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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -

Part 7-302: Generic interface and use
of profiles for power drive systems —
Mapping of profile type 2 to network technologies
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FOREWORD

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

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

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

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

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

6) Alllusers should e re % 2

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

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

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

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

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

following.

Ap

Us 1

Publication / Holder Title
plication serial number
1/241,539 [RA] Time Stamped Motion Control Network Protocol That Enables

Balanced Single Cycle Timing and Utilization of Dynamic Da
Structures

ta

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

[RA]

Rockwell Automation, Inc.
1201 S. Second Street
Milwaukee, W1 53204
USA

Attention: Intellectual Property Dept.

Attention is drawn to the possibility that some of the elements of thi

subje
ident

The
Adjud
techn

This
2007

The t

Full i
votin

The
This

A list
powel

The

ct of patent rights other than those identified above. IEC shall
fying any or all such patent rights.

11.

ext of this standard is based on the

FDIS \ (\ Wen voting

F) N >2G/193/RVD

| of this standard can be found in the repq

hformation on_th
) indicated@

ommittee has™decided that the contents of this publication will remain unchanged

the

aintenance result date indicated on the IEC web site under "http://webstore.iec.q

e the

ible for

22G:
f IEC

ed in

rt on

trical

until
h" in

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

* reconfirmed;

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

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

that
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INTRODUCTION

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

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

A variety of physical interfaces is available (analogue and digital inputs and outputs serial
and narallal intarfan~co fianldhucnc nd abworlea) DRDrafilae bhacad on oo ifie S|Ca|

pParonCT— Tt Tat oy Hete D USes—aha ||vtvvu||\u/ T oo o PaoTU— O opPTTImT rul

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

drivefs and application programmers interfaces are proprietary and vags

IEC 4 hines
or de

IEC 4 bf the
used with
genefi aces.
This locity

contr drive

imple

Therg

—| The sele S
For 4 control de :

—| Only ene understandable way of modeling

—| Independent of bus technology

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

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

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

This part of IEC 61800-7 specifies how the profile type 2 (CIP Motion™) is mapped to the
network technologies DeviceNetT™5, ControlNet™$6 and EtherNet/IPTM7,

IEC §1800-7-301, IEC 61800-7-303 and IEC 61800-7-304 specify how the roflle typed 1, 3

and # are mapped to different network technologies (such as CANoy
Ethernet PowerlinkTM10, PROFIBUS 11, PROFINET 12 and SERCOS inteyfs

10

1"

12

CiA 402 is a trade name of CAN in Automation, e.V. This information is gj s 3 i e 0 ers of
thi$ International Standard and does not constitute an endorsement by Ik 2 any of

CIP Motion™ is a trade name of Open DeviceNet Vendor Associ or the
convenience of users of this International Standard and does no S of the
trapemark holder or any of its products. Compliance to this profile doe e CIP

i i i i e v h, Inc.

PROFIdrive is a trade name of PROFIBUS International. TRis\j atien is yiven for the convenience of users
of fhis International Standard and does no 2 y IECOf the trade name holder for any
of |ts products. Compliance to this profile does qmre se ofithe trdde|vame PROFIdrive. Use of the trade

SEHRCOS™ and SERCOS interface™ are trg SERCQS International e.V. This information if given
i i s not constitute an endorsement by |EC of
thg trade name holder or any @f i yce tonthis\profile does not require use of the trade hames
SE[RCOS or SERCOS interface. S ERC®S and SERCOS interface requires permisgion of

DejviceNet™ is a trade|n i or the
convenience of users o \ of the
tragemark holder a name
DejviceNet™. Use iation,
Ind.

ControlNet™ is a i , . is i ion is gi ience of
users of this Interatlo a i der or
any of its produosts. i i i . of the

Ether , Inc.
Th|s info i \ ute an
englorseme rademark holder or any of its products. Compliance to this profile does not fequire

us¢ of the trade_name, EtherNet/IP™. Use of the trade name EtherNet/IP™ requires permission of|either
CoptrolNet laternatiepaf, Ltd. or Open DeviceNet Vendor Association, Inc.

CANopen-is an acronym for Controller Area Network open and is used to refer to EN 50325-4.

EtherSATF M js—a—trad Aame—ofB nI/I-\r\FF Mer—Fhis—hrformation—s nn: A—forthe—conrventence—ofusersof this

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

Ethernet Powerlink™ is a trade name of B&R, control of trade name use is given to the non profit organization
EPSG. This information is given for the convenience of users of this International Standard and does not
constitute an endorsement by IEC of the trademark holder or any of its products. Compliance to this profile
does not require use of the trade name Ethernet Powerlink™. Use of the trade name Ethernet Powerlink™
requires permission of the trade name holder.

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

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

IEC 61800 series
Adjustable speed electrical power drive

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

IEC 61800-7-1 — Interface definition

Generic PDS interface specification

Annex A Annex B Annex C
Mapping of Mapping of Mapping of
Profile type 1 Profile type 2 Profile type 3
(CiA 402) (CIP Motion) (PROFIdrive)
IEC 61800-7-200 — Profile specifications <N\\\>
IEC 61800-7-201 IEC 61800-7-202 IEC 61800-7- 2 IEC 800-7-204
Profile type 1 Profile type 2 rofile typ 3 Proflle type 4
(CiA 402) (CIP Motion) (PR@?)drive N (SERCOS)
)
(AN N

IEC 61800-7-300 — Mapping OK\K e to n%\ k‘§éh logies

IEC 61800-7-301 IEC 61800- -30t q E‘\}O -7-303 IEC 61800-7-304
Mapping of profile e é Mapping of profile Mapping of profile
type 1 to: t 3 to: type 4 to:

e CANopen E .| ¥ PROFIBUS e SERCOSI+II
e EtherCAT e PROFINET e SERCOS I
e EtherCAT

e ETHE
Powerliqk

\}rmj— Structure of IEC 61800-7
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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -
Part 7-302: Generic interface and use

of profiles for power drive systems —
Mapping of profile type 2 to network technologies

1 Scope

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

The functions specified in this part of IEC 61800-7 are not intended tbo ~ ional
safety. This requires additional measures according to the releva nents
and laws.

This part of IEC 61800-7 specifies the mapping of the profi cified

in [IEC 61800-7-202 onto different network technologjé
—| DeviceNet™ (CP 2/3), see Clausg 5,
—| ControINet™ (CP 2/1), see Clayse 8
—| EtherNet/IP™ (CP 2/2), see Clause 7.

2 Normative reference

The following reference arexibhdispensable for the application of this document.
For dated references, iti i ptie's. For undated references, the latest eflition
of the referenced dgcun i

rt 4-2

IEC §
(Ed.1

11568-4-2, Ind

IEC ¢ yt 5-2

(Ed. 1|
IEC § 't 6-2
(Ed.1

IEC §1588:2004, Precision clock synchronization protocol for networked measurement and

contret-systems

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

IEC 61800-7-202, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-202: Generic
interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 2 specification
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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 at a given instant

[IEV 351-21-02]

NOTE
applic

3.1.2

mea

NOTE
[IEC/

3.1.3

attriute
property or characteristic of an entity

[IEC/

3.1.4
axis

NOTE

NOTE

structyre, a power a

3.1.5

CIP Motig
exterlsion

3.1.6
CIP (
drive

3.1.7

application
softvfre functional element specific to the solution of a S rial-process

urement and control

An application may be distributed among resources, and may

TR 62390:2005, 3.1.2, modified]

TR 62390:2005, 3.1.3]

1

2 A physical g

Motion) drive
that complies with the CIP (Motion) specification

of the

tontrol

CIP Motion drive profile
collection of objects used to implement a CIP Motion drive device that includes the Motion
Axis Object, as well as standard support objects like the Identity Object and the Time Sync
Object

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

Op

en DeviceNet Vendor Association, Inc.
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3.1.8

CIP Motion 1/O connection

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

3.1.9

CIP Sync™13

extensions to the CIP services and protocol to encapsulate IEC 61588:2004 time
synchronisation functionality over a CIP Network (see Time Sync Object in IEC 61158-5-2 and
IEC 61158-6-2)

3.11
clas
desciiption of a set of objects that share the same attributes,
relatipnships, and semantics

hods,

[ISO/JEC 19501, modified]

3111
closed loop
methpds of control where there is a feedback signa)of sorme~k
actugl dynamics of the motor to match the commandgd dygamics.b

used to drive the

NOTE]| In most cases, there is a literal feedbaCk device™Np pnal is
derivefl from the motor excitation (i.e. sensorlé

3.1.1R
commands

set of commands from the
the PIDS or functional elen

ur of

NOTE|1 The behaviour is

NOTE|2 The differ@m

3.1.18
control
purpaseful action

[IEV B51-21-

3.1.14
control devie
physical unitsthat
contrpl the PDS

ains — in a module/subassembly or device — an application program to

3.1.15

cyclic data block

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

3.1.16
data type
set of values together with a set of permitted operations

[ISO/IEC 2382-15:1999, 15.04.01, modified]
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3.1.17

device

field device

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

[IEC 61499-1:2005, 3.30, modified]

2007

le of

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

[1SO

3.1.1

devig
repre
accof
throu

NOTE
[IEC/

3.1.1
drive
devic

3.1.2
even
medi
a sps

NOTE

3.1.2

feedback variable

varia

[IEV

3.1.2
funct
entity
funct

15745-1:2003-344
B
e profile

sentation of a device in terms of its parameters, parameter &
ding to a device model that describes the device’s daja
gh a network

This is a definition from IEC/TS 61915 which is extended by theNaddit
TR 62390:2005, 3.19, modified]

ion of thexdevicefunctional stru

D

d by a CIP Motion connection only

pical drive events.

Registration@n
(

ble which reg variable and which is returned to a comparing elen
B51-27-0

P

ional ele

of softwa oftware combined with hardware, capable of accomplishing a spe
on of'a-device

NOTE

viour

iewed

Cture.

after

hent

cified

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

NOTE

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

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.12]

3.1.23

get/read
operation that involves the retrieving of an attribute value from the perspective of the
controller side of the interface

3.1.24

1/0 data
includes the input data composed by commands and set-points and output data composed of
status and actual values
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3.1.25
input data
data transferred from an external source into a device, resource or functional element

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.14]

3.1.26

interface

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

[IEV 384-21-35—modified]

3.1.2¢7
model
mathematical or physical representation of a system or a proc
precigsion upon known laws, identification or specified suppositio

cient

[IEV B51-21-36]

3.1.2B
motion
any gspect of the dynamics of an axis

NOTE] In the context of this part of IEC 618Q0-7,\¢ i
drive ased motor control.

rms of

3.1.2p

Motion Axis Object
objedt that defines the atirihutes;—services;

accofding to the CIP Motion spegification

axis

3.1.3D

open|loop Q

methpds of cont \ i application of feedback to force the actual motor
dynamics to matchAh d mi

EXAMPLE Examp

3.1.3(1
operatif
chargcterisa ; W n the
contrpl equipmer

[IEV B51431-01]

3.1.32

output data

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

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.21]

3.1.33

parameter

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

NOTE 1 Adapted from IEC/TS 61915.

NOTE 2 A parameter is typically characterized by a parameter name, data type and access direction.
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[IEC/TR 62390:2005, 3.1.22, modified]

3.1.34

profile

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

3.1.35

service data block

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

NOTE| Service data includes service request messages to access Motion Axis Object attr
drive diagnostics.

or perform Jarious

3.1.3p
set-ploint
valug| or variable used as output data of the application control 9 S

3.1.37
set/write
opergtion that involves the setting of an attribute to D m the perspective of
the controller side of the interface

3.1.3B
statuls
set of information from the PDS to the applicati i mode
of the PDS or a functional element of the P

NOTE| The different status info

3.1.3p
synchronised
condjtion where
distributed System T,

f the

NOTE| When synchronised, 1 i ili i i i Motion
connegtion data

3.1.4p
Systém Time
absoTute tinme [ : ibuted
time pystem _where aII devices have a local clock that is synchronised with a common master
clock

NOTEL In the context of CIP Motion, System Time is a 64-bit integer value in units of nanoseconds with a value of
0 corresponding to the date 1970-01-01.

3.1.41

time stamp

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

3.1.42

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

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.25]
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3.1.43
variable
software entity that may take different values, one at a time

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.27]

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

3.1.44

Variable Frequency Drive
VFD

class of drive products that seek to control the speed of a motor, typically an induction motor,
through a proportional relationship between drive output voltage and commandedidutput
frequency

NOTE| Variable Frequency Drives are therefore sometimes referred to as a Volts/

3.2 Abbreviated terms

Ack Acknowledge

Act Actual

Blk Block

CIPT Common Industrial Protocol (sg 2, IEC 61784-1 and
IEC 61784-2 CPF2

Cmd Command

Cyc Cyclic

ID Identifier

/0

IP and RFC 894)

PDS

TCP 6tocol (see RFC 793)

UDP xcol (see RFC 768)

4

4.1 efe i S apping CIP Motion™

CIP 1 gnsions to the CIP services and protocol to support motion control

orks. DeviceNet™, ControINet™, and EtherNet/IP™ each use¢ the
Protocol (CIP) for its upper-layers (Transport, Application and |User

over |CIP-based
Comion _Industria
layers).

CIP is a connection based object oriented protocol. Each object has attributes (data), services
(methods) and behavior (reaction to events). For a given device type, for example a CIP
Drive, a minimum set of objects shall be implemented: these are defined in the corresponding
Device Profile. The Device Profile and the associated object specifications provide
interoperability among these devices regardless of the manufacturer, thus facilitating their use
and integration. In particular, CIP Drives that follow one of the standard CIP Drive device
profiles will have the same status and configuration attributes, will respond to the same
commands, and will exhibit the same behavior.

Since CIP-based networks are based on a common application layer, the application data
remains the same regardless of which network hosts the device. The application programmer
does not even need to know to which network a device is connected. Figure 2 shows an
overview of CIP within the context of the OSI Model and illustrates the current CIP
adaptations of DeviceNet, ControlNet, and EtherNet/IP.
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\ \J YhlW 8
pplcation 5 EtP-Messaging—Explicit Ho-Routin
ransport Layers I EAPITLIE T, J l
Ecapsulation
DeviceNet ControlNet
Adaptation & Data Link | | Data Link | |~222] gﬁp
Data Link Layers Layer Layer 1P
[CAN] [CTDMA] E”W N
Laye[CS ]
0N
Physical DeviceNet | | ControlNet thernet
Physical Physical hysica
Layer Layer Layer ( L?{y\f@\r

SN
Figure 2 — Overvi based networks

sting
drive
y the
5ervo
n be

, the
by a

4.2 | Mapping CIP Motic

A CIFP Motion drive deyice ¢ one or more drive axes, typically cons
of a fotary or lingar metor ac . Each associated motor is driven by an associated
pOW?Jr structure' z thexdewice. Motion control functionality supported b
CIP Motion drive de ile & ither open loop (stepper, V/Hz) or closed loop (
drives). controlled via a command reference that c3
configured for positio control, acceleration control, or current/torque control.
The CIP K pecification in IEC 61800-7-202 defines the interface
specific attr ‘ mand behaviours of a CIP Motion compliant drive as seen
CIP Motio [

As shown«in Figure”2, the common application layer interface provided by CIP g

simpl
techn

ifies. the task of mapping a CIP device profile onto the various CIP based ne
ologies.

reatly
twork

The only network dependent consideration that needs to be taken into account when
implementing the CIP Motion drive profile is in establishing the network performance
limitations. The high bandwidth of EtherNet/IP allows use of a highly flexible variable Drive
Connection data structure, while with DeviceNet it may be better to use the much smaller
fixed Drive Connection structure due to the 8-byte data frame capacity of CAN. Nevertheless,
there is no technical reason or specification limitations preventing the use of the variable CIP
Motion Drive Connection and associated time synchronisation over DeviceNet or ControlNet.

For the critical time synchronisation function, a dedicated Time Sync Object has been
specified (see IEC 61158-5-2 and IEC 61158-6-2). ControlNet has an inherently synchronised
data link layer, EtherNet/IP utilises the IEC 61588:2004 standard directly, and the use of the
IEC 61588:2004 Standard on DeviceNet has also been defined.
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Other than performance, there is no differentiation between CIP Motion running over any of
the three existing CIP networks.

4.3 Data types
Table 1 shows references of data types used in CIP Motion drive profile and their related

definitions. As these are the CIP native data types, there is no need for any mapping when
using DeviceNet, ControlNet or EtherNet/IP.

Table 1 — Data types

Data Types used in Reference to definition
CIP Motion /\

BOOL Boolean (see 5.3.1.1.2 of IEC 61158-5-2) N
SINT Integer8 (see 5.3.1.4.2.2 of IEC 61 158-% \
INT Integer16 (see 5.3.1.4.2.4 of IEC 61)@-\5\2)\
DINT Integer32 (see 5.3.1.4.2.6 of IEC 6<\158- . \
LINT Integer64 (see 5.3.1.4.2.8 of@C\N{\f\B-m‘ \
USINT Unsigneds (see 5.3.1.4,370 N%\ss&q\/
UINT Unsigned16 (see 5.3..4.3@yf I 67758.5-2)

UDINT Unsigned32 (seeﬁ\wy/of/lf\c 6\1@-5-2)

ULINT Uns@n&@f P ee‘5.3€1.4.3.§3 ofEL Ms-s-Z)
REAL Float32,(see'g 3 4.2 of IEC 61188-5-2)
LREAL Floamee 5.&&%&4 &\EC 61158-5-2)
SWORD/BYTE Bitstr\Qgs kiee\ﬁ\.&MZ\Qj/(EC 61158-5-2)
WORD \ Bits}iQ 6 (\s}e)S.(SN.}}A of IEC 61158-5-2)

DWORD [\ Bitstring32 (see 5.3/1.2.6 of IEC 61158-5-2)

LWORR_ \ x Bh\sgi}g@ (éﬁe 5.3.1.2.8 of IEC 61158-5-2)
N

4.4

4.4.1

The and
varia plicit)
conn using
a bi- hese

conn¢ctions-¢an beound in IEC 61800-7-202.

4.4.21 ~1/0 connection formats

The CIP Motion I/O Connection Header contains critical configuration information needed to
parse the connection data that follows. The fixed portion of the connection header is defined
as shown in Figure 3.

Connection Header
Connection Format | Format Revision | Update ID | Node Control

Figure 3 — Connection Header

The Connection Format determines what the format of CIP Motion connection is according to
the definition in Figure 4.
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Bit 7 Bit 0
Connection Format
(Reserved) | Connection Type

Figure 4 — Connection Format

The Connection Type is a 4-bit enumeration that defines the CIP Motion connection type as
shown below.

0 = Reserved

1 = Reserved

2 = Fixed Controller-to-Device Connection
3 = Fixed Device-to-Controller Connection
4 = Reserved

5 = Reserved
6 = Variable Controller-to-Device Connection
7 = Variable Device-to-Controller Connection
8 to 15 = Reserved.

Fixed connections have a fixed, and generally smIIer oCti i ipn to
support lower-performance CIP networks like €0 N et Nevi ically
asso¢iated with a simple single axis drive de ‘ i igation
servigces.

Variaple connections allow the connecti e _to vary in size during operatiop and

are targeted for high-performance CIP et-

4.4.3 Fixed 1/0 connection

I/O connection can be reduced to a size that is
P Networks like DeviceNet. The following CIP

By specifying a ed \
readily applica 2 G ; i i i i
Motign connectionndgtaelerments hawe been removed from the connection structure to prpvide

a compact, fixed gg is more appropriate for motion applications utilising
either a limited b& 6 ork, oy where it is desireable to share network bandwidth with
other|applicatj 8 motion flexibility and performance is not required.

—| Dymamic BlotK Sizing

—| . &yclic Read/Write Data Block
— Event Data Block

— Service Data Block

Service requests to the Motion Axis Object in this case are supported via a separate Explicit
Messaging connection, as currently defined in CIP Specification. Event notifications would
typically be handled via a second I/O connection configured as Change-of-State.

Figure 5 and Figure 6 show an example of the Fixed Connection Format being used in a
simple variable speed drive application requiring only a velocity command and returning
actual velocity. In this case, the connection size has been reduced to 16-bytes, a size that is
well suited for lower performance networks like DeviceNet. Details are specified in
IEC 61800-7-202.
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Controller to Device Connection Structure

Connection Format

Format Revision

Update ID

Node Control

Control Mode

Feedback Config

Axis Control

Command Data Set

Actual Data Set

Status Data Set

Command Velocity

Figure 5 — Fixed Controller to Device I/O Connection Format (fixed size = 16 bytes)

Device to Controller Connection Structure

Connection Format Format Revision Update ID

Node Status

Caoantral Maode

L} Coodbaclk C fic— | Avic Doacnoncn
TOTtroT1vroGe LA

acnonoo

P
q
d
L
g
g
q
[(
o))
&
v

baelk—Genfig
- Actual Data Set Status Data Set

Actual Velocity

Figure 6 — Fixed Device to Controller I/O Connection Format

4.4.4 Variable I/0 connection format

This format, while considerably larger than the Fixed For
and neduces the number of connections between the CIP_Ma

block| views of the Variable Format 1/O data structure
Detaills of these blocks are specified in IEC 61800-7

&

ibility
level
re 8.
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< 32-bit Word > |

Controller-to-Device Connection Format

Connection Header

Instance Data Blocks

Connection Header

Connection Format Format Revision Update ID Node Control

Instance Count - Time Data Set

Controller Update Period

Controller Time Offset

Controller Time Stamp

Instance Data Block 2\ N

Instance Data Header /\\ K\ \

Cyclic Data Block N D

Cyclic Write Data Block

Event Data Block \ \ >

Service Data Block NER N

ANON D

Instance Data Hedder > '© \
2

Instance Num Ifstarice Blk.Size_ Cyclic Blk Siz¢

Clc. Cmd Blk Size Cyc. Write Blk Size Eveny Bk Size Service Blk Size

Eyclic Data BlockY

Control Mode Feedback Coafig Mxis Santrol -

Command Data Set Actual Data Set tahg Data Set Interpolation

(@aN Control
e
N " .o\ J

{ic' Write Data Block

chﬁ‘gvl\?);ite BIK ID\, /| Cyclic Read Blk ID

A(\ WHC Write Data
<\

N\ N\ Event Data Block

> Event Checking Control

EventAck. IR\ Evefit Ack. Status 1 | Event Ack. ID2 | Event Ack. Statys 2

\O\ > Service Data Block

Trapsaction ID” |  Service Code | - | -

Service Specific Request Data

Figure 7 — Controller-to-Device 1/O connection format (variable size)
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| & 32-bit Word 2>

Device-to-Controller Connection Format
Connection Header
Instance Data Blocks

Connection Header
Connection Format Format Revision Update ID Node Status
Instance Count Node Alarms Node Faults Time Data Set
Device Update Period
Device Time Offset
Device Iime Stamp
Timing Diagnostic Data

Instance Data Block A (O X
Instance Data Header <\ D
Cyclic Data Block
Cyclic Read Data Block X D
Event Data Block NES
Service Data Block AL D
O\
Instance Data Header, ' ~_ )
Instance Num - /nstanee/BIK:Size. Cyclic Blk Size
Cyc. Act. Blk Size | Cyc. Read B{S\ize \N EventBIKSize >| Service Blk Size
Cyclic Data Block ./
Control Mode Feedback Cghfig Axis Response Response Status
- Actual Data\Set( | “ Statys Pata Set Axis State

AT
N\ ITaNAN J
[ Cyclic Read Data Block
Cyclic,Reéad Blk’ID /| -

/\<\ Wﬁc Read Data
<\

N\ N Event Data Block
< N > Event Checking Status
Event\D \ (M \ EVent Status | Event Type -
NN N Event Position
N\ Event Time Stamp

)

< Service Data Block
Transaction 1D ! Service Caode ! General Status ! Extended Statud

Service Specific Response Data

Figure 8 — Device-to-Controller I/O connection format (variable size)

5 Mapping to DeviceNet™

5.1 Adaptation of the device model

On DeviceNet, the CIP Motion drive object model uses the DeviceNet Object as its network
specific link object (see Figure 9).
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Object(s)
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Time Sync
Object

Message

Connections

Tablg

2 indicatﬁ;}
correpponding in

Table 2 < Obj

a CIP Motion drive device type on DeviceNet

their

Number of instances

Object c%ss O}\tio}\lor}equired
N

Interface

|dertity£ft%ct\ N Required 1

Message Router

o)

Explicit Connections, 1
minimum
I/0 Connections, 1 minimum

Co nectiw \/Required

Message Router

Megsage Router Required 1 UCMM or Explicit
Messaging Connection

DeviceNet object Required 1 Message Router

Time Sync Object Optional 1 Message Router or Motion
Axis Object class

Motion Axis Object Required 1 per axis Message Router or Motion

Axis Object class

The DeviceNet Object is defined in detail in

IEC 61158-4-2. Refer to

IEC 61158-6-2 and IEC 61800-7-202 for more details about the other objects.

5.2 Use of I/O data formats

IEC 61158-5-2,

In general, the Fixed I/O Connection Format is used for CIP Motion I/O Connections over

DeviceNet. Parameters for this 1/0 Connection include:
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6 M

6.1

Transport Class =0

Trigger = Cyclic

Priority = Very High

Produced and Consumed Paths = Motion Axis Object
Number of Axis per node = 1

apping to ControlNet™

Adaptation of the device model

speci

On C{rontroINet, the CIP Motion drive object model uses the ControlNet Ob as its-ne

ic link object (see Figure 10).

Identity

Motion Axis
Object(s)

ControlNet
Object

twork

Figure 10 — Object Model for a CIP Motion drive on ControlNet

Table 3 indicates the object classes present in this device on ControlNet, as well as their

corres

ponding interfaces.
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Table 3 — Object classes for a CIP Motion drive device type on ControlNet

Object class Optional or Required Number of instances Interface
Identity Object Required 1 Message Router
Connection Manager Required 1 Message Router
Object
Message Router Required 1 UCMM or Explicit

Messaging Connection

ControlNet object Required 1 Message Router
Time Sync Object Optional 1 Message Router or Motion

AXis ObjectTlass
Mot|on Axis Object Required 1 per axis Mesgage Rquter dr'Mofion
Axis\ Object class

The |ControlNet Object is defined in detail in IEC 61158-4-2,
IEC §1158-6-2 and IEC 61800-7-202 for more details about th

6.2 Use of I/O data formats

In ggneral, the Fixed Connection Format is used/for Brive 9 INet,
altholigh the Variable Format may used as well r this
I/0 Cpnnection include:

—| Transport Class = 1

—| Trigger = Cyclic

—| Priority = Very High (Scheduled

7.1 | Adaptation\of

On HtherNet/IP, {
Link Objects as.i
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Motion Axis
Object(s)

—25_

Identity
Object

Time Sync
Object

CIP
Motion
S t Link

Message

NN
RSy
nt ace
§ Object

Connections

(=)

‘ X

Object

’\\

Tablg

Figure 1

4 indicatpf;?;f
correpponding in

Table 4—@i< t classe

N

a CIP N otion drive on EtherNet/IP

in this device on EtherNet/IP, as well as|their

a CIP Motion drive device type on EtherNet/IP

Object c%ss O}\tio}\lor}equired Number of instances Interface
Idertityét%ct\ \ D) Required 1 Message Router
Conjnection arééer \/Required 1 Message Router
Object
Megsage Router Required 1 UCMM or Explicit
Messaging Connection

TCH/IR Interface Required 1 Message Router

object

Ethernet Link object Required 1 Message Router

Time Sync Object Optional 1 Message Router or Motion
Axis Object class

Motion Axis Object Required 1 per axis Message Router or Motion
Axis Object class

The TCP/IP Interface and Ethernet Link Objects are defined in detail in IEC 61158-4-2. Refer

to IEC 61158-5-2,
objects.

IEC 61158-6-2 and IEC 61800-7-202 for more details about the other
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7.2 Use of I/0 data formats

In general, the Variable Connection Format is used for Drive Connection over EtherNet/IP.
Parameters for this 1/O Connection include:

— UDP/IP

— UDP protocol, ID = 0x8AE

— Transport Class = 1

— Trigger = Cyclic

— Priority = Very High (Scheduled)

Num!l)er of Axis per node =1 to 16
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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -

Partie 7-302: Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance —
Mise en correspondance du profil de type 2

avec les technologies de réseaux

1) La| Commission Electrotechnique

Internationale (CEIl) est une organisatigh

AVANT-PROPOS

composée de l'ensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités Rationau . CEl a
pour objet de favoriser la coopération internationale pour toutes les gudesti C } 3 ns les
domaines de I'électricité et de I'électronique. A cet effet, la CEl — entreSautre ivite ¢ ormes

internationales, des Spécifications techniques, des Rapports technj
public (PAS) et des Guides (ci-aprés dénommés "Publication(s)
comités d'études, aux travaux desquels tout Comité national inté
ordanisations internationales, gouvernementales et non gouvef

es au
a des
r. Les
cipent

également aux travaux. La CEI collabore étroitement avec I'@rganisatioh i isation|(1SO),

selon des conditions fixées par accord entre les deux organisatiops

2) Le$ décisions ou accords officiels de la CEIl ¢

s représentent, dans la Mesure

du|possible, un accord international sur lg j etudiés, ¢ ‘ 9 gue Aes Comités nationaux de [la CEl

interessés sont représentés dans chaque co

3) Les$ Publications de la CEl se présentent sou

rdations internationales et sont agréées

comme telles par les Comités nationaux defa CEI. Tous & ts raisonnables sont entrepris afin que |la CEI

s'assure de I'exactitude du contenu technique degSes publications)la CEl ne peut pas étre tenue respopsable
de|l'éventuelle mauvaise utilisation ou interp état en est faife par un quelconque utilisateur final.
. Ne

4) Da

nafi
nafi

5) La
fol

co
ceftifi

6) To

emjtes nationaux de la CEI s'engagent, dans tpute la
parente les  Publications de la CEl dans leurs publigations
odtes Publications de la CEIl et toutes publigations

de¢ conformité. Des organismes de certification indépenpdants
ormité et, dans certains secteurs, accédent aux marqyes de
able d'aucun des services effectués par les organismes de

s sont en possession de la derniére édition de cette publicatior}.

7) Au imputée a la CEl, a ses administrateurs, employés, auxiliaines ou
m4 s.Ses expefts particuliers et les membres de ses comités d'études et des Cpmités
nafi e_la CEl\pour tout préjudice causé en cas de dommages corporels et matériels, ou de touf autre
do e ature que ce soit, directe ou indirecte, ou pour supporter les colts (y compris Igs frais

delj
toy

8) L'dttentioniest attiré

anses/découlant de la publication ou de I'utilisation de cette Publication de la CEljou de
te autre Rublication de la CEIl, ou au crédit qui lui est accordé.

sur les références normatives citées dans cette publication. L'utilisation de publigations
réferencées est obligatoire pour une application correcte de la présente publication.

9) L’4dttention est attirée sur le fait que certains des éléments de la présente Publication de la CEIl peuvent faire

I’objet de droits de propriété intellectuelle ou de droits analogues. La CEIl ne saurait étre tenue pour
responsable de ne pas avoir identifié de tels droits de propriété et de ne pas avoir signalé leur existence.

La Commission Electrotechnique Internationale (CEIl) attire I'attention sur le fait qu’il est
déclaré que la conformité avec les dispositions du présent document peut impliquer
I'utilisation d’'un brevet intéressant ce qui suit.

Numéro de série de la Détenteur Titre
publication / application
US 11/241,539 [RA] Time Stamped Motion Control Network Protocol That Enables

Balanced Single Cycle Timing and Utilization of Dynamic Data
Structures
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La CEIl ne prend pas position quant a la preuve, a la validité et a la portée de ces droits de
propriété.

Le détenteur de ces droits de propriété a donné 'assurance a la CEIl 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 la CEIl. Des informations peuvent étre demandées a

[RA] Rockwell Automation, Inc.

1201 S. Second Street

Milwaukee, W1 53204

USA

Attention: Intellectual Property Dept.
L’attg faire
I'objet de droits de propriété autres que ceux qui ont été meltionn&g\(Ci El ne
saurg i ut ou
partig.
La N emes
d'ent 5emi-
cond ¢ s squipements électroniques de
puiss|
La pr bliee
en 2(
Le te
Le rapport de xote uti a
I’appfobation de teité
La ve
Cettel
Une |iste \ 2 nents
électriques dexpliissance a vitesse variable, peut étre consultée sur le site web de la CEI
Le cdmité a'décidé que le contenu de cette publication ne sera pas modifié avant la dafte de
stabilite<indiquée sur le site web de la CEIl sous "http://webstore.iec.ch" dans les dornnées

relatives afa pubiication recnercnee. A cetie date, Ia puplication Sera

e reconduite;

e supprimée;

e remplacée par une édition révisée, ou
e amendée.

IMPORTANT - Le logo "colour inside” qui se trouve sur la page de couverture de cette
publication indique qu'elle contient des couleurs qui sont considérées comme utiles a
une bonne compréhension de son contenu. Les utilisateurs devraient, par conséquent,
imprimer cette publication en utilisant une imprimante couleur.
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INTRODUCTION

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

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

.‘.‘:-‘: RO fre—a1hte ace SR Savas G <, a -ques
et numériques, interfaces séries et paralléles, bus de terrain et réseaux)-tes profils \établis
sur fles interfaces physiques spécifiques sont déja définis pou aines
d'application (par exemple, commande de mouvement) et certaines cl (par
exemlple, dispositifs d'entrainement classiques, positionneur). Les faces
de prpgrammes de commande et de programmeurs d'application assoc ijes et
varient dans une large mesure.
La QEI 61800-7 définit un ensemble de fonctions, états
communs de commande d'entrainement ou une deseri ns a
mettr
La G ositif
d'ent ation
empl tions
géné s de
comnunication différentes. Ceci permet dep ande
de m e ou de commande d'entrainement)
dans ositif
d'ent
Iy a
Pour
logie
H'une
un constructeuk de dispositif de commande
—| Aucune influence de la technologie de bus
—| \Intégration aisée des dispositifs

Indépendance par rapport a un fournisseur de dispositifs d'entrainement
Pour un intégrateur de systémes

Effort d'intégration moindre des dispositifs

Méthode intelligible unique de modélisation

Indépendance par rapport a la technologie de bus

Concevoir une application de commande de mouvement avec plusieurs dispositifs
d'entrainement différents et un systeme de commande spécifique nécessite un effort certain.
Les taches de mise en ceuvre des logiciels systémes et de compréhension de la description
fonctionnelle des composants individuels peuvent contribuer a I'épuisement des ressources
d'un projet. Dans certains cas, les dispositifs d'entrainement ne partagent pas la méme
interface physique. Certains dispositifs de commande prennent simplement en charge une
interface unique qui n'est pas prise en charge par un dispositif d'entrainement spécifique.
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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
dédiées aux logiciels d'application et il convient que cette opération ne reléve pas de sa
responsabilité.

Certaines applications nécessitent de pouvoir permuter des dispositifs, voire intégrer de
nouveaux dispositifs dans une configuration existante. Elles sont également confrontées a
différentes solutions incompatibles. Les efforts visant & adopter une solution relative a un
profil d'entrainement et aux extensions spécifiques au constructeur peuvent se révéler
inacceptables. Ceci réduit le degré de liberté concernant le choix d'un dispositif le mieux
adapté a cette application de sélection du dispositif disponible pour une interface physique
spécifiqueetpris e charge par te comtroteur:

La CEI 61800-7-1 est divisée en une partie générique et en plusje mme
I'illusire la Figure 1. Les types de profils d'entrainement pour CiA ™2
PROFIdrive® et SERCOS interfaceT™4 sont mis en correspondanc drique
dans| l'annexe correspondante. Les annexes ont été souf ismes
internationaux indépendants spécialisés dans les réseau in, et
respgnsables du contenu de l'annexe qui y est assocjé des
marqles connexes.

Les différents types de profils 1, 2, 1, la
CEI §1800-7-202, la CEI 61800-7-203 et la CEI 6

La prgsente partie de la CEI 61800-7 sx ance
du prpfil de type 2 (CIP Motion™) avec tTMS5,

ContfoINetT™6 et EtherNet/IPTM7,

1 Ci tte information est fournie pour la commodité des
utili e-constitue en aucun cas un entérinement par la CEI du
dé de ses produits. La conformité a ce profil n'impligye pas
I"uili

2 CIf t Vendor Association, Inc. Cette information est fournie pour la
co e internationale et ne constitue en aucun cas un entérirlement
pa de I'un quelconque de ses produits. La conformité a cq profil
n’i CIP Motion™. L'utilisation de la marque CIP Motion™ négessite
I'a isati NOJ o) i Yendor Association, Inc.

3 PR ive & (K| PROFIBUS International. Cette information est fournie pour la commodité des
utili de\la présehte Rorme” internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEI du
dé a margue ou\de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’impligye pas
'uflilisati A ma e _PROFIdrive. L’utilisation de la marque PROFIdrive nécessite I'autorisatijon de
PR 2

4 SH interface™ sont des marques de SERCOS International e.V. Cette informatipn est

fodrnie pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun fas un
en{érinement par la CEl du détenteur de la marque ou de l'un quelconque de ses produits. La conformité a ce
prdfil\n’impligue pas l'utilisation des marques SERCOS ou SERCOS interface. L'utilisation des marques
SERCOS et SERCOS interface nécessite I'autorisation de leur détenteur.

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

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

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


https://iecnorm.com/api/?name=e5225af16b761499a0a637c3a97af375

- 36 - 61800-7-302 © CEI:2007

La CEI 61800-7-301, la CEIl 61800-7-303 et la CEl 61800-7-304 spécifient la ou les méthodes
de mise en correspondance des profils de types 1, 3 et 4 avec les différentes technologies de
réseaux (telles que CANopen8, EtherCATTM9 FEthernet PowerlinkT™10  PROFIBUS!,
PROFINET'2 et SERCOS interface).

IEC 61800 series
Adjustable speed electrical power drive

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
Mapping of Mapping of Mapping of
Profile type 1 Profile type 2 Profile t 3
(CiA 402) (CIP Motion) (PROFtdrive
- \J
IEC 61800-7-200 - Profile specifications R AN
A 2.2
IEC 61800-7-201 IEC 61800:7-2 IEC 64800-%-20 IEC 61800-7-204
Profile type 1 Profile typ Rrofile typ Profile type 4
(CiA 402) (CIP Motjon) PROEIdrive) (SERCOS)

NN

IEC 61800-7-300 —Mapping of P@Zt’o ork technologies

N~

IEC 61800-1?01 2 IEC 61800-7-303 IEC 61800-7-304
Mapping of profile ile Mapping of profile Mapping of profile
type 1 to: type 3 to: type 4 to:
CANopen PROFIBUS SERCOS | + 1l
EtherCA PROFINET SERCOS Il
ETHERNE EthexNet/IP EtherCAT
Powerlink N

L AN \\\)

AN

10

11

12

CANopen est.l’ac
et fait réference a I'

de "Controller Area Network open (Gestionnaire de réseau de communication ¢uvert)
50325-4.

EtherCAT™ est une marque de Beckhoff, Verl. Cette information est fournie pour la commodité des utiliJateurs
de|la‘présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEIl du détenlur de
la marque ou de l'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas I'utilisation de la
marque EtherCAT™. L’utilisation de la marque EtherCAT™ nécessite I'autorisation de son détenteur.

Ethernet Powerlink™ est une marque de B&R, le contréle de son utilisation est confié a I'organisme a but non
lucratif EPSG. Cette information est fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme
internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEl du détenteur de la marque ou de I'un
quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas l'utilisation de la marque Ethernet
Powerlink™. L’utilisation de la marque Ethernet Powerlink™ nécessite I'autorisation de son détenteur.

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

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

Francgais

IEC 61800 series Adjustable speed electrical power
drive

Série CEIl 61800 Entrainement électrique de puissance
a vitesse variable

IEC/TR 62390 Device profile guideline

IEC/TR 62390 Device profile guideline (disponible en
anglais uniquement)

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

IEC 61800-7 Generic interface and use of profiles for
power drive systems (disponible en anglais uniquement)

IEC 61800-7-1 Interface definition

IEC 61800-7-1 Interface definition (disponible en
anglais uniquement)

Generic PDS interface specification Spécification d’interface PDS gépérique

Annex|A, Mapping of Profile type 1 (CiA 402) Annexe A, Mise en correspon ce de p fikde type 1
(CiA 402)

Annex|B, Mapping of Profile type 2 (CIP Motion) Annexe B, Mise en corrgspoRd fil deNtype 2
(CIP Motion)

Annex|C, Mapping of Profile type 3 (PROFIdrive) Annexe C, Mise en corrWa ceh\)l de type 3
(PROFIdrive)

Annex|D, Mapping of Profile type 4 (SERCOS) Annexe D Mis \oksp\d@e profil de type 4
(SERC

IEC 61800-7-200 — Profile specifications IEC 6(18 rofl\re%p/e«\:lflcatlons (disponible en
aﬁg'l\a u q e nt

IEC 61800-7-201 /&EI 80047

Profile|type 1 (CiA 102) Profik de-type 1 iA102)

IEC 61800-7-202 | 64

Profile|type 2 (CIP Motion) \9\& de t e 2 (CIPMotion)

IEC 61800-7-203 -203

Profile|type 3 (PROFIdrive) /\ /\ \Srofll type 3 (PROFIdrive)

IEC 61800-7-204 CEI)61800-7-204

Profile|type 4 (PROFIdrive) rofil de type 4 (SERCOS)

IEC 61800-7-300 — |ng f profile net \> IEC 61800-7-300 — Mapping of profiles to network

technologies technologies (disponible en anglais uniquement)

IEC 61800-7-301 CEI 61800-7-301

Mapping of profile typ Mise en correspondance du profil de type 1 avec

CANopen CANopen

EtherQAT EtherCAT

ETHERNET ETHERNET

Powerink@ \ Powerlink

IEC 61800-7-30 A CEIl 61800-7-302

Mapping of profile type 2 to Mise en correspondance du profil de type 2 avec

DevicegNet DeviceNet

ControfNet. ControlNet

EtherNetHP EtreriNetHP

IEC 61800-7-303
Mapping of profile type 3 to
PROFIBUS

PROFINET

CEIl 61800-7-303
Mise en correspondance du profil de type 3 avec
PROFIBUS

PROFINET

IEC 61800-7-304
Mapping of profile type 4 to
SERCOS | + 11

SERCOS Il
EtherCAT

CEIl 61800-7-304
Mise en correspondance du profil de type 4 avec
SERCOS | + I

SERCOS Il
EtherCAT

Figure 1 — Structure de la CEI 61800-7
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ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -

Partie 7-302: Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance —
Mise en correspondance du profil de type 2
avec les technologies de réseaux

1 Domaine d’application

La CEI 61800-7 spécifie les profils dédiés aux entrainements électriqué PDS)
et ledr mise en correspondance avec les systéemes de communica a un
modégle d'interface générique.

Les fpnctions spécifiées dans la présente partie de la CEl &1 bes a
assufler la sécurité fonctionnelle. Ceci exige I'applicafion aires
confdrmes aux normes, conventions et lois pertinentes

La priésente partie de la CEIl 61800-7 spécifie la mise ¢ pe 2
(CIP Motion™) décrit dans la CEIl 61808 au.

2 Références nor

Les gdocuments esent
document. Pour nces
non datées, la dernig tuels
amendements).

IEC §1158-4 rt 4-2
(Ed.1.0): 3 glais
unique

IEC §1158-542, frial communication networks — Fieldbus specifications — Payt 5-2
(Ed.1.0): ;Applicatior” layer service definition — Type 2 elements (disponible en anglais
uniqguement)

IEC 61158-6-2, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-2

(Ed.1.0): Application layer protocol specification — Type 2 elements (disponible en anglais

uniguement)

IEC 61588:2004, Precision clock synchronization protocol for networked measurement and

control systems (disponible en anglais uniguement)

IEC 61800-7 (all parts), Adjustable speed electrical power drive systems — Generic interface

and use of profiles for power drive systems (disponible en anglais uniquement)

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

en anglais uniquement)


https://iecnorm.com/api/?name=e5225af16b761499a0a637c3a97af375

61800-7-302 © CEI:2007 -39 -

3 Termes, définitions et abréviations

3.1 Termes et définitions

Pour les besoins du présent document, les termes et définitions suivants s'appliquent.

3.1.1
valeur instantanée
valeur d'une variable a un instant déterminé

[VEI 351-21-02]

NOTE| Les valeurs instantanées ou les variables instantanées sont utilisées dans |a pré3Sente partie|de la
CEI 61800-7 comme données d'entrée du programme de contréle d'application pour contréler les,\variabjes de
réactign ou d’autres variables de processus du PDS.

3.1.2
application
élément fonctionnel logiciel spécifique a la résolution d'un problé re et
de cdmmande de procédés industriels

NOTE| Une application peut étre répartie entre les ressources, £ bons.

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.2, modifiée]

3.1.3
attribut
propriété ou caractéristique d'une entité

[CEI/IR 62390:2005, 3.1.3

3.1.4

axe

élément logique A'un taine
forme de mouve

NOTE rvés.

NOTE
un sys

ement,

3.1.5

extensi es et protocole CIP afin de prendre en charge la commande de
mouV

3.1.6
dispositif d'entrainement CIP Motion
tout dispositif d'entralnement conforme a la spécification de CIP (Motion)

3.1.7

profil de dispositif d’entrainement CIP Motion

ensemble des objets utilisés pour mettre en ceuvre un dispositif d’entralnement CIP Motion
qui comprend I'Objet Axe de mouvement (Motion Axis Object) ainsi que des objets Prise en
charge standard tels que I'Objet Identité et ’Objet Synchronisation temporelle

13 CIP Motion™ et CIP Sync™ sont des marques de Open DeviceNet Vendor Association, Inc. Cette information
est fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas
un entérinement par la CEIl du détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a
ce profil n’implique pas I'utilisation des marques CIP Motion™ ou CIP Sync™. L'utilisation de la marque CIP
Motion™ ou CIP Sync™ nécessite 'autorisation de Open DeviceNet Vendor Association, Inc.
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3.1.8

connexion E/S CIP Motion

connexion CIP bidirectionnelle périodique de classe 1 entre un contréleur et un dispositif
d'entrainement, définie comme partie intégrante de la spécification de CIP Motion

3.1.9

CIP Sync™Erreur: source de la référence non trouvée

extensions des services et du protocole CIP visant a intégrer la fonctionnalité de
synchronisation temporelle définie dans la CElI 61588:2004 dans un réseau CIP (voir "Objet
Synchronisation temporelle" ('Time Sync Object') dans la CEl 61158-5-2 et la CEl 61158-6-2)

3.1.1
clasge
desciliption d'un ensemble d'objets qui partagent les mémes attributs, © bdes,

relatipns et sémantique

[ISO/CEI 19501, modifiée]

3.1.1¢1
boucle fermée
méthpdes de commande dans lesquelles un signal de réaction @
pour | entrainer la dynamique réelle du moteur /afi

comnhandée par asservissement

ype’ donné est (tilisé
hique

NOTE| Dans la plupart des cas, un dispositif de réagtion a \ signal
est défivé de I'excitation du moteur (c’est-a-dire fonctionne a

3.1.12
commandes
ensemble de commandes‘en a pttant
de cgntroler le comportem c

NOTE(1

NOTE|2

3.1.18
comihande, réguleg
actiofn délibéy

[VEI 85

3.1.1r

dispogsitif de.commande/régulation
unité| physique contenant — dans un module/sous-ensemble ou dispositif — un progrgmme
d'application de commande du PDS

3.1.15

bloc de données cycliques

bloc de données en temps réel a priorité élevée transférées par une connexion CIP Motion de
maniére périodique

3.1.16
type de données
ensemble de valeurs associé a un ensemble d'opérations autorisées

[ISO/CEI 2382-15:1999, 15.04.01, modifiée]
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3.1.17

dispositif

dispositif de terrain

entité physique indépendante sur réseau, d'un systeme d'automatisation industriel, capable
d'exécuter des fonctions spécifiées dans un contexte particulier et délimitée par ses
interfaces

[CEI 61499-1:2005, 3.30, modifiée]

entité qui exécute des fonctions de commande/régulation, activation et/ou détection et qui est
en interface avec d'autres entités de ce type d'un systéme d'automatisation

[1SO [15745-1:2003, 3.11]

3.1.1B

profi| de dispositif

représentation d'un dispositif en termes de ses paramétres, ens es et
comportement selon un modéle de dispositif qui décrit les dg sortément du

dispasitif percus par le biais d'un réseau

NOTE| Cette définition est issue de la CEI/TS 61915, que I'on a étendue par Kaj ignnelle
du dispositif.

[CEI/TR 62390:2005, 3.19, modifiée]

3.1.1p
dispositif d’entrainement
dispgsitif congu pour commander la dynami

3.1.2
bloc
bloc
uniqy

otion

NOTE
typiqu

3.1.2
varia
varia

irement

[VEI

3.1.2
élémgent fonctionne
entit§ de ‘legiciel ou logiciel combiné au matériel, capable d'accomplir une fonction spégifiée
d'un dispositif

NOTE 1 Un élément fonctionnel comporte une interface et des associations a d'autres éléments fonctionnels et
fonctions.

NOTE 2 Un élément fonctionnel peut étre constitué de bloc(s) de fonctions, d'objet(s) ou de liste(s) de
paramétres.

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.12]

3.1.23

obtenir/lire

opération qui implique la recherche d’'une valeur d’attribut a partir de la partie controleur de
I'interface
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3.1.24

données E/S

comprennent d’'une part les données d’entrée constituées des commandes et des points de
consigne et d’autre part les données de sortie constituées des valeurs d’état et instantanées

3.1.25

données d’entrée

données transférées d'une source externe dans un dispositif, une ressource ou un élément
fonctionnel

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.14]

3.1.2|5

interface
frontipre commune entre deux unités, définie par des caractéristig8
caradtéristiques de signal ou d'autres caractéristiques selon le cas

des

[VEI 851-21-35, modifiée]

3.1.2p
modéele

représentation mathématique ou physique d'un systg
précision suffisante, sur des lois connues, sur-u
spécifiées

us, basée, ave¢ une
sur des hypothéses

[VEI 51-21-36]

3.1.28
mouvyement
tout gspect de la dynamique d

NOTE Dans le contexte
entraifpements asservi’ mars
3.1.29

objet Axe de mouxe S
objet|qui définit | 3 ment
(ou PIDS) selomla spé

gs aux

3.1.3p
bouclle ov s
méthpdes de dans lesquelles il n'existe aucune application de réaction pour fiorcer
la dynamique.réelle d moteur afin de correspondre a la dynamique commandée

EXEMPLE” ,Les exemples de commande a boucle ouverte sont les entrainements pas a pas et les disgositifs
d’entrginement a fréquence variable.

3.1.31

mode de fonctionnement

caractérisation de la maniére et du degré avec lequel l'opérateur humain intervient sur
I'équipement de commande

[VEI 351-31-01]

3.1.32

données de sortie

données provenant d'un dispositif, d'une ressource ou d'un élément fonctionnel et transférées
de ces derniers vers des systémes externes

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.21]
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3.1.33

paramétre

élément de donnée qui représente les informations d'un dispositif qui peuvent étre lues ou
saisies dans un dispositif, par exemple, par le biais du réseau ou d'une IHM locale

NOTE 1 Adaptée de la CEI/TS 61915.

NOTE 2 Un paramétre est généralement caractérisé par un nom de paramétre, un type de données et une
direction d’accés.

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.22, modifiée]

3.1.3¢
profi
représentation d'une interface PDS en termes de ses paramétres, ense
et comportement selon un profil de communication et un profil de dispg

paramétres

3.1.3p
bloc de données de service

bloc fle données en temps réel de priorité moins élevée ags
du cgntréleur, transférées par une connexion CIP Motion degmami

rvice

NOTE| Les données de service incluent les messages de dé¢mande
attribufs de I'Objet Axe de mouvement ou d'effectuer divers diagpostics/de dispqsitif dehtrainement.

Er aux

3.1.3p
poin{ de consigne
valeur ou variable utilisée comme donneée
afin de commander le PDS

ation

3.1.3¢
fixerjécrire
opérgtion qui impliqu

contrpleur de I’intifac

bartie

3.1.38

état

enseimble d'inforratign [ et le programme de contrble d'application, qui reflete
I'état|ou le m 2lément fonctionnel de ce dernier

NOTE| Le$ diffé iformations d'état peuvent étre codées avec un bit chacune.

3.1.39

synchronisé
état de verrouillage“de la valeur d'horloge locale du dispositif d'entrainement sur I'hdrloge
maitresse du temps systéme réparti

NOTE Lorsqu'ils sont synchronisés, le dispositif d'entrainement et le contréleur peuvent utiliser les datations
associées aux données de connexion CIP Motion.

3.1.40

temps systéme (System Time)

valeur temporelle absolue définie dans la spécification de synchronisation CIP dans le
contexte d'un systéme temporel réparti ou tous les dispositifs comportent une horloge locale
synchronisée avec une horloge maitresse commune

NOTE Dans le contexte de CIP Motion, le temps systéme est une valeur entiére a 64 bits en nanosecondes, avec
une valeur de 0 correspondant a la date 1970-01-01.
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3.1.41

datation (horodatage)

valeur de datation de systéme temps associée aux données de connexion CIP Motion qui
achemine le temps absolu lorsque les données associées ont été saisies, ou qui peut
également étre utilisée pour déterminer le moment ou les données associées doivent étre
appliquées

3.1.42

type

élément matériel ou logiciel qui spécifie les attributs communs partagés par toutes les
instances du type

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.25]

3.1.438
variaple
entitg logicielle qui peut prendre différentes valeurs, mais une seule \al

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.27]

NOTE| Les valeurs d'une variable, ainsi que d'un paramétre,
données.

pe de

3.1.4

disp(fsitif d’entrainement a fréquencé
VFD (Variable Frequency Drive)
classp de prodwts d entramement visa
mote
dispdsi

nt un
e du

NOTE
d’entrgil

ositifs

3.2
Ack
Act
Blk

CIPp™ industriel commun (Common Industrial Protocol) | (voir
8 Type 2, CEI 61784-1 et CEl 61784-2 CPF2)

Cmd nde

Cyc

ID dentificateur

E/S Entrée-sortie

IP Protocole Internet (Internet Protocol) (voir RFC 791 et RFC 894)

PDS Entrainement électrique de puissance (Power Drive System)

TCP Protocole de contréle de transmission (Transmission Control Protocol)
(voir RFC 793)

UDP User Datagram Protocol (voir RFC 768)

4 Principes de mise en correspondance de CIP Motion™

4.1 Principes généraux de mise en correspondance de CIP Motion™

CIP Motion™ définit les extensions des services et protocole CIP afin de prendre en charge la
commande de mouvement sur les réseaux CIP. DeviceNet™, ControINet™ et EtherNet/IP™
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utilisent chacun le Protocole industriel commun (CIP) pour leurs couches supérieures
(Transport, Application et Utilisateur).

CIP est un protocole orienté objet basé sur des connexions. Chaque objet est caractérisé par
des attributs (données), des services (méthodes) et un comportement (réaction aux
événements). Pour un type de dispositif donné, par exemple un dispositif d’entrainement CIP,
un ensemble minimal d’objets doit étre mis en ceuvre: ces objets sont définis dans le profil de
dispositif correspondant. Le profil de dispositif et les spécifications d’objet associées assurent
I'interopérabilité entre ces dispositifs quel que soit le constructeur, ce qui facilite leur
utilisation et leur intégration. Plus particulierement, les dispositifs d’entrainement CIP qui
suivent I'un des profils de dispositif d’entrainement CIP standard ont les mémes attributs

d’état—et—de——configuration, Tépomndent —aux Tmémes —commandes et presentent e méme
comportement.
Dans| la mesure ou les réseaux CIP sont basés sur une couche

donng€es d’application sont identiques quel que soit le réseau q
programmeur d’application n’a méme pas besoin de connaitre |
le digpositif. La Figure 2 donne une présentation générale de
OSI gt illustre les adaptations CIP actuelles de DeviceNet,

(| SEMI Pneu _..Other
Devices alve Profiles
User < -
Layer () ~ ™y o |
N N AR, o E d
O~ YAppl ~On| SEd
\ \/ UV, 8
( N
N
JApplicaton & P Méssaging: Explicit, /0, Routing

ransport La@

7 A4 - r - - 1
Ecapsulation | I
viceNet ControlNet 1 I
Adapt Data Lin Data Link ubP I TCP 1, Future 7 )
Data Li Layer Layer IP 1 :
AN] [CTDMA] Enet Data Link : "
Layer [CSMA/CD] I "
Vi DeviceNet ControlNet Ethernet r= ==
- ) _ )
Laver Physical Physical Physical : Future 7 :
La‘.‘i"er Layer Layer _____ !
Légende
Anglais Francgais
User layer Couche Utilisateur

Application & transport layers

Couches Application & Transport

Adaptation & data link layers

Couches Adaptation & Liaison de données

SEMI devices Dispositifs électroniques
Pneu valve Soupape pneumatique
AC drives Dispositifs d’entrainement CA

Position cntrllrs

Contréleurs de position
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Anglais Frangais
Other profiles Autres profils
Application object library Bibliothéque d’objets d’application
CIP messaging: Explicit, I/0, Routing Messagerie CIP: explicite, E/S, acheminement
CIP common spec Spécification de CIP commune
DeviceNet data link layer Couche Liaison de données DeviceNet
ControlNet data link layer Couche Liaison de données ControlNet
Ecapsulation Encapsulation

tHFe—2 o2

DeviceNet physical layer Couche physique DeviceNet /\
ControlNet physical layer Couche physique ControlNeﬂ ~
Fnet data link layer Couche Liaison de donn{\éﬁ{ né\
Fthernet physical layer Couche physique E)ze\nét\ \

Figure 2 — Présentation générale des

4.2 | Mise en correspondance de CIP Motion™

Un d|spositif d’entrainement CIP Motion commande
d’entfainement, comprenant généralement un( acti oteur rotatif ou lingaire.
Chaque moteur associé est entrainé \ anege d’entrainement asspciée
faisapt également partie du dispositif. et 8. com ande de mouvement prise en
charde par le profil de dispositif d’entra peut étre a boucle ouverte
(motgur pas a pas, V/Hz) ou a boucle fermée (e \ents asservis). Dans les deux cas, le
mouvement de I'axe est commande par uR Srence de consigne qui peut étre configurée
pour |I'asservissement dg” pasitic ¢ , le contréle d’accélération ou
I'assegrvissement de couran{/couple.

La spécification de p
définit I’interfac
d’entfainement a eoni
Motign.

un ou plusieurs|axes

raflnement CIP Motion de la CEI 61800-7-202
les comportements de consigne d’'un dispositif
ofion>tel que pergu par un contréleur a conformité¢ CIP

Comine lillug
simpljfie de
CIP dveg’le

interface de la couche Application commune fournie paf CIP
& Ia tache de mise en correspondance d’un profil de dispgositif

Le squl élémentdépendant du réseau a prendre en compte pour mettre en ceuvre le prdfil de
dispositif d.entrainement CIP Motion réside dans la détermination des limites de performance
du r¢sedu.'La grande largeur de bande de EtherNet/IP permet d’utiliser une structure
extrémement souple de données de connexion du dispositif d’entrainement variable, tandis
qu’avet DeviceNetitpeut€tre preféerabte d'utitiser ta ptus petite—structure de—commexion de
dispositif d’entrainement fixe du fait de la capacité de trame de données a 8 octets de CAN.
Cependant, aucune raison technique ou limitation de spécification n’interdit I'utilisation de la
connexion du dispositif d’entrainement CIP Motion variable et de la synchronisation
temporelle associée avec DeviceNet ou ControlNet.

Pour ce qui concerne la fonction de synchronisation temporelle critique, un Objet dédié
Synchronisation temporelle a été spécifié (voir CEl 61158-5-2 et CElI 61158-6-2). ControlNet
dispose d’'une couche Liaison de données synchronisée intrinseque, EtherNet/IP utilise
directement la norme CE| 61588:2004 et son utilisation avec DeviceNet a également été
définie.

Mis a part les capacités, I’exécution de CIP Motion sur I'un quelconque des trois réseaux CIP
existants ne présente aucune différence.
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4.3 Types de données

Le Tableau 1 indique les références des types de données utilisés dans le profil de dispositif
d’entrainement CIP Motion et leurs définitions associées. Dans la mesure ou ces types de
données sont propres au CIP, I'application de DeviceNet, ControlINet ou EtherNet/IP ne
nécessite aucune mise en correspondance.

Tableau 1 — Types de données

Types de données Référence a la définition
utilisés dans CIP Motion

BO0OL boolean (voir 5.o.1T.1T.2de la CEI 61156-9-2)
SINT Integer8 (voir 5.3.1.4.2.2 de la CEI 61158-5-2)
INT Integer16 (voir 5.3.1.4.2.4 de la CEl 61 15(5\} ) (N N

DINT Integer32 (voir 5.3.1.4.2.6 de la CEI 6{5\8@\{ \ >

LINT Integer64 (voir 5.3.1.4.2.8 de la 95‘[\6\1\5@3\2

USINT Unsigneds (voir 5.3.1.4.3.2 d/e\a\s\El 61\5\3@\3{ N\

UINT Unsigned16 (voir 5.3.1.4.3_§\ \Q§\| &rg\s 2\)>
UDINT Unsigned32 (voir 5.3,1.4.3.6 e InGEI61158-57)
ULINT Unsigned64 (voLs.(sm@ deE\CEl\m\;&s -2)
REAL Flogt32 (voin}S&J\.{%?/e |{B\E| 6?\158-5-2)
LREAL FﬁAQtGAf\(Q@ﬂ\‘S.?;.L(QJ 4 &g |a\c/E|M58-5-2)

SWORD/BYTE Bits@ga o r\5\31 7 de Ta~CEl 61158-5-2)
WORD Bitétring(ms\Q/oN\.s. .2.4\9e la CEIl 61158-5-2)

DWORD "\ /\BQs\\ingéxz\(\Mr 5.&&%@ la CEl 61158-5-2)

LWORD | | Bitstigug# (voir 5)34.2.8 de la CEI 61158-5-2)

4.4

4.4.1

Le dig ion prend en charge les connexions E/S de deux fofmats
différe p sont tous deux directement connectés a I'Objet Axe de
mouV | ) 3—connexions E/S (implicites) sont utilisées pour relier le disgositif
d’ent ' NE< Motion au contrleur CIP Motion au moyen d’une conngxion
bidire stimation unique. La CEI 61800-7-202 donne une description compléte et

4.4.2 Formats de connexion E/S

L’en-téte de connexion E/S CIP Motion comprend les informations de configuration critiques
nécessaires pour I'analyse des données de connexion qui suivent. La partie fixe de I'en-téte
de connexion est illustrée a la Figure 3.

En-téte de connexion |
Format de connexion | Révision de format | ID d’actualisation | Contrdle de nceud |

Figure 3 — En-téte de connexion

Le Format de connexion détermine le format de la connexion CIP Motion selon la définition de
la Figure 4.
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Bit 7 Bit 0
Format de connexion
(Réservé) | Type de connexion

Figure 4 — Format de connexion

Le Type de connexion est une énumération a 4 bits qui définit le type de connexion CIP
Motion comme indiqué ci-dessous.

0 = Réservé

1 = Réservé

2 = Connexion contréleur-dispositif fixe
3 = Connexion dispositif-contrdleur fixe

4 = Réservé

5 = Réservé
6 = Connexion contréleur-dispositif variable
7 = Connexion dispositif-contrbéleur variable

8 a 15 = Réservé.

Les donnexions fixes ont une taille fixe, généralement réduitedbarsq prennent en charge

des réseaux CIP de faible débit tels que Contro : ment
assoq y i b les
servi

Les s de
conng eaux
CIP de haut débit tels que

4.4.3 Format de con

L’apglication d’@ taille
facilement applicabte At ts de
donn ivénts ont été retirés de la structure de connexion afin
de fd s de
mouV e de
parta une
soupl

—| Instance de prise en charge multiaxiale

—[ ‘Dimensionnement de bloc dynamique

— Bloc de données de lecture/écriture cycliques
— Bloc de données d’événement
— Bloc de données de service

Dans ce cas, les demandes de service adressées a I’Objet Axe de mouvement sont prises en
charge via une connexion de messagerie explicite séparée, comme cela est actuellement
défini dans la spécification de CIP. Les notifications d’événement sont généralement traitées
via une seconde connexion E/S configurée comme «Changement d’état».

La Figure 5 et la Figure 6 donnent un exemple du Format de connexion fixe utilisé dans une
application de dispositif d’entrainement a vitesse variable simple ne nécessitant qu’une
consigne de vitesse avec retour en vitesse réelle. Dans ce cas, la taille de la connexion a été
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réduite a 16 octets, ce qui convient parfaitement aux réseaux de faible capacité tels que
DeviceNet. De plus amples informations sont données dans la CEl 61800-7-202.

Structure de connexion contréleur-dispositif

Format de connexion

Révision de format ID d’actualisation

Contréle de nceud

Mode de commande

Config. de réaction Commande d’axe

données de consigne

Ensemble de Ensemble de
données réelles données d’état

Ensemble de

Vitesse de consigne

Figure 5 — Format de connexion E/S contréleur-dispositif fixe (taille fixe = 16 octets)

Structure de connexion dispositif-contréleur

( QY

Forr

hat de connexion Révision de format ID d’actualisation

{ “Statut ddlnceud

Modle de commande

Config. de réaction Réponse d’axe /

NStatit derépans

[]

Ensemble de Ensemble de
données réelles données d’étgt\

Vitesse réelle

N\

A

Fig
4.4.4

Ce fq
plus
d’ent
donn
inforn

ure 6 — Format de connexion E/S dispositif-contro

Format de connexion E/S variable

Bes E/S de format variable sont il
nations sur ces blocs sont donné

r\f%(\me\fge = 16 octdts)

bien
sitifs

nples
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