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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -

Part 7-303: Generic interface and use
of profiles for power drive systems —
Mapping of profile type 3 to network technologies

FOREWORD

1) Theg 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 wg non-
goyernmental organizations liaising with the IEC also part|0|pate 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 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
trahsparently to the maxingum gence
befween any IEC Publication\and t hted in
thqg 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 P i i injury, ge or
other damage, of any Xattie’ whatsoewve 5) and
expenses apisingnolt ofgthe\ publication, use of, or reliance upon, this IEC Publication or any othér IEC
Puplications

8) Attentign isNdrawnXtewthe Normative references cited in this publication. Use of the referenced publicatlons is
indispensable Taxth pplication of this publication.

9) Attention is dra 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 concerning the

following.

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

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

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

[SN] Siemens AG
Corporate Intellectual Property
Licensing & Transactions

Otto-Hahn-Ring 6

o 173U MUInch

Germany

e the
iblle for

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

The International Standard IEC 61800-7-303 has been p i 22G:
Adjugtable speed electric drive systems incorporating d f IEC
technlical committee TC 22: Power electronic systems j

This pilingual version (2013-04) corre edin

2007111.

The text of this standard is based on t cuments:

/\ f'DIS\\ \ ﬁgporton voting

22\6&185/FD| )\/22G/193/RVD

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

The H

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

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

* reconfirmed;

* withdrawn;

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

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

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

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

A variety of physical interfaces is available (analogue and digital inputs and outputs serial
and narallal intarfan~co fianldhucnc nd abworlea) DRDrafiloe bhacad o~n oo ific S|Ca|

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

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

control) and, some
he assodgiated

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 profile types 1, 2, 3 and 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 3 (PROFIdrive) is mapped to the
network technologies PROFIBUSS and PROFINETS.

IEC §1800-7-301, IEC 61800-7-302 and IEC 61800-7-304 specify how the profile typed 1, 2

and # are mapped to different network technologies (such as CANoy EthefGAT TM8,

Etheqnet PowerlinkTM9, DeviceNet™10  ControlNet™11  EtherNet/|P SERCOS

interface).

1 Cid ers of
this any of
its

2 cIj : 2 or the
copvenience of users of this International Standard and does st 5 of the
tra i S e CIP
Mation™. Use of the trade name CIP Motion™ requires pernjissi ) & h, Inc.

3 PROFIdrive is a trade name of PROFIBUS In ernatlon . This\ is gt i users
of this International Standard and does nq ) or any
of |ts products. Compliance to this profile d y ive. trade
nafne PROFIdrive requires permission of PRO s

4 SEHRCOS™ and SERCOS interface™ are tré S i V. This i ion i given
for|the convenience of users of this Internati q & an i [EC of
thg trade name holder or an profile does not require use of the tradgd name
SHRCOS and SERCOS ints OS and SERCOS interface requires pernpission
of the trade name holder,

5 PROFIBUS is a trade nam \ i —This information is given for the convenience of users
of this InternationahkStandard and\d 3t-co stltu e an endorsement by IEC of the trade name holder jor any
of |ts products. 'ane to thi§s profile)does equire use of the trade name PROFIBUS. Use of th¢ trade
name PROFIBUS redquires permissiqn ofRROMBUS International.

6 PR users
of or any
of trade
na

7 CA

8 Etf of this
Int of its
prd name
Eth

9  EtHerret-Powerlink™ is a trade name of B&R, control of trade name use is given to the non profit organ|zation
EP[SGThis information is given for the convenience of users of this International Standard and dops not
constitute an endorsement by IEC of ithe trademark holder or any of 1ts producis. comphance 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.

10 peviceNet™ is a trade name 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 name
DeviceNet™. Use of the trade name DeviceNet™ requires permission of Open DeviceNet Vendor Association,
Inc.

11 ControlNet™ is a trade name of ControlNet International, Ltd. 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 ControlNet™. Use of the
trade name ControlNet™ requires permission of ControlNet International, Ltd.

12

EtherNet/IP™ is a trade name of ControlNet International, Ltd. and Open DeviceNet Vendor Association, Inc.
This information is given for the convenience of users of this International Standard and does not constitute an
endorsement by IEC of the trademark holder or any of its products. Compliance to this profile does not require
use of the trade name EtherNet/IP™. Use of the trade name EtherNet/IP™ requires permission of either
ControlNet International, Ltd. or Open DeviceNet Vendor Association, Inc.
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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 7-303: Generic interface and use
of profiles for power drive systems —
Mapping of profile type 3 to network technologies

1 Scope
IEC §1800-7 specifies profiles for Power Drive Systems (PDS) and their(mapp 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 re nents
and laws.
This |part of IEC 61800 7 specifies how the profi ied in
IEC §1800-7-203 onto different network technologie

—| PROFIBUS DP, see Clause 4,

—| PROFINET IO, see Clause 5.
2 Normative references
The following referenced ment.
For d Hition
of the
IEC 4
IEC 4 5-3:
Appli
IEC §1158 wnmunication networks — Fieldbus specifications — Part [5-10:
Applicati efinition — Type 10 elements
IEC §1158-643,)Madustrial communication networks — Fieldbus specifications — Part| 6-3:
Applitationsfayer protocol specification — Type 3 elements
IEC 64158-6-10_Industrial communication networks — Fieldbus e’npnifir*::finne — Part 16-10:

Application layer protocol specification — Type 10 elements

IEC 61784-1, Industrial communication networks — Profiles — Part 1: Fieldbus profiles

IEC 61784-2,

profiles for real-time networks based on ISO/IEC 8802-3

Industrial communication networks — Profiles — Part 2: Additional fieldbus

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

IEC 61800-7-203, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-203: Generic
interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 3 specification
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3 Terms, definitions and abbreviated terms

3.1 Terms and definitions

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

3.11
actual value
value of a variable at a given instant

[IEV 351-21-02]

3.1.2
algonithm

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

data

[IEV B51-21-37]

3.1.3
application
softwjare functional element specific to the solution
meagurement and control

in industrial-process

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

d may‘communicate with other applications.

314
attriute
propeérty or characterisfic of\an e

[IEC/TR 62390:20ﬁ5,

3.1.5
clasg
desct
relatipnships,/and

lat share the same attributes, operations, methods,

[ISO/

3.1.6
clock cyclessynchropous application
synchronjzation of sampling and cycle times in the closed-loop control software in digital
driveg.and control systems

3.1.7

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

NOTE 1 The behaviour is reflected by states or operating modes.

NOTE 2 The different commands may be represented by one bit each.
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control
purposeful action on or in a process to meet specified objectives

[IEV 351-21-29]

3.1.9

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

3.1.1
data
seto

[1SO/

3.1.1
devid
field

networked independent physical entity of an ind

perfo
[IEC

entityf
entiti

[1SO

3.1.1

deviq
repre
accof
throu

NOTE
[IEC/

3.1.1
DO I¢
colleq

type
values together with a set of permitted operations

EC 2382-15:1999, 15.04.01, modified]

(
e
jevice

51499-1:2005, 3.30, modified]

that performs control, actuating™and/er ng furctions/and interfaces to other
ps within an automation system

15745-1:2003, 3.11]

P
e profile

sentation of a d
ding to a
gh a network

tion of a Nata and Output Data (cyclic transmission) of a Drive Object (drive

3.11
Driv

e of

such

viour

ewed

Cture.

axis)

Object

functi

onal element of a Drive Unit

3.1.15
Drive Unit
logical device which comprises all functional elements related to one central processing unit
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3.1.16

functional element

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

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

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

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.12]

3.1.1
Inpuf Data
data fo be sent cyclically from the device to the controller

3.1.1B
interface

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

gignal

[IEV B51-21-35, modified]

3.1.19
10 Data
Input|Data and Output Data of a devicgé

3.1.2p
Isochronous Mode
communication system se onism which generates a corstant
(timing) bus cycle with a ¢ hgne starpof the cycle

3.1.2{1
model
mathematical or

precision upon kno

cient

[IEV B51-21-36]

3.1.2p

chargcterisa and the extent to which the human operator intervenes ip the
contrpl equip

[IEV B51-31-01]

3.1.23
Output Data
data to be sent cyclically from the controller to the device

3.1.24

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.

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


https://iecnorm.com/api/?name=e2c4f40925f8e4163e87f416e3da2342

- 16 - 61800-7-303 © IEC:2007

3.1.25

Process data

data related to the control process, for example gain factor and state variables, typically
mapped to parameters

3.1.26

profile

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

3.1.27
setpoint
valug or variable used as Output Data of the application control program tg

3.1.28
statuls
set of information from the PDS to the application control progr i State’or mode
of thg PDS or a functional element of the PDS

NOTE| The different status information may be coded with one bit each,

3.1.2p
technological functions

closeld-loop controls and sequence co tion-specific procesges
3.1.3D
type
hardware or software element which speci
of the type

on attributes shared by all instances

e COR

[IEC/TR 62390:2005,

3.1.3ft Q
variaple
softwjare entity that,

[IEC/TR 62390:20Q5,

NOTE| The~alugs of a yarab

3.2 | Abbreviate

AC x

AP Application Process

API Application Process ldentifier
AR Application Relationship
ASE Application Service Element
CM Context Management

Cco Communication Object

CR Communication Relationship
C-LS Controller’s Sign-Of-Life

DO Drive Object

DO-LS Drive Object Sign-Of-Life

DP Decentralised (distributed) Periphery

DSC Dynamic Servo Control
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DU Drive Unit

DX Data_Exchange

DXB Data-eXchange-Broadcast

f frequency

FDL Fieldbus Data Link (Layer 2)

GAP Area between own station address and the next one (attempt to include
new active stations)

GC Global Control Telegram

GSD Device Data File (device description, inpuf for a bus configuring tool

HW Hardware

ID Identifier

10 AR IO Application Relationship

I0CS IO Consumer Status

IOPS IO Producer Status

10 Data IO Data; is transmitted cyclically

IP Internet Protocol

IRT Isochronous Realtime Ether

1/10 Input/Output

LS Sign-Of-Life

MAP Module Access Pq

MSG

M CR

MSO0 AR and

MS1 AR ) and

MS2 AR AR (acyclic data exchange between master (class2) and

NAMUR orking Group for Instrumentation and Control in the

NC ical control system with a numeric control command set

OP perator Panel

Pxxx Parameter (identified by number xxx)

PAP Parameter Access Point

PC Personal Computer

PDS Power Drive System

P-Device Peripheral Device (PROFIdrive Base Model)

PDU Protocol Data Unit

PG Programming device

PLC Programmable Logic Controller without a Motion Control command set

PLL Phase Locked Loop (phase control loop)

PNO PROFIBUS User Organization

PNU Parameter Number

PROFIBUS Process Field Bus (see IEC 61158 Type 3 elements and IEC 61784-1)
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PROFINET Process Field Bus (see IEC 61158 Type 10 and IEC 61784-2)
RES Reserve

RT Realtime Ethernet

SAP Service Access Point

SwW Software

SYNC Synchronization

SYNCH Synchronization Telegram (global control)
TBASE DP Time base of TDP

Teask 10 Iime base of TT, TO

tor | Bit-Time

TCA_|Min Lacktime for the Controller application process
TCA_|Valid Time for Input Data available
Tpe, [T_DC Data-Cycle-Time

Tpp DP-Cycle-Time

Top MAX Maximum of TDP

Top I Minimum of TDP

TDX_ Data_Exchange-Time

T, Jitter-Time

T, Input-Time

T MmN Minimum of TI

Tip1

Tip2

Tinput valid

T_IO[ Input

T_10] InputMin

T_IO| Output

T_IO| OutputMj ; e g setpoint transfer process
T_IO| Outpu put Data available
T

Tmare gr_Application_Cycle-Time
TmLs aster_Life_Sign-Time

To Output-Time

To M Minimum of (TO-TDX)

ToLl b PLL-Delay

ToLl w PLL-Window

TSAP_C Slave_Application_Cycle-Time
Tsc Speed Controller Sampling Time
Tspr Station_Delay_Responder Time
TR Target_Rotation-Time

Twp Watchdog-Time

UuliD Universal Unique Identifier

TOK Token passing

VIK Association of the Industrial Customers and Industrial Power Producers
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ZSW

Status Word
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4 Mapping to PROFIBUS DP

4.1

General

This clause defines the mapping of the PROFIdrive Base Model on the PROFIBUS
Communication System (see IEC 61158 Type 3 elements).

4.2

Tablg 1 shows the mapping of the PROFIdrive standard data types to t

speci

Mapping to PROFIBUS data types

ic data types.

PROFIBU

Table 1 — Mapping of data types {\ x

DP

DP

Data types used in Profile
PROFIdrive

Equivalent data types in
PROFIBUS DP

e rewynitio

=

Bpolean Boolean & \EMS-S%
Integer8 Integer8 / |€b 6}\58- -3
Integer16 Integer16 PR ( O IW’)S-S-?:
Integer32 Integerd2 A \\// / \ny 61158-5-3
Uhsigneds Unsié@ds \ & \ ~ MNEc 61158-5-3
Upsigned16 Unsigne \ IEC 61158-5-3
Uhsigned32 Unsigr(ed3 X IEC 61158-5-3
FloatingPoint N\ | preatingpoiny O\ IEC 61158-5-3
v[sibleString N (VisibleSting NV IEC 61158-5-3
OftetString [ oé@?sqing ~— IEC 61158-5-3
TimeOfDay (wit{%j}@ in\}ication} \T\lme\&@})\(v@q date indication) IEC 61158-5-3
TimeDifference TiT iff%ence IEC 61158-5-3
Dhte N\ Date, IEC 61158-5-3
TimeOfDay witholit date OfDay without date indication IEC 61158-5-3
indication ?J\\L\\

TimeD; rekvi ith\;te\ TimeDifference with date indication | IEC 61158-5-3
indic&t\ V\\

T TimeDifference without date IEC 61158-5-3

meDifforeqe®Withdut datd
dication

indication

4.3

4.3.

1

Base Model at PROFIBUS DP

Communication Devices

When using PROFIBUS DP as Communication Network, the PROFIdrive Devices are mapped
to the following PROFIBUS DP objects:

Controller
The PROFIdrive Controller is represented by the PROFIBUS DP-master (class 1). For
example, this may be a PLC, NC or PC.

P-Device
The PROFIdrive P-Device is represented by the PROFIBUS DP-slave. The P-Device is
related to one or more Axis of the automation system.
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Supervisor

The PROFIdrive Supervisor is represented by the PROFIBUS DP-master (class 2). For
example this may be a PG or OP.

Figure 2 shows the topology of a typical PROFIdrive drive system using PROFIBUS DP as
Communication Network.

master (class 1) master (class 1) master (class 2)
PLC, NC, PC PLC, NC, PC PG&-QP

M‘ PROFIBUS DP i’? v>
I ol

\1
o G o
slave g e
I
other \'% other
peripherals - §5| N peripherals
M

NS
Q PROFIdrive
AppP on Application
ss 1 Class 3
i : P

4.3.2 ~\ ation Relationship

The [PROFIldrive._Communication Relationships between the Devices are mappdd to
PROFIBUS'DP in the’following way:

Controller — P-Device
Relationship is represented by MS0 AR plus MS1 AR

Supervisor — P-Device
Relationship is represented by MS2 AR

P-Device — P-Device
Relationship is represented by cyclic data exchange between DP-slaves (DXB)

Figure 3 shows the PROFIdrive Devices and their relationships on PROFIBUS DP.
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Device -Device PROFIBUS-DP
Communication Relationship
PROFIBUS-DP Device

DP-master

class 2
(Supervisor)

DP-slave
(P-Device)

(P-Device) \>

Figure 3 — PRQFId

4.3.3

For | neral
Comimunication fwork
Interf , the
Statid

With bcted
to onle bus ulti-master operation. Thus, PROFIdrive P-Devices with different
Drive[ Objects a 3s other peripherals (such as 1/0) may be operated on one bus.
Thergfafe;”the PROFIdrive Device at PROFIBUS DP is precisely defined by the follpwing

addrd

ss information:

e Network (PROFIBUS bus/domain)
e Device (PROFIBUS node address)
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DP-slave DP-master
(Station and (Station and
F-Device) Controller / Supervisor)

PROFIdrive
P-Device

[l T= Y HTaY

DO
FINVTTDUY

DP-slave
Interface

Device

__P.

NetworkInterface Connector

a
th
p

Figure 4 — General Communicati e at PROFIBUS DP

Communication Services

1 General

FIBUS DP mechami

2 Cyclj

PROFIdrive Base S i vices are provided by the follpwing

IBUS

je is

lised
alled

BS its

ctual values notOnly to the DP master but also to all other stations (subscribers), s

ROFIBUS DP system, the DXB relationships between the DP slaves are configure

b that
e other slaves may access and process this data. Therefore, by the configuration if the

and

contain the information on which subscriber accesses to which publisher data. The DXB
communication is coupled to the cyclic user data exchange of DP. Figure 5 shows the

m

echanism of the DXB communication.
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DP-master (class 1)

Parameterization Master
Active Station

A

Output Data Input Data

Response v
DP-slave (Drive) DP-slave (Drive) DP-slave ves
Publisher Subscriber Su@
\ Y

(94

4.3.4|3 Acyclic Data Exchange

The Acyclic Data Exchange service is

Acyclic communicationuse data
block|.
This pllows star [ tedNas DP-master (class 2) on PROFIBUS DP and a

serie$ of functions, f htrol.

4.3.4}4

With PROFIdxive o Fault
mangdgerhent \ S ccess
and the cyslic PRO i

4.3.4(5 nchronous Operation

ClocK «Sgnchronous Operation at PROFIBUS DP is done by using the PROFIBUS OP-V2
Isochronous—Mode—Clock—tycte synchronousoperatiom—im the PROFIBUYS—DBP—tsochmonous
Mode is implemented by using an isochronous clock signal. This cyclic, isochronous clock
signal is transmitted as Global Control telegram from the DP-master (class 1) to all
PROFIBUS slaves. Thus, the slaves supporting isochronous operation may synchronise their
applications (internal/Slave Clock) with the Master Clock (see IEC 61158 Type 3 elements).

Special error mechanisms in each station make sTable communication possible, even if there
is a sporadic failure of the Master Clock.

For PROFIdrive, the PROFIBUS Isochronous Mode is the basis for drive synchronization. Not
only message interchange on the bus system is implemented in an isochronous time frame,
but also the internal control algorithms — such as closed loop speed and current controllers in
the drive, or the controller in the higher level automation system — are synchronised (see
Figure 6).
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T T
Controller Application Pos. Contr.
R1 | R2| R3
DX = Data Exchange Telegra
Rx = Controller Task of Axis
A y N
DP-master /Controller
Actual Value Setpoint
Transfer Transfer
DX DX DX Acycl. Communic DX DX DX
DP Cycle Clock] | Slave| | Slave| | Slave yel. ’ Clock] | Slave| | Slave]| [ Slave
1 2 3 + Reserve 1 2 3
Actual Value Tra;sfer
DP-sl|ave/ Transfer v
Drivg Unit \ ‘ ‘
A
Drivg Unit I I I
Appljcation R
A
Actual Value
Acquisition Actival
Figure 6 — Synchronous com)x t PROFIBUS DP
4.3.5 P-Device Communication Mode
Figure 7 shows the P-Device Com hen PROFIBUS DP is use

Comimunication System.

DP-master (class 2)
(Supervisor)

Clock cycle
synchronous
communication

m
X

< Cyclic communication >

< Acyclic communicaticn >

DP-slave
(P-Device)

Figure 7 — Overview about the P-Device Communication Model on PROFIBUS

as
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The type of PROFIBUS DP clock pulse generation (refer to 4.9.5) permits only one
synchronous DP-master (class 1) on the bus. Additional masters on this bus may only be non
synchronous DP-masters (class 1 or class 2). DP-masters class 2 are subordinated to the DP-
master (class 1) with respect to the distribution of the cycle time, and thus increase the
minimal DP cycle time Tpp (refer to 4.9).

The following restrictions to bus topology are recommended when using the synchronous
operation:

e A Class 1 Master may use all the available services without restrictions; other
communication partners on the bus should be limited to maximum two MS2 AR channels

Q H Lotbi o R PURR V.V RS Dok & FAY
(w. CIVILTOS. TMalc, T\Tdu, VVIIIT, Udla trdliiopurt).

e A|DP-master (class 2) has to be certified for the cycle synchronous/app
Hpld Time).

sations)(Token

4.3.6 Base Model State Machine

For HROFIdrive at PROFIBUS, the States of the PROFIdrive f§ I ate N ing are

mappged to the PROFIBUS states according to Figure 8. The_attions to i in the

differpnt phases and the corresponding PROFIBUS states @ ik i i ist:

e Offline: In the Offline state, no Communicatién S ilable. No data passes
between the Devices.

e Phasel: This state is the PROK|BUS ~(lea A drive
Preparation state. In Phase 1, th [ s Working. Therefore Confroller

and Supervisor may perform a Para also

signal exceptions via the Alarm Me

Typically in this mode, & i i - [ aves)
agsigned to it, to conFigure them . . In this

e Phase2: This st rive Preparation state, where the PROFIBUS
is| already in the X-Devices (slaves) try to synchronise their|local
clocks to the g e specification of the Isochronous Mode. Ip this
Phase, the Cyclig’Ds angeNs aetive and the Global Control Telegram is sent Ry the
DP-master (cla A yer’ Communication System services (MS1 AR, MS2 AR,
Alarm Mechafs i i

e Pphased art 1 of the PROFIdrive Synchronization state, wher¢ the
PROF i 3 inthe operate state (Input and Output Data are valid), all Blave
ClocKs are_ s ed to the Master Clock and the PROFIdrive Application Layer tries
tq synchronisg-theirnJ asks by use of the Life Sign mechanism. In this first part, the Master
Life Sign (M synchronised (see also IEC 61800-7-203, 6.3.12)

e Phasedi ™ This $tate is part 2 of the PROFIdrive Synchronization state, wher¢ the
PROFIBUS is already in the operate state (Input and Output Data are valid), all Blave

Clocks are synchronised to the Master Clock and the PROFIdrive Application Layer tries
to synchronise their Tasks by use of the Life Sign mechanism. In this second part the
Slave Life Sign (S-LS) is synchronised while the Master Life Sign is already synchronised
(see also IEC 61800-7-203, 6.3.12).

e Operation: In the Operation state, all Communication Services are available and active,
also the Functional Objects on the Application Layer are synchronised and the whole
PROFIdrive application is ready to operate.
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PROFIdrive

Parameter Access, |0 Data valid,
Slave Clocks synchronized
to Master Clock

Parameter Access, |0 Data not valid

Communication Layer

4.3.7

For H
as Cq

4.4
4.4.1

Figur
addre

e P

Offline Preparation
Phase 1 Phase 2
PROFIBUS
offline clear operate
Parameter access, PLL-synchronisation'),
configuration (DX, Global Contol)
(Check User Prm, IsoM
Parameter, Check Cfg)

7 if clock synchronous operation is required
Figure 8 — Mapping of the Base Model State

Definition of the CO

Drive Model at PROFIBUS DP

P-Device

ROFIBUS @

pbde-Address
Five Unit

O-1D

FIBUS
Domain

s

PROFIBUS
Node-Adress

Drive Unit (DU) Drive Unit (DU)

Drive Object Drive Object

Drive Object

(DO)

(DO) (DO)

DO-ID=1

DO-ID=1 DO-ID=n

Figure 9 — PROFIBUS DP specific Logical P-Device model (multi axis drive)

used

gical
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4.4.2 Drive Unit

Figure 9 shows the PROFIdrive DOs inside a P-Device clustered in Drive Units (DU). The
affiliation of the DOs to the DUs is relevant for the determination of the validity range of global
PROFIdrive parameters. Here, the PROFIBUS slots belonging to one DU are merged to one
block of consecutive slotnumbers. Mixing of slots of different DUs is not allowed.

The lIdentification of the DUs inside a P-Device can be done by evaluation of the global
PROFIdrive parameter PNU 964.5 (number of DO) for all slots of the P-Device. The presence
of PNU964 identifies the slot as a slot belonging to a PROFIdrive DO (important within
heterogeneous P-Devices). Evaluation of the number of axis and correlation with the axis
separator slots shows the start and the end slot of every DU

4.5 | DO IO Data
4.5.1 COs for DO 10 Data configuration

Withih PROFIBUS, the Slot consists of Input and/or Output Data., Wi 5 ; Data
of ong or more PROFIBUS Slots is mapped to setpoint values anid ac S 3

Axis-Number = x-1 Axis-Number = x —_° mber = x+1
N Lo N

Slot n-1 Slotn [Slot n+1 é@)’& Slat Slot
I
Axis 10 Data is 10 Data

Separator and |l ata Data\Separator and

(AT) PAP PAP

* * N_?

N\,
< ()

AN
l@‘ In/Output Data][_Input Data Manager
A

) .‘ \ etpoint Values H Actual Values ‘ DO
N\ | i

vt _Alarm| Process Control Task
sed (e.g. closed loop control, inverter, ...)

A

External Process
(e.g. motor and mechanics)

~— Relationship

<+«—» Data flow

Figure 10 — Mapping of PROFIBUS Slot to the PROFIdrive DO
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The mapping for a typical DO in a Multi-Axis or Modular Drive Unit is shown in Figure 10. A
single axis DU consists at least out of one Slot/CO (Input/Output IO Data). In a Multi-Axis or
Modular Drive Unit, the slots related to one DO are separated to the slots of the next DO by a
special “Axis Separator” slot. The Axis Separator slot is empty and therefore does not
comprise any |0 Data.

For PROFIdrive at PROFIBUS, the following Slot types are defined:

e Standard DP-Slot (standard configuration identifier/DP ID):
— Used for Input 10 Data or Output IO Data

DDA A
TT T\YXOTT TUTTVT

[T mAW
o~

¢ Prefile-specific-Stots{specialconfiguration-identifiet
—| Axis Separator (empty/ no 10 Data)
—| PROFIdrive Standard telegram (Input plus Output IO Data)
—| DXB (DXB Output IO Data)

A grqup of Slots belonging to one DO are identified by the i ' \ i mber
startd with the number 1 and comprises at least one Slot. | : i i nsist
of mgre DOs than the highest Axis-Number because of additional

4.5.2 Standard telegram configuration

Every telegram type supported by t IDs.
Teledrams which the master sends to\the s inte , hose
telegfams which the master receives from S

Recommendations for th IDs to transfer the PROF|drive
standard telegrams (defined\ i .3.4.3) are shown in Table 2.| The
recommendations of the D i nsfer with consistency over the conlplete
length.

X \\) DP IDs PROFIdrive IDs
S S
LE
n 3 . . . Actual value It is recommended to us¢ the
Setpoint direction R X . : S o
direction special configuration identifiers
Speed sew |0 Data component 10 Data component
P P Output module Input module .
1 bit){ horsensor, no 2 words output, 2 word inpit
S{an=Of-Life 2 words 2 words
9 1110 0001 = OxE1 1101 0001 = 0xD1 0xC3 0xC1 0xC1 0xFD 0x00 0x01
S d int (32 |0 Data component 10 Data component )
) b'rtj)ee setpoint ( Output module Input module 4 words output, 4 words input
it), no sensor
iti ’ 4 words 4 words 0xC3 0xC3 0xC3 0xFD 0x00 0x02
additional control word | 1444 5511 = oxE3 1101 0011 = 0xD3
S . |0 Data component 10 Data component )
peed setpoint (32 Output module Input module 5 words output, 9 words input
3 bit), additional control 5 words 9 words OxC3 OXCA OXC8 OXED OX00 0x03
i X X X X X X
word, with one sensor | 4444 0100 = 0xE4 1101 1000 = 0xD8
Speed setpoint (32 |0 Data component 10 Data component 6 word output, 14 word input
4 | bit), additional control | QutPut module Input module
‘d ith t 6 words 14 words 0xC3 0xC5 0xCD 0xFD 0x00
word, With tWo Sensors | 1110 0101 = 0xE5 1101 1101 = 0xDD | 0x04
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T £| brief description of DP IDs PROFIdrive IDs
sc the standard
s g telegrams
n 2 Setpoint direction Actual value It is recommended to use the
P direction special configuration identifiers
Speed setpoint (32 |0 Data component 10 Data component )
5 bit), additional control | Output module Input module 9 words output, 9 words input
word,with one sensor, |9 words 9 words 0xC3 0xC8 0xC8 0xFD 0x00 0x05
DSC 1110 1000 = OXE8 1101 1000 = 0xD8
Qpnnrl en}pnin} (Q’) 10 Data nnmpnnnn} 10 . Datg r\r\mpr\nnnf 10 vvuldo Uutput, 14 vvuld | IpUt
6 bit), additional control | Output module Input module
word, with two 10 words 14 words 0XC3 0xZ9 0XED 0xFD0xQ0
sensors, DSC 1110 1001 = OxE9 1101 1101 = 0xDD 0x06
Positioning interface |0 Data component 10 Data component
'9 . Output module Input module wokds\Qutput, 2 wordsynput
7 (transferring traversing
blocks) 2 words 2 words o €1 8xC 1 0xFIY 0xQ0 0x07
1110 0001 = OxE1 1101 0001 = 0xD1
Position setpoint |0 Data component 10 Data comgonen
point, Output module Input mo g t, 5 words input
S (et 5 words 5 word OXC3'QxC4 0xC4 0xFD 0x00 0x08
additional control word | 414 9109 = 0xE4 1101 6100.=.0x0
b |0 Data component }*a/c)o po t )
Positioning interface Output modu le >words output, 5 words input
° (with targe! position 6 words 0xC3 0xC5 0xC4 0xFD 0x000 0x09
i 5
and velocity) 1110 0101 = OXE5 100 2\QxD4 X Do DA Bl T P
Speed setpoint (16bit)
. |0 Data compagnen 1Q taxcopriponent .
n <et interface for the nput odtle 2 words output, 6 words input
20 || process technology r
_ 0xC3 0xC1 0xC5 0xFD 0x00 0x14
See also IEC 61800p7- | N 10 1105170101 = OxD5
203, 6.5.5 Q\
NOTE 1 For codin ﬂﬁxg;?
NOTE 2 The |0 Dat ver several modules in the master configuration for the IQ Data
component
NOTE 3 PROFEAdrive | which are actually configured may be looked up in parametey P922
"telegram sele€Ction™
Exanjples o telegrams using DP IDs or PROFIdrive IDs for standard telegfam 3
with ¢ne axis| t and DXB communication are given in Table 3, Table 4 and Table|5.
Table 3 — 1 Drive Axis, standard telegram 3

Slot

DP ID

OxE4 (output)

0xD8 (input)

PROFIdrive ID

0xC3 0xC4 0xC8 0xFD 0x00 0x03
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Table 4 — 2 Drive Axes, standard telegram 3

Drive Axis 1 2
Slot 1 2 3 4 5 6
0x01 OXFE 0x01 OXFE
DP ID O0xE4 (output) | OxD8 (input) (axis 0xE4 (output) | 0xD8 (input) (axis
separator) separator)
Slot 1 2 3 4
. 0xC3 0xC4 0xC8 0xFD | 0x01 OxFE 0xC3 0xC4 0xC8 0xFD | 0x01 OxFE
PROFIdrive ID
0x00 0x03 (axis separator) 0x00 0x03 (axis separator)
Tahle 5 — 2 Drive Axes, standard telegram 3, per axis one DXB li achwithi .2 wofrds
N\
Drive Axis 1 \ \\z\ )

Slot 1 2 3 4 5 ( & 7N 8
0x81 0x01 ST 0x0
0xC1 OxFE 0XC1 OxFE

DP IO OxE4 0xD8 0xF9 ) 8 F9 )
(output) (input) (axis (outp input) (axip
(1 DXB separa- (1 DXB separa-
Link) tor)/\ Q N Link) tor)
Slot 1 2 ANT/ds D) 5 6
O0xC3 OxC4 | 0x81 OXC1 MNxXFE OW 0x810xC1 | 0x01 OXFE
PRORIdrive ID | 0xC8 OxFD 0xF9 \axis 0xC 0xF9 (axis
0x00 0x03 (1 DXB Linkr separator) \&{’0 0x03 (1 DXB Link) |separatgr)
NOTE| The coding of an emptyslot (OxD1 0x009x )%sea the coding of a DXB-slot (0x81 0xC1 OxF9) in the
configliration telegram is algoalid:
An ekample of hdard
telegram 20 with

stot

DP 10 OXR{(ﬁ»tpL}Q 0xD5 (input)

PROF Idriv\eLQ ‘%CC)\QNO}))S OXFD 0x00 0x14

4.5.3 Cyclic Data exchange between DP-Slaves (DXB)

NOTE edn DP-

slaves and Datanchange Broadcast (DXB) are synonymous. The service used for cIi data xhage between

DP-slaves of PROFIBUS DP is Data-eXchange Broadcast.

4.5.3.1 Overview

Cyclic data exchange between DP-slaves (DXB) allows DP nodes to also read the Input Data
(actual values) of DP slaves either completely or in part, and use them as Output Data
(setpoint values). Thus, the possible uses of PROFIBUS are expanded, particularly in the
area of distributed applications in drive engineering.

Via DXB, signals may be transmitted from drive to drive; for example:

— Speed setpoint values for setting up a setpoint cascade in paper, foil, wire-drawing
machines and as well as fiber stretching plants.
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— Torque setpoint values for load distribution controllers of drives that are coupled
mechanically or via the material, such as longitudinal line-shaft drives for a printing
machine, or S-drum drives.

— Acceleration setpoint values (dv/dt) for acceleration pre-control of multiple motor
drives.

— Position setpoint values, for example for an electronic shaft.
The essential features of DXB are:

e General

—| Data is transferred via DXB cyclically in every DP cycle.

—| The DXB relationships (links) are steady-state. This mea
configured during runtime without having to re-parametexi
slaves.

e re-
DP-

—| Every DXB communication link shall be configured

—| The DXB communication links are target-orientec DP-slave which

receives data via DXB (Subscriber).
—| The descriptive data of the configured DXE icati inKs (subscriber tablle) is
distributed to the subscribers at start-up (g :

e DP-master

laves

—| The DP-master resegive 2 thout

—| Data in the.sub
Datafron@ 3

e DP-slave

utput

data
with
of its

DXB
ately

e PlLblisher
— A publisher shall support the "DXB request" and "DXB response" PROFIBUS functions.

— A publisher shall support the "Publisher_supp“ key word in the GSD file.
e Subscriber
— A subscriber shall support the key word "Subscriber_supp® in the GSD file.

— A subscriber shall support the block structure of parameterisation data in order to load
the subscriber table.

— The Subscriber shall support a supervision mechanism (DXB-Timer) for each DXB-
Link.

4.5.3.2 Application example

Figure 11 shows an example of DXB communication in a segment of a foil coating plant.
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Segment of a foil coating plant

Machine velocity ~ Stretch ratio — Stretch ratio

Pull setpoint PLC V-set Va/V4 Overator V3/Vy

value P

>
\, d\/./dt \.d\/./dt \o _d\/o/dt /3 d\o/dt
Pull actual | ||
0] ] E 3]
\ 4 A\ A 4 A& &
Winder _/—\_ X N
techn.
9 I /\

v Al ' N

Vs
7
Drying
Unwinder Coating Pull group
ample of DXB communication

The PLC is the RRO (Class 1). All drives and distributed 1/0 are netwoprked
with the PLC i S <slaves). The control drive receives the machine sefpoint
V-sef| from the DPF Y. The other drives receive their individual stretching ratios or
the ténsion_setpoint>fom P-master. These values are almost steady-state or chgnged

The drives, coupled by the DXB communication of PROFIBUS form an autonomous sefpoint
cascade, -automatically follow the speed setpoint of the central ramp-function genegrator
computed-in the control drive. The winder senses the tension actual value (also via| DXB
comnpunication) from the distributed analog input of the tension measuring device| The
command variables are quickly and automatically transferred from drive to drive without any
computation required from the master system.

This means that the master system is relieved of time-critical (fast) setpoint calculations
during acceleration and deceleration. All of the dynamic command variables are computed in
a decentralised manner and distributed to the following drives via the bus.

4.5.3.3 User model and configuration

Publisher and Subscribers are modelled just like conventional DP-slaves.
Subscribers receive additional descriptive objects for the DXB communication relationships.

The bus is configured in two steps:
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e First step — all of the DP-slaves are configured with their Input and Output Data.

e Second step — the DXB communication relationships are configured for each subscriber.

Configuration identifier for DXB communication in the configuration telegram:

An ID using the special configuration identifier format shall be set in the configuration string
for every DXB communication link.

ID for DXB communication: 0x81; 0xCy-1; OxF9 (y = length of link data in words)

The ¢

The Control drive configuration is shown in Table 7:

Table 7 — Slave No.11 (Publisher)

Module ID 10 offset Technological sighificance
1 2 words- 0 Control w@:ﬁ\\ \‘ \
N

output 1

data

d
2 ‘3words- ,0’\ A Sﬁatus \‘Gort(13 N >
input \1\ \ \ )
data 2/& V1 \
(3 N \(\klgcity\})f the control drive)
AN\ [drd”

N Q\m;f{erial web acceleration)

The (

‘12 (Publisher and Subscriber)

Mle}lQ 1D 1/0 offset Technological significance
1 \ W- 0 Control word 1
Output 1
QX >Data 2 V2/V1
3
2 3 words- 0 Status word 1
Input 1
Bata > V7
3
4 dv2/dt
5

The sequential drive (coating) provides for the subsequent drive of the setpoint cascade V2
and dV2/dt as publisher data is shown in Table 9.
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Table 9 — Configuration of the DXB communication link of the coating drive

Link Publisher | offset @ Length 0 offset P Technological significance
No. Publisher Subscriber
1 11 2 4 4 V1
5 (velocity of the control drive)
6 dV1/dt
7 (material web acceleration)

access data

@ Offset (starts with 0 in byte) in the publisher Input Data, from which point on the subscriber should

(o

mapped.

Offset (starts with 0 in byte) in the Output Data of the subscriber, in which the(p‘u’ouier data \a

o

The Wnwinder configuration is shown in Table 10 and Table 11:

N

Table 10 — Slave No.10 (Subscribex)
Module ID /0 offset T}cﬁ‘rm{\grQQ\gni?}gM

1 2 word 0 Cofitrolaward 1

output 1 /\\// /\

data 2 <\\ T nsion&set&o_iy\t ‘\/

3 DV N/

2 2 word g%a\tus\V\Qrd 1

I}Qut Data \/

(

D

Won actual value

~
NEANDY
5\

J

Table 1%&&\@XB communication links of the unwinder

Link (qll\iél\ Length 0O offset P Technological significance
I|s Subscriber
1 N 4 V1
( \ 5 (velocity of the control drive)
X\ 6 dV1/dt
> 7 (material web application)
2 9 0 2 8 Tension actual values
9

access data.

mapped.

@ Offset (starts with 0 in byte) in the publisher Input Data, from which point on the subscriber should

b Offset (starts with 0 in byte) in the Output Data of the subscriber, in which the publisher data are

4.5.3.4

With the definition of Links from the Publisher to a Subscriber,

Device internal data mapping

the subscriber device is

capable of filtering the link data out of the relevant broadcast telegrams. Because of the axis
modular structure of a PROFIdrive Device, a mapping of the link data to the axis Input Data is
necessary (see Figure 12). The information for the DXB filtering and the related mapping of
the filtered data to the Input Data field of the PROFIdrive Axis is combined in the DXB-
Subscriber table. The structure and handling of the Subscriber Table is described in 4.5.3.5.
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subscriber filter
mechanism

et [mz ] | e
data data data
publisher A publisher B publisher n

4.5.3

4.5.3(5.1 G
In orfer that a DA ¢ a{eas subscriber on the bus at run-up, the subsg¢riber

Tablg shall be Ica i S ave via the Check User Prm or Check Ext Usern Prm
servig¢ ppQrie » the configuration data, the DP-slave may undertakle the
requif Rk setti and therefore map the data from the DP-master and from the
publishergtq i ~

4.5.3|5.2 tru e of the DXB-Subscribertable
The DXB scriberTable (see Figure 13) consists of one or more link blocks. The follpwing
inform\ is saved in the link block of the subscriber table:

o Which publisher is to be accessed.

e How long the Publisher Input Data is (for test purposes).

e From which position in the Publisher Input Data the link data is to be accessed (byte
offset).

e To which axis (DO) the filtered link data is to be merged.
e To which position of the axis Input 10 Data stream the filtered link data is to be added.

e How many data (bytes) are to be accessed.
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Element Description Value Explanation

Block header Block-Length 8 to 234 Including length byte
Command 0x07 Identifier DXB-Subscribertable
Slot 0 Device
Specifier 0x00 reserved

Version Version ID 0x01 Version 1

Link1 Publisher Address 0to 125 Source DP-slave address
Input Data Length Publisher 1 to 244 Length of publisher input telegram
Source Offset Publisher 0 to 243 Offset for input data access
Dest Slot Number 0 to 244 Slotnumber f({link}\ta mapping
Offset Data Area 0 to 244 Offset fg{'{nlzxda(é\rﬂapm

Length Data Area 1 to 244 Lengt(of &gsswr:k\dat%
u

Link2 Publisher Address 0to 125 Wﬁgs\@e\@d&\s

Input Data Length Publisher 1 to 244 Lﬁqgth\ommli\sber i t telegram

Source Offset Publisher 0 to 243 \ ak\Q{fMt déta access

Dest Slot Number 0 to 244 / wmbe}\for link data mapping

Offset Data Area o) setwk data mapping

Length Data Area y_e‘pgﬁ> of accessed link data

Link 3
NOTE|1 Wn ID is provided in the subscriber table.
NOTE|2 The Table length ma i i g ification in the block header.
NOTE|3 If data from one publishe istri several axis on one subscriber, this may be done by
placing of multiple link.entri it .
@ ; ] ubscriber table (inside a Prm-Block)
4.5.3/5.3
The $ubscrilier ansferred to the slave via two different transfer routes:
e UBin ser Rrm service (where the maximum length of the filter Table including
headeris_lim~ 4 bytes). This way is recommended because of general support by

asters.

m
e of using the Check Ext User Prm service (where the maximum length of the|filter
Tableincluding header is limited to 244 bytes).

The particular route that is used depends on the parameterisation master, the bus
configuration tool and the supported services on the slave (see also 4.5.3.8).

4.5.3.6 Timing characteristics
4.5.3.6.1 Bus cycle

The DP cycle is extended by the delay times between the publisher broadcast telegrams and
the next master telegram respectively (in comparison to a DP cycle without DXB
communication).

Figure 14 shows telegram timing with DXB communication:
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minTgpg
(Publisher) Tio2

PROFIBUS \ DXB request /

Ready to receive

\  DXBresponse | \ REQUEST /

TsyN maxT,

SDR

Figure 14 — Timing diagram of PROFIBUS with slave-to-slave communication

The timing may be optimised, using controllers which guarantee short response times. In this
case the max Taun shall be epnnifind inthe GSD of all of the devices. A _bus hnnfign ation

tool may then use this value when calculating T|p5.

4.5.3(6.2 Delay time of the publisher data

the clycle before the subscriber, are from the actual cycle; the
are i the cycle after the subscriber, are from the last prevjous
be optimised by using clock cycle synchronism.

4.5.3(7 Monitoring and diagnostics
4.5.3|71 General

The subscriber monitors a DXB con \CA i 2 3 rs in
operg : gnals
everyf r has

The fime and data are_ monjtored by the ibe oring
interyal corresponds to i ta is
checked against the do 3 a Brrors
may pe sensed y Whe is the
publishers send their data k y \ pond
in an

The master ation
links ¢ e master, the slave signals the statuses of the [DXB
communjcati in ith, the” DXB link status object. In this object, the address of the
publi 2N status of every DXB communication link are transferred| (see
IEC 6

4.5.3|7.2 Monitoring the accessed data in the subscriber

In order—to_avoid dynnmir‘ as well as anndy-efm‘n errors for the links the subscriberlshall
recognise the publisher data length (this corresponds to the input data length).

e Dynamic errors may occur due to errors in the publisher (this sends data which are either
too short or too long).

e Steady-state errors may occur if there are links outside the publisher data.

If a subscriber recognises a length error, the link for this publisher is not executed. The
application in the subscriber may then respond appropriately.

4.5.3.7.3 Response in the subscriber for user data failure in the publisher

The response is manufacturer-specific. To recognise this failure, a sign-of-life may be used as
by the DP-master/DP-slave relationship for clock cycle synchronism. The publisher generates
and the subscriber monitors the sign-of-life.
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The GSD file (device data file) is the basis and input for the configuring tool. This GSD file
shall be supplied by the device manufacturer of a DP-slave which is to operate as a
Subscriber/Publisher on PROFIBUS DP.

The parameters given in Table 12 are required in order to implement DXB communication:

Table 12 — Parameters (Set_Prm, GSD) for slave-to-slave communication

(Data-eXchange Broadcast)

Paranjeter Designation GSD | Data type Units min. required values Typical yalue
(in- Publisher Sub- (intexnal)-[\(abgolute)
ternal) scri
N
DPV1 | Support of the X Boolean - -- True Jrug
DPV1
Slave functionality (1: True) =
Publisher_ | Support of the X Boolean - True TrN 1 \/ Trug
Publisher )
supp functionality (1: True) \
o)
Subscfiber | Support of the X Boolean - Fals True 1 True
_supp Subscriber (1: True) O
; ; 2 Tru
functionality A\ A
DXB_Max_ | Number of max. X U ned8 /* Q > 8 8
) possible links to
Llnk_C ount different
publishers
DXB_Max_ | Maximum X Unsign Byte - 2 32 32
possible data
Data_ length of a link )
Length to one publisher (
1N
MaxTgdr_ | Maximum slav X signed1 ~t-BHI < 800 < 800 400 33,4us @
processing tim
XX
at xx @
DXB_$ubs | Supported O ADrsigheds |- - 0 1 1
cribertpble | SAPs
_ for DXB \
Block | Subgeribextab
Locatipn g&\
Publis 1er< blishe ~ Unsigned8 | -
Addr %\ %\
Publisher_ Totaw Unsigned8 | Byte
length of t
Length Rublisher
Sample Start of the link Unsigned8 | Byte
Offset
Sample_ Length of the Unsigned8 | Byte
link
Length n

? Value at 12 Mbit/s.

If the extended parameterisation is used, then additional GSD parameters are necessary
(refer to PNO/3.502).
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4.6 Parameter Access
4.6.1 PAP for Parameter Access

For PROFIdrive at PROFIBUS, the Process data ASE index 47 (DS47) is defined as the PAP
to provide the PROFIdrive Base Mode Parameter Access. For PROFIBUS only, the Base
Mode Parameter Access — Global service is defined. The access for the Base Mode
Parameter Access is done by a Process data ASE read/write on Index 47 (DS47) of the
specific CO (Slot).

Slotnumber
k)
0 1 2 3 4 5 a A 2
Device AT AT Q
Representa| 10 Data (axis 10 Data | 10 Data (axis
tive separator) separator) oo o \

PAP | PAP | PAP | _PAP | PAP | PAP
Ds47 || ps47 || Dsa7 ||| Ds4a7 DS47A D\§47> AN

DO 10 DO 10

Data Data
(0) DO
local local
amet: parameter
t set
global
parameter set

—— e Relationship

\(OO

Figure 15 — PAP and Parameter Access mechanism
for a PROFIBUS homogeneous P-Device

Every PROFIdrive P-Device on PROFIBUS shall support the Base Mode Parameter Access —
Global via all Slots related to PROFIdrive DOs (within a DU). Homogeneous P-Devices shall
support also the Base Mode Parameter Access — Global via slot 0, DS47. All PROFIdrive
parameters of the complete Drive Unit (all DOs, global and local parameter) are accessible
via all PAPs of a DU. Figure 15 and Figure 16 show the Parameter Access mechanism for
Drive Units in different P-Devices.

The addressing of the DO local parameter is only done by the DO-ID sent to the device in the
parameter request data structure (see IEC 61800-7-203, 6.2.3).
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PROFIBUS
/Node-address
Slotnumber

DP-slave Interface

2007

Pleas

T
th
hd

T
D
If

—
X
0 1 2 3
Device 10 Data | 10 Data
Representa 10 Data
i other other
tive e
PAP
—
| pS47 |

local
parameter

P t
S

O g

e———e Relationship

ne P-Device ofvheterogeneous type shall not support a PAP at slot 0. Testing if t
pvice.is of Homogeneous type can be done by read access to global parameter PNU

0 via
quest

he P-
)964.

thesaccess is successful, the P-Device is of Homogeneous type.

Within a Drive Unit, access to the local parameters of every DO inside the DU shall be
possible via every PAP related to the DU.

The Parameter Access to a specific DO shall be possible via the PAPs of all COs (Slots)
related to that DO.

It is recommended to perform the Parameter Access to a specific DO via the PAP of the
first (lowest Slotnumber) of the related Slots of the DO.

4.6.2

Definition of the Base Mode Parameter Access mechanism

4.6.2.1 General

In this sublause, the mechanism for transportation of the Base Mode Parameter Access
request/response data structure by use of the MS1/MS2 AR Process data ASE read write
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services is specified. Table 13 gives an overview about the PROFIBUS DP services used for

the parameter channel.

Table 13 — Services used for Parameter Access on PROFIBUS DP

Service DP DPV1
Master type Class 1 (PLC) Class 2 (PG, B&B)
Connection type MS0 AR MS1 AR MS2 AR
Service Data Exchange Process data ASE Read/Write Data Transport
PROEIdrive application | DO 10 Data Parameter requests -
NOTE The entries in bold indicate the services used for Parameter Access.

Addre¢ssing of the PAP is done by CO/Slot and index/DS (data blo
the Read and Write services via the MS1 AR and MS2 AR. The Dats
used|since it is only accessible for a DP-master (class 2).

The PROFIdrive Profile for drives defines the following
PROFIBUS DP (see Table 14):

Table 14 — Defined PAPs for\Pa er’Acces

fer to

s not

bS ONn

PAP &\nte\wﬁ ) ( \ NS )\lﬁdex (Process data ASE)

Base|Mode PAP Access Point for \/
Base Mode Parametegr Access ~\Glbbal 47

4.6.2|2 MS1/MS2 AR F

The ¢data in the write [reg

respgnse corres@s

A write request is fj
so that the slave” a

read

nquest
(see

Figur
PROFIBUS MS1/MS2 AR DP-slave
Write.req DB47 N Parameter
Request with data (parameter request) \\\ Request \
]
_le Write.res _z'
74 without data
]
\
AN Rea}d.req DB47 N I >
without data AN
,' Parameter Processing
P Read.res(-) -
e without data
1
\
A Read.req DB47 N >
without data Y
]
_ Parameter Read.res S Parameter /
Response with data (parameter response) Response

Figure 17 — Telegram sequence via MS1 AR or MS2 AR
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Table 15 — State machine for DP-slave processing

State
Event Connection Idle Request being processed Response
disconnected available
Connection Action Reset processing
being
established
Subsequent | Idle Idle
state
Connection Action (ignore) Reset processing
being
disconnected /\
Subsequent | - Connection disconnected <\\ \\
state A (\
Write.feq Action (protocol error) | Start processing | Write.res(-)
Write.res(-) Write.res(+) "state confli%?\
Subsequent | - Request being - Q Request beind
state processed \ y)rocessed
Read.feq Action (protocol error) | Read.res(-) O Read.res(+)
Read. -
ead.res(-) "state conflict" O
Subsequent | - - % Idle
state (\
Procegsing Action Reject Reject v (internal error
compléted )
reject
Subsequent | - - Wnse available -
state /\ /\
NOTE|1 Significance: the golumns sMify the staten The rows$™explain an event. Every row is subdivided intp
two figlds. One describes the action\and th¢ otherthe suhseguent state.
NOTE|2 This state myachine_i 2 AR. If several connections have been set-up, ther the
appropriate number e . The order of a MS1 AR or MS2 AR telegram sequerjce
is always: first write reg e/sft\t
4.6.2|3
4.6.2|3.1
The follo e 19)
are used for ot X,
IndeX 47):
e Transmission of the parameter request in a Write request:

Table 16 — MS1/MS2 AR telegram frame, Write request

Block

Byte n+1

Byte n

Write Header

Function_Num
= Ox5F (Write)

Slot_Number =...

Index = 47

Length = (Data)

Data (Length)

Parameter request...
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e Short acknowledgement of the parameter request with Write response (without data):

Table 17 — MS1/MS2 AR telegram frame, Write response

Block Byte n+1 Byte n
Write Header Function_Num Slot_Number
= Ox5F (Write) = (mirrored)
Index = (mirrored) Length = (mirrored)

e Request of the parameter response in a Read request (without data):

Table 18 — MS1/MS2 AR telegram frame, Read reque

Block Byte n+1

Read Header Function_Num Slot_Number
= 0x5E (Read)

Index = 47 Length <MAX

e Transmission of the parameter response in the Re

Table 19 — MS1/MS2 AR telegram fr

Block <éyt\e\m«(\\ 8

Read Header Function_Nu Wber
= Ox5E (Rea = (mirrored)

Index = (mi&'orec(j\ )}ength = (Data)

Data (Length) \%rafn’eﬁ‘n\k%onx) B

—| Index (Process data ASE):
MS1/MS2 AR: In the request: addressing of a data block at the DP-slave,

ve, in

in the

response: mirrored.

PROFIdrive: Index number 47 defined for parameter requests and for parameter

response (DS47).
— Length:

MS1/MS2 AR: In the Write request and Read response, the length of the transmitted

data in bytes.

PROFIdrive: Length of parameter request/parameter response.

MS1/MS2 AR: In the Read request, the requested length of a data block.
PROFIdrive: Maximum length possible.

MS1/MS2 AR: In the Write response, the data length accepted by the DP-slave.
PROFIdrive: Mirroring of the length from the Write request.
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4.6.2.3.2 Error case
If there is an error, the reply to a Read or Write request is an error response (see Table 20).
e Process data ASE Error Response:

Table 20 — Process data ASE telegram frame, Error response

Block Byte n+1 Byte n
Error Function_Num Error_Decode
= OxDF (Error Write) =128

= OxDE (Error Read)

Error_Code_1 Error_Code_2
= (don't care= alwm

—| Error_Decode:

Process data ASE: ID as to how Error_Code_1/2 are to b
PROFIdrive: always 128
—| Error_Code_1:

Process data ASE: Breakdown into error clasg code (4 bits); refer to
Table 21.

PROFIdrive: Utilising certain nu
—| Error_Code_2:
Process data ASE: Application-s

N,

PROFIdrive: not used (always %
Table 21 <XAll ion rco ass and code for PROFIdrive
o

1
Error_Class ErkorCode ~— Application PROFIdrive
from IEC 611}8)\ \/\( om IEC 64158

0x0..0k9 = reserved\/ \

O0xA = ppplication 0xO0N\sread W
1 =\write error
= module/failure

x3 to\7 = reserved
= version conflict

0x9 =Aeature not supported
<\ \ \kxA to OxF = user specific

0xB = pccess AN\ /O/XO = invalid index 0xBO = No PAP (DS47): parameter requests pre
not supported

0x1 = write length error
0x2 = invalid slot
0x3 = type conflict

4 H Ligl
XS = rrvangarea

0x5 = state conflict 0xB5 = Access to PAP (DS47) temporarily not
possible due to internal processing status

0x6 = access denied

0x7 = invalid range

0x8 = invalid parameter
0x9 = invalid type
OxA to OxF = user specific

0xC = resource 0x0 = read constraint conflict
0x1 = write constraint conflict

0x2 = resource busy

0x3 = resource unavailable

0x4..0x7 = reserved
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Error_Class
(from IEC 61158)

Error_Code
(from IEC 61158)

Application PROFIdrive

0x8..0xF = user specific

0xD...0xF = user specific

4.6.2.4 Data block lengths

If the data block length limitation of the MS1/MS2 AR Process data ASE (see IEC 61158
Type 3 elements) is used, then the following settings of the transferred data quantity, which
help to optimise the DP cycle (see Table 22 and Table 23), are recommended.

Data [quantities which may be transferred as a function of the maximum da

Numgrical data used as basis:

Table 22 — Data bl

ock lengths

(Length in bytes)

Complete Haif\

Max. Profibus length 255

FDL user data

244

MS1/MS2 AR user data 240

Parameter address and value

(
(\\/ /08/\ 44

FDL header

<

SO

Parameter header

Parameter ad

23
Process data ASE header X \4\

4

6

o

ss
Parameter vé&@ he c(er

Formulas:

o MS1/MS2 A@r
nlimber of valugs

MS1/MS2 AR

Number of parameters =

(MS1/MS2 AR user data length — Parameter header (=4) )

X
2\
N
~_

(Parameter address (=6) + Parameter value heade
+ Format(=1,2,4) x number of values)

lock lendthi

$ and

(=2)

er of

/ (Parameter address(=6) + Parameter value header(=2) + Format(=1,2,4) )

parameters = 1)

Number of elements =

(MS1/MS2 AR user data length — Parameter header(=4)

— Parameter address(=6) —

/ Format(=1,2,4)

Parameter value header(=2) )

Maximum number of values for a specified MS1/MS2 AR user data length (number of
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Object Task Limited by Data block length | Data block length | Data block length
240 byte 112 byte 48 byte
Word D Word | Word D Word | Word D Word
One parameter, Request Number of 117 58 53 26 21 10
several elements Change elements 114 57 50 25 18 9
Multi-parameters, Request Number of 39 39 18 18 7 7
each one element Change parameters 23 19 10 9 4 3
Description r\r\mplnfn anuncf L nngfhe in hyine 234 106 42
or string
Change 228 100 36
Text (length=16) Request Number of 14 6 /\ ~ 2
requests
Change 14 6 /\ \ 2

4.6.2{5

Scalability of the functionality

e Multi-Parameter Accesses: yes/no

e Parameter description available: yes/no

td the drive.

e Process data ASE data block leng
shorter bus cycles in the Isochronou

4.6.2{6

The fpllowing GSD parame

IfIno parameter description is available, the pata

a file

se of

G

SNV

Designation

DPV1_SI<ve\

MS1/MS2 AR support

C1_Max. Data_ ew

Maximum MS1/MS2 AR data block length for the
communication channel with the DP-Master
(class 1)

/\

Eag

Maximum MS1/MS2 AR data block length for the
communication channel with the DP-Master
(class 2)

C1_Read_VMe_supp

Supports the read and write services of the DP-
master (class 1)

C2 Read Write sunn
—_— L o

Supnorts the read and write services of the DP

master (class 2)

C2_Max_Count_Channels

Maximum account of active MS2 ARs of the DP-
slave

NOTE
AR services are given in PNO/3.502.

The GSD entries for Isochronous Mode, Data eXchange Broadcast and MS1/MS2

4.7 P-Device Configuration

4.71

P-Device Configuration on PROFIBUS DP

According to the PROFIdrive Base Model, the P-Device may be of Homogeneous or
Heterogeneous type. For evaluation of the P-Device type on PROFIBUS, an attempt to read
the global parameter PNU964 via Slot 0, DS47 may be helpful. If the read access is
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successful, the P-Device is of Homogeneous type and the parameter access shall also be
possible via every Slot of this P-Device. This Homogeneous P-Device then consists exactly of
one Drive Unit which comprises the whole P-Device (all Slots).

If the parameter read attempt on Slot 0 fails, the P-Device is of Heterogeneous type. In this
case, the P-Device may contain one of several Drive Units. For further evaluation of the P-
Device configuration, it is necessary to find out all Slots of the P-Device which are related to a
PROFIdrive DO. This can be done by a Parameter read access via DS47 on the global
parameter PNU964.5 (number of DOs). When the PROFIdrive Slots are found and the content
of PNU964.5 of all PROFIdrive Slots is evaluated, the allocation of Slots to DOs and of Slots
and DOs to Drive Units can be determined.

4.7.2 Drive Unit Configuration on PROFIBUS DP

The |general Drive Unit (DU) configuration on PROFIBUS is shg in K .| This
Figure also shows the related data objects for 10 Data, local and ¢ er data and
device or DO related configuration data. For the general classi i see

IEC 1800-7-203, 6.1.3.7.

A DU consists logically out of one or several Drive hit is

represented by DO-1D=0.

The DO consists of at least its specific paramete

A D(
specifi

es, actual values), the| axis

The [
this 1

ythe 10 Data of the telegrams useéd for
pe slots for additional 10 Data or|DXB

The ¢
the ¢
are c
by the

ipts of
ifiers
evice

The {
DO s

d the
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Drive Unit 1% Drive Object 2"’ Drive Object ... m" Drive Object
(Slot 0 in case of a slot 1..n slot n+1..0 slot x+1..y
homogenious P-Device)
Process Data PZD Process Data PZD Process Data PZD
(I/O Data) (I/O Data) (I/0 Data)
Standard telegram Standard telegram Standard telegram
Control Control Control
Feedback Feedback Feedback
B Additional I/O (DXB) Additional I/O (DXB) Additiogal /0 (DXB
PRIOFIdrive parameter
MAIMS2 AR o
D a -I/D S 0 Axis separator Axis separator /\ A%&s{atb\

Driye Parameters > \ )\ =
(Prgcess Data) DO-ID DO-ID \\ O-ID
[P978 Subindex 0] [P978 Subindex 1] \ [P978 Subindex m-1]

Device

Identification Fault Buffer (gult Buffer \ Fault Buffer
Communication N\

Interface NN

Local ocal Q Local
Drive Reset Parameters' Parameter ; Parameters

2\ /

[
Context
IsoM %figuration Q\ ‘ thion Configuration
Da Data
Parameters /AN i\>

—
[

AN
Parameter Data Parameter Data

DXB -
Subscribertable

3
2
o
%
/
\

7
Fldrive parameter access via MS1/MS2 AR:
- Single/Multi-Axis DU type: DO-ID = Axis-Number
- Modular DU type: DO-ID out of P978

parentheses are used in the PROFIBUS specification (see IEC 61158 Jype 3

Figure 18 — Drive Unit Structure

Expldnations:

1) The device itself has no 10 Data, they are assigned to a DO.

2) The Axis Separator at the end of the last DO is optional.

3) If a Drive Unit consists only of one DO, the Axis Separator of this DO is optional.

4) Shorter configurations are allowed: if only a part of the DOs exchanges |0 Data, and

this part is set in the "list of DO-IDs" (refer to Drive Object — ID) in front of the DOs
which do not exchange 10 Data, then it is allowed to configure no axis separators for
the non-used DOs.

5) Longer configurations are not allowed.
If the standard configuration is used, the ID required in the configuration telegram contains

information on the direction (1/0), the format (word), the data length, and the data consistency
(consistency over the complete length).
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The information about the slots and DOs in the DP-slave, and their IDs are also known as the
“DP-slave configuration”. The configuration, configured using the GSD data in the DP-master,
is sent when establishing cyclic communication between the DP-master and the DP-slave with
the Check Cfg service. The DP-slave checks whether the received configuration and the
saved configuration coincide. The configuration may be read back using the Get Cfg service.

4.7.3 Getting the Drive Object — ID (DO-ID)

To select a dedicated DO via the Base Mode Parameter Access — Global, the DO-ID is used
for addressing. For Single-Axis and Multi-Axis Drive Units, the DO-ID is set equal to the Axis-
Number.

Due to the fact that with the Modular Drive Unit type, it is possibile to hza which

have|no cyclic 10 Data but Parameter Access via the acyclic communica DO-
ID mpy be different from the Axis-Number. Figure 19 shows the pri and
the cpmmunication channels inside a Modular Drive Unit. To correldte \the \} ar 0f the
cyclig communication channel and the DO-ID for the acyclic Paramete X g “list of

DO-ID” in the global parameter PNU978 is used.

cyclic communication channel : Q nicatign via MS1 or MS2 AR

Parameter
manager <
——__
Global
paramete; ﬁlt

Figure 19 — Configuration and communication channels
for the Modular Drive Unit type at PROFIBUS DP

Parameter PNU978 is a list of all DO-IDs (see Figure 20). In the PROFIdrive context, a DO-ID
is assigned to every DO. The DO-ID is an identifier for a DO typically used for Modular Drive
Units. For the Base Mode Parameter Access via PROFIBUS MS1/MS2 AR (refer to
IEC 61800-7-203, 6.2.3) this identifier is used to address a certain DO (see Figure 19). In the
cyclic communication in which 10 Data is exchanged, the order of the IO Data is fixed by the
DO IO Data configuration and referred as Axis-Number (see Figure 21). The identifier of the
DOs is entered in parameter PNU978 in the sequence in which the drive DOs receive their 10
Data (see also Figure 19 and Figure 20).
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cyclic transfer of
process data

PZD
1. axis

PZD

acyclic transfer of

P978 list of all Module IDs parameters

Subindex

DO-ID

[ o

. axis

PZD
. axis

| ist 1

ist 2

bubindices
. P978 consi

s with Cycli

Fig

The
order|
of D(
startg
This |i
secomnd zero i

DP

nding
e list
d list
nnel.
d if a

e

7ot

which is not assigned a DO

DO-ID = 255 signals not a valid DO-ID but a DO 10 DATA cyclic communication channel

Notice that parameter P978 is mandatory for a Modular Drive Unit at PROFIBUS DP. If P978
is present, the DO-ID for the DO Parameter Access shall be taken out of P978. P978
optionally may also be used for “Single-Axis” and “Multi-Axis” Drive Units, if for any reason it

is necessary to have the DO-ID

not equal to the Axis-Number. If the Drive Unit does not

possess P978, the DO-ID for the DO Parameter Access is equal to the IO Data Axis-Number.

Further details on parameter P978 are defined in the IEC 61800-7-203, 6.4.2. See also
Figure 21 for an example of PNU 978 for a typical Multi-Axis Drive Unit configuration.

Identification of DO type in a
IEC 61800-7-203, 6.3.9.3).

Modular DU is done by evaluation of P975 (refer to
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Profibus configuration (IO Data) Modular Unit (DO)
point of view /\point of view
. B =) DO
é £ / o §E Identification
2|/ Index|DO-ID | @ 53
----------------------------------- —— 8%
/ Drive Unit // ERE 20
1|10 -
1 Va 9 ] Drive
is
2 |20
) A
3]0 _
....... , <%\\ 1
___________________________________ \ \ Axis
Slot m Axis seperator \
\\> 2 other
X
20 1 Drive
\ X Axis
\ 9 X
- y 21 3 other
PNU 978
I

4.8

Within PRORldrive at RROFIBUS, the usage of the Alarm Mechanism is not spedified.
Therd F aster, only the ZSW1 and the Fault Buffer Mechanism via Parameter

Acces$s aretavailables

4.9 Clock Synchronous Operation
491 Sequence of an isochronous DP cycle

Figure 22 shows the sequence of an isochronous DP Cycle.
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TJ
<>
I I I I
!‘ DP-cyclic ‘L DP-acyclic o : :
I I I I
| |
o o fox o I e U e,
Cycle) (Slave 1) || (Slave 2) ses | (Slaven) | (Acyclic services Slave X) cycle)
I I I I
I I I I
| Tny | Tnncr‘ | |
< > > |
I ' I
I >
| |
Figure 22 — Sequence of an isochronous
T, (Jjtter Time)
T, mirrors the time in which the clock jitter lasts. The ¢ 3lobal

Contt

Tox (
This

Tmsg

AR (]
acycl
cycle

Top (
Tppi
Cont

SYN(
The ¢

DX: [
With

ol (GC) telegram with respect to time (refer alsg

Data_Exchange Time)

c services shall

this part s?i!

DP-Cycle Time

atal Exchange
thelservice Data_Exchange, user data exchange between master and slave 1-n is

executea sequentialty.

MSG: acyclic services
After cyclic transmission the master may transmit an acyclic service, for example parameter
request via MS1/MS2 AR.

RES:
Ther

Reserve
eserve consists of the "active spar time" which is used as an “active rest” (master

transmits to itself) and the "passive spar time".

4.9.2
4.9.2

Figur

Time settings

1 General

e 23 shows the time settings.

es.

MS2
hese

s DP
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Master-Application-Cycle !lf Tuapc SS —)l
< Tor >
TM E Rx controller x
Master < »-| R1|R2| R3 T: Global Control
TDX > (clock generator)
DP-Cycle Ty s1 | s2 | s3{|MSG| Reserve|T Sx: Slavex
MSG:acyclic services
- ETOfMIN
Slave-Application-Cycle N ‘ | |I_S>PC | | | |
=]
Slave1..3 @ﬁl
AT T ¥
- >

Figure 23 — Time sg

Tpp (DP-Cycle-Time))
The DDP cycle time consists of the follg

—| Duration of the cyclic services gram

lengths

—| Duration of an acyclic services:\de S 2 AR
telegrams

—| Duration until ajnew clock p H

In addition, ther@
=| Top >= maxTg

—| Tg (Unit: [1/12 ps], for example: 3 000 = 250 pg)
- ;D MIN ini (Unit: [Tease_prl. for example:

—| Thesspecified¥alue shall fullfill the following condition:

Tgase pp = 1 ms/2" with n = 0 — 5 (integer number)

Thismeans thratomeof the fottowimgvatues may be—setected:

Tease pp- 375/750/1 500/3 000/6 000/12 000 =
31,25 us/62,5 us/125 ps/250 ps/500 ps/1 000 us.
The drive shall also handle the permissible multiple of the selected value.

The DP cycle time resulting from this should be offered as a default when configuring (refer to
4.9.4). However, it should still be possible to enter other (higher) values.

T, (Input time: Time for actual value acquisition)
For the detailed parameter description, see IEC 61158.

Time settings in the GSD file:

- Tgast_ o Time base of T| Tg  (Unit: [1/12 ps], for example: 3 000 = 250 ps)
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- T, MmN Minimum T, (Unit: [Tgasge 10]: for example: 1 = 250 ps)
- Th_e specified value shall fulfill the following conditigns:
Tease 10 = 1 ms/2" with n = 0 — 5 (integer number)
This mean_s, that one of the following values may be selected:

Tgase 10: 375/750/1 500/3 000/6 000/12 000 =

31,25 us/62,5 us/125 ps/250 ps/500 ps/1 000 us.

The drive shall also be able to handle the permissible multiples of the sel
value.

:2007

ected

To (W’ —F i fery
For the detailed description of the parameter, see IEC 61158.

Time|settings in the GSD file:

- TB)ASE_|O Time base of T Tg  (Unit: [1/1
us

= To miN

T (

Fort IEC 61158.

Tmar Slave_Application_Cycle-Time: cont

clockK

Turkpc =nx Tpp (n =1 - 14, to limit using Sign-Of-Life for slave refer to 4.9

- 250

bcted

roller

cycle

3)

Transmission times

Depending on the model used, the following transmission times are relevant:

— Master -> Slave: 1-2 Tpp, depending on T
— Slave -> Master: 1-3 Tpp, depending on T, and Ty,

— Master <-> Slave additional delay through HW and SW interfaces (for example,

communication RAM)

In the case of technological functions such as axis interpolation or pre-control, the same

transmission times (delays) are required for the participating slaves.
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Scalability of the model
The following parameters allow for a separate scalability for master, slave, and bus:

— Master (application) -> Tyapc, Tum
— Slave (application)  -> Tgapc, Tj, To
— Bus -> Tpp

In the master system, the clock cycle synchronization may be realised in the buffered

synchronised mode or in the enhanced synchronised mode (see IEC 61158-5-3).

4.9.212 Exampie (simplest DPTycle)

clock cycle (Ty,apc) | | |

(Cloped-loop position controller)

Master R1 R1 R1 %\I\Q R’I\I\Rz
/ / x\)

DP-cycle L i"f"s_al MSG Resewi' T lls1|s I;I Reservf| | T é“gz
( 4

—

MSG

clock cycle (Tgape)

(Closed-loop
speed Fontroller/current controller)

Slave1..3

In thi
loop.
in slave)

slave -> master)

slave -> master)

—_~ o~ o~ o~

master -> slave)

4]

1
\

bntrol

nodel

increases the control delay:

Delay =4 x Tpp

er, it
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4.9.2.3 Example (optimised DP cycle)

speed cgntroller/current controller)

used

(Closed-loop position controller)

clock cycle (Tyapc)

Master R1 || R2 R1 || R2 |[ R3 R1 | R2 | R3

s3 || MSG Reserve T lsq 32 MSG Reserve

DP-cycle T {]s1 32 MSG Reserve

=]

[z ]

[ ]
g

-]

2007

clock cycle (Tgapc)

(Closed-loop

Slave1..3

setpdint transmission” is optimised wit

The ¢lock cycle synchronj
and position control" requi

For time setting, rjer
a) Sl|ave optimis

his time for sy

ayailable to the position controller in the same DP cycle. The calculation of new se
values in the position controller shall be completed prior to the next data transmissi

pr thiss—a positioh controller shift of time T\, is added so that the transmitted value

de is
ntrol,
sed.

ation

$e as

5e as

s are
point

on to

the slave.

The shift may be realised in two ways:

2)

1) The sequence of the slaves in the DP cycle is not known. The position controllers are

shifted to a time at which Data Exchange with all slaves has been completed.

The sequence of the slaves in the DP cycle is known. Position control may be

executed in the sequence of data transmission. The shift of the position controller of
an axis only has to take into account the end of the Data Exchange of the assigned

slave.

This model makes greater demands on the computational performance as well as the
sequential control of the master and of the slaves, but minimises the control-related delay.
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The control-related delay is calculated as follows:

Delay = TDP + Tl + TO

4.9.24 Example (optimised DP cycle, Ty apc =2 * Tpp)

Tynpc=2xT
clock cycle (Tyapc) MAPC bP

(Closed-loop position controller)

Master Rt || R2 || R3 R \R2 || R3

DP-cycle MSG Reserve| | T 32 s3|| MSG Reserve| | T

s1}ie? 3\N§V

clock cycle (Tgapc)
(Closed-loop |

speed dontroller/current controller) -il
Slave1..3 I
T

In thi eVed of computation time. This results| from
the f4 iple of the DP cycle. Such a setting may be
nece o, master is only a small proportion of the ¢ntire

runtin

4.9.3
4.9.3

Wher i ic operation, the following DP services are required (see Table|25):

Mction DP Service
Slave |patameterisation/configuration Check User Prm, Check Cfg
Clock cycle transmission Global Control
User data transmission Data Exchange
Sign-Of-Life transmission (slave, master)

Running-up consists of the following phases:

— Phase 1: Slave parameterisation, slave configuration
— Phase 2: Synchronising of the PLL to the cycle Global Control
— Phase 3: Synchronising of the slave application to the master’s Sign-Of-Life

— Phase 4: Synchronising of the master application to the slave’s Sign-Of-Life
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Figure 27 shows the sequence when running-up with respect to time:

The following starting points in time are possible after an error in cyclic operation:

— A: Running-up again; for example after faulty parameter assignment,

Initiated by the master application (write access to the profile parameter P972)

— B: Re-synchronization of the PLL; for example after clock failure,

Initiated by the master application (mode Operate and Data_Exchange)

— C: Re-synchronization to the master’s Sign-Of-Life (LS) after it failed,

Phase 1:

Phase 2:

Phase 3:

Phase 4:

scsmoe
.

;onitoring

Initiated by the master application (independently)

Master Application

mittated by the stave apptication (autonomous)

—| D: Re-synchronization to the slave’s Sign-Of-Life after it failed,

—'

Synchronization :
to master’s sign-of-life :

iSynchronization
: to slave’s sign-of-life

Figure 27 — Running-up (sequence with respect to time)

If the system runs-up again (totally or partially, refer to A to D) this is treated the same as a
new Running-up (like after Power-On).

The Sign-Of-Lives are used to monitor the synchronism of the master and the slave
applications. In Multi-Axis Drive Units, it is recommended to realise the handling of the slave's

Sign-Of-Life and of the master's Sign-Of-Life in an axis-specific way.

The power-up synchronization diagrams do not take into account the transmission time of the
Sign-Of-Life. Depending on the model used (refer to 4.9.2.2 up to 4.9.2.4) the following

transmission times are however relevant:

— Master -> Slave:
— Slave -> Master:

1 -2 Tpp, depending on Ty
1 -3 Tpp, depending on T, and Ty,
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Master <-> Slave

communication RAM)

— 59 —

additional delay because of HW/SW interfaces (such as

However, for the synchronization functionality, a constant transmission time poses no
problem, as it is not required that different slave signs-of-life take up the same or certain
phase relation with respect to the master’s Sign-Of-Life.

The following sequences are specified for a ratio Tyapc/Tpp = 1/1. A concluding example
specifies the sequence for a ratio Tyapc/Tpp = 2/1.

4.9.3.2 Phase 1: Slave parameterisation, configuration

Master application |

| DP Master | ‘ DP Slave | | /S-IaAQapplicatio

=

Check User Prm tion|
tion
IsoM Parameter

)

| Check Cfg

Global Control
(

Clear,
Sync/Freexze,
Group 0/8

The
slave
goes

The (

The
Figur
incor

The ¢

alues transférced
applicatio 7’ DF

into the state Qf

ect parameterisatior
P972).

perating sequence of phase 1 is shown in Figure 28.

)
DX (Nil) >
( & Ns- S =0)
N
X arameéterisation, configuration

PLL _parameterisation, all before the master appligation

be réset (re-parameterisation with Check User Prm, refer to] A in
W a new parameterisation, for example, the PLL after faults due to
(drive reset by writing a certain value into the profile parameter
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4.9.3.3 Phase 2: Synchronization of the PLL with the Clock Global Control

Master application | ‘ DP Master | ‘ DP Slave ‘ | Slave application

Global Control >
(

Clear,
Sync/Freeze,
Group 0/8

)

DX (Nil) >

T DX(SES™=0)

Status Operate > | GC >
(

* Operate,

Datla_Exchange Sync/Freeze,

Group 8

)
DX (M-LS = Nil) | > <
DX ($€5=0

(

N

GC (Operate ...) | 2> \/ G >
Staft: M-LS =1 2> | DX (M-L= 1) >
Staft: Running —up DXAS-LS =
monitoring
c((oper RS) )\)
M-S + 1 > X (M{LS= N |
NoA
> | DX (s-LS = 0) End: PLL
Synchronization
A \/ Start: Clock monitorihg
?(Operate I 4
M-US + > X (M-LS = n) >
\ ¢ | DX (S-LS = m) S-LS + 1
Change: \) GC (Clear ...) >
Ope¢rate >-Clear
> | DX (Nil) >
< DX (S-IS=m + 1) S-IS=0
GC (Clear ...) >
> | DX (Nil) >
& | DX (S-LS =0) S-LS=0

Figure 29 — Phase 2: Synchronization of the PLL to the Clock Global Control
PLL parameterisation shall be concluded prior to PLL synchronization (refer to 4.9.5.3).

If the slave application recognises Operate in the Global Control (GC) status and it receives
valid Data Exchange telegrams, then it starts the PLL synchronization. Any further change
from clear to operate of the master results in a new run-up starting with the PLL
synchronization (refer to B in Figure 27) up to the slave Sign-Of-Life discontinuation.
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To start a new synchronization, the PLL synchronization does not necessarily need the
change from clear to operate. The PLL synchronization shall also be possible as soon as a
GC with group 8 is sent.

After PLL synchronization has been completed, cyclic operation starts if the internal
conditions of the slave for cyclic operation are fulfilled, and the slave application starts with
clock monitoring (refer to 4.9.6).

The status of the master’s Sign-Of-Life is unimportant for PLL synchronization. The start of
the master’s Sign-Of-Life and the start of the running-up monitoring may begin at a later time.
This may be utilised by the master application to delay slave synchronization. If for example,
parareters are read from the slave by the master application for adapting the cyclic intefface,
the master’s Sign-Of-Life and running-up monitoring will only be started a NS proCess.

After| the running-up monitoring time expires, the master qut a

corregponding alarm.

If the|master application executes a change from Operate->

—| In Data Exchange, the master switches the Ou i 3 Pe mode (wijthout
FailSafe -> Output Data = 0, with FailSafe -> Igngth 0RO 0). The resul|t is a
failure of the master’s Sign-Of-Life. The slaveg’s S ifeis set to 0 in order to|have

—| The Global Control for the clock\cye [ ransmitted (-> the epents

The gperating sequence ofﬁhase 2 is o%ﬁg e ¥
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4.9.3.4 Phase 3: Synchronization of the slave application to the master's Sign-Of-

hase 3: Synchronization of the slave application
with the master's Sign-Of-Life

Life
Master application | | DP Master | | DP Slave ‘ ‘ Slave application
GC >
(Operate,
Sync/Freeze,
Group 8
M-LS + 1 > )DX (M-LS = n) >
< DX (S-LS = 0)
GC (Operate ...) >
M-1S + 1 > |DX(M-LS=n+1) | > >
< | DX (S-LS = 0)
GC (Operate ...) >
M-Lfs + 1 > | DX(M-LS=n+2) | > ?x Test\M-LS (1. OK)
< DX (3-LS = \
GC (Operate ., > X (\/(7 Q >
M-Lfs + 1 > | DX (M-LS = < > | Test: M-LS (x. OK)
< \&QS_ $=0 g;g;mg—nsization
\ Q
M-Ufs + 1 > \ >
é\ X (S-LS = 0) Start: S-LS (for the
> master)
Q \/X x Start: M-LS monitoripg
M-S + 1 Qe DX(M-DS_=h +2) | > <«
<\ € | DX (S-LS = m) S-LS=m+ 1

(courlter,in“the DP cycle) with an arbitrary value between 1 and 15 when the master’s [Sign-
Of-Life’changes (n -> n + 1). The slave’s Sign-Of-Life is first communicated to the masfer at
the end of its own Sign-Of-Life synchronization which results in the master application being
synchronised with the slave’s Sign-Of-Life only after slave synchronization.

After|suceessful PLCY synchronization, the slave application starts the slave’s Sign-CFLife

The slave starts Sign-Of-Life synchronization at a change of the master’s Sign-Of-Life (n -> n
+ 1). The slave application tests the master’s Sign-Of-Life in each DP cycle. The expectation
value of the master’s Sign-Of-Life in the slave application in the next master application cycle
is as follows:

Master-LS = n + 1 (max. 15)

If a tested master’s Sign-Of-Life does not correspond to the expected value, synchronization
restarts. The synchronization phase is considered completed only if, in the slave application,
the complete value range of different master’s signs-of-life corresponded to the expected
values in the master application cycle. The slave’s Sign-Of-Life is then transmitted to the
master for the first time (see above).
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After the signs-of-life synchronization has been completed, the slave application starts with its
cyclic monitoring of the master’s Sign-Of-Life (refer to 4.9.6).

The operating sequence of phase 3 is shown in Figure 30. The state diagram of phases 2 and
3 is shown in Figure 31.

isolate the internal clock cycle . . .
source from the PLL output; Drive unit is not synchronized
stop PLL

Drive Unit

ﬂL Synchronization Synchronize PLL to Global Control \
PHASE 2

Synchronization O.K.

PLL Fault A
(clocki failure) Synchronize internal clock gycl

H source to PLL outp

Synchronization O.K. Q\

— N
Recognizé the DP cycle sta rr\lo
Globa+Control

Global W x
X

Drive
Unit
synchronized

d

Sign-Of-Life
\ Fault

PUL Fault

clpck failure heck Master LS and Global
Control

aster LS are O.K.

\ 4
[ Synchronize internal clock ’

cycle to Twarc

Synchronization O.K.
A 4

Drive Axis synchronized to
Master LS /

Figure 31

State diagram of phases 2 and 3 of the run-up
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4.9.3.5 Phase 4: Synchronization of the master application to the slave’s Sign-Of-

Life

Master application | | DP Master | | DP Slave ‘ ‘ Slave application
GC >
(
Operate,
Sync/Freeze,
Group 8
)
DX (M-LS =n) >

< DX (S-LS = 0) Start: S-LS (for the
mdster
art: M-LSxonitoripg

GC (Operate ...)

M-S + 1 > DX (M-LS=n+1) -DS +1

Stayt: S-LS

DX (S-LS = m) <
AN

synchronization

GC (Operate ...)

s W

>
<
N
M-US + 1 > DX (M-LS=n+2) | >
Tedt: S-LS (1. Ok) <« <« /DX S/=mN ) S-LS + 1
GC (Operate?. < C K\/)\/
M-UsS + 1 > | DX(M-LS=n ” s
(S<LS=m) S-LS + 1
Tedt: S-LS (x. Ok) S
E)r(lr(l(::hsr:)l-nsization \
%
M-US + 1 Q >
End: Running —up < DX (S-LS =m + 1) S-LS + 1
mofnitoring
Staft: S-LS
mo itoripg\ R
\ \/>GC (Operate ...) >
M-US + 1 > DX (M-LS=n+2) | > > Monitoring M-LS
Monitoring 'S-LS S < DX (S-LS=m+2) | € S-LS +1

Figure 32 — Phase 4: Synchronization of the master application
to the slave's Sign-Of-Life

The master application starts the master’s Sign-Of-Life (counter in the master application
cycle) with an arbitrary value between 1 and 15 at the earliest when changing from Clear ->
Operate.

The master application starts the Sign-Of-Life synchronization at a slave’s Sign-Of-Life (m not
equal to 0). The master application tests the slave’s Sign-Of-Life during each master
application cycle. The expected value of the slave’s Sign-Of-Life in the next master
application cycle is as follows:

Slave-LS = m + MasterApplication — Cycle/DP —Cycle = m + Tyapc/Tpp  (max. 15)

If a tested slave’s Sign-Of-Life does not correspond to the expected value, synchronization of
Phase 4 restarts. The synchronization phase is considered to be completed only if, in the
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master application, the complete value range of the different slave’s signs-of-life
corresponded to the expected values in the master application cycle.

After running-up synchronization has been completed, the master application concludes
running-up monitoring and starts with the cyclic monitoring of the slave’s Sign-Of-Life (refer to
4.9.6).

The applications (master, slave) monitor the Sign-Of-Life of the other (refer to 4.9.6). If the
Sign-Of-Life fails (master or slave application), the other will try automatically to re-
synchronise itself to the failed application.

If thg slave application detects that the master’'s Sign-Of-Life failed, the—slave appligation
immediately attempts a re-synchronization to the master’'s Sign-Of-Life (referxto |C in
Figure 27), so that synchronous operation may continue after the usér's aeknowédgement.
This fe-synchronization also causes the slave’s Sign-Of-Life to discortin

If thel master application detects a failure of the slave’s Sign i astex appligation
immediately attempts a re-synchronization to the slave’s Sign i il Figure 27),
so that cyclic operation may continue after the k this |fault.
The gperating sequence of phase 4 is shown in Figure 32

4.9.3|6 Example: Run-up into cyclic operation\(Tpsap

An ovVerall example of the operating gequen
Figure 36 and Figure 37.

¢ 33, Figure 34, Figute 35,

M4gster application DP Master Slave application

(Al\ /\\{) \ - | PLL parameterisation
AN

Rigure 33 ?\m%W\Q\yhc operation (Phase 1) (Tyapc/Tpp = 2/1)
Mgster appllcatlo DP Slave Slave application
C( ear) >
X (Njl) >
<\\ ¢ | DX (S-LS = 0)
Changés CIN > C (Operate) > - | Start: PLL Synchronizafion
Opgrate \
2> | DX (M-LS =0) >
< DX (S-LS = 0)
GC (Operate) >
Start: M-LS =1 DX (M-LS = 1) >
Start: Running —up < DX (S-LS = 0)
monitoring
GC (Operate) >
DX (M-LS = n) >
< DX (S-LS = 0) End: PLL Synchronization
Start: Clock monitoring
Start: cyclic operation

Figure 34 — Example: Running-up to cyclic operation (Phase 2) (Tyapc/Tpp = 2/1)
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Master application DP Master DP Slave Slave application
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+1) | > - | Start: LS — Synchronization
Start: S-LS = 1 (only internal)
& | DX (S-LS = 0)
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+1) | > > | Test: M-LS
< | DX (S-LS=0)
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+2) | > > t: M-S0
< | DX (s-Ls=0) %
GC (Operate) > \ \>
DX (M-LS=n+2) | > Q< st: MRS
€ | DX (S48 = O
GC (Operate) > /\( (\/(7 G\’>\/
DX (M-LS = n)Q\x 5 | Test: M-LS (x. OK)
End: LS-Synchronizatio
N

~—

S4°S = 0)
Higure 35 — Example: Running-up to %c }Q}%n (Phase 3) (Tyapc/Tpp = 2/1

&
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Master application DP Master DP Slave Slave application
GC (Operate) >
DX (M-LS = n) >
< DX (S-LS =m) & | Start: S-LS (for the master)
Start: M-LS monitoring
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+1) | 2
Start: LS S < DX (S-LS=m + 1)
Synchronjzation
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+1) | 2
< DX (S-LS =m + 2) /\ x
GC (Operate) > \x \0
DX (M-LS=n+2) | > |
Tedt: S-LS (1. OK) < < DX (S-LS =m™J3) x
GC (Operate) > \\\>
DX(M-LS=n+2) | >
(\ < %-LS = m@) >

GC (Operate)

Test: S-LS (x. OK) 6
End: LS
synchronization

Higure 36 @n e: RM t\oﬁzllc operation (Phase 4) (Tyapc/Tpp = 2/1)
Mgster appllcatlo DP Slave Slave application
(Opgrate) >
S \>
X Bx (M-LS = n) >
™ ¢ | DX (S-LS=m+1)
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+1) | 2
EndTRunning-up < DX(S-LS=m F 2)
monitoring
Start: S-LS
monitoring

Figure 37 — Example: Running-up to cyclic operation (Phase 5) (Tyapc/Tpp = 2/1)
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4.9.4 Parameterisation, configuring (Set_Prm, GSD)

The parameters needed for a “Clock Cycle Synchronous Drive Interface are given in
Table 26.

Table 26 — Parameters (Set_Prm, GSD) for "Clock Cycle Synchronous Drive Interface*

Parameter Name Set_ | GSD Data Type Unit Typical values
Prm (Internal) -
(internal) (absolute)
DPV1_ Support of the DPV1- X Boolean - 1 True
functionality
Slave t—True)
Isochion_ Support of the X Boolean - 1 Trae

Isochronous Mode

Mode [ (1: True)
supp / %\
Tk

Isochion_ Request of the X Boolean - 1
Isochronous Mode
Mode | (1: True)

requirpd <\ \

Taase_pp Time Base for Tpp X X Unsignedfﬁ@s\\ \1\5W 125 ps

Tor wi Minimum Tpe X Unsigne@16( TBAS}R \EV 1000 (s

Tor_ Maximum Top Ungianedss” /| Thase o N\ | 256 32ms
Top DP Cycle Time X ns.gn€d16 Tégéip)a\/ 16 2000 4is

X

Tuarc Master Application

icati nsigned 1 2 000 pls
Cycle Time

Tease jo Time Base of T, Tp\ X CNQSlg}re\\PAZ\/ 1/12 us 1500 125 ps
TI_MIN Minimum T| < ( \< \U.UglgEl\eQG TBASE_IO 1 125 us
T, Point in time actral | x Wedm Tease_i0 2 250 pus

value acquisjtio Q
To_ an(m\go\gox) 2 N Wnsigned16 | Tease 10 1 125 us
To Point |n r \) Unsigned16 Tease 10 9 1125 s

setpon}xﬁ{
Tox Data_&c@}&tir&\ Unsigned32 | 1/12 us 12 000 1000 s
Tow @wa}\r/z) M Unsigned16 | 1/12 ps 12 1 us
Tere v ua m@l_x X Unsigned16 | 1/12 ps 12 1 s

i W,
A :

TeLL b Nelay\ X Unsigned16 1/12 ys 0 0 us

the remaining isochronous parametefs (in

If the parameter Isochron_Mode_Supported = 0
HY £ \
! U

th Brora ot Pt tal ra-ra—aF
e p Fametertsaton lUIUU T o 1m

The unit [1/12ps] of the basic times Tgase pp, Tease |0 and the times Tpy, Tp \, and
TpLL_p has the following advantages:

— 1/12 ps corresponds to the time tg; at 12 Mbaud (83 ns) and may also be used for
other baud rates

— 1/12 us also permits the representation of 31,25 us, for example, without using the
data type Float

— 1/12 ps as unit for the two parameters Tp | \ and Tp| p allows these to be more
finely set for a lower baud rate than with the unit tg1

— 1/12 us as unit for the two parameters Tp | \ and Tp| p permits implementation
independent of the baud rate (for example by a soft PLL)
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The times Tp | \ (PLL window) and Tp|| p (PLL delay time) are used to parameterise the
PLL (refer to 4.9.5.3).

4.9.5
4.9.5.

Clock cycle generation (Global Control) and clock cycle save

1 Definition of the Global_Control service (current functionality)

With a Global Control telegram, a master may send commands (SYNC, UNSYNC, FREEZE,
UNFREEZE, CLEAR_DATA) to a group of slaves or to all slaves.

The allocation of a slave to a specific group is specified during run-up in the parameterisation

teleg

The d

18t ogtet: commands SYNC ... (bit coded)
2nd oftet: Group 1 to 8 (bit coded)
A destructed global control telegram is not repeated.

Types$

Of the

In the

A dri
parar
supp

SYNC

Tablg

dalTl.

ata part of the global control telegram consists of 2 bytes:

o§sible synchronization type combinations

may not be assigned to a group i
baI Control of Group 8. A drive, WhICh doe

n the

hds a

n the
s not
4 with

(Isochronous Mode)

Supported synchronization Parameterisation
mechanism
parameter Global
- Control
Isochronous Basic Sync, Group (Group
Mode synchronization Freeze ldent Select)
(Qynr‘ Frepzp)
No synchronization -- -- - - -
User synchronization - X X 1-7 1-7
Cyclic synchronization -- X X 8 8
(combined synchronization
telegram with Sync and/or
Freeze Command)
Cyclic synchronization X - - -- 8

N

OTE Not used at this synchronization mechanism.

NOTE The Global Control telegram to indicate the master operating mode is sent as an additional Global Control
to Group 0 (no group) so that mixed operation with slaves without synchronization (without Group 8) is possible.
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2 Clock jitter

lock cycle transmitted with Global Control has the following attributes:
Clock Jitter see below
Clock Failure a faulty global control telegram is not repeated
Phase Shift between different slaves through runtimes of the Global Control
Time Delay telegram repetitions in the previous cycle

Clock jitter is the stochastic deviation of the nominal clock instant, because the deviation may

chan s an
additlonal value to the nominal clock instant. The slave controls the nomin lock instant plus
x/2 in average.
Follofing components form the clock jitter:

—| Master-ASIC

—| Profibus Physics

—| Repeater

—| Slave-ASIC
The quartz drift leads to non exact periods of thfe with
the time (effect of temperature, aging
An individual clock jitter evaluated in t The
slave[then generates a substitute cloc
The maximum jitter value ed in
the slave as too large is
Tablg 28 shows allg i i ochronous Mode for baud rate, minimum and
maximum DP clo Y i

DEclock cycle
Baud rage/a‘)\ n\g{i}um\ Minimum Clock generation output Clock regeneration ingut

12 Mblt/s 329\ N\ [05ms <200 ns max 1 ps
6 Mbitfs s > 0,5 ms <300 ns max 1 ps
3 Mbit|s 32 ms 1 ms < 450 ns max 1 us
1,5 MRit/s 32 ms 2 ms <790 ns max 1 ys
Allowable Failures 3in arow 5in arow

a) All PROFIdrive-conform Master and Slaves shall support 12Mbit/s for clock cycle synchronous applications.

The following limits for bit clock generation output in the Master and Slave shall not exceed:

Bit clock cycle accuracy < 0,03 %

Drift/Time +1 ppm/min
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4.9.5.3 PLL for clock regeneration in the slave

By using a PLL, the clock jitter may be smoothed in the slave, and clock failure as well as
runtime effects may be compensated (see Figure 38). In this subclause, a main description of
the PLL functions is given.

PLL Reset
Global Control Clock cycle SYNC
(bP %;%Tle() Rglglave (Toe) PLL (Tor /M) | Clock cycle
R alaN| Generation | —
—Jtter <=0 —SMOoThING Jittor<=100a
at the DP plug Clock Jitter - without failure
of the slave . - with delay
- with failure  PLL Start - Compensation
SYNC Mode Clock Failure
SYNC Enable - Compensation
SYNC clock cycle Period Duration Runtime Effects
No. of SYNC pulses per Tpp
PLL-Window
PLL-Delay

DP Cycle (Tpp)

|

Global Control

Failure (ho GC; destroyed
during transport via bus)

The PLL has inp@gn Is (pa

AN

Input signal Description Input
<n\ Par. || Pin

PLL r H\a{dware reset of the PLL. X

~¥
SN
CLOGK CYE‘L\\\ \\ W\)en the Global Control telegram for the clock cycle is received, the X

ab put signals of the PLL

DP slave ASIC indicates this.

PLL dtart This may be used to stop or start the PLL. X

SYN({ mode Synchronous/not synchronous: X

FhisTsusedtosetwhetheror ot the Pttattemptstosynchromisethe

SYNC signal to the Global Control telegram.

SYNC enable This may be used to set whether or not the SYNC signal is to be put X
out.

SYNC clock cycle period This may be used to set the SYNC clock cycle period as multiple X

duration integer component of the Global Control clock cycle period.

Number of SYNC cycles This may be used to set the number of SYNC clock cycles per Global |x

per Tpp Control clock cycle period duration.

PLL window The selected value is half the width of the tolerance window. X

PLL delay time The selected value is the delay time of the generated SYNC clock X
cycle.

NOTE 1 The PLL window and PLL delay time parameters are also part of the parameterisation telegram
Set_Prm (refer to 4.9.4).

NOTE 2 To set several input parameters, the DP cycle time (Tpp) as well as the baud rate shall be known.
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The PLL has output signals (register or pin) as shown in Table 30:

Table 30 — Output signals of the PLL

Output Signal

Description

Output

Reg.

Pin

SYNC

The clock cycle output of the PLL is a clock that is jitter-free and
stable to the greatest extent possible.

This clock cycle deviates from the DP clock cycle by a constant
delay time that may be set (compensates phase shifts between
slaves due to the runtimes of the Global Control telegram).

The period of the SYNC clock pulse is an integer component
actual Tpp.

Hit Dilsplay

Indicates whether a Global Control telegram arrived with tr\ﬁe
tolerance window. /\

X

ClocKko Display

Indicates whether the SYNC clock cycle that was j adou
coincides with the (expected) Global Control te gra ift
the delay time) (1% clock cycle or Clock0).

N

NOTH In the non-synchronised mode (see above, input parameter
clock|cycle with the desired period duration.

YNWC signal is a

fixed

The RLL runs up as follows (if SYNC mede = syq

—| Generatic

Note [regarding runtin

—| When recog

e compensation (PLL delay time)

The Global Control folonram received h\l a slave is read out from the Pl

Hnlnynd

ous)

hould

still in

art to

ith the

by a

parameterised delay tlme (see above) This shift shall be taken into account at
implementation. For example, the actual value (time T,) is measured as shortly as possible
prior to the SYNC clock pulse which the PLL reads out (see Figure 39). In the case of a longer
delay time, it may be possible that the actual value may no longer be transmitted because
Data Exchange has already started on the bus (T, ,,y has to be larger than the delay).
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Data Exch
Global Control I &la Bxchange > |
! delay
e
SYNC
T i

4.9.6
4.9.6

Monit

If the|
chec}
teleg

slave|.

It shdg
drive

NOTE
be opt

Monift

In a

cIock-synchrono
for al| slaves
Setting: arget Rotation Time)
Monitoring i aster Class 1: Data Control Time
User| data“operation” between the DP-master (class 1) and the slaves assigned to

monif
one |

Setting: 60 — 800 tg;

oring time injhe D
s$lave, watchdgg

go info a safe cond|

Figure 39 — Run time compensation

Monitoring mechanisms

1 Standard DP monitoring

oring the slave response in the DP master: max-TSDR / GhecR

slave does not respond during the response time . master detgcts a
sum error, the master repeats the telegram fr a can mber of times. [If all
am repetitions are unsuccessful, there will be d coy ication failure with this
uld be possible to configure in the L thekesponse for the other drives is [f one
fails.

Reduction is useful spé&cifi
mised.

ored-by the master with the Data Control Time. Within the Data Control Time, at

-~

pp) may

tputs
. For
same

it is
least
his is

serdata transfer shall have been exchanged correctly with the respective slave. If t

not the case, this is signalled to the user of the DP-master.

Setting: Data Control Time >= 6 x Typ (see above)

4.9.6

.2 Violation of the DP cycle Tpp

Violating the DP cycle Tpp (for example because telegrams have been repeated) does not
necessarily have to cause communication failure when considering the following reasons:

— Clock pulse failure may be intercepted in the slave through a failure strategy (own clock
pulse generation) (see below, Clock Failure)

— A possibly resulting user data failure may be intercepted in the slave using a failure

st

rategy (substitute value) (see below, user data failure)
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As shown in Figure 40, a DP cycle violation may not lead to permanent clock pulse shifts:

DP Clock (actual) z/az z/az

DP Clock (setp.) z/az z/az Iz / az
z/az

z/az ‘z/az

z/az Iz

z [ az = cyclic / acyclic

Figure 40 — DP cycle violation

Z /| az
Z/az

NOTE|1 The master should ensure that no permanent clock pulse shifts take place if the DBP-cycle is violate

cycle nay be “snapped into place” by the following cycle suppressing the acyclic part of thg¢
(refer fo 5.9).

NOTE|2 Several successive DP cycle violations may cause a permanent clock p
timer gverflow in the master ASIC).

4.9.6|3 Clock failure

The glave monitors the clock failure of the master. Moniteri e slave has
successfully synchronised with the clock cycle; i.e/ when S 3\ Sign-Of-Life cg

startg.

For responding to clock pulse failure
defingd.

When the alarm threshold is exceeded

unregognised clock cycle i qre sequent telegrams get lost.

Poss

After
gene

An example for a clock failure with fault after 4 DP cycles is shown in Figure 41.

s PROFIdrive: status word grou
fault parameter, operating n : itaring” ensures that the PLL does no

d. The
plation

rough

been
unter

mgnitoring threshold shall be

p bit,
lose

Pos. Ctrl. clock: | | | | |

DP clock: | | | | |

Counter failure: 0 0 0 0 0 1 2 3 4

Slave: |->a |->b |->¢
a) Slave is synchronous (start of monitoring)

b) 1st clock failure
c) Fault (after 4 DP cycles)

Figure 41 — Example: Clock failure (fault after 4 DP cycles)
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User data failure

User data transfer is secured (refer to IEC 61800-7-203, 6.3.12) in both directions (master <->
slave) using a 4 bit counter (Sign-Of-Life) that is transmitted by using the DP service Data
Exchange.

4.10 PROFIBUS DP specific Parameter

4.10.1 Overview of the communication interface related parameters
These parameters are related to the Network Communication Interface of the Drive Unit or
Statiqn
An oyverview of all the parameters related to the PROFIBUS DP in
Tablg 31.
Table 31 — Overview of the specific PROFIBUS DP parameters\fo
system interfaces”
PNU Significance Validity range
918 PROFIBUS DP node address obal
963 | PROFIBUS DP actual baud rate_ A\ global
4.10.
The d DP interface is shown in Table 32
ic Parameter listed by number
PNU Significance a e Im Wation Validity Explanation Reference
range
918 Node signed Wtory (at Global The node addresses 0, 1 and ---
address least readable), 2 are mostly occupied by
for masters and the configuration
Homogeneous tool. Therefore they should
\ PROFIBUS DP- not be used by slaves on
slaves, other PROFIBUS. The first
optional reasonable node address for
a slave on PROFIBUS is 3.
The node address 126 should
be the default setting of
parameter 918 because the
address 126 is not requested
by the DP-master.
963 Actual baud Unsigned16 Optional Global For automatic baud rate ---
rate recognition, this parameter
indicates the actual baud rate.
The parameter is only set by
the interface. For interfaces
without automatic function,
the baud rate is set via this
parameter. Only relevant, if
PROFIBUS DP slave interface
is present. The baud rate is
designated and coded in
Table 33
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Table 33 — Coding of the baud rate in Parameter 963

Value in Parameter 963 Significance

0 9,6 kbit/s

1 19,2 kbit/s

2 93,75 kbit/s

3 187,5 kbit/s

4 500 kbit/s

6 1 500 kbit/s

7 3 000 kbit/s

8 6 000 kbit/s

9 12 000 kbit/s

10 31,25 kbit/s i
11 45,45 Kbit/s ¢
NOTE For value 5 in Parameter 963, on purposeg;
baud rate is defined.

4.11 | Specified communication functions for the Appti

Accofding to the definition of the Application Cla [ -7-203, 6.1.5, Tahle 34
specifies the communication functionality the/dxi prise to match a spgcific
Applitation Class for PROFIdrive at PRC

e Application Class 1: Standard Drive

e Application Class 2: Standard driv i i chnology controller

e Application Class 3: Si j i i local Motion Control

e Application Class 4; Motion terpolation and speed setpoint interface

e Application Class ' ith>¢entral interpolation and position setpoint
interface

e Application Cg>s Mg Sontrql for clocked processes, or distributed angular

synchronism

Table(34\—Sp Cifi
levan \ . ) Application classes
4 L\ Functionality
{ 1 2 3 4 5 6
A)

nication functions for the Application Classes

xiyaféServices MS1 AR m

\Aéyclic Services MS2 AR m m m m m

Isochronous Mode o o m m
DP-stave Pubtisher Functionatity T 0 T

Subscriber Functionality m o] m

Check Ext User Prm service o o o o) o]

Alarm Handling

Acyclic Services MS1 AR

DP-master | Acyclic Services MS2 AR m

(class 1) Isochronous Mode o o m m
Data-eXchange-Broadcast m m

DP-master | Acyclic Services MS2 AR m m m m m

(class 2)

m = mandatory o = optional
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NOTE The requirements regarding Application Class 5 are not defined in this profile. This is the reason why no
profile functions are specified for this Application Class in Table 34.

5 Mapping to PROFINET IO

5.1 General

This clause defines the mapping of the PROFIdrive Base Model on the PROFINET 10
Communication System (see IEC 61158-5-10, IEC 61158-6-10, IEC 61784-2).

5.2

Tablg

specific data types.

Mapping to PROFINET IO data types

35 shows the mapping of the PROFIdrive standard data type

Table 35 — Mapping of data typﬁ/\&

the PROFINH

T 10

Data types used in Profile Equivalent data types i R e‘nce the definition
PROFIdrive PROFINET 10

Bpolean Boolean / ~ \HQGM 8-5-10
Integer8 Integer8 r\\)/ IN \kEC %58-5-10
Infeger16 integef1en N 2 [ ) [UEC 61158-5-10
Integer32 Integer \ \ IEC 61158-5-10
Upsigned8 Unsignéd8 IEC 61158-5-10
Uhsigned16 Unsigr\lgd1 \/ IEC 61158-5-10
Uhsigned32 < *ﬁn%ng 2D | ) IEC 61158-5-10
FloatingPoint N Flmg%@\j IEC 61158-5-10
VisibleString [N\ L visisieSting IEC 61158-5-10
OftetString \ ) < Q ?kkets}mg IEC 61158-5-10
TimeOfDay (with d/a{éinhk%/tm \T\me (with date indication) IEC 61158-5-10
TimeDifference \ Timyz}ifference IEC 61158-5-10
Dhte N \ Date IEC 61158-5-10
TimeOfbBay ithout}&e TimeOfDay without date indication IEC 61158-5-10
indicafion \
TimeDifference With \date~” TimeDifference with date indication | IEC 61158-5-10
indication
TimeDifféerence witholt date TimeDifference without date IEC 61158-5-10
indication indication

5.3
5.3.1

Base Model at PROFINET IO

Communication Devices

When using PROFINET 10 as Communication Network, the PROFIdrive Devices are mapped
to the following PROFINET 10 objects:

Controller

The PROFIdrive Controller is represented by the 10-Controller. For example, this may be a

PLC, NC or PC.

P-Device

The PROFIdrive P-Device is represented by the 10-Device. The P-Device is related to one or
more Axis of the automation system.
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Supervisor
The PROFIdrive Supervisor is represented by the 10-Supervisor. For example, this may be a
PG or OP.

Figure 42 shows the topology of a typical PROFIdrive drive system using PROFINET IO as
Communication Network.

10-Controller 1 10-Controller 2 10-Supervisor
PLC, NC, PC PLC, NC, PC PG, OP
/ \I’ROFINET 10 >
i) i
I0- | 10 G > | 1o
Device ice
o & :
Device| | L |
other \Y X other
peripherals E peripherals

ROFIdrive
ication Application
s 1 Class 3

5.3.2 3 elationship

The [PROEIldrive mMmunication Relationships between the Devices are mappgd to
PROFINET),!O in the following way:

Contkeller—P-Device
Relationship is represented by 10 AR

Supervisor — P-Device
Relationship is represented by Supervisor AR

P-Device — P-Device

There is no dedicated Application Relationship for data exchange between P-Device in
PROFINET. The data exchange between P-Devices is realised by use of a “Multicast-CR” (M
CR) which is initiated and supervised by the |0 Controllers.

Figure 43 shows the PROFIdrive Devices and their relationships on PROFINET IO.
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Device -Device PROFINET IO
Communication Relationship

PROFINET Device

10
Supervisor

/~§Upe isqr AR

10 Device
(P-Device)

10 Device
(P-Device)

AN

neral

fined

; Name of Station/IP-address). The “Name of Station” identifigs the

Station_‘unambigydusly. The IP-address is assigned to the Network Interface| and

corresponds to the “Name of Station” but may vary with a new start-up of the

Cpmmunication System. The Name of Station is assigned when setting up the nefwork

corfiguration:

e Interface (PROFINET IO Interface UUID). The “Interface UUID” defines the type of the
PROFINET 10O Interface which are for example Device, Controller, Supervisor, etc. (see
IEC 61158-5-10, IEC 61158-6-10).

e Object (PROFINET IO Object UUID). The “Object UUID” comprises the sub address
elements Vendor, Device Type and Instance. For the PROFINET devices, the Vendor-ID is
allocated by the PNO, the Device Type is allocated by the vendor and the Instance is
allocated when setting up the Network configuration.

e API. The API to be used for PROFIdrive is 0x3A00. Inside a PROFIdrive application, all
application processes (AP) are of PROFIdrive Application Process type (API=0x3A00).
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PROFINET IO
Station
PROFIdrive
P-Device
(10 Device)
10 Device 10 Supervisor 10 Controller
Interface Interface Interface station station

PROFINET IO Network Interface

—.
Network Interface Connector
Network .
Figure 44 — General Communication Mode RPROKIdrive at PROFINET IO
5.3.4 Communication Services
5.3.4]1 General

The |[PROFIdrive Base Model CommnunicationSe gs are provided by the follgwing
PROFINET 1O Application Service Ele ent%E):

5.3.4

.

The | s S e is provided on PROFINET IO by the 10|Data
ASE.

een Controller and P-Device, this is done by the ID CR

F
w

e F G ge between P-Device and another P-Device, this is done by
th } upervision of the M CR should be done by the rglated
C(

5.3.4

The PROFIdrive Acyclic Data Exchange service is provided on PROFINET 10 by the Rgcord
DatalASE

e The Acyclic Data Exchange between Controller and P-Device is done by the Record Data
CR which is part of the IO AR or Supervisor AR.

e Also there’s an additional possibility for an acyclic (read only) data exchange by the
implicit read mechanism, which is part of an Implicit AR.

5.3.4.4 Alarm Mechanism

The PROFIdrive Alarm Mechanism is provided on PROFINET 10 by the Alarm ASE. The
Alarm ASE is realised by the Alarm CR which is part of the 10 AR.
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5.3.4.5 Clock Synchronous Operation

The PROFIdrive Clock Synchronous Operation Mechanism is provided on PROFINET 10 by
the Isochronous Mode Application ASE. Clock Synchronous Operation is only possible
when using PROFINET 10 with IRT. With PROFINET IO with IRT it is possible to have
different cycle time for the DO’s. Figure 45 shows an example with a Reduction Ratio of 1, 2
and 4, which means, that for example for the Reduction Ratio = 4 the Data Cycle T is four
times the Send Clock. The DOs cyclic data objects will be actualised with every send clock
(Reduction Ratio = 1) or less often (Reduction Ratio = 2 or 4). This gives the possibility to
operate drive axes with different performance requirements within one PROFINET IO domain
without excessive communication overhead (see IEC 61158-5-10 and IEC 61158-6-10).

Reduction Reduction Reduction
Ratio = 1 Ratio = 2 Ratio = 4

—
7

/

—

JE2 @ | [

\ 4

<
1 ]

Send Clock

l

Send Clock

5.3.5 P-Device Co

Figure 46 shows > qunication Model for the PROFINET 10 Communigation
System.

10 Supervisor
(Supervisor)

Isochronous Operation
(PROFINET 10
with IRT)

but CR) )

10 AR (Record|Data CR)

1O AR (Input/Ou

< Cyclic communication >

< Acyclic communication >

10 Device
(P-Device)

Figure 46 — Overview about the P-Device Communication Model on PROFINET 10
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PROFINET IO allows multiple Controllers within one domain. Also it is possible to establish
and control DOs of one P-Device from different Controllers, or even to share one DO by more
than one Controller. Within one IRT Domain, there is one dedicated Clock Master for the
Isochronous Operation Mode.

,, Input CR (mandatory) ,,
\ 2
II \ OUtpUt CR (mandatory) N
1 N ‘ Alarm CR mandatoryy
Aterrr-CR-{optonah

\
\

N\

~

10 Controller
(Controller)

-Devige
(P-Devide)

10 Supervisor
(Supervisor)

47 — Contents of IO AR and Supervisor AR

Figure 47-shows the“principle content of an IO AR and a Supervisor AR (see IEC 61158t-5-10
and ILI)EC 6+4158-6-10). Mandatory for both AR is the Record Data CR which is necessafy for
the cpniext management and the PROFIdrive Parameter Access. The 10 AR also comprises
the Input and Output CR which is used for the Cyclic Data Exchange and the Alarm CR which
is used for the Alarm Mechanism.

Figure 48 shows the use of an M CR for Cyclic Data Exchange between two P-Devices
according to (see IEC 61158-5-10 and IEC 61158-6-10). The initiation and supervision of the
M CR is done by the 10-Controller or the 10-Controllers if the AR endpoints of the M CR are
parts of different IO AR to different I0-Controllers.
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licoData Exchange between P-Devices

5.3.6
For H e States of the PROFIdrive Base Model State Maghine
are n Q states according to Figure 49. The actions to be carrigd out

in th
followi

e corresponding PROFINET 10 states are described ip the

Offline: fie Offline state, no Communication Service is available. In this phasgq, the
CpmmunicationSystem prepares for setup of basic communication functions to staft the
Cpntext,;Management process. Here, this means the evaluation of the local configuration
andithe address assignment to the stations.

Phase1: The PROFIdrive Phase 1 comprises the PROFINET 10 Context Management
substep 1. Here, first standard IO ARs are established to transmit standard and
isochronous configuration information to the devices. The alarm handler is then started
and the local synchronization between Slave Clock and Slave Clocks is established.

Phase2: The PROFIdrive Phase 2 comprises the PROFINET IO Context Management
substep 2. Here, with the IRT-configuration information present, the standard 10 ARs are
broken down and new IRT-IO ARs are established if the PROFINET 10 domain is
configured to operate in IRT mode. Phase 2 is finished with a consistency check and the
activation of provider and consumer.

Phase3: This state is part 1 of the PROFIdrive Synchronization state, where the
PROFINET IO applications/application processes are already started (Input and Output 10
Data are valid), and operating in Isochronous Mode. At this point, the PROFIdrive
Application Layer tries to synchronise its tasks by use of the Life Sign mechanism. In this
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first part, the Controller Life Sign (C-LS) is synchronised (see also IEC 61800-7-203,
6.3.12).

Phase4: This state is part 2 of the PROFIdrive Synchronization state, where the
PROFINET IO applications/application processes are already started (Input and Output 10
Data are valid), and operating in Isochronous Mode. At this point, the PROFlIldrive
Application Layer tries to synchronise its Tasks by use of the Life Sign mechanism. In this
second part, the DO Life Sign (DO-LS) is synchronised (see also IEC 61800-7-203,
6.3.12).

Operation: In the Operation state all Communication Services are available and active,

also the Functional Objects on the Application Layer are synchronised and the whole
PRQEldrive qpplir\s:’rinn is rnnri\/ i fa) nlr_\nrn’rn

PROFIdrive

Parameter Access, 10 Data not valid

Communication Layer

Offline Preparation ( o Wation Operation

Phase 1

Step]: Evaluate Step3:
local configuration

Step?2: address-
assignment

C-LS-synchr. | DO-LS-synchr. | proddction
- establish |0 AR

.
E
Q
o
[e]
g
(7))
<
>
[e]
0
=
<
Q)

5.3.7

For HAROFIdri FINET 10 Subslot is defined as common CO. The CO/Subslot should
be uded as Comn ation Object for IO Data, Parameter Access and the Alarm Mechanjsm.
5.4 | Drive Model at PROFINET IO

5.4.1 P-Device

Figure 50 shows the PROFIdrive P-Device mapped on a PROFINET IO device. The logical
address elements for the Drive Object in the PROFINET 10 Communication System are:

domain

Name of Station/IP-address

Interface UUID

Object UUID

Slotnumber

API (here for PROFIdrive only 0x3A00 is valid)
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5.4.2 Drive Unit

Figure 50 shows the PROFIdrive DOs inside a P-Device clustered in Drive Units (DU). The
affiliation of the DOs to the DUs is relevant for the determination of the validity range of global
PROFIdrive parameters. Here, the PROFINET IO slots belonging to one DU are merged to
one block of consecutive slotnumbers. Mixing of slots of different DUs is not allowed.

The Identification of the DUs inside a P-Device can be done by evaluation of the APl and the
global PROFIdrive parameter PNU 964.5 (number of DO) for all slots (DOs) of the P-Device.
A Slot with APl = 0x3A00 indicates a PROFIdrive DO. If every slot (without 0) has the
PROFIdrive API, the P-Device is of Homogeneous type. Evaluation of the number of axes in
PNU(‘C‘AI’ fUI UVUIy DC GII\".JI \JUIIU:Gt;UII VV;th thc OC\.{UUII\JU Uf thU PRCr:dIIVU S:uto DhUV =4 the

start pnd the end slot of every DU for a heterogeneous DU type.

PROFINET IO
Domain

Y

Network Interface

\ Object
/_\ uuID

P-Device

Drive Unit (DU)

Drive Object
(DO)

Qb
I LALIVUI1

PROFINET Slot-Number

Figure 50 — PROFINET IO specific Logical P-Device model (multi axis drive)

5.4.3 DO Architecture

Figure 51 shows the general architecture and the mapping of the DO architectural elements to
COs of the P-Device for PROFINET 10. General with PROFINET IO the DO is mapped exactly
to one Module/Slot. This means that every Module within a PROFIdrive Drive Unit is a DO.
Slot 0 is exclusively reserved for Device representative purposes and therefore shall not used
for any PROFIdrive module. Valid Slotnumbers for PROFIdrive DOs are from 1 to Ox7FFF.
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Every DO contains at least the mandatory Module Access Point (MAP) which is mapped to a
dedicated DO Representative Submodule. This MAP Submodule contains at least the
mandatory Parameter Access Point (PAP) which is mapped to a dedicated Record Data
Object (see 5.6). Via the DO representative Submodule (MAP) and the specified Record Data
Object the access to the DO parameter manager is possible. The DO parameter manager has
access to the DO local Parameter Data Base and also to the Drive Unit global Parameter Data
Base because with PROFIdrive, access to global Parameters is possible by every present
PAP (DO) inside a DU.

In addition to the mandatory MAP submodule, the DO may contain additional (optional)
submodules which may be used to:

e Represent communication end points for DO 10 Data (cyclic data cha
sfructure the DO IO Data in data blocks (telegrams, signals).

Rel) and also to

e Represent physical or logical Subobjects of the DO. For examplenthe motoxief the akis or
alspecial module (pluggable) may be represented by a dedicate§ Stbmodtne.

SLOTO SLc,»'f 1 SLOTm
-
Subsiot 0} Subslot 0|Subslot 1| t\{ Sy y{t 3 Su@ot m|’
----- e "7 \Module dard-|  Sidnal 3 seEEs
Access Poitl Telegr{ 4 i
MAI st
&
g
o
2 DO
8
DU-Global
Pardmeter
acyclic Databas cyclic
da L data
anne channel
arameter|
Manager [€
DO

DO-Local Function

Parameter

Database

P-Device pox -~ | ... DQy

10-Device

Figure 51 — Representation of the PROFIdrive DO by PROFINET 10 Submodules (CO)

The Submodules of a DO may be part of an AR. Also the Submodules of one DO may be
assigned to different ARs, but one Submodule may only be part of exactly one AR. The only
exception to this is the Implicit AR, which may have access to every submodule, but only
readable.

The hierarchical Structure of the related objects of a P-Device is shown in Figure 52.
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P-Device
(I0-Device)

<L1..n

Drive Unit
(DU)

L1.n

Drive Object
(Module)

S

Drive \
Sub-Object x

(Submodufe) | >
NS

on

%pr entati
|

1

NN DO/Parameter
Téleg Sigral |/ .-eee Motor | ---.-- access point

(MAP/PAP)

Cyclic t

Data-Object

Z

egation - is part of %7 Generalisation - is subclass from

Figu — Hierarchical model of the P-Device on PROFINET IO

5.4.4 Definition of the Module Ident Number and API

A PROFIdrive DO is represented by a Module with PROFIdrive AP (API=0x3A00). The related
Module Ident Number is vendor specific (see IEC 61158-5-10 and IEC 61158-6-10).

5.4.5 Definition of the Submodule Ident Number

Within the PROFIdrive AP (API=0x3A00) context, the Subobjects/Submodules of a DO are
identified by the PROFINET IO Submodule Ident Number. Therefore, all vendors shall use the
Submodule Ident Numbers according to Table 36 and Table 37 for the Drive Sub-Objects.

The identification and function of a Submodule is only dependent on the Submodule Ident
Number (Submodule Type Class), but not on the Slothumber related to the Submodule.
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Table 36 — Structure of the Submodule-ID

Bit Value Meaning
0to 15 0 to 65 535 PROFIdrive Submodule-Type class (see Table 37)
16 to 31 65 536 to OXFFFFFFFF | Reserved for future use (variants)

Table 37 — Definition of Submodule-Type Classes

Submodule Shortform Significance 10 Data length (Word)
Ident Number Input Outout
0 - Not used /\ -

1 ST1 10 Data Object Standard telegram 1 A \2
2 ST2 IO Data Object Standard telegram 2 YRS
3 ST3 10 Data Object Standard telegram 3 \
4 ST4 IO Data Object Standard telegram 4 < 14\ D6
5 ST5 IO Data Object Standard telegram {\\ \ ;3\ \ 9
6 ST6 10 Data Object Standard telegram 6~ R 10
7 ST7 |0 Data Object Standard teldgrapr? X 2 2
8 ST8 10 Data Object Standarp’é\ /é 5 5
9 ST9 10 Data Olfect tan{\) te@gran{g U ‘\/ 5 6
10 fo 19 Reserved foPRROFidrive Profle) N/ : :
20 ST20 10 Data Object Standa gram_20 (according 6 2
to VIK-NAMUR) (\
2110 80 ¢ ReservetoreROFIdeNe Profje - -
8110 98 R&&rved for Fldrive Profile (Encoder - -
[\ legram)
99 N\, | Reserved¥or RROFIsrive Profile - -
100/ to 60 000 \/\ Reserv ‘ for manufacturer-specific telegram 10 - -
A(\ Data\Objensts
60 §01 to <\ Reserved for PROFIdrive Profile Signal data - -
62 000 bjec
62 01 to X \ \R§erved for PROFIdrive Profile - -
64 000
64 _01\ \\\\) Reserveq for PROFIdrive Profile representative - -
65 530 Data Objects
65 531 \I\QEP Interface-Module Representative 0 0
65 532 IF-REP Infeed/Rectifier/Line-Module Representative 0 0
65 538 C-REP Controller-Module-Representative 0 0
65 534 M-REP Motor-Representative 0 0
65 535 DO-REP, DO-Module Representative (MAP) with PAP, 0 0
(=OXFFFF) MAP/PAP implementation mandatory
5.5 DO IO Data
5.5.1 COs for DO 10 Data configuration

Within PROFINET 10, the cyclic data channel (DO IO Data) is composed of all Submodules
belonging to the DO/Slot which contain |0 Data. Modularity of the whole DO 10 Data block is
possible by configuration of multiple Submodules as shown in Figure 53. The DO 10 Data
block is put together according to the ascending numbers of the IO Data Object Submodules.
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It is strongly recommended to start the DO IO Data block by a PROFIdrive standard telegram
Submodule.

Slot —p Slot X=DOY
Subslot ——p 0 1 2 14 18
ent Number I R R N N S |
. signal
Submodule oveq | DO-REP 73 ?QTI enidor
Type MAP/PAP GINTT ) orfitor
block

Dutput/Input i i 5/9 RN ofs
data|size (Word) > )

Modular DO 10 Data bloc

. Vendor specific
Wtel ram \§Jgﬂal/ data bIF:)ck

5.5.2

For d see

IEC 4

5.6
5.6.1

For HROFIdrivexat PROFINET 10, Record Data Objects are used as PAP to transfer requests
to the parameter mahager and to transfer responses from the parameter manager tp the
Contioller or the Supervisor. For Parameter Access, the Record Data write access is dgfined
as request to the parameter manager, the Record Data read access is defined for
transportation of the response back to the client.

According to Figure 51, the PAP Record Data Objects are related to the Submodules of MAP
type (Submodule type = OxFFFF). The list of defined Parameter Access Modes and their
related Record Data Object (PAP) is shown in Table 38.


https://iecnorm.com/api/?name=e2c4f40925f8e4163e87f416e3da2342

-90 - 61800-7-303 © IEC:2007

Table 38 — Definition of Parameter Access Modes (PAP)

MAP Index Parameter Access Service Implementation Comment
(Record
Data Object)
0x0000 User specific Record Data, may be used optional Record Data 47 is
- OX7FFF for user specific PAP. recommended to be used for

Base Mode Parameter Access
Global (0xBO2F) for
compatibility reasons.

0x8000 Reserved by PROFINET - Subslot specific index, see
- OXAFFF IEC 61158-6-10
0xB0OOp Reserved for PROFIdrive Profile - Reserved for further definifion
- 0xBORD
0xBO2E Base Mode Parameter Access — Local mandatory ible

(refer to IEC 61800-7-203, 6.2.3.3) OFIBYS BP,Parameter

i he

0xBO2F Base Mode Parameter Access — Global optional ible

(refer to IEC 61800-7-203, 6.2.3.2)

(o

0xB0O3p Reserved for PROFIdrive Profil - Q >eserved for further definition
- OxBHFF (/\ ‘\
0xCoop Reserved by PROFINET - N___/ | slot specific index, see
- OXCHFF IEC 61158-6-10
0xD00p Reserved for PROFIdrive Profil \) Reserved for further definifion
- OxDHFF
OxEO00p Reserved by PR FIN\E{( Nt AR specific index, see
- OXEBFF IEC 61158-6-10
0xECQ0 Reseryed f rive Pr - Reserved for further definifion
- OXEHAFF /\
0xF00D Rese\e/ - API specific index, see
- OxF3FF IEC 61158-6-10
0xF40p Rese ved dWe - Reserved for further definition
- OXF7FF
0xF80p eserv y OW - Device specific index, see
- OxFBFF/\ N IEC 61158-6-10
ion

0XFCOp R}singFldrive Profile - Reserved for further defini

- OXFFFF

5.6.2 Base Mode Parameter Access

5.6.2.1 General

Every PROFIdrive Device on PROFINET 10 shall support the Base Mode Parameter Access —
Local.

The Base Mode Parameter Access at PROFINET 10 shall support at least 255 byte
request/response data block size (mandatory). Support of greater block sizes is optional.

5.6.2.2 Properties Base Mode Parameter Access — Local

For access of global parameters, every valid PAP of the Drive Unit may be used. When
accessing a parameter by the Base Mode Parameter Access — Local, the DO-ID in the
parameter request header is not used (do not care) and will not be checked by the DO
parameter manager.
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5.6.2

.3 Properties Base Mode Parameter Access — Global

A successful access to the local parameters of a DO is only possible, when a valid DO-ID is
entered in the parameter request header. Otherwise the DO parameter manager will respond
with error code 0x19 “Axis/DO nonexistent”.

For access of global parameters, each valid PAP of the Drive Unit may be used. When
accessing a global parameter, the DO-ID in the parameter request header shall be a valid
DO-ID (also 0 is a valid DO-ID).

5.6.2

The
supe

4 Data flow for the Base Mode Parameter Access

data flow for the request and response data structure betwee
visor and the DO parameter manager is shown in Figure 54.

@%
S

congtroll

Er or
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Request Reference Response ID Request Reference Request ID
DO-ID No of Parameters DO-ID No of Parameters

Request Reference Respogsé Ib\
DO-ID No of Para .,\eters

Request Reference Request ID

DO-ID No of Parametqrs

PROFIdrive
Base Mode Parameter
request

trgnster
BlockHeader; transfer equ to BlockHeadef;
ParameterResponse response e ParameterReqyiest
arameter
Data Record
O anager,
A
/ \ \\/\
nag
PRGFIdri
Base Mode -
Parameter
Data Base

1) Hrror b er manager is busy but has not yet finished the processing, or the pargmeter
C 61800-7-203, 3.2.3.6).

2)  Hroce 1% one parameter request per connection. Multiple connections cause multiplel state
ma& for the processing each for every connection.

A\ . . .

pie.

3) E

Figure 54 — Data flow for request and response for the Base Mode Parameter Access

5.7 P-Device Configuration
5.71 P-Device Configuration on PROFINET IO

According to the PROFIdrive Base Model, the P-Device may be of Homogeneous or
Heterogeneous type. For evaluation of the P-Device type on PROFINET IO, the APIs related
to the Slots of the P-Device is important. If all Slots (without Slot 0) of the P-Device are of
PROFIdrive APl (0x3A00), the P-Device is of Homogeneous type. This Homogeneous P-
Device then consists of exactly one Drive Unit which comprises the whole P-Device (all Slots
without Slot 0).
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If the Slots (without Slot 0) are assigned different APIs (but at least one slot is with
PROFIdrive API), the P-Device is of Heterogeneous type. In this case, the P-Device may
consist of several Drive Units. For further evaluation of the P-Device configuration, it is
necessary to Figure out all Slots of the P-Device which are assigned the PROFIdrive API.
With the evaluation of the content of PNU964.5 of all PROFIdrive Slots/DOs, the allocation of
Slots/DOs to Drive Units will be discovered.

5.7.2 Drive Unit Configuration on PROFINET IO

The general Drive Unit configuration on PROFINET 10 is shown in Figure 55. From the logical
point of view, there are two classes of Objects:
the ag\{cation

e The Slots which are named and identified by the Slotnumber. Ths yresent’ global
communication end point (CO) for a DO.

e The DOs which are named and identified by the DO-ID. They represen
functionality and application processes.

Thesg two classes of objects are configured by association of
Slotnumber.

nding

[ [ sem it | o2 N sotnd | Soind | ]|
o | PZD B N
% 0 >
> & )

s

Figure 55 — Configuration and communication channels
for the Modular Drive Unit type at PROFINET 10

5.7.3  Getting the Drive Object — ID (DO-ID)

The assignment of Axis-Numbers to DO-IDs may be posted by the optional global parameter
P978 “List of all DO-ID” according to Figure 55 and Figure 56. If the Drive Unit does not
possess the parameter P978, the DO-ID is equal to the Axis-Number inside the DU (the DO-
ID is necessary for the Base Mode Parameter Access — Global). Every Axis-Number for
PROFINET P-Devices is related to exactly one Slot of the DU. The first Slot in the DU is
assigned the Axis-Number 1 (see example in Figure 55).
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Rules for P978 “List of all DO-ID”:

e The subindex = Axis-Number — 1

e If there is a Slot with a Module plugged in, but no DO associated (Slot 3 in Figure 55), the
DO-ID value in P978 is 255.

e If all configured Slots (all DO-IDs) are listed, the list in P978 is terminated by two list
elements with DO-ID value = 0.

P978 List of all Module IDs

Subindex =
Axis Numbard | Subindex DO-1D

0 10
1 1
2 255 4 ) -
Axis Number of the Y ~PROFIdrive
DO within the DU 7\ O-ID
3 1

(2

ENRN
N\

AN/
&
=
R\

Fig P978 "list of all DO-IDs" for the DU at PROFINET 10
5.8
5.8.1 gnosis Objects

Withih the<RROFItiwe Drive Object (DO), the PROFIdrive diagnosis objects definged in
IEC §1800-i7-203, 6.3.8.4 should be mapped to a profile specific PROFINET IO diagnosis
objedtsThese diagnosis objects shall be represented by the “Channel Diagnosis” diagposis
type (See tEC 6 T158-5-10 and TEC 61158-6-107.

5.8.2 Use of the Alarm Mechanism

For the Alarm Mechanism, the PROFINET IO Alarm ASE (see IEC 61158-5-10 and
IEC 61158-6-10) shall be used. Within this Alarm Mechanism, the diagnosis objects according
to the Definition in 5.8.1 are transmitted by the “Channel Diagnosis” mechanism. If the
controller does not support the alarm, the acknowledge will be “not supported”. The DO is not
obliged to react to this negative acknowledge and may ignore it (don’t care). The definition of
the AlarmNotification-PDU for the PROFINET IO Alarm Mechanism is according to Table 39.
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Table 39 — Use of the AlarmNotification-PDU

Attribute

Meaning

BlockHeader

See IEC 61158-6-10

AlarmType “Diagnosis Appears” if diagnosis object attribute changes to new
state “WARNING_PRESENT” or “FAULT_PRESENT".
“Diagnosis Disappears” if diagnosis object attribute changes from
old state “WARNING_PRESENT” or “FAULT_PRESENT".

API 0x3A00 (PROFIdrive profile)

SlotNumber Slotnumber of the DO (Module). that the diagnosis object is

related to

SubslotNumber

Subslotnumber of the Submodule that the diagno is obje is
related to (typically the MAP Submodule, |f no specificrelationis
possible). <\

ModuleldentNumber

ModuleldentNumber of the DO (Module), t \\)
object is related to

SubmoduleldentNumber

65535 if no specific relation |s

SubmoduleldentNumber related t théXS\ubsl mk{(\yvény

AlarmSpecifier

See IEC 61158-6-10 (Alawypeim{&s"\\/

UserStructureldentifier

0x8000 (ChanneIDiagn?éisD/a{%)

Mult. ChannelDiagnosisData

List of structure C

e 57.

>
n (-:\Di}%%)si dta\see Table 40)
)

aintenanceDemanded

is show

AN
S ps

Meaning

ChannelNun}m\&

0x8000 (whole submodule)

ChannelPro

N 0

risg. Type
Chanr@P%peQ\es\geswed> 0

@%\ ies. Ma\m>tenanceReqU|red

0 = no maintenance required
1 = maintenance required

ChanWt% MntenanceDemanded

0 = no warning;
1 = warning present

ChannelProperties.Specifier 0 = no fault;

1 = fault present
ChannetProperties.Ditection 0
ChannelErrorType see Table 41
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When content
changed T
Fault classes mechanism
Alarm Notification PDU
Warning = AlarmType (appear/disappear)
buffer Mapping onto
. ChannelErrorType
PROFIdrive 4
diagnosis ChannelProperties.Specifier
ohjects
N ChannelPropeﬂies.MWeDemar ded
Fault N
buffer Diagnosis Data/\& &

/

Fault Warning
present present Specifiﬂ

= a O O
- O - O
o

(-Lr\ 0
X

Fig ta accpfding to the fault classes mechanism

5.8.4 Use ofg;>c
The Definition of the

@
c
=
o
o
N

|
@
1)
>
(1)
=
[Y)
>
=
@
-
\J

according to Table 41.

~ Use of ChannelErrorType

C}\ane\h%rﬂ@e Meaning / Diagnosis Object
&@N \ \ Microcontroller Hardware or Software
0x90}r\‘ Mains Supply
0x9002~ \_/ Low Voltage Supply
0x9003 DC Link Overvoltage
0x9004 Paower Electronics
0x9005 Overtemperature Electronic Device
0x9006 Earth/Ground Fault
0x9007 Motor Overload
0x9008 Fieldbus System
0x9009 Safety Channel
0x900A Feedback
0x900B Internal Communication
0x900C Infeed
0x900D Brake Resistor
0x900E Line Filter
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ChannelErrorType Meaning / Diagnosis Object
0x900F External
0x9010 Technology
0x9011 Engineering
0x9012 Other
0x9013 — Ox9FFF reserved

5.8.5

On demand access of Diagnosis Information

Read
using
diagn
Diagrn
mech

5.9

Figur

osis objects according to the definition in 581 are trans
osis” mechanism. The definition of the DiagnosisData for the/R
anism is according to Table 42.

Table 42 — Use of the DiagnosjsData

Attribute

BlockHeader

/Mef\\a\ \>\/

See IEC 61158-6-10 / ~

API 0X3A00 (PROFIdri\{e’NW%pWinN BlockVersionLow
SlotNumber Slotn@t%\of MO @/Iodu(e), @di?g,ngsis object is related to
SubslotNumber Subslothymbexof P/PWDO (Module), the

diagnos jectNs relate
ChannelNumber 0x800({ (whmb%s\}*q >
ChannelProperties /\ /'Pype\\Qwe\an\S 0

UserStructureldentifier

&omooz}t\\@em.agﬁéisoata)

Mult. ChannelDlag[noMX

Lis\\of\s{ucﬁ@}h_a/nneIDiagnosisData (see Table 40)

Clock Synchr

e 58 shows

isochronous Data Cycle for PROFINET IO.

'Ieby

, the
annel
nosis
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Applic cycl

cati e (C

ACF=2)
————-———————'
4
TCA_End Controller

\ 4

TCA_Start

—D
»

TCA Min A

‘T_IO_Inpu't T_IO_Output
N DO
Send Send Send Send Sen Se Se}d Send Send
Clog¢k 2 | Clock 3 | Clock 4 | Clock 1 ck \C\Ioc 3 ck Clock 1 | Clock 2

T_DQ (Data cyc@n
Data[Cycle time fof pe

CACF (Controlle
Cyclg time foptk

T_IO] Inpa
Time]| rets

T_IO] InputMin
Maximum_time needed for acquisition and processing of the input values before ready fo be
send|by,the Communication System.

TCA_Min({Cacktime for the Controtier appitication process)
Maximum time needed for the processing of the new actual values in the Controller before
they are valid to the Controller application process.

TCA_Valid (Time for Input Data available)
Time, when the new Input Data (actual values) is ready to be processed by the controller
application process.

T_IO_Output (Time for setpoint transfer)
Time, related to the end of a T_DC cycle, when the new setpoint values get valid to the axis
application process.

T_IO_OutputMin (Lack time for the setpoint transfer process)
Maximum time needed for the processing of the new setpoint values in the DO before they are
able to get valid to the application process.
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T_I0_OutputValid (Time for Output Data available)
Time where the new Output Data (setpoint values) from the controller are available at the DO.

5.10 PROFINET IO specific Parameter

5.10.1

Overview about the communication interface related Parameters

These parameters are related to the Network Communication Interface of the Drive Unit or
Station.

An overview about all parameters related to the PROFINET IO interface is shown in Table 43

Table 43 — Overview of the specific PROFINET IO parameters for “Communicatign
system interfaces”

A (O
PNU Significance Implemen&ti&a\ Vathty angg
61000 | NameOfStation (read only) optiorgff\ g}){al
61001 | IpOfStation (read only) opti né\ \\\ \g{oba\r\/
61002 | MacOfStation (read only) Sptionah\\ O] glopal
61003 | DefaultGatewayOfStation (read only) / opti rﬁr\‘ \ global
61004 | SubnetMaskOfStation (read only) R \ g global

5.10.p

The definition of parameters related to(the PRO

Definition of the specific parame

J |

interface is shown in Table 44

eter listed by number

PNU

Significance

|%&r:n/

Validity
range

Explanation

Refergnce

61000

NameOfStati

<

};Ma |

Global

This read only
parameter contains the
Name of Station for
the PROFINET 10
Network Interface,
which is related to this
Drive Unit. This is an
additional service
parallel to the standard
PROFINET 10
mechanism, which
makes the Name of
Station also accessible
via PROFldrive

Parameter Access. For
details of content see

IEC 61
5-10

58-

IEC 61158-5-10.

61001

IpOfStation

OctetString[4]

optional

Global

This read only
parameter contains the
IP Address of the
Station for the
PROFINET 10O Network
Interface, which is
related to this Drive
Unit. This is an
additional service
parallel to the standard
PROFINET IO
mechanism, which
makes the IP Address
of Station also
accessible via
PROFIdrive Parameter
Access. For details of

IEC 61158-
5-10
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PNU Significance Data type Implemen Validity Explanation Reference
-tation range

content, see
IEC 61158-5-10.

61002 | MacOfStation OctetString[6] optional Global This read only IEC 61158-
parameter contains the | 5-10

MAC Address of the
Station for the
PROFINET IO Network
Interface, which is
related to this Drive
Unit. This is an
additional service
parallel to the standard
PROFINET IO
mechanism, which
makes the

61003 | StandardGate OctetString[4] optional Glob
wayOfStation

IEC 61]158-
5-10

d to this Drive
it. This is an
dditional service
parallel to the standard
PROFINET 10

mechanism, which
makes the Next
Default Gateway of the

Station also accessible
via PROFIdrive

Parameter Access. For
details of content, see

:) K/\ IEC 61158-5-10.

61004 | SubnetMas \ OcttetStingl optional Global This read only IEC 61158-
Station parameter contains the | 5-10
Subnet Mask of the
Station for the
PROFINET IO Network
Interface, which is
related to this Drive
Unit. This is an
additional service
parallel to the standard
PROFINET 10
mechanism, which
makes the Subnet

A ) £ b
eSOt

PROFINET interface
also accessible via
PROFIdrive Parameter
Access. For details of
content, see

IEC 61158-5-10.

o

5.11 Specified communication functions for the Application Classes

According to the definition of the Application Classes in 6.1.5 of IEC 61800-7-203, Table 45
specifies the communication functionality the drive shall comprise to match a specific
Application Class for PROFIdrive at PROFINET IO.
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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 setpoint interface

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

Application classféﬁ\
Functionality

1 2 3 4 é\ 6

RT
IRT

M CR (Broadcast)

m = mandatory
o = optional

Information regarding Table 45:

The
reasd

s the
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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 systeme de
commande. Le systéme de commande proprement dit peut également étre situé dans le
dispositif d'entrainement (parfois appelé "dispositif d'entrainement intelligent").

Il exigte—R—grand—rombre—d-interfaces—physiaures—dise a iques
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 cla (par
exemlple, dispositifs d'entrainement classiques, positionneur). Les applicati . faces
de prpgrammes de commande et de programmeurs d'application associées - siyes et
varient dans une large mesure.
La {EI 61800-7 définit un ensemble de fonctions, états
communs de commande d'entrainement ou une deseri ns a
mettr|
La C ositif
d'ent ation
empl tions
géné S s de
comnpunication différentes. Ceci permet d i ande
dem i i e ou de commande d'entrainement)
dans S i ositif
d'ent
Iy a
Pour
logie
d'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.Par
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ailleurs, 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 a adopter une solution relative a un
profil d'entrainement et aux extensions spécifiques au constructeur peuvent se révéler
inacceptables. Ceci réduit le degré de liberté concernant le choix d'un dispositif le mieux
adapté a cette application de sélection du dispositif disponible pour une interface physique

spécifiqgueetpris 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 CiAnX ation| TM2,

PROFIdrive3 et SERCOS interfaceTM4 sont mis en correspondanc drique

dans| lI'annexe correspondante. Les annexes ont été so ismes

internationaux indépendants spécialisés dans les réseau in, et
respdnsables du contenu de I'annexe qui y est associge des
marqgques connexes.

Les différents types de profils 1, 2, 3 et 4 son{ spe€uifié -7-201, la

CEI §1800-7-202, la CEI 61800-7-203 et la CEI 6

La présente partie de la CEI 61800-7 i S i e du

profil{de type 3 (PROFIdrive) avec les te & 2s€ea T6.

1 CiA 402 est une m ¢ 1 , e.V. i i i ifé des
utilisateurs de la : CEI du
défenteur de la e pas
I'ufilisation deste

2 CIp MotignT ! i iation, Inc. i i ie pour la
commoditexdes, utity g S i i i erinement
par la CEl du gé ’ its. ité & profil
n'implique™pas ilisation_de la marque CIP Motion™. L'utilisation de la marque CIP Motion™ nég¢essite
I'alitorisation-d® Open ReviceNet Vendor Association, Inc.

3 PROFIdriVie~est une arque 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
défenteur de la marque ou de l'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n'impligye pas
I'utiisation—de—a—marque PROFdrive—Lutilisation—de—a—marque—PROFdrive—nécessitetautorisation de

G

PROFIBUS International.

4 SERCOS™ et SERCOS interface™ sont des marques de SERCOS International e.V. Cette information est
fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un
entérinement par la CEl 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 SERCOS ou SERCOS interface. L’utilisation des marques
SERCOS et SERCOS interface nécessite I'autorisation de leur détenteur.

5 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 CEl 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 PROFIBUS. L'utilisation de la marque PROFIBUS nécessite l'autorisation de
PROFIBUS International.

6 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 CEl 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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La CEI 61800-7-301, la CEIl 61800-7-302 et la CElI 61800-7-304 spécifient la ou les méthodes
de mise en correspondance des profils de types 1, 2 et 4 avec les différentes technologies de
réseaux (telles que CANopen7, EtherCATTM8 Ethernet PowerlinkTM9, DeviceNetTM10,
ControlNet™11, EtherNet/IPTM12 et SERCOS interface).

@%

10

11

12

EtH

une marque de B&R., le contréle de son utilisation est confié a I'organisme a but non

lugratif ERSG. 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 ¢le I'un
qu=|conque de ses prodmts La conformlte a ce prof|I nlmpllque pas Iutlllsatlon de la _marque Ethernet
Po

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 CEl du détenteur de la marque ou de l'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas [l'utilisation de la marque DeviceNet™. L’utilisation de la marque DeviceNet™ nécessite
I’autorisation de Open DeviceNet Vendor Association, Inc.

ControlNet™ 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 CEI
du détenteur de la marque ou de I'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.

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 CEIl 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 I'autorisation de ControlNet International, Ltd. Ou de Open DeviceNet Vendor
Association, Inc.
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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
Mapping of Mapping of
Profile type 1 Profile type 2

(CiA 402) (CIP Motion)

Annex C
Mapping of
Profile type 3
(PROFIdrive)

d

IEC 61800-7-200 — Profile specifications

A

IEC 61800-7-201 IEC 61800-7-202

Profile type 2
(CIP Motion)

Profile type 1
(CiA 402)

IEC 618 -7-2\:3\\@%0-7-204
D

rofile type 3 Profile type 4
(PROF)drive N (SERCOS)

@NWF NN

IEC 61800-7-300 — Mapping of-profiles to network te€hhdlogies

IEC 61800-7-301 IEC 61800- -30? q WO-?G% IEC 61800-7-304
Mapping of profile j ile é Mapping of profile Mapping of profile
type 1 to: : t 3 to: type 4 to:

e CANopen .| ¥ PROFIBUS e SERCOSI+II
e EtherCAT e PROFINET e SERCOS I
e ETHE o EtherCAT
Powerlink
§ N/
Lé e
%‘*“&%\
\ \\AQgL;is Francais

IEC 61800
power drive

ries Adjustable speed electrical

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
uniqguement)

IEC 61800-7-1 Interface definition

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

Generic PDS interface specification

Spécification d’interface PDS générique

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

Annexe A, Mise en correspondance de profil de
type 1 (CiA 402)

Annex B, Mapping of Profile type 2 (CIP Motion)

Annexe B, Mise en correspondance de profil de
type 2 (CIP Motion)

Annex C, Mapping of Profile type 3 (PROFIdrive)

Annexe C, Mise en correspondance de profil de
type 3 (PROFIdrive)

Annex D, Mapping of Profile type 4 (SERCOS)

Annexe D, Mise en correspondance de profil de
type 4 (SERCOS)
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Anglais Frangais

IEC 61800-7-200 — Profile specifications IEC 61800-7-200 — Profile specifications
(disponible en anglais uniquement)

IEC 61800-7-201 CEI 61800-7-201

Profile type 1 (CiA 102) Profil de type 1 (CiA 102)

IEC 61800-7-202 CEI 61800-7-202

Profile type 2 (CIP Motion) Profil de type 2 (CIPMotion)

IEC 61800-7-203 CEI 61800-7-203

Profile type 3 (PROFIdrive) Profil de type 3 (PROFIdrive)

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

Profile fylnn 4 (PROFIdrive) Profil de fylnn 4 (QFP(‘OQ\

IEC 61800-7-300 — Mapping of profiles to IEC 61800-7-300 — Mappmg of to

network technologies network technologies (disponible en anglais
uniquement)

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

Mapping of profile type 1 to Mise en correspondance\du

CANopen CANopen

EtherCAT EtherCAT

ETHERNET ETHERNET

Powerlink Powem

IEC 61800-7-302
Mapping of profile type 2 to
DeviceNet

ControlNet
EtherNet/IP

IEC 61800-7-303 C 800-%-303
Mapping of profile type 3 t Q)Il/lis en respondance du profil de type 3 avec

PROFIBUS ROFMBUS

PROFINET PROFINET

IEC 61800-7-304 CEI 61800-7-304

Mapping of pr ty Mise en correspondance du profil de type 4 avec
SERCOS | + SERCOS | + 1l

SERCOS Il SERCOS Il

EtherCAT EtherCAT

|g e 1 — Structure de la CEIl 61800-7
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ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES 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

1 Domaine d'application

La CEI 61800-7 spécifie les profils dédiés aux entrainements électriqué ance (PDS)
et ledr mise en correspondance avec les systémes de communicatic acela un
modégle d'interface générique.

Les fpnctions spécifiées dans la présente partie de la CEl &1 e\sont pas’destinges a
assufer la sécurité fonctionnelle. Ceci exige I'application Hesures supplémentaires
confdrmes aux normes, conventions et lois pertinentes

én correspondange du
différentes technolpgies

La présente partie de la CEI 61800-7 spécifie
profil{de type 3 (PROFIdrive), défini dags la
de régeaux.

—| PROFIBUS DP, voir I'Article 4,
—| PROFINET 10O, voir I'Article 5.

2 Références normati

Les fdocuments 'e refé
document. Pou 4@ :
non datées, la dervie
amendements).

t, indispensables pour I'application du prgsent
e I'édition citée s'applique. Pour les référgnces
ent de référence s'applique (y compris les éverntuels

IEC 61158 ( g communication networks — Fieldbus specifications (dispgnible
en arglais_ uni

IEC p1158 ja¥ communication networks — Fieldbus specifications — Parnt 5-3:
Application layet service definition — Type 3 elements (disponible en anglais uniquement

IEC 6114585-10, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part(5-10:
Appligation layer service definition — Type 10 elements (disponible en anglais uniquement)

IEC 61158-6-3, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-3:
Application layer protocol specification — Type 3 elements (disponible en anglais uniquement)

IEC 61158-6-10, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-10:
Application layer protocol specification — Type 10 elements (disponible en anglais
uniguement)

IEC 61784-1, Industrial communication networks — Profiles — Part 1: Fieldbus profiles
(disponible en anglais uniquement)

IEC 61784-2, Industrial communication networks — Profiles — Part 2: Additional fieldbus
profiles for real-time networks based on ISO/IEC 8802-3 (disponible en anglais uniquement)
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IEC 61800-7 (all parts), Adjustable speed electrical power drive systems — Generic interface
and use of profiles for power drive systems (disponible en anglais uniguement)

IEC 61800-7-203, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-203: Generic
interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 3 specification (disponible
en anglais uniquement)

3 Termes, définitions et abréviations

3.1 Termes et définitions

Pour [les besoins du présent document, les termes et définitions suivants jquent:
3.1.1
valeyr instantanée

valeur d'une variable a un instant déterminé

[VEI 851-21-02]

3.1.2
algotithme

séquence finie d'instructions complétement déte
sortig peut étre calculée a partir de la eur de

3es de

[VEI 51-21-37]

3.1.3
application
élément fonctionnel logicle 2qifi > ¥ ' - re et
de cdmmande de procédés dustri

NOTE| Une applica@
[CEI/TR 62390:2 ,
3.1.4

attribut
propriété ou saractépisti entité

[CEI/TR%2396:2005

3.1.5
clasge

desciliption”d'un ensemble d'objets qui partagent les mémes attributs, opérations, méthpdes,
relations et sémantique

[ISO/CEI 19501, modifiée]

3.1.6

application synchrone de cycle d’horloge

synchronisation des durées d'échantillonnage et de cycle dans des logiciels de contrble en
boucle fermée de dispositifs d'entrainement et de systémes de commande numériques

3.1.7

commandes, consignes

ensemble de commandes entre le programme de contrble d'application et le PDS permettant
de contrdler le comportement du PDS ou les éléments fonctionnels de celui-ci

NOTE 1 Les états ou les modes de fonctionnement refletent le comportement.
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NOTE 2 Les différentes commandes peuvent étre représentées par un bit chacune.

3.1.8
commande, régulation
action délibérée sur (ou dans) un processus, en vue d'atteindre des objectifs définis

[VEI 351-21-29]

3.1.9
dispositif de commande/régulation

unité physique contenant — dans un module/sous-ensemble ou dispositif — un programme

d'application de commande du PDS

3.1.1p
type de données
ensemble de valeurs associé a un ensemble d'opérations autorisée

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

3.1.11
dispositif

dispasitif de terrain
entit§ physique indépendante sur réseau, d'un systé
d'exélcuter des fonctions spécifiées
interfpces

[CEI p1499-1:2005, 3.30, modifiée]

entitd qui exécute des fonctions de commande/régula
en inferface avec d'autres ghiités de.ce yp SYysS

[ISO [15745-1:2003, 3.
repré

p
de dispos@
comp

dispositi

ehe d'automatisation

3.1.1
profi

NOTE
dispos|

[CEI/

3.1.1

données 'EI/S de DO (objet d’entrainement)
ensel:lll I tes | ) lentré I e . i ) g

d’entrainement (axe d’entrainement)

3.1.14
objet d'entrainement (DO - Drive Object)
élément fonctionnel d'une unité d'entrainement

3.1.15
unité d'entrainement (DU - Drive Unit)

activation et/ou détection et q

bable
ses

i est

bs et
nt du

Blle du

objet

dispositif logique qui comprend tous les éléments fonctionnels liés a une unité de traitement

centrale
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3.1.16
élément fonctionnel

2007

entité de logiciel ou logiciel combiné au matériel, capable d'accomplir une fonction spécifiée

d'un dispositif

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

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]

3.1.1}7
données d’entrée
donnges a envoyer de maniere cyclique du dispositif au contrdleur

3.1.1B
interface
frontipre commune entre deux unités, définie par des caract
caradtéristiques de signal ou d'autres caractéristiques selon

[VEI 851-21-35, modifiée]

3.1.19
données E/S
donngees d'entrée et données de sortie dlun disp

3.1.2p
mode isochrone
servite de synchronisme<de tyale d’}
cycle|de bus constant (synckronisatiqn) ignal de cycle d’horloge au début du cy

3.1.21
modéele

représentation math
précision suffisap
spécifiées

nues, sur une identification ou sur des hypot}

[VEI B51-

3.1.2p
modé¢ de fonc

caradtérisation” de
I'équipement de commande

des

re un
cle

C une
eses

maniére et du degré avec lequel l'opérateur humain intervient sur

[VEI 3513161

3.1.23
données de sortie
données a envoyer de maniére cyclique du contrdleur au dispositif

3.1.24
parameétre

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 parameétre est généralement caractérisé par un nom de parametre, un type de données et une

direction d’accés.
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[CEI/TR 62390:2005, 3.1.22, modifiée]

3.1.25

donn

ées de processus

données relatives au processus de contrble, par exemple le facteur de gain et les variables
d'état, généralement mises en correspondance avec les parameétres

3.1.26
profil
représentation d'une interface PDS en termes de ses parameétres, ensembles de paramétres
et comportement selon un profil de communication et un profil de dispositif

3.1.2
point
valeu
afin g

3.1.2
état

ensemble d'informations entre le PDS et le program

I'état

NOTE

3.1.2
fonct
contr

spécifiques a l'application

7

de consigne
r ou variable utilisée comme donnée de sortie du programm
e commander le PDS

B

ou le mode du PDS ou un élément fonctionnel ¢é

Les différentes informations d'état peuvent étre cod

D
ions technologiques
bles en boucle fermée et contrd

ation

bflete

3.1.3D

type

élément matériel ou les

instances du typ@

[CELl/ :

3.1.3

varia

entité

[CEl/

NOTE| Les.Vateurs d'uné variable, ainsi que d'un paramétre, se limitent habituellement & un certain type de

données.

3.2 Abréviations

AC x Classe d'application (Application class) x, ou x est le numéro de la classe
AC

AP processus d'application (Application Process)

API identificateur de processus d’application (Application Process ldentifier)

AR relation d'application (Application Relationship)

ASE élément de service d’application (Application Service Element)

CM gestion de contexte (Context Management)

CcoO objet de communication (Communication Object)

CR relation de communication (Communication Relationship)

C-LS signe de vie du contrdleur (Controller’s Sign-Of-Life)
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Donnges E/S
IP

Link

ative

DO objet d’entrainement (Drive Object)

DO-LS signe de vie de I'objet d’entrainement (Drive Object Sign-Of-Life)

DP Périphérie  décentralisée (distribuée) (Decentralised (distributed)
Periphery)

DSC asservissement (commande asservie) dynamique (Dynamic Servo
Control)

DU unité d'Entrainement (Drive Unit)

DX Data_Exchange (échange de données)

DXB Diffusion d'échange de données (Data-eXchange-Broadcast)

f fréquence

FDL liaison de données de bus de terrain (couche
(Layer 2))

GAP Zone entre sa propre adresse de station
d'inclusion de nouvelles stations actives)

GC Message de contrdle global (Global Cop

GSD

HW

ID

10 AR

I0CS

IOPS

IRT

E/S

LS

MAP

MSG

M CR

MSO AR nées

MS1 AR Relation d'application MS1 de PROFIBUS (échange de dornées
acycliques entre maitre (de classe 1) et esclave)

MS2 AR Retlation—dappheaton—MS2—de—PROHBYS—({échange—de—dennées
acycliques entre maitre (de classe 2) et esclave)

NAMUR Groupe de travail normatif pour l'instrumentation de mesure et de
régulation dans l'industrie chimique

NC Systéme de commande numeérique avec ensemble de commandes de
contréle numérique

OP Tableau de commande (Operator Panel)

Pxxx Parametre (identifié par le numéro xxx)

PAP Point d'accés au parameétre (Parameter Access Point)

PC Ordinateur personnel (Personal Computer)

PDS entrainement électrique de puissance (Power Drive System)

Dispositif P

périphérique (modeéle de base PROFIdrive)
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PDU unité de données de protocole (Protocol Data Unit)

PG dispositif de programmation (Programming device)

PLC Automate programmable sans ensemble de commandes dédié a la
commande de mouvement (Programmable Logic Controller without a
Motion Control command set)

PLL boucle a verrouillage de phase (boucle d'asservissement de phase)
(Phase Locked Loop (phase control loop))

PNO Organisme utilisateur de PROFIBUS (PROFIBUS User Organization)

PNU Numéro de parameétre (Parameter Number)

PROKFIBUS Bus de terrain de processus (voir la CElI 61158 Eléments de type 3| et la
CEI 61784-1)

PROKINET Bus de terrain de processus (voir la CEI 61158 peN,10 et la
CEI 61784-2)

RES Réservé

RT Ethernet temps réel (Realtime Ethernet)

SAP Point d'accés de service (Service Accé

SW Logiciel (Software)

SYNC Synchronisation

SYNCH

TeAsE_DP

TeAsE_I0

tgiT

TCA [Min

TCA_|Valid

Tpe, [T_DC

Top

Top_fiax

Top_faN

Tpox

T

T o d'entrée

T MIN minimal

T|;1 emps de repos 1

Tip2 Temps de repos 2

Tinput_valid Temps manquant pour le processus d'acquisition

T _10_Input Temps d’acquisition de la valeur instantanée

T_10_InputMin Temps manquant pour le processus d'acquisition

T _10_Output Temps de transfert de point de consigne

T_10_OutputMin
T_10_OutputValid
Tm

Tmaprc

TuLs

To

To MmN

Temps manquant pour le processus de transfert du point de consigne
Temps disponible pour les données de sortie

Temps du maitre (Master-Time)

Master_Application_Cycle-Time (Durée de cycle d'application du Maitre)
Master_Life_Sign-Time (Temps de signe de vie du Maitre)

Temps de sortie

(TO-TDX) minimal
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TeLlL D Retard de boucle PLL

ThLL w Fenétre de boucle PLL

Tsapc Slave_Application_Cycle-Time (Durée de cycle d'application de
I'Esclave)

Tsc Temps d'échantillonnage du régulateur de vitesse

Tspr Station_Delay_Responder Time (Temps de retard station du répondeur)

TR Target_Rotation-Time (Temps de rotation cible)

Twb Watchdog-Time (Temps du chien de garde)

Uul ldentificateur ||niq||o universel (I lnivarsal Ilniqnn |Hon+ifior)

TOK Passage de jeton (Token passing)

VIK Association des clients industriels et producteu ergie
(Association of the Industrial Customers and In Cers)

ZSW Mot d’état (Status Word)

4 Mise en correspondance avec PROFIBUS DP

4.1 Généralités

Le prgsent article définit la mise en corresponda
systéme de communication PROFIBUSDP (voi

4.2 | Mise en correspondance avec d

ec le

Le Tableau 1 illustre la mise en e 3nce des types de données normalisés

PROFKIdrive avec les type

TabIea[.N\—/\'

ce des types de données

fypes de donhées utilisés d s}e\ T)h)gs/ge données équivalents dans Référence a la
profil /Fld\'ve PROFIBUS DP définition
A\ -

Bbolean \g%/olean CEl 61158-5-3
Integer8 \ Integer8 CEI 61158-5-3
Integer16 ﬁ \\ > Integer16 CEl 61158-5-3
Integ(éx \ Integer32 CEI 61158-5-3

thign&s\\ \\/ Unsigned8 CEl 61158-5-3
Upsigned16 > Unsigned16 CEI 61158-5-3
Upsigned32 Unsigned32 CEl 61158-5-3
FloatingPoint FloatingPoint CEl 61158-5-3
VisibleString VisibleString CEI 61158-5-3
OctetString OctetString CEl 61158-5-3
TimeOfDay (avec indication de date) TimeOfDay (avec indication de date) CEI 61158-5-3
TimeDifference TimeDifference CEI 61158-5-3
Date Date CEIl 61158-5-3
TimeOfDay sans indication de date TimeOfDay sans indication de date CEI 61158-5-3
TimeDifference avec indication de date | TimeDifference avec indication de date CEI 61158-5-3

TimeDifference sans indication de date | TimeDifference sans indication de date CEIl 61158-5-3
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4.3 Modéle de base utilisé sur PROFIBUS DP
4.3.1 Dispositifs de communication

Lorsque PROFIBUS DP est utilisé comme réseau de communications, les dispositifs
PROFIdrive sont mis en correspondance avec les objets PROFIBUS DP suivants:

Contréleur

Le contréleur PROFIdrive est représenté par le maitre DP (classe 1) de PROFIBUS. Il peut
s'agir, par exemple, d'un automate programmable (PLC), d'une commande numérique (NC) ou
d'un ordinateur personnel (PC).

Dispésitit P
Le dispositif P de PROFIdrive est représenté par I'esclave DP de PROFI
est li¢ a un ou plusieurs axes du systéeme d'automatisation.

if P

Supe€lrviseur
Le superviseur PROFIdrive est représenté par le maitre DP (classe peut
s'agin, par exemple, d'un dispositif de programmation (PG) ou d
(OP),
La Flgure 2 illustre la topologie d'un systéme d'en Jisant
PROIFIBUS DP comme réseau de communication.

&
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master (class 1) mas

PROFIBUS DP

110

slave

other

peripherals peripherals

slave

Légende

Q > Az\glais < Francais
Master (class 1)/\( \/\\/ Maitre (classe 1)
Master (class Q/ \ ) Maitre (classe 2)

Slave /\ Esclave

fo NER\ON E/S

Othgr\ge%h\g{mx B Autres périphériques
Drive A Dispositif d'entrainement
Application claw Classe d'application 1
Application class 3 Classe d'application 3

Flgure 2—=Dispositifs PROFIBUS DP dans un systéme d'entrainement PROFIdrive
4.3.2 Relation de communication

Les relations de communication PROFIdrive entre dispositifs sont mises en correspondance
avec PROFIBUS DP de la maniere suivante:

Controéleur — Dispositif P
La relation est représentée par MS0 AR plus MS1 AR

Superviseur — Dispositif P
La relation est représentée par MS2 AR

Dispositif P — Dispositif P
La relation est représentée par un échange de données cycliques entre esclaves DP (DXB)
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La Figure 3 illustre les dispositifs PROFIdrive et leurs relations avec PROFIBUS DP.

Device -Device PROFIBUS-DP
Communication Relationship
DP-master

class 2
PROFIBUS-DP Device (Supervisor)

DP-slave
(P-Device)

< DP-slave X Qr%\

(P-Device) o \( W

Légende (x
/}r@iﬁs\ N > Francgais

PDevice-device /\ Dispositif-dispositif

PROFlBU}{g&{mNm tioRKelat.onship Relation de communication PROFIBUS-DP

Pevice \ \ \/ Dispositif

bR FlEbe\P eice \ Dispositif PROFIBUS-DP

DP-maa\er\clés 2\§LMSOI’) Maitre DP classe 2 (superviseur)
DP-master. cIWntroller) Maitre DP classe 1 (contrdleur)
DP-slave (P-device) Esclave-DP (dispositif P)

4.3.3 Réseau de communication

Lorsque PROFIBUS DP est utilisé comme systéme de communication pour PROFIdrive, le
modeéle général de communication PROFIdrive est illustré en Figure 4. Avec PROFIBUS DP,
le fait de disposer de différentes interfaces de réseau (interface maitre ou esclave) signifie
également de disposer de différentes stations. Par conséquent, les objets Station et Dispositif
dans le modéle général de communication sont les mémes.

Avec PROFIBUS, il est admis de connecter un maximum de 126 dispositifs — maitres ou
esclaves — a un seul bus en exploitation a maitre unique ou multi-maitre. De ce fait, des
dispositifs P de PROFIdrive avec différents objets d’entrainement ainsi que d'autres
périphériques (tels que des E/S) peuvent étre exploités sur un seul bus.
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Par conséquent, le dispositif PROFIdrive utilisé avec PROFIBUS DP est précisément défini
par les informations d'adresse suivantes:

e Réseau (domaine/bus PROFIBUS)
e Dispositif (adresse de nceud PROFIBUS)

DP-slave DP-master
(Station and (Station and

F-Device) Controller / Supervisor)

PROFIdrive
P-Device

DP-slave
Interface

__.

NetworklInterface Con ctor

PROFIBUS

Device
twor Int@ce@ector

i@s“%

#\g\a/i Frangais

VAN

DP-slave (stat)o/n\{nd%-dewcé Esclave DP (station et dispositif F)
DP-master (stwm\sqgt\rolk{\/ su\pqrvi}a;) Maitre DP (station et contréleur / superviseur)
PROFIdrive P-d/em\%e\ \/\ Dispositif P PROFIdrive

PROFIdrive co}rQoI%\r/}uQer%s{)r\/ Contrdleur/superviseur PROFIdrive

DP-sIave(nte}N{ \ > Interface esclave DP
PRQF’MQ\QeWe\\ \ Dispositif PROFIBUS
DP-WMS\erace Interface maitre DP (classe 1/ 2)

Network inw c@nector Connecteur interface réseau
PROFIBUS (network) PROFIBUS (réseau)

Figure 4 — Modéle général de communication pour PROFIdrive utilisé
avec PROFIBUS DP

4.3.4 Services de communication
4.3.4.1 Généralités

Les services de communication du modéle de base PROFIdrive sont assurés par les
mécanismes suivants de PROFIBUS DP:

4.3.4.2 Echange de données cycliques

Le service d'échange de données cycliques pour PROFIBUS DP est réalisé par deux
mécanismes de communication PROFIBUS DP différents, en fonction de la relation de
communication.
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e Pour la relation maftre/esclave (contrdleur/dispositif P), I'échange de données cycliques
est réalisé par un simple transfert de données utilisateur, via le message Data_Exchange
(DX).

e Pour la relation esclave/esclave (dispositif P/dispositif P), I'€échange de données cycliques
est réalisé par un mécanisme d'échange de données cycliques entre esclaves DP (DXB).
Le modeéle appelé Editeur-Abonné repose sur un éditeur (station passive) qui fournit ses
valeurs instantanées non seulement au maitre DP mais également a toutes les autres
stations (abonnées), de sorte que les autres esclaves peuvent accéder a ces données et
les traiter. Par conséquent, la configuration du systeme PROFIBUS DP permet de
configurer les relations DXB entre les esclaves DP qui contiennent les informations
utilisées par I'abonné pour accéder aux données de |'éditeur. La communication DXB est
cTupIee a l'echange de donnees cycliques utilisateur de DP. La Figure 5 illusfre le
m

écanisme de communication DXB.

DP-master (class 1)

Parameterization Master
Active Station

A

Output Data Input Data r\ /\
< N LA

Response \*\ \/ v
DP-slave (Drive) D%e \rl‘g)/ DP-slave (Drive)
S

crike Subscriber

PW
N

~_7

ommunication

Légend

(\ \Ana@is Frangais
DP-mM(hges\l\l\/ Maitre DP (classe 1)
Parameterizatian masgter active station Paramétrage de station active maitre
Dutpuat data Données de sortie
nput’data Données d'entrée
Response Réponse
DP-slave (Drive) Esclave DP (dispositif d'entrainement)
Publisher Editeur
Subscriber Abonné
DXB-communication Communication DXB

Figure 5 — Désignations de la communication DXB sur PROFIBUS DP

4.3.4.3 Echange de données acycliques

Le service d'échange de données acycliques est réalisé par la relation MS1 AR ou MS2 AR
de PROFIBUS DP.
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La communication acyclique utilise le mécanisme de LECTURE et d'ECRITURE de bloc de

données des relations MS1 AR et MS2 AR.

Ceci permet de connecter les outils de démarrage en tant que maitre DP (classe 2) sur
PROFIBUS DP ainsi qu'une série de fonctions, par exemple le relevé de normalisation des

données E/S de DO par l'intermédiaire de la commande.

4.3.4.4 Mécanisme d’alarme

Le profil PROFIdrive sur PROFIBUS DP n'utilise pas le mécanisme d'alarme. Le diagnostic et
la gestion des défauts utilisent le mécanisme PROFIdrive sur la base d'un accés aux

parametres normalises ainsi que le controle cyclique PROFIdrive et des mots d'etat.

4.3.4]5 Fonctionnement synchrone de I'horloge

Le fgnctionnement synchrone de I’horloge au niveau de PRO
isochrone PROFIBUS DP-V2. Le cycle d’horloge synchrone d
DP e
trans
PROIJ
synch
CEl 4

Des 1

Pour
du d
cadrg
algor
fermé

ation
S un
s les
oucle
n de
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T T
Controller Application Pos. Contr.
R1 | R2| R3
DX = Data Exchange Telegram
Rx = Controller Task of Axis x
A A
DP-master /Controller
Actual Value Setpoint
Transfer Transfer
DX DX DX . DX DX DX
DP C C|e Clock Slavel Slaws Slavs ACyCI' COmmUnlC. lock Slavs Slavs Slavel
1 2 3 + Reserve 1 2 3
Setpoint
Actual Value Transfer
DP-slave/ Transfer v
Drivg Unit \ ‘ ‘
A
Drivg Unit I I I
A
Actual Value Setpoipt
Acquisition Activafon
Légende <\& 5
Anglais \ Frangais

Controller application ( (N M%a\tio%ontréleur
Pos. contr /\ /\\ \ Yom&rﬁé pos.

DP-master/controller MaMDP / contréleur

N,
DX = data exchange delég{gnm \ ‘B')(= message d'échange de données
Rx = controlleﬁ%&of\?xis X 2 ) Rx = tache du contrbéleur de I'axe x

Actual value tr%‘s{?(\ > Transfert de valeur instantanée
A\

Setpoint transfy\ » Transfert de point de consigne

DP cycle Cycle DP

Clock < \\ D Horloge

Dxglaven \ Y\ Esclave DX
Acycl.\O&Qnmg\\M Communic. Acycl. + réservé

DP-sIave/drNt > Esclave DP/ unité d'entrainement
Drive upit application Application unité d'entrainement
Actual value acquisition Acquisition de valeur instantanée
Setpoint activation Activation de point de consigne

Figure 6 — Communication synchrone pour PROFIdrive utilisé avec PROFIBUS DP

4.3.5 Modéle de communication de dispositif P

La Figure 7 illustre le modéle de communication de dispositif P lorsque PROFIBUS DP est
utilisé comme systeme de communication.
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DP-master (class 1)
(Controller)

DP-master (class 2)
(Supervisor)

Clock cyele

synchronous
communication

Cyeclic muRjcati
(__oelgeamming

N

DP-slave
(P-Device)

Légende

(\
A“@ /\\ \ Francais

DP-master (class 1) (?\ntr}igr)\\ Mai)\rc{DP (classe 1) (contrdleur)

DP-master (class 2) (Euw \ \Mgitre DP (classe 2) (superviseur)

Clock cycle s(c%nohs comr@m\\lon \/ Communication de cycle synchrone d'horloge

Cycle communl\{| n A Communication cyclique

Acyclic commm > Communication acyclique

DP-slave N%c\e \ Esclave DP (dispositif P)

ré\se,n>tation générale du modéle de communication
de dispositif P sur PROFIBUS

Le type de gé
présgnce _dun se

supplémentaire sur ce bus ne peut étre qu'un maitre DP (classe 1 ou classe 2
sync4rone. Les maitres DP de classe 2 sont subordonnés au maitre DP (classe 1) pour g

d'impulsions d'horloge de PROFIBUS DP (voir en 4.9.5) pern
mafitre DP (classe 1) synchrone sur le bus. Tout autre npaitre

et la

non
e qui

concerne la distribution de la duree de cycle, ce qui augmente la duree de cycle minimale DP,

Tpp (voir en 4.9).

Lorsque le fonctionnement en mode synchrone est utilisé, il est recommandé d'appliquer les

restrictions suivantes a la topologie du bus:

e Un mafitre de classe 1 peut sans aucune restriction utiliser tous les services disponibles; il
convient de limiter les autres partenaires de communication sur le bus a deux canaux MS2

AR au maximum (Services: Lancement, Lecture, Ecriture, Transport de données).

e Un maitre DP (classe 2) est tenu d'étre certifié pour des applications a cycle synchrone

(temps de conservation de jeton).
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4.3.6 Diagramme d'états du modeéle de base

Au niveau de PROFIBUS DP, les états du diagramme d'états du modele de base PROFIdrive
sont mis en correspondance avec les états PROFIBUS conformes a la Figure 8. Les actions a
entreprendre au cours des différentes phases et les états PROFIBUS correspondants sont
décrits dans la liste suivante:

e Hors ligne: En I'état hors ligne, aucun service de communication n'est disponible. Il n'y a
aucun passage de données entre les dispositifs.

e Phasel: Cet état est I'état de libération (Clear) de PROFIBUS et la premiéere partie de
I'état de préparation de PROFIdrive. Au cours de la Phase 1, le transfert de données
acyctiques forctionme—Emcomnsequence; e controteur ette—superviseur peuvernttarcer un

a¢ces aux paramétres vers le dispositif P. Le dispositif P peut égatement signaler au

contréleur des exceptions via le mécanisme d'alarme.

Ep général, lorsqu'il est dans ce mode, le contréleur tente de pararétre S £ifs P
(dsclaves) qui lui sont affectés, pour les configurer et prépare s e de
données E/S. Dans cet état, les données d'entrée et de sorti D) ne

S(

o P e; le
P leurs
h mode
is| et le
m utres
S sont
a

e P e; le
P de sortie sont valides), toutes les
horloges esclaves sonjssynchroni g3’ maitresse et la couche appligation
PROFIdrive tente de s i epp utilisant le mécanisme de signe de vie.
L¢ signe de vie du - ISé au cours de cette premiére partie| (voir

. : 5 : e_partie’de I'état de synchronisation de PROFIdriye; le
3 lesNdonnges d'entrée et de sortie sont valides), toutes les

sé€s sur I'horloge maitresse et la couche appligation

oniserjeurs taches en utilisant le mécanisme de signe dg vie.

S) est synchronisé au cours de cette seconde partie,
alors qu du maitre (M-LS) est déja synchronisé (voir égalemgnt la

at de fonctionnement, tous les services de communication| sont

disponib ot astifsy/de méme les objets fonctionnels de la Couche Application| sont
synchronisés-et I'epsemble de I'application PROFIdrive est prét a fonctionner.
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PROFIdrive
Parameter Access, |0 Data valid,
Parameter Access, |10 Data not valid Slave Clocks synchronized
to Master Clock
Communication Layer Application Layer
Offline Preparation Synchronization Operation
Phase 1 Phase 2 Phase 3 Phase 4
PROFIBUS
offline clear operate operate operate operate 4
/ o
Parameter access, PLL-synchronisation ’, M-LS-synchr. S-LS-synchr.
configuration (DX, Global Contol)
(Check User Prm, IsoM
Parameter, Check Cfg) |

7 if clock synchronous operation is required

Légende <\ \

Anglais F%ga\ﬁ
Parameter access, 10 data not valid Accé{au@ramét\esWs E/S non valides

Parameter access, |0 data valid, slave clogks cc SM argmetresdonnées E/S valides,
synchronized to master clock rloges egcla synchronisées sur I'horloge
maitkesse
[Communication layer AN bwch&{omm ication
Application layer ( (N (%{ax{a;%ycation
Dffline N\ Hors ligny”
- - /\\(/_\ Fp : -
reparation N re?ﬁfa ion

Synchronization l *Syﬁchronisation
Operation /\ B } ) Fonctionnement
Clear B Libération
Dperate /\ Exploiter

S \
Parameter access, configuratign (\chee’(user prm, | Acces aux parametres, configuration (vérifier
soM parame eck.C paramétres utilisateur, parametre IsoM, vérifier la
configuration)
PLLéersSQQQ(DX,\QIobaI control) Synchronisation PLL (DX, controle global)

M-LS-W\ \ Synchr M-LS

5-LS-synéhr) ) Synchr. S-LS
') if,clogk synchronous operation is required *) si un fonctionnement synchrone de I'horloge est
exigé

Figure 8 — Mise en correspondance du diagramme d'états du modéle
de base utilisé avec PROFIBUS DP

4.3.7 Définition de I'objet de communication (CO)

Pour PROFIdrive, le créneau PROFIBUS est défini comme un CO commun. Il convient
d'utiliser le CO/créneau comme objet de communication pour des données E/S et pour acces
aux parametres.
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4.4 Modéle de dispositif d'entrainement utilisé avec PROFIBUS DP
4.4.1 Dispositif P

La Figure 9 illustre le dispositif P de PROFIdrive mis en correspondance avec un dispositif
esclave de PROFIBUS. Les éléments d'adresse logique de I'objet d’entrainement dans le
systéme PROFIBUS sont les suivants:

¢ Domaine PROFIBUS
e Adresse de nceud

e Unité d'entrainement

° I de DO
PROFIBUS
Domain
\I PROFIBUS
/Node-Adre
DP-Slave (S\

Interface

Drive Unit (DU)

Drive Object Drive Object

(DO) (DO)

DO-ID=1 DO-ID=1

| QN
e RN

/\\@gl\a'\s > Francais

PROFIBUW\A'@ \ Domaine PROFIBUS

PROFIBUS node>address \_~ Adresse de nceud PROFIBUS
DP-%ve\'mt\x(fa&\ \ Interface esclave DP
N

P-device Dispositif P

Prive unit (DN Unité d'entrainement (DU)
Prive.object Objet d'entrainement
DO-1D ID de DO

Figure 9 — Modéle spécifique de dispositif P logique de PROFIBUS DP
(entrainement multi-axe)

4.4.2 Unité d'entrainement

La Figure 9 illustre les objets d'entrainement (DO) de PROFIdrive a l'intérieur d'un dispositif P
regroupés dans des unités d'entrainement (DU). L'affiliation des DO vis-a-vis des DU permet
de déterminer la plage de validité des parametres globaux de PROFIdrive. Dans ce contexte,
les créneaux PROFIBUS appartenant a une DU sont fusionnés en un bloc de numéros de
créneaux consécutifs. Il n'est pas admis d'associer des créneaux de DU différentes.

L'identification des DU dans un dispositif P peut étre effectuée par évaluation du parameétre
PROFIdrive global PNU 964.5 (numéro de DO) pour tous les créneaux du dispositif P. La
présence de PNU964 identifie le créneau comme appartenant a un DO PROFIdrive (important
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lorsqu'il y a des dispositifs P hétérogénes). L'évaluation du numéro de I'axe et sa corrélation
avec les créneaux de séparateur d'axe permet de déterminer le créneau de début et de fin de

chacune des DU.
4.5 Données E/S de DO
4.5.1

Dans PROFIBUS,

- 136 —

CO pour configuration des données E/S de DO

61800-7-303 © CEI:2007

le créneau est constitué de données d'entrée et/ou de sortie. Avec
PROFIdrive, les données E/S d'un ou de plusieurs créneaux PROFIBUS sont mises en

correspondance avec des valeurs de consigne et des valeurs instantanées de I'objet DO.

Axis-Number = x-1

Axis-Number = x

is-N

ber = x+1

Slot n-1

Axis
Separator
(AT)

Slot n Slot n+m

Slot n+1
10 Data

Axi
10 Data| Separatqr
PAP (

and |lO Data
! !

N

>

SR
OlaYeE

/NN X AN\ Parameter
[ OutputBata | . Inpbit Data Manager
X o V

DO

Setpaint Malges tual Values

O

NN

| “Process>Control Task
§ .g. C oop control, inverter, ...)
\/

A

Parameter
Data Base

DO

External Process
(e.g. motor and mechanics)

DO

*———o

Relationship

<+«— Data flow

Légende

Anglais

Francgais

Axis-number

Numéro d'axe

Slot

Créneau

Axis separator (AT)

Séparateur d'axe (AT)

10 data and PAP

Données E/S et PAP

10 data

Données E/S
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Anglais Frangais

Output data Données de sortie

In/output data Données d'entrée/de sortie

Input data Données d'entrée

Parameter manager Gestionnaire de parameétre

Setpoint values Valeurs de point de consigne

Actual values Valeurs instantanées

Not used Non utilisé

arr Alarm

Process control task (e.g. closed loop control, Tache de commande de processuys (parexemple;

nverter, ...) contréle de boucle fermée, cory\nsseur )

Parameter data base Base de données de paran}é{ie\s (\

PO_ID ID de DO

Fxternal process (e.g. motor and mechanics) Processus externe ({a\ir e \Rw
éléments mecan/qtje

Relationship Relation \ \ \

Data flow Flux dem S\

Fi

Lam
mod(
créneg
les ¢
“sépa
aucu

Pour

Ung
d'axe]
d'ent

Me DO PROFIdri

gure 10 — Mise en correspondance du cré
se en correspondance d'un objek DO entrainement multi-a
laire est illustrée a la Figure 10 ~ 3 st constituée d'au moin

au/CO (données d'entrée/sortie).
réneaux relatifs a un DO sont g€
rateur d'axe” spécia
he donnée E/S.

ux du DO suivant par un cré
e est vide et il ne comporte

de données E/S)

roupe_de-créneadx appartenant a un DO est identifié par le numéro d'axe. Le nu

réneaux speéxifiques déntificateur de configuration spécial/ID PROFIdrive):

ve

Xe ou
S un
laire,
neau
donc

méro
unité

commence par le numéro 1 et comprend au moins un créneau. |l est a noter que |

la pré

4.5.2

Configuration de message préconfiguré

afnement peut comporter plus d'objets DO que le numéro d'axe le plus élevé du fTit de

Chaque type de message pris en charge par I'objet d’entrainement doit étre décrit par des ID
correspondants. Les messages que le maitre envoie a I'esclave sont interprétés comme des
données de sortie, et ceux que le maitre regoit de I'esclave sont interprétés comme des
données d'entrée.

Le Tableau 2 fournit des recommandations relatives aux ID de DP et aux ID de PROFIdrive
pour transmettre des messages préconfigurés PROFIdrive (définis dans la CEl 61800-7-203,
6.3.4.3). Les recommandations concernant les ID de DP sont fournies pour les transferts de
données avec cohérence sur toute la longueur.
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Tableau 2 - ID de DP et ID de PROFIdrive des messages préconfigurés

‘0
g a Description concise ID DP ID PROFlIdrive
= des messages
c , . -
® o préconfigurés R
s9 Sens du point de Sens de la valeur Il est recommande d'utiliser les
s consigne instantanée identificateurs d_e configuration
spéciaux
. . Composante de Composante de ) i
Point de consigne de | " E S données E/S Sortie de 2 mots, Entrée de 2
1 vitesse (16 bits), aucun | ;416 de sortie Module d'entrée mots
capteur, aucun signe N et 5 et
de vie OXC3IOXCTOXCTOXFDOX00 0x01
1110 0001 = OxE1 1101 0001 = 0xD1
Point de consigne de Composante de Composante de
vitesse (32 bits), aucun | données E/S données E/S p 4
2 capteur, mot de Module de sortie Module d'entrée
commande 4 mots 4 mots 0 0x02
supplémentaire 1110 0011 = OxE3 1101 0011 = OxD3
Point de consigne de Composante de Composante de \\s\g \/2 i
vitesse (32 bits), mot | données E/S données E/S Sortiexde § mo ntrée d¢ 9
3 de commande Module de sortie S m
supplémentaire, avec | 5 mots RxC3, 0X64/0xC8 0xFD 0x00 0x03
un capteur 1110 0100 = OxE4
Point de consigne de Composante de Me 6 mots, Entrée d¢ 14
vitesse (32 bits), mot données E/S mots
4 de commande Module de sop 2
supplémentaire, avec | 6 mots xC3 0xC5 0xCD 0xFD 0xQ0
deux capteurs 110 0101 = Ox 0x04
Point de consigne de Composante d . i
vitesse (32 bits), mot | données E/S Sortie de 9 mots, Entrée d¢ 9
5 de commande odule de sortje mots
supplémentaire, avec  f9'Wots 0xC3 0xC8 0xC8 0xFD 0x00 0x05
un capteur, DSC 11101000 = 1
Point de consigne d c Cormposante de Sortie de 10 mots, Entrée e 14
vitesse (32 bits), mot c données E/S mots
6 de commande Module d'entrée
supp|ément 14 mots 0xC3 0xC9 0xCD 0xFD 0xQq0
deux capteurs A 1101 1101 = 0xDD 0x06
Comyposantede Composante de . i
Ahdes E/ données E/S Sortie de 2 mots, Entrée d¢ 2
7 le desortie Module d'entrée mots
mot 2 mots 0xC3 0xC1 0xC1 OXFD 0x00 0x07
1 001 = OxE1 1101 0001 = 0xD1
Composante de Composante de . i
données E/S données E/S Sortie de 5 mots, Entrée d¢ 5
8 consigne Module de sortie Module d'entrée mots
mot deaasnm 5 mots 5 mots 0xC3 0xC4 0xC4 0xFD 0x0j0 0x08
supplémentaire 1110 0100 = OxE4 1101 0100 = OxD4
Composante de Composante de . i
lnterface de données E/S dannées E/S Sortie de 6 mots, Entrée d¢ 5
9 poSIonnement (@avec 1 y15qule de sortie Module d'entrée mots
position cible et 6 t 5 i
vitesse) mots mots 0xC3 0xC5 0xC4 0xFD 0x00 0x09
110 0101 = OxE5 1101 0100 = 0xD4
Point de consigne de
vitesse (16 bits)
Composante de Composante de . i
interface Naenme pour la | données E/S données E/S Sortie de 2 mots, Entrée de 6
20 | technologie du Module de sortie Module d'entrée mots
processus 2 mots 6 mots 0xC3 0xC1 0xC5 OxFD 0x00 0x14
1110 0001 = OxE1 1101 0101 = 0xD5
Voir également la
CEI 61800-7-203, 6.5.5
NOTE 1 Pour le codage des ID de DP, voir la CEIl 61158-6-3.

NOTE 2 Les données E/S peuvent étre distribuées sur plusieurs modules dans la configuration du maftre pour la
composante de données E/S.
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NOTE 3 ID de PROFIdrive: Les messages effectivement configurés peuvent étre consultés dans le paramétre
P922 "sélection de message".

Des exemples de messages de configuration utilisant des ID de DP ou des ID de PROFIdrive
pour le message préconfiguré 3 avec un axe, deux axes, et une communication DXB sont
donnés dans le Tableau 3, le Tableau 4 et le Tableau 5.

Tableau 3 — 1 axe d’entrainement, message préconfiguré 3

Créneau 1 2

ID de|DP OxE4 (sortie) 0xD8 (entrée) /\

ID de[PROFIdrive | 0xC3 0xC4 0xC8 0xFD 0x00 0x03

Tableau 4 — 2 axes d’entrainement, messageefxi\fx\\\\\v

Axe 1

d'enffrainement \

Gréneau 1 2 3 N 6

0x01 OXFE \/ 0x01 OXFE
0OxE4 . .
ID de|DP (sortie) 0xD8 (entrée par eu rtie 0xD8 (entrée) (séparafeur
d'axe)
Gréneau 1 4
| 0xC3 0xC4 0xC8 0x0 OXFE C3 0xC4 0xC8 0xFD | 0X01 OxFE
ID de|PROFIdrive OXFD 0x00 0x03 0xD0 0x03
X X X (sé rathe) X (séparateur d'axg)

Tablea

/\{ar axe'u

xes train , message préconfiguré 3,
iaisan ‘D XBxchacune comportant 2 mots

o <\ W 2
d'entrainement A

dréneau < }\ 2 3 4 5 6 7 8

0x81 0x01 0x81 0x0
0xC1 OxFE 0xC1 OxF
E4 xD8 0xF9 OxE4 0xD8 0xF9

ID de|DP, (surtig) | (antrée) (sépara- | (sortie) (entrée) (sédara-
\ (1 liaison | teur (1 liaison | teur|
DXB) d'axe) DXB) d'axe)
Gréneau 2 3 4 5 6
0x81 0xC1 0x81 0xC1 L
0xC3 0xC4 | 0xF9 0x01 OxFE 0xC3 0xC4 OxF9 0x01 OxFE
ID delPRAEIdrive | 0xC8 OXED . QxC8 0xED . ur
0x00 0x03 | (1 liaison darey | ox00 0x03 (1 liaison Taa)
DXB) axe) DXB) axe)

NOTE Le codage d'un créneau vide (0x01 0x00 O0xF9) au lieu du codage d'un créneau DXB (0x81 0xC1 0xF9)
dans le message de configuration est également valide.

Un exemple de message de configuration utilisant des ID de DP ou des ID de PROFIdrive
pour le message préconfiguré 20 avec un axe est donné dans le Tableau 6.
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Tableau 6 — 1 axe d’entrainement, message préconfiguré 20

Créneau 1 2

ID de DP OxE1 (sortie) 0xD5 (entrée)

ID de PROFIdrive | 0xC3 0xC1 0xC5 0xFD 0x00 0x14

4.5.3 Echange de données cycliques entre esclaves DP (DXB)

NOTE Dans le texte suivant, cet échange est uniquement désigné par "communication DXB". L'échange de
données cycliques entre esclaves DP et |a diffusion d'échange de données (DXB) sont des synonymes. Le service
utilisé [pour I'échange de données cycliques entre esclaves DP de PROFIBUS DP est la diffusion d'échange de
données.

4.5.3 Présentation générale

L'éch
égale
partie
les u
appli

DXB
tions
n de

Hiaire
dinal

n de

Pac ralatinne
CCo—TEeatooS—

DYR cAnt o+nh!r\

o)
S oA D—SEHt—Staote

reconfigurées pendant I'exécution, sans avoir a paramétr
esclaves DP.

[¢ ]

— Chaque liaison de communication DXB doit étre configurée au moyen de l'outil de
configuration de bus.

— Les liaisons de communication DXB sont orientées cible et configurées pour chaque
esclave DP qui recoit des données via DXB (abonné).

— Les données descriptives des liaisons de communication DXB configurées (table des
abonnés) sont distribuées aux abonnés dés le démarrage (paramétrage).

e Maitre DP

— |l est nécessaire de disposer d'un maitre DP qui peut lancer la communication DXB de
fagon a que les esclaves DP puissent communiquer les uns avec les autres.


https://iecnorm.com/api/?name=e2c4f40925f8e4163e87f416e3da2342

61800-7-303 © CEI:2007 - 141 -

— Le maitre DP recoit toutes les données envoyées par les éditeurs en tant que données
d'entrée sans que soit exigée une quelconque configuration spéciale.

— Les données de l'abonné, qui sont contrélées a partir des éditeurs, ne sont pas
envoyées comme données de sortie a partir du maitre DP correspondant.

e Esclave DP

— Un esclave DP peut éditer des données via DXB (fonction éditeur) et recevoir des
données (fonction abonné). Il convient qu'un dispositif d'entrainement disposant d'une
communication DXB conforme a PROFIdrive soit capable de recevoir des données
d'au moins un noeud et d'éditer I'ensemble de ses données d'entrée.

—| L'esclave DP doit également pouvoir fonctionner avec un maitre DP_normalisé [sans

communication DXB. La communication DXB peut étre activée o ar un
bus paramétré de maniére appropriée.
e El{iteur
—| Un éditeur doit prendre en charge les fonctions PR B" et
"réponse DXB".
—| Un éditeur doit prendre en charge le mot-clé narge

éditeur)” dans le fichier GSD.
e Aponné

—| Un abonné doit prendre en charge le mot D.

afin de charger la table des abo

—| L'abonné doit prendre en charge DXB)

4.5.3]2 Exemple d'app

La Figure 11 illusfre un
revétement de f.

cation DXB sur un segment d'une installatipn de
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Segment of a foil coating plant

Machine velocity ~ Stretch ratio Stretch ratio

Pull setpoint PLC V-set Va/V4 O:erator V3V,

value P

>
\,d\/./dt \, d\/./dt \o _d\o/dt V3 _d\/o/dt
Pull actual | ||
0] ] E o
A 4 A\ A 4 A\ B &
Winder yav X EN
techn.
9 /\

! ! N

Drying
Coating Pull group

V3

N

Unwinder Pull

Légende

%@ais \/\ Frangais
Segment of a fQ{I CBQ?MQ p%n{ \/ Segment d'une installation de revétement de feuille
Pull setpm \ \ Valeur de point de consigne de traction

Machife_velocit \ﬁet Ensemble des valeurs de point de consigne (V-set) de
x vitesse de la machine
Stretch\raﬁ{ Rapport d'étirage

S\
Dperator \/ Opérateur

Pull actual traction réelle

Winder techn. Techn. d'enrouleur

Unwinder Dévidoir

Pull measurement Mesure de traction

Control drive Dispositif d'entrainement de commande
Coating Revétement

Drying Séchage

Pull group Groupe de traction

Figure 11 — Exemple d'application de communication DXB

Le PLC (automate programmable) est le maitre DP (de classe 1) du PROFIBUS. Tous les
dispositifs d'entrainement et les entrées/sorties distribuées sont en réseau avec le PLC en
tant que nceuds passifs (esclaves DP). Le dispositif d'entrainement de commande recoit
I'ensemble des valeurs de point de consigne (V-set) de la machine du systéme maitre DP.
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Les autres dispositifs d'entralnement recoivent leurs rapports d'étirage particuliers ou le point
de consigne de tension du mafitre DP. Ces valeurs sont presque stables ou modifiées de
maniére extrémement lente.

Les dispositifs d'entrainement, couplés par la communication DXB de PROFIBUS, constituent
une cascade de point de consigne autonome; ils suivent automatiquement le point de
consigne de vitesse du générateur de fonction de rampe central, calculé dans le dispositif
d'entrainement de commande. L'enrouleur détecte la valeur instantanée de tension
(également via la communication DXB) a partir de I'entrée analogique distribuée du dispositif
de mesure de la tension. Les variables de consigne sont rapidement et automatiquement
transférées d'un dispositif d'entrainement a I'autre sans qu'aucun calcul ne soit nécessaire de
la partdusysteme maitre:

Ceci [signifie que le systéme maitre est libéré des calculs de point te sont
critiqgues du point de vue temporel (rapidité) pendant I'accélération S ) butes

les Mariables de consigne dynamiques sont calculées de mani€ sont
distribuées aux dispositifs d'entrainement suivants via le bus.

4.5.3|3 Modéle utilisateur et configuration

L‘édilleur et les abonnés sont modélisés exactement de la iere“que des esclaves
DP classiques.

Les [abonnés recgoivent des objets les relationg de

communication DXB.

Le bys est configuré en deux étapes:

e Premiére étape — tou et de
sortie.
e Skconde étape — [lex 2 S iCation DXB sont configurées pour chaque

abonné. Q
L'idenptificateur d ¢

la communication DXB dans le message de
configuration:

Un ID utilisa identificateur de configuration doit étre établi dans la chaine
de cgnfiguratio 8 aison de communication DXB.

ID pgur commur i : 0x81; 0xCy-1; 0xF9 (y = longueur des données de la liaisgn, en
mots

La cgnfiguration de la communication DXB est décrite en utilisant I'exemple de 4.5.3.2.

La configuration du dispositif d'entrainement de commande est présentée dans le Tableau 7:
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Tableau 7 — Esclave No.11 (Editeur)

Module ID Décalage Signification technologique
d'E/S
1 Données de |0 Mot de commande 1
sortie sur 2 1
mots
2 Valeur de consigne V-set
3 (vitesse machine)
2 Données 0 Mot d’état 1
d’entrée sur 1
3 mots-
2 V1
3 (vitesse du dispositif
d’entralnement de commgande) .
4 dVv1/dt /\ \¢
5 (accélération d

matiére)

O

RA

La configuration du dispositif d'entrainement séquentiel™ev est\décrite danps le
Tablgau 8:
Tableau 8 — Esclave No. /e\
Module ID DéXa\I’éle\‘ signkfi&a\it{n echnologique
d'E
1 Données de Q/A Mot B‘a\commande 1
sortie sur 2
ots O\ )
/'\(\ 2\ ) |2yt
? )
N
Mot d’état 1
V2
dVv2/dt
Le d inement séquentiel (revétement) fournit au dispositif d'entraingment
suiva int de consigne V2 et dV2/dt comme données d'éditeur, commeg cela
est pré
Tableau 9 — Configuration de la liaison de communication DXB du dispositif
d'entrainement de la machine de revétement
Liaison Editeur N°. Décalage Longueur Décalage Signification technologique
Entrées @ Sorties
Editeur Abonné
1 11 2 4 4 V1
5 (vitesse du dispositif
d’entrainement de commande)
6 dV1/dt
7 (accélération de la bande de
matiéere)
a8 Décalage (commence par 0 dans I'octet) dans les données d'entrée de I'éditeur, point & partir duquel
il convient que I'abonné accéde aux données.
b Décalage (commence par 0 dans l'octet) dans les données de sortie de I'abonné, ou les données de
I'"éditeur sont mises en correspondance.
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La configuration du dévidoir est présentée dans le Tableau 10 et le Tableau 11:

Tableau 10 — Esclave No.10 (Abonné)

Module ID Décalage Signification technologique
d'E/S
1 Données de |0 Mot de commande 1
sortie sur 2
mots 1
2 Point de consigne de la tension
3
2 Données 0 Mot d’état 1
d'entrée sur
2 mots 1 A
2 Valeur instantanée de aMsion\

| WO

Tableau 11 — Configuration des liaisons de communi -OW dévidoir

Liaison Editeur N°. Décalage ification technologique
Entrées @
Editeur f
1 11 V1
1S\L'p/esse du dispositif
‘entralnement de commande)
dVv1/dt
(application bande de matiere)
2 9 Valeurs instantanées de la tensign
a| Décalage (cSm s données d'entrée de I'éditeur, point a partir duquel il
convient queMap0 ces.
b Décalage (co dans les données de sortie de I'abonné, ou les données de
I"éditeur sont<2}ig§ .
4.5.3|4 i rrespondance des données internes du dispositif
En utilisa Sfinj es liaisons d'un éditeur a un abonné, le dispositif abonng est
capable de fil les données de la liaison a partir des messages de diffusion pertinents. Du
fait fe modulaire des axes d'un dispositif PROFIdrive, une mis¢ en
correppondance des données de la liaison avec les données d'entrée de I'axe est nécegdsaire
(voir Figbre 12). Les informations de filtrage DXB et la mise en correspondance des dornnées
filtré 2 S i e table

des abonnés DXB. La structure et le traitement de la table des abonnés sont décrits en

4.5.3.5.
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subscriber filter
mechanism

st [nz] e

data data data
publisher A publisher B publisher n

R
e O\ NN
Anglq}e\ N a M ) Francgais

PP slave interfe}c\e L ,Nrf}bﬁesclave DP

Download via@R check tser WO [Rél&ohdrger via MSO AR (vérifier paramétres utilisateur)
prm) N~
\ 9

S
Broadcast teleg;/é\q (:\\\ Mssage de diffusion
N
O data froy\m}ﬁte\ N Données E/S du maitre

-

Subscrib&filte\rm\ ‘n\ > Mécanisme de filtre de I'abonné
iy’ N\ YO\ Axe

Data publis Données éditeur

Subscrit@ > Table des abonnés

0 Q@F;pping Mise en correspondance des données E/S
S&%’output data Données de sortie de I'esclave

Slot Créneau

Setpoint value Valeur de point de consigne

DO / Axis DO / Axe

Homogeneous P-device Dispositif P homogéne

Figure 12 — Flux de données dans un dispositif P homogéne avec des relations DXB

4.5.3.5 Table des abonnés
4.5.3.5.1 Généralités

Pour qu'un esclave DP puisse fonctionner comme abonné sur le bus a la mise en route, la
table des abonnés doit étre chargée dans l'esclave DP via le service "Vérifier paramétres
utilisateur" ou "Vérifier parameétres utilisateur ext" (si ce dernier est pris en charge). En méme
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temps que les données de configuration, I'esclave DP peut effectuer les vérifications et
réglages requis et par conséquent mettre en correspondances les données provenant du
maitre DP et des éditeurs avec ses propres plages de données de sortie (axe).

4.5.3.5.2 Structure de la table des abonnés DXB

La table des abonnés DXB (voir Figure 13) est constituée d'un ou de plusieurs blocs de
liaison. Les informations suivantes sont sauvegardées dans le bloc de liaison de la table des
abonnés:

e A quel éditeur faut-il accéder.

e Quelle est la longueur des données d'entrée de I'éditeur (a des fins d'essai).

partir de quelle position dans les données d'entrée de I'Editeur dde[ aux
bnnées de la liaison (décalage d'octet).

A
Avec quel axe (DO) faut-il fusionner les données filtrées de la li
A

quelle position du flux de données E/S d'entrée de I' nées

d
filtrées de la liaison.

e Alcombien de données (octets) faut-il accéder.

Elé¢ment Description Valeu( (7 \ﬁ(plication

En-tét¢ de bloc |Longueur de bloc 8 a/z% \\/ C{rﬁﬁrena I'octet de longueur
Commande \ \Q&( \ Ide\nﬁfic)a\t/eur table des abonnés DXB
Créneau } \ Dispositif
Specificateur ([ Joxao \Réserve

Versiop ID de version/\ /\\ 01\ x Version 1

Liaison1 Adresse d&l é ur\& \Qé 125 Y/ Adresse d'esclave DP Source
Longueur\k\e&@ié\ \1%\2!'4/ Longueur du message d'entrée de I'éditeur
de Jédite
Ewga\ée\calag our a 243 Décalage pour lI'acces aux données dlentrée

de créneay 'de 0 a 244 Numéro de créneau pour la mise en
@o correspondance des données de liaispn

nnées dedécalage 0 a 244 Décalage pour la mise en correspondance
des données de liaison

(\ onéid\éonn es de longueur 1a244 Longueur des données de liaison congultées
Liaisom2 A\kes&«\\@&ﬁteur 04125 Adresse d'esclave DP Source

Wdes données d'entrée 1a 244 Longueur du message d'entrée de I'éditeur
de I'éditéur
Editeur de décalage source 0 a 243 Décalage pour lI'acces aux données dlentrée
NuUmero de creneau de U a 2474 NUmMero de creneau pour la mise en
destination correspondance des données de liaison
Zone de données de décalage 0 a 244 Décalage pour la mise en correspondance

des données de liaison

Zone de données de longueur 1a 244 Longueur des données de liaison consultées

Liaison3

NOTE 1 Pour s'assurer que le systéme peut étre étendu, un ID de version est fourni dans la table des abonnés.
NOTE 2 La longueur de la table peut étre déterminée via la spécification de la longueur dans I'en-téte de bloc.

NOTE 3 Si les données d'un éditeur sont a distribuer a plusieurs axes sur un abonné donné, ceci peut étre
effectué en plagant des entrées de liaisons multiples dans la table des abonnés.

Figure 13 — Structure d'une table des abonnés DXB (dans un bloc de parameétres)
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4.5.3.5.3 Trajets de transfert de données de la table des abonnés
Le transfert de la table des abonnés a I'esclave peut étre effectué via deux trajets différents:

e en utilisant le service "vérifier paramétres utilisateur" (lorsque la longueur maximale de la
table de filtrage comprenant l'en-téte est limitée a 234 octets). Cette méthode est
recommandée du fait de la prise en charge générale par des maitres ;

e ou en utilisant le service "vérifier paramétres utilisateur ext" (lorsque la longueur
maximale de la table de filtrage comprenant I'en-téte est limitée a 244 octets).

Le trajet part|cul|er utilisé dépend du maitre de parametrage de Il'outil d

29 A (L] [l 1 4
et de OCTVIOTS pllo CIToImargeau Tmycau Ut T oCooTave \VUII UBGIUIIIUIIL .

flguratlon du bus

e COo
5-3-8
V..

\/

4.5.3/6 Caractéristiques de synchronisation

4.5.3/6.1 Cycle de bus

Le cycle DP est étendu par les temps de retard entre les mess
le message du maitre suivant respectivement (en co
comnpunication DXB).

La Figure 14 illustre la synchronisation des messages e

minT,

SDR
(Publ|she Q
1D2

AROFIBUS \ DXB request / N
Tsyn (

[@N
Ready to receive Q

Légende [\ ('\
/AQgIéi{ S > Francais
publisher) \/ \

\ (\eX@teur)
PDXB request \/\\D{mande DXB
AN\

DXB response\ \ \/ Réponse DXB

Request ( \ x Demande
Rea}w\m\r eive () \ Prét a recevoir

Figu ramme de PROFIBUS avec communication entre esclaves

La synchronisation™geut étre optimisée si I'on utilise des contréleurs qui garantissenf des
temp$ deréponse courts. Dans ce cas, le retard Tgpr max. doit étre spécifié dans le f|chier
GSD|de tous les dispositifs. Cette valeur peut alors étre utilisée par un outil de configutation
de bus pour calculer T|ps.

4.5.3.6.2 Temps de retard des données éditeur

Au moment ou les données de sortie du maitre sont regues, les données des éditeurs qui se
trouvent dans le cycle avant I'abonné, proviennent du cycle proprement dit; les données des
éditeurs qui se trouvent dans le cycle aprés I'abonné proviennent du dernier cycle précédent.
Cette concomitance peut étre optimisée en utilisant le synchronisme de cycle d'horloge.

4.5.3.7 Surveillance et diagnostics
4.5.3.71 Généralités

L'abonné surveille une liaison de communication DXB et peut identifier diverses erreurs en
cours de fonctionnement. L'abonné conserve un rapport d'état pour chaque liaison de
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communication DXB et notifie chaque modification d'état & son maitre DP de paramétrage.
Ceci signifie que ce maitre DP dispose d'informations essentielles concernant I'état de toutes
les liaisons de communication DXB.

L'heure et les données sont surveillées par I'abonné pour chaque éditeur. L'intervalle de
surveillance temporelle correspond a la surveillance de la réponse du PROFIBUS DP.
Sachant que les données sont vérifiées en fonction des longueurs configurées, les erreurs de
configuration statiques et les erreurs dynamiques peuvent étre détectées au cours du
transfert de données. Si une erreur a lieu, les données ne peuvent pas étre renvoyées car les
éditeurs transmettent leurs données en diffusion. Si I'abonné identifie une défaillance, il doit
répondre de maniere spécifique a l'application et transférer un message de diagnostic au
maitres-

Le mai
com
liaiso
édite
cet obj

4.5.317.2

Pour
longy

e Le
e

o Les erreurs statiques peuvent apparaitre °s'i iai 2gs de
'éditeur.

Si un[ abonné reconnaft isée.

L'application dans I'abg

4.5.3 ance de données utilisateur dans I'éditeulr

La ré gur. Pour reconnaitre cette défaillance, il peuf étre
utilisé i e s e pour la relation maitre DP/esclave DP concernant le
synch i : 3ge. diteur génére le signe de vie que I'abonné surveille.

4.5.3 i ati extensions du fichier GSD

Le fi¢
d'entrée utilisés\
du digpositifd'un es

e données du dispositif) constitue la base et contient les éléments
util de configuration. Le fichier GSD doit étre fourni par le constrycteur
ave DP devant fonctionner en mode abonné/éditeur sur PROFIBUS|DP.

Les parameétres donnés dans le Tableau 12 sont nécessaires pour la mise en oeuvre |de la
communication DXB:
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Tableau 12 — Parameétres (Set_Prm, GSD) de communication entre esclaves
(Diffusion d'échange de données)

Paramétre Désigna- | Set_ | Fi- Type de Unités Valeurs min. Valeur type
tion Prm | chier | données . requises
GSD (interne -
s) Editeur Abonné | (interne) | (absolue)

DPV1_Slave Prise en X Boolean - - True 1 True

charge de

la ¢ (1: True) -

fonctionna-

lité DPV1
Publisher_sup | Prise en X Boolean - True True 1 Trud
p charge de

la (1: True)

fonctionna-

lité Editeur N\ Q\
Subscfiber_su | Prise en X Boolean - False Trye 1 ﬁue
pp charge de

la (1: True)

fonctionna-

lité Abonné <\ ARN
DXB_Max_Link | Nombre X Unsigned | - - D e 8
_Countt max. de 8

liaisons

possibles

avec G >

différents

éditeurs
DXB_Max_Dat |Longueur X Unpsighed ctet - 2 32 32
a_Length de données 8

maximale

possible B

d'une \(\

liaison a u

éditeur 7\ (\
MaxTddr xx | Temfade X nw TBIT  |<800 < 800 400 33,4 ps 2

tra t 1

maxirral \/\

I'escla

ax N

)@u S
DXB_$ubscri- \Points P }> Unsigned |- -- 0 1 1
bertable_B i 8
_Locafion
PublishefAAddr | Adresse de |x Unsigned |-

I'éditeur de 8

la liaison
Publisher_ Longueur X Unsigned | Octet

totale des 8
Length données

d'entrée de

I'éditeur
Sample_Offset | Début de la | x Unsigned | Octet

liaison 8
Sample Longueur X Unsigned | Octet

de la liaison 8
_Length

a8  Valeur a 12 Mbit/s.
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Si le paramétrage étendu est utilisé, des paramétres GSD supplémentaires sont nécessaires

(se reporter au PNO/3.502).

4.6 Acceés aux parameétres

4.6.1

PAP d'accés aux paramétres

Pour PROFIdrive au niveau de PROFIBUS, I'ASE "Traiter données" d'index 47 (DS47) est
défini comme étant le PAP qui fournit l'accés aux paramétres du mode de base de
PROFIdrive. Pour PROFIBUS uniquement, l'accés aux paramétres du mode de base -
Service global est défini. L'accés aux paramétres du mode de base est obtenu par un ASE

"Traiter-DPDonndes—delectureldcriture—dndex47Z(DS4 ) detobiet-CO-spécifigue{créneat
B—=6Ah -6 HH-64 HHH-8—-a-HRE8X—4-F—o4-(}-88+0b18+ S HaHe8—-{cFehReay

).

Ri u
de- SS
Slotnumber ,\
Ry
0 1 2 | 3 4 5 N
4
Device AT T
Representa| 10 Data (axis 10 Data | 10 Data (axis \
tive separator) 4( /} ato @
PAP | PAP | PAP @ P | RAP.{
Ds47 || Ds47 || Ds47 || DS b§4\l
II \\\
DOYO DO 10
NData Data
DO
local
): ) parameter
set set
global
\Q/ parameter set
—— e Relationship
Légende
Anglais Francgais
Slot number Numéro de créneau

PROFIBUS node-address

Adresse de nceud PROFIBUS

DP-slave interface

Interface esclave DP

Device representative

Dispositif représentatif

10 data

Données E/S

At (axis separator)

AT (séparateur d'axe)
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Anglais Frangais
P-device = DU Dispositif P = DU
DO IO data Données E/S de DO
Local parameter set Ensemble de parameétres locaux
Address for access of DO local L'adresse d'acces aux paramétres locaux de DO est DO_ID
parameters is the DO_ID
Parameter manager Gestionnaire de parameétres
Global parameter set Ensemble de paramétres globaux
Relationship Relation

Chaque dispositif P de PROFIdrive sur PROFIBUS doit prendke &n CES
parameétres du mode de base — global, via tous les créneaux lig j QP F
(dand une DU donnée). Les dispositifs P homogeénes doiveni éga 3 & enc

I'acc@s aux parameétres du mode de base — global via~e
parametres PROFIdrive de l'unité d'entrainement compl
globgl et local) sont accessibles via tous les PAP d
illustnent le mécanisme d'accés aux parameétres po

dispasitifs P.
L'adressage du parameétre local de 0O & isevpar I''D de DO envoy
dispasitif dans la structure de données\d etre (voir la CEI 61800-7

6.2.3).

Figure 15 — PAP et mécanisme d'accés aux parameétre
pour un dispositif P homogéne sur PROFIBUS

. Tou

et la Figu
inement de diffé

aux
drive
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s DO, paramétre

re 16
rents

é au
-203,
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PROFIBUS

/Node-address
Slotnumber

DP-slave Interface

X
0 1 2 | 3
Device
Representa 10 Data 10 Data | 10 Data
i other other
tive ceo

PAP

1
| D347 |

local
parameter

P t
. (k

<\/ﬂ’\5\

e———e Relationship
Légende /\

(\gjm\ Francais

Slot numk>/e4\ \ Numéro de créneau

PROFIBUS node“address  \_/ Adresse de nceud PROFIBUS

DP-Q{ve\r&\e{fak\ \ Interface esclave DP

Devicekp@se taNe Dispositif représentatif

O data \/ Données E/S

O datalother Autres données E/S
-device Dispositif P
DO 10 data Données E/S de DO
Local parameter set Ensemble de parameétres locaux
Address for access of DO local L'adresse d'acces aux parameétres locaux de DO est DO_ID
parameters is the DO_ID
Parameter manager Gestionnaire de parametres
Drive unit Unité d'entrainement
Relationship Relation

Figure 16 — PAP et mécanisme d'accés aux parameétres
pour un dispositif P hétérogéne sur PROFIBUS

A noter que les conventions suivantes sont utilisées:
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L'accés aux paramétres de tous les DO d'un dispositif P homogéne doit également étre

possible via le 0-PAP du créneau. L'adressage du DO est réalisé en utilisant I'ID de DO
transmis dans la structure de données de I'en-téte de la demande (acces aux parameétres
du mode de base — Global).

e Le dispositif P de type hétérogéne ne doit pas prendre en charge de PAP au niveau du
créneau 0. Il est possible de vérifier le caractére homogéne d'un dispositif P par accés en
lecture au parametre global PNU964. Si l'accés est réussi, le dispositif P est de
homogeéne.

type

e Dans une unité d'entrainement, I'accés aux parameétres locaux de chaque objet DO dans

la

DU doit étre possible par chaque point PAP correspondant a la DU.

e L

obbjets CO (créneaux) correspondant audit DO.

acces aux parametres d'un DO specifique doit etre possible via les PAP de tou

est recommandé d'accéder aux paramétres d'un DO spécifique

s les

Emier

(uméro de créneau le plus faible) des créneaux correspondant
4.6.2 Définition du mécanisme d'accés aux paramétres d
4.6.2|1 Généralités
Le présent paragraphe spécifie le mécanisme de tra cturé de donnégs de
demgnde/réponse d'un accés aux parameétres du isant les servicgs de
lectufe/écriture de I'ASE "traiter données" ~ableau 13 donne| une
présgntation générale des services PROFIBUS QP htiisé sanal Parameétre.
Tableau 13 — Services utilisés p ¢ arameétres sur PROFIBUS DP
Service > DPV1

Type|de maitre Clasge/?\QDLgr\ \ \ Classe 2 (PG, B&B)

Type|de connexion 1 AR Y/ MS2 AR

Service ha don Mcnture d'ASE "Traiter Transport de

Donwnées” données

Application PROFIW de O Demandes de paramétres -

NOTE Les informati/on\ en}r\ \\\uql}ér(\e\\s{ervices utilisés pour I'accés aux paramétres.

L'adressage realise par objet CO/créneau et index/DS (Bloc de données)| Les
définitio nt référence\ aux-services de lecture/écriture via les relations MS1 AR et| MS2
AR. lle e données n'est pas utilisé car il est uniquement accessible|a un
maftrg DP (

Le profil PROFIdrive” pour les dispositifs d'entrainement définit les PAP suivants d'accés aux

parari

hetres sur PROFIBUS DP (voir le Tableau 14):

Tableau 14 — PAP définis pour I'accés aux parameétres

PAP Contenu Index (ASE "Traiter Données™)

PAP

du mode de base | Point d'accés pour
accés aux parameétres du mode de base — Global |47

4.6.2

.2 Séquences de lecture/écriture de relation MS1/MS2 AR pour accés aux

paramétres

Les données dans la demande d'écriture correspondent a la demande de parameétre. Les
données dans la réponse de lecture correspondent a la réponse de parameétre.
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Une demande d'écriture est d'abord envoyée avec la demande de paramétre. Le maftre doit
envoyer une demande de lecture, de fagon a ce que l'esclave réponde par une réponse de
lecture contenant la réponse de paramétre (voir Figure 17 et Tableau 15).

DP-master PROFIBUS MS1/MS2 AR DP-slave
Parameter N Write.req DB47 N Parameter
Request with data (parameter request) \\\ Request \
]

» Write.res _ S
kel without data
I
\
A Read.req DB47 N >

without data AN

! P eter Pocessing

_le Read.res(-) -
o without data
1
‘\ ReadreqDB47 | 1
without data AR
_ Parameter | Read.res 47'\
~ Response " with data (parameter response A onse
Légende <\(> ( G >
Anglais \ \El:a'{gals
DP-master 6\/Ia|tr[e.,QP
PROFIBUS MS1/MS2 AR Ms1/Ms2AR PROPISUS

PDP-slave . \ \( }@/eBPJ V
Parameter request I Q\\Qerﬁkqwaramétre

Write req DB4}/\ X > Déw\an% d'écriture DB47

With data (pamv\‘e{;r\{\gqgggt) A%c données (demande de paramétre)
Write res /\\ \/\ éponse d'écriture
Without data \ \ Sans données

Read req@Bb\ \ > Demande de lecture DB47
Pargﬁ?&{ﬁ{oc@{in%‘] \ Traitement de paramétre
Read r -)\ \\/ Réponse(-) de lecture

Parameteanse> Réponse de paramétre
Readres Réponse de lecture
With data (parameter response) Avec données (réponse de parametre)

Figure 17 — Séquence de message via la relation MS1 AR ou MS2 AR

Tableau 15 — Diagramme d'états pour le traitement d'un esclave DP

Etat
Evénement Connexion Repos Demande en cours de Réponse
débranchée traitement disponible
Connexion en Action Traitement de la réinitialisation
cours
d'établissement
Etat Repos Repos
résultant
Connexion en Action (ignorer) Traitement de la réinitialisation
cours de
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Etat
Evénement Connexion Repos Demande en cours de Réponse
débranchée traitement disponible
débranchement
Etat - Connexion débranchée
résultant
Demande Action (erreur de Démarrer Write.res(-) Réponse de rejet
d'écriture protocole ) traitement "conflit d'état" Démarrer
Write.res(-) de Write.res(+) traitement
de Write.res(+)
Etat - Demande en - Demande en cours
resultant cours de de traitement
traitement
Demande de Action (erreur de Read.res(-) Readxes(+)
lecturg protocole) o
Read.res(-) "conflit d'état" /\
Etat - - Repqs
résultant (\
Traitement Action Rejet Rejet D (erMJr internd)
achevé \/} .
ejet
Etat - - /ﬁép se disgonihle -
résultant (m7
NOTE|1 Signification: les colonnes indiquent I' V événement. Chaque ligne est
subdivfsée en deux champs. L'un décrit I'actio# et
NOTE|2 Ce diagramme d'états est valide pour S2 AR. Si plusieurs connexions onf été
établids, le nombre approprié de diagrammes d'é ordre d'une séquence de messaggs
MS1 AR ou MS2 AR est toujours le suivant: d'apord une deima riture puis une Demande de lecture.

4.6.2{3

4.6.2{3.1 Cas de

Les quatre mes
Tablgau 19) sont ut
parameétre via le PA

(voir Tableau 16, Tableau 17, Tableau [I8 et
tire le couple Demande de paramétre/Réponde de
47):

e Transmi

Octet n+1 Octet n

Ecrire En-t&é\/

Function _Num
= Ox5F (Ecrire)

Index = 47

Slot_Number =...

Longueur = (Données)

Données (Longueur) Demande de parameétre...

e Acquittement concis de la Demande de parametre avec Réponse d'écriture (sans
données):

Tableau 17 — Trame de message MS1/MS2 AR, Réponse d'écriture

Bloc Octet n+1 Octet n

Ecrire En-téte Function _Num

= Ox5F (Ecrire)

Slot_Number
= (en miroir)

Index = (en miroir) Longueur = (en miroir)
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e Demande de Réponse de parameétre dans une Demande de lecture (sans données):

Tableau 18 — Trame de message MS1/MS2 AR, Demande de lecture

Bloc Octet n+1 Octet n
Lire En-téte Function_Num Slot_Number =...
= Ox5E (Lire)
Index = 47 Longueur = MAX

e Transmission de la réponse de parameétre dans la Réponse de lecture:

Signi

Tableau 19 — Trame de message MS1/MS2 AR, Réponse de ure

Bloc Octet n+1 9\ et\h (\
Lire En-téte Function_Num Slot_Numbe
= Ox5E (Lire) = (en miya.@
Index = (en miroir) Longuc—:‘(\q = B\m\\\ée\\z )
Données (Longueur) Réponse de paramétre... < \‘ \

N
e e@age S1/MS2 AR:

ication et utilisation des éléments

Function_Num:
Identificateur de service (lecture
Slot_Number:

MS1/MS2 AR: Dafs landémande: a@ae d'un module réel ou virtuel de l'es
DP, dans la réppnseXen miroir.

la demande d'écriture et la réponse de lecture, la longueu
nises en octets.

PROFIdrive: Congueur de la demande de paramétre/réponse de paramétre.

clave

u de

nses

r des

MS1/MS2 AR: Dans la demande de lecture, la longueur requise d'un bloc de donn

F’es.

PROFIdrive: Longueur maximale possible.

MS1/MS2 AR: Dans la réponse d'écriture, la longueur des données acceptée par

I'esclave DP.
PROFIdrive: Mise en miroir de la longueur de la demande d'écriture.

4.6.2.3.2 Cas d'erreur

En cas d'erreur, la réponse a une demande de lecture ou d'écriture est une réponse d'erreur
(voir le Tableau 20).

e Réponse d'erreur d'ASE "Traiter Données":
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Tableau 20 — Trame de message d'ASE "Traiter Données", réponse d'erreur

Bloc Octet n+1 Octet n
Erreur Function_Num Error_Decode
= OxDF (écrire erreur) =128
= OxDE (lire erreur)
Error_Code_1 Error_Code_2
= (sans effet = toujours = 0)

— Error_Decode:

PROFIdrive: toujours 128
—| Error_Code_1:

ASE Traiter Données: Décomposition en classe d'erreur (
bits); se reporter au Tableau 21.

PROFIdrive: Utilisant certains numéros
—| Error_Code_2:
ASE Traiter Données: Spécifique a I'applicatio

PROFIdrive: non utilisé (toujours =

Tableau 21 — Affectation de {}l\ & code rr pour PROFIdrive

Error_Class Error_C \\BR/OFIdrlve de I'application

(tiré de la CEl 61158) (tiré de la GEI 61158)
0x0..0k9 = réservé \/

OxA = ppplication

%

S

0xB = pcces 0x0 =indeX non valide 0xB0O = Pas de PAP (DS47): Demandes de
parameétre non prises en charge

A 0x1§/erreur de longueur
écriture
X2 = créneau non valide
0x3 = conflit de type
0x4 = zone non valide
0x5 = conflit d'état 0xB5 = Accés au PAP (DS47) temporairemerjt
impossible du fait de I'état de traitement intellne
0x6 = acces refuse
0x7 = plage non valide
0x8 = parametre non valide
0x9 = type non valide
OxA a OxF = spécifique a
I'utilisateur
0xC = ressource 0x0 = conflit de contrainte de
lecture
0x1 = conflit de contrainte
d'écriture

0x2 = ressource occupée

0x3 = ressource indisponible

0x4..0x7 = réservé
0x8..0xF = spécifique a
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Error_Class Error_Code PROFIdrive de I'application
(tiré de la CEl 61158) (tiré de la CEIl 61158)
I'utilisateur

0xD...0xF = spécifique a
I'utilisateur

4.6.2.4 Longueurs de blocs de données

Si la limite de longueur du bloc de données de I'ASE "Traiter Données" MS1/MS2 AR (voir la
CEI 61158, Eléments de type 3) est utilisée, il est recommandé d'appliquer les réglages

suivants de la quantité de données transférées, pour optimiser le cycle DP (voir |le Tableau 22
et le Tableau 23).

Les duantités de données qui peuvent étre transférées sont fonction de'ta drimaxjmale
du blpc de données.

Donn

re

dé¢ paramétres '€

ees numériques utilisées comme base:

Tableau 22 — Longueurs de bloc g\do\né&

(Longueur en octets) Cynfl_éh\ Mﬁtié\ Quart
Longueur max. de Profibus ZSé (7 }‘Q 63

Données utilisateur de liaison FDL (’2\‘@\// f 116\ 52
Données utilisateur de relation MSI/MS2 AR | 240 < 13 48
Adresse et valeur du parametre x 236\ J«E/S 44

En-téte FDL (0
En-téte d'ASE "TraiterDonnées”  \  \_ ) | 4

En-téte de para{néﬁe\ \( N v
Adresse de par#}ré\tre (\ /é
En—téte}é\@eﬁgde pa@n\é‘(e > 2

bngueur de do

+ Format(=1,2,4) x nombre de valeurs)

lation MS1/MS2 AR (nombre de valeurs = 1)

mbre

tres x (Adresse de paramétre (=6) + En-téte de valedr de

ombre "max. de parameétres pour une longueur spécifiée de données utilisateyr de

Nombre de paramétres =

(Longueur de données utilisateur de relation MS1/MS2 AR — En-téte de paramétre (=4)

)

/ (Adresse de paramétre(=6) + En-téte de valeur de paramétre(=2) + Format(=1,2,

4))

e Nombre maximal de valeurs pour une longueur spécifiee de données utilisateur de
relation MS1/MS2 AR (nombre de paramétres = 1)

Nombre d'éléments =

(Longueur de données utilisateur de relation MS1/MS2 AR — En-téte de paramétre (=4)

— Adresse de parameétre(=6) — En-téte de valeur de parameétre(=2) )
/ Format(=1,2,4)
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Tableau 23 — Limites résultant de la longueur du bloc de données d'ASE "Traiter

Données"
Objet Tache Limitée par Longueur du bloc | Longueur du bloc | Longueur du bloc
de données de données de données
240 octets 112 octets 48 octets
Mot Mot D Mot Mot D Mot Mot D
Un paramétre, Demande Nombre 117 58 53 26 21 10
plusieurs éléments d'éléments
Changement 114 57 50 25 18 9
Paramétres Demande Nombre de 39 39 18 18 7 7
multiples parameétres
Changement 23 19 10 9 4 3
a chgque élément
Description Demande Longueurs en 234 106 42
compléte ou chaine ch ¢ octets 228 10?/\ 3
de carpctéres angemen \ \
Texte [longueur=16) | Demande Nombre de
demandes
Changement 2
4.6.2|5 Extensibilité de la fonctionnalité

e Apces a paramétres multiples: Oui/Non

S| aucune description de parametre
ajoutée au dispositif d'entrainement

e Lpngueur de bloc de données d'Af
dé¢ données pour obtenj

4.6.2{6

Les paramétres @s vants<du

res GSD des services MS1/MS2 AR

It étre

bloc

AN

Désignation

ERICITA SN

Prise en charge de relation MS1/MS2 AR

/\

s

Longueur maximale de bloc de données
MS1/MS2 AR pour le canal de communication
avec le maitre DP (classe 1)

C2-Max_Date Len

Longueur maximale de bloc de données
MS1/MS2 AR pour le canal de communication
avec le maitre DP (classe 2)

C1_Read_Write_supp

Prend en charge les services de lecture et
d'écriture du maitre DP (classe 1)

C2_Read_Write_supp

Prend en charge les services de lecture et
d'écriture du maitre DP (classe 2)

C2_Max_Count_Channels

Prise en compte maximale des relations MS2
AR actives de I'esclave DP

NOTE Les entrées GSD pour le mode isochrone, la Diffusion d'échange de données et
les services MS1/MS2 AR sont indiqués dans le PNO/3.502.
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4.7 Configuration de dispositif P
4.71 Configuration de dispositif P sur PROFIBUS DP

Selon le modéle de base PROFIdrive, le dispositif P peut étre de type homogéne ou
hétérogéne. Pour I'évaluation du type de dispositif P sur PROFIBUS, il peut étre utile de
tenter de lire le paramétre global PNU964 via le créneau 0, DS47. Si I'accés en lecture est
réussi, le dispositif P est du type homogéne et I'accés aux parametres doit également étre
possible via chacun des créneaux de ce dispositif P. Ce dispositif P homogéne est
précisément constitué d'une unité d'entrainement comprenant I'ensemble du dispositif P (tous
les créneaux).

Si la|tentative de lecture de paramétre sur le créneau 0 échoue, le dispesitif P est/du type

hétérpgéne. Dans ce cas, le dispositif P peut contenir une ou plusieurs ment.
Pour [une évaluation plus approfondie de la configuration du dispositi ire de
trouver tous les créneaux du dispositif P qui correspondent a un obj QFldrive.
Ceci peut étre effectué par accés en lecture aux paramétres via DS ; etre dglobal
PNU964.5 (nombre de DO). Lorsque les créneaux PROF ~ S bprés
évaluation du contenu de PNU964.5 de tous les créne F - i des

créngaux aux DO et des créneaux et DO aux unités d'entra

4.7.2
La cmnflguratlon generale de Iunlte dentralne i 2el a la
Figurp j nées
E/S, atives
au dip de la
CEIl 6
Une | a DU
est rg
Le D
Un O ¢ int de
consi \ 5es), desHparametres spécifiques a I'axe et de ses donnéés de

Les d 5 E/S
des 1 3rjeaux
pour

Le contexte-comprerid les données de configuration du DO. Les données de configuration
proprement dites sont constituées des identificateurs de configuration pour chaque crénegau et
les dpnnées de parameétre. Tous les identificateurs de configuration sont regroupés en une
seule chaine de configuration pour ce dispositif, laquelle est transmise au dispositif par le
message de configuration.

Le paramétre IsoM, DXB-Subscribertable et les paramétres spécifiques au DO regroupent les
données spécifiques du parametre.
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Drive Unit 1* Drive Object
(Slot 0 in case of a slot 1..n
homogenious P-Device)

2" Drive Object ...
slot n+1..0

m"™ Drive Object
slot x+1..y

Process Data PZD
(I/O Data)

Standard telegram

Control

Feedback

Process Data PZD
(I/O Data)

Standard telegram

Control

Feedback

Process Data PZD
(I/O Data)

Standard telegram

Control

Feedback

) Additional I/O (DXB)
PRIOFIdrive parameter

acgess to DU via
MY1/MS2 AR
Dg-ID=0

Axis separator

Additional I/O (DXB)

Axis separator

N\
/\ AX s&sira@\

dditional 1/0 (DXB

-

\

Drije Parameters

ta
Parameters /AN

X V4
(Précess Data) DO-ID DO-ID \\\ ’ O-ID
[P978 Subindex 0] [P978 Subindex 1] [P978 Subindex m-1]
Device \
Identification Fault Buffer (gult Buffer \ Fault Buffer
Communication (7 N\
Interface N\ LN
Local ocal Q Local
Drive Reset Parameters Parameter: } Parameters
[
Context
onfiguration \ } oMtion Configuration
IsoM )
Da Data
N —

|
N
rameterData Parameter Data
DXB - \ Q\ \\_/
Subscribertable >

Parameter Data

- Modulal

7
%Idrive parameter access via MS1/MS2 AR:
- Single/Multi-Axis DU type: DO-ID = Axis-Number

r DU type: DO-ID out of P978

Légende

NOTE]| Les i renthéses sont utilisées dans la spécification PROFIBUS (voir la CEl
Elémepts de type8):

51158,

Anglais

Francgais

Drive unit (Slot 0 in case of a homogeneous P-
Device)

dispositif P homogéne)

Unite d'entrainement (Creneau 0 en cas de

Drive object

Objet d’entrainement

PROFIdrive parameter access to DU via
MS1/MS2 AR

DO-ID

slot

MS1/MS2 AR
ID de DO

créneau

Acces aux parameétres PROFIdrive a la DU via

Process data PZD (I/O Data)

Données de processus PZD (Données E/S)

Standard telegram

Message préconfiguré

Control

Commande

Feedback

Réaction

Additional 1/0 (DXB)

E/S complémentaires (DXB)
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Anglais Frangais
Axis separator Séparateur d’axe
Drive parameters (process data) Paramétres d’entrainement (données de processus)
Device identification Identification du dispositif
Communication interface Interface de communication
Drive reset Réinitialisation du dispositif d'entrainement
Context Contexte
IsoM parameters Parametres IsoM
Faut-buffer Meémoire-tampen-des—defauts
Local parameters Paramétres locaux /\
Configuration data Données de configuration A ~
Parameter data Données de paramétre /\ \
P978 Subindex P978 Sous-index
PROFIdrive parameter access via MS1/MS2 Accés aux paramétre PRMe via 1/MS2 AR
AR - DU de type
- Single/multi-axis DU type: DO-ID = Axis

number

- Modular DU type: DO-ID out of P978

Figure 18 — Str

Explications:

Le séparateur d’a

xe de

Si une unité d’eptral
ce DO est faculfati

4) Des cont' J DO
échange des’dannées si sette partie est définie dans la «liste des ID de|DO»

(voir I'lD d’off dévant les DO qui n’échangent pas de données E/S, il

est alors ad aucun séparateur d’axe pour les DO non utilisés.
5] Des cg ongues ne sont pas admises.
Si la| copfi i i est utilisée, I'ID exigé dans le message de configuration
contient™des Ngforiations\ concernant la direction (E/S), le format (mot), la longuedrr de

donneges et e es données (cohérence sur la longueur compléete).

Les informations relatives aux créneaux et aux DO de I'esclave DP et leurs ID sont égalgment
connlis¢sous le nom de «configuration de I'esclave DP». La configuration utilisant les données
GSD|dans le maftre DP est envoyée pendant |'établissement de la communication cyglique
entre le maitre DP et I’esclave DP avec le service «Check Cfg» (Vérifier la configuration).
L’esclave DP vérifie si la configuration regue et la configuration sauvegardée coincident. La
configuration peut étre relue a I'aide du service «Get Cfg» (Obtenir la configuration).

4.7.3 Obtention de I’'ID d’objet d’entrainement (ID de DO)

Pour choisir un DO spécialisé via '’Accés aux paramétres du mode de base — Global, I'ID de
DO est utilisé pour I'adressage. Pour les unités d’entrainement mono-axe et multi-axe, I'ID de
DO est défini comme égal au numéro d’axe.

Du fait qu’avec le type d’unité d’entralnement modulaire, il est possible d’avoir des types de
DO qui n‘ont aucune donnée E/S cycliques mais I’Accés aux paramétres via le canal de
communication acyclique, I'ID de DO peut étre différent du numéro d’axe. La Figure 19 illustre
la configuration de base et les canaux de communication a [lintérieur d’une Unité
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d’entrainement modulaire. Pour corréler le numéro d’axe du canal de communication cyclique
et I'ID de DO pour I’Accés aux paramétres acycliques, la «liste des ID de DO» contenue dans

le paramétre global PNU978 est utilisée.

cyclic communication channel

DP
acyclic communication via MS1 or MS2 AR

Légende

N\
prataie N

\&\'\ y Francais

Cyclic communicatio{u ch

NARAN

Canal de communication cyclique

Acyclic comn@ﬂc tio&via Mﬁ or\&@%\/ Communication acyclique via MS1 ou MS2 AR

DP slave interf}é/\

N

Interface esclave DP

RS
O

!

ID de DO=0 (Accés a la DU)

Axis

Axe

Paramet&\mana

Gestionnaire de parametres

Définition des parameétres globaux

Drive uni

ZISR AN

Unité d’entrainement

Modula ive it)

Unité d’entrainement modulaire

Fi{é)\

19 — Configuration et canaux de communication de l'unité d’entrainement
modulaire utilisée sur PROFIBUS DP

Le paramétre PNU978 est une liste de tous les ID de DO (voir la Figure 20). Dans le contexte
du profil PROFIdrive, un ID de DO est affecté a chaque DO. L'ID de DO est un identificateur
d’'un DO spécialement utilisé pour les Unités d’entrainement modulaires. Pour I'accés aux
parametres du mode de base via PROFIBUS MS1/MS2 AR (voir la CElI 61800-7-203, 6.2.3),
cet identificateur est utilisé pour adresser un DO donné (voir la Figure 19). S’agissant de la
communication cyclique dans laquelle les données E/S sont échangées, I'ordre des données
E/S est fixé par la configuration des données E/S du DO et désigné par Numéro d’axe (voir la
Figure 21). L’identificateur des DO est entré dans le paramétre PNU978 suivant la séquence
selon laquelle les DO d’entrainement recgoivent leurs données E/S (voir aussi la Figure 19 et

la Figure 20).
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cyclic transfer of acyclic transfer of

process data P978 list of all Module IDs parameters
Subindex DO-ID

PzD
1. axis

PZD
4. axis

PzD

3. axis

ist 1|

ist 2

Légende

AN N
hgglais>\ O \ > Francgais
Cyclic transfe\r\qm@zc{a data \ \ Transfert cyclique de données de processus

Axis Axe

C)\
List <\ . Liste

P978 list(of a\n\n@w@\ N P978 Liste de tous les ID du module

Sub Sous-index
DO-I| . ID de DO
Pa)
Acyclic trm of parameters Transfert acyclique de parameétres
Paramster accesS¥ia MS1/MS2 AR: DO-ID for | Acceés aux paramétres via MS1/MS2 AR: ID de
adgl/r@king a certain DO DO pour adresser un DO donné
\V . .

pour la DU sur PROFIBUS DP

Les sous-index du PNU978 correspondent a l'apergu des données E/S des axes
d’entrailnement dans l'ordre croissant. Le P978 est composé de deux listes (voir la Figure 20).
Tout d’abord (en commencgant avec le sous-index 0), la liste des DO avec I'’échange de
données cycligues commence et se termine par un ID de DO de zéro. La seconde liste
commence directement aprés la premiére liste et contient I'ID de DO des DO sans canal de
données cycliques. Cette liste se termine également par un ID de DO de zéro. Par
conséquent, tous les ID de DO du dispositif sont énumérés si un second zéro est détecté
comme ID de DO.

Lors de I’échange de données, les régles suivantes doivent étre toujours suivies:

e aucune discontinuité dans la liste,
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¢ la fin de chaque liste est indiquée par 0, tous les DO sont énumérés si un second 0 est
détecté,

e chaque numéro existe seulement une seule fois,

e |ID de DO = 255 indique non pas un ID de DO valide mais plutét un canal de
communication cyclique des Données E/S de DO auquel il n’est pas affecté un DO.

A noter que le paramétre P978 est obligatoire pour toute Unité d’entrainement modulaire
utilisée sur PROFIBUS DP. Si P978 est présent, I'ID de DO se rapportant a I'accés aux
parameétres de DO doit étre déduit de P978. Le P978 peut aussi étre utilisé en option pour les
unités d’entrainement «mono-axe» et «multi-axe» si pour une raison quelconque, il est

d’axel des données E/S.

Des |données supplémentaires sur le paramétre P978 sont
CEI §1800-7-203. Voir aussi la Figure 21 qui donne un exemple
configuration typique de 'unité d’entrainement multi-axe.

L’'identification du type de DO dans une DU modulairé.es
parametre P975 (voir la CEI 61800-7-203, 6.3.9.3).

&
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Profibus configuration (10 Data) Modular Unit (DO)
point of view /\point of view
o3 a | DO
XE o 8 1o | Identification
2|/ Index|DO-ID | @ 53
""""""""""""""""""" / /] oz
/ DriveUnit [ |/ o | 9 DO
/| v o -
Slot i f
"""""""""""""""""" 1 10
....... ; 7 Q Diive
1 .
__________________________________ 2 | 20 Axis
Slot n: Axis seperator 4
Slot | +1 \
"""""""""""""""""" &) 0 Bri
....... 2 rive
B NP &
Slot m Axis seperator >
>1 2 other
DO
Slot mp +1 7 | x
....... \\ 2 ] Drive
\Il = 9 X
21 3 other
D PNU 978
Légend
< \ \Ang\‘is Francais
Profibus n%ura ion data) point of view Point de vue de la configuration Profibus
(données E/S)
Modutar, unit (DO) point of view Point de vue de I'unité modulaire (DO)
Slot Créneau

Axis separator Séparateur d’axe

Unité d’entrainement

Drive unit
10 data Données E/S
Parameter Parameétre

Axis number

Index DO-ID

Numéro d’axe

ID de DO de l'index

DO Identification
Drive axis

other

Identification du DO
Axe d’entrainement

autre

Figure 21 — Exemple de P978 pour une unité d’entrainement modulaire
complexe utilisée sur PROFIBUS DP
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4.8 Mécanisme d’alarme
Dans le cadre de PROFIdrive utilisé sur PROFIBUS, l'usage du mécanisme d’alarme n’est

pas spécifié. Par conséquent, pour le maitre DP, seuls le ZSW1 et le mécanisme de la
mémoire tampon des défauts via I'accés aux parameétres sont disponibles.

4.9 Fonctionnement synchrone de I’horloge
4.9.1 Séquence d’un cycle DP isochrone

La Figure 22 illustre la séquence d’un cycle DP isochrone.

[

>

I I I

!‘ DP-cyclic ‘! DP-acyclic o :

|- >l >

I I I

I I 1
Telloc o o | e \ SN
Cycle) (Slave 1) || (Slave 2) e« | (Slave n) : (Acyclic services gfave x) cfcle)

I

A

Tox J/\\ /W / ®\>
R

4\n\gka}s\ K — Frangais

DP-cyclic Q \) Cyclique DP

DP acyclic Acyclique DP

SYNCH (cIockm V\ SYNCH (cycle d’horloge)
DX (Slave) \ DX (Esclave)

(Acyclic %rvi%&é&av&x) > (Services acycliques, Esclave x)
~N

A

Y

-

T, met en_miroir la durée d’instabilité de I'horloge. L’instabilité d’horloge est la variation du
message-de Contréle global (GC) en fonction du temps (voir également 4.9.5.2).

Tpx (Data_Exchange Time — Temps d’échange de données)

Ce temps est la somme des temps de transmission de tous les messages Data_Exchange
pour tous les esclaves.

Tusc (Temps de message)

Les temps Ty gg peuvent s’écouler pour gérer tous les services acycliques sur la MS1 AR
(Tmsg?1) et la MS2 AR (Tysg2) du DP de bus de terrain ainsi que tous autres services DL
avec Service_class = low (classe de service = faible). Ces services acycliques doivent étre
exécutés aprés les services cycliques. Pour assurer un cycle DP isochrone, cette partie doit
étre limitée.
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Tpp (

Durée de cycle DP)

Tpp est la durée d’un cycle DP.

Contenu d’un cycle DP

SYNCH: Message Global_Control pour la synchronisation
La fin du message Global_Control (GC) indique le début d’un nouveau cycle DP.

DX: Data_Exchange
Avec le service Data_Exchange, I'’échange de données utilisateur entre le maitre et 'esclave

1-ne

MSG
Apres
une g

RES:
Laré
un «t
time"

4.9.2
4.9.2

La Fi

ol elfeCluce sequenticliement.

services acycliques
la transmission cyclique, le maftre peut transmettre un service a
emande de paramétre via la relation MS1/MS2 AR.

Réserve
serve est composée de "active spar time" (temps de rése
emps restant actif» (le maitre effectue des transmissij
(temps de réserve passif).

Réglages temporels
1 Généralités
gure 23 illustre les réglages temporels

ple,

me
spar

Magter-Application-Cyc MAPC SS —)I
Top S|
Mast Rx controller x
aser »|R1|R2|R3 T: Global Contro
(clock generatof)
DP4Cycle s3 |[MSG | Reserve| T Sx: Slavex
MSG:acyclic services
H §To MIN
Tease _I% < % eTBASE_DP
Slave-Applicati@ || | ' | |I—S> C | | | |
Slave 1.3 * Act. Val.acquisit.
d
¢<‘) TO V * Setpoint transfer
Légende
Anglais Francgais
Master-Application-Cycle Cycle d’application du maitre
Master Maitre
DP cycle Cycle DP
Slave-Application-Cycle Cycle d’application de I'esclave
Slave Esclave
Controller Contréleur



https://iecnorm.com/api/?name=e2c4f40925f8e4163e87f416e3da2342

-170 - 61800-7-303 © CEI:2007
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Global control (clock generator) Contréle global (générateur d’horloge)
MSG: acyclic services MSG: services acycliques
Act. Val. Acquisit Acquisition de valeur instantanée
Setpoint transfer Transfert de point de consigne
Figure 23 — Réglages temporels
Tpp (Durée de cycle DP)
La durée de cycle DP comprend les parties suivantes:
—| Durée des services cycliques Tpy: elle dépend du nombre d’escla des longlieurs
des messages DX
—| Durée des services acycliques: elle dépend de la longueur gages
MS1/MS2 AR
- Durée jusqu’a la génération d’une nouvelle impulsio de de
jeton, réserve, SYNCH
De plus, il existe pour la durée de cycle DP la conditio
—| Tpp >=maxTpp N
Régls
—-| Tease_pp ) us)
= Top mIN exemple:
2 =500 ps)

Il convier
lors d
d’aut

T, (Tempsd'entréex-temps d’acquisition de la valeur instantanée)
Se erorter a la CEl 61158 pour une description détaillée du paramétre.

de la

éfaut
‘géntrer

Réglages temporels dans le fichier GSD:

- Tgase 10 Base de temps de T| Tg (Unité: [1/12 ps], par exemple: 3 000 =
250 ps)
- T|_M|N T, minimum (Unité: [TBASE_lo], par exemple: 1 = 250 ps)

— La valeur spécifiée doit remplir les conditions suivantes:
Tease 10 =1 ms/2Mavec n =0 — 5 (nombre entier)
Cela signifie que I'une des valeurs suivantes peut étre choisie:

Tease 1o 375/750/1 500/3 000/6 000/12 000 =
31,25 [s/62,5 us/125 us/250 ps/500 ps/1 000 ps.

Le dispositif d’entralnement doit aussi étre en mesure de gérer les multiples

admissibles de la valeur choisie.
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To (T
Sere

emps de sortie: temps de transfert du point de consigne)
porter a la CEIl 61158 pour une description détaillée du paramétre.

Réglages temporels dans le fichier GSD:

TBASE 10 Base de temps de T| Tg (Unité: [1/12 ps], par exemple: 3 000 =
250 ps)
To MIN Minimum (To-Tpyx)  (Unité: [Tgasg o], par exemple: 1 = 250 ps)

La valeur spécifiée doit remplir la condition suivante:

Twm (T
Se rg

Tmap

Se rg

Diffé

Dans
I'escl

TmaP

Temy
En fo

dlhorloge du contrdleur)

TBASE_IO =1 ms/2n avec n = 0 — 5 (multiple entier)
Cela signifie que I'une des valeurs suivantes peut étre choisie:

Tease 10: 375/750/1 500/3 000/6 000/12 000 =
31,25 us/62,5 pus/125 us/250 ps/500 ps/1 000 ps.
Le dispositif d’entrainement doit aussi étre en
admissibles de la valeur choisie.

c, Tsapc (Master_Application

c >= Tpp >=<§A
Tmapc =N

voir 4.9.3

~

nction etevutilisé,Nés temps de transmission suivants sont applicables:

Ma s , 1-2 Tpp, selon Ty
Esclave)- : 1-3 Tpp, selon T, et Ty,

(par exemple, RAM de communication).

es Ymulfiples

ycles

les a

lave,

Maitre <-> Esclave temps de retard supplémentaire sur les interfaces HW et SW

Dans le cas des fonctions technologiques telles que l'interpolation ou la pré-régulation de
I’axe, les mémes temps de transmission (temps de retard) sont exigés pour les esclaves
participants.

Extensibilité du modeéle

Les parameétres suivants permettent une extensibilité séparée du maitre, de I'esclave et du

bus:

Maitre (application) -> Tyapc: Tm
Esclave (application) -> Tgapc, T1) To
Bus ->Tpp
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Dans le systéme maitre, la synchronisation du cycle d’horloge peut étre effectuée dans le
mode synchronisé en mémoire tampon ou dans le mode synchronisé amélioré (voir la
CEI 61158-5-3).

4.9.2.2

Exemple (cycle DP le plus simple)

Dans| cet exe
boucle d’asservis

Dans le cycle DP le plus simple,

clock cycle (Tyapc) | |

(Closed-loop position controller)

Y
Master R1 || R2 || R3

-

clock cycle (Tgape)

(Closed-loop

|
speed :ontrolIer/g]lr:‘r;tec;rjt.r;ller) ‘
3

| —
R1 || R2 || R3
DP-cycle | T iIIEIIS_QI MSG | [Reserve|| T fs1]s: Reserve

/—/7

Resefve

|

V4 IRl

T=0
Légende &
Anglais ( \ > Frangais
Clock cycle /\ /\\ \Q/B‘t)e d’r%goge

Closed loop position F\ontr Ier\&

ContréleYr de position en boucle fermée

Master l\ht‘re/

Slave {\ g\/> \ sclave

DP cycle Cycle DP

Closed loop SWNW Contréleur de vitesse/contrdleur courant en boucle
controller fermée

Reserve Réserve

Fi ure\{4 - Exemp

nt de position.

1) .Acquisition de la valeur instantanée

le: Cycle DP le plus simple

(dans I'esclave)

[e (Figure 24), quatre cycles DP sont nécessaires pour une réponse dgns la

2) Transmission de [a valeur instantan

3) Contrdleur de position

4) Transmission du point de consigne

ee (esclave -> maitre)
(esclave -> maitre)

(maftre -> esclave)

le Mode isochrone synchronisé en mémoire tampon est

utilisé. Ce modele place les exigences les plus faibles sur les caractéristiques de calcul du
maitre. Cependant, il augmente le temps de retard de la commande:

Temps de retard =4 x Tpp
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4.9.2.3 Exemple (Cycle DP optimisé)

clock cycle (Tyapc)

(Closed-loop position controller)

Master R1 | R2 R1 || R2 || R3

R1

R2

R3

DP-cycle T (ls1 52 MSG Reserve s3 || MsG Reserve T lls1]|s2

[ -]

MSG

Reserve T

clock cycle (Tgupc) | |

(Closed-loop

speed c ntroller/gjlr:‘r;tecqrjt.r:(;ller) ﬂl ﬁl

Légende 9
7\

Angiais AN (“373@;”5

Clock cycle C»c{e d’&rlogt&

Closed loop position controller C}s{r\m{ur}e\position en boucle fermée
Master \ < Ttrx\>
=PV

DP cycle Cycle Iéy

Closed loop speed ¢ ntr rent Contréleur de vitesse/contréleur courant en boucle
controller fermée

Reserve Réserve

'g e 25 - emple: Cycle DP optimisé

Dans| le cycké DR Optimi ix la Figure 25), le Mode isochrone synchronisé améliong est
utilis S isition de la valeur instantanée, transmission de la Jaleur
insta}taée, : i nt de position, transmission du point de consigne» est optimisée
par rappor de réduire au minimum le temps de retard de la commande.

La synchronisation
interpolationh centrale et asservissement de position” nécessite ce mode.

cycle d’horloge dans la Classe d’application 4 “Positionnement|avec

Pour le réglage temporel, voir 4.9.2.1

a) Optimisation de I'esclave (T))

Il convient que ce temps de synchronisation de I'acquisition de la valeur instantanée soit

situé le plus proche possible de la fin du cycle DP.
b) Optimisation de I'esclave (Tg)

Il convient que ce temps de synchronisation de I'acquisition du point de consigne soit situé
le plus proche possible de la fin de la transmission des données cycliques.

c) Optimisation du maitre (T),)

Dans ce cas, un décalage du temps T, du contréleur de position est ajouté de sorte que
les valeurs transmises soient disponibles pour le contréleur de position dans le méme
cycle DP. Le calcul des nouvelles valeurs de point de consigne dans le contréleur de
position doit étre achevé avant la prochaine transmission de données a I'esclave.
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Le décalage peut étre effectué de deux fagons:

1) La séquence des esclaves dans le cycle DP n’est pas connue. On fait passer les
controleurs de position a un temps auquel I’échange de données avec tous les
esclaves a été effectué.

2) La séquence des esclaves dans le cycle DP est connue. L'asservissement de position
peut étre effectué dans la séquence de transmission de données. Le décalage du
contrdleur de position d’'un axe seulement nécessite de prendre en compte la fin de
I’échange de données de I'esclave concerné.

Ce modéle pose des ex
;’G““;‘G"G-' Gt a
a commande.

lié a

Le temps de retard de la commande est calculé comme suit:
Temps de retard= Tpp + T| + T

4.9.2{4 Exemple (Cycle DP optimisé, Tyyapc =2 % Tpp

clock cycle (Ty,apc)
(Clospd-loop position controller)

Master

igences plus grandes pour les caractéristiques de calcul ainsi que

etard

R1 R R3

Res%

DP-cycle MSG

Reserve 52 |[s3|| MSG

clock cycle (Ts; C;

(Closed-lot
speed dontroller/current contraflel

Légende

“\Adglais

Frangais

Clock-cycle Cycle d’horloge
GlosedHooppositen-—controHes Controteur-de-positionenbouctefermee
Master Maitre

Slave Esclave

DP cycle Cycle DP

Closed loop speed controller/current
controller

Contréleur de vitesse/contrdleur courant en boucle
fermée

Reserve

Réserve

Figure 26 — Exemple: cycle DP optimisé (Tyyapc =2 * Tpp)

Dans cet exemple (voir la Figure 26), le maftre est déchargé du temps de calcul. Cela résulte
du fait que le cycle du contréleur de position est un multiple du cycle DP. Un tel réglage peut
étre nécessaire si le temps d’exécution de la commande dans le maitre représente seulement
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un faible pourcentage du temps d’exécution total dans le maitre. Pour le réglage de la
synchronisation, voir 4.9.2.1.

4.9.3 Exécution et fonctionnement cyclique
4.9.3.1 Exécution (généralités)

En cas d’exécution et de fonctionnement cyclique, les services DP suivants sont exigés (voir
le Tableau 25):

Tableau 25 — Services DP relatifs a ’exécution et au fonctionnement cyclique

Fonction Service D
Paramétrage/configuration de I’esclave Vérifier parametres utilisateuNérifier la“configurafion
Transmission du cycle d’horloge Contrdle global /\\ K

Transfnission des données utilisateur Echange de données \)
Transpmission du signe de vie (esclave, maitre) (\
O\

L’exécution comprend les phases suivantes:

—| Phase 1:
—| Phase 2:
—| Phase 3:

clave

Ave avec le Signe de vje du

—| Phase 4: o maitre avec le Signe de vie de

ment

BUX,
ofil)

Synshronisation a nouveau avec le Signe de vie (LS) du maftre, aprés son édghec,

Initiee par 'application de I’'esclave (de fagon autonome)

—|«B,» Synchronisation a nouveau avec le signe de vie de I'esclave, aprés son écheg,

Initiée par I'application du maitre (de fagon indépendante).



https://iecnorm.com/api/?name=e2c4f40925f8e4163e87f416e3da2342

- 176 -

Master Application

Slave Application

—'
Phase 1: Parameterization
Configuration
>
Phase 2: B PLL Synchronization
Phase 3: : Synchronization
2 to master's si
I°H
5
=1 e
: S
. S D
Phase 4: 2 i Synchronization
=} tto slave's sign-of—}fe/
2 I
@ h ~
A 4
Légende m
. J .
ﬁng\\ns \( V Frangais
Phase I (\ _PHase
Running up ni rin§> > > Surveillance de I'exécution
Master applicM x Application du maitre
Synchronizatiop/tQ\\laszMof\m/e\ Synchronisation avec le signe de vie de I'esclave
Slave applicati \ \/ Application de I'esclave
Paramet rizam \> Paramétrage
Co?(gﬁk{ti n \ configuration
PLL Synchrodigation™~. Synchronisation PLL
Synchroniz\aﬁoQto ster’ s sign of life Synchronisation avec le signe de vie du maitre
Figure 27 — Exécution (séquence en fonction du temps)

Si le systeme procede a une nouvelle execution (en totalité ou en partie, voir de A a D), ceci
est traité de la méme fagon qu’une nouvelle exécution (comme aprés la Mise sous tension).

Les signes de vie sont utilisés pour surveiller le synchronisme des applications du maitre et
des esclaves. Dans les unités d’entrainement multi-axe, il est recommandé de réaliser la

gestion des signes de vie des esclaves et du maitre d’'une maniére spécifique a I'axe.

Les diagrammes de synchronisation a la mise sous tension ne tiennent pas compte du temps
de transmission du signe de vie. En fonction du modeéle utilisé (voir de 4.9.2.2 a 4.9.2.4), les

temps de transmission suivants sont cependant pertinents:

Maftre -> Esclave:
Esclave -> Maitre:

1-2Tpp, selon T,
1-3Tpp,selonT et Ty

61800-7-303 © CEI:2007
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Maitre <-> Esclave temps de retard supplémentaire du fait des interfaces HW/SW
(comme RAM de communication)

Cependant, pour la fonctionnalité de synchronisation, un temps de transmission constant ne
pose aucun probléme, dans la mesure ou il n'est pas exigé que les différents signes de vie de
I’esclave présentent la méme relation de phase par rapport au signe de vie du maitre.

Les séquences suivantes sont spécifieées pour un rapport Tyapc/Tpp = 1/1. Un exemple

concl

uant spécifie la séquence relative a un rapport Ty apc/Tpp = 2/1

4.9.3.2 Phase 1: Paramétrage/configuration de I’esclave

Application du maitre ‘ ‘ Maitre DP ‘ | Esclave DP ‘ ‘ A})pl-ic{tion de I’eéclave
Vérifier >
paramétres.
utilisateur inement
( PLL
Paramétre IsoM
)
Vérifier la > 2> >onfiguration DP
configuration O \

-

Controle gigbal K \\j
(
Libérer,
Sync./Freege,
Groupe 0/ (Q
< DX |(Néant)
/\ (\ N& | DX (S-LS =0)

Les

CEI 6
le pa
'appl

Le s¢
La cd

utilisa
la PI

a}a@age/configuration de I’esclave

service «Vérifier parametres utilisateur» (vg
ut d’abord exigées dans I'application de I'esclave

xploiter (Operate).

teur”,woir A a la Figure 27), afin de permettre un nouveau paramétrage, par exemg
| L{aprés les défauts dus a un paramétrage incorrect (réinitialisation du disq

d’ent

ir la
pour

d’entrainement et de la PLL, et ce avant le passage de

etres
le de
ositif

La séquence de fonctionnement de la phase 1 est illustrée a la Figure 28.
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4.9.3.3 Phase 2: Synchronisation de la PLL avec le Contréle global (GC) d’horloge

Application du maitre ‘ | Maitre DP ‘ | Esclave DP | ‘ Application de I’esclave

Controle global >
(

Libérer,
Sync./Freeze,
Groupe 0/8

)
DX (Néant) >

T DX(SES=0)

Etaf “Exploiter” > | GC >

(
Exploiter ,

Datia_Exchange Sync./Freeze ,
- Groupe 8

)
DX (M-LS = 0) > <
DX ($S<0

(
\/®>

%

)/

+

N

GC (Exploiter
)
Dérparrage: M-LS =1 2> | DX (M-LS= 1)

Démarrage: Surveillance
de ['exécution

Xl A

M-US + 1
DX (S-LS = 0) Fin: Synchronisatign
PLL
Démarrage: Surveillgnce
de I'horloge
\ GZ (Exploiter >
)
M-Lfs + > DX (M-LS = n) >
€ | DX (S-LS =m) S-LS +1
Changement: GC (Libérer ...) >
Exploiter- Libérer
- | DX (Néant) >
€ | DX (S-LS=m + 1) S-LS=0
GC (Libérer ...) >
- | DX (Néant) >
< | DX (S-LS = 0) S-LS=0

Figure 29 — Phase 2: Synchronisation de la PLL avec le Contrble global d’horloge
Le paramétrage de la PLL doit étre réalisé avant la synchronisation de la PLL (voir 4.9.5.3).

Si I'application de I'esclave reconnait “Exploiter’ dans I’état de contrble global et si elle regoit
des messages d’échange de données valides, elle démarre alors la synchronisation de la
PLL. Tout autre passage de “Libérer” a “Exploiter” du maftre donne lieu @ un nouveau
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démarrage de I’exécution avec la synchronisation de la PLL (voir B a la Figure 27) jusqu’a
I'interruption du signe de vue de I'esclave.

Pour démarrer une nouvelle synchronisation, la synchronisation de la PLL n’a pas
nécessairement besoin de passer de “Libérer” a “"Exploiter”. La synchronisation de la PLL
doit étre aussi possible des qu’un GC avec le groupe 8 est envoyé.

A l'issue de la synchronisation de la PLL, le fonctionnement cyclique commence si les
conditions internes de I’esclave pour le fonctionnement cyclique sont remplies, et I'application
de I’esclave commence avec la surveillance d’horloge (voir 4.9.6).

L’état du signe de vie du maitre est sans importance pour la synchronisatian de la RLL. Le
signe| de vie du maitre et la surveillance de I’exécution peuvent démarrer uhxmdgment

ultérieur. L’application du maftre peut utiliser cela pour retarder syn hr|sat| n de
I’esclpve. Si par exemple, les paramétres sont lus depuis I'esclave i aitre
pour pdapter l'interface cyclique, le signe de vie du maitre et la surveillance del’exécntion ne

serorlt démarrés qu’a I'issue de ce processus.

A l'ekpiration du délai de surveillance de I’exécution, itre envoig une

alarme correspondante.

Si I'dpplication du maitre exécute un passage _deg « i «Libérer», les éjapes
suivantes s’appliquent:

de sortie en mode séqurisé
(sans Sécurité intégrée -> Donnéa. i Sécurité intégrée -> longueur
de données de sortie = 0). Il en ré ofaillance du signe de vie du maitre. Le
S|gne de vie de I’ esclave est f|x i mémes conditions pour le pagsage

partir/ en directi (DLL) sont sauvegardes)

—| La synch de S gidérée spécifique a I'application.

La séquence de fone se 2 est illustrée a la Figure 29.
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4.9.3.4 Phase 3: Synchronisation de I’application de I’esclave avec le signe de vie du

maitre
Application du maitre ‘ ‘ Maitre DP ‘ ‘ Esclave DP | | Application de I’esclave
GC >
(
Exploiter,
Sync./Freeze,
Groupe 8
)
M-LS + 1 > DX (M-LS =n) >
< DX (S-LS = 0)
GC (Exploiter ...) >
marrage!
M-LY + 1 > DX (M-LS=n+1) | > 2, Synchronisation M{LS
< DX (S-LS = 0) <\
GC (Exploiter ...) | > < \)
M-LY + 1 > DX (M-LS=n+2) | > \—)\ Essak M-LS (1. OK)
< DX (3-LS =
GC (Exploiter > [ % G >
M-LY + 1 > DX (M-LS =n 9< > Essai: M-LS (x. OK)
<&« \SQS_ S = 0) Eg\ Synchronisatign M-
X
M-LY + 1 > >
é\ X (S-LS =0) Démarrage: S-LS (ppur
> le maftre)
Q Démarrage: Surveillance
M-LS
M-LY + 1 XM-LS=n+2) | > <
< DX (S-LS = m) S-LS=m+1

Q N
me wase 3: Synchronisation de I’application de I’esclave
avec le signe de vie du maitre

Une fois la’synchronisation PLL réussie, I'application de I'esclave démarre le signe de ie de
I'esclpve(le compteur se trouvant dans le cycle DP) avec une valeur arbitraire entre 1 |et 15
lorsque le signe de vie du maitre change (n -> n + 1). Le signe de vie de I'esclave est tout
d’abord communiqué au maitre a la fin de sa propre synchronisation de signe de vie, ce qui
donne lieu a la synchronisation de I'application du maitre avec le signe de vie de I'esclave
uniquement aprés la synchronisation de I'esclave.

L’esclave démarre la synchronisation du signe de vie a la suite d’'un changement du signe de
vie du maftre (n -> n + 1). L’application de I'esclave soumet a essai le signe de vie du maitre
dans chaque cycle DP. La valeur attendue du signe de vie du maitre dans I'application de
I’esclave dans le cycle d’application du mafitre suivant est la suivante:

Mafitre-LS = n + 1 (15 au maximum)
Si un signe de vie du maitre soumis a essai ne correspond pas a la valeur attendue, la

synchronisation redémarre. La phase de synchronisation est considérée terminée si et
seulement si, dans l'application de I'esclave, la plage compléte de valeurs des différents
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signes de vie du maitre correspond aux valeurs attendues dans le cycle d’application du
maitre. Le signe de vie de I'esclave est alors transmis au maitre pour la premiére fois (voir ci-
dessus).

Apres la réalisation de la synchronisation des signes de vie, I'application de I'esclave démarre
avec sa surveillance cyclique du signe de vie du maitre (voir 4.9.6).

La séquence de fonctionnement de la phase 3 est illustrée a la Figure 30. Le diagramme
d’états des phases 2 et 3 est illustré a la Figure 31.

source from the PLL output;

isolate the internal clock cycle
stop PLL

Drive unit is not synchronized ’

Drive Unit

ﬂL Synchronization Synchronize PLL to Global £ontro
PHASE 2
Synchronization O.K. %
P AN
NJ

‘ Synchrghize internal cleck

urce }61947L out]

AU >
y N
Recoghjz cycle start from

| Control

(clock failure)
|

rive Axis Control Loop is
activated

x Sign-Of-Life
ster LS change recognized \ Fault
\ 4

[ Check Master LS and Global ’

PUL Fault
(clpck failure

Control

A 4
Synchronize internal clock ]

cycle to Twarc

Synchronization O.K.

A 4

Drive Axis synchronized to
Master LS

i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i

16 changes of Master LS are O.K. !
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i
i

Légende
Anglais Frangais
Isolate the internal clock cycle source from Isoler la source interne du cycle d’horloge de la sortie
the PLL output; stop PLL de boucle PLL; arréter la boucle PLL
Drive unit Unité d’entrailnement
PLL fault (clock failure) Défaut de boucle PLL (défaillance d’horloge)
Drive unit is not synchronized L’unité d’entrainement n’est pas synchronisée
PLL synchronization; Phase 2 Synchronisation PLL; Phase 2
Synchronize PLL to Global control Synchroniser PLL avec le contréle global
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Anglais

Francgais

Synchronization OK

Synchronisation réussie

Synchronize internal clock cycle source to
PLL output

Synchroniser la source interne du cycle d’horloge avec
la sortie de boucle PLL

Recognize the DP cycle start from Global
control

Reconnaitre le démarrage du cycle DP a partir du
contrble global

Global control recognized

Contrdle global reconnu

Drive unit synchronized

Unité d’entrainement synchronisée

Drive Axis

Axe d’entrainement

pDrive axis controlrtoop 1s actlvated

La DoUcCIle de commande de I'axe d entralinement est

activée /TN
Sign of life synchronization; Phase 3 Synchronisation du signe de vie;?h%se 3

Master LS change recognized

Modification du LS du maitreyc@\nu \\ \

Check master LS and global control

Vérifier le Signe de vie du ma\(e é\ébqtré gw

16 changes of Master LS are O.K.

Synchronize internal clock cycle to TMAPC

16 modifications du sigt<e de\QQJ }‘grtr\e\sont K
RS

Synchroniser le cyCle d*hoNoget terne\/ecYMAPC

Drive axis synchronized to master LS

Axe d’entraipementsy rcﬁsé vMigne de vie
du maitre

Sign of life fault

Défain/aﬁgé\du/%ig/ne,qe ?u\

Figure 31 — Diagramme

9,

N

etats/d ases e I’exécution

&
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4.9.3.5 Phase 4: Synchronisation de I’application du maitre avec le signe de vie de
I’esclave

‘ Esclave DP

Application du maitre ‘ ‘ Maitre DP | Application de I’esclave

GC >
(
Exploiter,
Sync./Freeze,
Groupe 8
)
DX (M-LS = n) >
< DX (S-LS = 0) Démarrage: S-LS\(gdour
nce
A\
GC (Exploiter ...) | > \\>

M-LS + 1 > | DX(M-LS=n+1) | >

Démarrage: < < DX (S-LS = <
Syndhronisation S-LS

GC (Exploiter ...) >

/Y )

M-LY + 1

N

DX (M-LS=n+2) | >

0

Essal: S-LS (1. Ok)

N\ é/\\/E>>)(S-L =4}1;\ S-LS + 1
<\,

S-LS

<

GC{(Exphaiter
DX (M-

GC (Exploiter

9
M-Lg + 1 > |pxMLs=n)\

<) DXYS-I8 = m) S-LS + 1
Essal: S-LS (x. Ok) <
Fin: Bynchronisation b & \

/9\ >
é

M-LY + 1 n
Fin: $urveillance deQ § DX (S-LS=m + 1) S-LS + 1
I’exégution
23[3 ilrlrl%k \\
\ GC (Exploiter ...) >

M-LY + 1 % DX (M-LS=n+2) | > > Surveillance M-LS
Surveillance’S-LS < € | DX(S-LS=m+2) | € | S-LS +1

Figure 32 =

avec le signe de vie de I’esclave

L’application du maitre démarre le signe de vie du maitre (le compteur se trouvant dans le
cycle d’application du maitre) avec une valeur arbitraire entre 1 et 15 au plus t6t lorsqu’il
passe de «Libérer» a «Exploiter».

L’application du maitre démarre la synchronisation du signe de vie au niveau du signe de vie
d’un esclave (m non égal a 0). L’application du maitre soumet a essai le signe de vie de
I’esclave au cours de chaque cycle d’application du maitre. La valeur attendue du signe de
vie de I'esclave dans le cycle d’application du mafitre suivant est la suivante:

Esclave-LS = m + Application du maitre — Cycle/Cycle DP = m + Ty apc/Tpp (15
max.)
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Si un signe de vie de I'esclave soumis a essai ne correspond pas a la valeur attendue, la
synchronisation de la phase 4 redémarre. La phase de synchronisation est considérée

terminée si et seulement si, dans I'application du maitre,

la plage compléte de valeurs des

différents signes de vie de l'esclave correspond aux valeurs attendues dans le cycle
d’application du maitre.

Apres la réalisation de la synchronisation de I'exécution, I'application du maftre met fin a la
surveillance de I'exécution et démarre la surveillance cyclique du signe de vie de I'esclave
(voir 4.9.6).

Les applications (maitre, esclave) surveillent le signe de vie de I'autre (voir 4.9.6). Si le signe

de vie

se sy

Si l'a
I'escl
(voir

acquittement par [l'utilisateur. Cette nouvelle synchronisation

'inter

Sl I'a
maftre
(voir
acqui

illustiée a la Figure 32.

4.9.3

Un exemple général deg” séqu

(application du maitre ou de I'esclave) est défaillant, I'autre tente automatiqueme
hchroniser a nouveau avec l'application défaillante.

C a la Figure 27), afin que le fonctionnement synchiOne

ruption du signe de vie de I'esclave.

D a la Figure 27), afin que
ittement de ce défaut par I'utilis

6 Exemple: Exécution en fonctionneme

nt de

ipn de

aitre
bhprés
ment

ion du

clave
Bpres
4 est

a la

Figure 34, a la Figure 35, ala Figure 3
(EAN
Application du mai% L \/\Me b{ \ Esclave DP Application de I’esclave
V Set_@ \\9/ - | Paramétrage de la PLL
S
Figure 33 - mpley\ Exécu 'oMfonctionnement cyclique (Phase 1) (Tyapc/Tpp F 2/1)
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Application du maitre Maitre DP Esclave DP Application de I’esclave
GC (Libérer) >
DX (Néant) >
< DX (S-LS = 0)
Changement: Libérer - | GC (Exploiter) > - | Démarrage: Synchronisation
- Exploiter de la PLL
2 | DX (M-LS = 0) >
< DX (S-LS = 0)
GC (Exploiter) >
Démarrage: M-LS =1 DX (M-LS = 1) >
Démarrage: < DX (S-LS = 0)
Surveillance de
I’exégution
GC (Exploiter) > \x\>
DX (M-LS = n) > \
< (8-LS=/0) ih: Synchronisation de|la
PLL
Démarrage: Surveillancge
d’horloge
Démarrage: fonctionnerpent
cyclique

Figure 34 — Exemple: E

écution en

ent cyclique (Phase 2) (Tyapc/Tpp F 2/1)
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Application du maitre Maitre DP Esclave DP Application de I’esclave
GC (Exploiter) >
DX (M-LS=n+1) | 2 - | Démarrage: Synchronisation
IIE)Sémarrage: S-LS =1
(seulement interne)
S DX (S-LS = 0)
GC (Exploiter) >
DX (M-LS=n+1) | > > | Essai: M-LS
< DX (S-LS =0)
GC (Exploiter) >
DX (M-LS=n+2) | 2 > sai: McLSH )
S DX (S-LS = 0) N%
GC (Exploiter) > \ \>
DX (M-LS=n+2) | > QK Sshi: NKLS
< | DX (S-},s/?o*,\
X
GC (Exploiter) > (\/m G )
DX (M-LS =n) > ’> Essai: M-LS (x. OK)
Fin:Synchronisation LS
Do

&

Figure 35 — Exemple: Exécution en nce WIlque (Phase 3) (Tyapc/Tpp F 2/1)
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Application du maitre Maitre DP Esclave DP Application de I’esclave
GC (Exploiter) >
DX (M-LS = n) >
< DX (S-LS =m) < | Démarrage: S-LS (pour le
maitre)
démarrage: Surveillance M-
LS

GC (Exploiter)

DX (M-LS = n + 1)

Démarrage: <
Synchronisation LS

DX (S-LS =m + 1)

GC (Exploiter)
DX (M-LS=n + 1)

DX (S-LS=m + 2/

GC (Exploiter)
DX (M-LS =n + 2)

DX (m

Essal: S-LS (1. OK) <

GC (Exploiter)

V& |/
y’

DX (M-LS = n€ 2)

M/»/);rr\»»»/rq,q//r»»\» "

Essal: S-LS (x. OK) X (S-LS =m)
Fin: >ynchron|sat|o
LS
Figufe 36 — Exe@&%\w&uonnement cyclique (Phase 4) (Tyapc/Tpp F 2/1)
Appljcation dﬂ\mal re DP Esclave DP Application de I’esclpve
\X ) >C (Exploiter) >
N DX (M-LS = n) >
< DX (S-LS=m + 1)
GC (Exploiter) >
DX (M-LS=n+1) | 2
Fin: surveillance de < DX (S-LS =m + 2)
I’exécution
Démarrage:
Surveillance S-LS

Figure 37 — Exemple: Exécution en fonctionnement cyclique (Phase 5) (Tyyapc/Tpp = 2/1)

49.4 Paramétrage, configuration (Set_Prm, GSD)

Les parameétres requis pour une «Interface d’entrainement synchrone du cycle d’horloge»
figurent dans le Tableau 26.
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Tableau 26 — Paramétres (Set_Prm, GSD) pour «interface d’entrainement
synchrone du cycle d’horloge»

Parametre Nom Set_ | GSD Type de Unités Valeurs types
Prm données (internes) -
(internes) (absolues)

DPV1_ Prise en charge de la X Boolean - 1 True
fonctionnalité DPV1

Slave (1: True)

Isochron_ Prise en charge du X Boolean - 1 True
Mode isochrone

Mode_ (1: True)

Supp

Isochion_ Demande du Mode X Boolean - 1 True
isochrone

Mode| (1: True)

Requifed /

Taase pp Base de temps de Tpp | X X Unsigned32 1/12 p}'\ 1\@6\ us

Top_mi Top minimal X Unsigned16 Taase \R \ 1 000 ps

Tor wix Top maximal X Unsigned16 (AQN\ \\2@ 32ms

Toe Durée de Cycle DP X Unsigned}(“ﬁs{sa \r\s 2 000 ys

Tmarc Durée de cycle X Un5|gn Top \1/ 2 000 pls
d’application du maitre AN

Tease_jo Base de temps de T, X X <\s\ éi 1@“7\} 1500 125 pus
To

Timin T, minimal % ned\NB\ Me 1 125 us

T Moment d’acquisition X ed16 Tease 10 2 250 ps
de la valeur (
instantanée /\ /\

TO_MIN (TO‘TDX mInIW| \\ ~ X UnS|g ed16 TBASE_IO 1 125 us

To Moment de tfan X Unsigned16 Tease 10 9 1125 s
pomt e eonsigne

Tox Temps X Unsigned32 1/12 us 12 000 1 000 us
données \g\& \/\ \>

TeLL Fenétke cle RLLU X Unsigned16 1/12 ps 12 1 ps
(12) Q\\\\ e

TeLL W max netre bovele X Unsigned16 1/12 ps 12 1 us

im Ie

T R\t%d\b@u\cle L |x Unsigned16 | 1/12 ps 0 0 us

Si le [parametre Isochron_Mode_ Supported = 0, les parametres isochrones restants (dgns le

messlage de paramétrage ou dans le fichier GSD) sont sans importance.

L'unité [1/12ps] des temps de base Tgase pp. Tease 1o et des temps Tpy, Tpy w, et du
TpLL p @ les avantages suivants:

pour d’autres débits en bauds

des données de type Float

1/12 ps correspond au temps binaire tg;7 @ 12 Mbauds (83 ns) et peut aussi étre utilisé
1/12 us permet également la représentation de 31,25 us, par exemple sans I'utilisation

1/12 ps comme unité pour les deux parametres Tp | w et Tp | p permet a ces

derniers d’étre définis plus précisément pour un débit en bauds plus bas qu’avec
Punité tg7

1/12 us comme unité pour les deux paramétres Tp | et Tp |

p bermet une mise en

ceuvre indépendamment du débit en bauds (par exemple par une boucle PLL flexible)
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