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that | it contains colours which are considered to be useful for the cofrect

undgrstanding of its contents. Users should therefore print this document usipg a

colo

Ur printer.
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INTRODUCTION

0.1 General

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

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

IEC 4
This
locats

A vali

a

nd

interf
devic|

d

rive

IEC 4

o

r de

IEC §
used
gene
This

contr
implementation.

Therd

F

F

or a

1800-7 describes a generic interface between control systems and power drive s¥s
nterface can be embedded in the control system. The control system itself canal
bd in the drive (sometimes known as "smart drive" or "intelligent drive").

iety of physical interfaces is available (analogue and digital inputs and outputs,

parallel interfaces, fieldbuses and networks). Profiles based on\ specific ph
hces are already defined for some application areas (e.g. motion control) and

e classes (e.g. standard drives, positioner). The implementations of the assog
s and application programmers interfaces are proprietary and;vary widely.

1800-7 defines a set of common drive control functionsyparameters, and state mac
scription of sequences of operation to be mapped to the. drive profiles.

1800-7 provides a way to access functions and-data of a drive that is independent
drive profile and communication interface. The“objective is a common drive mode
ic functions and objects suitable to be mapped on different communication interf
makes it possible to provide common implementations of motion control (or ve
bl or drive control applications) in contreliers without any specific knowledge of the

are several reasons to definea generic interface:

drive device manufacturer

ss effort to support system integrators;

ss effort to describe drive functions because of common terminology;

n

t]e selection of drives does not depend on availability of specific support;
or

control.-dévice manufacturer

b influence of bus technology;

ems.
50 be

serial
sical
some
iated

hines

bf the

with
aces.
locity
drive

- easy device integration;

in

dependent of a drive supplier;

For a system integrator

le

ss integration effort for devices;

only one understandable way of modeling;

in

dependent 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


https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

-10 - IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015

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 adapt a
solution to a drive profile and to manufacturer specific extensions may be unacceptable. This
will reduce the degree of freedom to select a device best suited for this application to the
selection of the unit which will be available for a specific physical interface and supported by
the controller.

IEC 61800-7-1 is divided into a generic part and several annexes as shown in Figure 1. The
drive[profile types for CiIA® 4027, CIP Motion ™2, PROFIdrive3 and SERCOS®4 are mapgded to
the generic interface in the corresponding annex. The annexes have been submitted by |open
interrjational network or fieldbus organizations which are responsible for the content qf the
relatgd annex and use of the related trade marks.

The different profile types 1, 2, 3 and 4 are specified in IEC 61800-7-20%) IEC 61800-7-202,
IEC §1800-7-203 and IEC 61800-7-204.

This |part of IEC 61800-7 specifies how the profile type 3 (PRQFEIldrive) is mapped tp the
network technologies PROFIBUSS5 and PROFINETS.

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

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

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

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

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

6 PROFINET is a trade name of PROFIBUS & PROFINET International. This information is given for the
convenience of users of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade
name holder or any of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name
PROFINET. Use of the trade name PROFINET requires permission of PROFIBUS & PROFINET International.
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IEC 61800-7-301, IEC 61800-7-302 and IEC 61800-7-304 specify how the profile types 1, 2
and 4 are mapped to different network technologies (such as CANopen®7 CC-Link
IE® Field Network8, EPATM9  EtherCAT®10, Ethernet PowerlinkT™11 DeviceNetT™12,
ControlNet™13 EtherNet/IPTM14 and SERCOS®).

10

11

12

13

14

CANopen® is a registered trade mark of CAN in.Automation e.V. (CiA). This information is given flor the
convenience of users of this International Standard‘and does not constitute an endorsement by IEC of th¢ trade
m4grk holder or any of its products. Compliancete this profile does not require use of the registered trad¢ mark
CANopen®. Use of the registered trade markC(CANopen® requires permission of CAN in Automation e.V.[(CiA).
CANopen® is an acronym for Controller Area“Network open and is used to refer to EN 50325-4.

CQ-Link IE® Field Network is a registéred trade mark of Mitsubishi Electric Corporation. This information is
givien for the convenience of users of-this International Standard and does not constitute an endorsemient by
IEC of the trade mark holder or@ny of its products. Compliance to this profile does not require use |of the
redistered trade mark CC-Link(IE® Field Network. Use of the registered trade mark CC-Link IE® Field Network
redquires permission of Mitsubishi Electric Corporation.

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

EtherCAT® js~a\registered trade mark of Beckhoff, Verl. This information is given for the convenience of users
of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or|any of
its |products. Compliance to this profile does not require use of the registered trade mark EtherCAT®. Use of
the registered trade mark EtherCAT® requires permission of the trade mark holder.

EtherretRowerink M is—atrade—mark—of Berrecker&Rainrertrdustrieelekireni—Ges—m-b-H—-contrel trade
mark use is given to the non profit organisation EPSG. This information is given for the convenience of users of
this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or any of
its products. Compliance to this profile does not require use of the trade mark Ethernet Powerlink™. Use of the

trade mark Ethernet Powerlink™ requires permission of the trade mark holder.

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

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

EtherNet/IP™ is a trade mark of ODVA, Inc. This information is given for the convenience of users of this
International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or any of its
products. Compliance to this profile does not require use of the trade mark EtherNet/IP™. Use of the trade
mark EtherNet/IP™ requires permission of ODVA, Inc.
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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
Mapping of
Profile type 1

(CiA 402)

Annex B
Mapping of
Profile type 2
(CIP Motion)

Annex C Annex D
Mapping of Mapping.-of
Profile type 3 Profile types4
(PROFIdrive) (SERCOS)

IEC 61800-7-200 — Profile specifications

IEC 61800-7-201

Profile type 1
(CiA 402)

IEC 61800-7-202

Profile type 2
(CIP Motion)

IEC 61800-7-203

Profile type”3
(PROFIdrivey

IEC 61800-7-204

Profile type 4
(SERCOS)

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

IEC 61800-7-301

Mapping of profile
type 1 to:

e CANopen
CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET
Powerlink

IEC 61800-7-302

Mapping of profilé
type 2 to:

IEC 61800-7-303

Mapping of profile
type 3 to:

IEC 61800-7-304

Mapping of profile
type 4 to:

DeviceNet .
ControlNet .
EtherNet/IP

PROFIBUS .
PROFINET .

SERCOS | + 1l
SERCOS Il
EtherCAT

0.2

The

Ratent declaration

Figure 1 — Structure of IEC 61800-7

nternational Electrotechnical Commission (IEC) draws attention to the fact thaf]

IEC

it is

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

Publication /

Holder

Title

Derwent accession

Derwent

method and control
structure for
controlling of
movement of
objects whereby
speed control is
effected at a higher
rate than position
control

Application serial Number publication
number
EP844542 [sh] Numerical control 1998-274369 EP844542-A1

27.05.1998;
DE59603496-G
02.12.1999;
EP844542-B1
27.10.1999
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The IEC takes no position concerning the evidence, validity and scope of this patent right.

The holder of this patent right has assured the IEC that he is willing to negotiate licences
under reasonable and non-discriminatory terms and conditions with applicants throughout the
world. In this respect, the statement of the holder of this patent right is registered with IEC.
Information may be obtained from

[S1] Siemens AG
Corporate Intellectual Property

Licensing & Transactions

Utlo-Hann-KRing o
81730 Muinch

Germany

subjeict of patent rights other than those identified above. IEC shall not-be)held responsibfle for

Attel;]tion is drawn to the possibility that some of the elements of this document may b the
identifying any or all such patent rights.

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



http://www.iso.org/patents
https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

-14 - IEC 61800-7-303:2015 © IEC

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

2015

1 Scope

This part of IEC 61800 specifies the mapping of the profile type 3 (PROFIdrive) spegified in
IEC §1800-7-203 onto different network technologies.

— PROFIBUS DP, see Clause 4,

— PROFINET IO, see Clause 5.

The functions specified in this part of IEC 61800-7 are not intended(to ensure functional
safety. This requires additional measures according to the relevantystandards, agreements
and laws.

2 Normative references

The fpllowing documents, in whole or in part, are normatively referenced in this document and
are indispensable for its application. For dated references, only the edition cited applieg. For
undafed references, the latest edition of the “referenced document (including| any
amerjdments) applies.

IEC §1158-5-3, Industrial communication “networks — Fieldbus specifications — Part 5-3:
Application layer service definition — Type\3 elements

IEC §1158-5-10, Industrial commuhication networks — Fieldbus specifications — Part[5-10:
Application layer service definition.— Type 10 elements

IEC §1158-6-3, Industrial .communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-3:
Application layer protocolspecification — Type 3 elements

IEC §1158-6-10, [ndustrial communication networks — Fieldbus specifications — Part|6-10:
Applitation layersprotocol specification — Type 10 elements

IEC §1784<1sIndustrial communication networks — Profiles — Part 1: Fieldbus profiles

IEC Q1784-2, Industrial communication networks — Profiles — Part 2: Additional fieJdbus

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

IEC 61800-7-203:2015, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-203:
Generic interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 3 specification

3 Terms, definitions and abbreviated terms

3.1

Terms and definitions

For the purposes of this document, the following terms and definitions apply.
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3.1.1

actual value

value

of a variable quantity at a given instant

Note 1 to entry: Actual value is used in this document as input data of the application control program to monitor

variables of the PDS (e.g. feedback variables).

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

3.1.2

algorithm
completely—determined-finite—sequence—of-operations—by-which-the—valves—of-the—output data
can He calculated from the values of the input data

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

3.1.3

application

software functional element specific to the solution of a problemin industrial-process

measurement and control

Note 1
applic

[SOU

3.1.4
attril

propqg
[SOU

3.1.5
axis

to entry: An application may be distributed among resources;,‘and may communicate with
tions.

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

ute

rty or characteristic of an entity

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

logical element inside an autonration system (e.g. a motion control system) that repre

other

sents

somg form of movement

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

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

[SOURCE: JE€ 61800-7-1:2015, 3.2.4, modified — A note to entry is added.]

3.1.6

class

description of a set of objects that share the same attributes, operations, methods,

relationships, and semantics

[SOU

3.1.7

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

clock cycle synchronous application
synchronisation of sampling and cycle times in the closed-loop control software in digital
drives and control systems
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commands
set of commands from the application control program to the PDS to control the behaviour of

the P

Note 1

Note 2

[SOU

DS or functional elements of the PDS

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

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

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

3.1.9
conti

purpg
[SOU

3.1.1
conti

physi
contr

[SOU

3.1.1
data
set of

[SOU

3.1.1
devigd
field
<fund
capa

[SOU

3.1.1
devid
field

<system integration> entity that performs control, actuating and/or sensing functiong

interf

ol
seful action on or in a process to meet specified objectives

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

D
ol device

bl the PDS
RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.7]

type
values together with a set of permitted operations

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.8]

P
e

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

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.9]

B
e
levice

hces _to other such entities within an automation system

[SOU

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.10]

3.1.14

device profile
representation of a device in terms of its parameters, parameter assemblies and behaviour
according to a device model that describes the data and behaviour of the device as viewed
through a network, independent from any network technology

[SOU

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

3.1.15
DO IO Data
collection of all Input Data and Output Data (cyclic transmission) of a Drive Object (drive axis)

cal unit that contains — in a module/subassembly or device —j@nJapplication program to

stem
aces

and
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3.1.16
Drive Object
functional element of a Drive Unit

3.1.17
Drive to Drive communication
communication (cyclic) between drives from the user's perspective

3.1.18
Drive Unit
logical device which comprises all functional elements related to one central processing unit

3.1.1
funct
entityf
funct

Note 1

Note 2

[SOU

3.1.2
Input
data

3.1.2
interf
shareg

D
ional element

of software or software combined with hardware, capable of accomplishing-a spe
on of a device

to entry: A functional element has an interface, associations to other functional elements and functio]
to entry: A functional element can be made out of function block(s), object(s)‘er parameter list(s).
RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.13]
D

Data

o be sent cyclically from the device to the contreller
(

ace

d boundary between two entities* defined by functional characteristics, ¢

chardcteristics, or other characteristics astappropriate
[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.215]

3.1.2p

10 Data

Input|Data and Output Data 'of a device

3.1.28

Isochronous Mode

comnunicationsystem service for clock cycle synchronism which generates a con

(timin

g) bus cycle with a clock cycle signal at the start of the cycle

cified

ns.

ignal

stant

3.1.2r1.

modet

mathematical or physical representation of a system or a process, based with sufficient
precision upon known laws, identification or specified suppositions

[SOU

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.17]

3.1.25

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

[SOU

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.18]
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3.1.26
Output Data
data to be sent cyclically from the controller to the device

3.1.27

parameter

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

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

[SOUREETECH61800-7=12015,3-2261

3.1.28
Process data
data |related to the control process, for example gain factor and state variables, typlically
mappged to parameters

3.1.2p
profi|e
representation of a PDS interface in terms of its parameters, parameter assemblie§ and
behaViour according to a communication profile and a device profile

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.21, modified — Note, 110 entry is deleted]

3.1.3D
setpogint
valug or variable used as Output Data of the application control program to control the PDS

3.1.31
status
set of information from the PDS to theapplication control program reflecting the state or mode
of thg PDS or a functional element:of’the PDS

Note 1| to entry: The different status‘information may be coded with one bit each.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.6]

3.1.3R
technological functions
close(d-loop controls and sequence controls for automation of application-specific processes

3.1.38
type
hardware or software etementwhich specifies the common attributes shared by aftinstances
of the type

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.23]

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

Note 1 to entry: The values of a variable as well as of a parameter are usually restricted to a certain data type.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.25]
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3.2 Abbreviated terms

AC x
AP
API
AR
ASE
CM
Cco

Application Class x, where x is the number of the AC
Application Process

Application Process Identifier

Application Relationship

Application Service Element

Context Management

Communication Object

CR
C-LS
DO
DO-LS
DP
DSC
DU
DX
DXB

FDL
GAP

GC
GSD

GSDML
HW

10 AR
I0CS
IOPS
IO Data

IRT

communication relationship
Controller’s Sign-Of-Life
Drive Object

Drive Object Sign-Of-Life
Decentralised (distributed) Periphery
Dynamic Servo Control
Drive Unit

Data_Exchange
Data-eXchange-Broadcast
frequency

Fieldbus Data Link (Layer 2)

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

Global Control Telegram
General Station . Description (device description, input for a
configuring tool)

GSD Markup anguage
hardware

identifier

IO Application Relationship

[0 Consumer Status

10 Producer Status

10 Data; is transmitted cyclically
Internet Protocol

Isochronous Realtime Ethernet

clude

bus

I/0

LS

MAP
MSG

M CR
MSO AR

MS1 AR

MS2 AR

input/output

Sign-Of-Life

Module Access Point
acyclic services (message)
Multicast CR

PROFIBUS MSO AR (Cyclic Data Exchange between master (class1
slave)

) and

PROFIBUS MS1 AR (Acyclic Data Exchange between master (class1)

and slave)

PROFIBUS MS2 AR (Acyclic Data Exchange between master (class2)

and slave)
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NAMUR Standards Working Group for Instrumentation and Control in the
Chemical Industry

NC numerical control system with a numeric control command set

OoP operator panel

Pxxx parameter (identified by number xxx)

PAP Parameter Access Point

PC personal computer

PDS power drive system

P-Deyice———— Peripheral Device (PROFIdrive Base Modeh

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 organisation

PNU parameter number

PROFIBUS process fieldbBus as defined in IEC 61158-5-3-and IEC 61158-6-3

PROFINET process field bus as defined in IEC 61158<5-10 and IEC 61158-6-10

RES reserve

RT Realtime Ethernet

SAP Service Access Point

SW software

SYNC synchronisation

SYNCH synchronisation telegram (global control)

TeASE DP time base of Tpp

TeASE 10 time base of Tj"Tg

tg1T bit-time

TCA |Min lack time-for the Controller application process

TCA |Valid time-for Input Data available

Tpe, [T_DC Data-Cycle-Time

Top DP-Cycle-Time

Top MAX maximum of Tpp

TDP_JHN minimum of Tpp

TDX_ Data_Exchange-Time

T, Jitter-Time

T, Input-Time

T, MIN Minimum of T,

Tios Idle-Time 1

Tip2 Idle-Time 2

Tinput_valid lack time for the acquisition process

T_10_Input time for actual value acquisition

T_10_InputMin lack time for the acquisition process

T _10_Output time for setpoint transfer

T _10_OutputMin

lack time for the setpoint transfer process
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T_10_OutputValid
Tm

time for Output Data available
Master-Time

Tmarc Master_Application_Cycle-Time
TuLs Master_Life_Sign-Time

To Output-Time

To MmN Minimum of (Tg-Tpx)

ThLL D PLL-Delay

ThLL w PLL-Window

TsapE STave_Application_Cycle-Time
Tsc Speed Controller Sampling Time
Tspr Station_Delay_Responder Time
TR Target_Rotation-Time

Two Watchdog-Time

uulD Universal Unique Identifier

TOK token passing

VIK Association of the Industrial Customers and_Industrial Power Produc
ZSW status word

4 NMapping to PROFIBUS DP

4.1 General

This |clause defines the mapping of the PROFIdrive Base Model on the PROFIBU
comnpunication system (see IEC 61158-5-3, lEC 61158-6-3, IEC 61784-1).

4.2 | Mapping to PROFIBUS data types

Tablg 1 shows the mapping of ‘the PROFIdrive standard data types to the PROFIBU

specific data types.

ers
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Table 1 — Mapping of data types
Data types used Equivalent data types Reference to
in Profile PROFIdrive in PROFIBUS DP the definition

Boolean Boolean IEC 61158-5-10
Integer8 Integer8 IEC 61158-5-10
Integer16 Integer16 IEC 61158-5-10
Integer32 Integer32 IEC 61158-5-10
Unsigned8 Unsigned8 IEC 61158-5-10
Unsigned16 Unsigned16 IEC 61158-5-10
Unsigred32 Unsighred32 H=C-644-68-6-4
FloatingPoint Float32 IEC 61158-5¥10
VisibleString VisibleString IEC 61158-5-10
Octe{String OctetString IEC 61,158-5-10
TimeOfDay (with date indication) TimeOfDay (with date indication) IEC-61158-5-1(
TimepPifference TimeDifference IEC 61158-5-1(
Date BinaryDate IEC 61158-5-10
TimeOfDay without date indication TimeOfDay without date indication IEC 61158-5-1(
Timepifference with date indication TimeDifference with date indication IEC 61158-5-1(
Timepifference without date indication TimeDifference without date indication IEC 61158-5-10

4.3 | Base Model at PROFIBUS DP

4.3.1 Communication devices

When using PROFIBUS DP as communication,network, the PROFIdrive Devices are mdpped

to the following PROFIBUS DP objects:

Controller

The PROFIdrive Controller is represented by the PROFIBUS DP-master (class 1)} For

examlple, this may be a PLC, NC orPC.

P-Devyice

The PROFIdrive P-Device 'is) represented by the PROFIBUS DP-slave. The P-Devigce is

related to one or more Axis of the automation system.

Supefvisor

The PROFIdrive Supervisor is represented by the PROFIBUS DP-master (class 2). For

exampple this maybe a PG or OP.

Figure 2 shows the topology of a typical PROFIdrive drive system using PROFIBUS OP as

comnrunication network.
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4.3.2

The H
DP in

Conti
Relat

Supe
Relat

P-De
Relat

Figur

master (class 1) master (class 1) master (class 2)
PLC, NC, PC PLC, NC, PC PG, OP
M‘ PROFIBUS DP iﬂ‘ ¢T
LIA. i N LIA
y T T
1o R 5 1{o]
slave R R slave
I I
Other \% \ Other.
peripherals E E peripherals
slave slave
(M) (M)
© (B
PROFldrive
Application Application
Class 1 Class 3 IEC

Figure 2 — PROFIBUS DP Devices'in a PROFIdrive drive system

Communication relationship

PROFIdrive communication relationships between the Devices are mapped to PROF
the following way:

oller — P-Device
onship is represented by;MS0 AR plus MS1 AR

Fvisor — P-Device
onship is represented by MS2 AR

vice — P-Device
onship is‘represented by Cyclic Data Exchange between DP-slaves (DXB)

e 3 shows the PROFIdrive Devices and their relationships on PROFIBUS DP.

IBUS
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Device -device PROFIBUS-DP
Communication relationship

PROFIBUS-DP Device

DP-master
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(Supervisor)

4.3.3

For
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Interf]
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With
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Drive

Therd
addre

e N

DP-slave
(P-Device)

DP-slave
(P-Device)

1EC|

Figure 3 — PROFIdrive Devices and their relationship for PROFIBUS DP
Communication network

PROFIBUS DP as communication” system for PROFIdrive, the PROFIdrive Gsg
nhunication Model is shown in _Figure 4. With PROFIBUS DP, having different Ne

aces (master- or slave-interface) means also having different Stations. Thereforg
n and Device objects in the'General Communication Model are the same.

PROFIBUS, a maximum of 126 devices — that is, masters or slaves — may be conn

Objects as well-as other peripherals (such as I/O) may be operated on one bus.

ss information:

ctwark (PROFIBUS bus/domain)

2015

neral
fwork
, the

ected

e bus in single- orimulti-master operation. Thus, PROFIdrive P-Devices with different

fore, the/PROFIdrive Device at PROFIBUS DP is precisely defined by the follpwing

e D

evice (PROFIBUS node address)
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4.3.4
4.3.4

The
PROJ

4.3.4

The (

DP c
e F
re

F
by
P
a

DP-slave DP-master
(Station and (Station and
F-Device) Controller/ Supervisor)
PROFIdrive
P-Device
. RROFIBUS
DP-slave Device DP-master (class 1/2)
Interface Interface
__ —
Network Interface connector Network Interface connector
PROFIBUS
(Network)

Figure 4 — General Communication Model for PROFldrive at PROFIBUS DP

Communication services
1 General

PROFIdrive Base Model communication services are provided by the follg
FIBUS DP mechanisms:

2 Cyclic Data Exchange

Cyclic Data Exchange service for PROFIBUS DP is realised by two different PROF
bmmunication mechanisnmis;-depending on the communication relationship.

pbr the master/slave_ (Controller/P-Device) relationship, the Cyclic Data Exchan
alised by use of simple transfer of user data via the Data_Exchange telegram (DX).

br the slave/sldve (P-Device/P-Device) relationship, the Cyclic Data Exchange is reé
use of the.Cyclic Data Exchange between DP-slaves (DXB) mechanism. The so-g
Iblisher-Subscriber-Model is based on a publisher (passive station) which provid
tual values not only to the DP-master but also to all other stations (subscribers), s

IEC

wing

IBUS

je is

lised
alled
BS its
b that

the other slaves may access and process this data. Therefore, by the configuration ¢f the

P

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

C

i and

ntain 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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2015
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4.3.4

ClocK
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Figure 5 — PROFIBUS DP DXB communication’ designations

3 Acyclic Data Exchange

\cyclic Data Exchange service is realised by thesMS1 AR or MS2 AR of PROFIBUS

ic communication uses the MS1 AR and@®™S2 AR mechanism READ and WRITE of

data

allows start-up tools to be connected as DP-master (class 2) on PROFIBUS DP and a

5 of functions, for example reading out the DO 10 Data normalisation through the co

4 Alarm Mechanism

PROFIdrive on PROFIBUS DP, the Alarm Mechanism is not used. Diagnosis and
gement is done by use of PROFIdrive mechanism based on standard Parameter A
he cyclic PROKTdrive control and status words.

5 Clock-Synchronous Operation

Synchronous Operation at PROFIBUS DP is done by using the PROFIBUS DO

Isoch
Mod

ronous Mode. Clock cycle synchronous operation in the PROFIBUS DP Isochrd

htrol.

Fault
tcess

P-V2
nous

iIsYimplemented 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 61158-5-3, IEC 61158-6-3).

Special error mechanisms in each station make stable communication possible, even if there

isas

poradic failure of the Master Clock.

For PROFIdrive, the PROFIBUS Isochronous Mode is the basis for drive synchronisation. 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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Controller application Pos. contr.
R1 | R2| R3
DX = Data Exchange telegram
Rx = Controller task of Axis x
ﬂx A
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
4 2 3 tleserve 4 2 3
Setpoifit
Actual value transfer
DP-slave / transfer ‘} v
Drive Unit ‘ ‘ ‘

Actual value
acquisition

4.3.5 P-Device communication model

Figure 7 shows the P-Device Communication™~Model

communication system.

DP-master (class 1)
(Controller)

Clock cycle
synchronous
communication

Drive Unit
application R1 I I

_—
sll:

Figure 6 — Synchronous communication for PROFIdrive at PROFIBUS DP

when PROFIBUS DP is use

DP-master (class 2)
(Supervisor)

Setpoi
activatf

DP-slave
(P-Device)

AV CycitcTommumication

< Acyclic communication

NNV

IEC

Figure 7 — Overview about the P-Device communication model on PROFIBUS

as

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
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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
(Services: Initiate, Read, Write, Data transport).

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

4.3.6 Base Model State Machine

For RROFIdrive at PROFIBUS, the states of the PROFIdrive Base Model State“Machine are
mappged to the PROFIBUS states according to Figure 8. The actions to bg carried out in the
different phases and the corresponding PROFIBUS states are described.in, the following list.

e Offline: In the Offline state, no Communication Service is ayailable. No data passes
tween the Devices.

b

Phase1: This state is the PROFIBUS Clear state and part #,of'the PROFIdrive Preparation
state. In Phase 1, the acyclic data transfer is working. Thérefore Controller and Supefvisor
mlay perform a Parameter Access to the P-Device:y'The P-Device may also gignal
exceptions via the Alarm Mechanism to the Controllér:

T

pically in this mode, the Controller tries {0 ‘parameterise the P-Devices (slpves)
assigned to it, to configure them, and to prepare for start of IO Data exchange. In this
state, Input and Output Data (DO IO Data) are-not valid.

e Phase2: This state is part 2 of the PROFI{drive Preparation state, where the PROFIBUS is
already in the operate state and the\P-Devices (slaves) try to synchronise their|local
clpcks to the Master Clock according’ito the specification of the Isochronous Mode. In this
Phase, the Cyclic Data Exchange is active and the Global Control Telegram is sent Hy the
DP-master (class 1). Also, the*other Communication System services (MS1 AR, MS? AR,
arm Mechanism) are activerand running.

lo

nase3: This state is (part 1 of the PROFIdrive Synchronisation state, wherg the

A
Clocks are synchronised to the Master Clock and the PROFIdrive Application Layer| tries
tg synchronise their Tasks by use of the Life Sign mechanism. In this first part, the Master

P
PROFIBUS is already in the operate state (Input and Output Data are valid), all Blave
Life Sign (M-LS)‘is synchronised (see also IEC 61800-7-203:2015, 6.3.12).

Phase4: This> state is part 2 of the PROFIdrive Synchronisation state, wherg 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
tq synehronise their Tasks by use of the Life Sign mechanism. In this second paft the
Slave’Life Sign (S-LS) is synchronised while the Master Life Sign is already synchrohised
(see also IEC 61800-7-203:2015, 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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Figure 9 shows the PROFIdrive P-Device mapped on a PROFIBUS slave device. The Iq

addre

¢ PROFIBUS Domain

z]

N
e Drive Unit
D

if clock synchronous operation is required

Figure 8 — Mapping of the Base Model State Machinejat PROFIBUS DP

Definition of the CO

ROFIldrive, the PROFIBUS Slot is defined as comimon CO. The CO/Slot should be
mmunication Object for |0 Data, Parameter Access.

Drive Model at PROFIBUS DP

P-Device

ss elements for the Drive Object in the PROFIBUS system are:

bde-Address

O-1D

used

gical
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PROFIBUS
Domain —
PROFIBUS
Node-Address
DP-slave
Interface .
P-Device

Drive Unit (DU) Drive Unit (DU)

4.4.2

Figure 9 shows the PROFIdrive DOs inside a P-Dgeyice clustered in Drive Units (DU)

affilia

PROFKIdrive parameters. Here, the PROFIBUS Slots belonging to one DU are merged to

block

The
PROJ
of PN
heter
Sepa

4.5
4.51
Withi

Data
DO.

Drive Object Drive Object Drive Object

(DO) (DO) (DO)

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

T

IEC

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

Drive Unit

tion of the DOs to the DUs is relevant for the:determination of the validity range of g

of consecutive Slothnumbers. Mixing of Slots of different DUs is not allowed.

Fldrive parameter PNU 964.5 (number of DO) for all Slots of the P-Device. The pres

bgeneous P-Devices). Evaluation of the number of axis and correlation with the
Fator Slots shows the start@nd the end Slot of every DU.

DO IO Data
COs for DO-10’'Data configuration

h PROFIBUS; the Slot consists of Input and/or Output Data. With PROFIdrive, th
of one ermore PROFIBUS Slots is mapped to setpoint values and actual values ¢

The

lobal

one

dentification of the DUs inside a_P=Device can be done by evaluation of the global
ence

NU964 identifies the Slot as a, Slot belonging to a PROFIdrive DO (important within

Axis

e IO
f the
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Figure 10 — Mapping of PROFIBUS Slot to the PROFIdrive DO

DO

/EC

The mapping-for a typical DO in a Multi-Axis or Modular Drive Unit is shown in Figure f10. A
singl¢ axis DU consists at least out of one Slot/CO (Input/Output 10 Data). In a Multi-Axis or
Moddlar/Drive Unit, the Slots related to one DO are separated to the Slots of the next DQ by a

specie
comprise any |O 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
e Profile-specific Slots (special configuration identifier/PROFIdrive ID):
— Axis Separator (empty/ no |10 Data)
— PROFIdrive Standard telegram (Input plus Output IO Data)
— DXB (DXB Output 10 Data).
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A group of Slots belonging to one DO are identified by the Axis-Number. The Axis-Number
starts with the number 1 and comprises at least one Slot. Note that the Drive Unit may consist
of more DOs than the highest Axis-Number because of additional DOs without IO Data.

4.5.2 Standard telegram configuration

Every telegram type supported by the Drive Object shall be described by associated IDs.
Telegrams which the master sends to the slave are interpreted as Output Data, and those
telegrams which the master receives from the slave are interpreted as Input Data.

Recommendations for the DP IDs and the PROFIdrive IDs to transfer the PROFIdrive

standard telegrams (defined in IEC 61800-7-203:2015, 6.3.4.3) are shown in Table.Z] The
recommendations of the DP ID are given for data transfer with consistency over the soniplete
length.
Table 2 — DP IDs and PROFIdrive IDs of the standard telegrams
DP IDs 2
TE
© © . . .
T 5 Brief description of the PROFIdrive IDg P
59 standard telegrams Setpoint direction Actual value direGtion
[/, I
1 Speed setpoint (16 bit), 10 Data component |0 Data comporent 2 words output, 2 wprd
no sensor, no Sign-Of- Output module Input module input
Life 2 words 2 words
_ _ 0xC3 0xC1 0xC1 04FD
1110 0001 = OxE1 11040001 = 0xD1 0x00 0X01
2 Speed setpoint (32 bit), 10 Data component |0“Data component 4 words output, 4 wprds
no sensor, additional Output module lput module input
control word 4 words 4 words
_ _ 0xC3 0xC3 0xC3 04FD
1110 0011 = OxES3 1101 0011 = 0xD3 0x00 0x02
3 Speed setpoint (32 bit), 10 Data compongent 10 Data component 5 words output, 9 wprds
additional control word, Output module Input module input
with one sensor 5 words 9 words
~ _ 0xC3 0xC4 0xC8 0XFD
1110 0100, = OxE4 1101 1000 = 0xD8 0x00 0x03
4 Speed setpoint (32 bit), 10 Data component 10 Data component 6 words output, 14 yords
additional control word, Output module Input module input
with two sensors 6 words 14 words
_ _ 0xC3 0xC5 0xCD 0xFD
1110 0101 = OxES 1101 1101 = 0xDD 0x00 0x04
5 Speed setpoint (32 bit), 10 Data component |0 Data component 9 words output, 9 wprds
additional control Output module Input module input
word,with one sensor 9 words 9 words
’ ’ _ _ 0xC3 0xC8 0xC8 04FD
DSC 1110 1000 = OxE8 1101 1000 = 0xD8 0x00 0x05
6 Speed setpoint (32 bit), 10 Data component 10 Data component 10 words output, 14
additional~control word, Output module Input module word input
with’two sensors, DSC 10 words 14 words
’ _ _ 0xC3 0xC9 0xCD OXFD
1110 1001 = OxE9 1101 1101 = 0xDD 0x00 0x06
7 Positioning interface 10 Data component 10 Data component 2 words output, 2 words
(transferring traversing Output module Input module input
blocks) 2 words 2 words
_ _ 0xC3 0xC1 0xC1 0xFD
1110 0001 = OxE1 1101 0001 = 0xD1 0x00 0x07
8 Position setpoint, speed 10 Data component 10 Data component 5 words output, 5 words
setpoint, additional Output module Input module input
control word 5 words 5 words
_ _ 0xC3 0xC4 0xC4 0xFD
1110 0100 = OxE4 1101 0100 = 0xD4 0x00 0x08
9 Positioning interface 10 Data component 10 Data component 6 words output, 5 words
(with target position and Output module Input module input
velocity) 6 words 5 words 0XC3 0XC5 0xC4 OxFD
1110 0101 = OxES 1101 0100 = 0xD4 0x00 0x09
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Standard
telegram

Brief description of the
standard telegrams

DP IDs 2

Setpoint direction

Actual value direction

PROFIdrive IDs ®

N
o

Speed setpoint (16bit)

n .. interface for the
process technology

See also IEC 61800-7-
203:2015, 6.5.5

10 Data component
Output module

2 words

1110 0001 = OxE1

10 Data component
Input module

6 words

1101 0101 = 0xD5

2 words output, 6 words
input

0xC3 0xC1 0xC5 0xFD
0x00 0x14

NOTE

1 The telegrams which are currently configured in the drive DOs can be looked up in parameter P922

NOTH

"teledram selection”.
2 The 10 Data can be distributed over several modules in the master configuration for the\|O

comppnent.

Data

b

a Hor coding of the DP IDs, see IEC 61158-6-3.
is recommended to use the special configuration identifiers

Exam
with (

Table 3 — 1 Drive Axis, standard telegram 3

ples of configuration telegrams using DP IDs or PROFIdrive ID$}or standard telegfam 3
ne axis, two axis, and DXB communication are given in Table-3, Table 4 and Table|5.

Slot 1 2
DP IO 0xE4 (output) 0xD8 (input)
PROHIdrive ID | 0xC3 0xC4 0xC8 0xFD 0x00 0x03
Table 4 — 2 Drive Axes, standard telegram 3
Drive Axis 1 2
Slot 1 2 3 4 5 6
DP IO 0xE4 (output) | 0XD8)(input) 0x01 OxFE 0xE4 (output) | 0xD8 (input) 0x01 OxHE
(axis (axis
separator) separatof)
Slot 1 2 3 4
PROHIdrive ID | 0xC3 0xC4 0xC8 0x01 OxFE 0xC3 0xC4 0xC8 0x01 OxFE
ARRV0x00 0x03 (axis separator) 0xFD 0x00 0x03 (axis separator)
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Table 5 — 2 Drive Axes, standard telegram 3,

per axis one DXB link each with 2 words

Drive Axis 1 2
Slot 1 2 3 4 5 6 7 8
0x81 0x01 0x81 0x01
0xC1 OxFE 0xC1 OxFE
DP ID OxE4 0xD8 0OxF9 @ ) OxE4 0xD8 0xF9 @ )
(output) | (input) (axis (output) (input) (axis
(1 DXB separa- (1 DXB separa-
Link) tor) Link) tor)
Slot 1 2 3 4 5 6
0xC3 0xC4 0x81 2XC1 0x01 OxFE 0xC3 0xC4 0x81 2XC1 0x01, OXHE
PRORIdrive ID | 0xC8 0xFD 0xF9 (axis 0xC8 OxFD 0xF9 AR
0x00 0x03 (1 DXB Link) | separator) 0x00 0x03 (1 DXB Link) -|separatof)
a8 The DXB configuration ID 0x81, Cn, 0xF9 is only used in the GSD but not sent jn\the configufation
teJegram to the slave. Instead for the DXB link the master sends an empty Slot with canfiguration ID 0400 or
0%01, OxF9 because for the DXB link there is no additional cyclic data transfer on the bus line. Thefefore
slaves which support DXB shall support the configuration IDs 0x00 and 0x01, OxF9.

An ekample of the configuration telegram using DP IDs or (PROFIdrive IDs for stapdard
telegram 20 with one axis is given in Table 6.

Table 6 — 1 Drive Axis, standard telegram 20

Slot 1 2
DP 10 O0xE1 (output) 0xD5 (input)
PROFRIdrive ID | 0xC3 0xC1 0xC5 0xFD 0x00 0x14
4.5.3 Cyclic Data Exchange between DP-Slaves (DXB)

4.5.3|1 General

In the subsequent text, only_the term DXB communication will be referred to. Cyclic
Exchange between DP-slaves and Data-eXchange Broadcast (DXB) are synonymous
servite used for Cyclic."Data Exchange between DP-slaves of PROFIBUS DP is

eXchhnge Broadcast.

4.5.3|2 Overview

Data
The
Data-

Cycli¢ DatasExchange between DP-slaves (DXB) allows DP nodes to also read the Input|Data

(actupl svalues) of DP-slaves either completely or in part, and use them as Output

Data

(setppint’values). Thus, the possible uses of PROFIBUS are expanded, particularly ih 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;

— 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 as follows.


https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015 - 35—

e General
— All nodes which transfer data via DXB are located in one PROFIBUS network.
— All data which is transferred using DXB is exchanged in one DP cycle.
— Data is transferred via DXB cyclically in every DP cycle.

— The DXB relationships (links) are steady-state. This means that they cannot be re-
configured during runtime without having to re-parameterise the master and the DP-
slaves.

— Every DXB communication link shall be configured using the bus configuration tool.

— The DXB communication links are target-oriented configured for each DP-slave which
receives data via DXB (Subscriber).

—| The descriptive data of the configured DXB communication links (Subscriber\Table) is
distributed to the subscribers at start-up (parameterisation).

e DP-master

—| A DP-master which may initiate DXB communication is required so'that the DP-sjaves
may communicate with each another.

—| The DP-master receives all of the data sent from publishersyas Input Data without
requiring any special configuring.

—| Data in the subscriber, which is controlled from the publishers, is not sent as Qutput
Data from the associated DP-master. Therefore in the\configuration telegram for these
Slots send by the master this DXB link slots are configured as empty Slots.

e DP-slave

—| A DP-slave may publicise data via DXB (publisher function) as well as receive| data
(subscriber function). A drive with DXB «communication which is in conformancg with
PROFIdrive should be able to receive data from at least one node and publish all|of its
Input Data.

—| The DP-slave shall also be able:to* operate with a standard DP-master without| DXB
communication. The DXB communication may be switched-on/off by an approprjately
parameterised bus.

e Plblisher
—| A publisher shall support'the "DXB request" and "DXB response" PROFIBUS funcfions.
—| A publisher shall support the "Publisher_supp“ key word in the GSD file.

e Slbscriber

—| 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 td load
the Subscriber Table.

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

4.5.3.3 Application example

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

PLC is the PROFIBUS DP-master (class 1). All drives and distributed I/O are netw
he PLC as passive nodes (DP-slaves). The control drive receives the machine se
from the DPsmaster system. The other drives receive their individual stretching rat
the tension setpoint from the DP-master. These values are almost steady-state or chd

irives; coupled by the DXB communication of PROFIBUS form an autonomous se

IEC

brked
point
os or
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computed in the control drive. The wmder senses the tension actual value (also via DXB
communication) 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

4 User model and configuration

Publisher and subscribers are modelled just like conventional DP-slaves. Supplementary, the
subscribers receive additional descriptive objects for the DXB communication relationships.
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The bus is configured in two steps:

o 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.

As configuration identifier for the DXB communication Input Data module in the GSD an ID
using the special configuration identifier format shall be used for every DXB communication
link.

ID for DXB communication (in GSD): 0x81; 0xCy-1; 0xF9 (y = length of link data in words)

NOTE| The DXB configuration ID 0x81, Cn, OxF9 is only used in the GSD but not sent in the configlration
telegrgm to the slave. Instead for the DXB link the master sends an empty Slot with configuration ID 0x00 o1l 0x01,
0xF9 Recause for the DXB link there is no additional cyclic data transfer on the bus line.

The following configuration for DXB communication is described using the~éxample|from
4.5.3(3.

The Qontrol drive configuration is shown in Table 7:

Table 7 — Slave No.11 (Publisher)

Module ID 1/0 offset Technological
significance
1 2 words- 0 Control word 1
Output 1
Data 2 V-set
3 (machine velocity)
2 3 words- 0 Status word 1
Input 1
Data 2 V1
(velocity of the contrq|
3 drive)
4 dVv1/dt
(material web
S acceleration)

The gonfiguration-af the sequential drive (coating) is shown in Table 8:

Table 8 — Slave No.12 (Publisher and Subscriber)

Module ID 1/0 offset Technological significance
1 2 words- 0 Control word 1
Output 1
Data 2 V2/V1
3
2 3 words- 0 Status word 1
Input 1
Data 2 V2
3
4 dVv2/dt
5
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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.

Table 9 — Configuration of the DXB communication link of the coating drive

Link Publisher | offset 2 Length O offset ® Technological significance
No. Publisher Subscriber
1 11 2 4 4 V1
5 (velocity of the control drive)
6 dVv1/dt
(maforial weaeb -accelarati n)
7

a8 Offset (starts with 0 in byte) in the publisher Input Data, from which point on the subscriber should afcess
dgta.

b Offset (starts with 0 in byte) in the Output Data of the subscriber, in which the publisher data-aré ' mapped.

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

Table 10 — Slave No.10 (Subscriber)

Module ID 1/0 offset Technological

significance

1 2 word 0 Control word 1
Output 1

Data 2 Tension setpoin
3

2 2 word 0 Status word 1
Input Data 1

2 Tension actual valpe

3

Table 11 — Configuration of the DXB communication links of the unwinder

Link Publisher | offset 2 Length O offset ® Technological significance
No. Publisher Subscriber
1 11 2 4 4 V1
5 (velocity of the control drjve)
6 dVv1/dt
- (material web applicatign)
2 9 0 2 8 Tension actual values
9

a8 Offset (starts with 0 in byte) in the publisher Input Data, from which point on the subscriber should access

data.
b

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

4.5.3.5 Device internal data mapping

With the definition of links from the publisher to a subscriber, 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
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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 4.5.3.6.

Subscriber filter
mechanism
st [ w2 | ] mion]
[ doto | [ doto ]

publisher A publisher B bl

10 Data —
mapping

Figure 12 \@ataflow inside a Homogeneous
X evice with DXB relations
N

4.5.3|6 Subscriber Table
4.5.316.1 Generalo

In order that a D ave may operate as subscriber on the bus at run-up, the Subscriber Table
shall [be loade o the DP-slave via the Check User Prm or Check Ext User Prm service (if
supported). '@ether with the configuration data, the DP-slave may undertake the required
checks a@ettings and therefore map the data from the DP-master and from the publishers

to its|o utput ranges (axis).
{@ P ges (axis)

4.5.3.6.2 Structure of the DXB-Subscriber Table

The DXB-Subscriber Table (see Figure 13) consists of one or more link blocks. The following
information is saved in the link block of the Subscriber Table.

e 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.


https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

-40 - IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015

Element Description Value Explanation
Block header Block-Length 8 to 234 Including length byte
Command 0x07 Identifier DXB-Subscriber
Table
Slot 0 Device
Specifier 0x00 reserved
Version Version ID 0x01 Version 1
Link1 Publisher Address 0to 125 Source DP-slave address
Input Data | ength 110 244 Length of publisher input
Publisher telegram
Source Offset Publisher 0 to 243 Offset for inputdata
access
Dest Slot Number 0 to 244 Slotnumber-for link dqta
mapping
Offset Data Area 0 to 244 Offset for link data
mapping
Length Data Area 1 to 244 Length of accessed lipk
data
Link2 Publisher Address 0to 125 Source DP-slave addfess
Input Data Length 1 to 244 Length of publisher input
Publisher telegram
Source Offset Publisher 0 to 243 Offset for input data
access
Dest Slot Number 0 to\244 Slotnumber for link dgta
mapping
Offset Data Area 0 to 244 Offset for link data
mapping
Length Data Area 1 to 244 Length of accessed lipk
data
Link 3
IEC
NOTH 1 In order to ensure that the system can be expanded in the future, a version ID is provided in the
Subs¢riber Table.
NOTH 2 The table length can be determined via the length specification in the block header.
NOTH 3 If'data from one publisher has to be distributed to several axis on one subscriber, this can be dope by
placirlg of-mdltiple link entries in the Subscriber Table.

Figure 13 — Structure of a DXB Subscriber Table (inside a Prm-Block)

4.5.3.6.3 Data transfer routes of the Subscriber Table
The Subscriber Table may be transferred to the slave via two different transfer routes:

e using the Check User Prm service (where the maximum length of the filter table including
header is limited to 234 bytes); this way is recommended because of general support by
masters; or

e using the Check Ext User Prm service (where the maximum length of the filter table
including 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 4.5.3.9).
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4.5.3.7 Timing characteristics
4.5.3.71 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.

minTgpg
(PUDIIShET) Tos
HROFIBUS
\ DXBrequest | \ DXBresponse | \ REQUEST\D/
Tsvn maxTSDR
D
|

Heady to receive

Figure 14 — Timing diagram of PROFIBUS with
Cyclic Data Exchange between DP-slaves

The tjming may be optimised, using controllers which guaranteé short response times. Ip this
case |the max. Tgpr shall be specified in the GSD of all of‘'the devices. A bus configutation
tool may then use this value when calculating T p5.

4.5.3{7.2 Delay time of the publisher data

At the instant that the master Output Data is received, the data of the publishers, which are in
the clycle before the subscriber, are from the ‘actual cycle; the data of the publishers, which
are in the cycle after the subscriber, are.from the last previous cycle. This concurrencg may
be optimised by using clock cycle synchrenism.

4.5.3/8 Monitoring and diagnostics
4.5.3/8.1 General

The pubscriber monitorsa DXB communication link and may identify various errgrs in
opergtion. The subscriber keeps a status report for each DXB communication link and signals
every| status change.to its parameterisation DP-master. This means that this DP-mastef has
essential information about the status of all of the DXB communication links.

The fime and data are monitored by the subscriber for every publisher. The time moniforing
interval ,corresponds to the response monitoring of the PROFIBUS-DP. Since the data is
checkedlagainst the configured lengths, steady-state configuring errors and dynamic grrors
may be sensed during data transier. VWhen an error occurs, data cannot be re-sent as the
publishers send their data as a broadcast. If the subscriber identifies a failure, it shall respond
in an application-specific way and transfer a diagnostics message to the master.

The master may always interrogate the subscribers for the status of all DXB communication
links. When interrogated by the master, the slave signals the statuses of the DXB
communication links with the DXB link status object. In this object, the address of the
publishers and the link status of every DXB communication link are transferred (see
IEC 61158 Type 3 elements).

4.5.3.8.2 Monitoring the accessed data in the subscriber

In order to avoid dynamic as well as steady-state errors for the links, the subscriber shall
recognise the publisher data length (this corresponds to the input data length).
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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.

4.5.3.8.3 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
genefates and the subscriber monitors the Sign-Of-life.

4.5.319 Configuring, GSD extensions

The GSD file (device data file) is the basis and input for the configuring toekoThis GSPD file
shall| be supplied by the device manufacturer of a DP-slave which is 40 operate [as a
subsgriber/publisher on PROFIBUS DP.

The parameters given in Table 12 are required in order to implement"DXB communication.
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Table 12 — Parameters (Set_Prm, GSD) for slave-to-slave

communication (Data-eXchange Broadcast)

Parameter Designation Set | GSD | Data type Units |Min. required values Typical value
_ (internal) - 1.
Prm Publi- Subscri- | (internal) [(absolute)
sher ber
DPV1_Slave Support of the X Boolean - - True 1 True
DPVA1 )
functionality (1: True) -
Publisher_supp Support of the X Boolean - True True 1 True
Publisher
fnati Lt (1: True)
faretionetity
Subscriben_supp Support of the X Boolean - False True 1 True
Subscriber )
functionality (1: True)
DXB_Max |Link_Count [Number of max. X Unsigned8 - - 1 8 8
possible links to
different
publishers
DXB_Max |Data_ Maximum X Unsigned8 Byte - 2 32 32
Length possible data
length of a link
to one publisher
MaxTsdr_xx Maximum slave x |Unsigned16| tg|T <800 < 800 400 33,2 ps?
processing time
at xx Mbit/s
DXB_Subscribertable_ |Supported SAPs X Unsigned8 ~ - 0 1 1
Block_Location for DXB-
Subscriber table
Publisher_|Addr Publisher X Unsigned8 -
address of the
link
Publisher_[Length Total input data X Unsigned8 Byte
length of the
Publisher
Sample_Offset Start of the link X Unsigned8 Byte
Sample_Lgngth Length of the X Unsigned8 Byte
link

2  Value at 12 Mbit/s.

If the

(refer to PNQ/3.502).

4.6

Parameter Access

extended parameterisation

is used, then additional

GSD parameters are necepsary

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 -
Parameter Access is done by a Process data ASE read/write on Index 47 (DS47) of the
specific CO (Slot).

Global

service

is defined. The access for the Base Mode
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Figure:15 — PAP and Parameter Access mechanism
é\or a PROFIBUS homogeneous P-Device

PROFIdrivesP=Device on PROFIBUS shall support the Base Mode Parameter Acc

.

related to PROFIdrive DOs (within a DU). Homogeneous P-Devices

support also Base Mode Parameter Access — Global via Slot 0, DS47. All PROF

s&he complete Drive Unit (all DOs, global and local parameter) are acces

I ,(Bs of a DU. Figure 15 and Figure 16 show the Parameter Access mechanis
ls%{s in different P-Devices.

bSS —
shall
drive
ssible
m for

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 61800-7-203:2015, 6.2.3).
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Figure 16 — PAP and Parameter Access mechanism
for a:PROFIBUS heterogeneous P-Device

e note the followingtconventions.

ne Parameter Access to all DO of a Homogeneous P-Device shall be possible als
e Slot 0-PAR. /Addressing of the DO is done by the DO-ID passed inside the re
ader data’structure (Base Mode Parameter Access — Global).

ne P-Device of Heterogeneous type shall not support a PAP at Slot 0. Testing if t
bvice is of Homogeneous type can be done by read access to global parameter PNU
the’access is successful, the P-Device is of Homogeneous type.

0 via
quest

he P-
1964.

o W

possible via every PAP related to the DU.

ithin a Drive Unit, access to the local parameters of every DO inside the DU shall be

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

e 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 subclause, 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 a general overview about the PROFIBUS DP services
available for PROFIdrive Parameter Access.

Table 13 — Services used for Parameter Access on PROFIBUS DP

Service DPVO DPV1
Master type Class 1 (PLC) Class 2 (PG, B&B)
Connection type MS0 AR MS1 AR MS2 AR
Communication service | Cyclic data ASE Process data ASE Read/Write Data Transport
PROFIdrive service DO 10 Data @ Base Mode Parameter Access (BMP) -
a8 PKW channel, defined in PROFIdrive V2, not used any more.

Addressing of the PAP is done by CO/Slot and index/DS (data block). The definitions refer to
the Read and Write services via the MS1 AR and MS2 AR. The Data Transport service |s not
used|[since it is only accessible for a DP-master (class 2).

The PROFIdrive Profile for drives defines the following PAPs for the' Parameter Access on
PROIFIBUS DP (see Table 14):

Table 14 — Defined PAPs for Parameter Access

PAP Contents Index (Process data ASE|

Base |[Mode PAP Access Point for 47
Base Mode Parameter\Access —
Global

4.6.2|2 MS1/MS2 AR Read/Write sequences for Parameter Access

The data in the write request corresponds to the parameter request. The data in the Read
respgnse corresponds to the parameter response.

A write request is first sent with the parameter request. The master shall send a Read refjuest
so thiat the slave answers ‘with a Read response containing the parameter response| (see
Figurp 17 and Table 15);
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The
valid

apprd
sepa

DP-master PROFIBUS MS1/MS2 AR DP-slave
Parameter N Write.req DB47 R Parameter
request with data (parameter request) N N request \
|
P Write.res _ S
0 without data
)
\ o Read.req DB47 J o >
without data Y
, Parameter
e Read.res(-) _ processing
) without data
I
. ReadreqDB47 [ R
without data 1
|
_ Parameter Read.res S Parameter j
~ response with data (parameter response) response

IEC

Figure 17 — Telegram sequence via MS1 ARor MS2 AR

Jata flow according to Figure 17 and the related state machine deinfed in Table|15 is
for exactly one connection. If several connections have been set up, then the
priate number of state machines shall be available and every connection is assigned a
ate state machine.
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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
discopnected
Subsequent - Connection disconnected
state
Write|req Action (protocol error) | Start processing | Write.res(-) Reject response
Write.res(-) Write.res(+) "state conflict" Start processfing
Write.res(+)
Subsequent - Request being - Request being
state processed processed
Read|req Action (protocol error) | Read.res(-) Read.res(+)
Read.res(-) )
"state conflict"
Subsequent - - Idle
state
Procgssing Action Reject Reject (internal errof)
completed .
reject
Subsequent - - Response available -
state

The dolumns of this table specify the state. The rews explain an event. Every row is subdivided into two fields.
One describes the action and the other the subsgquent state.

4.6.2{3
4.6.2{3.1

Standard case

MS1 AR, MS2 AR telegram frame

The following four MS1T/MS2 AR telegrams (see Table 16, Table 17, Table 18 and Table 19)
are used for transmitting a parameter request/parameter response pair via the PAP (S|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

Byte n+1

Write Header

Function_Num
= 0x5F (Write)

Slot_Number =...

Index = 47

Length = (Data)

Data (Length)

Parameter request...

e Short acknowledgement of the parameter request with Write response (without data):
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Table 17 — MS1/MS2 AR telegram frame, Write response

Block Byte n Byte n+1
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 request

Block Byte n Byte n+1
Read Header Function_Num Slot_Number =...
= Ox5E (Read)
Index = 47 Length = MAX

e Transmission of the parameter response in the Read response:

Table 19 — MS1/MS2 AR telegram frame, Read response

Block Byte n Byte n+1
Read Header Function_Num Slot_Number
= Ox5E (Read) = (mirrored)
Index = (mirrored) Length = (Data)
Data|(Length) Parameter responses

Mearling and utilisation of the elements'in the MS1/MS2 AR telegram header:

— Function_Num:
ID for service (Read, Write;“Error)
— S|ot_Number:

MS1/MS2 AR: In the)request: addressing of a real or virtual module of the DP-slave, |n the
rgsponse: mirrored.

PROFIdrivenno evaluation.
— Index (Process data ASE):

MS1/MS2 AR: In the request: addressing of a data block at the DP-slave, in the resppnse:
mifircered.

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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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 Byte n+1
Error Function_Num Error_Decode
= OxDF (Error Write) =128
= OxDE (Error Read)
Error_Code_1 Error_Code_2
= (don't care= always 5-Q)
— Efror_Decode:
Process data ASE: ID as to how Error_Code_1/2 are to be interpreted.
PROFIdrive: always 128
— Efror_Code_1:
Process data ASE: Breakdown into error class (4 bits) and jerror code (4 bits); refer to
Table 21.
PROFIdrive: Utilising certain numbers
— Efror_Code_2:
Process data ASE: Application-specific
PROFIdrive: not used (always = 0)
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Table 21 — Allocation of Error class and code for PROFIdrive

Error_Class
(from IEC 61158)

Error_Code
(from IEC 61158)

Application PROFIdrive

0x0..0x9 = reserved

OxA = application

0x0 = read error

0x1 = write error

0x2 = module failure

0x3 to 7 = reserved

0x8 = version conflict

0x9 = feature not supported
OxA to OxF = user specific

0xB H access 0x0 = invalid index 0xBO = No PAP (DS47): paramepter
requests are not supported
0x1 = write length error 0x1 = Parameter requést blockl|is to
0x2 = invalid slot long for this PAP

0x3 = type conflict
0x4 = invalid area

0x5 = state conflict

0xB5 = Aceess 'to PAP (DS47)
temporarily not possible due to
internalprocessing status

0x6 = access denied

0x7 = invalid range

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

0xC 4 resource 0x0 = read constraint cofflict
0x1 = write constraint:conflict
0x2 = resource busy
0x3 = resource‘unavailable
0x4..0x7 =+eserved
0x8..0xF\=_user specific

0xD..|0xF = user specific

4.6.2|4 Data block lengths

o |If{the data block length limitation of the MS1/MS2 AR Process data ASE (see IEC 6
Type 3 elements)\is used, then the following settings of the transferred data qus

1158
ntity,

which help to,optimise the DP cycle (see Table 22 and Table 23), are recommepded.
Maximum data-quantities to be transferred are a function of the data block lengths. Values
fgr maximum Profibus block lengths and BMP block lengths as basis for calculatioh are
given in_ Table 22.
Table 22 — Data block lengths
(Length in bytes) Complete Half Quarter
Max. Profibus length 255 127 63
FDL user data 244 116 52
MS1/MS2 AR user data 240 112 48
Parameter address and value 236 108 44
FDL header 11
Process data ASE header 4
Parameter header 4
Parameter address 6
Parameter value header 2



https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

— 52 —

For calculations of quantity data related to the BMP mechanism these formulas apply:

IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015

e MS1/MS2 AR user data length required as a function of the number of parameters and
number of values

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

Number of parameters x

+ Format(=1,2,4) x number of values)

(Parameter address (=6) + Parameter value header (=2)

e Max. number of parameters for a specified MS1/MS2 AR user data length (number of

values = 1)

. foimum number of values for a specified MS1/MS2 AR user data/\lefnigth (numb

parameters

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

/ (Parameter address(=6) + Parameter value header(=2) + Format(=1,24)-)

:1)

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

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

Table 23 — Limits due to the Process data-ASE data block length

er of

Object Task Limited by Data block Data block Data blo¢k
length length length
240 byte 112 byte 48 byte
Word D Word Word D Word Word D Word
One parameter, | Request 117 58 53 26 21 10
Number of
severpl
clemants Change elements 114 57 50 25 18 9
Multi Request 39 39 18 18 7 7
paranpeters, Number of
each pne Change parameters 23 19 10 9 4 3
element
Descliption Request Lengths in 234 106 42
complete or bytes
string Change y 228 100 36
Text Request Number of 14 6
(length=16) Change requests 14 6
4.6.2|5 Scalability of the functionality

The functionality of the BMP mechanism is scalable according to these criterias.

e Multi-Parameter Accesses: yes/no

e Parameter description available: yes/no

e If no parameter description is available, the parameter description shall be added as a file

to the drive.

e Process data ASE data block length: limitation of the data block length for the purpose of
shorter bus cycles in the Isochronous Mode.

4.6.2.6

GSD parameters for MS1/MS2 AR services

The following GSD parameters in Table 24 are relevant for the MS1/MS2 AR services:
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Table 24 — GSD parameters for the MS1/MS2 AR services

Parameter Designation

DPV1_Slave MS1/MS2 AR support

C1_Max_Data_Len Maximum MS1/MS2 AR data block length for the communication channel with the
DP-master (class 1)

C2_Max_Data_Len Maximum MS1/MS2 AR data block length for the communication channel with the
DP-master (class 2)

C1_Read_Write_supp Supports the read and write services of the DP-master (class 1)

C2_Read_Write_supp Supports 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

NOTH The GSD entries for Isochronous Mode, Data eXchange Broadcast and MS1/MS2 AR servjces)are [given

in PN

0/3.502.
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IEC 61800-7-203:2015, 6.1.3.7.

P-Device configuration
P-Device configuration on PROFIBUS DP

ding to the PROFIdrive Base Model, the P-Device ,may be of homogeneol
ogeneous type. For evaluation of the P-Device type on“PROFIBUS, an attempt to
lobal parameter PNU964 via Slot 0, DS47 may be helpful. If the read acce
ssful, the P-Device is of Homogeneous type and the parameter access shall alg

one Drive Unit which comprises the whole P-Device (all Slots).

parameter read attempt on Slot 0 fails, the P-Device is of Heterogeneous type. |
the P-Device may contain one of sevé€ral Drive Units. For further evaluation of t
e configuration, it is necessary to find out all Slots of the P-Device which are relate
Fldrive DO. This can be done bysa parameter read access via DS47 on the ¢
neter PNU964.5 (number of DOs)»When the PROFIdrive Slots are found and the co
64.5 of all PROFIdrive Slots is‘evaluated, the allocation of Slots to DOs and of Slot
o Drive Units can be determined.

ware that also an Encoder device supports the PROFIdrive parameter channe
e identification parameter. To figure out if the device is a PROFIdrive device

Her device, evaldate the profile number out of parameter 965. If the profile numben
evice is a PROEIdrive device.

Drive-Unit configuration on PROFIBUS DP

s or
read
5SS s
o be
actly

N this
he P-
] to a
lobal
ntent
5 and

and
br an
is 3,

genéral Drive Unit (DU) configuration on PROFIBUS is shown in Figure 18.

.also shows the related data objects for IO Data, local and global parameter data

A DU consists logically out of one or several Drive Objects (DO). The Drive Unit is

repre

sented by DO-ID=0.

The DO consists of at least its specific parameters.

A DO of type Axis consists also of its 10 Data (setpoint values, actual values), the axis

speci

fic parameters, and its axis-specific configuration data.

The DO |10 Data is composed of several Slots containing the IO Data of the telegrams used
for this DO and the Axis Separator. There may be more Slots for additional IO Data or DXB
communication.


https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

- 54 — IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015

The context includes the configuration data of the DO. The configuration data itself consists of
the configuration identifiers for each Slot and the parameter data. All configuration identifiers
are combined into one configuration string for this device, which is transferred to the device
by the configuration telegram.

The parameter data is put together by the IsoM Parameter, the DXB-Subscriber table, and the
DO specific parameters.

Drive Unit
[Slot 0 in case of a
homogeneous P-Device]

1°' Drive Object
slot 1..n

2" Drive Object ...
slot n+1..0

m'" Drive Object
slot x+1..y

Process Data PZD
(I/O Data)

Standard telegram

Process Data PZD
(I/O Data)

Standard telegram

Process Data PZD
(I/O Data)

Standard telegran

Control Control €ontrol

Feedback Feedback

l(é Feedback
N

Additional 1/0 (DXB) Additional 1/0 (DXB) Additional 1/0 (DXB]

PRPFIdrive Parameter
Acgess to DU via

MS”M?Z o Axis separator Axis sepdrator Axis separator
DOrID =0
Driie Parameters
(Prdcess Data) DO-ID >\,\30-|D DO-ID
[P978 subindex 0] [P978 subindex 1] [P978 Subindex m-1]
Device
identification Fault buffer Fault buffer Fault buffer
Communication \
interface
Local Local Local
Drive reset parameters parameters parameters
Cpntext
Configuration Configuration Configuration
IsoM data data data
Parameters
DXB Parameter data Parameter data Parameter data
Subscribertable

S
Q/C) PROFIdrive Parameter Access via MS1/MS2 AR:
\ - Single/Multi-Axis DU type: DO-ID = Axis-Number

- Modular DU type: DO-ID out of P978

IEC

The expressions in parentheses () are used in the PROFIBUS specification (see IEC 61158-5-3, IEC 61158-6-3).

Figure 18 — Drive Unit Structure

For the structure of a Drive Unit, the following rules apply.

1) The Drive Unit itself has no IO 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.
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4) Shorter configurations are allowed: if only a part of the DOs exchanges 10 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

D

Os.

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).

The information about the Slots and DOs in the DP-slave, and their IDs are also known as the

DP-s
sent
the (

ave configuration. The configuration, configured using the GSD data in the DP- m
when establishing cyclic communication between the DP-master and the DP
heck Cfg service. The DP-slave checks whether the received configurati

er, is
with
ngd the

saved configuration coincide. The configuration may be read back using the Get‘S service.

4.7.3

To se
for aq
Numl

Due
have
ID m
com
cyclid
DO-II

Getting the Drive Object — ID (DO-ID) /\'
lect a dedicated DO via the Base Mode Parameter Access — C{@ the DO-ID is
S

dressing. For Single-Axis and Multi-Axis Drive Units, the DO-IB; et equal to the
er.

o the fact that with the Modular Drive Unit type, it |ssegéibile to have DO types

y be different from the Axis-Number. Figure 19

communication channel and the DO-ID fo acyclic Parameter Access, the ‘I
D” in the global parameter PNU978 is useds\
N
DP
Cyclic communication channel :.& Acyclic communication via MSI or MS2 A

Global
parameter set

no cyclic IO Data but Parameter Access via the ac;c@ communication channel, thg DO-

used
AXis-

which

s the principle configuration and the
unication channels inside a Modular Drive LQ{ To correlate the Axis-Number qf the
A

ist of

Modular Drive Unit IEC

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
For the Base Mode Parameter Access via PROFIBUS MS1/MS2 AR (refer to
IEC 61800-7-203:2015, 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 10 Data is fixed

Units.
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by the DO 10 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).

Cyclic transfer of . Acyclic transfer of
process data P978 list of all DO-IDs parameters
Subindex DO-ID
PZD
1. axis : 0 12
HZD |1 14
4 axis |
|
i | 2 15
3. axis
3 0
4 13
<
© X
List 1
List 2

EC

Figure 20 — Meaning of parameter PNU978 (list of all DO-IDs)
for the DU at PROFIBUS DP

The gubindices of PNU9%8 correspond to the 10 Data view of the drive axes in ascephding
order| P978 consists of'\two lists (see Figure 20). First of all (starting with subindex 0), the list
of DQs with Cyclic Data Exchange starts and is terminated with a zero DO-ID. The second list
startgd directly aftersthe first list and contains the DO-ID of DOs without cyclic data chgnnel.
This [ist also terminates with a zero DO-ID. Therefore all DO-IDs of the device are listed if a
second zero.is_detected as DO-ID.

During @ata Exchange, the following rules shall always be followed:

e no gap in the list,
e the end of every list is signalled by 0, all DOs are listed if a second 0 is detected,
e every number exists only once,

e DO-ID = 255 signals not a valid DO-ID but a DO IO DATA cyclic communication channel
which is not assigned a DO.

Notice that parameter P978 is mandatory for a Modular Drive Unit at PROFIBUS DP. Also
parameter P978 is mandatory if the Drive Unit contains DOs without cyclic data channel (List2
in P978). 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 10 Data Axis-
Number.
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Further details on parameter PNU978 are defined in the IEC 61800-7-203:2015, 6.4.2. See
also Figure 21 for an example of P978 for a typical Multi-Axis Drive Unit configuration.

Identification of DO type in a Modular DU is done by evaluation of P975 (refer to
IEC 61800-7-203:2015, 6.3.9.3).

Profibus configuration (I0 Data) Modular Unit (DO)

point of view /\point of view

DO c|
Identifidation

DO-ID

Axis
Number.
A\
o
©
X

DO-ID

DO-Type
PNU 975.5

- -

o

©
DU
0

Drive Unit

1 10
1 pa Drive
9 1 Axis

2 |20

AN

Slot n: Axis Separator 4
Slot f +1
R os R 3
5 OQ 10 Drive
) 1 Axis
Slot m Axis Separator
11 2 Other
Slot m +1 / 7 | x
' 3 20 1 Drive
8 | x Axis
9 X
- 21 3 Other
PO PNU 978
-y
I IEC
Figure 21 — Example of P978 for a complex
Modular Drive Unit at PROFIBUS DP
4.8 | Diagnosis

Within PROFIdrive at PROFIBUS, the mapping of the Fault Classes Mechanism on Diagnosis
ASE and Alarm ASE is not specified. Therefore, for the DP-masters, only the Fault Buffer
Mechanism and Warning Mechanism via Parameter Access and ZSW1 are available.

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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A
A4

TJ
<+
I I I I
I DP-cyclic P DP-acyclic _ : :
| P <% >
I I I I
| | |
SYNCH
SYNCH| | iy DX DX I MSG
(Clock S| 1 S| 2 - 3l | RES (Clock
Cydle) (Slave 1) || (Slave 2) (Slave n) I (Acyclic services Slave x) cycle)
| | | |
I I I I
I Tox o Tusa | l
[ > > |
! Top !
I |
I I

Figure 22 — Sequence of an isochronous DP cycle

The gxpressions used in Figure 22 are as follows.

T, (Jjtter Time)
T, mirrors the time in which the clock jitter lasts. The clock\jitter is the shifting of the Global
Contiol (GC) telegram with respect to time (refer also t0{4.9.5.2).

Tpx (Pata_Exchange Time)
This fime is the sum of the transmission times of all'Data_Exchange telegrams for all slayes.

Tusg (Message Time)
The times Ty5g may elapse to handle all acyclic services on the MS1 AR (T sg1) and| MS2
AR (Twmsg?2) of fieldbus DP as well as_allother DL-services with Service_class = low. These
acycljc services shall be executed after the cyclic services. To ensure an Isochronous DP
cycle| this part shall be limited.

Tpp (PDP-Cycle Time)
Tpp is the time a DP cycle lasts.

Content of a DP cycle
SYNCH: Global_Control telegram for synchronisation
The gnd of the Glgbal) Control (GC) telegram marks the beginning of a new DP cycle.

DX: Data_Exchange
With |the service Data_Exchange, user data exchange between master and slave 1-n is
execlited/sequentially.

MSG| acyclic services
After cyclic transmission the master may transmit an acyclic service, for example parameter

request via MS1/MS2 AR.

RES: Reserve
The reserve consists of the "active spare time" which is used as an “active rest” (master
transmits to itself) and the "passive spare time".

4.9.2 Time settings
4.9.2.1 General

Figure 23 shows the time settings.
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Master-Application-Cycle !% Tuapc SS —)l
< Tor >
TM i Rx Controller x
Master < »|RT|R2|R3 T: Global Control
TDX >: (clock generator)
DP-Cycle T{ s1 | s2 | s3 |MSG| Reserve|T Sx: Stave x
MSG:acyclic services
Tb/‘\bl:_% 4TO?MIN TDI-\DE UF
— i< <> —> )
Slaje-Application-Cycle Ll E | |I_s) c | | | |
Slaye1..3 Aet)val.acquisit.
To ¥

¢ Setpoint transfer

IEC

Figure 23 — Time settings
The gxpressions used in Figure 23 are as follows.

Tpp (DP-Cycle-Time))
The P cycle Master-Application-Cycle time consists<of the following parts.

— Duyration of the cyclic services Tpy: depends on the number of slaves, DX telggram
lelngths

— Dupration of an acyclic services: depehds on the maximum length of the MS1/MSR AR
tdlegrams

— Dypration until a new clock pulse ds generated: GAP, token passing, reserve, SYNCH
In addition, there is the following general condition for the DP cycle time:

- Tpp>=maxTpp miN highest value of Tpp \ of all slaves

Time|settings in GSD file:

— Tpgase pp lime base of Tpp (Unit: [1/12 ps], for example: 3 000 = 250 ps)
- Tpp_min ( Minimum DP cycle time (Unit: [Tgase_ppl, for example: 2 = 500 ps)
— The specified value shall fullfill the following condition:

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

This means that one of the following values may be selected:

TeasSE pp: 375/750/1 500/3 000/6 000/12 000 =
31,25 1s/62,5 us/125 us/250 ps/500 ps/1 000 ps.
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:


https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

- 60 - IEC 61800-7-303:2015 © IEC

- Tgase 1o Timebaseof T| Tg  (Unit: [1/12 ps], for example: 3 000 = 250 ps)

_T|

_MIN Minimum T, (Unit: [Tgasg o], for example: 1 =250 ps)

— The specified value shall fulfill the following conditions:

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

This means, 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 us/250 us/500 us/1 000 ps.
The drive shall also be able to handle the permissible multiples of the selected value.

To (W' i ' z
For the detailed description of the parameter, see IEC 61158.

2015

settings in the GSD file:

BASE |0 Time base of T| Tg  (Unit: [1/12 us], for example: 3 000:=7250 ps)
D _MIN Minimum (To-Tpyx)  (Unit: [Tgasg |ol, for example: 157250 us)
ne specified value shall fulfill the following condition:

BASE_ 10 = 1 ms/2n with n = 0 - 5 (integer multiple)

his means that one of the following values may be selgtted:

BASE 10- 375/750/1 500/3 000/6 000/12 000 =
,25 1us/62,5 us/125 ps/250 ps/500 ps/1 000 ps¢

Ty (Master time: Start of master control)

For the detailed description of the parameter, see IEC 61158.

Tmap

cyclg times)

For the detailed description of the parameter see IEC 61158.

Diffe

If the
equa
taken

Fent values for Tyapc: Tpps Tsarc

master application cycle is not equal to the DP cycle or the slave application cycle
to the.DP cycle, the following constraints for the setting of Tyyapc @and Tgapc have

ne drive shall also be able to handle the permissible multiples of the selected value.

c, Tsapc (Master_Application_Cycle-, Slave_Application_Cycle-Time: Applic

hation

s not
to be

Tmap

Tvap

into-account:
C>= 1DP >~ TSAPC
c=nxTpp (n =1 - 14, to limit using Sign-Of-Life for slave refer to 4.9.3)

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)
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In the case of technological functions such as axis interpolation or pre-control, the same
transmission times (delays) are required for the participating slaves.

Scalability of the model

The following parameters allow for a separate scalability for master, slave, and bus:

In

synch

master (application)

slave (application)

bus

th

4.9.2

(Close

speed co

In thi

loop:

1)
2)
3)
4)

a
a
p
s

> Top

-> Tyaprc: Tw
->Tsapc: T To

2

Clock cycle (Twapc) |

Hi-loop position controller)

Master

|

Example (simplest DP cycle)

=T

/—/7

DP cycle t‘

Clock cycle (Tsapc)

(Closed-loop
htroller/current controller)

Slave 1..3

T

ctual value tran

psition’ control

|1
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Figure 24 -

ttual value acquisition

smission

Example: Simplest DP cycle

(in slave)
(slave -> master)

(in master)

13_1"3_2”% MSG Resew% T [Is1]s: I;I MSG | [Reserve] |T|31!!~, !“. MSG Resew% T S1||82||S3 MSG Reserv%

) ED el

5 example (Figure'24), four DP cycles are needed for a response in the position ¢

Tq

e master system, the clock cycle synchronisation may be realised in the butlfered
ronised mode or in the optimized isochroneous DP cycle (see IEC 61158-5-3)!

AR

bntrol

4 H H H
(POt arrsitmS STUTI

L 4 ] AY
\TasStcT =~>"91avyT)

In the simplest DP cycle, the buffered synchronised Isochronous Mode is used. This model
places the lowest demands on the computational performance of the master. However, it
increases the control delay:

Delay =4 x Tpp
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3 Example (optimised DP cycle)

Clock cycle (Twapc)

Master R1 | rR2 R1 || R2 || R3 R1 || R2 | R3

[ -]

DP-cycle T [ls1 52 MSG Reserve

speed coptroller/current controller)

In the¢ optimised DP cycle (see Figure 25), the enhanced synchronised Isochronous Mg

used
setpg

The (
and

For ti

For the optimised DP cycle the following optimisations are applied.

a) S
T

b)

c)

Clock cycle (Tsapc)
(Closed-loop

Slave 1..3

Figure 25 — Example: Optimised DP{cycle

The sequence “actual value acquisition, actual/value transmission, position co
int transmission” is optimised with respect to.time so that the control delay is minim

lock cycle synchronisation in Application/Class 4 "Positioning with central interpo
osition control" requires this mode.

me setting, refer to 4.9.2.1.

ave optimisation (T))

nis time for synchronising the actual value acquisition should be located as clos
bssible to the end of the DP cycle.

ave optimisation (Tg)

his time forsynchronising setpoint acquisition in all slaves should be located as clo
pssiblesto.the end of cyclic data transmission.

aster optimisation (T),)

s3 || MsG Reserve L 52 MSG Reserve T

de is
ntrol,
sed.

ation

€ as

5€ as

S are

p
S
T
p
M
F

rthis. a position controller shift of time T,, is added so that the transmitted value

available to the position controller in the same DP cycle. The calculation of new setpoint
values in the position controller shall be completed prior to the next data transmission to
the slave.

The shift may be realised in two ways.

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.

2) 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 + T| + To

4.9.2.4 Example (optimised DP cycle, Tyyapc = 2 * Tpp)

Clock cycle (TMAPC)
(Closed-loop position controller)

Master

Tmapc = 2 X Tpp

R1

R2 || R3

R1

R2 || R3

DP-cycle MSG Reserve| | T

SZ

S3

MSG

MSG

Clock cycle (Tsapc)

(Closed-loop
speed dontroller/current controller)

Slave 1..3

In this example (see Figure 26), the master.is&elieved of computation time. This results
the fact that the position controller cycle is a'multiple of the DP cycle. Such a setting m
necessary if the runtime of the control insthe master is only a small proportion of the

Reserve| | T |Is1|[s2l[s3]|| msG Reserve| [ T ﬂsz S3
Yy

Figure 26 — Example: Optimised DP'cycle (Tyyapc =2 % Tpp)

runtirhe in the master. For setting the timing, refer to 4.9.2.1.

4.9.3 Running-up, cyclic operation

4.9.3|1 Execution (in genéral)

When running-up and eyclic operation, the following DP services are required (see Table

Table 25 — DP services for running-up, cyclic operation

IEC

from
by be
entire

25):

Function

DP service

Slave| parameterisation/configuration

Check User Prm, Check Cfg

ClocK cycle transmission

Global Control

User data transmission

Sign-Of-Life transmission (slave, master)

Data Exchange

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

Figure 27 shows the sequence when running-up with respect to time:
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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-synchronisation of the PLL; for example after clock failure,
Initiated by the master application (mode Operate and Data_Exchange)
— C: Re-synchronisation to the master’s Sign-Of-Life (LS) after it failed,
Initiated by the slave application (autonomous)
— D: Re-synchronisation to the slave’s Sign-Of-Life after it failed,

Injtiated by the master application (independently).

Synchronisation
to slave’s Sign-Of-Life

Master application Slave application
—'
A L
Phase 1: Parameterisation and
configuration
—
B L
Phase 2: PLL synchronisation
‘_
C

Phase 3: o Synchronisation

-g to master's Sign-Of-Life

.“é’

o

E —>

> D
Phase 4: 2

c

C

3

o

X

1EQ

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 rlunning-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 synchronisation diagrams do not take into account the transmission time of the
Sign-Of-Life. Depending on the model used (refer from 4.9.2.2 to 4.9.2.4) the following
transmission times are however relevant:

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

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

— Master <-> Slave additional delay because of HW/SW interfaces (such as communication
RAM)
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However, for the synchronisation 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

speci

fies the sequence for a ratio Tyapc/Tpp = 2/1.

4.9.3.2 Phase 1: Slave parameterisation, configuration
Master application | ‘ DP-master ‘ | DP-slave ‘ ‘ Slave application
Check User Prm > > DP parameterisation
( Drive parameterisation
IsoM Parameter PLL parameterisatipn
)
| ‘ Check Cfg ‘ > | ‘ > ‘ DP ‘configuration
Global Control >
(
Clear,
Sync/Freeze,
Group 0/8
)
DX (Nil) >
< | DX(S-LS = 0)

The
slave
goes

The (
The

Figur|
incor

PNUS

The ¢

IEC
Figure 28 — Phase 1: Slave parameterisation, configuration
alues transferred with Check User Prm (see IEC 61158 Type 3) are first required in the

application for DP, drive and PLL’ parameterisation, all before the master appligation
into the state Operate.

Lheck Cfg service includes:the DP configuration (refer to 4.5.2).

communication shall\be reset (re-parameterisation with Check User Prm, refer tol A in
e 27), in order tq allow a new parameterisation, for example, the PLL after faults d'Ll:IIe to
ect parameterisation (drive reset by writing a certain value into the profile parameter
D72).

perating-sequence of Phase 1 is shown in Figure 28.
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4.9.3.3 Phase 2: Synchronisation 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 DXT(SES=0)

Statys Operate > | GC N > | start: PLL
( synchrohisation
+ Operate,
Data| Exchange Sync/Freeze,
Group 8

)
DX (M-LS = Nil) | >

¢ | DX (S-LS = 0)

GC (Operate ...) >

Start| M-LS = 1 > | DX (M-LS = 1) >
Start| Running-up < | DXASYS =0)
moniforing

GC (Operate ...) >
M-LY + 1 > | DX(M-LS =n) >

< | DX (S-LS =0) End: PLL
synchronisation

Start: Clock monitor{ng

GC (Operate ...) >
M-LY + 1 > | DX (M-LS =n) >
< | DX (S-LS =m) S-LS +1
Charge: GC (Clear ...) >
Opernate =>_Clear
-> | DX (Nil) >
< DX{S-LS=m+1) S-1S=0
GC (Clear ...) >
- | DX (Nil) >
& | DX (S-LS=0) S-LS=0

IEC

Figure 29 — Phase 2: Synchronisation of the PLL to the Clock Global Control
PLL parameterisation shall be concluded prior to PLL synchronisation (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 synchronisation. Any further change
from clear to operate of the master results in a new run-up starting with the PLL
synchronisation (refer to B in Figure 27) up to the slave Sign-Of-Life discontinuation.
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To start a new synchronisation, the PLL synchronisation does not necessarily need the
change from clear to operate. The PLL synchronisation shall also be possible as soon as a
GC with group 8 is sent.

After PLL synchronisation 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 synchronisation. 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 synchronisation. If for example,

parar
the m

After
corre

If the

— In
F

S

- T

- T

The ¢

fjjlure of the master’s Sign-Of-Life. The slave’s Sign-Of-Life js set to 0 in order to hay

se¢condary layers (DLL) are saved).

neters are read from the slave by the master application for adapting the cyclic inte

the running-up monitoring time expires, the master application . 'sends o
sponding alarm.

master application executes a change from Operate->Clear, the following applies:

Data Exchange, the master switches the Output Data into“the safe mode (w

me conditions for the transition from clear to operate as in Phase 2.

ne Global Control for the clock cycle continues to{be transmitted (-> the events fr

ne PLL synchrony may be retained specific toithe application.

perating sequence of Phase 2 is shown ip,Figure 29.

aster’s Sign-Of-Life and running-up monitoring will only be started after this pro¢ess.

face,

thout

hilSafe -> Output Data = 0, with FailSafe -> length of OutputData = 0). The resulf is a

e the

bm/to



https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

- 68 - IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015

4.9.3.4 Phase 3: Synchronisation of the slave application to the master's Sign-Of-

Life
Master application ‘ ‘ DP-master | | DP-slave | | Slave application
GC >
(
Operate,
Sync/Freeze,
Group 8
)
M-LS + 1 > DX (M-LS = n) >
S DX (S-LS = 0)
GC (Operate ...) >
Start: M-LS
M-LY + 1 > DX (M-LS=n+1) | =2 > synchronisation
< DX (S-LS = 0)
GC (Operate ...) >
M-LY + 1 > DX (M-LS=n+2) | = > Test: M-LS (1. OK)
< DX (S-LS = 0)
GC (Operate ...) >
M-LY + 1 > DX (M-LS = n) > > Test: M-LS (x. OK)
¢ | DX(s-LS=0) End: M-LS
synchronisation
GC (Operate ...) >
M-LY + 1 > DX (M-LS=n+1) |2
< DX (S-LS =0) Start: S-LS (for the
master)
Start: M-LS monitorihg
GC.(Operate ...) >
M-LY + 1 > DX (M-LS=n+2) | 2 <
< DX (S-LS =m) S-LS=m+1
IEC
Figure 30 — Phase 3: Synchronisation of the slave application
with the master's Sign-Of-Life
After|sdecessful PLL synchronisation, the slave application starts the slave’s Sign-Of-Life
(counteri i i ’s Sian-Of-

Life changes (n -> n + 1). The slave’s Sign-Of-Life is first communicated to the master at the
end of its own Sign-Of-Life synchronisation which results in the master application being
synchronised with the slave’s Sign-Of-Life only after slave synchronisation.

The slave starts Sign-Of-Life synchronisation 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, synchronisation
restarts. The synchronisation 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
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values in the master application cycle. The slave’s Sign-Of-Life is then transmitted to the
master for the first time (see above).

After the signs-of-life synchronisation 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.

/_\

( isclate-thei Lolock. Sy = \ s - — - -
source from the PLL output; stop J L Bl T i T ) J
PLL

Drive Unit
h
l Synchronise PLL to Global Control ] \

Synchronisation O.K.

PLL synchronisation
PHASE 2

h

Synchronise internal clock cycle
source to PLL output G\

Synchronisation O.K.

N~
| Recognise the Dz& start from ]
Global |

yl

Global Control recognised

Drive
Unit
synchrol

KLL Fault
(Flock failure]

Drive Axis
nised [

Drive Axis Control Loop is
activated

/ Master LS change recognised
Sign-Of-Life

h 4

synchrohisation
PHASE 3

Check Master LS and Global

Control

)

16 changes of Master LS are O.K.

h A

[

Synchronise internal clock
cycle to Tuarc

Synchronisation O.K.

h 4

Drive Axis synchronised to
Master LS

e o

\_ [

Sign-Of-Life
Fault

Figure 31 — State diagram of Phases 2 and 3 of the run-up
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4.9.3.5 Phase 4: Synchronisation 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
master)
Start: M-LS monitorihg
GC (Operate ...)
M-LY + 1 DX (M-LS=n+1) S-LS +1
Starf: S-LS < DX (S-LS =m)
synchronisation
GC (Operate ...) >
M-LY + 1 DX (M-LS=n+2) | 2
Test{S-LS (1. Ok) < DX (S-LS =m +'1) S-LS + 1
GC (Operate ...)
9
M-LY + 1 DX (M-LS = n)
(S DX (S-LS =m) S-LS +1
Test:| S-LS (x. Ok)
End:[S-LS
synchronisation
GC (Operate,...) >
M-LY + 1 DX (M-kS-=n+1) | 2
End: [Running-up < DX (S-LS=m + 1) S-LS +1
moniforing
Start| S-LS
moniforing
GC (Operate ...)
M-LY + 1 DX (M-LS =n + 2) Monitoring M-LS
Monitorind S-LS € | DX(S-LS=m+2) S-LS +1

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

IEC

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 synchronisation 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

)
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If a tested slave’s Sign-Of-Life does not correspond to the expected value, synchronisation of
Phase 4 restarts. The synchronisation phase is considered to be completed only if, in the
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 synchronisation 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-synchronisation to the master’'s Sign-Of-Life (refer to |C in
Figure 27), so that synchronous operation may continue after the user’'s ackrowledgement.
This fe-synchronisation also causes the slave’s Sign-Of-Life to discontinue’

If thel master application detects a failure of the slave’'s Sign-Of-Lifeythe master appligation
immediately attempts a re-synchronisation to the slave’s Sign-Of-Life(refer to D in Figurg 27),
so that cyclic operation may continue after the user - acknowledged this [fault.
The gperating sequence of Phase 4 is shown in Figure 32.

4.9.3(6 Example: Run-up into cyclic operation (Ty(apc/Tpp = 2/1)

An oyerall example of the operating sequences is §shown in Figure 33, Figure 34, Figure 35,
Figurp 36 and Figure 37.

Magdter application DP-master DP-slave Slave application

Set_Prm > - | PLL parameterisation

IEC

Eigure 33 — Example: Running-up to
cyclic’operation (Phase 1) (Tyapc/Tpp = 2/1)
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Master application DP-master DP-slave Slave application
GC (Clear) >
DX (Nil) >
< DX (S-LS = 0)
Change: Clear > GC (Operate) > - | Start: PLL synchronisation
Operate
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 synchronisation

Start: Clock monitoring
Start: Cyclic operation

Figure 34 — Example:Running-up to
cyclic operation (Phase*2) (Tyapc/Tpp = 2/1)

IEC

Masiter application DP-master DP-slave Slave application
GC (Operate) >
DX (M-LS\&n +1) | =2 - | Start: LS — Synchronisatipn
Start: S-LS = 1 (only intefnal)
< 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) | =2 2> | Test: M-LS (1. OK)
< DX (S-LS = 0)
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+2) | =2 > | Test: M-LS
< DX (S-LS = 0)
GC (Operate) >
DX (M-LS = n) > 2> | Test: M-LS (x. OK)
End: LS-Synchronisation
S DX (S-LS = 0)

IEC

Figure 35 — Example: Running-up to
cyclic operation (Phase 3) (Tyyapc/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 < € | DX(S-LS=m+1)
synchronisation
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+1) | 2
< | DX(S-LS=m+2)
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+2) | 2
Test{S-LS (1. OK) < < DX (S-LS =m + 3)
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+2) | 2
< DX (S-LS&'m + 4)
GC (Operate) >
DX (M-LS = n) >
Test]S-LS (x. OK) < < DX (S-LS = m)
End:|LS
synclronisation

IEC

Figure 36 — Example: Running-up to
cyclic operation (Phase 4) (Tyapc/Tpp = 2/1)

Magter application DP-master DP-slave Slave application
GC (Operate) >
DX (M-LS =n) >
< DX (S-LS=m+1)
GC (Operate) >
DX (M-LS=n+1) | 2
End: Running-up < | DX (S-LS=m+2)
monitoring
Start: S-LS
monitoring

IEC

Figure 37 — Example: Running-up to
cyclic operation (Phase 5) (Tyyapc/Tpp = 2/1)

49.4 Parameterisation, configuring (Set_Prm, GSD)

The parameters needed for a "Clock Cycle Synchronous Drive Interface" are given in
Table 26.
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Table 26 — Parameters (Set_Prm, GSD) for
"Clock Cycle Synchronous Drive Interface"
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Parameter Name Set_ | GSD Data Type Unit Typical values
Prm (Internal) -
(internal) (absolute)
DPV1 _ Boolean
- Supp_ort of the DPV1 X _ 1 True
Slave functionality (1: True)
Isochron_ Bool
oolean
Mode_ Bupport of the X - 1 True
socnronous iviode (1 True)
supp
Isochfon_ Bool
oolean
Mode| Reguest of the ' X - 1 True
socnronous iviode (1 True)
requifed
TBASE_DP Time Base for Ty, X Unsigned32 1/12 us 1,600 125 ps
TDP_NIN Minimum T, Unsigned16 TBASE_DP 8 1 00Q ps
TDP_ AX Maximum T, Unsigned16 TBASE_DP 256 32 ms
Top DP Cycle Time X Unsigned16 TBASE_DP 16 2 00q ps
Master Application .
Tuap Cycle Time X Unsigned8 e 1 2000 ps
BASH 10 Time Base of T, T, X Unsigned32 1/12 us 1500 125 ps
T|_|v|| Minimum T, Unsignedi6 TBASE_IO 1 125 pus
Point in time for actual .
T, value acquisition X Unsigned16 Tease 10 2 250 s
To_MIN Minimum (T5-Tpy) X Unsigned16 TBASE_IO 1 125 ps
Point in time for .
To setpoint transfer X Unsigned16 Tease 10 9 112§ us
Tox Data_Exchange time Unsigned32 1/12 ps 12 000 1 00Q us
TPLL_ PLL Window (1/2) Unsigned16 1/12 ps 12 1 us
Maximum of PLL .
TPLL_ MAX | Window X Unsigned16 1/12 us 12 1 us
ToLl b PLL Delay X Unsigned16 1/12 us 0 0 us
If thg parametersisochron_Mode _supp = 0, the remaining isochronous parameters (ip the
parameterisation telegram or in the GSD file) are unimportant.
The unit [1/12 ps] of_ the basic times Tgase pp, Tease |0 and the times Tpy, Tp w} and
TpLL [phés the following advantages:

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

— 1/12 ps 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 | \w and Tp | p allows these to be more finely
set for a lower data rate than with the unit tg|7 -

— 112 ps as unit for the two parameters Tp |  and Tp | p permits implementation
independent of the data rate (for example by a soft PLL). B

The times Tp |  (PLL window) and Tp | p (PLL delay time) are used to parameterise the
PLL (refer to 4.9.5.3). B
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4.9.5

Clock cycle generation (Global Control) and clock cycle save

4.9.5.1 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
telegram.

The data part of the Global Control telegram consists of 2 bytes:

18t o
2nd g

A defq
Type

Of th

tet: commands SYNC ... (bit coded)
ctet: Group 1 to 8 (bit coded)
tructed Global Control telegram is not repeated.

5 of synchronisation (expansion for "clock cyclic synchronous drive interface®)

b possible groups 1 to 8 (see above), the following group is permanently reserved i

Global_Control telegram for the application clock cyclic synchropous drive interface:

e G
In the

roup 8: Clock synchronisation

case of the application clock cyclic synchronous.drive interface, the DP-master se

Global Control telegram with the ID for Group 8 at the,start of a cycle.

A dri
parari

supp
SYN(

Tablg

ve which supports the Isochronous Mode“may not be assigned to a group i
neterisation, but still responds to the Global Control of Group 8. A drive, which doe
prt the Isochronous Mode, may be operated with Group 8 at the clock cycle limits
C/FREEZE.

27 gives an overview about the possible synchronisation type combinations.

Table 27 — Possible synchronisation type combinations

n the

nds a

N the
s not
with

Sync
me

hronisation Supported synchronisation Parameterisation Global Cg
chanism mechanism parameter (Group S

Isochronous Basic Sync, Freeze Group Ident
Mode synchronisation
(Sync, Freeze)

ntrol
tlect)

No
synch

ronisatign

User

sync

ronisation

Sync

Cyclic
synchronisation
(combined
synchronisation
telegram with

Freeze
Command)

and/or

Mode

Cyclic
synchronisation

(Isochronous

)

(-) Not used at this synchronisation mechanism.
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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 synchronisation (without Group 8) is possible.

4.9.5.2 Clock jitter

The clock 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.

ClockK jitter is the stochastic deviation of the nominal clock instant, because the deviation

chan
addit
X/2 in

The fpllowing components form the clock jitter:

— Master-ASIC

— Profibus Physics

— REpeater

— Slave-ASIC

The quartz drift leads to non exact periods of the Global Control telegram and changeg
the time (effect of temperature, aging).

An individual clock jitter evaluated in the slave’,as too large is considered a jitter failure
slavelthen generates a substitute clock cycle\(refer to 4.9.6).

The 1
the s

Tablg

je in every clock cycle. The jitter is specified in 0..x ns, this means it is.‘alway
onal value to the nominal clock instant. The slave controls the nominal clogk irstan
average.

naximum jitter value maxT ; shall\not exceed 1 ps. An individual clock jitter evaluat
ave as too large is considered ) clock failure.

Table 28 — Conditions for Isochronous Mode

may
s an
plus

with

The

ed in

28 shows the allowablesconditions in Isochronous Mode for data rate, minimum and
maximum DP clock cycle, and/jitter.

DP clock cycle Jitter
Datp rate 2

Maximum Minimum Clock generation output Clock regeneration ingut

12[Mbit/s 32 ms 0,5 ms <200 ns max 1 ps

6 Mbit/s 32 ms 0,5 ms <300 ns max 1 ps

3 Mbit/s 32 ms 1ms <450 ns max 1 ps

1,5 Mbit/s 32 ms 2 ms <790 ns max 1 ps

Allowable failures minimum 3 in a row maximum 5 in a row

a8 All PROFIdrive-conform Master and Slaves shall support 12 Mbit/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

- 77 -

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.

The PLL has input signals (parameter or pin) as shown in Table 29. For the setting of se

Global Control

PLL reset
Global Control Clock cycle SYNC
(DP Clock | DPp slave (Toe) PLL Ter /1) | Clock cycle
cycle) ASIC ’
 — generation |,
- Jitter <=1ps - Smoothingof [ Jitter<=100ns
atthe DP :‘\lllc clack Jii“‘nr agithout failire,
of the slave ] - with delay
- with failure  PLL start - Compensation of
SYNC mode clock failure
SYNC enable - Compensation of
SYNC clock cycle period duration runtime effects
Nao. of SYNC pulses per Tpe
PLL window Hit display
—
PLL delay time Clocko display
I E—
DP Cycle (Tge) i
+——>

Window
>

Failure (no GC; destroyed
during transport via bus)

IEC

Failure (delayed)

Figure 38 — PLL for clock regeneration in the slave

of thgse input parameters, the DB cycle time (Tpp) as well as the data rate shall be know

Table 29 - Input signals of the PLL

veral
n.

nput signal Description Input
Par. || Pin
PLL rpset Hardware reset of the PLL. X
CLO({K CYCLE When the Global Control telegram for the clock cycle is received, the DP- X
slave ASIC indicates this.
PLL dtart This may be used to stop or start the PLL. X
SYNCmMode Synchronous/not synchronous: X
This is used to set whether or not the PLL attempts to synchronise the
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 out. X
SYNC clock cycle This may be used to set the SYNC clock cycle period as multiple integer X
period duration component of the Global Control clock cycle period.
Number of SYNC This may be used to set the number of SYNC clock cycles per Global X
cycles per Tpp Control clock cycle period duration.
PLL window 2 The selected value is half the width of the tolerance window. X
PLL delay time 2 The selected value is the delay time of the generated SYNC clock cycle. X

(refer to 4.9.4).

8 The PLL window and PLL delay time parameters are also part of the parameterisation telegram Set_Prm
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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 X

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 of the actual Tpp.

Hit digplay Indicates whether a Global Control telegram arrived within the tolerance X
window.
ClocK0 display | Indicates whether the SYNC clock cycle that was just read out coincides with X

the (expected) Global Control telegram (shifted by the delay time) (15! clock
cycle or ClockO0).

NOTH In the non-synchronised mode (see above, input parameter SYNC mode)~the SYNC signal is alfixed
clock|cycle with the desired period duration.

The FLL runs up as follows (if SYNC mode = synchronous).

HW reset of the PLL.

— Pgarameterisation of the PLL (see above which parameters are set).
Synchronisation of the SYNC clock with the DPyclock (transient).
E

hable of the SYNC signal after successfulssynchronisation.
The FLL should behave as follows during-stationary operation (if SYNC mode = synchronfous).

— Generation of the SYNC clock cycle (with the above requirements).

— When recognising the DP clock “cycle (within the tolerance window), the PLL should| start
tg compensate and display.the detection of the DP clock cycle (hit-display still in the same
DP cycle).

— If|{the DP clock cyclenfails (outside the tolerance window), the PLL should not start to
copmpensate but cantinue with unchanged SYNC clock cycle.

— Dijsplay whether'the SYNC clock cycle that was just read out coincides with the expgcted
DP clock cyele(ClockO).

Note regarding/runtime compensation (PLL delay time)
The (lobal*Control telegram received by a slave is read out from the PLL delayed |by a
parameterised delay time (see above). This shift shall be taken into accou
implementation—or—example—the—actual—vralue—{(H S €8 y g
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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Figure 39 — Run time compensation

Monitoring mechanisms
1 Standard DP monitoring

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

slave does not respond during the response time max-Tgpr or if the master detg
sum error, the master repeats the telegram for a configured number of times.

fails.

btting: 60 — 800 tg;; (depends on data rate)

Reduction is useful specific to the profilelbeécause the response time and therefore the DP cycle (T
mised.

oring time in the DP-slave: Iwp

lave, watchdog monitoring with Tyyp ensures that if the master fails, the slave’s ol
fo a safe condition after this time expires; this implies that the drives are stopped

slaves (simultaneous stopping is possible).
etting: Twp > T1r (Target Rotation Time)

oringdime in the DP-master class 1: Data Control Time

User

data operation between the DP-master (class 1) and the slaves assigned to

cts a
If all

am repetitions are unsuccessful, there will be a comptete communication failure with this

uld be possible to configure in the master what the response for the other drives is |f one

p) can

tputs
. For

tsynchronous drive coupling, it makes sense if the setting is as far as possible, the pame

it is

monitored by the master with the Data Control Time. Within the Data Control Time, at least
one user data transfer shall have been exchanged correctly with the respective slave. If this is
not the case, this is signalled to the user of the DP-master.

Setting: Data Control Time >= 6 x T\p (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
strategy (substitute value) (see below, user data failure).
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The master should ensure that no permanent clock pulse shifts take place if the DP cycle is
violated. The cycle may be “snapped into place” by the following cycle suppressing the acyclic
part of the cycle after the violation (refer to 5.9).

As shown in Figure 40, a DP cycle violation may not lead to permanent clock pulse shifts:

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

DP Clock (actual) z/az z/az Iz z/az z/az Z/az

z / az = cyclic / acyclic

IEC

Figure 40 — DP cycle violation

NOTE|Several successive DP cycle violations can cause a permanent clock pulse shift (for example through timer
overflqw in the master ASIC).

4.9.6{3 Clock failure

The glave monitors the clock failure of the master. Monitoring starts after the slave has|been
successfully synchronised with the clock cycle; i.e. when the_slave’'s Sign-Of-Life cunter
startq.

For responding to clock pulse failure, a manufacturer=specific monitoring threshold shall be
definged.

When the alarm threshold is exceeded, a fault is~put out (PROFIdrive: status word group bit,
fault parameter, operating mode “fault’): The monitoring ensures that the PLL does no{ lose
unregognised clock cycle synchronisation when more sequent telegrams get lost.

Possible causes of clock pulse failure:

o fdult (Failure) of Global Control,

o tdlegram repetition,

e clock jitter too large,

e injcorrect parameterisation of the cycle time parameters,
e injcorrect parameterisation of the PLL.

After|a numbertof defined manufacturer-specific consecutive clock cycle failures, a fault is
generated and'the system shall be re-synchronised.

An examyple for a clock failure with fault after 4 DP cycles is shown in Figure 41.
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Pos. Citrl. clock: | | |
DP clock: | | | | |
Counter failure: 0 0 0 0 0 1 2 3 4 4 4
Slave: |->a |->b |->¢
a) Slave is synchronous (start of monitoring)
b) 1st clock failure
C) Faurt (after 4 DP cycles)
IEC
Figure 41 — Example: Clock failure (fault after 4 DP cycles)
4.9.6{4 User data failure
User|data transfer is secured (refer to IEC 61800-7-203:2015, 6.3.12) in both diregtions

(mas
servi

4.10
4.10.

Thes
Statid

An o
Tablg

e Data Exchange.

PROFIBUS DP specific parameter
1 Overview of the communication interface relatéd parameters

b parameters are related to the Network Communication Interface of the Drive U
n.

verview of all the parameters related.to the PROFIBUS DP interface is shoy
31.

Table 31 — Overview of'the specific PROFIBUS DP parameters
for “Communication system interfaces”

er <-> slave) using a 4 bit counter (Sign-Of-Life) that is transmitted by using the DP

nit or

vn in

PNU Significance Implementation Valid|ty
range
918 PROFIBUS\DP'node address Mandatory for Homogeneous Global
PROFIBUS DP- slaves, other
optional
963 PROFIBUS DP actual data rate Optional Global
4.10.2 Definition of the specific parameters

The d

efinition of parameters related to the PROFEIBUS DP interface is shown in Table 32
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Table 32 — PROFIdrive specific parameter listed by number

PNU Significance Data type Implementation Validity Explanation Reference
range
918 Node address |Unsigned16 |Mandatory (at Global The node addresses 0, 1 -

least readable), and 2 are mostly

for homogeneous occupied by masters and

PROFIBUS DP- the configuration tool.

slaves, other Therefore they should

optional not be used by slaves on

PROFIBUS. The first
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 data Unsigned16 |Optional Global For automatic data sate -
rate recognition, this

parameter indicates the
actual data’rate. The
parameter.is only set by
the interface. For
interfaces without
automatic function, the
data rate is set via this
parameter. Only relevant,
if PROFIBUS DP-slave
interface is present. The
data rate is designated
and coded in Table 33

Table 33 — Coding of the data 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
11 45,45 kbit/s
255 Default value for unknown data rate
NOTE For value 5 in parameter 963, on purpose, no data rate is defined.

4.11 Specified communication functions for the Application Classes

According to the definition of the Application Classes in IEC 61800-7-203:2015, 6.1.5,
Table 34 specifies the communication functionality the drive shall comprise, to match a
specific Application Class for PROFIdrive at PROFIBUS DP. The available Application
Classes for a DP-slave are:

e Application Class 1: Standard Drive,
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e A
e A

pplication Class 2: Standard drive with distributed technology controller,

pplication 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.

Table 34 — Specified communication functions for the Application Classes

L Application Classes
Relejvant for Functionality
1 2 3 4 5 6

Acyclic Services MS1 AR m m
Acyclic Services MS2 AR m m m m m m
Isochronous Mode o o m m m

DP-slgve Publisher Functionality m o o m
Subscriber Functionality m o] o] m
Check Ext User Prm service o o o o o o
Alarm Handling
Acyclic Services MS1 AR

DP-mlaster Acyclic Services MS2 AR

(clasg 1) Isochronous Mode 0 o o
Data-eXchange-Broadcast m

(DCII:’a-;nsas;er Acyclic Services MS2 AR m m m m m m

m = nmpandatory o = optional

5 Mapping to PROFINET 1O

5.1

This

comnpunication system (see IEC 61158-5-10, IEC 61158-6-10, IEC 61784-2).

5.2

General

clause defines the mapping of the PROFIdrive Base Model on the PROFINHT 10

Mapping to PROFINET 1O data types

Tablg 3% shows the mapping of the PROFIdrive standard data types to the PROFINET 10

speci

oot
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Table 35 — Mapping of data types

Data types used in Profile PROFIdrive

Equivalent data types in PROFINET IO

Reference to
the definition

Boolean Boolean IEC 61158-5-10
Integer8 Integer8 IEC 61158-5-10
Integer16 Integer16 IEC 61158-5-10
Integer32 Integer32 IEC 61158-5-10
Unsigned8 Unsigned8 IEC 61158-5-10
Unsi:«nnd1R IlncignnrMR IEC 64458.5-10
Unsigned32 Unsigned32 IEC 61158-%-10
Unsigned64 Unsigned64 IEC61158-%-10
FloatingPoint Float32 \EC 61158-%-10
FloatingPoint64 Float64 IEC 61158-%-10
VisibleString VisibleString IEC 61158-%-10
Octe{String OctetString IEC 61158-%-10

UNIQODEString

UNICODEString

IEC 61158-%-10

TimeOfDay with date indication

TimeOfDay with date indication

IEC 61158-%-10

Date

BinaryDate

IEC 61158-%-10

TimeOfDay without date indication

TimeOfDay without{date indication

IEC 61158-%-10

TimepPifference with date indication

TimeDifference”with date indication

IEC 61158-%-10

TimepPifference without date indication

TimeDifference without date indication

IEC 61158-%-10

5.3 Base Model at PROFINET IO

5.3.1 Communication devices

When using PROFINET 10 as communication network, the PROFIdrive Devices are mgpped

to the following PROFINET I0.@bjects.

Contiroller

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

PLC,[NC or PC.

P-Deyice

The PROFIdrive P-Device is represented by the 10-Device. The P-Device is related to one or

more|Axis of\the automation system.

Supefvisor
The RRO
PG or OP.

be a

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

communication network.
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5.3.2

The PROFIdrive communication relationships between the Devices are mapped to PROFR

10 in

Controller — P-Device

Relat

Supe
Relat

P-De
Therg
PROI
CR)

10-Controller 1 10-Controller 2 10-Supervisor

PLC, NC, PC PLC, NC, PC PG, OP

/ \‘PROFINETI‘O/v \ /

N )

b 10- | wo 5 5 b 0- | wo
evice o- | 2 o- | 2 evice
Device| | Device| |
Other \Y \% Other
peripherals E E peripherals
PROFIdrive
Application Application
Class 1 Class 3

IEC

Figure 42 — PROFINET 10 Deyvices in a PROFIdrive drive system

Communication relationship

the following way:

onship is represented by 10 AR

Fvisor — P-Device
onship is represented by Supervisor AR

vice — PsDevice
is nondedicated Application Relationship for data exchange between P-Devi
FINET) The data exchange between P-Devices is realised by use of a Multicast-G

INET

ce in
R (M

vhich is initiated and supervised by the IO Controllers.

Figure 43 shows the PROFIdrive Devices and their relationships on PROFINET I10.


https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

5.3.3

For
Comr

Withi
by th

- 86 — IEC 61800-7-303:2015 © IEC

Device -Device PROFINET IO
Communication relationship

10
PROFINET Device Supervisor

2015

N

S
S
(o]
(o]
of

Supervidor AR

10 Device
(P-Device)

10 Device
(P-Device)

IEC

Figure 43 — PROFIdrive Devices and ¢heir relationship for PROFINET IO

Communication network

PROFINET 10 as communication<system for PROFIdrive, the PROFIdrive Geg
nunication Model is shown in Figure 44.

N the PROFINET context;the PROFIdrive Device at PROFINET 1O is precisely dg
b following address information.

etwork (PROFINETIO Bus/Domain).

ation (PROFINET 1O Name of Station/IP-address). The “Name of Station” identifie
ation unambiguously. The IP-address is assigned to the Network Interface
rresponds/~to the “Name of Station” but may vary with a new start-up o
mmuni¢ation system. The Name of Station is assigned when setting up the ne
nfiguration.

I
P

neral

fined

s the

and
[ the
fwork

terface (PROFINET IO Interface UUID). The “Interface UUID” defines the type ¢

IEC 61158-5-10, IEC 61158-6-10).

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

al

located when setting up the Network configuration.

f the

T (see

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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5.3.4
5.3.4

The
PROIJ

5.3.4

The |
ASE.

5.3.4

The §
Data

PROFINET IO
Station
PROFIdrive
P-Device
(10 Device)
10 Device 10 Supervisor 10 Controller
Interface Interface Interface Station Station

PROFINET 10 Network Interface

Nel

—

twork Interface connector

Network

w
F

the M CR. Initiatiohthand supervision of the M CR should be done by the rg

C(

Figure 44 — General Communication Model for PROFIdrive at PROFINET IO

Communication services
1 General

PROFIdrive Base Model communication .setvices are provided by the follg
FINET 1O Application Service Elements (ASE).

2 Cyclic Data Exchange
PROFIdrive Cyclic Data Exchange/service is provided on PROFINET IO by the 10

br the Cyclic Data Exchangetbetween Controller and P-Device, this is done by the |
hich is part of the IO AR:"The IO AR is established by the Context ASE.

ntroller(s) (see-IEC 61158-5-10, IEC 61158-6-10).

3 Acyclic Data Exchange

ASE:

IEC

wing

Data

D CR

br the Cyclic Data EXchange between P-Device and another P-Device, this is dope by

lated

PROFIdrive Acyclic Data Exchange service is provided on PROFINET IO by the Record

T

he Ar\\]/r\lir\ Data I:vnhnngn between Controller and P-Device is done hy the Record

CR which is part of the IO AR or Supervisor AR.

Also there’s an additional possibility for an acyclic (read, write) data exchange by the
device access mechanism.

5.3.4.4 Alarm Mechanism

Data

The PROFIdrive Alarm Mechanism is provided on PROFINET IO by the Alarm ASE. The
Alarm ASE is realised by the Alarm CR which is part of the IO AR.

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 10 with IRT it is possible to have
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different Data Cycle times T 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
Tpc 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).

5.3.5 P-Device communication model

< TDC 1
aduation le TDC2 ol

NS - i Reduction

Ratio = 1 S
Reduction Ratio = 2

/ Ratio = 4
i 1 1]2] 1
Send Clock Send Clock Send Clock Send Clock

Figure 45 — Synchronous communication for(PROFIdrive at PROFINET 10

IEQ

Figure 46 shows the P-Device communicatiop, model for the PROFINET 10 communig

system.

10 Controller
(Controller)

O AR (Record Data GR)

Id AR (Input/Output CR)

Isochronous Operation
(PROFINET 10
with IRT)

10 Supervisor
(Supervisor)

10 Device
(P-Device)

< Cyclic communication )

< Acyclic communication >

Figure 46 — Overview about the P-Device

communication model on PROFINET IO

IEC

ation
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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.

10 AR
S S T T T T nputCR(mandatory) o7 L SN
II \‘ Output CR (mandatory) " > \‘
'  }Alo OR (optiongl)™ " T T r_y'l _ :
\ / Record Data CR (mandatory) /
\ / N~ /
N NP
O Controller
Controller)
10-
Device
O Supervisor
Supervisor) Supervisor AR
B R\ A BREN
’ > 10 X CR (optional) ’ AN
’ N9 XxCkoptional) /1 __
;o @y LTI >0
|
I‘ : Record Data CR (mandatory) \ 1
v @ — I
\ / \ /
S ~ - ¢ 2 Ll o ’
IHC
Figure 47 — Contents of IO AR and Supervisor AR
Figurp 47 shows the principle content of an IO AR and a Supervisor AR (see IEC 61158;-5-10
and IEC 61158 6- 10) Mandatory for both AR |s the Record Data CR WhICh is necessa'y for

the Input and Output CR wh|ch is used for the Cycllc 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 IO-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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IEC
Figure 48 — M CR used‘for Cyclic Data Exchange between P-Devices
5.3.6 Base Model State Machine
For HROFIdrive at PROEINET 10, the states of the PROFIdrive Base Model State Maghine
are mapped to the PROFINET 10 states according to Figure 49. The actions to be carrigd out
in the different phases and the corresponding PROFINET |O states are described ip the
following list.
o Offline:_\ln/the Offline state, no Communication Service is available. In this phase, the
Cpmniupication System prepares for setup of basic communication functions to start the
Cpntext Management process. Here, this means the evaluation of the local configutation

a

Phase1: The PROFIdrive Phase 1 comprises the PROFINET IO Context Management
substep 1. Here, first standard |0 ARs are established to transmit standard and
isochronous configuration information to the devices. The alarm handler is then started
and the local synchronisation 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 IO 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 Synchronisation 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 61800-7-203:2015,
6.3.12).

e Phase4: This state is part 2 of the PROFIdrive Synchronisation 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
second part, the DO Life Sign (DO-LS) is synchronised (see also IEC 61800-7-203:2015,
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

PRQEIldrive apnlication is readv to operate
Ll J Ll

PROFIdrive
Parameter Access.
Parameter Access 10 Data not valid |0 Data valid S'?"e e1gsts
synchronsed
to Master-Clock
Communication Layer (&hicetion Layer
N
Offline Preparation @nhron'sation Operption
V4
Phase 1 Phase 2 s\\gése 3 Phase 4
PROFINET IO
Step1: Evaluate Step3: - establish IRTIO AR @ C-LS-synchr. | DO-LS-synchr. | prodyction
local ponfiguration | - establish IO AR - consistency, check
) - transmit isochron date  and activation*of
Step?: Address - start alarm handler provider.and
assighment - establish local consunjer
synchroniation - startof local
application

f clock synchronous operation is fequired e

Figure 49 — Mapping of the Base Model State Machine at PROFINET IO

5.3.7 Definition of the CO

For HROFIdrive,the‘PROFINET IO Subslot is defined as common CO. The CO/Subslot should
be uged as Communication Object for IO Data, Parameter Access and the Alarm Mechanjsm.

5.4 DriverModel at PROFINET IO

5.4.1 P.Device

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

e Domain

e Name of Station/IP-address

e Interface UUID

e Object UUID

e Slotnumber

e 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 API 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
PN ?04 fUI UVUI_y DC Glld \JUIIU:Gt;UII vv;th thU OUqUUIIUU Uf thU PRCr:dIIVU S:UtO OhUV =3 the

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

PROFINET 10
Domain
PROFINET 10
/ Name of Station
Network Interface
Interface
/ D)
| i
| |
1 1
0 Device Interface
Object
/ uuID
| |
| |
1 1
R P-Device
Drive Unit (DU) Drive Unit (DU)

Drive Object

Drive Object
(DO)

(DO) )

Station

PRQOFEINET Slat-Number

IEC
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 10 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.

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
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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. Optional there may be additional PAPs related to other submodules of
the DO.

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

o rjmmmm—m—%—mw ; i i s0 to
sfructure the DO |0 Data in data blocks (telegrams, signals);

e rgpresent physical or logical Subobjects of the DO. For example, the motor of the’axi$ or a
special module (pluggable) may be represented by a dedicated Submodule.

SLOT 0 SLOT 1 ' SLOT m

Subslbt 0 Subslot 0 ‘Subslot 1| Subslot 2|Subslot 3 Subsilot n4
.......... .1

Medule  Standard-|  signal
Aecess Poinl telegr . 4 Mot
map)

< B0 | @l 1o i
G REE I ¢
L1_ L;‘ﬁ
., DU-Global
/Parameter |
acyclic Database cyclic

data

Parameter
manager

A
A\

DO-Local
Parameter +—
Database

Do
~ Function

P-Device  _ N | @@ T~ YMRx | i DQy

10-Device

IEC

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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5.4.4 Definition of the Module Ident Number and API

Compenent
Representative
|
1
DO/Parameter
------ Motor | ------] Access Point
(MAP/PAP)

%— Generalisation - is subclass from

Figure 52 — Hierarchical model of the P-Device on PROFINET IO

IEC

A PRQEIdrive DO is represented by a Maodule with PROFIdrive AP (AP1=0x3A00) The rd
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

IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015

lated

Within the PROFIdrive AP (API=0x3A00) context, the Subobjects/Submodules of a DO are
identified by the PROFINET 10 Submodule Ident Number. Therefore, all vendors shall use the

Submodule Ident Numbers according to Table 36 and Table 37 for the Drive SubObjects.

The identification and function of a Submodule is only dependent on the Submodule Ident

Number (Submodule Type Class), but not on the Slotnumber 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 Vendor specific (Default is 0. May be used for vendor specific coding of

attributes within one GSDML file)

submodule variants, e.g. for submodules with different isochroneous

Table 37 — Definition of Submodule-Type Classes

Submodule Shortform Significance [0 Data length (Word)
Nt]?rﬁgter Input Qutput
0 - Not used - -
1 ST1 IO Data Object Standard telegram 1 2 2
2 ST2 IO Data Object Standard telegram 2 4 4
3 ST3 IO Data Object Standard telegram 3 9 5
4 ST4 IO Data Object Standard telegram 4 14 6)
5 ST5 IO Data Object Standard telegram 5 9 9
6 ST6 10 Data Object Standard telegram 6 14 1
7 ST7 10 Data Object Standard telegram 7 2 2
8 ST8 10 Data Object Standard telegram 8 5 5
9 ST9 IO Data Object Standard telegram(9 5 6]
10 to] 19 Reserved for PROFIdrive Prdfile - —
20 ST20 IO Data Object Standard telegram 20 (according 6 2
to VIK-NAMUR)
21 to| 29 Reserved for PROE|drive Profile - —
30 ST30 IO Data Object Standard telegram 30 (PROFlsafe) 1 1
31 ST31 IO Data Object'Standard telegram 31 (PROFIsafe) 2 2
32 ST32 IO Data Object Standard telegram 32 (PROFlsafe) 4 2
33 to| 80 Reserved for PROFIdrive Profile - —
81 ST81 10.Data Object Standard telegram 81 (Encoder) 6 2
82 ST82 10 Data Object Standard telegram 82 (Encoder) 7 2
83 ST83 10 Data Object Standard telegram 83 (Encoder) 8 2
84 ST84 IO Data Object Standard telegram 84 (Encoder) 10 2
85 to| 98 Reserved for PROFIdrive Profile (Encoder - —
telegram)
99 Reserved for PROFIdrive Profile - —
100 tp 60 000 Reserved for manufacturer-specific telegram 10 - -
Data Objects
60 001 to Reserved for PROFIdrive Profile Signal data - —
62 000 objests
62 001 to Reserved for PROFIdrive Profile - -
64 000
64 001 to Reserved for PROFIdrive Profile representative - -
65 530 Data Objects
65 530 S-REP Safety-Module Representative 0 0
65 531 I-REP Interface-Module Representative 0 0
65 532 IF-REP Infeed/Rectifier/Line-Module Representative 0 0
65 533 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
MAP/PAP implementation mandatory

(=OXFFFF)
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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 IO 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 10 Data
Object Submodules. It is strongly recommended to start the DO |0 Data block by a
PROFIdrive standard telegram Submodule.

Slot — p» SlotX=DOY
Subslot — 0 1 2 14 14
Submodule ; OXFFFF 3 empty 60.054 empty 12§
dent Number
. sigrjal
signal
Submodule type —— | reserved | PO-REP ST3 P_IST Venglor
MAP/PAP — mon|tor
GLATT
blogk
Output/Input - ; 5/9 1 o
data size (Word)
Modular DO 10 data bleck Standard telegram | Signal Vendor specific
data block
—» ascending address
1EC
Figure/53 — Modularity of the DO 10 Data block (example)
5.5.2 10 Data_ Producer and Consumer Status

For details—relating to the Producer Status (IOPS) and the Consumer Status (IOCS)| see
IEC §11568-5-10 and IEC 61158-6-10.

5.6 Parameter Access
5.6.1 PAPs for Parameter Access

For PROFIdrive at PROFINET 10, Record Data Objects are used as PAP to transfer requests
to the parameter manager and to transfer responses from the parameter manager to the
Controller or the Supervisor. For Parameter Access, the Record Data write access is defined
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, at least one PAP Record Data Objects shall be related to the
mandatory submodules of MAP type (submodule type = OxFFFF). Other submodules of a DO
may also support a PAP (e.g. the telegram submodule to allow access to PROFIdrive
parameters in a shared device configuration). A PROFIsafe submodule (e.g. telegram 30)
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shall always support a PAP. The list of defined Parameter Access Modes and their related
Record Data Object (PAP) is shown in Table 38.

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 (0x2F) is

- OX7FFF for user specific PAP. recommended to be used for
Base Mode Parameter Access
Global for compatibility
reasons.

0x80p0 Reserved by PROFINET - Subslot specific indexseje

- OXAFFF IEC 61158-6-10

0xB0OpPO Reserved for PROFIdrive Profile - Reserved for-further defirfition

- 0xB02D

0xBORE Base Mode Parameter Access — Local Mandatory Parameter request compgtible

(refer to IEC 61800-7-203:2015, 6.2.3.3 to PROFIBUS DP Paramgter

Access but addressing of|the
DQJis done by the
Slotnumber.

0xBORF Base Mode Parameter Access — Global Optional Parameter request compgdtible

(refer to IEC 61800-7-203:2015, 6.2.3.2) to Base Mode Parameter

Access (0xBO2E), but
addressing of the DO is done
by the DO-ID in the requgst
header.

0xB0B0 Reserved for PROFIdrive Profile - Reserved for further defirfition

- OXBFFF

0xC000 Reserved by PROFINET - Slot specific index, see

- OxgFFF IEC 61158-6-10

0xD0j00 Reserved for PROFIdrive Profile — Reserved for further defirjition

- OxOFFF

0xEO0|00 Reserved by PROFINET - AR specific index, see

- OxHBFF IEC 61158-6-10

0xEQO00 Reserved for PROFidrive Profile - Reserved for further defirfition

- OXHFFF

OxFOpPO Reserved by PROFINET - API specific index, see

- OxFBFF IEC 61158-6-10

0OxF4p0 Reserved/for PROFIdrive Profile — Reserved for further defirjition

- OxF[7TFF

0xF8p0 Reserved by PROFINET - Device specific index, seg

- OxFBFF IEC 61158-6-10

0xFQ00 Reserved for PROFIdrive Profile - Reserved for further defirfition

- 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.
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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.

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 errorcode-0x19 “Axis/DO nonexistent™

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

5.6.2|4 Data flow for the Base Mode Parameter Access

The |data flow for the request and response data structure between the Controller or
Supefvisor and the DO parameter manager is shown in Figure 54.
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Request reference Response ID Request reference Request ID

DO-ID No of parameters DO-ID No of parameters

A \
BlockHeader; transfer nsfer BlockHeader
ParameterResponse response to equest to ParameterRequpst
Data Record p@er manager
[2N)
@ )
Request reference Response ID b o Request ID
DO-ID No of parameters P$mEter manager:
N Q DO-ID No of parametglrs
| 3
PROFIdrive \& PROFIdrive
Base Mode parameter ‘\\C) Base Mode parameter
response < ) request

° Parameter
O Data Base

Driye / DO O

$\ IEC
a ErJor becau Qﬁe parameter manager is busy but has not yet finished the processing, or the parameter
mgnager @(see IEC 61800-7-203:2015, 3.2.3.8).

5 Prdce {r'm of only one parameter request per connection (PAP). Multiple connections (via multiple [PAPs)
cay Itiple state machines for the processing each for every connection (PAP).

Error 0xBO may also be used if there is no PAP available. Error 0xB1 is used if there is a length error in writing
a request block which is too big to fit in the Data Record (exceeds the parameter manager input size).

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 10, 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 API (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 IO is shown in Figure 55. From the logical
point of view, there are two classes of Objects.

e The DOs which are named and identified by the DO-ID. They represent the ag@jation
functionality and application processes. Q

e The Slots which are named and identified by the Slotnumber. They repreaaj1 the global
cpmmunication end point (CO) for a DO.

These two classes of objects are configured by association of the DO- Ilﬂg\the correspohding
Slotnumber. Q
O

©

o [P20]

g

— m-l
PzZD PzZD
<
o

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

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). Note that parameter P978 is
mandatory if the Drive Unit contains DOs without cyclic data channel.
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The rules for P978 “List of all DO-ID” are as follows.

e The subindex = Axis-Number — 1

o 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.

o 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 DO-IDs
Subindex = I

Axis-Number-1 ‘ i X, DO-ID

0 10 \

Axis-Number of the z = \CJ)FIdrive
DO within the DU @\ DO-ID
3 51
“ &
D
5 &Q\\ 0
A\ :
@

IEC

Figure’56 — Meaning of parameter P978
"List of’all DO-IDs" for the DU at PROFINET 10

5.8 | Diagnosis
5.8.1 Use of PROFINET IO Diagnosis for PROFldrive

Withih the PRQFIdrive Drive Object (DO), the PROFIdrive diagnosis objects out of the| fault
classps mechanism (see IEC 61800-7-203:2015, 6.3.8.4) should be mapped profile spec|fic to
the AROKINET IO Diagnosis ASE and Alarm ASE. For this PROFIdrive uses the PROHINET
IO diagnosis standard format and the “Channel Diagnosis” diagnosis type |(see
IEC 61158-5-10 and TEC 61158-6-10).

5.8.2 Use of the Alarm ASE

To convey alarms issued by the PROFIdrive fault classes mechanism, the PROFINET IO
Alarm ASE (see IEC 61158-5-10 and IEC 61158-6-10) shall be used. Within the Diagnosis
ASE and the Alarm ASE, the diagnosis objects according to the definition in 5.8.1 are
represented as “Channel Diagnosis” diagnosis type. If the controller application does not
support the alarm, the acknowledge to the device 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 ASE 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 0x01 (Diagnosis) to signal appearing or disappearing of one or multiple diagnosis
objects
0x0C (Diagnosis Disappears) to signal that all diagnosis objects have disappeared
(with this Alarm Type the ChannelDiagnosisData is omitted in the
AlarmNotification-PNU

API 0x3A00 (PROFIdrive profile)

SlotNumber Slotnumber of the DO (Module), that the diagnosis object is related to

SubslotNumber

Subslotnumber of the Submodule that the diagnosis object is related to (typically

o AD O

I W] k. Sl H H laots H alal)
eV T o UM OGS R O—SP e eTerattoi—1SPOSSIoTe)s

ModujeldentNumber

ModuleldentNumber of the DO (Module), that the diagnosis object is relatedtp

SubmoduleldentNumber

SubmoduleldentNumber related to the Subslotnumber (e.g. OxFFFF for(the'alarm
channel related to MAP submodule)

AlarnSpecifier

See IEC 61158-6-10 (Alarm type “Diagnosis”)

User$tructureldentifier

0x8000 (ChannelDiagnosisData)

ChanpelDiagnosisData*

List of structure “ChannelDiagnosisData” (see Table 40).

The gsterik (*) denotes that this structure may appear several times (or may be omitted if‘AlarmType is

“Diaghosis Disappears”).

5.8.3 Use of the ChannelDiagnosisData structure

The definition of the ChannelDiagnosisData structure to (represent a PROFIdrive diaghosis
objegt in the PROFINET IO Diagnosis ASE is acéording to Table 40. The setting of
ChanlnelProperties.Specifier and ChannelPropertiesiMaintenanceDemanded is shown in

Figure 57.

Table 40 — Use of ChannelDiagnosisData

Attribute

Meaning

ChanpelNumber

0x8000 (whaolecsubmodule) or vendor specific component ID (value range for
componentDs is 0x0 to 0x7FFF)

ChanpelProperties.Type

0

ChanpelProperties.Reserved

0

ChanpelProperties.Maintenance

€oding of severity of fault and related PROFIdrive fault/warning mechanism:
Fault (PROFIdrive fault buffer) = Diagnosis

— MaintenanceDemanded = false

— MaintenanceRequired = false

Warning (PROFIdrive warning mechanism) = Maintenance Demanded
— MaintenanceDemanded = true

— MaintenanceRequired = false

Preventive maintenance = Maintenance Required

— MaintenanceDemanded = false

— MaintenanceRequired = true

ChanpelProperties.Specifier

Coding of alarm state change:

0x00 = all subsequent disappear
0x01 = appears

0x02 = disappears

0x03 = disappears but other remain

ChannelProperties.Direction

Direction dependent on the type of submodule:

0x01 (Input) = for all empty submodules (MAP- and device representative
submodules) and for input only submodules/telegrams

0x02 (Output) = for all output only submodules/telegrams

0x03 (Input/Output) = for all input/output submodules. E.g. all standard
telegrams

ChannelErrorType

See Table 41
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When fault/warning
situation has changed

- 103 -

Fault classes mechanism

Alarm Notification PDU T

Alarm ASE
Warning AlarmType = Diagnosis
mechanism Mapping onto
. ChannelErrorType
PROFIdrive P
diagnosis ChannelProperties Specifier
objects |
ChannelProperties.Maintenance,
t'::#étr ChanneIDiagn—o;isData
mechanism Diagnosis ASE
query - read Data Record 0x800A, ...
/
Fault buff.| Warning mech. ChannelProperties.
Fault Warning Specifier Maintenance
coming - appears (0x1) Diagnosis
going - disappears(0x2) | Diagnosis
0 coming appears {0x1) MaintenanceDemanded
0 going disappears (0x2) | MaintenanceDemanded

Figure 57 — Generation of Diagnosis Data
according to:the fault classes mechanism

IEC
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Use of the ChannelErrorType

The definition of the ChannelErrorType is according to Table 41.

Table 41 — Use of ChannelErrorType

ChannelErrorType Meaning / Diagnosis Object
0x9000 Microcontroller Hardware or Software
0x9001 Mains Supply
0x9002 Low Voltage Supply
0x9003 DC Link Overvoltage
0x9004 RewerEteetrontes
0x9005 Overtemperature Electronic Device
0x9006 Isolation Fault
0x9007 Motor Overload
0x9008 Fieldbus System
0x90049 Safety Channel
0x90QA Feedback
0x90(0B Internal Communication
0x90QC Infeed
0x90Q4D Brake Resistor
0x90QE Line Filter
0x90QF External
0x9010 Technology
0x9011 Engineering
0x9012 Other
0x9013 Auxiliary Device
0x9014 — Ox9FFF Reserved
5.8.5 On demand access of Diagnosis Information

Readput of the current diagnosis information from the DO by the Controller or Supervisor,
be possible by using a Diagnosis querry from the standard PROFINET IO Diagnosis
Withip this Diagnosis ASE, the.PROFIdrive diagnosis objects according to the definiti
5.8.1|are represented as ChannelDiagnosisData items. The definition of the DiagnosisDa

the PROFINET IO Diagnosis.ASE is according to Table 42.

Table 42 — Use of the DiagnosisData

shall
ASE.
on in
ta for

Attribute Meaning
BlockHeader See IEC 61158-6-10
API 0x3A00 (PROFIdrive profile). Attribute API available only if BlockVersionLow [ 1.
With BlockVersionLow = 1 the Attribut API
is omitted
SlotNumber Slotnumber of the DO (Module), the diagnosis object is related to

SubslotNummber

the MAP Submodule, if no specific relation is possible)

Substotmomberof-the—Submodutethatthedragnosis object s Tetatedto(typic

ally

ChannelNumber

component IDs is 0x0 to Ox7FFF)

0x8000 (whole submodule) or vendor specific component ID (value range for

ChannelProperties.Type 0

ChannelProperties.Direction | Direction dependent on the type of submodule:
0x01 (Input) = for all empty submodules (MAP-and device representative

submodules) and for input only submodules/telegrams
0x02 (Output) = for all output only submodules/telegrams

0x03 (Input/Output) = for all input/output submodules. E.g. all standard telegrams

UserStructureldentifier 0x8000 (ChannelDiagnosisData)

ChannelDiagnosisData* List of structure “ChannelDiagnosisData” (see Table 40)

The asterik (*) denotes that this structure can appear several times.
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5.9 Clock Synchronous Operation

Figure 58 shows the sequence of an isochronous Data Cycle for PROFINET 10.

Application cycle (CACF=2)

—-— — ————————————>

A

TCA_End Controller

A 4

TCA_Start

\ 4

Application Background

Bus
e d A U Y
T_10\QutputValid 4
| InputValid 10 QUutputMin
]
T_10_Input T_10_Output DO

Send Send Send Send Send Send Send Send Send
Clogk 2 | Clock 3 | Clock 4 | Clock 1 | Clock 2 #,Clock 3 | Clock 4 | Clock 1 | Clock 2

T_DC ‘_ DataCycle T_DC T_DC

IEC

Figure 58~ Sequence of an isochronous Data Cycle

The gxpressions used(in Figure 58 are as follows.

T_D(Q (Data Cycletime)
Data [Cycle timé/for periodicity of the IRT communication.

CACF (Controller application cycle)
Cyclqg time-for the periodicity of the Controller application process in multiple of T_DC.

T_lIO_Input (Time for actual value acquisition)
Time, related to the beginning of a T_DC cycle, for the acquisition of the actual values.

T_IO_InputMin (Delay time mandatory for the acquisition process)
Maximum time needed for acquisition and processing of the input values before ready to be
send by the Communication System.

TCA_Min (Delay time mandatory for the Controller application 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) are ready to be processed by the controller
application process.
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T_lO_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_lO_OutputMin (Delay time mandatory 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.

T_lO_OutputValid (Time for Output Data available)
Time where the new Output Data (setpoint values) from the controller are available at the DO.

5.10 - PROFINET10 specific parameter

5.10.fi Overview about the communication interface related parameters

These parameters are related to the Network Communication Interface of the”Brive Upit or
Statign.

An overview about all parameters related to the PROFINET IO interface isyshown in Tabl¢ 43

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

PNU Significance Implementation Validity rarjge
6100p NameOfStation (read only) optional global
6100(1 IpOfStation (read only) optional global
6100p MacOfStation (read only) optional global
61008 DefaultGatewayOfStation (read only) optional global
6100¢ SubnetMaskOfStation (read only) optional global

5.10.2 Definition of the specific.parameters

The definition of parameters related to the PROFINET 10 interface is shown in Table 44



https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015

~107 -

Table 44 — PROFIdrive Specific Parameter listed by number

PNU

Significance

Data type

Imple-
mentation

Validity
range

Explanation

Reference

61 000

NameOfStation

OctetString[240]
without null
termination

Optional

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

IEC 61158-5-10

mechanism, which makes
the Name of Station also
accessible via
PROFIdrive Parameter
Access. For details of
content, see IEC 61158-5-
10.

6100

IpOfStation

OctetString[4]

Optional

Global

This read only parameter
contains the IP Address
of the Station forthe
PROFINET-IO.Network
Interface, which is related
to this Driye Unit. This is
an additional service
pakallel to the standard
RROFINET IO
mechanism, which makes
the IP Address of Station
also accessible via
PROFIdrive Parameter
Access. For details of
content, see IEC 61158-5-
10.

IEC 6115845-10

61 002

MacOfStation

OctetString[6]

Optienal

Global

This read only parameter
contains the MAC
Address of the 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 MAC Address of
Station also accessible
via PROFIdrive Parameter
Access. For details of
content, see IEC 61158-5-
10.

IEC 6115845-10

6100

StandardGatewa
yOfStation

OctetString[4]

Optional

Global

This read only parameter
contains the Next Default
Gateway for the Station

IEC 6115845-10

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 Next Default Gateway
of the Station also
accessible via
PROFIdrive Parameter
Access. For details of
content, see IEC 61158-5-
10.
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PNU Significance

Data type Imple-

mentation

Validity
range

Explanation

Reference

61 004 |SubnetMaskOfSt

ation

OctetString[4]

Optional Global This read only parameter
contains the 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 IO
mechanism, which makes
the Subnet Mask of the

PROEINET iotocf ]
oMt rate—arSo

IEC 61158-5-10

accessible via
PROFIdrive Parameter
Access. For details of
content, see IEC 61158-5-
10.

5.11

Acco
Tablg

Specified communication functions for the Application Classes

ding to the definition of the Application Classes in 6.1.5Cof IEC 61800-7-203:
45 specifies the communication functionality the drive” shall comprise to maich a

015,

specific Application Class for PROFIdrive at PROFINET 10. The available Application Classes

for ang 10 Device are:
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 intefface
e Application Class 5: Motion Control-iwith central interpolation and position sefpoint
interface
e Application Class 6: Motion Gontrol for clocked processes, or distributed arjgular
synchronism
Table 45 — Specified_ communication functions for the Application Classes
Funlctionality Application Classes
1 2 3 4 5 6
RT m m m m m m
IRT o o m m m
M CH| (Broadcast) o] m o] o] o] m
m = mpandatory; o = optional
5.12 1&M data records

The location of the 1&M data records is vendors specific and may be used to identify or locate
physical components and modules of the drive. If the optional I&M 1 to I&M 3 data records
are used these data records shall be implemented for read and write access. If the I&M 4 data
record is implemented (mandatory if the device supports PROFIsafe), this data record shall be
implemented for read only access. Writeable 1&M data records shall be posted in the GSDML
via the key word “Writeable_IM_Records”.
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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

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
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La Norme internationale IEC 61800-7-303 a été établie par le sous-comité 22G: Systémes

d'entrainement électrique a vitesse variable,

comprenant des convertisseurs a semi-

conducteurs, du comité d'études 22 de I'lEC: Systémes et équipements électroniques de
puissance.

Cette deuxiéme édition annule et remplace la premiére édition parue en 2007. Cette édition
constitue une révision technique.

Cette édition inclut les modifications techniques majeures suivantes par rapport a I'édition
précédente:

a) Amélioration de la définition relative a I'utilisation de I'ASE de diagnostic et de I'ASE

dl

alarme de PROFINET IO;
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b) Mises a jour mineures de la mise en correspondance de I'accés aux paramétres du mode
de base pour PROFIBUS et PROFINET.

Le texte de cette norme est issu des documents suivants:

FDIS Rapport de vote
22G/313/FDIS 22G/328/RVD
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INTRODUCTION

Généralités

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

L'IEC 61800-7 spécifie les profils dédiés aux entrainements électriques de puissance (PDS)
et leur mise en correspondance avec les systémes de communication existants grace a un

mode

le d'interface générique.

L'IEC
entra

commande. Le systéme de commande proprement dit peut également étre!sijtué da

dispo

Il exi

et numériques, interfaces séries et paralléles, bus de terrain et réséaux). Les profils é

sur
d'app
exem
corre
d'app

L'IEC
pour
corre

L'IEG
d'ent
empl
géné
com
com
d'ent
ceuvr,

Iy a

Pour

— ay

61800-7 décrit une interface générique entre les systémes de commande: €
nements électriques de puissance. Cette interface peut étre intégrée au ‘systen

sitif d'entrainement (parfois appelé "dispositif d'entrainement intelligent)-

5te un grand nombre d'interfaces physiques disponibles (entrées-~et)sorties analog

Hes interfaces physiques spécifiques sont déja définisg-pour certains dom
lication (par exemple, commande de mouvement) et certaines classes de dispositifs
ple, dispositifs d'entrainement classiques, positiopneur). Les implémenta
spondantes des interfaces de programmes de commande et de programn
lication associées sont de nature propriétaire et varient de maniére importante.

61800-7 définit un ensemble de fonctions, paramétres et diagrammes d'états com

spondance avec les profils d'entrainement.

61800-7 fournit une procédure diaccés aux fonctions et données d'un disy
ainement, indépendante du profilZd'entrainement et de l'interface de communid
byés. |l s’agit de définir un modele commun d'entrainement comportant des fong
iques et des objets pouvant-‘étre mis en correspondance avec des interfaceg
unication différentes. Ceci-permet de prévoir des implémentations communeg
ande de mouvement Aol applications de commande de vitesse ou de commj
ainement) dans les contréleurs sans aucune connaissance spécifique de la mig
e du dispositif d'entrainement.

plusieurs raisons de définir une interface générique:

un constructeur de dispositif d'entrainement

bsistance plus aisée des intégrateurs de systémes;

— deseription plus aisée des fonctions d'entrainement du fait d'une terminologie commu

t les
e de

hs le

ques
tablis
aines

(par
tions
heurs

muns

a commande d'entrainement ou une description de séquences d'opérations a mettre en

ositif
ation
tions
s de
s de
ande
e en

he;

— le choix des dispositifs d'entrainement ne dépend pas de la disponibilité d'une assistance
spécifique;

Pour

un constructeur de dispositif de commande

— aucune influence de la technologie de bus;

— in
— in

Pour

tégration aisée des dispositifs;
dépendance par rapport a un fournisseur de dispositifs d'entrainement;

un intégrateur de systémes

— effort moindre d'intégration des dispositifs;

- m

éthode intelligible unique de modélisation;
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— indépendance par rapport a la technologie de bus.

Concevoir une application de commande de mouvement avec plusieurs dispositifs
d'entrainement différents et un systéme de commande spécifique nécessite un effort certain.
Les taches de mise en ceuvre des logiciels systémes et de compréhension de la description
fonctionnelle des composants individuels peuvent conduire a I'épuisement des ressources
d'un projet. Dans certains cas, les dispositifs d'entralnement ne partagent pas la méme
interface physique. Certains dispositifs de commande ne prennent en charge qu’une interface
unique qui n'est pas prise en charge par un dispositif d'entrainement spécifique. D'autre part,
les fonctions et les structures de données sont souvent spécifiées avec des incompatibilités.
Cela eX|ge de Ilntegrateur de systemes detabllr des mterfaces spemales pour le logiciel

er de
des a
ative
véler
nieux
rface

ne le
représente la Figure 1. Les types de profils d'entrainement pdur CiA® 4021, CIP MotiohTM2,
PROIFIdrive3 et SERCOS® 4 sont mis en correspondance. avec l'interface générique [dans
I'anng¢xe correspondante. Les annexes ont été soumises par des organismes internatignaux
indépendants spécialisés dans les réseaux ou les bus de terrain, et responsables du coptenu
de I'gnnexe qui y est associée, ainsi que de I'utilisatien des marques connexes.

Les différents types de profils 1, 2, 3 et 4 sont spécifiés dans I'lEC 61800-7-201, I'lEC 61800-
7-202, I'lEC 61800-7-203 et I'lEC 61800-7-204¢

La prgsente partie de I'lEC 61800-7 spécifie la méthode de mise en correspondance du |profil
de type 3 (PROFIdrive) avec les technologies de réseaux PROFIBUSS et PROFINETS.

1 CiA 402® est une marque déposée de CAN in Automation, e.V. (CiA). Cette information est fournie gour la
commodité des utilisateurs de {a présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entériement
pa I''EC du détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a cg profil
n’implique pas l'utilisationtde‘la marque déposée CiA® 402. L'utilisation de la marque déposée CiA® 402
négessite I'autorisation de"CAN in Automation e.V. (CiA).

2 CIP Motion™ est und marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisatdurs de
la présente normevtinternationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du détenteuf de la
mgrque ou de Hun*quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas I'utilisation| de la
mgrque CIP Mation™. L'utilisation de la marque CIP Motion™ nécessite I'autorisation de ODVA, Inc.

3 PROFIdriVe~est une marque de PROFIBUS & PROFINET International. Cette information est fournie gour la
commedité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
paf {{E€ du détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ceg profil
nl r\lnllr\ r\’\s I‘ +Ion+ rs rln !’\ Maro DDf\I:IArn:n L’uti!isatinn d !3 marqu PR”F!d:’EV" r\l' eSSite

Fat

1o
I’ autorlsatlon de PROFIBUS & PROFINET Internatlonal

4 SERCOS® est une marque déposée de SERCOS International e.V. Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
par I'lEC du détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas I'utilisation de la marque déposée SERCOS®. L'utilisation de la marque déposée SERCOS®
nécessite I'autorisation de son détenteur.

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

6 PROFINET est une marque de PROFIBUS & PROFINET International. Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
par I'lEC du détenteur de la marque ou de lI'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas I'utilisation de la marque PROFINET. L’utilisation de la marque PROFINET nécessite
I'autorisation de PROFIBUS & PROFINET International.
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Les IEC 61800-7-301, IEC 61800-7-302 et IEC 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 CANopen®7, CC-Link IE® Field Network8 EPATM9 EtherCAT®10,
Ethernet PowerlinkTM11, DeviceNet™12 ControINetT™13 EtherNet/IPTM14 et SERCOS®).

10

11

12

13

14

CANopen® est une marque déposée de CAN in Automation) e.V. (CiA). Cette information est fournie gour la
commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérirlement
par I'lEC du détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a cg profil
n’implique pas l'utilisation de la marque déposée CANopen®. L'utilisation de la marque déposée CANppen®
négessite I'autorisation de CAN in Automation e (CiA). CAN in Automation e.V. (CiA). CANopen® pst un
acfonyme pour Controller Area Network open etwest utilisé pour faire référence a I'EN 50325-4.

CQ-Link IE® Field Network est une marque\déposée de Mitsubishi Electric Corporation. Cette informatjon est
foyrnie pour la commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun fas un
en{érinement par I'lEC du détenteur dé\la marque ou de I'un quelconques de ses produits. La conformité a ce
prgfil n’implique pas I'utilisation de‘la-marque déposée CC-Link IE® Field Network. L'utilisation de la marque
déposée CC-Link IE® Field Network-nécessite I'autorisation de Mitsubishi Electric Corporation.

EPIA™ est une marque de SUPCON Group Co. Ltd. Cette information est fournie pour la commodijé des
utilisateurs de la présentet\norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'IEC du
dé{enteur de la marque-ou de I'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'impligye pas
I'ufilisation de la margue_ EPA™. L'utilisation de la marque EPA™ nécessite I'autorisation de son détentelr.

EtherCAT® est une.marque déposée de Beckhoff, Verl. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs deta“présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du
défenteur de~la. marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil nimpliqjye pas
I'ufilisation~de’/ la marque déposée EtherCAT®. L'utilisation de la marque déposée EtherCAT® négessite
I’alitorisatien de son détenteur.

Ethernet Powerlink™ est une ‘marque de Bernecker & Rainer Industrieelektronik Ges. m. b.H., le contrbéle gde son
Utl :Cat:"-"- n{ Py n{ 1A n I' nnnnnnnnn ’\ hut ARoR I |r\rﬂf F EDQP f‘an .n{r\rmn& oh n& ‘Fn ..... DOHH- |’\ nnmmnpl te deS

gaHSH HHHHe—poetH—a—eemh

utilisateurs de la presente Norme internationale et ne constltue en aucun cas un entérinement par I'lEC du
détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n’implique pas
I'utilisation de la marque Ethernet Powerlink™. L'’utilisation de la marque Ethernet Powerlink™ nécessite
I’autorisation de son détenteur.

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

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

EtherNet/IP™ est une marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisateurs
de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I''EC du détenteur de la
marque ou de I'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas l'utilisation de la
marque EtherNet/IP™. L’utilisation de la marque EtherNet/IP™ nécessite I'autorisation de ODVA, Inc.
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Profile type 1 (CiA 102)

IEC 61800-7-201
Profil de type 1 (CiA 102)

IEC 61800-7-202
Profile type 2 (CIP Motion)

IEC 61800-7-202
Profil de type 2 (CIPMotion)

IEC 61800-7-203
Profile type 3 (PROFIdrive)

IEC 61800-7-203
Profil de type 3 (PROFIdrive)

IEC 61800-7-204
Profile type 4 (PROFIdrive)

IEC 61800-7-204
Profil de type 4 (SERCOS)

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

IEC 61800-7-300 — Mise en correspondance de
profils avec les technologies de réseaux

IEC 61800-7-301
Mapping of profile type 1 to
CANopen

CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET

Powerlink

IEC 61800-7-301
Mise en correspondance du profil de typesi-avec
CANopen

CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET

Powerlink

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

ControlNet
EtherNet/IP

IEC 61800-7-302
Mise en correspondance du profil de type 2 avec
DeviceNet

ControlNet
EtherNet/IP

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

PROFINET

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

PROFINET

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

SERCOS Il
EtherCAT

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

SERCOS Il
EtherCAT

0.2 | Déclaration de propriété

Figure 1 — Structure de I'lEC 61800-7

| est

La Commission Electrotechnique Internationale (IEC) attire I'attention sur le fait qu’

décljré gque la conformité avec les dispositions du présent document peut impliquer

|1 | 43 ol o bt d X 4 H e
Utl ISator g o orevermieressant e yur Suit.

Publication / Détenteur Intitulé Numéro Publication Derwent
Numéro de série de d'acces
I'application Derwent
EP844542 [sn Méthode de commande 1998- EP844542-A1
numeérique et structure de 274369 27.05.1998;
commande pour la DE59603496-G
commande de mouvements 02.12.1999;
d'objets lorsque la EP844542-B1
commande de vitesse est 27.10.1999
effectuée a un taux
supérieur a celui de
I'asservissement de position
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L'IlEC ne prend pas position quant a la preuve, a la validité et a la portée de ces droits de
propriété.

Le détenteur de ces droits de propriété a donné I'assurance a I'lEC qu’il consent a négocier
des licences avec des demandeurs du monde entier, a des termes et conditions raisonnables
et non discriminatoires. A ce propos, la déclaration du détenteur des droits de propriété est
enregistrée a I'lEC. Des informations peuvent étre demandées a

[S1] Siemens AG

Service de la propriété intellectuelle de I'Entreprise
Octroi de licences & Transactions

Ottt Hoabhn Dina O

81730 Munich

Allemagne

L’attgntion est d'autre part attirée sur le fait que certains des éléments dd| présent docyment
peuvent faire I'objet de droits de propriété intellectuelle autres que ceux\identifiés ci-dejssus.
L'IlEQ ne saurait étre tenue pour responsable de ne pas avoir ideniifié de tels droifs de
proprijété et de ne pas avoir signalé leur existence.

L'ISO (www.iso.org/patents) et I''EC (http://patents.iec.ch) dienhent a jour des basgs de
donnges en ligne des brevets et droits de propriété applicables a leurs normes| Les
utilisateurs sont encouragés a consulter les bases de donnees pour obtenir les informations
les plus récentes concernant les brevets ou droits de propriété.
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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

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

omaine d'application

ésente partie de I'l[EC 61800 spécifie la mise en correspondance du profill de ty

Fidrive) décrit dans I'l[EC 61800-7-203 avec les différentes technologies de réseaux.

pe 3

Les fonctions spécifiées dans la présente partie de I'lEC 61800<7Z, he sont pas destinges a

assur
confa

2 R

Les @
partie

références datées, seule I'édition citée s’applique. Pour les références non datésg

derni
amen

IEC 6
Partid

IEC 6
Partid

IEC 4
Partid

IEC 4
Partid

er la sécurité fonctionnelle. Ceci exige l'application de, mesures supplémen
rmes aux normes, conventions et lois pertinentes.

éférences normatives

ocuments suivants sont cités en référence de maniére normative, en intégralité ¢
, dans le présent document et sont indispensables pour son application. Pol

bre  édition du document de réféfence s’appliqgue (y compris les éver
dements).

1158--5-3, Réseaux de communication industriels — Spécifications des bus de ter.
b 5-3: Définition des services-de la couche application — Eléments de type 3

1158--5-10, Réseaux.de’communication industriels — Spécifications des bus de ter
b 5-10: Définition des\services de la couche application — Eléments de type 10

1158--6-3, Réseaux de communication industriels — Spécif{cations des bus de ter
b 6-3: Spécification du protocole de la couche application — Eléments de type 3

1158+6-10, Réseaux de communication industriels — Spécifications des bus de ter
b 6- 10! Spécification du protocole de la couche application — Eléments de type 10

aires

uen
r les
s, la
tuels

ain —

ain —

ain —

ain —

IEC 61784-1, Réseaux de communication industriels — Profils — Partie 1: Profils de bus de

terrai

n

IEC 61784-2, Réseaux de communication industriels — Profils — Partie 2: Profils de bus de

terrai

n supplémentaires pour les réseaux en temps réel basés sur I'lSO/CEI 8802-3

IEC 61800-7-203, Entrainements électriques de puissance a vitesse variable — Partie 7-203:
Interface générique et utilisation de profils pour les entrainements électriques de puissance —
Spécification du profil de type 3
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3 Termes, définitions et abréviations

3.1

Pour

3.1.1

Termes et définitions

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

valeur instantanée

valeu

Note 1
progral

[SOU

3.1.2

algotithme
séquence finie d'opérations compléetement déterminée par laquelle la valeur des donné
sortig peut étre calculée a partir de la valeur des données d'entrée

r d'une grandeur variable a un instant déterminé

2015

a l'article: La valeur instantanée est utilisée dans le présent document comme données d'entrée du

mme de commande d'application pour contrdler les variables du PDS (par exemple, variables de réact

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

on).

bs de

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

3.1.3

application

élément fonctionnel logiciel spécifique a la résolution/diun probléme en termes de mesyre et
de cdmmande de procédés industriels

Note 1| a I'article: Une application peut étre répartie entre~les ressources, et peut communiquer avec dlautres
applicgtions.

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

3.1.4

attribut

propriété ou caractéristique d'une entité

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

3.1.5

axe

elément logiquesinterne a un systéme d'automatisation (par exemple, systéme de commande
de mpuvement) qui représente une certaine forme de mouvement

Note 1| a‘larticle: Les axes peuvent étre rotatifs ou linéaires, physiques ou virtuels, commandés ou simplement
observés

Note 2 a l'article: Un axe physique peut comprendre un ou plusieurs des composants suivants: un capteur de
mouvement, une structure de commande de mouvement, un amplificateur de puissance et un actionneur de
mouvement.

[SOU

3.1.6

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.4, modifiée — Une note a l'article est ajoutée.]

classe
description d'un ensemble d'objets qui partagent les mémes attributs, opérations, méthodes,
relations et sémantique

[SOU

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


https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015 - 127 -

3.1.7

application synchrone de cycle d’horloge

synchronisation des durées d'échantillonnage et de cycle dans le logiciel de commande en
boucle fermée dans des dispositifs d'entrainement numériques et des systéemes de
commande

3.1.8

commandes

consignes

ensemble de commandes entre le programme de commande d’application et le PDS
permettant de contrbler le comportement du PDS ou les éléments fonctionnels de celui-ci

Note 1) a I'article: Les états ou les modes de fonctionnement refletent le comportement.

Note 2 a I'article: Les différentes commandes peuvent étre représentées par un bit chacune.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.3]

3.1.9
commande
régulation
actiop délibérée sur (ou dans) un processus, en vue d'atteindre des objectifs définis

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.6]

3.1.1p
dispgsitif de commande/régulation
unité| physique contenant — dans un module/sous-ensemble ou dispositif — un progrgmme
d'appllication de commande du PDS

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

3.1.111
type de données
enseible de valeurs associé a.un ensemble d'opérations autorisées

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

3.1.12
dispositif

dispasitif de tefrrain
<blods de “onction> entité physique indépendante en réseau dans un sygtéme
d'autpmatisation industriel, capable d'accomplir des fonctions spécifiées dans un corftexte
partiqulieret délimitée par ses interfaces

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

3.1.13

dispositif

dispositif de terrain

<intégration systéme> entité qui permet le contrble, la servocommande et/ou la détection et
s’interface a d'autres entités de ce type a 'intérieur d'un systéme d'automatisation

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.10]
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3.1.14

profil de dispositif

représentation d'un dispositif en termes de ses parametres, ensembles de paramétres et
comportement selon un modéle de dispositif qui décrit les données et le comportement du
dispositif tel que pergus par lintermédiaire d'un réseau, indépendamment de toute
technologie de réseau

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

3.1.15

données E-S de DO
ensemble de toutes les données d'entrée et de sortie (transmission cyclique) d'un |objet
d’entfainement (axe d’entrainement)

3.1.1p
objet d'entrainement
élément fonctionnel d'une unité d'entrainement

3.1.1y
communication entre dispositifs d'entrainement
communication (cyclique) entre des dispositifs d'entrainement du point de vue de l'utilisateur

3.1.18
unité d'entrainement
dispagsitif logique qui comprend tous les éléments fonctionnels liés a une unité de traitgment
centrale

3.1.19
élément fonctionnel
entit§ de logiciel ou logiciel combiné au matériel, capable d'accomplir une fonction spégifiée
d'un dispositif

Note 1| a I'article: Un élément fonctionnel” comporte une interface et des associations a d'autres élgments
fonctignnels et fonctions.

Note 2 a I'article: Un élément fonctionnel peut étre constitué de bloc(s) de fonctions, d'objet(s) ou de listg(s) de
paramptres.

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

3.1.2p
données d’entree
donnges a.envoyer de maniéere cyclique du dispositif au contrdleur

3.1.21
interface

frontiére partagée entre deux unités, définie par des caractéristiques fonctionnelles, des
caractéristiques de signal ou d'autres caractéristiques appropriées

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

3.1.22
données E-S
données d'entrée et données de sortie d'un dispositif

3.1.23

mode isochrone

service de synchronisme de cycle d’horloge d'un systéme de communication qui génére un
cycle de bus constant (synchronisation) avec un signal de cycle d’horloge au début du cycle
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3.1.24

modeéle
représentation mathématique ou physique d'un systéme ou d'un processus, basée, avec une
précision suffisante, sur des lois connues, sur une identification ou sur des hypothéses
spécifiées

[SOU

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.17]

3.1.25
mode de fonctionnement
caractérisation de la maniére et du degré avec lequel l'opérateur humain intervient sur

I'équi
[SOU

3.1.2
don
donn

3.1.2

paramétre
bnt de donnée qui représente les informations d'un dispositif qui peuvent étre lugs ou

élémg
saisif

Note 1
d'accé

[SOU

3.1.2

donnlées de processus

donn
d'état

3.1.2
profi
repré
et co

[SOU

3.1.3
poin{

pement de commande

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.18]

ées de sortie
Bes a envoyer de maniére cyclique du contrbleur au dispositif

7

s dans un dispositif, par exemple, par le biais du réseau ou d'une IHM locale

a l'article: Un parameétre est caractérisé généralement.par) son nom, le type de données et la di
S

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.20]

B

Bes relatives au processus de commande, par exemple le facteur de gain et les vari
, généralement mises en correspondance avec les parameétres

¢

sentation d'une intetface PDS en termes de ses paramétres, ensembles de param
mportement selon un profil de communication et un profil de dispositif

RCE: IEC 64800-7-1:2015, 3.2.21, modifiée — La Note 1 a I'article est supprimée]

D

de ‘consigne

valeu

r'ouw/variable utilisée comme donnée de sortie du programme de commande d'applid

ection

ables

etres

ation

afin de commander le PDS

3.1.31

état
statu

t

ensemble d'informations entre le PDS et le programme de commande d’application, qui refléte

I'état
Note 1

[SOU

ou le mode du PDS ou un élément fonctionnel de ce dernier

a l'article: Les différentes informations d'état peuvent étre codées avec un bit chacune.

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.6]
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3.1.32

fonctions technologiques

commandes en boucle fermée et commandes en séquence pour l|'automatisation de
processus spécifiques a l'application

3.1.33

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

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.23]

3.1.3£

variaple

entitg logicielle qui peut prendre différentes valeurs, mais une seule valeur a la-fois

Note 1| a l'article: Les valeurs d'une variable, ainsi que d'un paramétre, se limitent habituellement & un ¢ertain

type dg données.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.25]

3.2 | Abréviations

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

AP Application Process (processus, d'application)

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

AR Application Relationship (relation d'application)

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

CM Context Management(gestion de contexte)

(610) Communication.Object (objet de communication)

CR communicationrelationship (relation de communication)

C-LS Controller’s Sign-Of-Life (signe de vie du contréleur)

DO Drive Object (objet d’entrainement)

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

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

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

DU Drive Unit (unité d'entrainement)

DX Data_Exchange (échange de données)

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

f fréquence

FDL Fieldbus Data Link (Layer 2) (liaison de données de bus de terrain
(couche 2))

GAP Zone entre sa propre adresse de station et la suivante (tentative
d'inclusion de nouvelles stations actives)

GC Global Control Telegram (Message de Commande globale)

GSD General Station Description (description de station générale) (description

de dispositif, entrée pour un outil de configuration de bus)
GSDML GSD Markup Language (langage de balisage GSD)
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HW
ID

IO AR

IOCS
IOPS

Données E/S

hardware (Matériel)

identificateur

10 Application Relationship (Relation d'application d'E/S)
IO Consumer Status (Etat du consommateur d'E/S)

IO Producer Status (Etat du producteur d'E/S)

données E/S transmises de maniére cyclique

IP Internet Protocol (protocole Internet)

IRT Isochronous Realtime Ethernet (Ethernet isochrone en temps réel)

E/S entrée/soriie

LS Sign-Of-Life (Signe de vie)

MAP Module Access Point (Point d'accés de module)

MSG services acycliques (message)

M CR Relation de communication (CR) multidestinataire (multidiffusion)

MSO0 AR Relation d'application MSO de PROFIBUS (Eghange de dorjnées
cycliques entre maitre (de classe 1) et esclave)

MS1 AR Relation d'application MS1 de PROFIBUS’ (Echange de dorjnées
acycliques entre maitre (de classe 1) et eSclave)

MS2 AR Relation d'application MS2 de PROFIBUS (Echange de dorjnées
acycliques entre maitre (de classe 2) et esclave)

NAMUR Groupe de travail normatif pout/ I'instrumentation de mesure ¢t de
régulation dans l'industrie chimique

NC systeme de commande numerique avec ensemble de commandgs de
contréle numérique

OoP operator panel (tableau de commande)

Pxxx paramétre (identifié‘par le numéro xxx)

PAP Parameter Aceéss Point (Point d'accés au paramétre)

PC personal camputer (ordinateur personnel)

PDS power drive system (entrainement électrique de puissance)

Dispagsitif P périphérique (modéle de base PROFIdrive)

PDU Protocol Data Unit (unité de données de protocole)

PG programming device (dispositif de programmation)

PLC programmable logic controller without a motion control commang set
(Automate programmable sans ensemble de commandes dédié|a la
commande de mouvement)

PLL phase locked loop (phase control loop) (boucle a verrouillage de phase
(boucle d'asservissement de phase))

PNO PROFIBUS user organization (organisme utilisateur de PROFIBUS)

PNU parameter number (Numéro de paramétre)

PROFIBUS bus de terrain de processus (comme défini dans I'lEC 61158-5-3 et
I''EC 61158-6-3)

PROFINET bus de terrain de processus (comme défini dans I'lEC 61158-5-10 et
I"'"EC 61158-6-10)

RES réservé

RT Realtime Ethernet (Ethernet temps réel)

SAP Service Access Point (Point d'acces de service)

SW software (Logiciel)
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SYNC synchronisation

SYNCH message de synchronisation (Commande globale)
TBASE DP base de temps de Tpp

TBASE:|O base de temps de T, T

tgiT temps binaire

TCA_Min temps manquant pour le processus d’application du contréleur
TCA_Valid temps disponible pour les données d'entrée

Tpe, T_DC durée de cycle de données

Top durée de cycle DP

Top hax Tpp maximal

Top N Tpp minimal

TDX_ Data_Exchange-Time (Temps d'échange de données)
T, Durée d'instabilité

T, Temps d'entrée

T MmN T, minimal

T|_D1 Temps 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
Ty

temps manquant pour le processus de transfert du point de consigns
temps disponible pour les données de sortie
Master-Time (Temps du maitre)

itre)

de

ergie

Tmarc Master_Application_Cycle-Time (Durée de cycle d'application du Ma

TuLs Master_Life” Sign-Time (Temps de signe de vie du Maitre)

To Temps de sortie

To MIN (ForTpx) minimal

TrLL D Retard de boucle PLL

ThLL |w Fenétre de boucle PLL

Tsapt Slave_Application_Cycle-Time (Durée de cycle d'application
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)

uuib Universal Unique Identifier (Identificateur unique universel)

TOK token passing (Passage de jeton)

VIK Association des clients industriels et producteurs industriels d'én
(Association of the Industrial Customers and Industrial Power Producers)

ZSW status word (Mot d’état)
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4 Mise en correspondance avec PROFIBUS DP

4.1 Généralités

Le présent article définit la mise en correspondance du modéle de base PROFIdrive avec le
systtme de communication PROFIBUS DP (voir I'l[EC 61158-5-3, IEC 61158-6-3,
IEC 61784-1).

4.2 Mise en correspondance avec des types de données PROFIBUS

Le Tableau 1 représente la mise en correspondance des types de données normalisés

PROFTdrive avec Ies types de donnéees specifiques PROFIBUS DP.
Tableau 1 — Mise en correspondance des types de données
Types de données utilisés Types de données équivalents dans Référence
dans le profil PROFIdrive PROFIBUS DP a la définition

Boolg¢an Boolean IEC 61158-5-1(
Integer8 Integer8 IEC 61158-5-1(
Integer16 Integer16 IEC 61158-5-10
Integer32 Integer32 IEC 61158-5-1(
Unsigned8 Unsigned8 IEC 61158-5-10
Unsigned16 Unsigned16 IEC 61158-5-1(
Unsigned32 Unsigned32 IEC 61158-5-1(
FloatingPoint Float32 IEC 61158-5-10
VisibleString VisibleString IEC 61158-5-1(
Octe{String OctetString IEC 61158-5-10
TimefDay (avec indication de date) TimeOfDay (avec indication de date) IEC 61158-5-1(
TimepPifference TimeDifference IEC 61158-5-1(
Date BinaryDate IEC 61158-5-10
TimefDay sans indication de date TimeOfDay sans indication de date IEC 61158-5-1(
TimepPifference avec indication de date TimeDifference avec indication de date IEC 61158-5-1(
TimepPifference sans indication de date TimeDifference sans indication de date IEC 61158-5-1(

4.3 | Modele de-base utilisé sur PROFIBUS DP

4.3.1 Dispositifs de communication

Lorsque’"/PROFIBUS DP est utilisé comme réseau de communication, les dispgsitifs

PROFTdrive 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).

Dispositif P
Le dispositif P de PROFIdrive est représenté par I'esclave DP de PROFIBUS. Le dispositif P
est lié a un ou plusieurs axes du systeme d'automatisation.

Superviseur
Le superviseur PROFIdrive est représenté par le maitre DP (classe 2) de PROFIBUS. Il peut
s'agir par exemple d'un dispositif de programmation (PG) ou d'un tableau de commande (OP).
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La Figure 2 représente la topologie d'un systéme d'entralnement PROFIdrive typique utilisant
PROFIBUS DP comme réseau de communication.

master (class 1) master (class 1) master (class 2)

PLC, NC, PC PLC, NC, PC PG, OP

\H‘ PROFIBUS DP \m \H‘

110 b b /0
slave R R slave
| |
Other \Y \ Other
eripherals E E eripherals
perip slave slave penp
PROFIdrive
Application Application
Class 1 Class 3 IEC
Anglais Francgais
Master (class 1) Maitre (classe 1)
Master (class 2) Maitre (classe 2)
Slave Esclave
/10 E/S
Other peripherals Autres périphériques
Drive Dispositif d'entrainement
Application Class 1 Classe d'application 1
Application Class 3 Classe d'application 3
Fjgure 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 Echange de données cycliques entre esclaves DP
(DXB)
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La Figure 3 représente les dispositifs PROFIdrive et leurs relations avec PROFIBUS DP.

Device -device PROFIBUS-DP
Communication relationship

PROFIBUS-DP Device

DP-master

class 2
(Supervisor)

DP-slave
(P-Device)

DP-slave
(P-Device)

1EC|

Anglais Francgais
PDevice-device Dispositif-dispositif
PROFIBUS-DP communication relationship Relation de communication PROFIBUS-DP
Device Dispositif
PROFIBUS-DP device Dispositif PROFIBUS-DP
DP-master class 2 (Supervisor) Maitre DP classe 2 (superviseur)
DP-master class 1((Gontroller) Maitre DP classe 1 (contréleur)
PDP-slave (P-Device) Esclave-DP (dispositif P)

Figure'3 — Dispositifs PROFIdrive et leurs relations avec PROFIBUS DP

4.3.3 Réseau de communication

Lorsque PROFIBUS DP est utilisé comme systéme de communication pour PROFIdrive, le
modeéle général de communication PROFIdrive est représenté 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 multimaitre. 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.

Par conséquent, le dispositif PROFIdrive utilisé avec PROFIBUS DP est précisément défini
par les informations d'adresse suivantes:
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e Réseau (domaine/bus PROFIBUS)
o Dispositif (adresse de nceud PROFIBUS)

DP-slave DP-master
(Station and (Station and
F-Device) Controller/ Supervisor)
PROFIdrive
P-Device
PROFIBUS
DP-slave Device DP-master (class;1/2)
Interface Interface
. — X
Network Interface connector Network Interface connecter
PROFIBUS
(Network)
IEC
Anglais Francgais
DP-slave (station and F-device) Esclave DP (station et dispositif F)
DP-master (station and controller / supervisor) Maitre DP (station et contréleur / superviseur)
PROFIdrive P-device Dispositif P PROFIdrive
PROFIdrive controller/supervisor Contréleur/superviseur PROFIdrive
DP-slave interface Interface esclave DP
PROFIBUS device Dispositif PROFIBUS
DP-master (class 1/2) interface Interface maitre DP (classe 1/2)
Network interface conhngctor 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.

e Pour la relation maitre/esclave (contrbéleur/dispositif P), I'échange de données cycliques
est réalisé par un simple transfert de données utilisateur, via le message Data_Exchange
(DX).
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mécanisme de communication DXB.

~ 137 -

Pour la relation esclave/esclave (dispositif P/dispositif P), I'échange de données cycliques
est réalisé par un mécanisme d'Echange 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
couplée a I'échange de données cycliques utilisateur de DP. La Figure 5 représente le

DP-master (class 1)

Parameterization Master
Active Station

A

Output Data

Input Data

Response

Y

\

DP-slave (Drive)

Publisher

DP-slave (Drive)

DP-slave (Drive)

Subscriber Subscriber

a4

DXB-Communication

IEC

Anglais

Francgais

DP-master (class 1)

Maitre DP (classe 1)

Parameterization MasterActive Station

Paramétrage de station active maitre

Output Data

Données de sortie

nput Data

Données d'entrée

Response

Réponse

DP-slaye\(Drive)

Esclave DP (dispositif d'entrainement)

Publisher

Editeur

ubscriber

Abonné

DXB-communication

Communication DXB

Figure 5 — Désignations de la communication DXB sur PROFIBUS DP

4.3.4.3

Le service d'échange de données acycliques est réalisé par la relation MS1 AR ou MS2 AR

de PROFIBUS DP.

La communication acyclique utilise le mécanisme de LECTURE et d'ECRITURE de bloc de

données des relations MS1 AR et MS2 AR.

Echange de données acycliques
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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 acces aux
parameétres normalisés ainsi que la commande cyclique PROFIdrive et des mots d’état.

4.3.4.

5 Fonctionnement synchrone de I'horloge

Le fd

isochrone PROFIBUS DP-V2. Le cycle d’horloge synchrone du Mode Isochrone .RROF

nctionnement synchrone de I'horloge au niveau de PROFIBUS DP utilise jl€omode

IBUS

DP ept réalisé par un signal d'horloge isochrone. Ce signal d'horloge isochrone-cycliqgue est

transmmis comme un message de commande globale du maitre DP (classe\# a tou
esclaves PROFIBUS. Les esclaves prenant en charge le fonctionnement, isochrone pe

ainsi

I'"EC|61158-5-3, IEC 61158-6-3).

Des mécanismes d'erreur particuliers, implantés dans chaque station, permettent de stah
la communication, méme en cas de défaillance sporadique de J'horloge maitresse.

Pour
du d
cadrsg
algor

boucle fermée du dispositif d'entrainement, ou le.contréleur dans le systéme d'automatis

de ni

synchroniser leurs applications (horloge interne/esclave) avec I'horloge maitresse

PROFIdrive, le mode isochrone PROFIBUS est le made de base pour la synchronis
spositif d'entrainement. L'échange de messages\@est non seulement réalisé dar

eau supérieur (voir la Figure 6).

s les
Lvent

(voir

iliser

ation
S un

temporel isochrone sur le systéme de bus,mais sont également synchronisés les
thmes de commande internes — tels que les “contrOleurs de vitesse et de courant a

ation

T T
Controller application Pos. contr.
R1 | R2 | R3
DX = Data Exchange telegram
Rx = Controller task of Axis
ﬂx A
DP-njaster / Controller
Actual value Setpoint
transfer transfer
DX DX DX . DX DX DX
DP Cycle Clock| [Stave| | Stavel |siave| | AYe!: Communic. ool [ Siave| | Stave] | Stave
1 2 3 + reserve 1 2 3
Setpoint
Actual value transfer
DP-slave / transfer ‘} v
Driveg Unit | | | | |
T T T T T
A
Drive Unit I I I I I I

Actual value Setpoint
acquisition activation
IEC
Anglais Francgais
Controller application Application contrdleur
Pos. contr Commande pos.
DP-master/Controller Maitre DP / contrdleur
DX = Data Exchange telegram DX = message d'échange de données
Rx = Controller task of Axis x Rx = tache du contrdleur de I'axe x
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Anglais

Francgais

Actual value transfer

Transfert de valeur instantanée

Setpoint transfer

Transfert de point de consigne

DP cycle Cycle DP
Clock Horloge
DX slave Esclave DX

Acycl. Communic. + reserve

Communic. Acycl. + réservé

DP-slave/Drive Unit

Esclave DP/ unité d'entrainement

Drive Unit application

Application unité d'entrainement

Actual value acquisition

Acquisition de valeur instantanée

Setpoint activation

Activation de point de consigne

4.3.5

La Fi
estu

(Controller)

DP-slave
(P-Device)

DP-master (class 1)

synchronous
communication

Figure 6 — Communication synchrone pour
PROFIdrive utilisé avec PROFIBUS DP

Modéle de communication de dispositif P

DP-master (class 2)
(Supervisor)

Clock cycle

< Cyclic communication >

< Acyclic communication >

gure 7 représente le modéle de communication de dispositif P-lorsque PROFIBU
ilisé comme systéme de communication.

IEC

S5 DP

Anglais

Frangais

DP-master (class 1) (Controller)

Maitre DP (classe 1) (contrdleur)

DP-master (class 2) (Supervisor)

Maitre DP (classe 2) (superviseur)

Clock cycle synchronous communication

Communication de cycle synchrone d'horloge

Cycle communication

Communication cyclique

Acyclic communication

Communication acyclique

DP-slave (P-Device)

Esclave DP (dispositif P)

Figure 7 — Présentation générale du modéle
de communication de dispositif P sur PROFIBUS

Le type de générateur d'impulsions d'horloge de PROFIBUS DP (voir en 4.9.5) permet la

présence d'un seul

mafitre DP (classe 1) synchrone sur le bus. Tout autre maitre

supplémentaire sur ce bus ne peut étre qu'un maitre DP (classe 1 ou classe 2) non
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synchrone. Les maitres DP de classe 2 sont subordonnés au maitre DP (classe 1) pour ce qui
concerne la distribution de la durée de cycle, ce qui augmente la durée 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.

4.3.6 Diagramme d'états du modéle de base

Un maitre 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).

Un _maitre DP (classe 2) est tenu d'étre certifié pour des applications a cycle synchrone
(temps de conservation de jeton).

Pour [PROFIdrive au niveau de PROFIBUS, les états du diagramme d'états ‘du modéje de
base| PROFIdrive sont mis en correspondance avec les états PROFIBUS -¢conformes| a la
Figurg 8. Les actions a entreprendre au cours des différentes phases et les états PROF|BUS

correppondants sont décrits dans la liste suivante.

Hprs ligne: En I'état hors ligne, aucun service de communicatien'n'est disponible. Il|n'y a
alicun passage de données entre les dispositifs.

Phase1: Cet état est I'état de libération (Clear) de PROFIBUS et la premiere partje de
I'etat de préparation de PROFIdrive. Au cours de lacRPhase 1, le transfert de données
agycliques fonctionne. En conséquence, le controletir et le superviseur peuvent lancer un
ag¢ces aux paramétres vers le dispositif P. Le_dispositif P peut également signaler au
contrdleur des exceptions via le mécanisme d'alarme.

En général, lorsqu'il est dans ce mode, le contréleur tente de paramétrer les dispositifs P
(¢sclaves) qui lui sont affectés, pour les.¢configurer et préparer le début de I'échan£e de
données E/S. Dans cet état, les données d'entrée et de sortie (données E/S de D) ne
sont pas valides.

Phase2: Cet état est la seconde partie de I'état de préparation de PROFIdrive; le
PROFIBUS est déja initié et les’ dispositifs P (esclaves) tentent de synchroniser |leurs
horloges locales sur I'horloge maitresse, conformément a la spécification du mode
ispchrone. Au cours de-~cette phase, I'échange de données cycliques est actif |et le
meessage de Commande“globale est envoyé par le maitre DP (classe 1). De mémg, les
alyitres services du systéme de communication (MS1 AR, MS2 AR, mécanisme d'alarme)
sont actifs et opérationnels.

Phase3: Cet état-est la premiére partie de I'état de Synchronisation de PROFIdriye; le
PROFIBUS .est 'déja initié (les données d'entrée et de sortie sont valides), toutgs les
Hprloges jesclaves sont synchronisées sur I'Horloge maitresse et la couche appligation
PROFIdrive tente de synchroniser leurs taches en utilisant le mécanisme de Signe dg vie.
L$ Signe de vie du maitre (M-LS) est synchronisé au cours de cette premiére partie| (voir

également I'lEC 61800-7-203:2015, 6.3.12).

Phase4: Cet état est la seconde partie de I'état de Synchronisation de PROFIdrive; le
PROFIBUS est déja initié (les données d'entrée et de sortie sont valides), toutes les
Horloges esclaves sont synchronisées sur I'Horloge maitresse et la couche application
PROFIdrive tente de synchroniser leurs taches en utilisant le mécanisme de Signe de vie.
Le Signe de vie de l'esclave (S-LS) est synchronisé au cours de cette seconde partie,
alors que le Signe de vie du maitre (M-LS) est déja synchronisé (voir également
I''EC 61800-7-203, 6.3.12).

Fonctionnement: A I'état de fonctionnement, tous les services de communication sont
disponibles et actifs; de méme les objets fonctionnels de la Couche Application sont
synchronisés et I'ensemble de I'application PROFIdrive est prét a fonctionner.
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PROFIdrive
Parameter Access 10 Data valid
Parameter Access 10 Data not valid Slave Clocks synchronsed
to Master Clock
Communication Layer Application Layer
Offline Preparation Synchronsation Operation
Phase 1 Phase 2 Phase 3 Phase 4
PROFIBUS
N
offline clear operate operate operate (g&ate
Parameter access PLL—synchronisatior?, M-LS-synchr. S-LS-synchr.Q> .
configuration (DX, Global Conto) (b
(Check User Prm IsoM /\/
Parameter, Check Cfg) Q/
([a\
 if clock synchronous operation is required &
Anglais Francais
Parameter Access, 10 Data not valid Acces aux parameétres, données E/S non valides
Parameter Access, |0 Data valid, Slave Accés aux patametres, données E/S valides, horloges
Clocks synchronised to Master Clock esclaves synchronisées sur I'horloge maitresse
Communication Layer Couchg.communication
Application Layer Couche application
Offline Hors ligne
Preparation Préparation
Synchronisation Synchronisation
Operation Fonctionnement
Clear Libération
Operate Exploiter
Parameter access, configuration (check Accés aux parametres, configuration (vérifier
user prm, IsoM parameter, check Cfg) paramétres utilisateur, parameétre IsoM, vérifier la
configuration)
PLL-synchrahisation (DX, Global Control) Synchronisation PLL (DX, Commande globale)
M-LS-synghr. Synchr M-LS
S-LSksynchr. Synchr. S-LS
f elock synchronous operation is required Si le fonctionnement synchrone d'horloge est requis

Figure 8 — Mise en correspondance du diagramme
d'états du modeéle 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 parameétres.
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4.4 Modéle de dispositif d'entrainement utilisé avec PROFIBUS DP
4.4.1 Dispositif P

La Figure 9 représente le dispositif P de PROFIdrive mis en correspondance avec un
dispositif esclave de PROFIBUS. Les éléments d'adresse logique de l'objet d’entrainement
dans le systéme PROFIBUS sont les suivants:

e Domaine PROFIBUS
e Adresse de nceud

e Unité d'entrainement

° I0 de DO
PROFIBUS
Domain  —
PROFIBUS
/ Node-Address
DP-slave y
Interface @ .
> -Device
PN
Drive Unit (DU) ( Drive Unit (DU)
Drive Object Drive Object Drive Object
(DO) (DO) (DO)
DO-ID=1 DO-ID=n DO-ID=1
N\~
IEC
Anglais Francais
PROFIBUS Domain Domaine PROFIBUS
PROFIBUS node-address Adresse de nceud PROFIBUS
PDP-slave interface Interface esclave DP
P-Device Dispositif P
Prive Unit (DU) Unité d'entrainement (DU)
Drive”Object Objet d'entrainement
DO<D ID de DO

Figure 9 — Modéle spécifique de dispositif P logique
de PROFIBUS DP (entrainement multiaxe)

4.4.2 Unité d'entrainement

La Figure 9 représente 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 parameétres 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 parametre
PROFIdrive global PNU 964.5 (numéro de DO) pour tous les créneaux du dispositif P. La
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présence de PNU964 identifie le créneau comme appartenant a un DO PROFIdrive (important
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 permettent de déterminer le créneau de début et de fin

de chacune des DU.

4.5 Données E/S de DO

4.5.1

CO pour configuration des données E/S de DO

Dans PROFIBUS, 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

- . . . . ' .
corre pr\nr*lonr\a avec des valenire do pnunf de r\nnelgno ot des valaure instantandes de IobJet

DO.

Axis-Number = x-1

Axis-Number = x

Axis-Numbeér = x

] Slot Slaot
Slot n-1 Slot n |Slot n+1 Slot n+m n+m+1 A
Axis IO Data Axis IO Data
Separator and (IO Data 10 Data| Separator and
(AT) PAP (AT) PAP
h h ?

Parameter
manager

DO

‘ Setpoint values ‘ ‘ Actual values ‘

used

not larm |

'

f

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

v

A

Parameter
Data Base

DC

Relationship

<«——» Data flow

External Process
(e.g. motor and mechanics)

IEC

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
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Anglais Frangais
10 Data Données E/S
Output data Données de sortie
In/output data Données d'entrée/de sortie
Input data Données d'entrée
Parameter manager Gestionnaire de parametre
Setpoint values Valeurs de point de consigne
Actual values Valeurs instantanées
Not used Non utilisé
Alarm Alarme
Process Control Task (e.g. closed loop control, Tache de commande de processus (par exemple;
nverter, ...) commande de boucle fermée, convertisseur,...)
Parameter Data Base Base de données de parametres
PO_ID ID de DO
Fxternal Process (e.g. motor and mechanics) Processus externe (par exemple, moteur et
éléments mécaniques)
Relationship Relation
Data flow Flux de données

Figure 10 — Mise en correspondance du Créneau PROFIBUS avec le DO PROFldrive

La m(se en correspondance d'un objet DO typique avec uné&. unité d'entrainement multiake ou
modulaire est représentée a la Figure 10. Une DU mgnoaxe est constituée d'au moins un
créngau/CO (données d'entrée/sortie). Dans une unité d'entrainement multiaxe ou moddlaire,
les Qréneaux relatifs a un DO sont séparés des Créneaux du DO suivant par un Crgneau
“sépdrateur d'axe” spécial. Le Créneau séparateur d'axe est vide et il ne comporte |donc
aucumne donnée E/S.

Pour [PROFIdrive utilisé avec PROFIBUS, les types de créneaux suivants sont définis:

e Créneau DP normalisé (identificateur de configuration normal /ID DP):

—| utilisé pour des données E/S-d'entrée ou des données E/S de sortie

e Créneaux spécifiques au profil (identificateur de configuration spécial/ID PROFIdrive)
—| séparateur d'axe (vide/pas de données E/S)

—| message PROEIdrive préconfiguré (données E/S d'entrée plus de sortie)

—| DXB (données E/S de sortie DXB).

Un groupe de Créneaux appartenant a un DO est identifié par le numéro d'axe. Le numéro
d'axel commence par le numéro 1 et comprend au moins un créneau. Il est a noter que Illunité

d'entrainement peut comporter plus d'objets DO que le numéro d'axe le plus élevé du fait de
la présence de DO supplémentaires sans données E/S.

4.5.2 Configuration de message préconfiguré

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
I''EC 61800-7-203:2015, 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

paramétre P922 "sélection de message".

.0 | Description concise des ID DP 2 ID PROFIdrive P
05 messages
g2 préconfigurés
» S Sens du point de Sens de la valeur
§ 3 consigne instantanée
s
1 Point de consigne de Composante de Composante de
vitesse (16 bits), aucun données E/S données E/S Sortie de 2 mots, Entrée de
capteur, aucun signe de | Module de sortie Module d'entrée 2 mots
vie g’ln:l]gtfs\nn'l = 0= g'irrl\?tfs\ﬂn'i =0 D4 OXC3 OXC1 0XC1 OXFD OXOO
T ’ i T ' s 0x01
2 Point de consigne de Composante de Composante de Sortie de 4 mots, Entrép de
vitesse (32 bits), aucun données E/S données E/S 4 mots
capteur, mot de Module de sortie Module d'entrée 0xC3 0xC3 0xC3.0xFD lox00
commande 4 mots 4 mots 0x02
supplémentaire 1110 0011 = OxE3 1101 0011 = 0xD3
3 Point de consigne de Composante de Composante de Sortierde 5 mots, Entrée de
vitesse (32 bits), mot de |données E/S données E/S 9 mots
commande Module de sortie Module d'entrée 0xC3 0xC4 0xC8 0xFD loxo0
supplémentaire, avec un |5 mots 9 mots Ox03
capteur 1110 0100 = OxE4 1101 1000 = 0xD8
4 Point de consigne de Composante de Composante de Sortie de 6 mots, Entrég de
vitesse (32 bits), mot de |données E/S données E/S 14 mots
commande Module de sortie Module d'entrée 0xC3 0xC5 0xCD 0xFD|ox00
supplémentaire, avec 6 mots 14 mots 0x04
deux capteurs 110 0101 = OxES 1101 1101 £.0xDD
5 Point de consigne de Composante de Compesante de Sortie de 9 mots, Entrée de
vitesse (32 bits), mot de | données E/S donnges E/S 9 mots
commande Module de sortie Module d'entrée 0xC3 0xC8 0xC8 0xFD loxo0
supplémentaire, avec un | 9 mots 9 'mots 0x05
capteur, DSC 1110 1000 = OxES8 1+101 1000 = 0xD8
6 Point de consigne de Composante de Composante de Sortie de 10 mots, Entrge de
vitesse (32 bits), mot de |données E/S données E/S 14 mots
commande Module de sortie Module d'entrée 0xC3 0xC9 0xCD 0xFD|ox00
supplémentaire, avec 10 mots 14 mots 0x06
deux capteurs, DSC 1110 1001 =\0xE9 1101 1101 = OxDD
7 Interface de Composante de Composante de Sortie de 2 mots, Entrég de
positionnement (Bloc de | données*E/S données E/S 2 mots
transfert en direction) Module de sortie Module d'entrée 0xC3 0xC1 0xC1 OxFD loxo0
2 mots 2 mots 0x07
4410 0001 = OxE1 1101 0001 = 0xD1
8 Point de consigne de Composante de Composante de Sortie de 5 mots, Entrég de
position, point de données E/S données E/S 5 mots
consigne de vitessey.mot | Module de sortie Module d'entrée 0xC3 0xC4 0xC4 0xFD loxo0
de commande 5 mots 5 mots 0x08
supplémentaire 1110 0100 = OxE4 1101 0100 = 0xD4
9 Interface de Composante de Composante de Sortie de 6 mots, Entrég de
positionnement (avec données E/S données E/S 5 mots
position-eible et vitesse) | Module de sortie Module d'entrée 0xC3 0xC5 0xC4 0xFD loxo0
6 mots 5 mots 0x09
110 0101 = OxES 1101 0100 = 0xD4
20 PU;IIt dC bUIID;yIIG dU CUIIIFUOGII{G dU C\JIII'JUDGIItU dU SUItIU dC 2 IIIUtD, EIItIU’u de
vitesse (16 bits) données E/S données E/S 6 mots
Module de sortie Module d'entrée 0xC3 0xC1 0xC5 OxFD 0x00
interface nyqq .. pour la 2 mots 6 mots 0x14
technologie du processus | 1110 0001 = OxE1 1101 0101 = O0xD5
Voir également
I''EC 61800-7-203, 6.5.5
NOTE 1 Les messages effectivement configurés dans le DO d’entrainement peuvent étre consultés dans le

NOTE 2 Les données E/S peuvent étre distribuées sur plusieurs modules dans la configuration du maitre pour
la composante de données E/S.

b

a8  Pour le codage des ID de DP, voir I'lEC 61158-6-3.

Il est recommandé d'utiliser les identificateurs de configuration spéciaux
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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, message préconfigure 3

Axe 1 2
d'entrainement
Gréneau 1 2 3 4 5 6
OxE4 0x01 OxFE 0x01 OxHE
ID de|DP - 0xD8 (entree) | (séparateur OxE4 (sortie) | OxD8 (entree) | (séparatgur
(sortie) > >
d'axe) d'axe)
Gréneau 1 2 3 4
ID delPROFIdrive 0xC3 0xC4 0xC8 0x01 OxFE 0xC3 0xC4 0xC8 0x01 OxFE
0xFD 0x00 0x03 (séparateur d'axe) 0xFD 0x00,0x03 (séparateur d'axq)
Tableau 5 — 2 axes d’entrainement, message préconfiguré 3,
par axe une liaison DXB chacune-comportant 2 mots
Axe 1 2
d'entrainement
Gréneau 1 2 3 4 5 6 7 :
0x81 0xC1 0x81 0xC1
0 gelop OxE4  |oxD8  |OxF9? 0x01 OXtFE OxE4  |0xD8 | OXF9?2 0x01 XtFE
(sortie) | (entrée) | (1 liaison ((js'z)p::)ra eUr | (sortie) | (entrée) | (1 liaison ((js'z)?: ateur
DXB) DXB)
Gréneau 1 2 3 4 5 6
oxc3oxca | DBLIXCT 1 ox01 oxFE oxcaoxca | BIHCT | ox01 oxAE
ID de|PROFIdrive | 0xC8 OxFD (1 liaison (séparateur 0xC8 0xFD (1 liaison (séparateur
0x00 0x03 ' 0x00 0x03 '
X X DXB) d'axe) X X DXB) d'axe)
a8 L'|D de configuration DXB\y0x81, Cn, 0xF9 n'est utilisé que dans le GSD mais n'est pas transmis dgns le
message de configuration a l'esclave. En revanche, pour la liaison DXB, le maitre envoie un Créneay vide
ayec I'ID de configuration 0x00 ou 0x01, OxF9 car pour la liaison DXB, il n'y a pas de transfert de données
cycliques sur la_ligne de bus. Par conséquent, les esclaves qui prennent en charge DXB doivent prendre en
charge les ID de configuration 0x00 et 0x01, OxF9.
Un ekemple de message de configuration utilisant des ID de DP ou des ID de PROF|drive
pour |eiessage préconfiguré 20 avec un axe est donné dans le Tableau 6.
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

453
4.5.3.1

Généralités

Echange de données cycliques entre esclaves DP (DXB)

Dans le texte suivant, cet Echange de données est uniquement désigné par le terme
"communication DXB". L'échange de données cycliques entre esclaves DP et la diffusion
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d'échange de données (DXB) sont des synonymes. Le service utilisé pour I'Echange de
données cycliques entre esclaves DP de PROFIBUS DP est la diffusion d'échange de
données.

4.5.3.2 Présentation générale

L'Echange de données cycliques entre esclaves DP (DXB) permet & des nceuds DP de lire
également les données d'entrée (valeur instantanée) des esclaves DP, soit en totalité, soit en
partie, et de les utiliser comme des données de sortie (valeurs de point de consigne). Ainsi,
les utilisations possibles de PROFIBUS sont étendues, notamment dans le domaine des
applications distribuées des techniques d'entrainement.

DXB permet I'échange de signaux entre dispositifs d'entrainement; par exemple:

Les grincipales caractéristiques de DXB sont les suivantes:

de¢s valeurs de point de consigne de vitesse pour établir une cascade,.del/poin
consigne sur des machines a papier, feuille ou a tréfiler ainsi que les-installg
d'étirage de fibres.

de¢s dispositifs d'entrainement couplés mécaniquement ou par l'infenmédiaire du ma
tells que les dispositifs d'entrainement a arbre de transmission_longitudinal pour mac
dimpression ou les dispositifs d'entrainement a tambour en S.

d}s valeurs de point de consigne de couple pour les contréleurs decrépartition de ¢
|

de¢s valeurs de point de consigne d'accélération (dv/di) pour la prérégulatio
I'accélération de dispositifs d'entrainement a moteur multiple.

de¢s valeurs de point de consigne de position, par exémple un arbre électronique.

Ggnéralités
—| Tous les nceuds qui transmettent des données via DXB se trouvent sur un r§
PROFIBUS donné.

—| Toutes les données qui sont transférées au moyen de DXB sont échangées ¢
cycle DP.

—| Les données sont transférées via DXB de maniére cyclique, dans chaque cycle [

—| Les relations (liaisons),;'DXB sont stables. Ceci signifie qu'elles ne peuvent pag
reconfigurées pendant I'exécution, sans avoir a paramétrer a nouveau le maitre
esclaves DP.

—| Chaque liaison~de communication DXB doit étre configurée au moyen de l'ou
configuratian .de bus.

—| Les liaisons de communication DXB sont orientées cible et configurées pour ch
esclave/DP qui recoit des données via DXB (abonné).

—| Les.données descriptives des liaisons de communication DXB configurées (Tabl

s de
tions

narge
ériel,

hines

n de

seau

n un

étre

bt les

til de

aque

b des

abonnés) sont distribuées aux abonnés dés le démarrage (paramétrage).

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.

— 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.

Par

conséquent, dans le message de configuration de ces Créneaux transmis par le

maitre, ces Créneaux de liaison DXB sont configurés comme des créneaux vides.
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
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communication DXB conforme a PROFIdrive soit capable de recevoir des données

d'au moins un nceud 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 ou désactivée par un

bus paramétré de maniére appropriée.

e Editeur

4.5.3

La Fi
de re

Un éditeur doit prendre en charge les fonctions PROFIBUS "demande DXB" et

"réponse DXB".

Un éditeur doit prendre en charge le mot-clé "Publisher_supp (prise en charge

éditeur)” dans le fichier GSD.

bonné

afin de charger la Table des abonnés.

L'abonné doit prendre en charge un mécanisme de supervision~(temporisateur
pour chaque liaison DXB.

3 Exemple d'application

jure 11 représente un exemple de communication DXB sur,un segment d'une instal
vétement de feuille.

Un abonné doit prendre en charge le mot-clé "Subscriber_supp“ dans le fichjer G§

D.

Un abonné doit prendre en charge la structure de bloc des données de_paramétrage

DXB)

ation
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Machine velocity  Stretch ratio Stretch ratio
_ —1
V-set Vv
P”'Lsaﬁzg“'"t PLC "1 loperator ViV
>
=—>
V1, dVy/dt Vi, dVy/dt Vs, dVo/dt V3, dviddt
Pull actual
0] 1] E =
Winder X X
techn. f\
9
' Al ' v v
/.
- oxiel [feof
& O D
Drying
Unwinder Pull measurement~Control Coating Pull group
drive
IEC
Anglais Frangais

Segment of a foil coatihg plant

Segment d'une installation de revétement de
feuille

Pull setpoint value

Valeur de point de consigne de traction

Machine veloeity V-set

Ensemble des valeurs de point de consigne (V-
set) de vitesse de la machine

Streteh ratio

Rapport d'étirage

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
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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.
Les autres dispositifs d'entrainement regoivent leurs rapports d'étirage particuliers ou le point
de consigne de tension du maitre 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 points de consigne autonome; ils suivent automatiquement le point de
consigne de vitesse du générateur de fonction de rampe central, calculé dans le dispositif

d'enty
(égal
de m
trans
la pa

Ceci
critiq
les v
distri

4.5.3

bment via la communication DXB) a partir de I'entrée analogique distribuée du disp
sure de la tension. Les variables de commande sont rapidement et automatique
érées d'un dispositif d'entrainement a l'autre sans qu'aucun calcul ne soit necessai
t du systéme maitre.

signifie que le systéme maitre est libéré des calculs de point de- consigne qui
les du point de vue temporel (rapidité) pendant I'accélération et(a-décélération. T
ariables de commande dynamiques sont calculées de maniere’ décentralisée et
buées aux dispositifs d'entrainement suivants via le bus.

4 Modéle utilisateur et configuration

L'édifeur et les abonnés sont modélisés exactement dé/la méme maniére que des esc

DP ¢

comnpunication DXB. Le bus est configuré en deux.étapes:

e plemiére étape — tous les esclaves DP sont configurés avec leurs données d'entrée
sortie;

e seconde étape — les relations de c@mmunication DXB sont configurées pour cH
albonné.

En t

communication DXB dans le (GSD, un ID utilisant le format spécial d'identificatel

confi

juration doit étre utilisépour chaque liaison de communication DXB.

ID pqur communicationt®XB (dans GSD): 0x81; 0xCy-1; 0xF9 (y = longueur des donné

la liai

NOTE

son, en mots)

L'ID de configuration DXB 0x81, Cn, 0xF9 n'est utilisé que dans le GSD mais n'est pas transmis g

message de configlration a I'esclave. En revanche, pour la liaison DXB, le maitre envoie un Créneau vide aV
de corjfiguration*0x00 ou 0x01, OxF9 car pour la liaison DXB, il n'y a pas de transfert de données cycliques|
ligne de buss

La c
453

aimerment —de —commrande,. ' enrouteur —detecte—ta—vateur —imstarntanmees —de—tension

ositif
ment
re de

sont
butes
sont

aves

assiques. De plus, les abonnés regoivent des.objets descriptifs pour les relatiops de

et de

aque

bnt qu’identificateur de configuration pour le module de Données d’entrée de la

r de

s de

ans le
ec I'ID
sur la

pnfiguration suivante de la communication DXB est décrite en utilisant I'exemp

e du

3.

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 d'E/S

Signification
technologique

1 Données de sortie sur 2 0 Mot de commande 1
mots 1
2 Valeur de consigne V-set
3 (vitesse machine)
2 Données d’entrée sur 3 0 Mot d’état 1
mots- 1
2 V1
3 (vitesse du diSPOsItIT
d’entrainement de
commande)
4 dv1/dt
5 (accélération de la bgnde
de matiere)
La configuration du dispositif d'entrainement séquentiel (revétement) est décrite daps le
Tablgau 8:
Tableau 8 — Esclave No. 12 (Editeur ef-abonné)
Module 1D Décalage d'E/S Signification
technologique
1 Données de sortie sur 2 0 Mot de commande 1
mots 1
2 V2/V1
3
2 Données d’entrée sur 3 0 Mot d’état 1
mots- 1
2 V2
3
4 dVv2/dt
5
Le djspositif d'entrainement séquentiel (revétement) fournit au dispositif d'entraingment
suivant la cascade de\points de consigne V2 et dV2/dt comme données d'éditeur, comme cela
est présenté dans le-Fableau 9.
Tableau9 — Configuration de la liaison de communication DXB du dispositif
d'entrainement de la machine de revétement
Ligison Editeur N°. Décalage Longueur Décalage Signification technologiqué
Editeur Abonné
1 11 2 4 4 V1
(vitesse du dispositif d’entrainement
S de commande)
6 dVv1/dt
7 (accélération de la bande de matiere)

2 Décalage (commence par 0 dans l'octet) dans les données d'entrée de I'éditeur, point a partir duquel il
convient que I'abonné accéde aux données.

sont mises en correspondance.

Décalage (commence par 0 dans I'octet) dans les données de sortie de I'abonné, ou les données de I'éditeur

La configuration du dévidoir est présentée dans le Tableau 10 et le Tableau 11:
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Tableau 10 — Esclave No.10 (Abonné)
Module ID Décalage d'E/S Signification
technologique
1 Données de sortie 0
sur 2 mots Mot de commande 1
1
2 Point de consigne de la
3 tension
2 Données d'entrée 0
sur 2 mots Mot d’état 1
1
2 Valeur instantange de la
3 tension

Tableau 11 — Configuration des liaisons de communication DXB/du-dévidoir

Liajison Editeur N°. Décalage Longueur Décalage Signification technologique
Entrées @ Sorties
Editeur Abonné
1 11 2 4 4 V1

(vitesse du dispositif d’entraine
de commande)

ment

(application bande de matier

e)

5
R dv1/dt
7
8

Valeurs instantanées de la ten

sion

9

cd

sq

pcalage (commence par 0 dans l'octet) dansyles données d'entrée de I'éditeur, point a partir duq
nvient que I'abonné accede aux données.

pcalage (commence par 0 dans I'octet) dans/les données de sortie de I'abonné, ou les données de I'é
nt mises en correspondance.

uel il

Hiteur

4.5.3

En utilisant la définition\\des liaisons d'un éditeur a un abonné, le dispositif abonn

capa
fait
corre
(voir
filtréd
Tablg
4.5.3

5 Mise en correspondance des données internes du dispositif

ple de filtrer les données de la liaison a partir des messages de diffusion pertinent
de la structure) modulaire des axes d'un dispositif PROFIdrive, une mis

s aveclle champ de données d'entrée de I'axe PROFIdrive sont combinées da
des~abonnés DXB. La structure et le traitement de la table des abonnés sont décr
6¢

est
. Du
en

WUy (D8

spondance des ' données de la liaison avec les données d'entrée de I'axe est nécedsaire
Figure 12)¢/tes informations de filtrage DXB et la mise en correspondance des dornées

hs la
ts en
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I

Subscriber filter
mechanism

data data data
publisher A publisher B publisher n

10 Data
criber mapping
Table

1 o

~

L
Anglais \Q Frangais
DP slave interface xo\‘ Interface esclave DP
N
Download via MSO AR (check us m) Télécharger via MSO AR (vérifier paramétres

utilisateur)

AN
)

Broadcast telegram

Message de diffusion

O Data from master @
Y\

Données E/S du maitre

Subscriber filter n@c}e?nism

Mécanisme de filtre de I'abonné

AXis

-
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N
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Axe

Données éditeur

Data publm‘(r“
N4

Subs

Table des abonnés

({@gmapping

Mise en correspondance des données E/S

N
Stave Output Data

Donnees de sortie de rresclave

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
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.6 Table des abonnés

.6.1 Généralités

2015

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
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).

4.5.3,6-2 Structure-de-laTable des-abonnés DXB
La Table des abonnés DXB (voir Figure 13) est constituée d'un ou de plusieurs-blo¢s de
liaison. Les informations suivantes sont sauvegardées dans le bloc de liaison de Ia Table des
abonpés:
e A|quel éditeur faut-il accéder.
e Quelle est la longueur des données d'entrée de I'éditeur (a des finscd'essai).
e A|partir de quelle position dans les données d'entrée de I'Editeur faut-il accédef aux
données de la liaison (décalage d'octet).
e Ayec quel axe (DO) faut-il fusionner les données filtrées dé/la liaison.
e Al quelle position du flux de données E/S d'entrée de l'axe faut-il ajouter les données
filtrées de la liaison.
e Al|combien de données (octets) faut-il accéder.
Elément Description Valeur Explication
En-téle de bloc |Longueur de bloc 8 a(234 Comprenant I'octet de longueur
Commande 0x07 Identificateur Table des abonnés DXB
Créneau 0 Dispositif
Spécificateur 0x00 Réservé
Versipn ID de version 0x01 Version 1
Liaisgn1 Adresse de I'éditeur 0a125 Adresse d'esclave DP Source
Longueur des données d'entrée |1 a 244 Longueur du message d'entrée de I'édfiteur
de I'éditeur
Editeur de.décalage source 0a 243 Décalage pour l'accés aux données
d'entrée
Numéro de créneau de 0 a 244 Numéro de créneau pour la mise en
destination correspondance des données de liaisgn
Zone de données de décalage 0 a 244 Décalage pour la mise en correspondgnce
des données de liaison
Zone de données de longueur 1a244 Longueur des données de liaison
consultées
Liaison2 Adresse de I'éditeur 0a125 Adresse d'esclave DP Source
Longueur des données d'entrée |1 a 244 Longueur du message d'entrée de I'éditeur
de I'éditeur
Editeur de décalage source 0a 243 Décalage pour l'accés aux données
d'entrée
Numéro de créneau de 0 a 244 Numéro de créneau 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 1a244 Longueur des données de liaison
consultées
Liaison3

IEC
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NOTE 1 Pour s'assurer que le systéme peut étre étendu dans le futur, 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 paramétres)

4.5.3.6.3 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:

o en utilisant le service "vérifier parametres utilisateur” (lorsque la longueur maximale [de la
table de filtrage comprenant l'en-téte est limitée a 234 octets). Cette méthode est
rgcommandée du fait de la prise en charge générale par des maitres; ou

e en utilisant le service "vérifier parameétres utilisateur ext" (lorsque la longuedr_maximgle de
la| table de filtrage comprenant I'en-téte est limitée a 244 octets).

Le trajet particulier utilisé dépend du maitre de paramétrage, de I'outil dé configuration du bus
et dep services pris en charge au niveau de I'esclave (voir également4:5.3.9).

4.5.3|7 Caractéristiques de synchronisation
4.5.3|71 Cycle de bus

Le cylcle DP est étendu par les temps de retard entre les{(messages de diffusion de I'édit¢ur et
le message du maitre suivant respectivement (en./comparaison a un cycle DP |sans
communication DXB).

La Figure 14 représente la synchronisation de§ messages en communication DXB:

min.TSDR
(Publisher) Too
AROFIBUS | pxB request | | DXBresponse | | REQUEST |
Torn maxTgpq
Heady to receive | E—
IHC
Anglais Frangais
Publister) (éditeur)
DXBrequest Demande DXB
XBTesponse Réponse DXB
Request Demande
Ready to receive Prét a recevoir

_Figure 14 — Chronogramme de PROFIBUS avec
Echange de données cycliques entre esclaves DP

La synchronisation peut étre optimisée si I'on utilise des contréleurs qui garantissent des
temps de réponse courts. Dans ce cas, le retard Tgpg max. doit étre spécifié dans le fichier
GSD de tous les dispositifs. Cette valeur peut alors étre utilisée par un outil de configuration
de bus pour calculer Tp,.
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4.5.3.7.2 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.

4.5.3.8 Surveillance et diagnostics

4.5.3.8.1 Généralités

comnunication DXB et notifie chaque modification d'état a son maitre DP de paraméfrage.
Ceci signifie que ce maitre DP dispose d'informations essentielles concernant I'éfat de tputes
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.
Sachpnt que les données sont vérifiées en fonction des longueurs configurées, les erreurs de
configuration statiques et les erreurs dynamiques peuvent étre “détectées au couns du
transfert de données. Si une erreur a lieu, les données ne peuvent pas étre renvoyées car les
éditeprs transmettent leurs données en diffusion. Si I'abonnélidentifie une défaillance, il doit
réporidre de maniére spécifique a l'application et transféterun message de diagnostic au
maitre.

Le mfaitre peut toujours interroger les abonnés concernant I'état de toutes les liaisons de
comnpunication DXB. Lorsqu'il est interrogé par.le maitre, I'esclave indique les états des
liaisons de communication DXB au moyen de T'Objet état de la liaison DXB. L'adress¢ des
éditeyrs et I'état de la liaison de chaque liaison de communication DXB sont transférés|dans
cet objet (voir I''EC 61158, Eléments de type-3).

4.5.318.2 Surveillance des données consultées en accédant a I'abonné

Pour |éviter les erreurs dynamigues et statiques des liaisons, I'abonné doit reconnaifre la
longyeur des données de I'éditeur (ce qui correspond a la longueur des données d'entrég).

e Les erreurs dynamiques peuvent apparaitre du fait d'erreurs dans I'éditeur (ce dernier

e Les erreurs statiques peuvent apparaitre s'il y a des liaisons hors des donnégs de

Si un abonné._reconnait une erreur de longueur, la liaison de cet éditeur n'est pas réalisée.
L'application dans I'abonné peut alors répondre de maniére appropriée.

La réponse est spécifique au constructeur. Pour reconnaitre cette défaillance, il peut étre
utilisé un signe de vie comme pour la relation maitre DP/esclave DP concernant le
synchronisme du cycle d’horloge. L'éditeur génere le signe de vie que I'abonné surveille.

4.5.3.9 Configuration, extensions du fichier GSD

Le fichier GSD (fichier de données du dispositif) constitue la base et contient les éléments
d'entrée utilisés par I'outil de configuration. Le fichier GSD doit étre fourni par le constructeur
du dispositif d'un esclave DP devant fonctionner en mode abonné/éditeur sur PROFIBUS DP.

Les paramétres donnés dans le Tableau 12 sont nécessaires pour la mise en ceuvre de la
communication DXB:
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Tableau 12 — Parameétres (Set_Prm, GSD) de communication
entre esclaves (Diffusion d'échange de données)

Parametre Désignation Set_Prm | Fichier Type de Unités Valeurs min. Valeur type
GSD données (internes) requises

Editeur | Abonné | (interne) | (absolue)

DPV1_Slave Prise en charge X Boolean - -- True 1 True
de la (1: True) --
fonctionnalité
DPV1

Publisher_supp |Prise en charge X Boolean - True True 1 True

de la (1: True)
fonctionnalité

Editeur

Subscriber_slpp |Prise en charge X Boolean - False True 1 True
de la ) (1: True)
fonctionnalité
Abonné

DXB_Max_Lipk_ [Nombre max. de X Unsigned8 - -- 1 8 8
Count liaisons
possibles avec
différents
éditeurs

DXB_Max_Data_ [Longueur de X Unsigned8 Octet - 2 32 32
Length données
maximale
possible d'une
liaison a un
éditeur

MaxTsdr_xx Temps de X Unsigned16 TBIT <800 < 800 400 33,2 ps @
traitement
maximal de
I'esclave

a xx Mbit/s

DXB_Subscripert [Points SAP pris X Unsigned8 - - 0 1 1
able_Block_Loca |en charge pour
tion la table des
abonnés DXB

Publisher_Addr |Adresse de X Unsigned8 -
I'éditeur de la
liaison

Publisher_Lehgt [Longueur totale |x Unsigned8 Octet
h des données
d'entrée de
I'éditeur

—_

Sample_Offs¢ Début de la X Unsigned8 Octet

liaison

Sample_Lendth |[LongueurdeMa |x Unsigned8 Octet
liaison

2  Valeur a 12 Mbit/s.

Si le parameétrage etendu est utitise, des parametres GSD SUpprementairtes Sont Necessaires
(se reporter au PNO/3.502).

4.6 Acceés aux parameétres
4.6.1 PAP d'accés aux parameétres

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 parameétres du mode de base est obtenu par un ASE
"Traiter Données" de lecture/écriture d'Index 47 (DS47) de I'objet CO spécifique (créneau).
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PROFIBUS
Node-address
Slothumber
)
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Device AT AT
representa| 10 Data (axis 10 Data | 10 Data (axis
tive separator) separator) ee e
PAP | PAP | PAP | PAP | PAP | PAP QJ
ps47 || ps47 || Ds47 || ps47 || Ds47 [| ps47 |
DO 10 DO 10
Data Data
DO D
local lo
parameter pa:&er
set
O
X
bal
meter set
N~ e——— Relationship
c)\\C) IEC
Angl“s’ B Francgais
Slot number r\S‘ Numeéro de créneau
PROFIBUS Node-addréss Adresse de nceud PROFIBUS
PP-slave Inteli@gy Interface esclave DP
Pevice repr@ative Dispositif représentatif
OData ()" Données E/S
AT (a;lt)gf)arator) AT (séparateur d'axe)
p-De\vice = DU Dispositif P = DU
DO 10 Data Données E/S de DO
Local parameter set Ensemble de paramétres locaux
Address for access of DO local parameters is | L'adresse d'accés aux paramétres locaux de DO est
the DO_ID DO_ID
Parameter manager Gestionnaire de parametres
Global parameter set Ensemble de paramétres globaux
Relationship Relation

Figure 15 — PAP et mécanisme d'accés aux parameétres
pour un dispositif P homogéne sur PROFIBUS

Chaque dispositif P de PROFIdrive sur PROFIBUS doit prendre en charge l'accés aux
paramétres du mode de base — global, via tous les créneaux liés aux objets DO PROFIdrive
(dans une DU donnée). Les dispositifs P homogénes doivent également prendre en charge
I'accés aux parameétres du mode de base — global via le Créneau 0, DS47. Tous les
parametres PROFIdrive de l'unité d'entrainement compléte (tous les objets DO, paramétre
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global et local) sont accessibles via tous les PAP d'une DU. La Figure 15 et la Figure 16
représentent le mécanisme d'accés aux parameétres pour des unités d'entrainement de
différents dispositifs P.

L'adressage du parametre local de DO est uniquement réalisé par I''D de DO envoyé au
dispositif dans la structure de données de demande de parametre (voir I'lEC 61800-7-203,
6.2.3).

PROFIBUS

/Node-address
Slotnumber \

DP-slave interface
)
0 1 2 3
Device
© 10 Data | 10 Data
lelb‘vb:IIldl 10 Data other other ve
PAP
DS47
P-Device
local
parameter
set
Address,for access of
v DO lo rameters is
' 4‘ IbO_ID
Paramgsvs
ma
‘\C,'
C) Drive Unit
[\ ~ rS
e— e Relationship
IEC
Anglais Frangais
Slot number Numéro de créneau
PROFIBYUS Node-address Adresse de noeud PROFIBUS
DP-slave interface Interface esclave DP
eviee+epresentative Dispesitifreprésentatif

IO Data Données E/S
IO Data other Autres données E/S
P-Device Dispositif P
DO 10 Data Données E/S de DO
Local parameter set Ensemble de parameétres locaux
Address for access of DO local parameters is the | L'adresse d'accés aux parametres locaux de DO
DO_ID est 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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e 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 type
homogeéne.

e Dans une unité d'entrainement, I'accés aux paramétres locaux de chaque objet DO dans

la DU doit étre possible par chaque point PAP correspondant a la DU.
e L'acces aux parametres d'un DO specifique doit étre possible via les PAP de tous les

obbjets CO (créneaux) correspondant au dit DO.
e |l|est recommandé d'accéder aux parametres d'un DO spécifique via le PAP du premier

(qluméro de créneau le plus faible) des créneaux correspondant au DO.
4.6.2 Définition du mécanisme d'accés aux parameétres du mode de’base
4.6.2|1 Généralités
Le présent paragraphe spécifie le mécanisme de transport de la)structure de donnégs de
demgnde/réponse d'un accés aux parametres du mode de base)en utilisant les servicgs de
lectufe/écriture de I'ASE "traiter données" MS1/MS2 AR{/Le Tableau 13 donne| une
présgntation générale des services PROFIBUS DP disponibles pour I’Accés aux paramétres
PROFKIdrive.

Tableau 13 — Services utilisés pour I'accés aux parameétres sur PROFIBUS DP
Service DPV0 | DPV1
Type [de maitre Classe 1 (RLC) Classe 2 (PG, B&B)
Type |[de connexion MSO0 AR MS1 AR MS2 AR
Servite de ASE de données Lecture/Ecriture d'ASE "Traiter Données" Transport de
commnjunication cycliques données
Servige PROFIdrive Données E/S dexDO 2 | Accés aux paramétres du mode de base -
(BMP)
a8 Le canal PKW, défini dans PRQFRIdrive V2, n’est plus utilisé
L'adressage du PAP (est réalisé par objet CO/créneau et index/DS (Bloc de données),. Les
définitions font référence aux services de lecture/écriture via les relations MS1 AR et MS2
AR. le service Transport de données n'est pas utilisé car il est uniqguement accessible[a un
mafitre DP (classe 2).
Le profil PROFIdrive pour les dispositifs d'entrainement définit les PAP suivants d'accés aux
parametfes sur PROFIBUS DP (voir le Tableau 14):
Tableau 14 — PAP définis pour l'accés aux parameétres
PAP Contenu Index (ASE "Traiter Données")

PAP du mode de base Point d'accés pour accés aux 47

paramétres du mode de base —
Global

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 paramétre. Les
données dans la Réponse de lecture correspondent a la réponse de paramétre.
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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).

Write.res

DP-master PROFIBUS MS1/MS2 AR DP-slave
Parameter N Write.req DB47 N Parameter
request e with data (parameter request)

N N request \
1

7

wittroutdata

Read.req DB47

~ - P ————— == >
without data \
) Parameter
e Read.res(-) _’ processing
. without data
)
N Read.req DB47 d 5
without data N %
1
_ Parameter Read.res _ ! Parameter J
~ response with data (parameter response) fesponse
IEC
Anglais Frangais
DP-master Maitre DP

PROFIBUS MS1/MS2 AR

MS1/MS2 AR PROFIBUS

DP-slave

Esclave DP

Parameter request

Demande de paramétre

Write req DB47

Demande d'écriture DB47

With data (parameter request)

Avec données (demande de paramétre)

Write res

Réponse d'écriture

Without data

Sans données

Read req DB47

Demande de lecture DB47

Parameter processing

Traitement de parametre

Read res(:)

Réponse(-) de lecture

Parameter response

Réponse de parametre

Read’res

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

Le flux de données selon la Figure 17 et le diagramme d’états associé défini dans le
Tableau 15 sont valides pour une connexion exactement. Si plusieurs connexions ont été
établies, le nhombre approprié de diagrammes d'états doit étre disponible et un diagramme
d’états distinct est affecté a chaque connexion.
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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
débranchement
Etat - Connexion débranchée
résultant
Demgnde Action (erreur de Démarrer Write.res(-) Réponse de fejet
d'écrifure protocole) traitement "conflit d'état" Démarrer
Write.res(-) de Write.res(+) traitement
de Write.res(t)
Etat - Demande en - Demande en [cours
résultant cours de de traitement
traitement
Demgnde de Action (erreur de Read.res(-) Read.res(+)
lectune protocole) " e em
Read.res(-) conflit d'état
Etat - - Repos
résultant
Traitgment Action Rejet Rejet (erreur interng)
acheyé .
rejet
Etat - » Réponse disponible -
résultant
Les cplonnes de ce tableau indiquent I'état. Leslignes expliquent un événement. Chaque ligne est subdivisde en
deux champs. L'un décrit I'action et I'autre décrit I'état qui en résulte.
4.6.2|3 Trame de message MS1 AR, MS2 AR
4.6.2|3.1 Cas de message préconfiguré
Les quatre messages MS1/MS2 AR suivants (voir Tableau 16, Tableau 17, Tableau I8 et
Tablgau 19) sontiutilisés pour transmettre le couple Demande de parameétre/Réponde de
parameétre viale.PAP (créneau X, index 47):
e Transmission de la demande de parameétre dans une Demande d'écriture:

Bloc

Octet n

Octet n+1

Ecrire En-téte

Function _Num
= 0Ox5F (Ecrire)

Slot_Number =...

Index = 47

Longueur = (Données)

Donn

ées (Longueur)

Demande de parameétre...
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e Acquittement concis de la Demande de paramétre avec Réponse d'écriture (sans
données):

Tableau 17 — Trame de message MS1/MS2 AR, Réponse d'écriture

Bloc

Octet n

Octet n+1

Ecrire En-téte

Function _Num
= Ox5F (Ecrire)

Slot_Number
= (en miroir)

Index = (en miroir)

Longueur = (en miroir)

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

Octet n+1

Lire [En-téte

Function_Num
= Ox5E (Lire)

Slot_Number =...

Index = 47

Longueur = MAX

ansmission de la réponse de paramétre dans la Réponse de lecture:

Tableau 19 — Trame de message MS1/MS2 AR, Réponse de lecture

Bloc

Octet n

Octet n+1

Lire En-téte

Function_Num
= Ox5E (Lire)

Slot_Number
= (en miroir)

Index = (en miroir)

Longueur = (Données)

Donn

ées (Longueur)

Réponse de parametre...

ication et utilisation des éléments.dans I'en-téte de message MS1/MS2 AR:

inction_Num:

entificateur de service (lecture, écriture, erreur)

ot_Number:

S1/MS2 AR: Dans.la.demande: adressage d'un module réel ou virtuel de I'esclave¢ DP,
ns la réponse: €n miroir.

PROFIdrive: Aucune évaluation.
— Index (ASE{*Traiter Données"):

MS1/MS2 AR: Dans la demande: adressage d'un bloc de données au niveau de l'es

DP. Dans la réponse: en miroir.

PRQFIdrive: Index numéro 47 défini pour des demandes de paramétre et des répons

clave

s de

parametre (DS47).

— Longueur:

MS1/MS2 AR: Dans la Demande d'écriture et la Réponse de lecture, la longueur des
données transmises en octets.

PROFIdrive: Longueur de la demande de paramétre/réponse de parametre.

MS1/MS2 AR: Dans la Demande de lecture, la longueur requise d'un bloc de données.

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.
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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":

Tableau 20 — Trame de message d'ASE "Traiter Données", Réponse d'erreur

s¢ reporter au Tableau 21.

P
Efror_Code_ 2:
A
P

ROFIdrive: Utilisant certains numéros

SE Traiter Données: Spécifique a l'application

ROFIdrive: non utilisé (toujours = 0)

Tableau 21 — Affectation de la classe et du code d'erreur pour PROFIdrive

Bloc Octet n Octet n+1
Erreur Function_Num Error_Decode
= OxDF (écrire erreur) =128
— DD Ethre-errets)
Error_Code_1 Error_Code_2
= (sans effet = toujours = 0)
— Efror_Decode:
ABE Traiter Données: ID quant a la fagon dont le Error_Code_1/2 est a interpréter.
PROFIdrive: toujours 128
— Efror_Code_1:
ABE Traiter Données: Décomposition en classe d'erreur (4(bits) et code d'erreur (4 |bits);

Error_Class
(tiré de I'lEC 61158)

Error) Code
(tiré de.I'lEC 61158)

PROFIdrive de l'application

0x0..0x9 = réservé
0xA H application 0x0 = erteur de lecture
Ox1.=\erreur d'écriture
0x2 = défaillance module
0x3 a 7 = réservé
0x8 = conflit de version
0x9 = fonctionnalité non prise en
charge
OxA a OxF = spécifique a l'utilisateur
0xB H accés 0x0 = index non valide 0xBO = Pas de PAP (DS47): Demandgs de
paramétre non prises en charge
0x1 = erreur de longueur d'écriture 0x1 = le bloc de demande de parameétre
0x2 = créneau non valide est trop long pour ce PAP

0x3 = conflit de type
0x4 = zone non valide

0x5 = conflit d'état

0xB5 = Accés au PAP (DS47)

temporairement impossible du fait de I'état

de traitement interne

0x6 = Acces refusé

0x7 = plage non valide

0x8 = parametre non valide
0x9 = type non valide
OxA a OxF = spécifique a l'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 I'utilisateur

0xD...0xF = spécifique a I'utilisateur
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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
I'lEC 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 quantités maximales de données a transférer sont fonction de la
longueur du bloc de données. Les valeurs des longueurs maximales de Profibus et BMP
utilisées comme base de calcul sont données dans le Tableau 22.

Tableau 22 — Longueurs de bloc de donnees

(Longueur en octets) Compleéte Moitié Quar
Longlieur max. de Profibus 255 127 63
Donnges utilisateur de liaison FDL 244 116 52
Donnges utilisateur de relation MS1/MS2 AR 240 112 48
Adredse et valeur du parameétre 236 108 44
En-téfe FDL 11

En-téfe d'ASE "Traiter Données"

Adredse de paramétre

4

En-téfe de parametre 4
6

2

En-téfe de valeur de paramétre

Pour|[les calculs des quantités de données (associées au mécanisme BMP, ces formules
s’applliquent:

e Longueur de données utilisateur de'relation MS1/MS2 AR requise en fonction du ngmbre
d¢ parameétres et du nombre de valeurs

Longueur de données utilisateur'de relation MS1/MS2 AR =

En-téte de paramétre(=4) +

Nombre de paramgtres x (Adresse de paramétre (=6) + En-téte de valedr de
paramétre (=2) + Format(=1,2,4) x nombre de valeuyrs)

e Npmbre max. de)parametres pour une longueur spécifiée de données utilisatelyr de
rglation MS1/MS2 AR (nombre de valeurs = 1)

Npmbre de-paramétres =

(Longueur de données utilisateur de relation MS1/MS2 AR — En-téte de paramétre

(=4Y)
DiAdracaan Ao naramdtea/—0\ & [ +A84 - A vsalaiie A naoprarm At /9 4 D Aaprnot(—4 9 ) )
T \I‘\\JIUOOU \v A v PCAIGIIIULIU\ U, T =TT ICIC UL varoulr Uue PCAICAIIIULIU\ L} T T Ullllal\ Tye,
e Nombre maximal de valeurs pour une longueur spécifiée 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"”

IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015

Objet Tache limitée par Longueur du Longueur du Longueur du
bloc de données | bloc de données | bloc 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 | Changement |d'éléments 114 57 50 25 18 9
Parametres Demande 39 39 18 18 7 7
multiples, N;rrzr%r:tlfjez
a chaque élément Changement | P 23 19 10 9 4 3
Descfiption Demande 234 106 42
complete ou Longueurs en
chaing de Changement | octets 228 100 36
caracléres
Texte Demande Nombre de 14
(longdieur=16) Changement |demandes 14
4.6.2|5 Extensibilité de la fonctionnalité

La fopctionnalité du mécanisme BMP est extensible selon les critéres suivants.

e Agces a paramétres multiples: Oui/Non

e Description de paramétre disponible: Oui/Non

e S

ajoutée au dispositif d'entrainement comme fichier.

e Longueur de bloc de données d'ASE "Traiter Données": limitation de la longueur du
d¢ données pour obtenir des cycles de bhus plus courts en mode isochrone.

4.6.2{6

Les parameétres GSD suivants du Tableau 24 sont applicables aux services MS1/MS2 AR:

Parameétres GSD pour services MS1/MS2 AR

Tableau 24 —~Parametres GSD des services MS1/MS2 AR

aucune description de paramétre n'est disponibl€, la description de paramétre doif étre

bloc

Parametre

Désignation

DPV1| Slave

Prise en charge de relation MS1/MS2 AR

C1_Max_Data_Len

Longueur maximale de bloc de données MS1/MS2 AR pour le canal de
communication avec le maitre DP (classe 1)

C2_Max_Data_lLen

Longueur maximale de bloc de données MS1/MS2 AR pour le canal de
communication avec le maitre DP (classe 2)

C1_Rlead,Write_supp

Prend en charge les services de lecture et d'écriture du maitre DP (classe 1

C2_R

ad_—_Write —supp

Frena en cnarge ies SETVICES de tecture et d'ecriture dumaftre DP (ClIasse 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.

4.7

4.71

Configuration de dispositif P

Configuration de dispositif P sur PROFIBUS DP

Selon le modéle de base PROFIdrive, le dispositif P peut étre de type homogéene ou
hétérogéne. Pour |'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
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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 dispositif P est du type
hétérogéne. Dans ce cas, le dispositif P peut contenir une ou plusieurs unités d'entrainement.
Pour une évaluation plus approfondie de la configuration du dispositif P, il est nécessaire de
trouver tous les Créneaux du dispositif P qui correspondent a un objet DO de PROFIdrive.
Ceci peut étre effectué par accés en lecture aux paramétres via DS47 sur le paramétre global
PNU964.5 (nombre de DO). Lorsque les Créneaux PROFIdrive sont trouvés et aprés
évaluation du contenu de PNU964.5 de tous les Créneaux PROFIdrive, I'affectation des

A nqgter qu'un dispositif de codage prend également en charge le canal deyparameétre
PROFKIdrive et le paramétre d'identification de dispositif. Afin de déterminer si le.dispositif est
un djspositif PROFIdrive ou un dispositif de codage, évaluer le numére\dé profil| hors
parameétre 965. Si le numéro de profil est 3, le dispositif est un dispositif PROFIdrive.

4.7.2 Configuration de I'unité d’entrainement sur PROFIBUS DP

La cdnfiguration générale de I'unité d’entrainement (DU) sur PROEIBUS est représenté¢ a la
Figure 18. Cette figure présente également les objets de donpées associés pour les dorjnées
E/S, |es données des paramétres locaux et globaux et les donrées de configuration relgtives
au dispositif ou & un DO. Pour la classification générale~des types de DU, voir 6.1.3|7 de
I'EC61800-7-203:2015.

Une DU est constituée logiquement de un ou de plusieurs Objets d’entrainement (DO). Lia DU
est rgprésentée par ID de DO=0.

Le DO est constitué au moins de ses parameilres spécifiques.

Un OO de type Axe est composé également de ses données E/S (valeurs de point de
consigne, valeurs instantanées), dés paramétres spécifiques a 'axe et de ses donnégs de
configuration spécifiques a I'axe.

Les données E/S de DO sont’composées de plusieurs Créneaux contenant les donnéeg E/S
des messages utilisés pour ce DO et le séparateur d'axe. Il peut y avoir plus de Créneaux
pour |es données E/S(supplémentaires ou la communication DXB.

Le contexte comiptend les données de configuration du DO. Les données de configuration
proprement dit€s sont constituées des identificateurs de configuration pour chaque Crégneau
et le§ données’de paramétre. Tous les identificateurs de configuration sont regroupés en une
seulg chaine de configuration pour ce dispositif, laquelle est transmise au dispositif par le
messlage de configuration.

Le parametre IsoM, DXB-Subscriber table et les parametres spécifiques au DO regroupent les
données spécifiques du parameétre.
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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
homogeneous P-Device]
Process Data PZD Process Data PZD Process Data PZD
(I/O Data) (I/0 Data) (I/O Data)
Standard telegram Standard telegram Standard telegram
Control Control Control
Feedback Feedbackc Feedbacelc
B Additional 1/0O (DXB) Additional 1/0O (DXB) Additional 1/O-(DXB]
PRDFIdrive Parameter
Acgess to DU via
MS/MS2 AR } . -
DOMD = 0 Axis separator Axis separator Axis_separator
Driie Parameters
(Prdcess Data) DO-ID DO-ID DO-ID
[P978 subindex 0] [P978 subindex 1] o~ [P978 Subindex m-1]
Device
identification Fault buffer Fault buffer Fault buffer
Communication
interface
Local Local Local
Drive reset parameters parameters parameters
Cpntext
Configuration : Configuration Configuration
IsoM data data data
Parameters
DXB Parameter data Parameter data Parameter data
Subscribertable
(@)
. PROFIdrive Parameter Access via MS1/MS2 AR:
@ ) - Single/Multi-Axis DU type: DO-ID = Axis-Number
O - Modular DU type: DO-ID out of P978
(@)
IEC
Les ekpressions-ghtre parenthéses () sont utilisées dans la spécification PROFIBUS (voir I''EC 611%8-5-3,
IEC 61158-6-3)
Anglais Francgais
Driveldai{Slei-0-in-case-of-a-homogeneousPDevicer—Unite—dentrainemeni{Créneau-en-cas—de-dispesitif P
homogéne
Drive Object Objet d’entrainement
PROFIdrive parameter access to DU via MS1/MS2 AR | Accés aux paramétres PROFIdrive a la DU via
DO-ID MS1/MS2 AR
slot ID de DO
créneau
Process Data PZD (1/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)
Axis separator Séparateur d’axe
Drive parameters (process data) Parameétres d’entrainement (données de processus)
Device identification Identification du dispositif
Communication interface Interface de communication
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Anglais Francgais
Drive reset Réinitialisation du dispositif d'entrainement
Context Contexte

IsoM Parameters

Paramétres IsoM

Fault buffer

Mémoire tampon des défauts

Local parameters

Paramétres locaux

Configuration data

Données de configuration

Parameter data

Données de parametre

P978 Subindex

P978 Sous-index

PROFIdrive parameter access via MS1/MS2 AR
- Single/multi-axis DU type: DO-ID = Axis number

_M wlar DLl v oo NO 10D ot RQ790
o) BU-type—bBo—+b-out-ef-R97

Acces aux parameétres PROFIdrive via MS1/MS2 AR

DU de type monoaxe/multiaxe: ID de DO = numéro
d’axe

tHraHf

DU de type modulaire: ID de DO hors P978

Pour [la structure d’'une Unité d’entrainement, les régles suivantes s’appliquent;

Figure 18 — Structure de I’Unité d’entrainement

‘Unité d’entrainement elle-méme n’a pas de données E/S, elles sont affectées a un|DO.

1) U

2) LUe séparateur d’axe a la fin du dernier DO est facultatif.

3) $&i une unité d’entrainement est composée uniquement d’'un @O, le séparateur d’axe de
ge DO est facultatif.

4) Des configurations plus courtes sont admises: si une partie seulement des DO échange
des données E/S, et si cette partie est définie danscla «liste des ID de DO» (voir I'ID
d’objet d’entrainement) devant les DO qui n’échangent pas de données E/S, il est|alors
gdmis de ne configurer aucun séparateur d’axe pour les DO non utilisés.

5) Des configurations plus longues ne sont pas admises.

Si la| configuration normalisée est utilisée, #’ID exigé dans le message de configuration
contignt des informations concernant la direction (E/S), le format (mot), la longuedrr de

donnges et la cohérence des données (cehérence sur la longueur compléte).

Les |nformations relatives aux Créneaux et aux DO de l'esclave DP et leurs ID| sont
égalgment connus sous le nom de «configuration de I'esclave DP». La configuration utilisant
les données GSD dans le-\maitre DP est envoyée pendant I'établissement de la

(Vér
sauv
(Obtgnir la configuration).

4.7.3 Obtention de I’'ID d’objet d’entrainement (ID de DO)

comrIunication cyclique entre le maitre DP et I'esclave DP avec le service «Check|Cfg»
i

ier la configuration), L’esclave DP vérifie si la configuration recue et la configufation
gardée coincidenf:*La configuration peut étre relue a l'aide du service «Get |Cfg»

Pour [choisir-un DO spécialisé via ’Accés aux paramétres du mode de base — Global, I'|D de
DO efstutilisé pour I'adressage. Pour les unités d’entrainement mono-axe et multiaxe, I'|D de

DO ept\défini comme égal au numéro d’axe.

Du fait qu’avec le type d’unité d’entrainement modulaire, il est possible d’avoir des types de
DO qui n'ont aucune donnée E/S cyclique mais I'Accés aux parameétres via le canal de
communication acyclique, I'ID de DO peut étre différent du numéro d'axe. La Figure 19
représente la configuration de base et les canaux de communication a l'intérieur d’'une Unité
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.
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D
Cyclic communication channel

Parameter
manager

Global
parameter set

P

Modular Drive Unit
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Acyclic communication via MS! or MS2 AR

Anglais

) \‘%C) 14¢

(‘\\ Frangais

Cyclic communication channel

Canal d,g@m‘r'nunication cyclique

Acyclic communication via MS1 or MS2 AR

Co

ication acyclique via MS1 ou MS2 AR

DP slave interface

.3
Interface esclave DP

DO-ID=0 (DU access)

| 1D-de DO=0 (Acces 4 la DU)

Axis-No SOPNe. daxe
Parameter manager \& | Gestionnaire de parametres
Global parameter set \\®‘ Définition des paramétres globaux
Drive unit ..('\\‘ Unité d’entrainement

T

Modular drive unit

Ne

Unité d’entrainement modulaire

Le ps
du pr]
d’'un
parar
6.2.3
de 9
donn

-

Punité d’ent

DO spéci
nétres
, cetd

1%

d’axe

Figure 19 —Qs\%“iguration et canaux de communication de
inement modulaire utilisée sur PROFIBUS DP

ramétre PNUngst une liste de tous les ID de DO (voir la Figure 20). Dans le cor
ofil PROFIdrive;“un ID de DO est affecté a chaque DO. L'ID de DO est un identifigateur
&nt utilisé pour les Unités d’entrainement modulaires. Pour 'acceés

ode de base via PROFIBUS MS1/MS2 AR (voir I'lEC 61800-7-203:

texte

aux
015,

ificateur est utilisé pour adresser un DO donné (voir la Figure 19). S’agigsant

la séquence selon laquelle les DO d’entrainement regoivent 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 DO-IDs parameters
Subindex DO-ID
PZD |
1. axis | 0
PZD | 1
2. axis |
|2
RZD |
3. axis
3
4
5
List 1 A
Qv
ist 2 \§
C
@ IE:
S
Anglais ,‘Q,*‘ Francgais
Cyclic transfer of process data _ \ Transfert cyclique de données de processus
Axis X Axe
List .oF Liste
P978 list of all DO-IDs () P978 Liste de tous les ID de DO
Subindex . Sous-index
DO-ID @ ID de DO
Acyclic transfer o@}l’émeters Transfert acyclique de parameétres
Parameter ac ‘via MS1/MS2 AR: DO-ID for Acces aux parameétres via MS1/MS2 AR: ID de
addressing rtain DO DO pour adresser un DO donné
Fi 0 — Signification du parameétre PNU978 (liste de tous les ID de DO)
pour la DU sur PROFIBUS DP
NS

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 cycliqgues 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 'Echange de données, les régles suivantes doivent étre toujours suivies:

e aucune discontinuité dans la liste,

o la fin de chaque liste est indiquée par 0, tous les DO sont énumérés si un second 0 est
détecteé,
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e chaque numéro existe seulement une seule fois,

2015

e |ID de DO = 255 indiqgue non pas un ID de DO valide mais plutdét un canal de
communication cyclique des Données E/S de DO auquel il n’est pas affecté un DO.

A noter que le parametre P978 est obligatoire pour une Unité d’entralnement modulaire
utilisée sur PROFIBUS DP. De méme le paraméetre P978 est obligatoire si I
d'entrainement contient des DO sans canal de données cycliques (Liste2 dans P978). Si
P978 est présent, I'ID de DO se rapportant a 'accés aux parameétres de DO doit étre déduit
de P978. Le P978 peut aussi étre utilisé en option pour les unités d’entrainement «monoaxe»
et «multiaxe» si pour une raison quelconque, il est nécessaire d’avoir I'ID de DO non égal au
numéro d’axe. Si I'unité d’entrainement ne posséde pas le P978, I'ID de DO se rapportant a

Unité

I'accé

Des
I'NEC

S aux parametres de DO est egal au numero d axe des donnees E/S.

données supplémentaires sur le paramétre PNU978 sont définies au)-6.4.
61800-7-203. Voir aussi la Figure 21 qui donne un exemple de P9787relatif 3

configuration typique de 'unité d’entrainement multiaxe.

L’identification du type de DO dans une DU modulaire est effectuée’ par évaluatio

parari

nétre P975 (voir I''EC 61800-7-203:2015, 6.3.9.3).

une

n du
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Profibus configuration (10 Data) Modular Unit (DO)
point of view /\point of view
o) 3 e. o @ DO g .
XE o) g5 | Identification
2|/ Index|DO-ID | @ 53
----------------------------------- a<
Drive Unit / o lo So *
/ " [a ]|
7 A
1 10
1 ha Drive
o 1 AXis
2 |20
4
310 .
2 10 Drive
1 Axis
Slot m Axis Separator
- " 2 Other
Slot i +1 / % X
3 20 1 Drive
8 | x Axis
9 X
:
- 21 3 Other
DO PNU 978
I IEC
Anglais Francgais
Profibus configuratiof (1O Data) point of view Point de vue de la configuration Profibus
(données E/S)
Modular unit (BO) ‘point of view Point de vue de I'unité modulaire (DO)
Slot Créneau
Axis Separator Séparateur d’axe
Drive, Unit Unité d’entrainement
O Data Donnees £/S
Parameter Parameétre
Axis-Number Numéro d’axe
Index DO-ID ID de DO de I'index
DO Identification Identification du DO
Drive Axis Axe d’entrainement
Other Autre

Figure 21 — Exemple de P978 pour une unité d’entrainement
modulaire complexe utilisée sur PROFIBUS DP
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Diagnostic

2015

le cadre de PROFIdrive utilisé sur PROFIBUS, la mise en correspondance du
mécanisme de classes de défaut sur I'ASE Diagnostic et 'ASE Alarme n’est pas spécifiée.
Par conséquent, pour les maitres DP, seuls le mécanisme de la mémoire tampon des défauts
et le mécanisme d'avertissement via I'accés aux paramétres et le ZSW1 sont disponibles.

4.9 Fonctionnement synchrone de I’horloge
4.9.1 Séquence d’un cycle DP isochrone
La Figurp 22 représente la séquence d’'un r‘yr‘lp DP isochrone
J
>
I I I I
!‘ DP-cyclic ‘L DP-acyclic _ : :
I I I I
I | I
g
SYNCH| | oo DX DX | VISG JYNCH
(Clock] | RES Clock
Cycle (Slave 1) || (Slave 2) es | (Slaven) | (Acyclic services Slave X) ycle)
I I I I
I I I I
I Tox I Tusa | I
() > > I
- Top -
| |
IEC
Anglais Francgais
DP-cyclic cyclique DP
DP-acyclic acyclique DP
SYNCH (clock cycle) SYNCH (cycle d’horloge)
DX (Slave) DX (Esclave)
(Acyclic services Slave x) (Services acycliques, Esclave x)
Figure 22 — Séquence d’un cycle DP isochrone
Les gxpressions utilisées dans la Figure 22 sont les suivantes:
T, (Durée d-instabilité)
T, met en_miroir la durée d’instabilité de I'horloge. L’instabilité d’horloge est la variation du

messagede commande globale (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.

Tuse

(Temps de message)

Les temps Ty gg peuvent s’écouler pour gérer tous les services acycliques sur la MS1 AR
(Tmsg1) 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.

Tpp (

Durée de cycle DP)

Tpp est la durée d’un cycle DP.
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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 I’esclave
1-n est effectué séquentiellement.

MSG: services acycliques
Aprés la transmission cyclique, le maitre peut transmettre un service acyclique, par exemple,
une demande de paramétre via la relation MS1/MS2 AR.

- 175 -

RES:
Laré
un «t
time"

4.9.2
4.9.2

La Fi

Ma

Mad

DP;

Slay

Sla

Réserve

serve est composée de "active spar time" (temps de réserve actif) qui est utilisé)con
emps restant actif» (le maitre effectue des transmissions a lui-méme) et le “passive

(temps de réserve passif).

Réglages temporels

1 Généralités

jure 23 représente les réglages temporels

bter-Application-Cycle !% Twapc SS —)l
< Tor >
TM i Rx Controller x
ter < » | R1|R2|R3 T: Global Control
TDX >: (clock generatol
Cycle Ty s1. “s2 | s3 |[MsG | Reserve| T Sx: Slave x
MSG:acyclic servic
_TO_MIN
Tease _I& - (_) s TBASE_DP
e-Application-Cycle PR | |I_s) C | || |
e1..3 T Act. val.acquisit.
A To Y

<

¢ Setpoint transfer

me
spar

b

2]

IEC

Anglais Francgais
Master-Application-Cycle Cycle d’application du maitre
vaster Maitre
DP-Cycle Cycle DP
Slave- Application-Cycle Cycle d’application de I'esclave
Slave Esclave
Controller Contréleur

Global Control (clock generator)

Commande globale (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

Les expressions utilisées dans la Figure 23 sont les suivantes:
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(Durée de cycle DP)
urée de cycle DP comprend les parties suivantes.

2015

— Durée des services cycliques Tpy: elle dépend du nombre d’esclaves, des longueurs des
messages DX

— Durée des services acycliques: elle dépend de la longueur maximale des messages
MS1/MS2 AR

— Durée jusqu’a la génération d’'une nouvelle impulsion d’horloge: GAP, passage de jeton,

r

éserve, SYNCH

De plus, il existe pour la durée de cycle DP la condition générale suivante:

- Tpp>=maxTpp uN valeur supérieure de Tpp ),y de tous les esclaves
Réglages temporels dans le fichier GSD

— Tgase pp Base de temps de Tpp (Unité: [1/12 us], par exemple: 3 000 = 250 ps)

Il convient que la durée de cycle DP qui en résulte soit proposée comme valeur par d

lors
d’au

Ser

Rég

lages temporels dans le fichier GSD:
— Tpase 10 Basedetempsde T, Tq (Unité: [1/12 ps], par exemple: 3 000 = 250
MIN T{ minimum (Unité: [Tgasge |0l par exemple: 1 = 250 ps)

T
2| 500 ps)
T

Cela signifie que 'une des valeurs suivantes peut étre choisie:

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

T, (ijps d’entrée: temps d’acquisition de la valeur instantanée)

w4 o0 4 - A

bp iy Durée de cycle DP minimale (Unité: [Tease_prl: par exe

a valeur spécifiée doit remplir la condition suivante:
bAsE pp = 1 ms/2" avec n = 0 — 5 (nombre entier)

L AsE pp: 375/750/1 500/3 000/6 000/12 000 =

¢ dispositif d’entrainement doit aussi gérer les multiples admissibles de la valeur ch

de la configuration (voir 4.9.4). Cependanty il convient qu’il soit toujours possible d’q
tres valeurs (plus élevées).

porter a I'lEC 61158 pour une.description détaillée du parametre.

valeur spécifiee doit remplir les conditions suivantes:
BASE_|0 /L ms/2M avec n = 0 — 5 (nombre entier)

bla signifie que 'une des valeurs suivantes peut étre choisie:
BASE 10- 375/750/1 500/3 000/6 000/12 000 =

mple:

hisie.

éfaut
bntrer

1S)

25 1s/62 5 1us/125 11s/250 us/500 us/1 000 us
7 ™ T Ll el T i

Le dispositif d’entrainement doit aussi étre en mesure de gérer les multiples admissibles
de la valeur choisie.

To (

Temps de sortie: temps de transfert du point de consigne)

Se reporter a I'lEC 61158 pour une description détaillée du parametre.

Réglages temporels dans le fichier GSD:
- Tpase |0 BasedetempsdeT Tg (Unité: [1/12 ps], par exemple: 3 000 = 250 ps)
- To MmN Minimum (To-Tpx) (Unité: [Tgasg |ol, par exemple: 1 = 250 ps)

— La valeur spécifiée doit remplir la condition suivante:

TBASE_IO =1 ms/2n avec n = 0 — 5 (multiple entier)
Cela signifie que l'une des valeurs suivantes peut étre choisie:
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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.

Le dispositif d’entrainement doit aussi étre en mesure de gérer les multiples admissibles
de la valeur choisie.

Ty (Temps du maitre: début de la commande du maitre)
Se reporter a I'lEC 61158 pour une description détaillée du parametre.

Tmapc, Tsapc (Master_Application_Cycle, Slave_Application_Cycle-Time: durées de
cycle_d'application)

Se reporter a I'EC 61158 pour une description détaillée du parametre.
Difféfentes valeurs pour Tyapc: Tpps Tsarc

Si le [cycle d'application du maitre n'est pas égal au cycle DP ou si le cycle d'application de
I'esclave n'est pas égal au cycle DP, les contraintes suivantes applicables au réglage de
Tmaprc €t Tsapc sont a prendre en compte:

Tmaprc >= Tpp >= Tsapc

Tmape =N * Tpp (n =1 — 14, pour limiter I'utilisation~du Signe de vie de I’esclave|, voir

Temps de transmission

En fonction du modéle utilisé, les temps de transmission suivants sont applicables:

— Maitre -> Esclave: 1-2 Tpp, selon Tq
— Espclave -> Maitre: 1-3 Tpp, selon T, et Ty,
— Maitre <-> Esclave temps de retard supplémentaire sur les interfaces HW et

SW (par exemple, RAM de communication).
Dans| le cas des fonctions ‘technologiques telles que l'interpolation ou la prérégulatign de

'axe,| les mémes temps.'de transmission (temps de retard) sont exigés pour les esclaves
partigipants.

Extensibilité du-modéle

Les parafetres suivants permettent une extensibilité séparée du maitre, de I'esclave et du
bus:

— maitre (application) -> Tyapc: Tm
— esclave (application) ->Tsapc: Ti To
— bus -> Tpp

Dans le systéme maitre, la synchronisation du cycle d’horloge peut étre effectuée dans le
mode synchronisé en mémoire tampon ou dans le cycle DP isochrone optimisé (voir
I''EC 61158-5-3).
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4.9.2.2 Exemple (cycle DP le plus simple)

Clock cycle (Twarc) | | |

(Closed-loop position controller)

wor ] [2] T R
\*

DP cycle \—T‘HIEIH MSG Resew% Tlls1|s |;| IT31!!\, !\,! MSG

MSG | [Reserve]

2015

speed col

Clock cycle (Tsapc)
cosesioon | ||| | | |

| N
e Eﬂ (-

T =0 Tq=0
IEC
Anglais Francgais
Clock cycle Cycle d’horloge
Closed loop position controller Contréleur de/position en boucle fermée
Master Maitre
Slave Esclave
DP cycle Cycle\DP
Closed loop speed controller/current Cantrbéleur de vitesse/contréleur courant en boucle
controller fermée
Reserve Réservé
Figure 24 — Exemple: Cycle DP le plus simple
Dans| cet exemple (Figure 24), quatre cycles DP sont nécessaires pour une réponse dgns la
boucle d’asservissement de (pasition:
1) 3gcquisition de la valelr instantanée (dans I'esclave)
2) transmission derla-valeur instantanée (esclave -> maitre)
3) 4gsservissement de position (dans le maitre)
4) transmission du point de consigne (mafitre -> esclave)
Dans| le, cycle DP le plus simple, le Mode isochrone synchronisé en mémoire tampop est
ul du

mafitre:

utilist. Ce modele place les exigences les plus faibles sur les caractéristiques de calc

Temps de retard = 4 x Tpp
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4.9.2.3 Exemple (Cycle DP optimisé)

Clock cycle (Twapc)

(Closed-loop position controller)

Master

DP-cycle E

Clock cycle (Tsapc)

R1 R2 R1 R2 || R3 R1 R2 | R3

s1fls2 MSG Reserve MSG Reserve s1[s2 MSG Reserve

[ -]

(Closed-loop
speed coptroller/current controller)

Slave 1..3

Anglais

Francgais

Clock cycle

Cycle d’horloge

Closed loop position controller

Contréleur de position en boucle fermée

Master Maitre
Slave Esclave
DP-cycle Cycle DP

Closed loop speed controller/current controler

Contréleur de vitesse/contrbéleur courant en
boucle fermée

Reserve

Réservé

Dans

utilise.
instaE

parr

La sy
interq

Figure 25 — Exemple: Cycle DP optimisé

le cycle DP optimisé (voir la Figure 25), le Mode isochrone synchronisé améliorg est

La séquence\_«acquisition de

nchronisation du cycle d’horloge dans la Classe d’application 4 “Positionnement

la valeur
tanée, asservissement de position, transmission du point de consigne» est optithisée
pport au temps, afin de réduire au minimum le temps de retard de la commande.

instantanée, transmission de la

olatioh centrale et asservissement de position” nécessite ce mode.

Valeur

avec

Pour le réglage temporel, voir 4.9.2.1

Pour le cycle DP optimisé, les optimisations suivantes sont appliquées.

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),)
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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.

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
contréleurs de position a un temps auquel '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
FUUt étlU Uffcutué dallo :a OU’\.'UUIIUU dU tIGIIOIII;OO;UII dU dUIIIIéUO. LU déua:a e dU
dgontréleur de position d’'un axe seulement nécessite de prendre en compte la~fjn de
I[[échange de données de I’esclave concerné.

Ce modéle pose des exigences plus grandes pour les caractéristiques de c¢alcul ainsj que
pour Ja commande séquentielle du maitre et des esclaves, mais minimise letemps de retard
lié a la commande.

Le temps de retard lié a la commande est calculé comme suit:
Temps de retard= Tpp + T| +Tg

4.9.2{4 Exemple (Cycle DP optimisé, Tyyapc =2 X Tpp)

T =2 xT
Clock cycle (Twmarc) MA.P_C_ J DP

(Closkd-loop position controller)

Master Rt | B2 [['rR3 R1 || RE || R3

s2|[s3|| MSG

(2]

DP-cycle MSG Reserve| | T 52 s3|| MSG Reserve| | T [|s1|[s2|[s3|| MsG Reserve| [ T

Clock cycle (TSAPC)

(Closed-loop

speed dontroller/current controller) @
R1
Slave 1..3 I "

IEC

Anglais Frangais
Clock cycle Cycle d’horloge
Closed loop position controller Contréleur de position en boucle fermée
Master Maitre
Slave Esclave
DP-cycle Cycle DP
Closed loop speed controller/current Contréleur de vitesse/controleur courant en boucle
controller fermée
Reserve Réservé

Figure 26 — Exemple: cycle DP optimisé (Tyyapc =2 * Tpp)

Dans cet exemple (voir la Figure 26), le maitre 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
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étre nécessaire si le temps d’exécution de la commande dans le maitre représente seulement
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 Tetatifs I Fexécution et au fonctionmement cycHque)

Fonction Service DP
Paramétrage/configuration de I’esclave Vérifier parameétres utilisateur, Vérifier la-configuration
Translmission du cycle d’horloge Commande globale
Tranjmission des données utilisateur Echange de données
Trangmission du signe de vie (esclave, maitre)

L’exé
- P
- P
- P
- P

La Fi

cyclid

Les moments de démarrage suivants,'sont possibles aprés une erreur en fonctionnsg
ue:
Exécution a nouveau, papexemple aprés I'affectation d’'un paramétre défectueux,

- A
Ini
- B
Ini
- C
Ini
- D
Ini

cution comprend les phases suivantes:

hase 1: Paramétrage de I'esclave, configuration de 'esclave

hase 2: Synchronisation de la PLL avec la Commande globale du cycle

hase 3: Synchronisation de I'application de lesclave avec le Signe de vie du maitn
hase 4: Synchronisation de I'application du-maftre avec le Signe de vie de I'esclaV

jure 27 représente la séquence d’exécution en fonction du temps:

[tiée par I'application du~mafitre (accés en écriture au paramétre P972 du profil)
Synchronisationtainouveau de la PLL; par exemple, aprés défaillance de I’horlogs
[tiée par I'application du maitre (mode Exploiter et Data_Exchange)

Synchronisation a nouveau avec le Signe de vie (LS) du maitre, aprés son échec,
[tiée par(I’application de I'esclave (de fagcon autonome)

Synchronisation a nouveau avec le signe de vie de I’esclave, aprés son échec,

o O

ment

[tiée“par I'application du maitre (de fagon indépendante).
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Master application Slave application
—'
Phase 1: Parameterisation and
configuration
>
Phase 2: B PLL synchronisation
4—
Phase 3: o Synchronisation
£ to master's Sign-Of-Life
[e]
:‘é’
o
E —>
5 D
. (o]
Phase 4: £ Synchronisation
g to slave's Sign-Of-Life
14
\ /
1EQ
Anglais Frangais
Phase Phase
Running-up monitoring Surveillance de I'exécution
Master application Application du maitre
Synchronisation to slave’s Sign-Of-Life Synchronisation avec le signe de vie de I'esclave
Slave application Application de I'esclave
Parameterization and configuration Paramétrage et configuration
PLL synchronisation Synchronisation PLL
Synchronisation\to master’s Sign-Of-Life Synchronisation avec le signe de vie du maitre
Figure 27 — Exécution (séquence en fonction du temps)
Si le [systéme procéde a une nouvelle exécution (en totalité ou en partie, voir de A a D)} ceci
est trpité.de la méme fagon qu’'une nouvelle exécution (comme aprés la mise sous tensiop).

Les signes de vie sont utilisés pour surveiller le synchronisme des applications du maitre et
des esclaves. Dans les unités d’entrainement multiaxe, il est recommandé de réaliser la
gestion des signes de vie des esclaves et du maitre d’'une maniere 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:

- M

— Esclave -> Maitre:

- M

aitre -> Esclave:

aitre <-> Esclave

(comme RAM de communication)

1-2Tpp, selon T,
1-3Tpp,selonT et Ty

temps de retard supplémentaire du fait des interfaces HW/SW
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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 spécifiées pour un rapport Tyapc/Tpp = 1/1. Un exemple

concl

uant spécifie la séquence relative & un rapport Tyapc/Tpp = 2/1

4.9.3.2 Phase 1: Paramétrage/configuration de I’esclave

Application du maitre | ‘ Maitre DP ‘ | Esclave DP ‘ | Application de I’esclave
veritier parametres. -2 -2 Parametrage du DP
utilisateur Paramétrage du
( dispositif d’entrainement
Paramétre IsoM Paramétrage(de-ta PUL
)

Vérifier la > > Configuration DP

configuration

Commande globale >

(

Libérer,

Sync./Freeze,

Groupe 0/8

)

DX (Néant) >

< | DX(SLLS = 0)
IEC
Figure 28 — Phase 1: Paramétrage/configuration de I’esclave

Les aleurs transférées a I'aide du service «Vérifier paramétres utilisateur» (voir I'lEC 611158,
Eléments de type 3) sont tout d’abord-exigées dans I'application de I'esclave pour le
paramétrage du DP, du dispositif d’entrainement et de la PLL, et ce avant le passage de
I'application du maftre a I’état Exploiter (Operate).
Le sgrvice «Veérifier la configuration» comprend la configuration DP (voir 4.5.2).
La communication doit<étre réinitialisée (paramétrage a nouveau avec “Vérifier parameétres
utilisateur™, voir A a Ia Bigure 27), afin de permettre un nouveau paramétrage, par exemple de
la PLL aprés les ‘défauts dus a un paramétrage incorrect (réinitialisation du dispositif
d’entfainement en.entrant une valeur donnée dans le paramétre PNU972 du profil).
La sgquencerde fonctionnement de la Phase 1 est représentée a la Figure 28.
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4.9.3.3 Phase 2: Synchronisation de la PLL avec la Commande globale (GC)

d’horloge
Application du maitre | | Maitre DP | | Esclave DP | | Application de I’esclave
Commande globale >
(
Libérer,
Sync./Freeze,
Groupe 0/8
)
DX (Néant) >
< DX (Q LS — 0
Etat [’Exploiter”’ 2| GC > -> | Démarrage:
+ ( Synchronisation PL|L
Exploiter ,
Datal Exchange Sync./Freeze ,
Groupe 8
)
DX (M-LS = 0) >
€< | DX (S-LS =0)
GC (Exploiter ...) >
DX (M-LS = 1)
Démarrage: M-LS = 1 > >
Démarrage: Surveillance < | DX (S-LS =0)
de I'gxécution
GC (Exploiter...) >
M-LY + 1 ->| DX (M-LS = n) >
< | DX (S-LS =0) Fin: Synchronisation
PLL
Démarrage: Surveillgnce
de I'horloge
Ge (Exploiter ...) >
DX<(M-LS = n)
M-LY + 1 > >
€< | DX (S-LS =m) S-LS +1
Charjgement: GC (Libérer ...) >
Explpiter> Libérer
->| DX (Néant) >
€ | DX (S-LS=m+1) S-LS=0
GC (Libérer ...) >
> DX (Néant) >
< | DX (S-LS =0) S-LS=0

IEC

Figure 29 — Phase 2: Synchronisation de la PLL avec la Commande globale 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 Commande globale (GC) et si
elle recoit des messages d’échange de données valides, elle démarre alors la synchronisation
de la PLL. Tout autre passage de “Libérer’ a “Exploiter” du maitre donne lieu a un nouveau
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.
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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 dés qu’'une GC avec le groupe 8 est envoyée.

A lissue de la synchronisation de la PLL, le fonctionnement cyclique commence si les
conditions internes de I’esclave pour le fonctionnement cyclique sont remplies, et '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 synchronisation de la PLL. Le
signe de vie du maitre et la surveillance de I’exécution peuvent démarrer a un moment
ultérieur. L’application du maitre peut utiliser cela pour retarder la synchronisation de
I'esclpve. Si par exemple, les paramétres sont lus depuis I'esclave par I'application du_nmaitre
pour pdapter I'interface cyclique, le signe de vie du maitre et la surveillance de I'’exécutipn ne
serorlt démarrés qu’a I'issue de ce processus.

A T'ekpiration du délai de surveillance de I'exécution, I'application du maitre envoid une
alarme correspondante.

Si I'dpplication du maitre exécute un passage de «Exploiter» vefsy«Libérery», les éjapes
suivantes s’appliquent:

— Dpns I'Echange de données, le maitre passe les donnéés-de sortie en mode sédurisé
(dans Sécurité intégrée -> Données de sortie = 0, avec. Sécurité intégrée -> longueur de
données de sortie = 0). Il en résulte une défaillance du(signe de vie du maitre. Le sighe de
vie de l'esclave est fixé a 0 afin d’avoir les mémes conditions pour le passade de
«lLibérer» a «Exploiter» comme a la Phase 2.

partir/ en direction des couches secondaires (DLL) sont sauvegardés).

- Lf Commande globale du cycle d’horloge continue d’étre transmise (-> les événemgnts a
- L

synchronie de la PLL peut étre consideree spécifique a I'application.

La s€quence de fonctionnement de la Phiase 2 est représentée 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 ...) >
Démarrage:
M-LY + 1 2> | DX(M-LS=n+1) > > Synchronisation M{LS
€ | DX (S-LS = 0)
GC (Exploiter ...) >
M-LY + 1 > |DX(M-LS=n+2) | > | Essai: M-LS (1. OK)
€ | DX (S-LS = 0)
GC (Exploiter ...) >
M-LY + 1 > | DX(M-LS =n) > > | Essai: M-LS (x. OK)
Fin: Synchronisatign M-
< | DX (S-S ="0) LS
GC (Exploiter ...) >
M-LY + 1 > | DX(M-LS=n+1) | >
< DX (S-LS =0) Démarrage: S-LS (ppur
le maitre)
Démarrage: Surveillance
M-LS
GC (Exploijter ...) >
M-LY + 1 > | DX(MS=n+2) | > 3
& | DX (8-LS =m) S-LS=m + 1
IEC
Figure'30 — Phase 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'esclave (le.compteur se trouvant dans le cycle DP) avec une valeur arbitraire entre 1 jet 15
lorsquie le-signe de vie du maitre change (n -> n + 1). Le signe de vie de I'esclave es} tout
d’abgdrd/eommuniqué au maitre a la fin de sa propre synchronisation de signe de vie, de qui
donne_lieu a la synchronisation de l'application du maitre avec le signe de vie de l'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 maitre (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 l'esclave dans le cycle
d’application du maitre suivant est la suivante:

Maitre-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
signes de vie du maitre correspond aux valeurs attendues dans le cycle d’application du
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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 représentée a la Figure 30. Le diagramme
d’états des Phases 2 et 3 est représenté a la Figure 31.

/_\

rr isclate-thei Lolock. oy = \ s - — - -
source from the PLL output; stop J L Bl T i T ) J

PLL

Drive Unit
A
[ Synchronise PLL to Global Control ] \

Synchronisation O.K

PLL synchronisation
PHASE 2

h

Synchronise internal clock cycle
source to PLL output Q\

Synchronisation O.K

h 4
N~
| Recognise the Dzﬁe start from ]
Global ol
?l

Global Control recognised

T A Y\ e | :
Drive Axis v \

{ Drive Axis Control Loop is

Unit

synchronised :
L activated

/ Master LS change recognised \
Sign-Of-Life h 4

synchrohisation
Check Master LS and Global
NQASE 3 [ Control ]

Sign-Of-Life
Fault

KLL Fault
(Flock failure]

16 changes of Master LS are O.K.

h A
[ Synchronise internal clock ]

cycle to Tuarc

Synchronisation O.K.

h 4

Drive Axis synchronised to
Master LS

e o

Anglais Francgais

Isolate the internal clock cycle source from the
PLL output; stop PLL

Drive Unit

Isoler la source interne du cycle d’horloge de la
sortie de boucle PLL; arréter la boucle PLL

Unité d’entrainement

PLL fault (clock failure)

Défaut de boucle PLL (défaillance d’horloge)

Drive Unit is not synchronised

L’unité d’entrainement n’est pas synchronisée

PLL synchronisation; Phase 2

Synchronisation PLL; Phase 2

Synchronise PLL to Global control

Synchroniser PLL avec la Commande globale

Synchronisation OK

Synchronisation réussie
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Anglais

Francais

Synchronise internal clock cycle source to PLL
output

Synchroniser la source interne du cycle d’horloge
avec la sortie de boucle PLL

Recognise the DP cycle start from Global Control

Reconnaitre le démarrage du cycle DP a partir
de la Commande globale

Global Control recognised

Commande globale reconnue

Drive Unit synchronised

Unité d’entrainement synchronisée

Drive Axis

Axe d’entrainement

Drive Axis Control Loop is activated

La boucle de commande de I'axe d’entrainement
est activée

Sign-Of-Life synchronisation; Phase 3

Synchronisation du signe de vie; Phase 3

Master LS change recognised

Modification du LS du maitre reconnu

Check Master LS and Global control

Vérifier le Signe de vie du maitre et Commande
globale

16 changes of Master LS are O.K.

16 modifications du signe de vie du majtre sont
OK

Synchronise internal clock cycle to Ty,,pc

Synchroniser le cycle d’horloge‘interne avec
Tumarc

Drive Axis synchronized to master LS

Axe d’entrainement synchronisé avec le signe de
vie du maitre

Sign-Of-Life fault

Défaillance du signe devie

Figure 31 — Diagramme d’états des Phases 2'et/3 de I’exécution

IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015
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4.9.3.5 Phase 4: Synchronisation de I’application du maitre avec le signe de vie de

I’esclave
Application du maitre | | Maitre DP | | Esclave DP | | Application de I’esclave
GC >
Exploiter,
Sync./Freeze,
Groupe 8
)
DX (M-LS = n) >
< DX (S-LS = 0) Démarrage: S-L our
le maitre)
Démarrage: Sunveillance
M-LS
GC (Exploiter ...) >
M-LY + 1 > DX(M-LS=n+1) | > S-LS -]
Démarrage: < < DX (S-LS = m)
Syndhronisation S-LS
GC (Exploiter ...) >
M-LY + 1 > DX(M-LS=n+2) | >
Essaj: S-LS (1. Ok) < < DX (S-LS = m*1) S-LS + 1
GC (Exploiter ...)
M-LY + 1 > DX (M-LS = n)
DX (8-LS = m) S-LS + 1
Essaj: S-LS (x. Ok) <
Fin: Bynchronisation
S-LS
GC (Exploiter ...) >
M-LY + 1 > DX (M-LS = n'1)
Fin: $urveillance de < DX (S-LS=m + 1) S-LS +1
I’exégution
Démarrage:
Survegillance S-LS
GC (Exploiter ...) >
M-LY + 1 > DX (M-LS=n+2) | > > Surveillance M-LS
Survegillance S-L8 < < DX (S-LS=m+2) | € S-LS +1
IEC
Figure 32 — Phase 4: Synchronisation de I’application du maitre
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 t6ét 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 maitre suivant est la suivante:

Esclave-LS = m + Application du maitre — Cycle/Cycle DP = m + Tyapc/Tpp (15 max.)

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


https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

- 190 - IEC 61800-7-303:2015 © IEC

2015

différents signes de vie de [I'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 (application du maitre ou de 'esclave) est défaillant, I'autre tente automatiquement de
se synchroniser a nouveau avec I'application défaillante.

Si l'a
I'escl
(voir

acquittement par [l'utilisateur. Cette nouvelle synchronisation provogue)* égale
I'inteqruption du signe de vie de I'esclave.

Sl I'a

mafitre tente immédiatement une nouvelle synchronisation avec le signe de vie de I'es

(voir

acquittement de ce défaut par I'utilisateur. La séquence de fongtionnement de la Phase
représentée a la Figure 32.

4.9.3

Un exemple général des séquences de fonctionhement est donné a la Figure 33,
Figurp 34, a la Figure 35, a la Figure 36 et a la Figure 37.

bve tente immédiatement une nouvelle synchronisation avec le signe de vie~du
C a la Figure 27), afin que le fonctionnement synchrone puisse continuer

pplication du mafitre détecte une défaillance du signe de vie de I'esclave, I'applicati

D a la Figure 27), afin que le fonctionnement cyclique, ‘puisse continuer

6 Exemple: Exécution en fonctionnement cyclique (Tyapc/Tpp = 2/1)

pplication de I'esclave détecte la défaillance du signe de vie du maitre, I’applicat’i_in de

aitre
Bpres
ment

bn du
clave
Bpres
4 est

a la

Appl

jcation du maitre Maitre DP Esclave DP Application de I’escl

pve

Set_Prm > - | Paramétrage de la PLL

Figu

IEC

re 33 — Exemple: Exécution en fonctionnement cyclique (Phase 1) (Tyapc/Tpp F 2/1)



https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015 - 191 -

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
- | 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) >
DX (M-LS = n) >
< DX (S-LS = 0) Fin: Synchronisation defla
PLL
Démarrage: Surveillanc¢
d’horloge
Démarrage: fonctionnenpent
cyclique

IEC

Figure 34 — Exemple: Exécution en fonctionnement cyclique (Phase 2) (Tyapc/Tpp F 2/1)

Application du maitre Maitre DP Esclave DP Application de I’esclave
GC (Exploiter)
DX (M-LS*=n + > - | Démarrage: Synchronisation
1) LS
Démarrage: S-LS =1
(seulement interne)
< DX (S-LS = 0)
GC (Exploiter) >
DX (M-LS =n + > - | Essai: M-LS
1)
< DX (S-LS = 0)
GC (Exploiter) >
DX (M-LS =n + > - | Essai: M-LS (1. OK)
2)
< DX (S-LS =0)
GC (Exploiter) >
DX (M-LS =n + > - | Essai: M-LS
2)
< DX (S-LS = 0)
GC (Exploiter) >
DX (M-LS = n) > - | Essai: M-LS (x. OK)
Fin: Synchronisation LS
DX (S-LS = 0)

IEC

Figure 35 — Exemple: Exécution en fonctionnement cyclique (Phase 3) (Tyapc/Tpp = 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

Démarrage:
Synchronisation LS

GC (Exploiter)

DX (M-LS = n + 1)

DX (S-LS=m+ 1)

GC (Exploiter) >
DX (M-LS=n+1) | >
< DX (S-LS =m + 2)
GC (Exploiter) >
DX (M-LS=n+2) | >
Essaj: S-LS (1. OK) < DX (S-LS =m + 3)
GC (Exploiter) >
DX (M-LS=n+2) | >
& | DX (S-LS,= )+ 4)
GC (Exploiter) >
DX (M-LS = n)
Essa|: S-LS (x. OK) DX (S-LS =m)
Fin: $ynchronisation
LS
IEC
Figure 36 — Exemple: Exécution'en fonctionnement cyclique (Phase 4) (Tyapc/Tpp F 2/1)

Appl

ication du maitre

Maitre DP

Esclave DP

Application de I’esclave

GC (Exploiter)

DX (M-LS = n)

DX (S-LS = m + 1)

Fin: gurveitlance de

I'exé

y
CHtoH

GC (Exploiter)

DX (M-LS = n + 1)

O N K NN

DX (S-LS = m + 2)

Démarrage:
Surveillance S-LS

IEC

Figure 37 — Exemple: Exécution en fonctionnement cyclique (Phase 5) (Tyyapc/Tpp = 2/1)

4.9.4

Paramétrage, configuration (Set_Prm, GSD)

Les parameétres requis pour une «Interface d’entrainement synchrone du cycle d’horloge»
figurent dans le Tableau 26.



https://iecnorm.com/api/?name=52db2b3c2914d17fc6b2a3bef648e199

IEC 61800-7-303:2015 © IEC 2015

- 193 -

Tableau 26 — Parameétres (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
Slave fonctionnalité DPV1 (1: True)
Isochron_ Pri h d Boolean
Mode_ Mrlse en charge du X - 1 True
ode isochrone (1: True)
Supp
Isochron_ b de du Mod Boolean
Mode ;Dimﬁ:”i u Vode X T = 1 True
Requfred
Teasd pp Base de temps de T, X X Unsigned32 1/12 us 1500 125 s
Top AN Tpp minimal X Unsigned16 Tease DpP 8 100Q us
Top Max Tpp maximal X Unsigned16 Tease bp 256 32 ms
Top Durée de Cycle DP X Unsigned16 Tease bp 16 2 00Q ps
Durée de cycle .
Tuap d’application du maftre X Unsigneds Top 1 200Q us
Toasd o | ooedetemPsde T | x| X | Unsigned32 1112 ps 1500 125 is
— (0]
T wi T, minimal X Unsigned16 Teadk 10 1 125 s
Moment d’acquisition
T, de la valeur X Unsigned16 TeAsE 10 2 250 ps
instantanée -
To M (To-Tpx) minimal X Unsigned16 TaasE 10 1 125 pus
Moment de transfert du .
To point de consigne X Unsigned16 TBASE_IO 9 1129 ps
Tox iomps diéchange de | x UnSighed32 1112 ps 12 000 1004 ps
oLl fﬁg;’”e deboucle PLL | Unsigned16 1/12 ps 12 146
Tore v wax | ontre de boucle PLL X |Unsigned16 1/12 ps 12 16
Toil b Retard de boucle PLL X Unsigned16 1/12 ps 0 0 us
Si le| paramétre Isochron, Mode _supp = 0, les parametres isochrones restants (daps le
messfage de paramétragerou dans le fichier GSD) sont sans importance.
L'unifé [1/12us] des-temps de base Tgase pps Tease 10 €t des temps Tpy, Tp L w, Bt du
TpLL |p @ les avantages suivants: B B B
— 1112 us_correspond au temps binaire tg|1 & 12 Mbit/s (83 ns) et peut aussi étre utilisé pour
dlautrés’débits de données
— 1/12vis permet également la représentation de 31,25 us, par exemple sans ['utiligation

des données de type Float

— 1/12 ps comme unité pour les deux paramétres Tp | \ et Tp | p permet & ces derniers
d’étre définis plus précisément pour un débit de données plus bas qu’avec l'unité tg 1

— 1/12 pus comme unité pour les deux paramétres Tp | w et Tp | p permet une mise en
ceuvre indépendamment du débit de données (par exemple par une boucle PLL flexible).

Les temps Tp | \ (fenétre de boucle PLL) et Tp | p (retard de boucle PLL) sont utilisés pour

paramétrer la boucle PLL (voir 4.9.5.3).
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