est Floating Point, le codage du bit de
ngrmalisatign'n'est pas pertinent (=0).

b L4 combinaison "aucune valeur de référence n'existe"/"normalisation valide" est autorisée.

¢ Le¢s pdramétres utilisés pour les valeurs de référence ne sont pas a normaliser.

Description compléte (sous-index 0)

La "description compléte" 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
parametre (indépendamment du type de données, etc.). Si toute la description de paramétre
est lue avec un seul acces, les éléments de description paramétre 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 étre affecté a un parameétre comme explication ou
description supplémentaire. La longueur d'une ligne de texte indexée est de 16 octets (voir
le Tableau 25).


https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

— 268 —

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

Tableau 25 — Matrice de texte pour la description de parameétre

Matrice de texte de sous-index

Texte

Texte 0 (16 octets)

Texte 1 (16 octets)

Texte 2 — n (16 octets chaque)

L'existence d'une matrice de texte est indiquée dans la description de paramétre (ID: matrice
de texte supplémentaire disponible). Le texte est archivé dans le type d'objet "matrice" du

type
affec

aux

eléem

parameétres du type "simple variable".

Para

Matri

Unsi

Matri

metre de matrice — matrice de texte

gjned8/16/32 — matrice de texte

0 < Vjaleur de parameétre < 65 535

Booléen — matrice de texte

Nomlre de textes = 2

V2 -

Ce de texte de sous-index == Paramétre de matrice de sous-index

ce de texte de sous-index == valeur de paramétre (voir le Tableau 26)

Tableau 26 — Matrice de texte pour le type de données Booléen

Matrice de texte"de sous-index

Valeur de paramétre

0

faux ("false")

1

vrai ("true")

matrice.de texte

Nomt{)re de textes = 32

e données "VisibleString 16" aifecté au paraméfre. Les matrices de texie peuvent étre
ées aux paramétres dont le type d'objet est "matrice" (avec tout type de donngegs) ou
arametres du type d'objet "simple variable" (avec type de données "Unsigned8/16/32",
"Booléenne" ou "V2"). Les textes individuels d'une matrice de texte sont~affecté
bnts de matrice pour les parametres du type "matrice" et affectés aux valeurs po

aux
r les

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;
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Tableau 27 — Matrice de texte pour le type de données V2 (séquence de bits)

6.2.2

Comine défini en 6.1.3 et en 6.3.4.4, une unité d'entrainement est constituée du disq

d'ent
d'ent

Pour
au nJ

Deux
Para
Les

I'inter
parar

Para

Ces
peuv
de cd

La sd
en 6.

La F

Matrice de texte de sous-index Valeur de paramétre
o | e 0
L 1
et 0 -
K 1-
e 0--
30 0 — — — — -
31 1.

Parameétres globaux et locaux

ainement Ilui-méme et d'un ou plusieurs objets d'entrainément (DO). Les
ainement sont liés aux DO de type axe.

les unités d'entrainement multiaxe et modulaires, chaque-DO a un emplacement
méro de parameétre.

types de paramétres associés a différentes plages de valeurs sont définis dans le ¢
métre global

barametres globaux sont liés au dispositif complet (par exemple, paramétres |
face de communication). Si différents DO d'une unité d'entrainement sont traité
netre global indique toujours la méme valeur.

meétres spécifiques a l'axe/DO

barametres sont liés.a1T'objet d'entrainement. Les parameétres spécifiques a I'ax
bnt avoir différentes\valeurs dans chaque DO axe (par exemple le paramétre 967
mmande 1").

bdivision des paramétres en parametres globaux et spécifiques a I'axe/DO est ddg
1.

gure.2?2 donne un exemple avec le paramétre global 918 "adresse de nceud"

ositif
axes

dedié

rofil:

és a
S, un

e/DO

"mot

nnée

et le

parar]

néfré spécifique a l'axe 944 "compteur de messages de défaut" pour une

unité

d’entrainement multiaxe ou modulaire. Une unité d'entrainement a un seul axe est similaire a
I'unité d’entrainement multiaxe, 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

91 3 91 3 91 3 91 3

8 8 8 8

944 12 ?f 3 9: ; 944 A

IEC
Anglais Francgais

Multi-Axis / Modular Drive Unit Unité d’entrainement multiaxe / modulaire

DO 1 (e.g. Axis) DO 1 (par)exemple axe)

Value Valeur

Figure 22 — Exemple de présentation'générale de parameétres globaux
et locaux d'une unité d’entrainement multiaxe/modulaire

La plage de valeurs des numéros ID de’DO va de 0 a 254. Avec I'ID de DO 0, le dispositif
d'entfainement peut étre adressé (représentatif du dispositif, pas d'axe) et les parameétres
globgux peuvent étre lus. L'affectation des numéros d'axe d'entrainement aux DQ est
spécifique au dispositif et peut étre lue du paramétre P978 "liste d’ID de module" (se référer a
6.3.4|4).

L'adrgessage est donné-en'6.2.3.

6.2.3 Acceés aux parameétres du mode de base

6.2.3{1 Généralités

Le pr

demg
acycl

éseht)paragraphe définit I'accés aux paramétres via le "mode de base". Une langlie de
nde est définie pour l'accés. Les demandes et les réponses sont transmises de facon
gue en utifisant te _mecanisme gchange de donnees acycliques™ du systeme de

communication.

L'acc

e€s aux parametres 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
l'accés aux paramétres du mode de base (obligatoire).

6.2.3.

L'acc

2 Caractéristiques générales

€s aux paramétres du mode de base présente les caractéristiques suivantes.

Adresse de 16 bits pour chaque numéro de parameétre et chaque sous-index.

Transmission des matrices complétes ou partielles ou description compléte du paramétre.
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e Transmission de différents paramétres par un seul accés (demandes multiparamétre). Il
convient que le dispositif transmette le nombre maximal d'accés aux paramétres dans une
demande de parameétre dans le paramétre facultatif P974.

e Traitement systématique d'un seul paramétre a la fois (pas d'exécution simultanée).

e Une demande de parameétre/réponse de parameétre 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 différente de 240
octets selon les caractéristiques du dispositif ou la configuration du bus. Avec PROFIBUS,

la taille maximale de bloc est limitée a 240 octets, avec Profinet, la taille maximale de bloc
est limitée a une longueur de données 2°* — 65 octets. Le dispositif doit transmettre la

j . a : 4-si ile est

différente de la taille par défaut de 240 octets.

e Alcun message spontané n'est transmis.

e Ppur un acces simultané optimisé aux différents parameétres (par exemple;. lé ‘contenu de
I'¢cran d'interface de I'opérateur), des demandes "multiparamétre"” sont définies.

e ll|n'y a pas de demande de paramétre cyclique.

e Aprés exécution, les paramétres spécifiques au profil doivent étresau moins lisibles|dans
chaque état.

6.2.3|3 Modes d'adressage du DO

L'acces aux parametres du mode de base est défini par deux modes différents d'adresse DO
selonl la définition suivante:

e Afcés aux parameétres du mode de base — Local: Dans ce mode d'adresse, seuls les
pIramétres locaux du DO sont accessibles; |e*CO, auquel est attaché le point d'accep aux
parametres, est lié au DO. L'accés a tous les paramétres globaux est également poskible.

LD de DO de I'en-téte de demande de parameétre n'a pas d'importance.

e Afcés aux parametres du mode de‘*base — Global: Dans ce mode d'adresse| sont
agcessibles tous les parameétres de\l“Unité d’entrainement, a laquelle est lié le CO, apquel
es$t attaché le point d'accés aux paramétres. L'ID de DO de la demande de paramétie est
ulilisé pour accéder aux parametres locaux dans l'unité d’entrainement. Pour accédgr aux
parameétres globaux, I'ID de’DO 0 peut aussi étre utilisé. Ce mode d'adresse est (tilisé
pour des raisons de compatibilité (PROFIBUS) et il convient que le nouveau contrélelir ES
PROFINET et les processus d'application du superviseur ne I'utilisent pas.

6.2.3|4 Demandes de parameétre et réponses de parameétre

Une demande de.paramétre est constituée de trois segments:

En-téte de_demande

ID de la‘demande et numéro des parameétres accessibles. Dispositifs d'entrainement multiaxe
et modulaires, adressage d'un DO.

Adresse de paramétre

Adressage d'un parametre. Si plusieurs paramétres sont accessibles, il y a donc plusieurs
adresses de paramétre. L'adresse de paramétre n'apparait que dans la demande, pas dans la
réponse.

Valeur de paramétre

Pour chaque parameétre adressé, il y a un segment pour les valeurs de parameétre. En fonction
de I'ID de la demande, les valeurs de paramétre apparaissent soit dans la demande, soit dans
la réponse.
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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).
Word: Byte 1 Byte 2 |
Double word: Byte 1 Byte 2
Byte 3 Byte 4
IEC
Anglais Frangais
Word: Mot:
Double word: Double mot:
Byte 1 Octet 1

Selor
de I
le Tapleau 29.

Figure 23 — Ordre des octets pour les mots et les,doubles mots

Tableau 28 — Demande de paramétre du mode de base

I'accés aux parameétres du mode de base, la structure de la demande de paraméfre et
réponse de paramétre est donnée respectivément dans le Tableau 28 ou

dans

Dgfinition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téfe de demande Référence de la demande | ID de la demande 0
Numéro d'axe/ID de DO Nombre de parametres =i 2
1¢ére gdresse de paramétre | Attribut Nombre d'éléments 4
Numéronde parameétre (PNU)
Sous-index
itme adresse de 4 +6 x (i-1)
paramétre
1ere(s] valeur(s) des Format Nombre de valeurs 4+6xi
parameétres
Valeurs

(uniqyiement pour
demahde

"Modifigr/parametre")

jilemes yaleurs de
paramétre

4+6xi+..+ (Format_n
x Qty_n)
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Tableau 29 — Réponse de paramétre du mode de base

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
Numéro d'axe/ID de DO Nombre de parametres =i 2
écrit en miroir
1ere(s) valeur(s) des Format Nombre de valeurs 4
paramétres
Valeurs ou valeurs d'erreur
(uniquement apres
demande
"Dempnde")
iiemesfvaleurs de |-
paranpétre |
4 +... @ (Format_n x
Qtyan)
Signification des champs:

En-téte de demande

e R

Id
rg
Ll
e |0
D

u
n

o]

pférence de la demande

de la demande

cux ID sont définis:
Demander paramétre
Modifier parameétre

bn volatile, en fonction duvdispositif. Un paramétre modifié archivé dans la RAM vq

di
P
I'g
e [
E
dé

férenciation Mot/Double Mot est ajoutée aux valeurs de paramétre comme format.
différenciation_Paramétre simple/de matrice, se référer au "Nombre d'éléments”
dresse de pardmetre.

de la réponse

Criturexmiroir de I'ID de demande avec information supplémentaire indiquant
bmande a été exécutée positivement ou négativement.

Demande de parametre positive

put étre archivé d'abord dans la mémoire ROM avec le parameétre P971.
dil:férenciation Valeur/Description/Texte est ajoutée a I'adresse comme attribuf.
Pour

entification unique de la paire demande/réponée)pour le maitre. Le maitre modifie la
férence de la demande avec chaque nouvelle demande (par exemple, modulo [255).
esclave écrit en miroir la référence de la demande dans la réponse sans vérification.

ne modification de paramétre peut étre archivée dans la mémoire RAM soit volatile soit

latile

La
La

dans

Si

Demande de paramétre négative (il n'était pas possible d'exécuter la demande,

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
e N

la place des valeurs.

umeéro d'axe/ID de DO

Pour 'accés aux parameétres du mode de base — Local: non pertinent; Dans la réponse du
paramétre, I''D de DO de la demande est écrit en miroir.
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Pour l'accés aux paramétres du mode de base — Global: informations d'adressage de DO
utilisées pour les dispositifs d'entralnement multiaxe ou modulaires. Cela permet I'accés a
plusieurs axes/DO, avec pour chacun un espace pour le numéro de paramétre dédié dans

le

dispositif d'entrainement via le méme PAP. Voir également 6.2.3.3.

Nombre de parameétres

Dans le cas de demandes multiparameétre, spécification du nombre de domaines suivants
Adresse de paramétre et/ou Valeur de paramétre. Pour les demandes simples, nombre de
parametres = 1.

Plage des valeurs par défaut 1 a 39. La plage des valeurs peut étre réduite ou étendue;
cela doit étre indiqué par P974.

le]

A

n

Spus-index

Ia

Format

L4
le]

Ppur une demande multiparamétre, I'unité d’entrainement PROFIdrive doit placer,«3
mlessage de réponse, les domaines de valeur de paramétre dans le méme ordre.que

Type d'objet accessible. Plage de valeurs:

Npmbre d'éléments
Npmbre d'éléments de matrice accessibles ou loqgueur de chaine accessible.
P

cela doit étre indiqué par P974.
Npmbre d'éléments de cas spécial = 0: Sirdes valeurs sont accessibles: recommandé

dﬁs paramétres non indexés (voir-tégalement le Tableau 30 pour de plus arn

Numéro de paramétre (PNU)
Adresse le paramétre accessible. Plage de valeurs: 1 a 65 535.

Afresse le premier ¢lément de matrice du parameétre ou le début d'une chaine d'acc

message de demande multiparameétre correspondant.

tribut

Valeur
Description
Texte

age des valeurs par défaut 0, 1 a 234. La plage de valeurs peut étre réduite ou éte

ormations).

matrice de texte, ou I'élément de description accessible. Plage de valeurs: 0 a 65 5

e format et le numéro spécifient I'emplacement dans le message auquel sont affe
s.valeurs ultérieures.

ns le
dans

ndue;

pour
nples

ES ou
34.

ctées

P

age de 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).

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:

Npmbre de valeurs

lels valeurs

Dans|le cas d'une réponse partielle négative, la valeur de parameétre contientles informations

suivalntes:

Fprmat = erreur
Npmbre de valeurs = 1

Valeur = valeur d'erreur = numéro d'erreur

Dans| le cas d'une réponse négative, la valeur de parametre peut contenir les informations

suivahtes:

Format = erreur
Npmbre de valeurs = 2
Valeur 1 = valeur d'erreur 1: numéro d'erreur

Valeur 2
I'grreur

valeur d'erreur 2: sous-index du premier élément de matrice dans lequel g lieu

(dbjectif: aprés un acceés en écriture erroné a une matrice, toutes les valeurs ne dqivent
pas étre répétées)

Dans|le cas d'une réponse partielle positive sans valeur, la valeur de paramétre contiept les

informations suivantes:

Format = zéro
Npmbre de valeurs = 0

(pucune vafeur)

Les ¢ombinaisons constituées d'un attribut, d'un nombre d'éléments et d'un sous-indgx ne

sont pas toutes autorisées (se référer 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'éléments et d'un sous-index

2015

Attribut Nombre Sous- Données connexes
d'éléments index
Valeur 0 0 La valeur (recommandée)
(paramétre simple)
1 0 La valeur (pour compatibilité, ne pas utiliser pour la
demande)
Valeur (paramétre de 0 0 Une valeur, sous sous-index 0
matrice)
1 0-n Une valeur, sous sous-index
2-n2 0-n Plusieurs valeurs, commengant par le sous-indeXx
Valedr (parametre de 0 0 La chaine entiére (si la réponse dépasse lataille de bl¢c, la
chaing) chaine est coupée a I'extrémité pour correspondre a la|taille
de bloc)
1 0-n Un caractére, sous sous-index
2-n2 0-n Plusieurs caractéres, commencant/par le sous-index
Description 0 (non 0 La description entiére
pertinent)
1 1-12 Un élément de description
Textel (de la matrice de |1 0-n Un texte (16 octets), sous sous-index
texte
2-n 0-n Plusieurs<extés, commencgant par le sous-index

a8 Sjle nombre d'éléments disponibles dans le dispositif ne\correspond pas au nombre d'éléments demand
dgit étre modifié, une erreur doit étre affichée.

s ou

6.2.3|5 Codage

Le cqdage est donné dans le Tableau 31.
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Tableau 31 — Codage des champs dans la demande de paramétre/réponse

de paramétre de I'accés aux parameétres du mode de base

Champ Type de Valeurs Commentaire
données
Référence de la Unsigned8 0x00 réservé L’esclave doit écrire en
demande 0x01 — OxFF miroir la référence de
demande sans vérification. Il
convient que le maitre
n’utilise pas la valeur 0.
ID de la demande | Unsigned8 0x00 réserveé (illégal) ID de demande = 0 et ID de
0x01 Demander paramétre demande hors de la plage de
UX02 Modiiier parametre valeurs de UX8U a UXFF|est
) ) toujours un ID de demapde
0x03 — 0x3F reserve illéé;al et doit faire-lobjdt
0x40 — Ox7F spécifique au constructeur | 4 ne réponse avee "sefvice
0x80 — OxFF non applicable (illégal) non pris en charge" (ID |de
réponse = 0x21)
ID de|la réponse Unsigned8 0x00 réservé
0x01 Demander parameétre(+)
0x02 Modifier paramétre(+)
0x03 — Ox3F réservé
0x40 — Ox7F spécifique au constructeuf.
0x80 service non pris en charge
0x81 Demander paramétre(:)
0x82 Modifier paramétre(-)
0x83 — OxBF réservé
0xCO — OxFF spécifique @uyconstructeur
Axe/lP de DO Unsigned8 0x00 représentatif du dispositif Zéro n'est pas un DO mfais
) I'accés au représentant|de
0x01 — OxFE Numeéro d'ID de DO 1 - 254 | ' hité d'entrainement.
OxFF reservé
NomHre de Unsigned8 0x00 réservé Pour les dispositifs
paramétres 0x01 — OxER Quantité 1 a 255 PROFIBUS, le nombre
maximal de paramétres|pour
un acces multiparametre est
limité a 39.
Pour les dispositifs
PROFINET, le nombre
maximal de paramétres|est
255.
Il peut y avoir des limitgs
supplémentaires par le
systéme de communication
(longueur maximale de
registre de données) ou le
gestionnaire de paraméfre
de dispositif. En I'absence
de paramétre 974 mis en
oceuvre, le nombre maximal
par défaut de parametrgs est
20 _\/air ﬁgglnmnnf 6-39.4.
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
0x40 — 0x70 réservé bits.
0x80 — OxFO spécifique au constructeur
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Champ Type de Valeurs Commentaire
données
Nombre d'éléments | Unsigned8 0x00 Fonction spéciale Limitation du fait de la
0x01 — OXEA Quantité 1 a 234 compatibilité avec les
OxEB - OxFF réservé anciennes versions de profil
(taille de bloc de données
maximale PROFIBUS de 240
octets).
Il peut y avoir des limites
supplémentaires par le
systéme de communication
(longueur maximale de
registre de données) ou le
gestornaire-deparameires
de dispositif. En I'abser|ce
de paramétre 974 mis“en
oceuvre, le nombreumaximal
par défaut de.parameétrgs est
234. Voir également 6.3.9.4.
Numdro de Unsigned16 | 0x0000 réservé
paramétre .
0x0001 — Nombre 1 a 65 535
OxFFFF
Sous{index Unsigned16 | 0x0000 — Nombre 0 a 65 534
OxFFFE
Format Unsigned8 0x00 réservé Chaque dispositif doit ap
i moins prendre en charge les
0x01 — 0x39 Types de donnges types de données de bdse
0x39 — 0x3F réservé OCt?t, Mgt et Double M@t
(obligatoire).
0x40 Zéro Il est préférable que les|
0x41 Octet demandes d'écriture du
0x42 Mot Controleur utilisent les {ypes
0x43 Double mot de données normalisés [et
0x44 Erreur spécifiques au profil
. ., "corrects" (se référer a
0x45 — 0x7.0 reserve I'Article 5). Il est aussi
0x71 — OX7C Types de données possible d'y substituer Qctet,
Mot ou Double Mot. Le
0x7D —O0xFF réservé Contréleur doit étre capble
d'interpréter toutes les
valeurs/tous les types de
données. Pour de plus
amples informations, vdjir
également 6.2.3.6.
NomHre de valeurs | Unsigned8 0x00 — OxEA Quantité 0 a 234 Limitation du fait de la
OxEB — OxFF réservé compatibilité avec les
anciennes versions de profil
(taille de bloc de donnégs
maximale PROFIBUS d¢ 240
octets).
Il peut y avoir des limitgs
supplémentaires par le
systome-de-communrication
(longueur maximale de
registre de données) ou le
gestionnaire de parametres
de dispositif. En I'absence
de paramétre 974 mis en
oceuvre, le nombre maximal
par défaut de parametres est
234. Voir également 6.3.9.4.
Numéro d'erreur Unsigned16 | 0x0000 — Numéros d'erreur L'octet de poids fort est
0x00FF (voir le Tableau 32) réserve.

Le dispositif doit afficher une erreur, si les valeurs réservées sont accessibles (pas de
référence de demande).
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Tableau 32 — Numéros des erreurs dans les réponses
de paramétre de mode de base

Numéro Signification Utilisation Informations
d'erreur supplémentaires
= Erreur = Erreur valeur 2
valeur1
0x00 Numéro de parameétre non autorisé | Accés 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 destHmites-ge-vatedr
0x03 Sous-index erroné Acces a un sous-index indisponible du Sous-index
paramétre de matrice ou de chaine. Ne
doit pas étre utilisé pour des paramétres
simples 2@
0x04 Pas de matrice Accés avec un sous-index a un 0
parameétre non indexé 2
0x05 Type de données incorrect Modifier I'accés avec une valeur@ui-he 0
correspond pas au type de données du
paramétre
0x06 Réglage non autorisé (peut Modifier I'accés avec ung valeur Sous-index
uniquement étre réinitialisé) différente de 0 lorsqué cen'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 modifie
0x08 réservé Raisons de/compatibilité -
0x09 Aucune donnée de description Accés\ayune description indisponible 2 0
disponible (la valeur de parametre est disponible)
0x0A réservé Raisons de compatibilité -
0x0B Aucune priorité de fonctionnement Modifier I'accés sans les droits de 0
modification des parameétres
0x0C réservé Raisons de compatibilité -
0x0D réservé Raisons de compatibilité -
0x0E réservé Raisons de compatibilité -
OxO0F Aucune matricéxde‘texte disponible | Accés a une matrice de texte qui n'est 0
pas disponible 2
(la valeur de paramétre est disponible)
0x10 résefyeé Raisons de compatibilité -
0x11 IFa'demande ne peut étre exécutée L'acces est temporairement impossible 0
en‘raison de I'état de pour des raisons qui ne sont pas
fonctionnement détaillées
0x12 réservé Raisons de compatibilité -
0x13 réservé Raisons de compatibilité -
0x14 Valeur non autorisée Modifier I'accés avec une valeur qui se Sous-index
trouve dans les limites de la valeur mais
qui n'est pas autorisée pour d'autres
raisons a long terme (parameétre avec
des valeurs simples définies)
0x15 Réponse trop longue La longueur de la réponse en question 0

dépasse la longueur maximale
transmissible du bloc de transport de
réponse. Dans le cas d'une demande
multiparamétre, le bloc de réponse a été
raccourci en omettant les demandes de
parameétre.
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Numéro Signification Utilisation Informations
d'erreur supplémentaires
= Erreur = Erreur valeur 2
valeur1

0x16 Adresse de paramétre non autorisée | Valeur illégale (réservée) ou valeur qui 0

n'est pas prise en charge pour Il'attribut,

nombre d'éléments illégal ou non pris en
charge, numéro de paramétre illégal ou

sous-index illégal ou une combinaison @
de cela

0x17 Format illégal 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 'adresse de paramétre

0x19 Axe/DO inexistant Accés a un Axe/DO inexistant 0

Ox1A}|- Ox1F |réservé - -

0x20 Impossible de modifier I'élément de | Modifier I'accés a un élément de'texte Sous-index

texte de parameétre de paramétre qui ne peut étre.modifié

0x21 Service non pris en charge ID de demande illégal ou-incennu (ID de |-

réponse = 0x80)

0x22 Trop grand nombre de demandes de | Demande multiparametre: le bloc de -

paramétres réponse ne contient pas toutes les
réponses de parametre du fait du
dépassement d0 nombre maximal de
demandes _de*parameétre prises en
charge+par demande multiparametre.

0x23 Accés multiparametre non pris en Le gestionnaire de paramétres de -

charge dispositif ne prend pas en charge les
demandes multiparamétre. La demande
est rejetée.

0x24 |- 0x64 |réservé - -

0x65 |- OxFF | Spécifique au constructeur - -

2 [ans le cas d’erreurs multiples dans t'adresse de paramétre, son évaluation doit s’effectuer dans I'ordrg
spivant: attribut, nombre d’éléments, numéro de paramétre et sous-index. La notification d’erreur dans Hrreur
vhleur1 doit étre conforme a la_premiere erreur dans cet ordre.

6.2.3/6 Prise en(charge des types de données dans l'accés aux paramétres du miode
de base

Généralement,)pour les nouveaux développements, il convient que tous les Contrbledrs et

dispgsitifs-=RROFIdrive prennent en charge les types de données normalisés et spécifiques au

profil|selon/la définition donnée a I'Article 5.

Pour des raisons de compatibilité, chaque unité d’entrainement PROFIdrive doit également
prendre en charge les demandes d'écriture du parametre de mode de base avec les types de
données de base Octet, Mot et Double Mot selon la définition donnée dans le Tableau 31
(obligatoire).

L'unité d’entrainement PROFIdrive doit se comporter de la maniére suivante:

e Dans le cas d'une demande de lecture de paraméetre, elle doit signaler le type de données
correspondant dans la réponse de lecture (par exemple, Integer16).

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 données de paramétre ne correspondent pas. Par
exemple, si la demande est faite avec le type de données de base Mot et que la
représentation interne du dispositif d'entrainement de paramétre est réalisée avec le type
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de données normalisé Integer16, les types de données correspondent et ['unité
d'entrainement doit accepter la demande.

Si l'unité d’entrainement PROFIdrive ne prend pas en charge des types de données autres
que les types de données de base Octet, Mot et Double Mot, elle doit se comporter de la
maniére suivante.

e Elle rejette la demande d'écriture de paramétre avec une réponse d'erreur si les types de
données ne correspondent pas.

Pour des raisons de compatibilité, chaque contréleur PROFIdrive doit également pouvoir
interpréter les réponses de parameétre du mode de base contenant les types de données de
base|Octet, Mot et Double Mot (obligatoire).

Le cdntréleur PROFIdrive doit se comporter de la maniére suivante:

e Dpans le cas d'une demande d'écriture de parametre, il convient qu'il sighale le type de
données correspondant dans la demande d'écriture (par exemple, Integer16).

e S| le dispositif est ancien et répond a la demande de lecture de’parameétre paf une
rgponse utilisant les types de données de base Octet, Mot et Double Mot, il convient que
le| controleur accepte la réponse et puisse traiter la valeur.

Les rjuméros d'erreur 0x00 — 0x13 sont extraits du profil PROFIdrive, Version 2. Les vgleurs
qui ne peuvent étre affectées sont réservées pour une utilisation ultérieure.

6.2.3|7 Traitement des demandes multiparameétre

La ptise en charge de la fonction d'accés multiparamétre pour l'accés aux parametrgs du
modg de base est une fonction facultative. La\capacité d'accés multiparamétre permgt de
réduife de maniére significative le temps de.transfert pour les cas d'application de démafrage
ou dg chargement des bases de données de‘paramétre.

Si une demande multiparametre contient plus de demandes de parametres que ne peut en
prendre en charge le gestionnairesde paramétres de dispositif, le gestionnaire de paramétres
doit tfaiter le plus grand nombre’de demandes de paramétre que possible. Le bloc de réponse
contient les résultats de toutes-les demandes de paramétre traitées et il convient qu'il se
termipe par un bloc d'erreur-ecomportant a la fin le code d'erreur 0x22. Pour des raisons de
compatibilité, il est également possible d'omettre le bloc d'erreur avec le code d'erreur 0422.

Si le fraitement d'une)demande multiparametre indique que la taille de la réponse dépagse la
taille|maximale de\bloc du bloc de réponse, le gestionnaire de paramétres doit traiter qutant
de dgmandes.de-parameétre que peut contenir le bloc de réponse. Le bloc de réponse contient
les résultats.de toutes les demandes de paramétre traitées et il convient qu'il se terming par
un bloc d'erreur comportant le code d'erreur 0x15. Pour des raisons de compatibilité, |il est
égalgmeéentpossible d'omettre le bloc d'erreur avec le code d'erreur 0x15.

Si une erreur avec un numéro d'erreur 0x05, 0x16, 0x17 ou 0x18 se produit lors du traitement
d'une demande de modification de valeur multiparameétre, toutes les autres demandes de
parameétre dans la demande multiparameétre doivent étre abandonnées.

6.2.3.8 Flux de données pour I'accés aux parameétres du mode de base

Le transfert de la demande d'accés aux paramétres du mode de base vers le gestionnaire de
parametres DO/DU est effectué en écrivant la structure de données de la demande dans le
registre des données du point d'accés aux parametres (PAP). Lorsque I'opération d'écriture
est terminée, le diagramme d'états du gestionnaire de paramétres est déclenché selon la
Figure 24 et le Tableau 33.

Le transfert de la réponse d'accés aux parametres du mode de base a partir du gestionnaire
de parameétres DO/DU vers le client est effectué en lisant la structure de données de la


https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

- 282 - IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

réponse a partir du registre des données du point d'accés aux paramétres (PAP). La réponse
a l'accés de lecture dépend de I'état interne du gestionnaire de parameétres selon la Figure 24
et le Tableau 33.

Noter que le flux de données selon la Figure 24 et le diagramme d’états associé défini dans le
Tableau 33 sont valides pour une connexion exactement. Si plusieurs connexions ont été
établies, le nombre approprié de diagrammes d'états doit étre disponible et un diagramme
d’états distinct est affecté a chaque connexion.

ontroller  Supervisor ommunication system parameter manager
(Client) (Server)
Time
line
Parameter R Write parameter request R Parameter
request K3 to PAP ~ request
!
I
\
Error because | Read-out of parameter response
response not yet < = from PAP Parameter processing
available l, in the
\ parameter manager
Error because Read-out of parameter response
response not yet < - T PAP
available / rom
1
' P Parameter
\ N response
_ Parameter \ .| . Read-out of parameter résponse
v = response - from PAP
IEC
Anglais Francgais
Controller / Supervisor (Client) Contrdleur / superviseur (Client)
Communication system Systéme de communication
DU / DO parameter manager (Server) Gestionnaire de parametres (serveur)
Time line Chronologie
Parameter request Demande de paramétre
Write parameter request to PAP Ecrire demande de paramétre au PAP
Error because response not yet available Erreur due a la réponse qui n’est pas encore
disponible
Read-out of parameter response from PAP Lire réponse de paramétre du PAP
Parameter response Réponse de paramétre
Parameter processing in the parameter manager | Traitement de paramétre dans le gestionnaire de
paramétres

Figure 24 — Flux de données pour l'accés
aux parameétres du mode de base
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Tableau 33 — Diagramme d'états général pour

le traitement du gestionnaire de paramétres

| Etat (gestionnaire de paramétres)
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
Décofmexiom T ATtom trgrroreT) Tratterment e ta remitiatisation
en coprs
Etat - Connexion interrompue
ultérieur
Ecrird Action (erreur de Démarrer Ecrire réponse(-) Rejeter répor|se
demapde protocole) traitement R o e em Démarrer
Ecrire . conflit d’état traitement
réponse(-) Ecrire réponse (+) Ecrire réponse (+)
Etat - Demande en cours |- Demande en [cours
ultérieur de traitement de traitement]
Lire demande | Action (erreur de Lire réponse(-) Lire réponse(ft+)
protocole) Lire |, e em
réponse(-) conflit d’état
Etat - - Au repos
ultérieur
Traitgment Action Rejeter Rejeter (erreur interng)
terminé .
Rejeter
Etat - - Réponse disponible -
ultérieur

=}

Les cplonnes de ce tableau spécifient I'état. Lesldlignes expliquent un événement. Chaque ligne est divisée ¢
deux champs. L'un décrit I'action et I'autre I'état ultérieur.

6.2.39 Séquences de message pour accés aux paramétres

6.2.3|19.1 Généralités
Les géquences de miessage sont données du Tableau 34 au Tableau 69..

6.2.3{9.2 Séquence 1: Valeur de paramétre de demande, simple

Tableau 34 — Séquence 1: Demande de paramétre

Définition-du-blec

ID de la demande = 0
Parametre de demande

En-téte de demande Référence de la demande

IDde DO =0 Nombre de parameétres = 1 2

Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 0 4

Adresse de paramétre

Numéro de parameétre

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 les données du type de données Double Mot

Definition du bloc 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 parameétres,= 1 2
Valedr de parametre Format = Double mot Nombre de valeurs\=1 4
Valeur 6
10

Tableau 37 — Séquence 1; Réponse de parameétre, négative

Deéfinition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téfe de réponse Référence de fardemande ID de la réponse = 0
écrite en miroir Paramétre de la demande (-)
ID de DQO“écrit en miroir Nombre de paramétres = 1
Valedr de parametre Format = Erreur Nombre de valeurs = 1

Vialeur d'erreur

oo IN
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6.2.3.9.3 Séquence 2: Valeur de parameétre 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 parameétres = 1 2

Adresse de paramétre Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 0 4

Numéro de paramétre

Sous-index = 0 (non pertinent)

Valedr de parametre Format = Word Nombre de valeurs = 1 10
Valeur 12
14

Tableau 39 — Séquence 2: Réponse de paramétre, positive

Définition du bloc Octet n Octet n#1 n
En-téfe de réponse Référence de la demande ID de la réponse.= 0
écrite en miroir Parameétre de modification (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre dé‘paramétres = 1 2
4

Tableau 40 — Séquence 2;:'Réponse de parameétre, négative

Diéfinition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téfe de réponse Référence dé&la’demande | ID de la réponse = 0
écrite en mjroir Paramétre de modification (-)
ID deD©écrit en miroir Nombre de parameétres = 1 2
Valeur de paramétre Rormat = Erreur Nombre de valeurs = 1 4
Valeur d'erreur 6
8

6.2.3|9.4 Séquence 3: Valeur de paramétre de demande, plusieurs éléments de
matrice

Tableau 41 — Sequence 3: Demande de parametre

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n

En-téte de demande Référence de la demande ID de la demande = 0
Parametre de demande

IDde DO =0 Nombre de paramétres =1 |2

Adresse de paramétre Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 5 4

Numéro de parameétre

Sous-index =0

10
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Tableau 42 — Séquence 3: 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 parameétres = 1 2
Valeur de parametre Format = Word Nombre de valeurs = 5 4

Valeur 1 6

Valeur 2

Varleur 3

Valeur 4

Valeur 5

16

Tableau 43 — Séquence 3: Réponse de parameétre, négative

Definition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téfe 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 desparametres = 1 2
Valedr de parametre Format = Erreur Nombre de valeurs = 1 4
Valeur d'erreur 6
8

6.2.3|9.5 Séquence 4: Valeur de-parameétre de modification, plusieurs éléments de
matrice

Tableau 44 -~ Séquence 4: Demande de parameétre

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n

En-téfe de demande Référence de la demande ID de la demande = 0
Paramétre de modification

IDde DO =0 Nombre de parameétres = 1 2

Adregse de parameétre Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 5 4

Numéro de parametre

Sous-index = 125

Valeur de parametre Format = Word Nombre de valeurs = 5 10

Valeur 1 12

Valeur 2

Valeur 3

Valeur 4

Valeur 5

22
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Tableau 45 — Séquence 4: 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 modification (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de paramétres = 1 2
4
Tableau 46 — Séquence 4: Réponse de paramétre, négative
Definition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téfe 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 parameétres = 1 2
Valeur de paramétre Format = Erreur Nombre de valeurs = 1 4
Valeur d'erreur 6
8

6.2.3(9.6

Tableau 47 — Séquence 5: Demande de paramétre

Séquence 5: Valeur de paramétre de modification, plusieurs éléments ¢
matrice, Format Octet

Définjition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téle de demande Référence de la demande ID de la demande = 0
Parameétre de modification
IDde DO =0 Nombre de parameétres = 1 2
Adregse de paramétre | Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 7 4
Numéro de paramétre
Sous-index= 110
Valedr de parametre Format = Octet Nombre de valeurs =7 10
Valeur 1 Valeur 2 12
Valeur 3 Valeur 4
Valeur 5 Valeur 6
Valeur 7 Octet fictif 18

Tableau 48 — Séquence 5: Réponse de parameétre, positive

Définition du bloc

En-téte de réponse

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 49 — Séquence 5: 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 parameétres = 1 2
Valeur de parametre Format = Erreur Nombre de valeurs = 1 4
Valeur d'erreur 6
8

6.2.3|9.7 Séquence 6: Valeur de paramétre de demande, multiparameétre

Tableau 50 — Séquence 6: Demande de parameétre

Definition du bloc Octet n Octet n+1 n

En-téfe 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
paranpétre

Numéro de paramétre

Sous-index =7
2éme|adresse de Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 100 10
paramétre

Numéro de paramétre

Sous-index =0
3eme|adresse de Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 2 16
paramétre

Numéro de-parameétre

Sous-index = 13

22
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Tableau 51 — Séquence 6: Réponse de paramétre (+):

tous les accés partiels OK

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 demande (+)

ID de DO écrit en miroir Nombre de parametres = 3 2
1ére(s) valeur(s) de Format = Mot Nombre de valeurs = 1 4
paramétre

Valeur 6
2eme|s) valeur(s) de Format = Mot Nombre de valeurs = 100 8
paranpétre

Valeur 1 10

Valeur 2

Valeur 100
3eme|s) valeur(s) de Format = Double mot Nombre de valeurs = 2 210
paramétre

Valeur 1 212

Valeur 2

220

acces partiels OKgdeuxiéme acceés partiel erroné

Tableau 52 — Séquence 6: Réponse de paramétre (-): premier et troisiéme

Définition du bloc Octet'n Octet n+1

En-téfe de réponse Référence dejla demande ID de la réponse = 0

écrite en miroir Paramétre de la demande (-)

ID de DO écrit en miroir Nombre de parameétres = 3 2
1ere(p) valeur(s) de Format = Mot Nombre de valeurs = 1 4
paramétre

Valeur 6
2emefs) valeur(s) de Format = Erreur Nombre de valeurs = 1 8
paranpétre

Valeur d'erreur 10
3émeks-valeur{si-de Format=Double-mot Neombre-de-valeurs—2 42
paramétre

Valeur 1 14

Valeur 2

22
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6.2.3.9.8 Séquence 7: Valeur de parameétre de modification, multiparameétre

Tableau 53 — Séquence 7: Demande de paramétre

Définition du bloc Octet n Octet n+1
En-téte de demande Référence de la demande ID de la demande = 0
Parameétre de modification

IDde DO =0 Nombre de parameétres = 3 2
1ére adresse de Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 1 4
paramétre

NUTTerO de pardirnetie

Sous-index =7
2éme|adresse de Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 100 10
paramétre

Numéro de parametre

Sous-index = 0
3éme|adresse de Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 2 16
paranpétre

Numéro de paramétre

Sous-index = 13
1ére($) valeur(s) de Format = Mot Nombre de valeurs = 1 22
paranpétre

Valeur 24
2eme|s) valeur(s) de Format = Mot Nombre de valeurs = 100 26
paramétre

Valeur 1 28

Valeur 2

Valeur 100
3éme|s) valeur(s) de Format = Double mot Nombre de valeurs = 2 228
paranpétre

Valeur 1 230

Valeur 2

238

Tableau 54 — Séquence 7: Réponse de paramétre (+):
tous les acceés partiels OK

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 parameétres = 3 2
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Tableau 55 — Séquence 7: Réponse de parameétre (-):
premier et troisiéme acceés partiels OK, deuxiéme accés partiel erroné

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 parametres = 3 2
1ére(s) valeur(s) de Format = Zéro Nombre de valeurs = 0 4
paramétre
2éme(s) valeur(s) de Format = Erreur Nombre de valeurs = 2 6
paranrétre
Valeur d'erreur 8
Sous-index erroné 10
3éme|s) valeur(s) de Format = Zéro Nombre de valeurs = 0 12
paramétre
14
6.2.3|9.9 Séquence 8: Description de demande, simple
Tableau 56 — Séquence 8: Demande de.parameétre
Définition du bloc Octet n Octet n+1 n

En-téte de demande Référence de la demande ID de laddemande = 0
Parameétre de demande

IDde DO =0 Nombre de parameétres = 1 2

Adregse de paramétre Attribut = Description Nombre d'éléments = 1 4

Numéro de parametre

Sous-index = n

10

Tableau'57'— Séquence 8: Réponse de paramétre positive
avec les'données du type de données Mot (par exemple ID)

Définition du bloc 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 parameétres = 1 2
Valeurde paramétre Eormat = Mot Nombre de valeurs = 1 4
Valeur 6
8
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Tableau 58 — Séquence 8: Réponse de paramétre positive avec texte

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 = 1 2
Valeur de parametre Format = Octet Nombre de valeurs = 16 4
Octet 1 Octet 2 6
Octet 15 i Octet 16
22

Tableau 59 — Séquence 8: Réponse de parameétre, négative

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téfe 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 parameétres-= 1 2
Valedr de parametre Format = Erreur Nombre de valeutrs = 1 4
Valeur d'erreur 6
8

6.2.3|19.10 Séquence 9: Description de demande, compléte

Tableau 60 — Séquence 9: Demande de parameétre

Définition du bloc Octet«n Octet n+1 n
En-téfe de demande Référence. déla demande ID de la demande = 0
Paramétre de demande
IDde DO =0 Nombre de parameétres = 1 2
Adregdse de paramétre Attribut = Description Nombre d'éléments = 0 (non 4
pertinent)

Numéro de paramétre

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 parameétres = 1 2
Valeur de parametre Format = Octet Nombre de valeurs = (Octets) 4
ID 6

(etc.)

6 + Description

Tableau 62 — Séquence 9: Réponse de parameétre, hégative

Définition du bloc Octet n Octetn¥1 n
En-téfe 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¢ desparamétres = 1 2
Valeur de paramétre Format = Erreur Nombre de valeurs = 1 4
Valeur d'erreur 6
8
6.2.3{9.11 Séquence 10: Texte*de demande, simple
Tableau63.= Séquence 10: Demande de paramétre
Définition du bloc Octet n Octet n+1 n
En-téle de demande Référence de la demande ID de la demande = 0
Paramétre de demande
IDde DO =0 Nombre de parameétres = 1 2
Adredse de parameétre Attribut = Texte Nombre d'éléments = 1 4

Numéro de paramétre

Sous-index = n

10
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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 demande (+)
ID de DO écrit en miroir Nombre de parametres = 1 2

Valeur de parametre Format = Octet Nombre de valeurs = 16 4
Octet 1 Octet 2 6
Octet 15 i Octet 16

22

Tableau 65 — Séquence 10

: Réponse de parameétre, négative

Définition du bloc Octet n Octet n+1
En-téfe de réponse Référence de la demande ID de la réponse = 0
écrite en miroir Description de la demandg)(-)
ID de DO écrit en miroir Nombre de parameétres-= 1 2
Valedr de parametre Format = Erreur Nombre de valeutrs = 1 4
Valeur d'erreur 6
8

6.2.3(9.12

Tableau 66 — Séquence 11: Demande de valeurs,

description.et texte dans une demande

Séquence 11: Paramétre de démande, multiparamétre, différents attrib

Its

Définition du bloc Octet n Octet n+1
En-téje de demande Référence,de la demande ID de la demande = 0
Paramétre de demande

IDde DO =0 Nombre de parametres = 3 2
1ére adresse de Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 3 4
paranpétre

Numéro de paramétre

Sous-index = 0
2éme|adresse de Attribut = Description Nombre d'éléments = 0 10
parampetre

Numéro de parametre

Sous-index = 0
3éme adresse de Attribut = Texte Nombre d'éléments = 3 16

paramétre

Numéro de parametre

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 parametres = 3 2
1éres valeurs de Format = Mot Nombre de valeurs = 3 4
paramétre
Valeur 1
(trois valeurs)
\aleur 2
Valeur 3
2émep valeurs de Format = Octet | Nombre de valeurs = (Octets) 12
paranpétre
ID
(description
compléte) (etc.) |
3émep valeurs de Format = Octet Nombre de valeurs = 48 12 + Description
paranpétre
Octet 1 Octet 2
(trois textes)
Octet 47 Octet 48

62 + Description

6.2.3/9.13 Séquence 12: Paramétre de demande, multiparameétre, en-téte de demande

erroné
Tableau 68 — Séquence 12: Demande de valeurs,
entétecavec ID de demande illégal
Définition du bloc Octet n Octet n+1 n

En-téle de demande Référence de la demande ID de la demande = 0 0

IDde DO =0 Nombre de parametres = 3 2
1ére adresse de Attribut = Valeur Nombre d'éléments = 3 4
paranpétre

Numéro de paramétre

Sous-index = 0
2éme|adresse de Attribut = Description Nombre d'éléments = 0 10
paranpetce

Numéro de paramétre

Sous-index = 0
3éme adresse de Attribut = Texte Nombre d'éléments = 3 16
paramétre

Numéro de parametre

Sous-index = 0

22
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Tableau 69 — Séquence 12: Réponse de paramétre (-):
service non pris en charge

2015

Définition du bloc Octet n Octet n+1 n

En-téte de réponse Référence de la demande ID de la réponse = 0x80 0

écrite en miroir

ID de DO écrit en miroir Nombre de parameétres = 1

Valeu

r de paramétre Format = Erreur Nombre de valeurs = 1

[>0 N I \N]

Valeur d'erreur = 0x21

po

6.3
6.3.1
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Data Exchange Data Exchange y .
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Parameter

Actors and Sensors

(e.g. motor and measurement system)

N syncltrigger

Axis type Drive Object

Anglais

Francgais

Alarm Queue

File d’attente alarme

Signal.exception

Exception de signal

Alarm.mechanism

Mécanisme d’alarme

Cvelic-data-exchanae
J J

Echanage-de-donndes—cvclaues
J J ™~

Transmit setpoint values cyclically

Transmettre des valeurs de point de consigne de
facon 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 aux parameétres

Clock synchronous operation

Fonctionnement synchrone de I’horloge

Master clock sync information

Informations sur la synchronisation de I’horloge
maitresse
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Anglais

Frangais

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 parametres

General State Machine

Diagramme d’états général

Axis Control Task
(closed loop control, motion control, ...)

Tache de commande d’axe
(commande en boucle fermée, commande de

moduvement, ...)

Parameter Data Base

Base de données de parametres

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 systéme de mesure)

s paramétres,
tdche de commande d’axe,

diagramme d'états général,

prise en charge du mécanisme d'alarme,

Figure 25 — Eléments fonctionnels généraux du DO de type axe’PROFIdrive

D de type axe doit comprendre les fonctionnalités obligatoires;suivantes:

s données E-S de DO (valeurs de point de consigne et valeurs instantanées).

D de type axe peut comprendre les fonctionnalités facultatives suivantes:

fonctionnement synchrone de I'hofloge de la tAche de commande d'axe.
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Anglais

Frangais

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

Alarm event

Evénement d’alarme

Eoult bhuffor

MAm-aireo-tampon-des—ddfantc

State machine

Diagramme d’états

Power stage

Etage de puissance

Current closed loop control

Commande en boucle fermée actuelle

Application class and technology specific
functionality

Classe d’application et fonctionnalité/spécifique
a la technologie

Position feedback interface

Interface de retour en position

Optional

Facultatif

La Figure 26 montre l'architecture fonctionnelle plus détaillée du DO de type axe. La tac
ande d'axe est divisée dans les éléments suivanis:

com

e mémoire tampon des défauts,
e interface de retour en position,

e éfage de puissance,

e commande en boucle fermée actuellg;

e traitement du signe de vie,

e commande périphérique.

Figure 26 — Schéma fonctionnel du DO de type '‘Axe PROFIdrive

e classe d’application et fonctionnalité spécifique a la technologie.

Selon le niveau de l'interface d'entrainement, I'axe PROFIdrive peut fonctionner en diffé
modgs de commande/ €es modes généraux de contrble sont liés a une ou plusieurs cl
d'application PROFI(drive. Pour plus de détails sur les modes de commande, se réfé
6.3.3

6.3.2 Mots-de commande et d'état

6.3.2{1 Généralités

ne de

rents
sses
rer a

Pour améliorer I'échange de dispositifs de différents constructeurs dans une application de

commande, il

est fortement recommandé d'utiliser

les bits spécifigues au dispositif

uniquement pour le contrble 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 présentée dans le Tableau 70.
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Tableau 70 — 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 tache traversante
5 Libérer le générateur de rampe/ Pas d'arrét intermédiaire /
Figer le générateur de rampe Arrét intermédiaice
6 Autoriser le point de consigne/Désactiver le point Activer la tache‘trdversante
de consigne 0-N)
7 Acquittement de défaut (0 -> 1)
8 A-coups 1 ON?/A-coups 1 OFF?2
9 A-coups 2 ON?/A-coups 2 OFF?
10 Commande par PLC/Pas de commiande par PLC
11 Spécifique au dispositif lFancer la procédure de retour a la position|de
référence/Arréter la procédure de retour ajlla
position de référence
12afl5 Spécifique/au dispositif
La signification de la valeur de bit = 1 est a gauche dé.|la barre oblique; celle de la valeur de bit = 0 a sa drojte.

NOTH
(posif]
("Aut

A l'aide du mode en boucle fermée caontrdlé en vitesse dans la classe d'application 4 avec ou sang DSC
onnement avec interpolation centrale \et™ asservissement de positionnement), les bits 4 et 6
riser générateur de rampe/Réinitialiser générateur de rampe" et "Autoriser/Désactiver le poi

BTW1
nt de

consigne") maintiennent leur efficacité; le"bit 5 STW1 ("Libérer/Figer le générateur de rampe") peut étre aviec ou
sans pffet. Si le bit 5 STW1 est sans effet; ceci est indiqué par le paramétre PNU930 = 3.

a8 Facultatif.

Le Tableau 71 énummére les bits de commande communs, le Tableau 72 et le Tableau 73

éenumn

de pgsi

erent les bits’de commande pour lesquels la commande de vitesse (AC 4) et les m

tionnement (AC 3) sont différents.

odes
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Tableau 71 — 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 en courant continu; si I'arrét est
détecté, la tension est isolée; le contact principal est ouvert (le cas
échéant). Pendant la décélération, le bit 1 de ZSW1 est toujours actif.
Une commande OFF peut étre interrompue.
1 1 Pas d'arrét progressif |Toutes les commandes "Arrét progressif (OFF2)" sont suppfimées
(pas de OFF 2)
0 Arrét progressif La tension est isolée.
Le contact principal est ensuite ouvert (le cas échiéant) et le dispositif
(OFF 2) d'entrainement passe en état "Mise sous tension.annulée"; le motgur
passe progressivement a l'arrét.
2 1 Pas d'arrét rapide |Toutes les commandes "Arrét rapide(OFF3)* sont supprimées.
(pas de OFF 3)
0 Arrét rapide Arrét rapide; si c'est exigé, retirerd'activation de fonctionnement, Ig¢
dispositif d'entrainement est ralenti le plus rapidement possible, par
(OFF 3) exemple le long de la limite de)courant ou a la limite de tension dg la
liaison en courant continu,pour n/f = 0; si les impulsions redrességs
sont désactivées, la tension est isolée (le contact est ouvert) et le
dispositif d'entrainement passe en état "Mise sous tension annulég".
Une commande d'arrét rapide ne peut pas étre interrompue.
3 1 Activer le Activer I'électronique et les impulsions
fonctionnement Le dispositifid‘entrainement s'exécute ensuite jusqu'au point de
consigne.
0 Désactiver le Le dispositif d'entrainement s'arréte progressivement (générateur de
fonctionnement fonction de rampe a 0 ou localisation) et passe en état "Mis sous
tension" (se reporter au mot de commande 1, bit 0).
7 1 Acquittement de Le signal de groupe est acquitté positivement; la réaction du dispdsitif
défaut 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
0->1) état "Mise sous tension annulée".
0 Pas de signification
10 1 Commande par PLC |Commande via interface, données E-S de DO valides (se reporter
a6.3.11).
0 Pas de commande par [Données E-S de DO non valides; attendre signe de vie. Dans le c3s
PLC d’une perte du bit de priorité de commande, la réaction est spécifique
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.
123215 spécifique au dispositif|Définition non spécifiée.
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Tableau 72 — Affectation détaillée des bits du mot de commande spécial 1
(STWH1) 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 en courant continu.
5 1 Libérer le générateur
de—+ampe
0 Figer le générateur | Figer le point de consigne réel saisi par le générateur de fongtion|de
de rampe rampe. Si la classe d'application 4 est utilisée, le bit 5 peut étre sans
effet. La non-pertinence du bit STW1 5 est indiquée par le paramgtre
PNU930 = 3.

6 1 Autoriser le point de | La valeur sélectionnée a I'entrée du RFG est mise 'sous tension.

consigne

0 Désactiver le point de | La valeur sélectionnée a I'entrée du RFG est\définie sur 0.

consigne

8 1 ON? A coups 1 Condition préalable: Le fonctionnementiest activé, le dispositif
d'entrainement est a I'arrét et bit STW1 4, 5, 6 = 0. Le dispositif
d'entrainement s'exécute le long.deTa rampe du RFG jusqu'au pdqint
de consigne par a-coups 1.

0 OFF2 A coups 1 Le dispositif d'entrainement freine le long de la rampe du RFG, sif "a-
coups 1" était auparavant‘ON et passe en "Fonctionnement active"
lorsque le dispositif d'entrainement s'arréte.

9 1 ONZ? A coups 2 Condition préalables Le fonctionnement est activé, le dispositif
d'entrainementiest'a I'arrét et bit STW1 4, 5, 6 = 0. Le dispositif
d'entrainement, s'exécute le long de la rampe du RFG jusqu'au pdint
de consigné€ ‘par a-coups 2.

0 OFF?@ A coups 2 Le dispgsitif d'entrainement freine le long de la rampe du RFG, si|" a-
coups/2" était auparavant ON et passe en "Fonctionnement active"
lorsque le dispositif d'entrainement s'arréte.

11 spécifique au Signification non spécifiée.

dispositif
a  Facultatif.
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Tableau 73 — Affectation détaillée des bits du mot de commande spécial 1
(STW1) pour le mode de positionnement

2015

Bit Valeur Signification Commentaires
4 1 Ne pas rejeter la tdche | 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 avec une accélération maximale n=0 et reste stationnaire
avec le couple de maintien. La Tache traversante réelle 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 statienngire
avec le couple de maintien. La Tache traversante n'est._pas rejgtée.
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 ONa A coups 1 Condition préalable: Le fonctionnement estractivé 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.

0 OFFa A coups 1

9 1 ONa 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 rétour a la position de référence est lancée avec

retour a la position de | une modificationnde'0 a 1. Le bit 11 dans le mot d'état est définfi sur
référence 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 | abandannée, le dispositif d'entrainement s'arréte le long d'une
référence rampe.
a  Facultatif.
6.3.2|3 Mot de commande 2 (STW2)
La stfucture du mot de_eammande 2 est présentée dans le Tableau 74.
Tableau 74 — Présentation générale de I'affectation des bits du mot de commande¢ 2
Bit Signification
0a11 Spécifique au dispositif
12afl§ Signe de vie du controleur @

a

Si une application synchrone de I'horloge n'est pas mise en ceuvre, c'est-a-dire les bits 12 a 15 du mot de
commande 2 ne sont pas exigés pour transférer le signe de vie du contrdleur, le mot de commande 2 complet
peut étre librement utilisé.

6.3.2.4

Mot de commande 2 du codeur (STW2_ENC)

Le mot de commande 2 du codeur est tout particulierement dédié aux messages des DO de
codeur et associe la fonctionnalité de commande de STW1 au signe de vie du contrdleur de
STW2. La structure du mot de commande 2 du codeur est présentée dans le Tableau 75..
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Tableau 75 — Présentation générale de I'affectation
des bits du mot de commande 2 du codeur

Bit Signification
0aé6 Spécifique au dispositif
7 Acquittement de défaut (0 -> 1)
8a9 Spécifique au dispositif
10 Commande par PLC/Pas de commande par PLC
11 Spécifique au dispositif
12a 5 Stgme—devieducontroten
La signification de la valeur de bit = 1 est & gauche de la barre oblique; celle de la valeur de bit = 0 & sa‘drojte.
6.3.2|5 Mot d'état 1 (ZSW1)
La structure du mot d'état 1 est présentée dans le Tableau 76.
Tableau 76 — Présentation générale de I'affectation des bits du mot d'état 1
Bit Signification
Mode de commande de vitesse Mode de positionnement
0 Prét a étre mis sous tension/Non grét'a étre mis sous tension
1 Prét a fonctionner/Non“prét a fonctionner
2 Fonctionnement autorisé (le dispositif d'entrainement suit le point de consigne)/Fonctionnemept
désactivé
3 Défaut'présent / Pas de défaut
4 Arrét progressif non-activé/Arrét progressif activé (pas de OFF2/OFF2)
5 Arrét rapide nen 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 tolérange /
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'origing pas
encore définie
12 Specifique au dispositif Acquittement de tache traversante
(0->1)
13 Spécifique au dispositif Dispositif d'entrainement arrété/dispositif
d'entrainement en mouvement
14 a 15 Spécifique au dispositif
La signification de la valeur de bit = 1 est a gauche de la barre oblique; la valeur de bit = 0 a sa droite.

Les bits d'état communs sont donnés dans le Tableau 77 et les bits d'état qui sont différents
pour la commande de vitesse (AC 4) et le positionnement (AC 3) dans le Tableau 78 et le

Tableau 79.
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Tableau 77 — Affectation détaillée des bits du mot d'état commun 1
(ZSW1) pour le mode de commande de vitesse/de positionnement

Bit Valeur Signification Commentaires

0 L'alimentation est mise sous tension, I'électronique initialisée,
1 Prét a étre mis sous tension le compteur principal, s'il est disponible, a été désactivé, les

impulsions sont annulées.
0 Non prét a étre mis sous
tension
1 1 Prét a fonctionner Se reporter au mot de commande 1, bit 0.

0 Non prét 3 fonctionner

2 Le dispositif d'entrainement suit le point de consigne.'Cgla

signifie que I'électronique et les impulsions sont activéeg (se
. o reporter au mot de commande 1, bit 3), la commande en

1 Fonctionnement autorisé . . N )
boucle fermée est active et contrdle le moteufet.la sorti¢ du
canal de point de consigne est I'entrée pouk [a“Commande en
boucle fermée.
Soit les impulsions sont désactivéess.soit le dispositif

0 Fonctionnement désactivé d'entrainement ne suit pas la valearde sortie du canal de
point de consigne.

3 Les défauts non acquittés oudes defauts actuellement non
acquittables (messages de défaut) sont présents (dans Ip
mémoire tampon des défauts). La réaction au défaut est
spécifique au défautcet al dispositif. L'acquittement d'un

. . défaut ne peut avoirlieu que si une cause de défaut a
1 Défaut présent ) s A ; . .
disparu ou a été annulée auparavant. Si le défaut a isolg la
tension, le dispositif d'entrainement passe en état "Mise[sous
tension annulee”, sinon le dispositif d'entrainement se r¢gmet
a fonctionner. La mémoire tampon des défauts contient les
numéros'de défauts spécifiques au dispositif.
0 Absence de défaut
4 ] Arrét progressif non activé
(pas de OFF 2)
Arrét progressif activé
0 La commande "arrét progressif (OFF 2)" est présente.
(OFF 2)
5 ] Arrét rapide non-aetivé
(pas de OFF 3)
Arrét rapide-activé
0 La commande "arrét rapide (OFF 3)" est présente.
(OFF.3)
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 slous
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'afrét
rapide".
0 Mise sous tension non annulée
7 . . Informations sur I'avertissement présentes dans le paramétre
1 Avertissement présent . . ; ;
service/maintenance; aucun acquittement.
. Il n'y a pas d'avertissement ou l'avertissement a a nouveau
0 Aucun avertissement di
isparu.
9 s Le systéme d'automatisation est sollicité pour assurer le
1 Commande sollicitée N R
contréle (se reporter a 6.3.11).
Le contrble effectué par le systeme d'automatisation n'est
0 Pas de commande sollicitée pas possible; le contrbéle n'est possible qu'au dispositif ou par
une autre interface.
14 a

spécifique au dispositif

Signification non spécifiée.



https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

- 307 -

Tableau 78 — Affectation détaillée des bits du mot d'état spécial 1
(ZSW1) pour le mode de commande de vitesse

Bit Valeur Signification Commentaires
8 1 Erreur de vitesse dans la plage | La valeur réelle se trouve dans une plage de tolérance; les
de tolérance violations dynamiques sont autorisées pourt < t,,,, par
exemple
n=nseti’
f=feit, etc.,
tmax Peut étre paramétré
0 Erreur de vitesse hors de la
plage de tolérance
10 1 f ou n atteint ou dépassé Valeur instantanée > valeur de comparaison (pqint de
consigne) qui peut étre définie via le numéro'de paraméfre.
0 f ou n non atteint
11 § - spécifique au dispositif Signification non spécifiée.
13
Tableau 79 — 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 aveg 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 positionnemgnt.
0 Pas en position cible
11 1 Position d'originedéfinie 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
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.
Si de diagramme d'états général de DO n'est pas a I'état|S4,
le bit 12 est mis a zéro.
13 1 Dispositif d'entrainement Indique qu'une Tache traversante a été effectuée ou
arrété immobilisée pour I'arrét intermédiaire et 'arrét.
0 Dispositif d'entrainement en La Téache traversante est exécutée n<>0.

mouvement
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6.3.2.6 Mot d'état 2 (ZSW2)

La structure du mot d'état 2 est présentée dans le Tableau 80.

Tableau 80 — Présentation générale de I'affectation des bits du mot d'état 2

Bit Signification
Oa11 Spécifique au dispositif
12a15 Signe de vie du DO 2

a8 Si une application synchrone du cycle de I'horloge n'est pas mise en ceuvre, c'est-a-dire les bits 12 a 15 du

mpet-a-état-2-re-sent-pas—exigés—peourtransférerte-sighe-de—ve-edu-BO—alorste—met-detat-2-completpeyt étre
lirement utilisé.

6.3.2|7 Mot d'état 2 du codeur (ZSW2_ENC)

Le mpt d'état 2 du codeur est tout particulierement dédié aux messages des DO de codegur et
asso¢ie la fonctionnalité d'état de ZSW1 au signe de vie du DO de ZSW2)La structure dy mot
d'étal 2 du codeur est présentée dans le Tableau 81..

Tableau 81 — Présentation générale de I'affectation
des bits du mot d'état 2 du codeur

Bit Signification
Oap Spécifique au~dispositif
3 Présence de défaut/pas de défaut
4aB Spécifique au dispositif
9 Commande demandée/Pas de commande demandée
10 afi1 Spécifique au dispositif
12afl5 Signe de vie du DO
La signification de la valeur de bit = 1 est a-gauche de la barre oblique; celle de la valeur de bit = 0 a sa drojte.

6.3.2|8 Bit d'état "Impulsions activées/désactivées"”

Le cantréleur peut obtenir les informations, si le DO a désactivé les impulsions, hors du bit
d'étal "Impulsionstactivées".

Ce bit est facultatif. Le constructeur peut utiliser un bit spécifique au dispositif du mot d'¢tat 1
ou 2 pu, éventuellement, un bit dans un mot d'état spécifique au constructeur.

] A 1 T nic H 44 A ot AT
DanS IUO IIUUVUGUI\ UUVUIUPP mrermno, 1M1 ©o L LR A% ELLLAA "] tat 2

pour "Impulsions activées".
L'évaluation du bit du mot d'état "Impulsions activées" est facultative (se reporter a 6.4).

Pour identifier l'utilisation et la position du bit "Impulsions activées", un paramétre de
profil P924 "bit de mot d'état Impulsions activées" est défini avec la structure dans
le Tableau 82.
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Tableau 82 — Structure du Parameétre 924 "Bit de mot d'état Impulsions activées

Sous-index Signification Commentaires

au constructeur. En I'absence de bit d'état "Impulsions activées
dans les données d'E/S de DO en cours, le numéro de signal 0
étre indiqué dans PNU924[0].

numéro de signal Mot d'état 1 (ZSW1), mot d'état 2 (ZSW2) ou mot d'état spécifique

doit

position binaire 0a15

Si le paramétre P924 est mis en ceuvre dans le dispositif d'entrainement, le dispositif
d'entfainement prend en charge T'évaluation des "Tmpulsions activées™.

6.3.3 Modes de fonctionnement et diagramme d'états

6.3.3{1 Généralités

Pour

classes d'application PROFIdrive avec les niveaux associés des interfaces d'entraineme
reporter a 6.1.5). Selon les différents niveaux d'interface, les modes de fonctionnsg
suivants sont définis dans ce profil:

Mode de commande de vitesse

Eh mode de commande de vitesse, les classes d'application 1 et 4 peuvent
combinées.

NOTE| Le mode de fonctionnement commande de vitesse peuf étre réalisé avec différents types de mo
commande, par exemple, commande v/f, contréle de fréquence, controle de tension et commande de vite
bouclg fermée.

Mode de positionnement

La classe d'application 3 est émulée sous le mode de positionnement.
Mode de fonctionnement pour la technologie de processus

Le¢ mode de fonctionnement, pour l'intégration des dispositifs d'entrainement dan
applications de technologie de processus selon les recommandations VIK15-NAMUR
généralement basé sur darclasse d'application 1. Pour une description détaillée g
mlode, se reporter a 6.5.

Miodes spécifiques-au-constructeur

Leés classes d'application avec la technologie répartie ne peuvent étre affectées
mjode de fonetionnement défini par le profil, dans la mesure ou l'interface de commj
en boucle ouverte de plus haut niveau avec la technologie est exclusivement spécifi
I'application. L'interface de mode de fonctionnement avec la commande de vitesse
commande de retour en positionnement est déplacée vers l'intérieur entre le contt
t

les applications avec lI'axe d'entrainement, une différenciation peut-.se‘faire selon lgs six

nt (se
ment

étre

es de
bse en

s les
6 est
e ce

a un
ande
ue a
et la
6leur

T états

associés, les modes de fonctionnement peuvent étre définis de fagon spécifique au

constructeur, aussi les bits 0 a 3, 7 et 10 du mot de commande 1 et les bits 0 a 7 et

9 du

mot d'état 1 doivent étre utilisés en correspondance avec les modes de fonctionnement

spécifiés dans le profil.

Permutation de mode de fonctionnement

Le réglage d'un mode de fonctionnement en régime établi peut étre réalisé via le

paramétre 930.

15 VIK = association des clients industriels et producteurs industriels d'énergie (Association of the Industrial

Customers and Industrial Power Producers).

16 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).
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Une permutation dynamique est mise en ceuvre de fagon spécifique au constructeur a
I'aide des bits définis de mot de commande spécifiques au dispositif.

6.3.3.2

Diagramme d'états général

Diagramme d'états

Les diagrammes d'états sont définis pour les modes de fonctionnement.

Afin de simplifier le diagramme, les états, communs a tous les modes de fonctionnement
(également spécifiques au constructeur), sont combinés dans le diagramme d'états général

(voir nnés
dans| les diagrammes dédiés. Ce diagramme d'états correspond au bloc de pfanction
"diagfamme d'états" dans le schéma fonctionnel général de I'objet d'entrainement (vpir la
Figure 26).
General state diagram
Power supply on
S1: Switching On Inhibited
ZSW1 bit 6=true; 0,1,2,"p.e. "3 false ‘\
\ o
OLh Coast Stop Coast Stop OR
AND No Coast Stop OR Quick Stop,*b STW1 bit1=false Disable Operation
AND No Quick Stop STW1 bitt=false STW1 bit3=false
STW1 bito=false OR(Ap=taise
AND bit1=true AND bit2=true /' 2ee
\» ®
1 S5: Switching Off ss2: \
S2: Ready For Switehing On / . g Quick Stop
PP ™ i ZSW1 bit 0,1,"p.e.” =true
ZSW1 bit O=true; 1,2,6,p.e."=false ‘\ Pl e —x
/ \ Standstill|detected Quick s
Coast Stop OR CES L)
OR Quick Stop ON A Disable Operation STW1 bit 2=false
STW1 bitO=true STW1 bitO=false STW1 bitB=false
STW1 bit1=false \
OR bit2= false \ /
[
ob S3: Switched On
ZSW1 bit 0, 1=true; 2,6,"p.e."=false /
Cloast Sto p
STW1 bit1=false / “\ /
Enable Disable
b i
Operation Operation Ol“l OFf chk{Stin
STWA bit3=true STWA bit3=false St BE=EE STW1lbit0=false STW1 bit 2=falpe
\ / ~ L1
S4: Operation
Ll { ZSW1 bit 0,1,2,"p.e."=true; 6=false
IEC
a8 "p.e." = "Impulsions activées" facultatives (se reporter a 6.3.2.7).
b

mode de commande de vitesse.

NOTE 1

La condition interne "défaut avec arrét de rampe" active également la transition.

La vitesse de décélération en mode d’arrét de rampe passe a la vitesse maximale si bit 4 STW1 = faux en

Bit STW1 x,y =: Ces bits de mot de commande sont définis par la commande.

NOTE 2 Bit ZSW1 x,y = Ces bits de mot d'état indiquent I'état réel.
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NOTE 3 Arrét détecté est un résultat interne d'une opération d'arrét.

Anglais

Francgais

General state diagram

Diagramme d'états général

Power supply on

Alimentation en marche

S1: Switching On Inhibited
ZSWH1 bit 6=true; 0,1,2 “p.e.”?=false

S1: mise sous tension annulée
bit 6 ZSW1 =vrai; 0,1,2 “p.e.”@=faux

OFF

AND No Coast Stop

AND No Quick Stop

STW1 bitO=false

AND bit1=true AND bit2=true

OFF

ET pas d’arrét progressif
ET pas d’arrét rapide
STW1 bit0O=faux

ET bit1=vrai ET bit2=vrai

Coast Stop OR Quick Stop P
STW1 bit1=false
OR bit2=false

Arrét progressif OU arrét rapide °
bit1STW1 =faux
OU bit2=faux

Coast Stop
STW1 bit1=false

Arrét progressif
bit1STW1 =faux

Standstill detected OR Disable Operation
STWH1 bit3=false

Arrét détecté OU annuler fonctionnément
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

S§5:Switching Off
ZSW1 bit 0,1,”p.e.”=true

S5:mise hors tension
bit 0,1 ZSW1, "p.e.t=vrai

bit 2,6=false bit 2,6=faux

Quick Stop Arrét rapide

Coast Stop OR Quick Stop Arrét progressif OU arrét rapide
ON ON

STW1 bitO=true STW NbitO=vrai

OFF OFF

STW1 bitO=false bit0STW1 =faux

Quick Stop Arrét rapide

STW1 bit2=false bit2STW1 =faux

Coast Stop Arrét progressif

STW1 bit1=false

bit1STW1 =faux

S3: Switched On
ZSW1 bit 0,1=true; 2,6,”p.e.”=false

S3: mis sous tension
bit 0,1 ZSW1 =vrai; 2,6,”p.e.”=faux

Ramp Stop

Arrét de rampe

Enable Operation
STWH1 bit3=true

Autoriser opération
bit3 STW1 =vrai

Disable Operation
STW1 bit3= false

Annuler fonctionnement
bit3 STW1 =faux

ON ON

STW1 bit0=true bit0 STW1 =vrai
OFF ® OFF b

STWA bitO=false bit0 STW1 =faux
Quick Stop Arrét rapide

STW1 bit2=false

bit2 STW1 =faux

S4: Operation
ZSW1 bit 0,1,2,”p.e.”=true; 6=false

S4: Fonctionnement
bit 0,1,2 ZSW1, "p.e.”=vrai; 6=faux

Figure 27 — Diagramme d'états général
pour tous les modes de fonctionnement

Informations sur le diagramme d'états général.

Les blocs verts représentent les états, les fleches représentent les transitions.

A partir de plusieurs états, différentes transitions sont possibles. Afin d'obtenir un
comportement de dispositif normalisé, les transitions sont spécifiées avec les priorités
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.
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e Dans le diagramme d'états général, les conditions internes du dispositif d'entrainement ne
sont pas données. Les signaux internes peuvent influencer les transitions.

Toutes les transitions dans ce diagramme d'états général ne peuvent étre initiées que par un
contréleur, si celui-ci a la priorité de commande. Les conditions suivantes doivent étre
satisfaites pour donner au contréleur la priorité de commande (se reporter aussi a 6.3.11):

e l'interface PROFIBUS ou PROFINET entre ce contréleur et le DO a la priorité de
commande (P928);
e |e Bit 9 ZSW1 est défini par le DO;

e J|e Bit 10 ZSW1 est défini par le contréleur

Les ¢onditions internes du dispositif d'entrainement ou de la priorité de commande ’fd'une
autre|interface peuvent provoquer des transitions qui sont indépendantes de ce cantrbledr.

Les bits définis pour le mode de positionnement sont pertinents uniquement:si le dispositif
d'entrainement se trouve dans I'état S4 "Fonctionnement".

A nofer que la priorité des Réactions d'arrét suit I'ordre suivant: Arrétyde rampe, arrét rapide
et arfét progressif; I'arrét progressif correspondant a la priorité(la“plus haute et I'arrgt de
rampg a la priorité la plus faible. L'effet et la priorité des Réactions d'arrét sont indépenfants
de I'grigine (diagramme d'états général, canal de point de consigne de vitesse bits 4, 6 $TW1
ou Rpactions d'arrét provoquées par des défauts). Cela sSignhifie que toute Réaction d'arrét
avec |une priorité plus élevée écrase toute Réaction d'arrét avec une priorité plus faiblg. Par
exemlple, si I'axe est mis hors tension par le bit 0 STW1 = 0 et reste dans Arrét de rampg S5,
un réglage simultané de bit 4 STW1 = 0 entraine I'axe”a un Arrét de rampe avec une vitesse
de décélération maximale.

De plus, toutes les réactions d'arrét provoquées par des défauts (défaut avec Arrét de rgmpe,
défadt avec arrét rapide, défaut avec arrét progressif) forcent le diagramme d'états génegral a
passer a I'état S1 (Mise sous tension annulée) ou S2 (prét pour mise sous tension).

6.3.3(3 Mode de commande de vitesse
6.3.3/3.1 Généralités

Le mpde de commande de vitesse comprend les interfaces du point de consigne de vitesse
utilis¢es dans les classes d'application 1 et 4. Généralement, les deux interfaces utijisent
STW{[/ZSW1 et l'entrée du point de consigne de vitesse pour contréler le dispositif
d'entrainement. Les. différences entre l'interface du point de consigne de vitesse daps la
classp d'application 1 et la classe d'application 4 sont les différentes valeurs de réaction
(données de( sortie) et les différentes fonctionnalités du canal de point de consigne de
vitesse.

A noterque toutes les réactions d'arrét hors du diagramme d'états (nrn’:‘-t Inrngrpqqif, arrét
rapide et arrét de rampe) ont une priorité plus élevée que les fonctions d’asservissement du
canal de point de consigne de vitesse.

6.3.3.3.2 Mode de commande de vitesse pour la classe d'application 1

La commande de vitesse dans la classe d'application 1 est généralement représentée par
I'absence d'interface de retour en position et le commande en boucle ouverte de la vitesse
(ou couple) via l'interface PROFIdrive. La Figure 28 montre la fonctionnalité typique d'un objet
d'entrainement PROFIdrive de classe d'application 1. Le fonctionnement synchrone de
I'horloge est facultatif et généralement non nécessaire.
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L Alarm event buffer machine
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| cantrol control channel
l 2 LY
' | |
o ___ [ o 4
internal clock
|_optional I
- ;EC
Anglais Francgais
Clock Sync. Op. Fonctionnement synchrone de I'horloge

Alarm Queue

File d’attente d'alarme

Cyclic Data Exchange

Echange de données 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
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Anglais

Frangais

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

Power stage

Etage de puissance

Current closed loop control

Commande en boucle fermée actuelle

Eroauanels v tor
FegqHeREy—6f O+

nical

Contedl | fraauan e A toire

geh t—ere—Y et

Speed setpoint channel

Canal de point de consigne de vitesse

Facultatif

Optional

La Fi
dans
consi

Si le
d'ent

en charge des bits 4, 5, 6 en STW1 selon la Figure.29 en répondant a une demang

lectu
le DQ

Le gé
défin
point
syncli

Figure 28 — Fonctionnalité générale d'un DO axe PROFIdrive
avec fonctionnalité de classe d'application 1

gure 29 montre la fonctionnalité typique du bloc de canal de point\de consigne de vi

gne de vitesse. La fonctionnalité de mode par a-coups est facultative.

DO prend en charge le paramétre PNU930 (mode¢de” fonctionnement), le disy
ainement montre la fonctionnalité du canal de point(de consigne de vitesse et la

e de paramétre sur PNU930 avec la valeur = 4)(il's'agit aussi de la valeur par déf
ne prend pas en charge PNU930).

bnérateur de fonction de rampe (RFG).est défini sur la sortie zéro si le bit 4 STW
sur zéro. Si le RFG est activé par le bit 4 STW1 = 1, la sortie RFG lance la vale
de consigne zéro ou la valeur .de" point de consigne de la sortie RFG peut
ronisée avec la valeur instantanée de la vitesse d'axe (spécifique au fournisseur).

lesse

la classe d'application 1 et I'effet des bits de commande STWH, 'sur le canal de point de

ositif
prise
e de
aut si

1 est
ur de
étre
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Actual value (speed)=— b cowmp
tmax ] ¢ ZSW1 bit 8
Tolerance range—] r True = speed errror
within tolerance
- a range
False = speed error
out of tolerance
STWA1 bit 4 range
True = enable RFG
False = reset RFG . 5
STW1 bit 4 = false drives
STW1 bit 5 the axis in S5 ramp stop to
'II:'rl:e = LfmfreezReFR(;:G a ramp stop with maximum
alse = lreeze deceleration (only if speed
STW1 Bit 6 SetpOInt |nte:TaCe 1S actl e)
True = [enable setpoint —>
False =|disable setpoint
1 = operate
0 = freeze Change,of mode b¢tween
normal eperation gnd jog
L4 modg or vic_:e versp onl)_/
reset RFG ® & when drive is in stgndstill
0] 0 0 9
N _/_\_ N ~2v K
Setpajint 1 RFG 1 N -
1 = .
(speef) ( ) Setpoint (speed)
& to v/f control or
STWH bit 8 s\\V closed loop
True =| Jog 1 ON ¢ speed control
False # Jog 1 OFF \’
c1
STW[l bit 9 C2 0= reset RFG
True =| Jog 2 ON J1J2 S \RFG (output=0)
False 3 Jog 2 OFF s‘\\f 1= operate RFG
Jogging Jogging ’§®
setpoint 1 setpoint 2 Joqg g functionality (optional)
RFG = Ramp Function Generator
c1|c2 |y
0| o |o Gomparison value (speed)— a  COMP
1 o |J1 Actual value (speed) — b .
— ZSWH1 bit 10
0 112 True = for nreached
1 1 no hange False = f or n not reached
IEC
Anglais Francgais
Tolerance-range Plage de tolérance
Actual yalue (speed) Valeur instantanée (vitesse)
True’= speed error within tolerance range Vrai = erreur de vitesse dans la plage de

tolerance

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

1 = operate

1 = fonctionner

0 = freeze

0 = figer

Setpoint (speed)

Point de consigne (vitesse)

Reset RFG

Réinitialiser RFG
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Anglais

Francais

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

Point de consigne par a-coups

Jogging functionality (optional)

Fonctionnalité par a-coups (facultative)

STWH1 bit 4 = false drives the axis in S5 ramp
stop to a ramp stop with maximum deceleration
(only if speed setpoint interface is active)

Bit 4 STW1 = faux entraine I’axe de I'arrét de
rampe S5 a l'arrét de rampe avec une
décélération maximale (uniquement si I'interface
de point de consigne de vitesse est active)

Change of mode between normal operation and
jog mode or vice versa only when drive is in

Changement de mode entre le fonctionnement
normal et le mode par a-coups, ou inversement,

stand still uniqguement une fois que le dispositif

d'entrainement est a I'arrét

Setpoint (speed) To v/f control or closed loop
speed control

Point de consigne (vitesse) Vers la,cemmande
v/f ou la commande de vitesse en boucle fermée

RFG = Ramp Function Generator RFG = générateur de fonction-de rampe

True = f or n reached Vrai = f ou n atteint

False = f or n not reached Faux = f ou n non attejnt

Output=0 Sortie=0
Operate RFG Activer RFG
No change Pas de modification

Comparison value (speed) Valeur de_ eomparaison (vitesse)

Actual value (speed) Valeurjinstantanée (vitesse)

Figure 29 — Canal de point de‘consigne de vitesse
pour utilisation dans les classes d'application 1 et 4

6.3.3/3.3 Mode de commande de vitesse pour la classe d'application 4

La commande de vitesse dans la classe d'application 4 est généralement utilisée pd

positionnement par ['utilisation dientrainements asservis avec interpolation centralg.

commande en boucle fermée de position située sur la commande est donc fermé
I'intefface PROFIdrive. Pour_cette classe d'application, l'interface de retour en position
fonctlonnement synchrone de’/I'horloge sont nécessaires. En option, une deuxiéme intg
de retour en position et une fonctionnalité DSC supplémentaire peuvent étre appliquée
Figure 30 montre la fonetionnalité typique d'un DO axe PROFIdrive de classe d'applicatig

ur le
La
B via
et le
rface
s. La
n4.
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DO 10 Data Données E-S de DO
Input Data Données d’entrée
Output Data Données de sortie
I/0 data Données E/S
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Speed closed loop control
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Speed setpoint channel

Canal de point de consigne de vitesse
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Figure 30 — Fonctionnalité généralée.d'un DO axe PROFIldrive
avec fonctionnalité de classe d'application 4

la classe d'application 4, un générateurde fonction de rampe (RFG) n'est généralgment

écessaire dans le canal de point de consigne de vitesse. Un canal de point de con

signe

tesse plus simple, sans fonctiognalité RFG (facultatif), peut donc étre utilis¢. La

e 31 montre la fonctionnalité de-ee bloc de canal de point de consigne de vitesse

eduit

utilis¢ dans la classe d'application('d et I'effet des bits de commande STW1 sur le canjal de
de consigne de vitesse. Avec ce canal de point de consigne de vitesse, le bit 5 $TW1

point
n'ap

Si le
fonct
de le
de pg

hs d'effet. La fonctionnalité:de mode par a-coups est facultative.

DO prend en charge.le paramétre PNU930 (mode de fonctionnement), le DO montre la
onnalité du canal de point de consigne de vitesse réduit en répondant a une denfande

cture de parameétre sur PNU930 avec une valeur = 3 (si le DO prend en charge un
int de consign€e de vitesse réduit, PNU930 est obligatoire).

canal
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Falde = Jog 1 OFF & \(
STW1 bit 9 =2 ! @
it s
Trug = Jog 2 ON g2 N\ e o [Eﬁ?;fffg
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IEC
Anglais Francgais

Tolerance range

Plage de tolérance

Actual’value (speed)

Valeur instantanée (vitesse)

Irue = speed error within tolerance range

Vrar = erreur de vilesse dans Ia 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 effect

Sans effet

True = enable setpoint

Vrai = activer point de consigne

False = disable setpoint

Faux = désactiver point de consigne

Ramp down

Rampe arrétée

Setpoint (speed)

Point de consigne (vitesse)

True = jog 1 ON

Vrai = a coups 1 ON
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Anglais Frangais
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 Point de consigne par a-coups
Jogging functionality (optional) Fonctionnalité par a-coups (facultative)
O=reset RFG O=réinitialiser RFG
(output=0) (sortie=0)
1=operate RFG 1=fonctionnement RFG
= BT STWT="Taux emrame raxe de rarretde |
stop to a ramp stop with maximum deceleration rampe S5 a l'arrét de rampe avec une
(only if speed setpoint interface is active) décélération maximale (uniquement si I'interface
de point de consigne de vitesse est actie)
Change of mode between normal operation and Changement de mode entre le fonctionnement
jog mode or vice versa only when drive is in normal et le mode par a-coups, ou inversement,
stand still uniquement une fois que le dispgsitif
d'entrainement est a l'arrét
Setpoint (speed) To v/f control or closed loop Point de consigne (vitesse)Vers la commande
speed control v/f ou la commande de vitesse en boucle fermée
RFG = Ramp Function Generator RFG = générateur de fonction de rampe
True = f or n reached Vrai = f ou n atteint
False = f or n not reached Faux = f ou p=pon atteint
Comparison value (speed) Valeur de‘comparaison (vitesse)
Actual value (speed) Valeur instantanée (vitesse)
No change Ras*de modification

Figure 31 — Canal de point-de consigne de vitesse réduit
pour utilisation dans la classe d'application 4 (facultatif)

6.3.3|3.4 Fonctionnalité par a-coups en mode de commande de vitesse

La fopctionnalité par a-coups est/facultative. La condition préalable pour le mode par a-¢oups
est que le dispositif d'entrainement soit déja commuté sur I'état S4 "fonctionnemenf". La
commutation de mode entre.le fonctionnement normal et le mode par a-coups (le dispositif
d'entrainement suit le point‘de consigne par a-coups) n'est possible que lorsque le dispositif
d'entfainement est a farrét. Pour passer en mode par a-coups (le dispositif d'entraingment
montfe l'effet sur les bits par a-coups (STW1, bits 8 et 9)), le canal de point de congigne
normpalisé doit étré.entiérement désactivé (STWH1, bit 4 = 0, bit 5 = 0, bit 6 = 0; le bit 5 n'g pas
d'effdt dans le €as d'un "canal de point de consigne de vitesse réduit"). Quitter le mode par a-
coup$ et recommuter en fonctionnement normal exige tout d'abord que le dispositif
d'entfainement soit a I'arrét en mode par a-coups (STW1, Bits 8, 9 = 0). Il n'es{ pas
nécessaire/que les bits 4, 5, 6 STW1 forcent le dispositif d'entrainement a quitter le mode par
a-coypsSi le dispositif d'entrainement n'est pas déja a I'arrét. Si en mode par a-coups, le
point de consigne de vitesse du "point de consigne par a-coups 1" est activé (bit 8 =1 STW1)
et qu'ensuite le "point de consigne par a-coups 2" (bit 9 = 1 STW1) est activé, le dispositif
d'entrainement conserve alors I'ancienne valeur du point de consigne "point de consigne par
a-coups 1". Si les deux bits par a-coups sont activés simultanément (du bit 8 STW1 = bit 9 =
0 au bit 8 STW1 = bit 9 = 1 avec le cycle DP suivant), la valeur du point de consigne par a-
coups est zéro.

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
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mouvement de point a point d'axe simple ainsi que la fonctionnalité facultative de retour a la
position de référence et par a-coups.
STW1/ZSW1, dédiés en mode de commande de vitesse au canal de point de consigne de
vitesse, sont utilisés pour contrbéler le fonctionnement de commande de mouvement (se
reporter a 6.3.2). De plus, le diagramme d'états général/de transition conforme a la Figure 27

-321 -

En mode de positionnement,

les bits

est étendu en mode de positionnement selon la Figure 35.
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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
Power stage Etage de puissance
Current closed loop control Commande en boucle fermée actuelle
Speed closed loop control Commande en boucle fermée de vitesse
Motion control (interpolation) + closed loop Commande de mouvement (interpolation) +
position control asservissement de position en boucle fermée
Optional Facultatif
Position feedback interface Interface de retour en position
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Figure 32 — Fonctionnalité générale d'un DO axe PROFldrive
avec fonctionnalité de classe d'application 3
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DO 10 data

Données E-S de DO

(task selected)

(tache sélectionnée)

Start] stop

Démarrage, arrét

Motion programs

Programmes de mouvement

Program storage

Archivage de programme

Program motion record
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Program control interface

Interface de commande de programme
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Motion command interface

Interface de commande 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

manuelle de données (MDI)
ehegaremen e PTHS— O oSa d—sots-mode—Programme—tr—interrapteur de
{mode qui permet un accés direct a l'interface de commande de mouvement a part
donnges E-S de DO sans utiliser l'interpréteur de programme. Cela permet d'assurér un
contrple immédiat de l'interface de commande de mouvement par le controleur vig les
DONNEES E-S de DO. La permutation entre I'exécution de programme et l'interface MDI et
inversement est contrélée par le Bit15 de SATZANW (voir le Tableau 83).‘Si"le sous-mode
MDI |est actif, I'entrée pour l'interface de commande de mouvement de l'interpolatelir de
chemlin est extraite des signaux MDI_TARPOS, MDI_ACC, MDI_DEC et\MDI_VELOCITY]| (voir
la Figure 34). Ces valeurs deviennent valides en tant qu'entrée pour-le calcul d'un noyveau
chemin entre la position réelle de I'axe et la nouvelle position cible;avec le front ascendant du
Bit6 $TW1 (voir la Figure 38 Figure 37). Le contrdle du processus de mouvement est agsuré
par les bits dédiés de STW1 (voir le Tableau 73) depuis<{les” données E-S de DO, Voir
égalgment la Figure 35. Le signal MDI_ACC définit I'accélération du mouvement au débjut du
chemin, alors que le signal MDI_DEC définit la décélération a lI'extrémité du chemin
(indépendamment de la direction absolue de mouvemeént). Le signal MDI_MOD définit des
attributs supplémentaires pour la commande de{moeuvement et la permutation enfre la
commande de mouvement précédente et la nouvelle commande de mouvement (voir le
Tablgau 85).
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DO 10 data Données E-S de DO
(task select) (tdche sélectionnée)
Start, stop Démarrage, arrét
Motion programs Programmes de mouvement
Program storage Archivage de programme
Program motion record Registre de mouvement de programme
Program control interface Interface de commande de programme
Program-interpreter Interpréteur de programme
Submode control Commande de sous-mode
Submode status Etat de sous-mode

VELOCITY

VITESSE

ACC, DEC

ACC, DEC

MDI interface

Interface MDI

Submode switch

Interrupteur de sous-mode

Motion command interface

Interface de commande de mouvement

Path interpolation

Interpolation de chemin

Position setpoint interface

Interface de point de consigne de position

Position- and speed closed loop control

vitesse en boucle fermée

Asservissement de position et commande de

Figure 34 — Fonctionnalité du contréleur de mouvement dans le sous-mode MDI
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Tableau 83 — Définition du signal SATZANW

Bits Signification

0a9 Numéro de registre de mouvement dans I'archivage de programme dont le lancement est prévu (plage
de valeurs: 0 a 1 023)
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 Commande de l'interrupteur de sous-mode pour la sélection des sous-modes (bascule de I'interrupteur
de sous-mode avec changement de la source de commande de mouvement uniquement en S41):

=1 Activation du sous-mode MDI. Si un programme est encore en cours d'exécution (diagramme
d'états étendu qui n'est pas en Etat de base), l'interface de positionnement passe en sous-mode MDI
une fois que le programme s'arrete ou est termine (STW1 bit4).

= 0 Désactivation du sous-mode MDI. Si une commande de mouvement MDI est encore en cours
d'exécution, l'interpolation de chemin doit s'arréter et la commande de mouvement MDI doit‘\étre

rejetée.
Tableau 84 — Définition du signal AKTSATZ
Bitg Signification
0a9 Numéro de registre de mouvement actuellement actif (exécuté par llinterpolation de chemin).

Les bits 0 a 9 ne sont pertinents que dans le sous-mode Programme-(en sous-mode MDI et alors
qu'aucun programme n'est en cours d'exécution, il convient que‘lesiuméro soit 0).

10 a 14 | Réservé pour utilisation ultérieure par un profil PROFIdrive.

15 Etat de I'interrupteur de sous-mode et sous-mode actuellement actif (source de la Tache traversante
actuellement active):

= 1 sous-mode MDI actif. Les valeurs d'entrée pourla commande de mouvement sont extraites dep
signaux TARPOS, VELOCITY_A, MDI_ACC et MB¥ DEC. Si une commande de mouvement est engore
exécutée par l'interpolation de chemin (S45, S43), la source de la commande de mouvement est MDI.

= 0 sous-mode Programme actif. Le registrexde mouvement initial pour le lancement d’'un nouveau
programme de mouvement est extrait des'bits 0 8 9 de SATZANW. Si une commande de mouveme¢nt

est encore exécutée (S45, S43), la commande de mouvement fait partie intégrante d’'un programme de
mouvement et le registre de mouvement en cours est transmis dans les bits 0 a 9 AKTSATZ.
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Tableau 85 — Définition du signal MDI_MOD

Bits Signification

0 Mode de positionnement absolu/relatif
= 1 Positionnement absolu. La position cible dans le signal TARPOS définit la position cible absolue
pour le mouvement.
= 0 Positionnement relatif. La position cible dans le signal TARPOS définit la position cible relative
pour le mouvement relatif a la position réelle de I'axe.

1 Direction de positionnement de modulo positif (mise en ceuvre facultative).
Cette commande n'est fonctionnelle que si le type d'axe est un axe modulo rotatif et si le mode de
position absolue est activé (MDI_MOD bit 0 = 1).
=1 Pour un axe modulo, la position absolue doit étre atteinte par un mouvement dans la direction
positive. Si les bits 1 et 2 sont tous les deux 1, la position cible d'un axe modulo doit étre atteint& par le
chemin le plus court.
=0 Si les bits 1 et 2 sont tous les deux 0, la position cible d'un axe modulo doit étre atteinte par Ig
chemin le plus court.

2 Direction de positionnement de modulo négatif (mise en ceuvre facultative).
Cette commande n'est fonctionnelle que si le type d'axe est un axe modulo rotatif et si le mode de
position absolue est activé (MDI_MOD bit 0 = 1).
=1 Pour un axe modulo, la position absolue doit étre atteinte par un moeuvement dans la direction
négative. Si les bits 1 et 2 sont tous les deux 1, la position cible d'un"axe modulo doit étre atteinte|par
le chemin le plus court.
=0 Si les bits 1 et 2 sont tous les deux 0, la position cible d'un<axe modulo doit étre atteinte par Ig
chemin le plus court.

3ail Réservé pour utilisation ultérieure par un profil PROFIdtive:

6.3.314.4 Diagramme d'états étendu de mode de positionnement

Le dipgramme d'états étendu pour le mode de positionnement dans le sous-mode Progr3

et le
mod¢g

commandes de mouvement est conirélée par l'interrupteur de sous-mode. L’interrupte

SOUSH

positionnement actuellement-agtif (source active des commandes de mouvement) est d

dans

La signification de la ("tache traversante active" selon les sous-modes de positionneme
la suivante:

e Spus-mode‘Programme: Activation du programme de mouvement a partir du numé

rg

e Spus-mobde MDI: Activation d'une nouvelle commande de mouvement. Les poin
consigne pour la commande de mouvement sont extraits des signaux TAR

mme

sous-mode MDI est représenté adla Figure 35. Le sous-mode Programme et le sous-

MDI ne different que par la source des commandes de mouvement. La sourcsg
mode est controlé par le-bit 15 dans le signal SATZANW. Le sous-mod

le signal Bit15 AKTSATZ (voir aussi le Tableau 84).

gistre de_mouvement dans les Bits 0 a 9 SATZANW.

2 des
ur de
e de
onné
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ro de
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POS,

VELOCITY_A, MDI_ATCT et MDI_DEC.
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State diagram of the Positioning Mode
valid in state "Operation" (S4) of the General State Diagram (always ZSW1 bit 0,1,2,p.e? = true; bit 6 = false)

S41: BASIC STATE: Operation®

ZSW1 bit 10,13 = true
AKTSATZ bit 15 = Submode Switch = SATZANW bit 15

Jog 10N, OR Jog 2 ON
STW1 bit 8 or bit 9 = true

Jog 1 OFF AND Jog 2 OFF
STW1 bit 8,9 = false
AND
Standstill detected

STW1 bit 11 pos. edge

Stop Homing Procedure
STW1 bit11 = false
AND
Standstill detected

S42: Jogging® (optional)
ZSW1 bit 10 = false
_AKTSATZ bit 15 = false

/ S44: Homing Procedure \

S444- R

Start Homing Procedure (Edge)

4 £

Do Not Reject Traversing Task
standstill detected AND NO Intermediate Stop
AND Activate Trav. Task (Edge)

STW1 bit 4,5 = true

S43: Braking with ramp® ;
ZSWA bit 10,13 = false AND STW1 bit 6 pos. edge

AKTSATZ bit 15 = Submode Switch

[ ZSW1 bit 10,11,13 = false ]

Home Position
Set

S442: Ready 3

[ ZSW1 bit 104113 = true ]

END Traversing Task
A

Reject Traversing Task \ AKTSATZ bit 15 = false
STW1 bit 4 = false

or (SATZANW bit 15 neg. edge and MDI-Submode active)

/ o ~we T

Int diate St S$451: Traversing task active Activate
gﬁ;’;‘;,{'g e : I°p < ZSW1 bit 10,13 = false Traversing Task (Edge)
HISCi AND edge at ZSW1 bit 12 STW1 bit 6 pos. edge

T Start Homing Procedure (Edge)

. . d

Traversing Task (Edge) $452: Braking with ramp' ] No Intermediaté Sto STW1 bit 11 d

h p - p i pos. edge
STWH1 bit 6 pos. edge ZSW1 bit 10,13 = false STW1 bib6 = true

w \
L ]
) [ ]
Standstill detected ﬁ

Jog 1 ON OR Jog 2 ON Activat
STW1 bit 8 or bit 9 = true S453: Intermediate Stop Traversin(; I"I',:ST( (Edge)

Y~ e se T R ERER=E STW1 bit 6 pos. edge

Activate [

S45: Traversing task interpolation
\ AKTSATZ bit 15 = Submode Switch (source of Traversing Task) A
IEC
a p.g. = bit d'état pour les impulsions activées/désactivées.
b 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.
¢ Lelfreinage aveceaampe est avec la valeur maximale de décélération.
d  La|valeur de,d€célération pour le freinage avec rampe est prise de la tache traversante actuellement actiye.
¢ Le|basculement de l'interrupteur de sous-mode (changement de la source de commande de mouvément)

un

quement a I'état S41.

NOTE

1 “Bit STW1 x,v = Ces bits de mot de commande sont définis par la commande

NOTE

NOTE

2 Bit ZSW1 x,y = Ces bits de mot d'état indiquent I'état actuel.

3 Arrét détecté est un résultat interne d'une opération d'arrét.
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Anglais

Francais

State diagram of the Positioning Mode

valid in state “Operation” (S4) of the General
State Diagram (always ZSW1 bit 0,1,2,
p.e?=true;6 = false)

Diagramme d'états du mode de positionnement
valide en état "fonctionnement" (S4) du
diagramme d'états général (toujours bit 0,1,2
ZSW1, p.e@=vrai;6 = faux)

Jog 1 ON, OR jog 2 ON
STW1 bit 8 or bit 9 = true

A-coups 1 ON, OU A-coups 2 ON
bit 8 ou bit 9 STW1 = vrai

Jog 1 OFF AND Jog2 OFF
STW1 bit8,9 = false
AND Standstill detected

A-coups 1 OFF ET A-coups 2 OFF
bit8,9 STW1 = faux
ET Arrét détecté

BASIC STATE: Operation

ETAT DE BASE: fonctionnement

ZSW1 bit 10,13=true
AKTSATZ bit 15 = Submode switch = SATZANW
bit 15

bit 10,13 ZSW1 =vrai
bit 15 AKTSATZ = interrupteur de sous-mode)s
bit 15SATZANW

Start Homing Procedure (Edge)
STWH1 bit 11 pos. edge

Lancer procédure de retour a la position de
référence (front)
STWH1 bit 11 front positif

Stop Homing Procedure
STW1 bit 11 = false

Arréter procédure de retour a la position de
référence
STW1 bit 11 = faux

Jogging® (optional)
ZSW1 bit 10=false
AKTSATZ bit 15 = Submode switch

A-coups® (facultatif)
bit 10 ZSW1 =faux
bit 15 AKTSATZ = intérrupteur de sous-mode

Standstill detected

Arrét détecté

Braking with ramp ¢
ZSW1 bit10,13=false
AKTSATZ bit 15 = Submode switch

Freinage avec)rampe °©
bit10,13 Z8SW1 =faux
bit 15, AKTSATZ = interrupteur de sous-mode

Reject traversing task

STWH1 bit 4 = false

or (SATZANW bit 15 neg. edge and MDI-
Submode active)

Rejeter tache traversante

STWHM bit 4 = faux

ou’(bit 15 SATZANW front nég. Et sous-mode
MDI actif)

Do Not Reject Traversing Task AND NO
Intermediate Stop AND Activate Trav. Task
(Edge)

STWH1 bit 4,5=true

AND STW1 bit 6 pos.edge

Ne pas rejeter la tache traversante ET pas
d’arrét intermédiaire ET activer tache trav. (front)
bit 4,5 STW1 =vrai

ET bit 6 STW1 front pos.

END Traversing Task

TERMINER tache traversante

Homing Procedure

Procédure de retour a la position de référence

Running Exécution
ZSW1 bit 10,11,13 = false bit 10,11,13 ZSW1 = faux
Ready Prét

Home Position Set

Position d’origine définie

ZSW1 bit 10,154,938 = true

bit 10,11,13 ZSW1 = vrai

Intermediate\Stop
STW1 bit'6=false

Arrét intermédiaire
bit 5 STW1 =faux

No,Ihtermediate Stop
ZTW 1 bit 5 = true

Pas d'Arrét intermédiaire
bit 5 STW1 = vrai

TTaversing task active
ZSW1 bit10,13=false
AND edge at ZSW1 bit 12

Tache traversante active
bit10,13 ZSW1 =faux
ET bord a bit 12 ZSW1

Activate Traversing Task (Edge)
STW1 bit 6 pos.edge

Activer tache traversante (front)
bit 6 STW1 front positif

Intermediate Stop
ZSW1 bit 13= true

Arrét intermédiaire
bit 13 ZSW1 = vrai

Traversing task interpolation

Interpolation de tache traversante

AKTSATZ bit 15 = Submode Switch (Source of
Traversing Task)

Bit 15 AKTSATZ = interrupteur de sous-mode
(source de la tache traversante)

Figure 35 — Diagramme d'états du mode de positionnement



https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

6.3.3.4.5

- 330 -

Procédure de retour a la position de référence
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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 facon spécifique au constructeur par le paramétrage du dispositif d'entrainement.

La procédure d'activation et d'annulation de la procédure de retour a la position de référence

est représentée en détail a la Figure 36 et a la Figure 37.

Homing Procedure: Home Position Set
STWH1 Bit 11: Start/Stop 1
Homing Procedure L o7 6
ZSW1 Bit 11: Home S x 1
Position Set/ Home - P e 0
Position Not Yet Set "
e . \\
ZSW1 Bit 13: ] Y )
Drive Stopped/ 4 L’ 0
Drive Moving
Basic State Homing Procedure Basic State
Anglais Frangais

Homing Procedure: Home Position Set

Procédure de retour a la position de référence:
Position d'origine définie

STWH1 bit 11: Start/Stop Homing Procedure

Bit 11 STW1: Démarrer/arréter procédure de
retour a la position de référence

ZSW1 bit 11: Home Position.Set/Home Position
Not Yet Set

Bit 11 ZSW1: Position d'origine définie/ Position
d'origine pas encore définie

ZSW1 bit 13: Drive Stepped/Drive Moving

Bit 13 ZSW1: Dispositif d'entrainement arrété/en
mouvement

Basic State

Etat de base

Homing Pracedure

Procédure de retour a la position de référence

ure 36.— Procédure de retour a la position de référence: Position d'origine défi
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Homing Procedure: Stop Homing Procedure by the Controller
STWH1 Bit 11: Start/Stop
Homing Procedure L (1)
\‘ \\
4 |
e s !
/, /
ZSW1 Bit 11: Home T / 1
Position Set/ Home AL K 0
PUO;t;UII Ik‘iIUt th Sct ,\ ['
’// !
s 1
ZSW1 Bit 13: // |
Drive Stopped/ v ‘. N ,
Drive Movin N T
g &Y 0
Basic State Homing Procedure Basic. State
P n IEC
Anglais Francgais
Homing Procedure: stop homing procedure by Procédurec/de retour a la position de référence:
the controller arrét dé la procédure de retour a la position de
référence par le contréleur
STW1 bit 11: Start/Stop Homing Procedure bit\1M1 STW1: Démarrer/arréter procédure de

retour a la position de référence

ZSW1 bit 11: Home Position Set/Home Position bit 11 ZSW1: Position d'origine définie/ Position

Not Yet Set d'origine pas encore définie

ZSW1 bit 13: Drive Stopped/Drive Moving bit 13 ZSW1: Dispositif d'entrainement arrété/en
mouvement

Basic State Etat de base

Homing Procedure Procédure de retour a la position de référence

Figure 37 — Procédure de retour a la position de référence:
Abandon par le controleur

6.3.3(4.6 Contréole de tache traversante

La priocédure d'activation d'une tache traversante (programme de mouvement ou commande
de mpuvement) est représentée en détail a la Figure 38 et a la Figure 39.
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Traversing Task active |

% positive edges only
STW1 Bit 6: Activate 1

\

Traversing Task 4 0
_..él_
G
!
ZSW1 Bit 12: R 1
Traversing Task RS

A 1 ! &
ACURTNTOWICUYCITTICTITIL

-
—_

ZSW1 Bit 13: ‘\ :’_| ‘ 0
Drive Stopped/ '
Drive Moving \

\\ 1

ZSW1 Bit 10: Target ﬁ‘l
Position Reached /
Not At Target Position

v

n n
» »

Basic State Traversing task activé, ;~ Basic State
IEC
Anglais Francgais
Traversing Task active Tache traversante active
Positive edges only Fronts positifs uniquement
STW1 bit 6: Activate Traversing Task Bit 6 STW1: Activer tache traversante
ZSW1 bit 12: Traversing Task Acknowledgement Bit 12 STW1: Acquittement de la tache
traversante
ZSW1 bit 13: Drive stopped/Drivé\moving Bit 13 STW1: Dispositif d'entrainement arrété/en
mouvement
ZSW1 bit 10: Target Position-Reached/Not At ZSW1 bit 10: Position cible atteinte/Pas en
Target Position position cible
Basic State Etat de base

Figure 38 — 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 1
Traversing Task 0
ZSW1 Bit 12: 1
Traversing Task 0
Acknowledgement
1

ZSW1 Bit 13: \ 0
Drive Stopped/ '
Drive Moving \

N 1
ZSW1 Bit10: Target — % | 0
Position Reached /
Not At Target Position First Traversing | New Traversing Task

Task or,setpoint
Basic State Traversing.task active EC
Anglais Francgais

Traversing Task active: new Traversing Task.er
setpoint before the end of the first Traversing
Task

Tache traversante active: nouvelle tache
traversante ou point de consigne avant la fin de
la premiére tache traversante

Positive edges only

Fronts positifs uniquement

STW1 bit 6: Activate Traversing(Task

bit 6 STW1: Activer tache traversante

ZSW1 bit 12: Traversing Task.Acknowledgement

bit 12 STW1: Acquittement tache traversante

ZSW1 bit 13: Drive Stepped/Drive Moving

bit 13 ZSW1: Dispositif d'entrainement arrété/en
mouvement

ZSW1 bit 10: Target/'Position Reached/Not At
Target Position

bit 10 ZSW1: Position cible atteinte/pas en
position cible

Basic State

Etat de base

Traversing Task active

Tache traversante active

Fitst Traversing Task

Premiere tache traversante

New lraversing Iask or setpoint

Nouvelle tache traversante ou point de consigne

Figure 39 — Modification immédiate des taches traversantes

La procédure d'activation d'une tache traversante selon la définition de la Figure 38 et de la
Figure 39 est valide dans I'état S4 du diagramme d'états général. Si le diagramme d'états
général n'est pas dans I'état S4, toutes les taches traversantes sont abandonnées et le bit 12
ZSW1 est mis a zéro indépendamment du bit 6 STW1.

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
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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 Il'axe. De plus, le contréleur peut lire la
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

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 4

vantages suivants sont obtenus en raison de la configuration et de la normalisdtipn de
messjage.

e Interopérabilité et interchangeabilité des contréleurs et des objets _d'entraing
PROFIdrive.

e M
C(
p

6.3.4

o LTS composants normalisés peuvent étre simplement mis en service.

écanismes d'automatisation dans l'application du contréleur. En-isant les parametr

ntréleur peut adapter son interface cyclique a I'axe. Cette pro¢édure de lecture doi
ise en compte lors de I'exécution.

2 Signaux

Une série de signaux avec des numéros de signaux apptopriés est définie pour configur
donnges E-S du DO (points de consigne, valeurs instantanées).

Les Maleurs suivantes sont autorisées pour les numeros de signaux:

e 0 -> non affecté.
e 1299 -> numeéros de signaux normalisés (spécifiques au profil).
e 100 a 61999 -> numeéros de signaux (spécifiques au dispositif).

e 62 000 a 65535 ->numéros de signaux normalisés (spécifiques au profil).

Tous

les numéros de signaux définis sont énumérés dans le Tableau 86.

ment

bs, le
t étre

Br les
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Tableau 86 — Liste de signaux — affectation

N° Signal Signification Abréviation Longueur | Signe Description
16-/32 bits
1 Mot de commande 1 STW1 16 Se reporter a 6.3.2.2
2 Mot d'état 1 ZSW1 16 Se reporter a 6.3.2.5
3 Mot de commande 2 STW2 16 Se reporter a 6.3.2.3
4 Mot d'état 2 ZSW2 16 Se reporter a 6.3.2.6
5 Point de consigne de vitesse A NSOLL_A 16 avec N2 normalisé
se reporter a 6.3.4.5
6 Valeur instantanée de vitesse A | NIST_A 16 avec N2 normalisé
se reporter a'6.3.#.5
7 Point de consigne de vitesse B NSOLL_B 32 avec N4 normalisé
se reporter a 6.3.44.5
8 Valeur instantanée de vitesse B | NIST_B 32 avec N4 normalisé
se‘reporter a 6.3.4.5
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 a 6.3/6
11 Valeur instantanée de position 1 | G1_XIST1 32 Se reporter a 6.3/6
du capteur 1
12 Valeur instantanée de position 2 | G1_XIST2 32 Se reporter a 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 a 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 a 6.3/6
du capteur 2
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 (numerique) E_DIGITAL 16 Se reporter a 6.3J7
22 Sortie {numérique) A_DIGITAL 16 Se reporter a 6.3)7
23 Entrée (analogique) E_ANALOG 16 Se reporter a 6.3)7
24 Sortie (analogique) A_ANALOG 16 Se reporter a 6.3)7
25 Déviation du systéme XERR 32 avec Se reporter a 6.35
26 controteur dg position, facteur KPC 32 avece SeTeporter 8 6.3.5
de gain
27 Valeur de point de consigne de XSOLL_A 32 avec
position A
28 Valeur instantanée de position A | XIST_A 32 avec
29 Valeur instantanée de position B | XIST_B 32 avec
30 Valeur instantanée de position C | XIST_C 32 avec
31 Valeur instantanée de position D | XIST_D 32 avec
32 Choix du bloc traversant SATZANW 16 Se reporter a 6.3.3.4.2
33 Bloc traversant réel AKTSATZ 16 Se reporter a 6.3.3.4.2
34 Position cible MDI MDI_TARPOS 32 avec Se reporter a 6.3.3.4.3
35 Vitesse MDI MDI_VELOCITY |32 Se reporter a 6.3.3.4.3
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N° Signal Signification Abréviation Longueur | Signe Description
16-/32 bits
36 Accélération MDI MDI_ACC 16 Se reporter a 6.3.3.4.3
37 Décélération MDI MDI_DEC 16 Se reporter a 6.3.3.4.3
38 Mode MDI MDI_MOD 16 Se reporter a 6.3.3.4.3
et au Tableau 85
39 Valeur instantanée 3 de position | G1_XIST3 64 Se reporter a2 6.3.6
de capteur 1
40 - 50 Spécifique au profil Réservé
51 Courant de sortie lissé IAIST GLATT 16 Se reporter a 6.5
52 Courant actif ITIST_GLATT 16 avec Se reporter 3 65
(proportionnel au couple)
53 Valeur instantanée de couple MIST_GLATT 16 avec Se reporter’a 6.5
lissée
54 Puissance active lissée 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
lissée
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 Courant de sortie IAIST 16 Se reporter a 6.5
60 Valeur instantanée de couple MIST 16 avec Se reporter 4 6.5
61 Courant actif lissé ITIST 16 avec Se reporter 4 6.5
(proportionnel au couple)
62 Puissance active PIST 16 Se reporter a 6.5
63 Valeur instantanée de fréquence | FIST 16 Se reporter a 6.5
80 Mot de commande 2 de codeur STW2_ENC 16 Se reporter a 6.3f2.3
81 Mot d'état 2 de codeur ZSW2_ENC 16 Se reporter a 6.3f2.6
82 a 89 Signaux de codeur (profilde Réservé
codeur)
90 a 99 Spécifique au prafil (sécurité) Réservé
100 & Spécifique au dispositif Recommandé poyr les
59 999 (PROFIdriye) signaux de dispogitif
d'entrainement
spécifiques au
fournisseur
60 000 a Spécifique au dispositif (codeur) Recommandé poyr les
60 999 signaux de codeufr
spécifiques au
fournisseur
61 000 a Spécifique au dispositif Recommandé pour les
61 999 (sécurité) signaux de sécurité de
dispositif
d'entrainement
spécifiques au
fournisseur
62 000 a Spécifique au profil réservé

65 535
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6.3.4.3 Messages préconfigurés

6.3.4.3.1 Généralités

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
configuration des données E-S de DO (se reporter a 6.3.4.4).

Les messages préconfigurés ont une structure conforme au Tableau 87, au Tableau 95 et au

Tableau 147.

6.3.4

9.4

Message précontigurét

Contgnu: interface de point to consigne n, 16 bits

6.3.4

3.3

Tableau 87 — Définition du message préconfiguré 1

Numéro de données E-S

Point de consigne

Valeur instantanée

1

STW1

ZSW1

2

NSOLL_A

NIST_A

Message préconfiguré 2

Contenu: interface de point to consigne n, 32 bits, sans'capteur

6.3.4

3.4

Tableau 88 — Définition dugmessage préconfiguré 2

Numéro de données E-S

Point.de consigne

Valeur instantanée

STW1

ZSW1

NSOLL_B

NIST_B

AW N

STW2

ZSW2

Message-préconfiguré 3

Conténu: interface.de’point to consigne n, 32 bits, avec un capteur

Tableau 89 — Définition du message préconfiguré 3

Numéro de données E-S Point de consigne Valeur instantanée
4 ST Z5WWH
2
NSOLL_B NIST_B
3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
6
G1_XIST1
7
8
G1_XIST2
9
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6.3.4.3.5 Message préconfiguré 4

Contenu: interface de point to consigne n, 32 bits, avec deux capteurs

Tableau 90 — Définition du message préconfiguré 4

Numéro de données E-S Point de consigne Valeur instantanée
1 STWH1 ZSWH1
2
NSOLL_B NIST_B

3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
6 G2_STW

G1_XIST1
7
8

G1_XIST2
9
10 G2_ZSW.
11

G2/ XIST1
12
13

G2_XIST2
14

6.3.4{3.6 Message préconfiguré 5

Les messages préconfigurés 5 et 6 sont déterminés a partir des messages préconfigurés 3 et
4 pogdr utilisation supplémentaire du contrdleur asservi dynamique (DSC/se reporter a 6.3.5).

Conténu: interface de point to consigne n, 32 bits, avec un capteur; de plus, différeng¢e de
position et gain de contréleur de-position dans la direction du point de consigne pour le OSC

Tableau 91 — Définition du message préconfiguré 5

Numéro de données E-S Point de consigne Valeur instantanée
1 STWH1 ZSWH1
2

NSOLL_B NIST_B
3
4 STW2 ZSW2
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 de point to consigne n, 32 bits, avec deux capteurs; de plus, différence de
position et gain de contrbéleur de position dans la direction du point de consigne pour le DSC
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Tableau 92 — Définition du message préconfiguré 6

Numéro de données E-S Point de consigne Valeur instantanée
1 STWH1 ZSWH1
2
NSOLL_B NIST_B
3
4 STW2 ZSW2
5 G1_STW G1_ZSW
6 G2_STW
G1 _XIST1
7
XERR
8
G1_XIST2
9
KPC
10 G2_ZSW
11
G2_XIST1
12
13
G2_XIST2
14

6.3.4|3.8 Message préconfiguré 7

Le message préconfiguré 7 est défini pour le mode de positionnement (AC 3).
Conténu: Interface de positionnement (sous-mode Programme)

Tableau 93 — Définition du message préconfiguré 7

Numéro de données E-S Point de consigne Valeur instantanée
1 STWH1 ZSWH1
2 SATZANW AKTSATZ

6.3.4{3.9 Message préconfiguré 9

Le message préconfiguré 9 est aussi défini pour le mode de positionnement (AC 3).

Conte¢nu: Inferface de positionnement (sous-mode Programme et sous-mode MDI)
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6.3.4{3.10

Le message préconfiguré 8 est défini pour l'interface de point de-consigne de position (A

Conténu: interface de point de consigne x, 32 bits (interface<de point de consigne de pos

6.3.4{3.11

Le message préconfiguré 20 est exclusivement défini pour I'utilisation de l'interface de
de cgnsigne de vitesse conformément aux recommandations VIK-NAMUR pour la techng

Numéro de données E-S Point de consigne Valeur instantanée
1 STWH1 ZSWH1
2 SATZANW AKTSATZ
3 STW2 ZSW2
4
MDI_TARPOS XIST_A
5
6
MDI VELQCITY
= =
8 MDI_ACC
9 MDI_DEC
10 MDI_MOD

Message préconfiguré 8

Tableau 95 — Définition du message préconfiguré 8

Numéro de données E-S

Point de consigne

Valeur instantanée

STW1

ZSWA1

2

; XSOLLSA XIST_A
4 STW2 ZSW2
5 NSOLL_A NIST_A

Message préconfiguré 20

de prpcessus (ACH1).

Conténu:snterface de point to consigne n pour technologie de processus, 16 bits

(Définition:"se reporter a 6.5).

C 5).

tion)

point
logie

6.3.4.4

Configuration des données E-S de DO

Les points de consigne individuels/les valeurs instantanées peuvent étre affectés aux
données E-S dans le message de données a l'aide de la configuration des données E-S de
DO (configuration de message). Les signaux normalisés de 6.3.4.2 ainsi que les signaux
spécifiques au constructeur peuvent étre configurés comme points de consigne/valeurs
instantanées.

Il existe quatre numéros de paramétre (PNU) dans la section de parameétre spécifique au
profil permettant de configurer ces données E-S de DO (voir le Tableau 96).
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Tableau 96 — Parameétres de configuration d'un message

PNU Signification Autorisation Type de données
d'acceés
915[x] | Configuration des données E-S de DO (message de point de | lecture/écriture Array[y]Unsigned16
consigne)
916[x] | Configuration des données E-S de DO (message de valeur lecture/écriture Array[y]Unsigned16
instantanée)
922 Sélection de messages lecture/écriture Unsigned16
923y Liste de tous les paramétres pour les signaux (spécifique au | lecture Array[y]Unsigngdd16
profil et au dispositif) uniguement

P922; Sélection de messages

P922|doit étre lisible dans toutes les classes d'application.

Si la|sélection de messages est définie avec la configuration du ‘§ystéme de communigation
ou d¢ fagon spécifique au constructeur, le paramétre P922 doit/pouvoir lire la configuration

réellq.

Les Valeurs autorisées sont données dans le Tableau 9%
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Tableau 97 — Codage de P922

2015

Valeur Signification

0 Le message peut étre configuré librement (P915[x], P916[x])

1 Message préconfiguré 1: interface définie n, 16 bits (profil PROFIdrive, version 2)

2 Message préconfiguré 2: interface définie n, 32 bits, sans capteur

3 Message préconfiguré 3: interface définie n, 32 bits, avec un capteur

4 Message préconfiguré 4: interface définie n, 32 bits, avec deux capteurs

5 Message préconfiguré 5: interface définie n, 32 bits, avec un capteur; de plus, la différence de
rr_\neifinn et le gain de controleur de nosition-sont transfédréds dans la direction du pr\inf de
consigne pour mettre en ceuvre le DSC

6 Message préconfiguré 6: interface définie n, 32 bits, avec deux capteurs; de plus, la‘difféfence
de position et le gain de contrdleur de position sont transférés dans la direction du point de
consigne pour mettre en ceuvre le DSC

7 Message préconfiguré 7: interface de positionnement (sous-mode programme)

8 Message préconfiguré 8: interface de point to consigne x, 32 bits (interface de point de
consigne de position)

9 Message préconfiguré 9: interface de positionnement (sous-mode programme et MDI)

10a 19 Messages préconfigurés 10 a 19 (réservé pour le profil PROFIdrive)

20 g/lgssages préconfigurés 20: interface définie n pour la téchnologie de processus, 16 bits,|voir

21a2%9 Messages préconfigurés 21 a 29 (réservé pour le/profil PROFIdrive)

30 a §9 Messages préconfigurés 30 a 39 (réservé pour, kamendement de sécurité du profil PROFIdrive)

40 a 80 Messages préconfigurés 40 a 80 (réservé pour le profil PROFIdrive)

81 a 98 Messages préconfigurés de codeur 81.a 98 (réservé pour le profil du codeur)

99 Message préconfiguré 99 (réservéxpour le profil PROFIdrive)

100 & 60 000. Message spécifique au dispositif

60 00|11 a 65 535 | Messages préconfigurés 60~001 a 65 535 (réservé pour le profil PROFIdrive)

Les définitions suivantes sont yalides si un message avec P922 est sélectionné.

e llfconvient que la préaffectation normalisée de P922 présente une valeur de 1 a 99| pour

un message préconfiguré 1 a 99.
e S| P922 passeta 0, les réglages précédents de P915[x], P916[x] sont conservés.
e S| P922 passe a 1 a 65 535, alors P915[x], P916[x] sont également modifiés — s'ils ont été

mlis en ceuvre.
e Ppur modifier P915 et P916, P922 doit étre défini sur 0.

P915[x} PO t6IXIConfiguration des DONNEES E-Sde DO dans fe message (X =nu

de DONNEES E-S de DO -1)

Au lieu de sélectionner un message avec le parameétre 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.

e Tous les signaux qui peuvent étre configurés comme des données E-S de DO sont
représentés par un numéro de parameétre défini de fagcon spécifique au constructeur.

e Le message réel est configuré en renseignant le numéro de paramétre spécifique au
constructeur dans les parametres 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)).
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P923[y]: Liste de tous les paramétres pour les signaux (y = numéro de signal)

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.

Pour les DONNEES E-S de DO 1, seul le mot de commande ou le mot d'état 1 est
autorisé.

Les données E-S de DO qui ne sont pas utilisées sont marquées d'un zéro (P915[x] = 0 ou
P916[x] = 0).

A l'aide d'un paramétre P923[y], une affectation est réalisée entre les numéros-de signal et
les numéros de paramétre associés spécifiques au constructeur. L'index de matrice y ¢st le
numdro du signal. Les index de matrice 1 a 99 sont constitués des signaux normalisés dgfinis
dans|le profil (se reporter a 6.3.4.2), les index de matrice 100 a 65 535 contiennent les

signdux spécifiques au dispositif s'ils sont définis.

Les informations suivantes sont valides pour le paramétre P923[y]t

Exemple de configuration d'un message

Illexiste une entrée pour tous les signaux normalisés pris,en charge par le disposijtif et
pour les signaux spécifiques au dispositif.

Lés signaux normalisés qui ne sont pas pris en chargé sont identifiés par I'entrée 0.

Les vides entre les numéros de signal spécifiques’au dispositif sont remplis de zéros.

L'exemple suivant (voir la Figure 40) spécifie une configuration de message préconfiguré (se
reporter a P922) pour le point de consigne avec les numéros de signal 1 (STW1)|et 5
(NSOLL_A) qui sont représentés par\les paramétres spécifiques au constructeur P8B3 et

P711|(se reporter a P915[x], P923[y]).

Le controleur peut détermineriles affectations suivantes en lisant les parameétres P9{5[x],

P923[y].

PR15[x] -> affectation: Numéro de parameétre/numéro de données E-S de DO.

PP23[y] -> affectation: Numéro de paramétre/numéro de signal.

Les éléments-de description de P711 contiennent des informations pour la normalisation de

donnges E-S:de DO (se reporter a 6.3.4.5).

Se. feporter au parametre de normalisation spécifique au constructeur P1401 (parallnétre

d h r&AfAranca Ao danndac E Q Aa NN
e+etrerenecetae-aohReesS =669~

Position binaire pour la normalisation (normalisation de données E-S de DO).
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P922 = 1 (Standard telegram 1) -> IO Data 1 = STW1 /1O Data 2 = NSOLL_A

DO 10 Data 1 2 10

number STWA1 NSOLL_A

P915[x] = 833 711 0
Parameter No.

Descr.elements
— > (of P711)
P923[y] = 1
Parameter No.
DO 1@ Data referend
parameter (P1401)
11 1401 —>
0 0 12 0x000E — >~ DO |10 Data
1 833 —> P833 (STW1) standardisation bit (§
5 711 — P711 (NSOLL_A)
99 0
x = DO IO Data number
123 0 y = Signal number
150 345
Anglais Francgais
P922 = 1 (standard telegram 1) -> |0 Data 1 = P922 = 1 (message préconfiguré 1) -> données
STW1 /10 Pata2 = NSOLL_A E-S 1 =STW1 /données E-S 2 = NSOLL_A
DO 10 Data/number Numéro de données E-S de DO
P915[x] = Parameter No. P915[x] = numéro de parametre
Descr. Elements (of P711) Eléments de description (de P711)
DO 10 Data reference parameter (P1401) Paramétre de référence des données E-S de DO
(P1401)
DO 10 Data standardization bit (Bit14) Bit de normalisation de données E-S de DO
(Bit14)
x = DO 10 Data number x = Numéro de données E-S de DO
y = Signal number y = numéro de signal
Figure 40 — 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;

IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

Bit14)
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facultatif: Integer16, Integer32, Floating Point.

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. Les signaux
normalisés PROFIdrive ont toujours une normalisation définie fixe.

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).

Donrjées E-S de DO normalisées (types de données N2, N4, X2, X4 ou)integler16,

Integer32, Floating Point facultatifs)

Des ¢léments de description supplémentaires sont exigés pour calculer la\valeur physique a
partirfde la valeur transférée de données E-S de DO pour des variables.normalisées (typgs de

donneges N2, N4 ou X2, X4 ou Integer16, Integer32, Floating Point facultatifs).

Des [points de consigne et des valeurs instantanées (par,éxemple, NSOLL_A, NIST_A,
NSOLL_B, NIST_B) doivent étre transférés en tant que données E-S de DO normaliségs qui
font gouvent référence a différentes variables de caractéristigue de moteur, comme la vitesse
maximale ou le courant maximal. Souvent ces variables ‘de caractéristique de moteur| sont
enregistrées dans un paramétre spécifique au constructeur (par exemple, le transfert |[de la

vitesge NSOLL_A = 0x4000 correspond a 100 % de ‘R2000 = 3 000 r/min).

Bien [qu'elle permette au controleur de fournir des points de consigne aux dispgsitifs
d'entfainement de différents constructeurs,)Ja”normalisation est établie pour les mesgages
précgnfigurés. De plus et également pour les messages et les signaux spécifiqugs au
fournjsseur, cette information de normalisation doit pouvoir étre lue. Pour réaliser cela, les
éléments de description de paramétre” déja existants sont complétés par les compopants

"parsl‘métre de référence des données E-S de DO" (sous-index 11, se reporter a 6.2.1]3) et
"nor

alisation de données E-S de-DO" (sous-index 12, se reporter a 6.2.1.3).

Le cpmposant "paramétre: de référence de données E-S de DO" contient le numéfo de
parameétre de la valeur.de-référence et le composant "normalisation de données E-S dg DO"

(le nyméro de bit du _bit) qui fait référence a la valeur de référence.

Exemples de normalisation de données E-S de DO

Un contréleur lit la normalisation d'un signal de point de consigne de vitesse du DO afin de

rensgignerun point de consigne de vitesse de 1 500 r/min:

Exemple A: type de données = N2 100 % = 0x4000 (NSOLL_A est toujours N2)
Exemple B: type de données = X2 100 % = 0x1000 (pour X = bit 12)

Exemple C (voir le Tableau 100 et le Tableau 101): type de données = Float 100 % = 1,0
E+0

Les exemples A et B (voir le Tableau 98 et le Tableau 99) s'appliquent aussi au type de
données Integer16.

Pour réaliser cela, les étapes suivantes sont exigées.

Le controleur doit d'abord déterminer le paramétre spécifique au constructeur pour le
signal de point de consigne de vitesse avec le numéro de signal (dans I'exemple A: 5,
dans les exemples B: 100 et dans I'exemple C: 101) de P923[x] (dans les exemples A:
P923[5] = 711, dans les exemples B: P923[100] = 712 et C: P923[101] = 713).
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e Le paramétre de référence de données E-S de DO (dans I'exemple: P2000) et le bit de
normalisation de données E-S de DO (dans l'exemple A: le bit 14 correspond a 0x4000;
dans l'exemple B: le bit 12 correspond a 0x1000) peuvent étre déterminés a partir de
I'élément de description de ce parameétre.

e Le contrbéleur peut calculer le point de consigne a saisir en lisant le contenu de P2000
(dans I'exemple: 3 000,0) et I'attribut de variable de P2000 (dans I'exemple: r/min). (dans
I'exemple A: 0x2000 correspond a 1 500 r/min; dans I'exemple B: 0x0800 correspond a
1 500 r/min).

Tableau 98 — Exemple A/B pour la normalisation
des données E-S de DO, valeurs de paramétre

Contenu P2000|
3000,0

Signification Exemple A contenu P711 | Exemple B contenu P711

Valeur par exemple 0x2000 par exemple 0x0800

Tableau 99 — Exemple A/B pour la normalisation
des données E-S de DO, éléments de description des paramétres

Signification

Exemple A contenu P711

Exemple B contenu R712

Contenu P2000|

Identificateur

Bit 0-f = type de données | 113 (N2) 123 (X2) 8 (float)
ou 3 (Integer16) ou 3 (Integer16)

NomHre d'éléments 1 1 1

Facteur de normalisation | 0,006 1 (100/2"4) 0,024 4 (100/24) 1,0

Attribut de variable:

Index|de variable / index 24/0 ( %) 24/0 ( %) 11/67 (r/min)

de copversion

Nom ,nset’ ,nset’ ,nnorm’

Valedr inférieure limite 0x8000 (-200 %) 0x8000 (-800 %) 1 000,0

Valedr supérieure limite Ox7FFF Ox7FFF 10 000,0
[(200,%-2"14) %] [(800 %-2"14) %]

Parametre de référence de | 2000 2000 0

donnges E-S de DO

Normplisation de données\14 (bit 14 -> 0x4000) 12 (bit 12 -> 0x1000) 0

E-S de DO

Bit 0-p = bit de

normalisation 03

Bit 1§ = Norfalisation 1 (oui) 1 (oui) 0 (non)

validg

Exemple C (Floating Point):

Tableau 100 — Exemple C pour la normalisation

de données E-S de DO, valeurs de paramétre

Signification

Exemple C Contenu P713

Contenu P2000

Valeu

r

par exemple 0,5

3 000,0

NOTE 0,5 correspond a 1 500 r/min
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Tableau 101 — Exemple C pour la normalisation
de données E-S de DO, éléments de description des parameétres

Signification Exemple C Contenu P713 Contenu P2000
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:
Inde xree—variablet—rdexde 244004 STy
convdrsion
Nom ,nset’ nnorm
Valedr inférieure limite -4,0 (-400 %) 1 000,0
Valeur supérieure limite 4,0 (400 %) 10 000,0
Parameétre de référence de données | 2000 0
E-S de DO
Normplisation de données E-S de
DO
Bit 0-p = bit de normalisation 0-31 0 (toujours avec float) 0]
Bit 14 = Normalisation valide 1 (oui) 0 (non)
6.3.5 Controleur asservi dynamique (DSC)
6.3.5|1 Caractéristiques
Cettd fonction améliore les performances<dynamiques de la boucle d’asservissement de
position en minimisant les délais qui se produisent normalement avec une interface de|point
de cqgnsigne de vitesse. Dans ce cas, sguls une expansion relativement simple des points de
consigne transférés et un réseau de réaction supplémentaire sont exigés dans le dispositif
d'entfainement.
Cettd fonction est a compatibilité ascendante avec l'interface de point de consigne de vitesse.

Si c'¢st exigé, un basculement est possible pendant le fonctionnement vers l'interfag

point

6.3.5

La b
géné

oucle d'asservissement basée sur linterface de point de consigne de vites
ralement la structure présentée a la Figure 41.

de consigne de vifesse.

2 Structure

e de


https://iecnorm.com/api/?name=c21aa824c8a9a790dcb82dab31fb3917

— 348 — IEC 61800-7-203:2015 © IEC 2015

Nema NC Pos. Transmisgion Interpolation
Path . control delay (Tec) Speed filter Sreediccric]
Interpolation .
Xcmd Xerr Nnc | Nprive
O Il = :
k
Xact,NC o
Speed
calculation
A
Toc
- Xact '
Zero offset and
Master Controller (NC) compensation Drive controller
IEC
Légengle:
Nemg | COMmMande de vitesse pe temps d'échantillonnage dteontréleur de position (= T, 0)
X.mg |COmMmande de position be gain du contréleur de position
Xerr commande d'erreur de position
Xt position réelle
Anglais Francgais

Path Interpolation Interpolation de chemin

NC Pos. control Asservissement de position NC

Master Controller (NC) Contréleur maitre (NC)

Zero offset and compensation décalage d'origine et compensation

Transmission delay Délai de transmission

Speed filter Filtre de vitesse

Speed control Commande de vitesse

Speed calculation Calcul de vitesse

Drive controlier Contréleur d’entrainement

Eigure 41 — Structure du circuit de commande de position basé
sur l'interface de point de consigne de vitesse sans DSC

La positionm reette catcutée dans te dispositif d'entrainement estaussi directement Tetournée
avec le DSC (voir la Figure 42).
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ter Controller (NC)

He:

commande de vitesse
commande de position
commande d’erreur de position

position réelle

compensation :

sC

pc

k gain du controleur de position

pc

temps d’échantillonnage du contrdéleur de vitesse

temps d’échantillonnage du contréleur de position (= Ty,spc)

n
Path emd Trahsmission Interpolation Position :
Interpolation delay (TPC) B control Speed filter Speed control
Xcmd ) ‘ | : Xerr > | : t |: nDrive | :
A- f — — -

Xact,NC 1 :
! | Speed
: 1 calculation
\ 1 = 4

I ! Z 3 F
1 : f
1
! eV
1
1
! t
L
b L: Xacl, Drive
T Xactne T
pc pc sC
_/_4_ _______ - - »-/_ L~
< act ‘
Zero offset and% A

Anglais

Francais

Path Interpolation

Interpolation de chemin

Master Controller (NC)

Contréleur maitre (NC)

Zero offset and compensation

décalage d'origine et compensation

Transmission delay

Délai de transmission

Position control

Asservissement de position

Speed filter

Filtre de vitesse

Speed control

Commande de vitesse

Drive-.¢antroller

Contréleur d’entrainement

Speed calculation

Calcul de vitesse

Figure 42 — 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 systéme calculée dans le contréleur 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 T 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 < Tpg).
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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 entiérement 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 référence absolue des valeurs instantanées de position est d'abord déterminée dans le

Otet emptacemen supplementatre—bBéecatage—dertaire—et—ecompensationr —tEa—méme
gnce absolue est contenue dans le point de consigne de position x 4. Cela signifi¢ que
la dépiation du systeme x,, calculée dans le contrbleur, n'a pas de point zéro. Le dispositif

d'entrainement ne nécessite pas d'informations sur les points zéro et les positions d’origipe.

6.3.5|4 Caractéristiques supplémentaires

Pour fune vitesse constante, la déviation du systéme transféré x,,, est.également consfante.
Cela [rend extrémement simple la génération d'une valeur équivalente si un message éghoue
(la vdleur précédente est réutilisée).

Le controleur peut sélectionner un format pour les valeursinstantanées de position |et la
valeur de point de consigne de position autre que celui~du dispositif d'entrainemenf (par
exemple, afin d'afficher une plage traversante plus large que le dispositif d'entrainement)
sans|charger les caractéristiques informatiques du disppsitif d'entralnement ni augmenter les
formats des messages ni modifier les perfarmances dynamiques de Ila bpucle
d'asservissement. |l est aussi possible de calculerla branche de réaction 1 faisant réféfence
au cdté charge et les branches de réaction 2 et 3 faisant référence au c6té moteur,|sans
modifier le comportement du systeme.

Il estladmis que la valeur instantanée :deposition fournie a partir du dispositif d'entraingment
débofde de facon cyclique, tant que~le contréleur est échantillonné suffisamment sopvent
pour [que de tels débordements soient reconnus. Le réseau de réaction (branches 2 et 3) ne
doit pas répondre aux débordements avec des réactions transitoires.

Le débordement cyclique, des valeurs instantanées de position dans le dispositif
d'entfainement ne doit_pas étre synchronisé avec un débordement mécanique au niveau|de la
machine, mais peut,par exemple, étre sélectionné a I'aide du format numérique.

6.3.5|5 Utilisation de plusieurs capteurs

La brfanche-de réaction 4 pour la valeur instantanée de vitesse utilise toujours le capteur du
moteur.

Il'y a trois situations de fonctionnement pour les branches de réaction 1, 2 et 3 de la
Figure 42:

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 c6té charge;

e les branches de réaction 1, 2 et 3 utilisent le capteur du cb6té 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 d'asservissement
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 dispositif d'entraingment
mais [qu'elle peut aussi venir d'un capteur directement connecté au bus ou au contrgleur.

Le cgds 2 est traité dans le dispositif d'entrainement comme s'il n'y avait pas)de capteun coté
charde, c'est-a-dire de la méme maniére que dans le cas 1 (sans tenircompte du fait que
dans|la mesure du possible, une valeur instantanée de ce capteur est folrhie au contrélejur).

Dans| le cas 3, les branches de réaction 2 et 3 peuvent calculer;lavaleur instantanée| coté
charde dans un format favorable au dispositif d'entrainement. ka pondération physiqug d'un
incrément du capteur c6té charge ne doit pas étre connue. Ke contréleur doit aussi garantir
que dans ce cas la normalisation de x,,, et de x,; sont ideftiques a l'interface, de fagor| a ce
qu'un calcul simple soit possible dans le dispositif d’entrainement. La transition du| cété
charde au c6té moteur est effectuée a I'aide du facteur-de gain du contréleur de position kpc.

6.3.5/6 Interface
Deux|signaux supplémentaires sont transférésdans la direction du point de consigne:

e dg¢viation du systeme Xxg,.

e fgqcteur de gain du contréleur de position kpc.

Ces deux signaux ont leur propre-index affecté dans la liste de signal P923. lls peuvent étre
situé$ dans toute position dusmessage utilisant le parametre P915. Il est préférable de les
situer a la fin du message de’/point de consigne afin de simplifier la mise en ceuvre dgns le
contrpleur et le dispositifid'entrainement.

Les messages préconfigurés 5 et 6 définis pour la fonction du contréleur asservi dynamique
(DSC) sont décrits\plus en détail en 6.3.4.3.

Si les deuxtsignaux X, et k,. ont été configurés, le réseau de réaction dans le dispositif
d'entrainément est activé. Si un seul des deux signaux est configuré, il est supposé 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. # 0.

e Kk, =0:Le réseau de réaction est inefficace. La boucle d’asservissement de position dans
le dispositif d'entrainement est ouverte. Généralement, le contrbéleur utilise cela pour
ouvrir entierement la boucle d’asservissement de position, par exemple pour un
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fonctionnement de broche ou en cas d'erreur. Le contrdleur 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 X, = 0. Le point de consigne de vitesse est fourni via n 4.

e ky. # 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 ffonctionnalité DSC est utilisée, le controleur doit fonctionner avec le cycle optimis¢ Tpp
(Tm ® Tpx) qui est réalisé dans le mode isochrone synchronisé renforcé”(se repofter a
'lEC|61800-7-303:2015, 4.9.2).

La brianche de réaction 2 doit précisément émuler I'effet de la branche’de réaction 1 entfe les
points A et B. Les deux branches doivent:

e fgnctionner avec une valeur instantanée obtenue, aw” méme instant et qu| est
échantillonnée avec la méme fréquence,

e ayoir le méme délai,

e contenir la méme interpolation fine.

Cela |est spécifié dans le schéma de structure_ (schéma fonctionnel) qui utilise les flechgs en
pointillés.

Le réseau de réaction peut aussi étre:reconfiguré par des échanges d'éléments, tant qye les
conditions sont maintenues et que la“branche 2 compense la branche 1 et que la bran¢ghe 3
fermg la boucle d'asservissement” Ces versions, structurées de fagon différente, |dans
certa|ns cas, sont mieux émulées‘sur du matériel existant.

Il est[possible par exemple de calculer la branche 2 et de traiter x,,, jusqu'au point B sufr une
CPU |de communication\qui se trouve dans une position intermédiaire. Cependant, |cette
solution implique que les caractéristiques informatiques sont toujours disponibles et que geuls
la branche 3 et le traitement a partir du point B sont calculés sur le processeur du dispositif
d'entfainement, Aulieu d'une CPU de communication, un créneau temporel plus lent peuf étre
utilise sur le procésseur du dispositif d'entrainement.

Cependant) lors de la reconfiguration du réseau, il convient d'observer que les vgleurs
instantanées qui débordent de fagon cyclique 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).

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 n .4
pendant un cycle d'horloge (Tpc).

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'axé
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d'obt
inforn
Figur
dans

Une i
pour
E-S g

e G
e G
e G
e G

Ces
peuv

Les G
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e 43). La fonctionnalité décrite dans l'interface de retour en position est.mise en o
le dispositif d'entrainement, et non dans le capteur lui-méme.

la configuration du message (se reporter a 6.3.4.4) par affectation (numéro de dor

e DO/numéro de paramétre):

x_STW Mot de commande Contréle de la fonctionnalité du capteur

X ZSW Mot d'état Etats du capteur,~Acquittements du capteur, mess
d'erreur du capteur, etc.

Xx_XIST1 Position réelle-1 Valeur de position réelle

X XIST2 Position réelle-2 Valeur de’position réelle supplémentaire

bbjets Gx_* sont disponibles pour uay, maximum de 3 capteurs (Gx = capteur 1 a

ent aussi étre utilisés individuellement (par exemple, uniquement G1_STW).

apteurs sont paramétrés via,les paramétres spécifiques au dispositif.
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, ces
ir la
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IEC
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Controller Contréleur
Drive unit Unité d’entrainement
DO DO

Figure 43 — 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 I'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 points suivants s'appliquent a I'évaluation des positions réelles (Gx_XISTx).

o Le récepteur peut évaluer une position réelle par incréments, le point zéro gtant défini en
approchant une position d'origine et en la définissant, ou par la lecture par-le contiéleur
dune valeur absolue (se reporter a I'explication ci-dessous). Cela peut s'appliquer g tous
lefs types de capteur.

e Une valeur de position réelle peut aussi étre considérée comme.-une valeur absolug (qui
peut, si nécessaire, étre chargée uniquement par rapport a unidécalage du zéro dgns le
contréleur), si elle est limitée aux capteurs absolus sur ‘les axes avec une plage
traversante finie (inférieure a la plage d'affichage du capteun).

e Dpns le cas des axes en rotation permanente, une évaluation par incréments est
préférable (pas de traitement modulo dans le dispositif ‘d'entrainement).

e |l|{convient que le contrdleur ait la possibilité deselectionner la plage et la stratégjie du
mjodulo (il convient qu'il n'y en ait aucun dans_ledispositif d'entrainement). Si le dispositif
dentrainement permet le traitement du modulo, il convient qu'il soit possible de le

de¢sactiver via un parameétre.

Explication:

La vdleur de la position réelle transmise en Gx_XISTx est une valeur instantanée absolu¢ que
le digpositif d'entrainement peutisimplement définir sur 0 au démarrage et aprgs la
désactivation du capteur de stationnement. C'est pour cette raison qu'il convient fu'un
contrple de niveau supérieurn'utilise que les différences de position entre les deux cycles du
contrpleur de position afin de-Calculer sa valeur de position réelle interne.

e Un capteur doit fournir Gx_XIST1. Si un capteur utilise uniquement un protocole séri¢ et a
donc uniquement une valeur absolue, cette valeur est fournie en Gx_XIST2 ainsi fgu'en
Gx_XIST1.

o Uhe augmentation du facteur de décalage résulte automatique en une augmentation|de la
rgsolution.”’ll convient que cela s'applique a Gx_XIST1 et a la valeur absolue |dans
G_XI[SiI'’2 dans la mesure du possible selon la technique.

(Cela’signifie qu'il n'y a pas de remplissage avec des zéros insérés si les valeurs| sont
décalées plus a gauche.)

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 |'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 106).
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Le parameétre de profil P979 "format de capteur" contient les propriétés importantes des
capteurs. Les propriétés sont par exemple la normalisation de Gx_XIST1 et de Gx_XIST2.

6.3.6.2.2 Structure du paramétre 979 "format de capteur”

La structure du paramétre 979 est donnée du Tableau 102 au Tableau 105.

Tableau 102 — Structure du paramétre 979 (format de capteur)

Sous-index Signification Commentaires
0 En-téte Informations sur les index 1 3
1 Type de capteur 1. capteur (G1)

2 Résolution du capteur 1. capteur (G1)

3 "facteur de décalage" pour G1_XIST1 1. capteur (G1)

4 "facteur de décalage" pour valeur absolue en G1_XIST2 1. capteur (G1)

5 Tours déterminables 1. capteur<(G1)

6ail Réservé pour une utilisation ultérieure. 1. captetr’'(G1)

11a20 Egal au sous-index 1 a 10 2. (capteur (G2)

21 a 30 Egal au sous-index 1 a 10 3./ capteur (G3)

31a Réservé pour le profil

Sous-index 0: En-téte

Tableau 103 — Sous-index 0. (en-téte) du parameétre 979

Bifs Signification

0a3 Version de la structure de parameétre;-nombre de poids faible (plage de valeurs: 0 a 15)

Ce champ de version est incrémenté lors de I'ajout d'informations de description des données
supplémentaires ou lors de I'affectation des bits précédemment non affectés (extension compatil
0: réservé

1: Identificateur pour la struéture précédente associée a la version de profil 4.1

2: ldentificateur pour la structure présentée (prise en charge des bits 29 et 30 dans 979[1]

>8: spécifique au constrlcteur (le constructeur a inclut des index supplémentaires alors que ceu
définis dans le profil restent inchangés)

e).

4a7 Version de la.structure de paramétre, nombre de poids fort (plage de valeurs: 0 a 15)

Ce champ de version est incrémenté lors de la modification des informations de description des
données _précédemment définies (modification incompatible).

0: résemvé

1: Identificateur pour la structure présente

>8w spécifique au constructeur

8ai1 Nombre de capteurs décrits (Gx) dans le parameétre. (plage de valeurs: 0 a 15)

Il est recommandé de limiter le nombre des capteurs décrits au nombre des interfaces de capteu
| Do

$ivg fin A rAadiie Il e d para it fra | PP
et esSaH-aeeautrera—Strernarge— e eommuteatton— entere-eontroreur—e—e—

=

12a 15 Nombre d'index affectés décrivant un capteur (sous-structure du capteur) (plage de valeurs: 5 a 10).

16 a 31 Réservé pour une utilisation ultérieure.
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Sous-index 1: Type de capteur

Tableau 104 — Sous-index 1 (type de capteur) du paramétre 979

2015

Bits

Signification

0 capteur rotatif

1 capteur linéaire

= 0 Une haute résolution en Gx_XIST1 affiche une position relative (aucune référence a la période de

signal). Cela signifie que la position du signal du capteur au sein du signal sinusoidal n'est pas aff
a l'instant de mise sous tension.

ichée

=—T"UTe Naute Tesouton en GX_XIST T afffthe ta position absolue dans uneg pertode de signat. La
valeur transférée peut étre interprétée comme une valeur absolue car les résolutions fines sont
synchrones a chaque instant de mise sous tension.

= 0 Aucune information absolue disponible sur le bit numéro 64.

= 1 Réservé pour des extensions ultérieures: Informations absolues disponibles surde.bit numéro

b4.

3az2

Réservé pour une utilisation ultérieure.

29

= 0: Les données dans la sous-structure Gx du paramétre 979 sont statiques~et_ne changent pas dprés

la transition d'état de I'état de stationnement a I'état de fonctionnement notmal.

= 1: Les données dans la sous-structure Gx du parametre 979 peuvent changer aprés la transition
d'état de I'état de stationnement a I'état de fonctionnement normal. Ceci signifie que le contréleur
tenu de lire le contenu de cette sous-structure a chaque changement-d'état de "stationnement" ou
"stationnement & erreur" a "fonctionnement normal”. Cette fonctionnalité permet de gérer les dispd
d'entrailnement qui sont capables de traiter différents systémes’de mesure a une interface. Cette

fonctionnalité n'est disponible qu'avec la version de la structure 1.2 du paramétre 979 ou supérieu

pst

sitifs

[e.

30

= 0: Si les données actuelles dans la sous-structure GxX'du parameétre 979 sont non valides (param
979[1] bit 31 = 0), cet état peut devenir valide (paramétre 979[1] bit 31 = 1) ultérieurement. Le
changement de validité de non valide a valide ne doit étre possible que lorsque le systéme de mes
est dans I'état "stationnement". Cette fonctionnalité/n'est disponible qu'avec la version de la struct
1.2 du parameétre 979 ou supérieure.

= 1: La validité des données dans la sous-sttucture Gx du parameétre 979 qui est actuellement sign
dans le parametre 979[1] bit 31est statique et ne change pas.

etre

ure
ure

alée

31

= 0 Les données dans la sous-structure Gx du paramétre 979 sont non valides.

=1 Les données dans la sous-structure Gx du parameétre 979 sont valides.

Sous-index 2: Résolution-du capteur

Tableau 105~ Sous-index 2 (résolution du capteur) du paramétre 979

Type de capteur? Signification

Captd

ur rotatif Nombre d'impulsions (=période de signal) par tour ?

Captd

ur lineaire Longueur d'une période de signal en nanométres ©

R

type de capteur résulte du sous-index 1 bit 0.

b

Si le capteur ne fournit aucune période de signal (= pistes A et B) mais un protocole série, la proposition

suivante est valide: pour un capteur rotatif, le paramétre contient le nombre d'incréments par tour. Pour un
capteur linéaire, le paramétre contient la longueur de l'incrément en nanomeétres.

La résolution du capteur donnée dans le sous-index 2 du paramétre 979 est également valide
pour Gx_XIST1 et la valeur absolue en Gx_XIST2. Cela implique que Gx_XIST1 et la valeur
absolue en Gx_XIST2 doivent pouvoir étre décomposés en une méme unité élémentaire en
présence de différentes résolutions physiques dans la partie incrémentale et absolue du
capteur du codeur.
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