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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -

Part 7-304: Generic interface and use
of profiles for power drive systems —
Mapping of profile type 4 to network technologies

:2007

FOREWORD

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

2) Thg formal decisions or agreements of IEC on technical matiers €xpressy2 htional
consensus of opinion on the relevant subjects since pm all
interested IEC National Committees

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

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

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

6) Alllusers should e re % 2

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

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

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

The Intérnational Standard IEC 61800-7-304 has been prepared by subcommittee SC|22G:

Adjugtable speed electric drive systems incorporating semiconductor power converters, df IEC

technical committee TC 22: Power electronic systems and equipment.

This bilingual version (2013-04) corresponds to the monolingual English version, published in

2007-

The t

11.
ext of this standard is based on the following documents:
FDIS Report on voting
22G/185/FDIS 22G/193/RVD

Full information on the voting for the approval of this standard can be found in the report on
voting indicated in the above table.
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The French version of this standard has not been voted upon.

This publication has been drafted in accordance with the ISO/IEC Directives, Part 2.

A list of all parts of the IEC 61800 series, under the general title Adjustable speed electrical

power drive systems, can be found on the IEC website.

The committee has decided that the contents of this publication will remain unchanged until
the maintenance result date indicated on the IEC web site under "http://webstore.iec.ch" in

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

* rgconfirmed;

* wjthdrawn;

* rgplaced by a revised edition, or
* amended.

IMPQRTANT - The 'colour inside’' logo on the cover \ofdgi\t@?ation indicates
that | it contains colours which are considered t seful “for the co:[:ect
understanding of its contents. Users should ther i is)document using a

colodir printer.

NN

&
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INTRODUCTION

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

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

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

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

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

drivefs and application programmers interfaces are proprietary and vags

IEC 4 hines
or de

IEC 4 bf the
used with
genefi aces.
This locity

contr drive

imple

Therg

—| The sele S
For 4 control de :

—| Only‘ene understandable way of modeling

—| Independent of bus technology

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

Some applications need device exchangeability or integration of new devices in an existing
configuration. They are faced with different incompatible solutions. The efforts to adopt a
solution to a drive profile and to manufacturer specific extensions may be unacceptable. This
will reduce the degree of freedom to select a device best suited for this application to the
selection of the unit which will be available for a specific physical interface and supported by
the controller.
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IEC 61800-7-1 is divided into a generic part and several annexes as shown in Figure 1. The
drive profile types for CiA 4021, CIP MotionT™2 PROFIdrive3 and SERCOS interface™4 are
mapped to the generic interface in the corresponding annex. The annexes have been
submitted by open international network or fieldbus organizations which are responsible for
the content of the related annex and use of the related trademarks.

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

This part of IEC 61800-7 specifies how the profile type 4 (SERCOST™) is mapped to the
network technologies SERCOS |, II, 11l and EtherCATTM5.

IEC §1800-7-301, IEC 61800-7-302 and IEC 61800-7-303 specify how the roflle typed 1, 2

and B are mapped to different network technologies (such as CANg

EtherCATT™,

Etheqnet PowerlinkTM7 DeviceNet™8  ControlNet™9, EtherNet/IPT and

PROFINET12).

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

2 CIP Motion™ is a trade name of Open DeviceNet Vendor Associatiqn, Ine, i ion is gi or the
convenience of users of this International Standard and does i 3 of the
tragemark holder or any of its products. Compliance to this pfofile does _no eqmre se of the trade name CIP
Mgtion™. Use of the trade name CIP Motion™ requires permissi ¢ h, Inc.

3 PROFIdrive is a trade name of PROFIBUS | i . iS\i is Qi i users
of fthis International Standard and does not'constituie 1 or any
of |ts products. Compliance to this profile dees nuot require \ ive. trade
nafne PROFIdrive requires permission of PRO )

4 SERCOS™ and SERCOS interface™ are trdde names Qf\8 given
for|the convenience of users of this International” Standard and dges not constitute an endorsement by [EC of
thg trade name holder or any of its products\Co e tothis\grofile does not require use of the trade hames
SERCOS or SERCOS interface. of the trde nawe £0OS and SERCOS interface requires pernjission
of the trade name holder.

5 EtherCAT™ is a trade na ; ] i ormation is given for the convenience of users jof this
International Standard and does con tltu e angndorsement by IEC of the trademark holder or any of its
prqducts. Compk e i i ir€ use of the trade name EtherCAT™. Use of the tradg name
EtherCAT™ requires’p issi q a

6 CANopen is an acrog q NMetwork open and is used to refer to EN 50325-4.

7 Ethernet Powerlink™ i5 at &R, control of trade name use is given to the non profit organjzation
EP[SG. This ih ati is\'givenNor the convenience of users of this International Standard and dogs not
constitute an S of the trademark holder or any of its products. Compliance to this |profile
dogs nog i &€ name Ethernet Powerlink™. Use of the trade name Ethernet Poweflink™
requiré RiSSi de name holder.

8 DepiceNet ™ me of Open DeviceNet Vendor Association, Inc. This information is given for the
copvenience of\ysers of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC |of the
tragemark_hotder orgrly of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade| name
DejiceNet™. Use of the trade name DeviceNet™ requires permission of Open DeviceNet Vendor Assodiation,
Ingd.

9 ControiNet™ sz trade TTame of ControiNat IMETmatonar, Lt TS Mmformation 1S given Tor theconventence of
users of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trademark holder or
any of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name ControlINet™. Use of the
trade name ControlNet™ requires permission of ControlNet International, Ltd.

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

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

12

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

IEC 61800 series
Adjustable speed electrical power drive

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

IEC 61800-7-1 — Interface definition

Generic PDS interface specification

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

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

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

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

e ETHE
Powerliqk

\}rmj— Structure of IEC 61800-7
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1 S

ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -
Part 7-304: Generic interface and use

of profiles for power drive systems —
Mapping of profile type 4 to network technologies

cope

IEC ¢

communication systems by use of a generic interface model.

The

safety. This requires additional measures according to the re

and laws.

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

IEC 4

The f

For dated references,

of thd

IEC 6
layer

IEC ¢
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IEC 61491:2002, Electrical equipment of industrial machines — Serial data link for real-time
communication between controls and drives

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

IEC 61784-2,

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

Industrial communication networks — Profiles — Part 2: Additional fieldbus

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


https://iecnorm.com/api/?name=5a7527eea5ace835b4e1dad9ffb94544

-12 - 61800-7-304 © IEC:2007

IEC 61800-7-204, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-204: Generic
interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 4 specification

ISO/IEC 8802-3:2000, Information technology -Telecommunications and information exchange
between systems - Local and metropolitan area networks — Specific requirements — Part 3:
Carrier sense multiple access with collision detection (CSMA/CD) access method and
physical layer specifications

3 Terms, definitions and abbreviated terms

3.1 Terms and definitions

For the purposes of this document, the following terms and definitions a

311
Acknowledge Telegram
AT
telegram, in which each slave inserts its data

3.1.2

algornithm

completely determined finite sequence of operati the values of the output| data
can he calculated from the values of theNpput ds

[IEV B51-21-37]

3.1.3

application
softwfre functional ele

meagurement and con

n of a problem in industrial-process

NOTE| An applicati@y e g resoupces, and may communicate with other applications.
[IEC/TR 62390:20 i

3.1.4
attril

propd
[[EC/TR® 39:0

3.1.5
clasg
descihiption of a set of objects that share the same attributes, operations, methods,

relatispships—and-semantics

[ISO/IEC 19501, modified]

3.1.6

commands

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

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

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

3.1.7
communication cycle
accumulation of all telegrams between two master synchronisation telegrams
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3.1.8

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

[IEV 351-21-29]

3.1.9

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

3.11
conti
contr

311
conti
two g
PDS

3.1.1

cyclg time

time

3.1.1
cycli
the p

ol unit
D/ device

ol word

djacent bytes inside the master data telegram containing addre

P

Epan between two consecutive cyclically re

B
c communication
eriodic exchange of telegrams

3.1.1
cycli

the part of the telegrs

interfpce C

3.1.1
cycli

3.1.1

data

operation

ssed

f the

fixed,

y the

data

type

set of values together with a set of permitted operations

[1SO/

IEC 2382-15:1999, 15.04.01, modified]
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3.1.18

device

field device

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

[IEC 61499-1:2005, modified]

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

[ISO 15745-1:2003]

3.1.1p
devige profile
representation of a device in terms of its parameters, parameter ass S viour
acconding to a device model that describes the device’s data and\b i iewed
through a network

NOTE| This is a definition from IEC/TS 61915 which is extended by the
[IEC/TR 62390:2005, 3.1.9, modified]

cture.

3.1.2p
fibre|optic cable
transmission medium for serial data tra

3.1.21
funcfional element

entity of software or softwa
function of a device

cified

NOTE|1 A functional eleme

NOTE|2 A functiona e
[IEC/TR 62390:200

3.1.2
idendifi
IDNJ
desi
unit,

ame,

3.1.2
inpui data
data transferred from an external source into a device, resource or functional element

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.14]

3.1.24

interface

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

[IEV 351-21-35, modified]

3.1.25

line

network topology in which the transmission medium is routed from station to station in the
form of a line. The information is transmitted in one direction from the master down to the last


https://iecnorm.com/api/?name=5a7527eea5ace835b4e1dad9ffb94544

61800-7-304 © IEC:2007 - 15—

slave in the line, and then flows back to the master via all the slaves in the reverse order
(CP16/3, CP12)

3.1.26
master
node, which assigns the other nodes the right to transmit

3.1.27

Master Data Telegram

MDT

telegram, in which the master inserts its data

3.1.28
Mastpr Synchronisation Telegram
MST
telegram transmitted by the master, which sends a time synchronisa | ve(s)
in a single network

3.1.2p
model
mathematical or physical representation of a syste
precision upon known laws, identification or specified

based with sufffjcient

[IEV B51-21-36]

3.1.3p
non-gyclic transmission
non-periodic exchange of data at the r

3.1.31
operating cycle

period of the contfl logp

3.1.3R
operating mode
chargcterisation
contrpl equip

n the

[IEV B51

3.1.3B
output data
data |originating in a device, resource or functional element and transferred from thgm to
exterpalsystems

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.21]

3.1.34

parameter

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

NOTE 1 Adapted from IEC/TS 61915 .

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

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.22, modified]
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3.1.35
PDS enable
command to close the feedback loop(s)

3.1.36
PDS on
command that the power stage can be activated

3.1.37
profile
representation of a PDS interface in terms of its parameters, parameter assemblies and
behaViour according to a communication profile and a device profile

3.1.3B
protqgcol
convegntion about the data formats, time sequences, and error correx
of cojmmunication systems

exdata Hange

3.1.3p
ring,|ring structure
network topology in which the transmission mediu ¢ tation to station ih the
form pf a ring. The information is transmitted only in(on€ djrectis G711, CP16/2) or in both
directions (CP16/3)

3.1.4p
slave
node| which is assigned the right to tra

3.1.411
statuls
seto
of the

mode

NOTE

3.1.4
statu
two

3.1.4
teleg
datag

314
topology
physical network architecture with respect to the connection between the stations of the
communication system

3.1.45

transmission medium

collective term for the real form of the physical connection between the stations of a
communication network

NOTE For instance, fibre optic cable.
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3.1.46

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

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.25]

3.2 Abbreviated terms

ADR Address of a telegram. PDS address is XX [1 < XX< 254]
AT Acknowledge Telegram
C1D Class 1 Diagnostic
C2D Class 2 Diagnostic
C3D Class 3 Diagnostic

IDN Identification Number
1/0 Input/Output

K

k

M

m
MDT
MST
NC
PDS
PLC
RT
SERCOS
t3
t4
t5
tMTS|G
tNcyd Ql unit cycle time

ck processing time

lue processing time

tRcyd S-Control loop cycle time
tScyg ommunication cycle time
XX Address of a PDS

4 General

This mapping defines among others the mapping to CP16/1 (SERCOS 1), which has been
previously specified in IEC 61491:2002. The IEC maintenance group has decided to
incorporate it in this standard as well as in the IEC 61158 and IEC 61784 communication
standard families, while specifying the mapping of the SERCOS drive profile to the
communication profiles CP16/2 (SERCOS Il), CP16/3(SERCOS IIl) and CP12 (EtherCAT).

In this part of IEC 61800-7, the mapping of the SERCOS drive profile (IEC 61800-7-204) to
the CPF16 (SERCOS I, Il and Ill) and CP12 (EtherCAT) communication profiles is described.

The SERCOS CP16/1 and CP16/2 interface use fibre optic transmission between control units
and PDSs. As a result, interference is eliminated.
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The SERCOS CP16/3 and EtherCAT CP12 use Ethernet data transmission instead. It may be
realised either using 100BASE-TX (wire) or 100BASE-FX (fibre optic) depending upon the
immunity performance needs.

5 Mapping to CP16/1 (SERCOS I) and CP16/2 (SERCOS II)

5.1 Reference to

communication standards

CP16/1 and CP16/2 are specified in the IEC 61158 standard family. The detailed references
are listed in the corresponding part of IEC 61784-1,

which shows also the differences

between-these two communication rl_\rnfilnc
5.2 | Overview
Tablg 1 summarises the major features of CP16/1 and CP16/2.
Table 1 — CP16/1 and CP16/2 feature sum
Feature CP16/1 & \ \ CPY6/2
Topology Ring S m\{s CP16/1
Data flow From the master to the 1% slave, then to tHe \ﬁ%e as CP16/1
next one, and so on until the | ve
then to the master ( lex copnpunigatio Q
between edch p ticipant)
Clommunication Flbre tic Same as CP16/1

medium

Transmission rate

Same as CP16/1
In addition: 8 or 16 Mbit/s

Transmission rate

setting

th& g a swij ch)

Same as CP16/1

In addition: Automatic baud rate recqgnition

(@)

ycle time t3cy</

5 ps us, and up to
s b ep of 250 us.

Same as CP16/1

Nymber of slaves Same as CP16/1
Dev|ce address ADXR\ MR < 254 Same as CP16/1
Synchronisétion \\> MST Same as CP16/1
teIe/g@m - x
s aveﬁe@gﬁﬁs\ \ > 1 AT per PDS Same as CP16/1
Mpster tel%\e@‘ 1 MDT Same as CP16/1
Telegram order witm Compulsory: MST — ATs — MDT Same as CP16/1
a Cygle
Non’cyclic Service channel (SVC): 2 bytes are Same as CP16/1

mmunication

reserved 1or each slave within AT and MD|

In addition: It shall be possible to
configure each slave for 4, 6, or 8 bytes
within SVC

Initialisation

Automatic at power-up (fscyc > 1 ms)

4 intermediate communication phases (CPO
to CP3) before reaching normal operation
(CP4)

Same as CP16/1

File transfer

Using the service channel

Same as CP16/1

In addition: Communication phases (CP5

and CP6) for file transfer

The exact number of PDSs which can be serviced per communication network depends on the
cycle time, the selected data volume, and the transmission rate. The number of PDSs per
control unit can also be expanded by using several networks. Table 2 shows some examples
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that are valid under normal operating conditions. The spare time is available for transmitting
other data (e.g., communication with PLC-like I/Os) or as a safety margin to be used for later
application developments.

Table 2 — Number of PDSs per network (examples)

Communication | Transmission | Cycle | Data record | Data record | Number Data rate Spare
profile rate time to each from each | of PDSs (service time
PDS PDS channel) per

PDS
CP16/1 and 16/2 2 Mbit/s 2 ms 32 byte 32 byte 8 8 kbit/s (2 bytes) | 390 us
CP16/fl and 1672 4 Mbit/s Tms 32 byte 32 byte 8 16 kbit/s (2 bytes) | J125 us
Cp 16/2 8 Mbit/s 1 ms 36 byte 36 byte 15 32 kﬁt/s (}b\(tes) 208 ps
cP 16/2 16 Mbit/s 500 ps 36 byte 36 byte 14 @8 it(s, (8 113 us

s)
cp 16/2 16 Mbit/s 2ms | 16 byte 16 byte 12 8\@&(2&%& 390 us

IEC §1800-7-204 standardises the formats and scaling f ange
betwe¢en control units and PDSs. During initialisatj ce is
configured according to the performance characteristics_of i DSs.
Thergfore, the velocity and/or position control is imp i bntrol
unit.

The fontrol unit is capable of synch data
exchange for command and feedbaet and
synchronisation of gated measurements times
may be selected between 62

In addition, the control ecific
data,|parameters and rvice
chanpel and sta@'

Cominand and feedSe bntrol
unit 4 ) q) are
trans y cycle. This data can be requested individually bly the
contr d and feedback values are corrected automatically thfough

cyclig t"valid command and feedback values are used until thel next
cyclel T+ iye erroneous transmissions will cause the PDSs to halt.

With rface, a control unit may serve one or several networks, dependifg on
the requirements. Oné example is shown in Figure 2.

The ¢onnection of the control unit on a network is called a master. This master shall direct
and control any communication within one network.

A slave is the connection between one or more PDSs and the network, or between an /O
station and the network. As shown in Figure 2, a group of PDSs such as several PDSs and
I/Os may be clustered and tied into the network through a single connection depending on
application. Individual participants shall be connected to each other via transmission
segments that shall meet the requirements of CP16/1 (SERCOS I) or CP16/2 (SERCOS Il).

The information exchanged in such a network depends greatly on the distribution of tasks
between the control unit, the PDSs and I/O stations. Direct exchange of information takes
place between the control unit on one side, the PDSs and |/O stations on the other side.

Interoperability between the Communication Profiles shall be as shown in Table 3.
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Table 3 — Communication Profile Interoperability within a network

Master Slave complying to Slave complying to
CP16/1 CP16/2

CP16/1 yes yes

CP16/2 yes VOTE yes

NOTE With a CP16/2 master, CP16/1 slaves should be
interoperable only at 2 or 4 Mbit/s.

CP16/1 and CP16/2 interfaces shall allow for synchronisation during cyclic

2007

data

trans
opera
operd
dead
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The q
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CP16H+4-a
order, as can bee
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1) The master shall send a synchronisation telegram that is called MST to all slaves.

2) Each slave shall send its data telegram that is called AT back to the master.

3) The master shall send its master data telegram that is called MDT to all slaves.
During network initialisation, the master shall transmit to each slave all parameters that
determine the time slot and the data content of these telegrams. In that way each slave shall

be able to transmit its AT and to read its part of the MDT without interfering with the others
slaves.

The communication cycle time shall be selected among the following values:
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62,5 us, 125 ps, and then 250 us to 65 ms in 250 ys increments.
5.11.5 defines 3 granularities.

5.4.2 Handling of command and feedback values

The MST shall not only control the access to the network, but also assist in orienting the
processing within the PDSs. Designs shall be possible in which the PDSs provide feedback
values for the control unit. These values shall be captured in all affected PDSs
simultaneously. The capture point indicated by t, referenced to the end of the MST shall be
stored in the PDSs as an IDN. The PDSs shall already have a default time interval tg stored
as arff IDN. This Time inierval shall indicate the minimum amount of time needed betwegegn the
captyre point t, and the end of the next MST, to allow the PDS to py6 tured
feedhack value for the following AT.

t; shill be defined as another parameter. This parameter shall\inai - time
interyal, counting from the end of the MST, the PDS is allowed , . mand
values transmitted in the MDT. The master stores {3 as an \DN er to
determine t5, the parameter ty1sg (command value proce iy in the

PDSg as an IDN. This parameter shall describe the minimu i equi ve to
procgss the new command value(s) for the PDS(s) afte

Figure 3 illustrates these time intervals.

Slave 1 Slave 2

- |AT1.1| |AT1.2| |A72 |

< 4 - ts. m
- Sc c
. L 7(\\ et |
T v \w 1 L
Figure 3 — Valid comma ues and feedback acquisition time in the PDSs
Synchronisatio Qops in the PDSs
The feedback \ shal be captured in time t4 in the PDS, and the control loops (cyclg time

treyc) shallt ed in the PDS at that time (see Figure 3 and Figure 4).

The PDSssneed a“eértain time to activate a newly received command value in the control
loop.| The.command values available at time t3 shall be activated in the control loop tp the
next {ime’t,. If the time between t; and t, is too small, then the command values shall orjly be
activated in the next cycle at time t,.

If a PDS is programmed to detect that times t; and t, are in a critical range, it is
recommended that the PDS generates a diagnostic message. The PDSs manufacturers shall
document the dependencies of time t; and t, and the diagnostic message in the PDS's
manual.

The cycle time within the control unit and the PDSs shall be as specified below:

a) The cycle time during which the control unit shall provide new command values for the
PDSs shall be called fy¢ .. The operating cycle inside of the control unit shall be an
integer multiple of the communication cycle time. If the operating cycle time is n times
longer than the communication cycle time, the same calculated values shall be transmitted
n times in consecutive telegrams:
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tNcye = 1 % tgeye: n = 1,2... (n is an integer that is not related to the abbreviations)

Micro-processor controlled PDS shall have operating algorithms that are oriented to the
data transmission. The cycle time during which the PDS shall perform its control algorithm
shall be called fr.,. It shall be an integer divider of the communication cycle time, and
shall be in phase with the synchronisation telegram. If the PDS cycle time is z times
shorter than the communication cycle time, intermediate values for command values shall
be interpolated inside the PDS:

z X treye = tseyer 2 = 1, 2... (z is an integer that is not related to the abbreviations)

Figure 4 shows graphically how tNcyc and tRcyc relate to tScyc.

5.4.3

At tin
value
be pi
differe
differp

thy

Tlmer Mastermode '
| c

tNcyc tScyc tRcyc

mand
gceived position command value|shall
The fine interpolator shall calculatg the
. The

fy
- ts5.m
t Rcyc t Rcyc = t Rcyc
: Start fine interpolator
A Pos (Fine int lat ‘ :
‘ os (Fine interpolator) Last Step :/ 1. Step—p—
| AL
v 'Y
T Last position command
"| value of the fine interpolator

Figure 5 — Synchronisation of the control loops and the fine interpolator
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5.5 Telegram contents
5.5.1 General

IEC 61800-7-204, Clause 7 specifies a comprehensive list of transmittable data (as well as
procedure commands) which are predetermined in the SERCOS profile. The Communication
Profile specific part of IEC 61158-5-16 specifies additional, communication-specific
transmittable data. The reader will find there also a description of individual data. In this
subclause, an overview is presented, organised according to the mode of transmission
(cyclic/non-cyclic) and the mode of operation. Table 4 gives an example of typical data that is
transmitted cyclically.

During a communication cycle, one control word shall be sent from the centrol unito|each
PDS Jand a status word shall be sent back from each PDS to the conirol um \Configurable
operation data shall be transmitted bidirectionally between the con oI u each|PDS
cycligally. Table 4 gives some typical representations. The three o nodes are shown
with gommand and feedback values.

Table 4 — Typical operation data for cyc

Position data | Veloci}y’d‘ai{ \l \%rque data
Control unit Conﬁol Pnra‘{d >
to — )

PDS Position command value Velocity/co d Torque command value
Additive position comman dditive velocity om Additive torque commangd
value value value

PDS A “Statgsword

to
cortrol unit | Position feedback value 1 elogityf Wlue Torque feedback value
Position feewvam

Both [the control rd smit-
relatgd part. No@' part
(contfol/acknowle -time
bits for cyclic transr

The PDS-relat 3 t i i ion. This part is
also bised to transm R i art of
the stat € I into
three|classes. |s part algo issues messages indicating whether the PDS is ready to operate

Tablg 5 demonstrates that, typically, a much broader spectrum of data is exchanged by the
non-gyglic transmission mode. However, this exchange is much slower than the cyclic mqde.
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Table 5 — Typical data for non-cyclic transmission

Data related to the operating mode of the SERCOS interface

Position data

Velocity data

Torque data

Positive limit value

Negative limit value

Positive limit value
Negative limit value

Bipolar limit value

Positive limit value
Negative limit value

Bipolar limit value

Polarities Polarities Polarities

Reference distance 1 Homing velocity

Reference distance 2
Revefsal clearance

Positjon switch points 1 to 16

Probe value 1 or 2 positive edge

Probg¢ value 1 or 2 negative edge

As mgntioned earlier, a component (PDS or control unit) whi cos
interface does not need to support all possible data and pro h this
specification. The system provides lists of data are
applicable for the appropriate component. These|

the c 3

The ¢

Final , the
data and
chan
5.5.2
The er of
data their
contr
All data, prosedure~o0 data
block| whi i e, attribute, units, minimum and maximum input values as wgll as

the d 300-7-204, Clause 8.

Access to the-data.gr'to the supplementary information is only possible via an identifigation
number (IDN). There are 216 IDNs available. The range from 0 to 32 767 is reservdd for
standard’ data which are defined by the SERCOS interface.

There will always be special applications for which none of the generally defined parameters
apply. IDNs 32 768 to 65 535 are reserved for product specific data which can be defined by
the manufacturers of control units and PDSs. No general compatibility can exist for these data
and procedure commands.

5.5.3 Communication function group telegrams

The telegram contents of the configurable data records shall be determined either by the
standard or application telegrams. This determination takes place in the telegram type
parameter. For the structure of telegrams, refer to 5.5.4 and 5.5.5.

All feedback values which are contained in the AT for cyclic data shall be updated with valid
data every cycle during CP4. In the MDT, the command values to be transmitted cyclically
shall remain valid in CP4 depending on the operation mode.
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When a standard telegram is chosen (see Table 6), operation data and the associated
sequence in the configurable data record of the AT, as well as the MDT, shall be defined for a
given PDS.

Table 6 — IDN for choice and parameterisation of telegrams

IDN Description
S-0-0015 Telegram type
5.5.4__ Standard telegrams

5.5.4{1 Standard telegram-0

No cyclic data shall be exchanged between the control unit and the PRS\in .a\ stapdard
telegtam-0. Only the fixed data record shall be defined. Data e&xchange 5 e place
through the service channel. Its structure is shown in Table 7.

Table 7 — Structure of standard g€l rmx
Data record | Data field Content / \Qﬁ\ Length (byte)

MDT - - 0

O
R O/ ST o
T’

5.5.4|{2 Standard telegram-1

Standard telegram-1 shall opgfation mode in the PDS. Its strycture

is shown in Table 8.

andard telegram-1

Data re<er9> D&a fielﬁ\ %ntent IDN Length (byte)
MDT 1 \/we command value- S-0-0080 2

- 0
5.5.4(3 Ieﬁ

Standard te | support the velocity control operation mode in the PD$. Its
strucfure is _8hown in) Table 9. The position feedback acquisition and the closing df the
position loop-shall taKe place in the control unit.

Table 9 — Structure of standard telegram-2

Data record Data field Content IDN Length (byte)
MDT 1 Velocity command value S-0-0036 4
AT 1 Velocity feedback value S-0-0040 4

5.5.44 Standard telegram-3

Standard telegram-3 shall support the velocity control operation mode in the PDS. Its
structure is shown in Table 10. The position feedback acquisition shall take place in the PDS.
The position loop shall be closed in the control unit.
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Table 10 — Structure of standard telegram-3

Data record Data field Content IDN Length (byte)
MDT 1 Velocity command value S-0-0036 4
AT 1 Position feedback value 1 S-0-0051 4
or or
Position feedback value 2 S-0-0053

The

5.5.4
Stanq

struc
as w¢

The ¢

5.5.4

Stang
PDS.
contr

ontent of the data Tield T or the ATl depends on the telegram type parameter (S-U-U(

5 Standard telegram-4

ure is shown in Table 11. The position feedback acquisiti
|l as the closing of the position loop.

Table 11 — Structure of standard

15).

. ts
PDS

Data record Data field Content ( m \rRQ ) Length (byte

MDT 1 Position comnfand \atde/ 4/ -0047 4

AT 1 sition fe€dback valueQ)SA{-OOM 4
or

Pogition feedback\alue S-0-0053

ontent of the data field

6 Standard te
ard telegraﬁ S

— Structure of standard telegram-5

15).

n the
sition

MW\\ \%tayeld Content IDN Length (byte
MoRC [\ 1 Position command value $-0-0047 4
2 Velocity command value S-0-0036 4
AT 1 Position feedback value 1 S-0-0051 4
or or
Position feedback value 2 S-0-0053
2 Velocity feedback value S-0-0040 4

The content of the data field 1 of the AT depends on the telegram type parameter (S-0-0015).

5.5.4

7 Standard telegram-6

Standard telegram-6 shall support the velocity control operation mode in the PDS. Its
structure is shown in Table 13. The position feedback acquisition and the closing of the

positi

on loop shall take place in the control unit.
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Table 13 — Structure of standard telegram-6

Data record Data field Content IDN Length (byte)
MDT 1 Velocity command value S-0-0036 4
AT 1 - - 0

5.5.5 Application telegrams
5.5.5.1 Configuration of the MDT

The length of the “configurable data record” in the MDT shall be limited by the “length ¢f the
configurable data record in the MDT” (S-0-0186). Cyclic data shall be a ed to(the| data
fields in the configurable data record by means of the sequence 0 given in the
configuration list of the MDT (S-0-0024).

Configured cyclic data shall always be transmitted in seque : 3 ing with
data field 1. No empty data fields are allowed in the MDT. Nec e configuration
of application telegrams MDT are listed in Table 14.

Table 14 — IDN for configuration of
ﬁ
n

IDN s |
S-0-0015 | Telegram type
S-0-0024 | Configuration list of MD

5.5.5
The | f the
confi data

fields i in the

confi
Confi with
data fi ation

of ap

Table 15 — IDN for configuration of AT

IDN Description

S-0-0015 | Telegram type

S-0-0016 | Configuration list of AT

S-0-0187 | IDN-list of configurable data in the AT
S-0-0185 | Length of the configurable data record in the AT
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5.6

The 1

5.7
5.71

Two
the A
shall
shall
from
listed
the ¢
word

Vel. Feedback [ Pos. Feedback | Signal status | FCS

A A
» $-0-0185 >
$-0-0187 $-0-0016
$-0-0364 / $-0-0040
$-0-0040 $-0-0051
$-0-0084 / S-0-0144
$-0-0051
9-0-0055
S-0-0189 $-0-0187 IDN-list of configurable data in the
S-0-0144 $-0-0016 Configuration list of AT
S-0-0130 S-0-0185 Length of configurable data i
$-0-0131

Real-time bi

in Table 16
pontrol word
of the AT).

Non-cyclic data transfer

on-cyclic data transfer shall be realj

be transmitted o

indicate som®
the master

Figure 6 — AT configuration (e

annel (SVC).

ts

Functions of Real time bits
real-time bits shall b€ reserged |
T, which may be psed

able 16 — IDN for real-time bits

rd of
nents
which
bvent
eters
ts (in
tatus

IDN \/ Description
S-O-O%S\?I-time control bit 1
$-0-0302 eal-time control bit 2
S-0-0301 Allocation of real-time control bit 1
S-0-0303 Allocation of real-time control bit 2
S-0-0413 Bit number allocation of real-time control bit 1
S-0-0414 Bit number allocation of real-time control bit 2
S-0-0304 Real-time status bit 1
S-0-0306 Real-time status bit 2
S-0-0305 Allocation of real-time status bit 1
S-0-0307 Allocation of real-time status bit 2
S-0-0415 Bit number allocation of real-time status bit 1
S-0-0416 Bit number allocation of real-time status bit 2
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A logic meaning may be assigned by the master to real-time bits by means of the assignment
IDNs as specified in Table 17, depending on application.

Table 17 — Real-time bits assignment IDNs

Assignment IDNs Logical value (IDN) assignment to
S-0-0301 and S-0-0413 master’s control word, real-time bit 1
S-0-0303 and S-0-0414 master’s control word, real-time bit 2
S-0-0305 and S-0-0415 slave’s status word, real-time bit 1
S-0-0307 and S-0-0416 slave’s status word, real-time bit 2

All lojgical assignments shall be IDNs of binary operation data (bits, Any
real-time bits activated through these assignments shall maintai | the
master overwrites or erases them with S-0-0000 or until anothe gical
assighment.

When there is a write access over the service channel to which
is assigned to a real-time control bit, the PDS shall ge \‘Operation data is|write
protected at this time” or “operation data is write protectedy it i i " (see

Figure 7).

S-0-0301/0443 spesifies, which logicak meaning Drive
Master is assigned é%\{u mal timécontre| bit 1>\/

DN e<+o- /Rl%l tlm\Qo?rt(oI b\t\l >
N
-0 14 pe ch | |ca| meaning
S|gned b ster r I-ti ontrol bit 2

, A REq\anopirol bit 2 >

/X xal time status bit 1 @
N

- 05/0 15 specifies, which logical meaning

55|g d by the drive to real-time status bit 1

Real-time status bit 2
IDNeoeeooe
[S-0-0307/0416 specifies, which logical meaning>

is assigned by the drive to real-time status bit 2
14

Figure 7 — Function of the real-time bits

5.7.2 Allocation of real-time bits
5.7.21 Allocation sequence of real-time control bits

When changing the allocation, the control shall first allocate the S-0-0000 to S-0-0301/0303.
This shall invalidate the real-time control bit in the PDS. Afterwards, the control shall copy the
new bit to the real-time control bit. After the new bit number (S-0-0413/0414) and the new IDN
(S-0-0301/0303) have been allocated, the PDS shall evaluate the new real-time control bit.

5.7.2.2 Allocation sequence of real-time status bits

When the allocation is changed by IDN (S-0-0305/0307) and/or bit number (S-0-0415/0416),
undefined states of real-time status bits occur. The control shall detect this and shall not
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evaluate the respective data. The PDS shall copy the new changed bit to the real-time status
bit when it sets the BUSY bit = 0 at the latest.

5.7.3 Possible cases
5.7.3.1 Case 1

Allocation of an IDN = 0 to a real-time bit, when no other allocation to this real-time bit
is active (see Figure 8).

The state of the real-time control bit shall be defined at the latest when element 7 of S-0-
0301 IS WrI ; 5] Uus bl i efore
the busy bit is reset.

NOTE|1 Element 7 of an IDN is the operation data (see IEC 61800-7-204).

The ¢valuation of the real-time control bit shall be started in t bit is
reset| The evaluation of the real-time status bit shall not be s{arte e the
PDS has reset the busy bit.

Write request for data (element 7) of
S-0-0301/0303 (or S-0-0305/0307) and/or
S-0-0413/0414/0415/0416

(Bit 1 control word)
Drive handshake AHS
(Bit O status word)
Busy bit

(Bit 1 status word)

State of real-time’control /|

(Bit 7/6 control word)

/
/

|
T
|
|
Defined :—»
|
|
|

Figure 8 — Allocation of IDN = 0 to the real-time bits

NOTE|2 /Ne-other allocation was active before.

5.7.3.2 Case 2

Allocation of IDN = 0 to a real-time bit, when another allocation to this real-time bit is
active (see Figure 9).

The state of the real-time control bit shall remain defined until the PDS resets the busy bit.
The state of the real-time status bit shall be at least defined until the PDS sets the busy bit.

The evaluation of the real-time control bit shall be stopped before the PDS resets the busy bit.
The evaluation of the real-time status bit shall be stopped in the control unit when element 7
is written.


https://iecnorm.com/api/?name=5a7527eea5ace835b4e1dad9ffb94544

—-32—

Write request for data (element 7) of
S$-0-0301/0303/0305/0307 and/or
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S-0-0413/0414/0415/0416
(Bit 1 control word)

State of real-time status bit

Drive handshake AHS |
(Bit 0 status word) N /)
I 1

Busy bit (Bit 1 status word) |

I Defined |
State of real-time control bit 1 /| — _>|
(Bit 7/6 control word) :

Al

Detirled  —|]
T
|

(Bit 7/6 status word)

Evaluation of the real-time
control bit in the drive

—— ___.-%r_____

Evaluation of the real-time
status bit in the master

Figure 9 — Allocation of IDN =

NOTE| An other allocation was active before.

5.7.3|3 Case 3

Allogd
activ

ation of an IDN = 0 to a real-tim
e (see Figure 10)

bi%&n a

r allocation to this real-time pit is

The gtate of the old rea in defined by the control unit until the|write
requést for element 7 e busy bit is set by the PDS, the new real-time
contrpl bit shaII gntrol bit shall be evaluated in the PDS unfiil the
busy [bit is reset.

In the period from ntil the busy bit is reset, the control unit shall take care
that fhe value ed real-time control bit does not lead to disallowed operation
statey or erro only possible for “not active” real-time control bits, for which
the value/i as Yo méaning at this time.

The fransitio an active real-time control bit to another shall only be allowed |f the
allocation via-ADN._S>0-0000 is used (case 2, case 1). The control unit shall handlg the
switchingraccording to these rules.

The stateof the otd Teat-time status bit shattmot become undefined before the write Tequest is

received. The state of the new real-time status bit shall be defined before the busy bit is reset.

The evaluation of the real-time status bit in the control unit for the old allocation shall only be

done until the write request for element 7 is sent. T
before the PDS has reset the busy bit.

he new assignment shall not be evaluated

In the case of an error, the old allocation shall remain valid. In this case, the evaluation shall

be allowed again as soon as the busy bit is reset.
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Write request for data (element 7) of
S-0-0301/0303/0305/0307 and /or y
S-0-0413/0414/0415/0416 !
(Bit 1 control word)

Drive handshake AHS : /1
(Bit 0 status word) S —| y

Busy bit (Bit 1 status word) :
|

|
Defined - <& Defined | / |
State of real-time control bit I ! I
(Bit 7/6 control word) oid state || | New state '
| Not__| '
Defined -] defined | ) e~ Defined
State of real-time status bit } T /]
(Bit 7/6 status word) Old state : _ “
Not deﬂned /\< N
Evaluation of the real-time 11
Old state

control bit in the drive

Evaluation of the real-time

status bit in the master

|
|
|
|
|
|
Old state |

|
f
|
|
|
|
|

NOTE| An other allocation was active before.

5.8 | Signal control word and signa

Sign3gls shall be transmitTable in real-time from
means of the signal control word and §i

word|shall be integrated in the M
contrpl/status word shall
contrpl/status word (s

contrpl/status word" (
supported by th ,

figuring control and status words

of the configuration list of the
the "Bit number allocation list for

Description

it number allocation list for signal control word

$:0:0144 | Sjgnal status word
S-0-0026 Configuration list for signal status word

S-0-0328 Bit number allocation list for signal status word

5a by
bntrol
ignal
ignal
ignal
e not

Figure 11 shows an example of signal status word configuration.
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Bit number of signal 0 1 2 3 4 5 6
status word:
configured IDN S-0-0403 | S-0-0013 | S-0-0000 | S-0-0013 | S-0-0013 [ S-0-0013 | S-0-0330
(signal)
OE 00 20 00 93 01 0D 00 00 00 0D 00 0D 00 0D 00 4A 01 S-0-0026
configured bit 0 5 9 0 4
number (signal)
OE 00 20 00 00 00 05 00 00 00 09 00 00 00 04 00 00 00 S-0-0328
Bit O of Bit 5 of Bit 9 of Bit 0 of Bit 4 of Bit 0 of
S-0-0403 S-0-0013 S-0-0013 S-0-0013 S-0-0013 S-0-0330
1 2 3 4 Length of list
Byte 3 and 4 indicate maximum data length available in the PDS.
Example: Length = 32 Bytes 0x0020
Byte 1/and 2 indicate length of programmed data in the PDS.

Example: Length = 14 Bytes 0x000E

Figure 11 — Configuration example o

5.9 Data container
Tablg 19 lists the IDN used for data containers”
Table 19 ata.containers
IDN \ () bescripgion
\dat container A
S-0-0360

S-0-0364
00 )

ARdataxcontainer A list index
DT
AT

ta container configuration list

container configuration list

Data container B

o

AT data container B

T data container B

Data container B pointer

MDT data container B list index

AT data container B list index

Two data containers (A and B) shall be defined for the MDT and AT, serving as placeholders
in the MDT and AT. The contents of the data containers shall be dynamically changeable by
the control unit as necessary, or based upon the operation mode. Additionally, a data
container pointer (S-0-0368 and (S-0-0369) is required for each of the containers, as well as a
configuration list for the MDT and AT containers (S-0-0370, S-0-0371). Data containers shall
be 4 bytes long. If the configured operation data is only 2 bytes long, it shall be placed in the
lower part of the data container. In this case, the higher part shall not be used.

The data container pointers shall contain an 8-bit pointer that shall define what operation data
will be placed in the data container. The pointer shall be the offset within the data container
configuration list (S-0-0370 or S-0-0371) from the start of the IDN list to the desired IDN. The
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control unit shall place the desired operation data in the MDT data container, while the PDS
shall place the desired operation data in the AT data container.

The control unit shall enter, into the MDT data container configuration list, the IDN for the
operation data that are to be sent via the MDT data container as needed from the control unit
to the PDS.

The control unit shall enter, into the AT data container configuration list, the IDN for the
operation data that are to be sent via the AT data container as needed from the PDS to the
control unit.

The addressing IDNs (S-0-0368, S-0-0369) shall be configurable in the eyclic data\ gf the
MDT| Thereby, a switching of the operation data in the data iners~within a
communication cycle shall be possible (see Figure 12).

AT D
S-0-0364/0365 S-0-0368/0369
AT Data Container AT Addr QQﬁ"\ T Data Container
= — < T
IDN .|.
IDN .|
IDN ... |[€ Q IDN 4.
DN ) IDN .|. MDT Dhpta
AT Data Container IDN | Containér
IDN ... Configuration List p{IDN L Configufation List
IDN ... S-0-0371 IDN S-0-037p
IDN ...
Figure 12 - D on without acknowledge (slave)
The addressing @ € hall also be configurable in the cyclic data ¢f the
AT. Ip this case, the % (2 owledgement) according to the contents of the| data

contdiner shall be shall generate the acknowledgement by copyinjg the
pointer of MDT t \T_Af the pointer of the data container is situated outside of
the cpnfiguratio 9 DT or AT data container, or the data does not fit in the[ data

contginer, the enfs Qf the _data container shall be invalid. The PDS shall set the pointer
(acknow, ' in'the\AT on 255. The data in MDT or AT data container shall be igpored
(see Figu \ ¢ sQntrol unit shall compare the addressing (S-0-0368, S-0-0369) of MDT
and AT. If edual, it shall consider that the slave accepted the MDT data or wrote

the requested.da
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AT MDT
S-0-0368/0369 S-0-0364/0365 S-0-0368/0369 S-0-0360/0361
Addr. AT |Addr. MDT] AT-Data container Addr. AT |Addr. MDTI MDT-Data container
R BE) T
Check by slave
[a] IDN .

IDN |. | T IDN .
IDN.. IDN .[.
IDN ... IDN ..
TON— 4’ TONT:
IDN ... NDN ...
IDN ... . .

AT data container config. list Check by SIaﬁ g/f _03data Qtainer|config: list

S-0-0371

<

1-  Addressing of the data

2-  Write data in the AT

3- Acknowledgement of AT data by
copy the Addr.AT of MDT to AT

bta by
b AT.

If, in , the
corre
The | 535,
the d
The d
The list index of AND . MDT.
Therg i i énts in the data container during a communication [cycle

shall g on the MDT data container with the list index, the length of

the lig
The lst i \ container shall also be configurable into the cyclic data of the| ATs.
In this way, anyacknowledgement of the MDT data container shall be possible. The PDS|shall

read MDT data container from the MDT and acknowledge it in the AT.

If theg tist"index is situated outside of the list, the list index of MDT shall be set in the AT
(acknowledgement) on value 65535 and/or the pointer of data container in AT
(acknowledgement) on value 255. All data in the MDT data container shall be ignored by the
slave.

5.10 Drive shutdown functions

Error handling is based on the principle that drives shall always be equipped with monitoring
functions to guarantee an automatic shut-down in situations that prevent a correct response to
commands from the control unit (master).

Since the SERCOS interface provides for operation only in CP4, the drives shall respond by
shutting down automatically when CPs other than CP4 are present in the MST.
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Drives shall automatically shut-down where a communication error impairs their ability to
guarantee their correct functioning. This is the case where MSTs or MDTs fail twice in
succession during CP4 in a drive.

As described above, drives which are unable to respond properly shall shut-down themselves.
This does not necessarily mean that the control unit shall respond with an interrupt and re
initialisation when telegram failures occur in CP4. Rather, there may be certain procedures
stored in the control unit which can be executed before shut-down, depending on the error
situation. These procedures shall be part of the control unit.

When the slave sets the “communication error” bit in the class 1 diagnostic (C1D, S-0-0011),

then
the e

5.11

com
com
com

of thig

the diagnostic message, S-0-0095, can be used to read a character set string desc
ror.

Communication classes

ibing

rious
. All

ifflerent

By definition
that a R

5 t class C Additional functions
p

: i0
(\x/\Wnctlons
\ nication class B: Extended functions

< nandatory functions optional functions

o
()

Communication class A: Basic functions

the
igher

. |[Each

ation

mandatory functions

Figure 14 — Structure of Communication classes

SERCOS interface components shall be described by supported:

compliance classes (mandatory) one or more;
additional functions (optional);
communication cycle time (mandatory);

transmission rate (mandatory).
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NOTE Example for a PDS - class B position control — with following additional functions: position feedback
(slave), positive stop PDS procedure, probing cycle: level 1 — communication cycle time: 0,5 ms — granularity 1 —
transmission rate: 2 Mbit/s and 4 Mbit/s.

5.11.2 Communication class A

This class consists of all parameters that are required in order to allow the exchange of data
in a way that is consistent with the SERCOS interface protocol. Each SERCOS interface
component (e.g., PDS, control unit), shall support these parameters in order to close a
SERCOS interface ring and operate fault free up to CP4, independent of the device.

Communication class A shall include the following basic communication-related functions:

e ring configuration;

—| timing (see Table 20);

—| standard telegram (see Table 21);

—| phase run-up (see Table 22);

e service channel protocol (see Table 23);

e communication error handling;

o inLormation and diagnostics (see Table 24);
e sflatus word (RT channel);

e control word (RT channel).

Table 20 — Ring configur ming
IDN Description& (\ >)apabi|ity Comments

S$-0-0401 Control unit cyclé ti (tMcyc \) w If the control unit uses ajvalue
different from S-0-0002, |this shall
be supported, as well as|the
Control Unit Synchronisgtion Bit
(control word, bit 10)

$-0-0402 Commmunjgatién cycletime tigeyoN w

s-0-0q03 Shortes) AT transmisgionstérting time (t1min) R

s-0-0do4 Transkpit/eceive trandition time (tATMT) R

s-0-0dos Wee ba pro\ogssing time (t5) R

s-0-0do6 A\traqi%ésio\stahw/g time (t1) W

S-0-0407 \ F}e%aék\\é&ggis}ion capture point (t4) w

s-0-0dos gommand Value valid time (t3) W

S-0-0487 Transthransmit recovery time (tATAT) R This parameter shall be provided
even the slave does not|support
multiple devices. If the s|lave does
rot-supportmuttiple-devices this
parameter is set to “0”.

S-0-0088 Receive to receive recovery time (f{\TSY) R

S-0-0089 MDT transmission starting time (t) W

S-0-0090 Command value proceeding time (t{MTSG) R

S-0-0096 Slave arrangement (SLKN) R
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Table 21 — Ring configuration — Telegram configuration

IDN Description Capability Comments
S-0-0009 Position of data record in MDT w
S-0-0010 Length of MDT w
S-0-0015 Telegram type w Standard telegrams only

Table 22 — Ring configuration — Phase run-up

IN Description Capablility |
S-0-0q21 IDN-list of invalid operation data for CP2 R (
S-0-0022 IDN-list of invalid operation data for CP3 R (\\ O\ \
S-0-0428 MST error counter R \ \ \
$-0-0429 MDT error counter R/\ \
$-0-0127 CP3 transition check w\ [N\
S-0-0128 CP4 transition check W

SN
RTCh4dnnel Procedure command change R Stéws word, bit 5
Table 23 rvi hahnel pr@c |

IDN Description > &rpabfﬂ/ity Comments
RTChannel Service Channel AT ( \R> Status word, bit 0 to 2
RTCh4nnel A Control word, bit 0 to 5

Service Channeym;{l'

N

2

NN

N
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Table 24 - Information & diagnostics

IDN Description Capability Comments

S-0-0011 Class 1 diagnostic R Bit 12 for communication required
only. Other bits defined by
functional description of the
profiles.

S-0-0012 Class 2 diagnostic R Required for function part of the
profiles.

S-0-0013 Class 3 diagnostic R Required for function part of the
profiles.

S-0-0414 Interface status R Bits 0 to 8 for communicption
requirﬁﬁw

S-0-0017 IDN-list of all operation data R A ~

S-0-0025 IDN-list of all procedure commands R /\ \\

S-0-0028 MST error counter R \

S-0-0429 MDT error counter R \ \ \ )

S-0-0430 Manufacturer version R< \ \

S-0-0495 Diagnostic message R N \

s-0-0496 Slave arrangement (SLKN) ( R) \/

S-0-0499 Reset class 1 diagnostic \/

NN

S-0-0134 Master control word Q Q ( lQ )\/

s-0-0135 | PDS status word PN XN R

S-0-0143 SERCOS interface version ( ~ \%

RT channel PDS shut down W S~ \ \ \\ R Status word, bit 13

\( ~_

The jpaud rates and ted shall be as defined by the detailed

desciliptions of thediffe

NOTE| The scanning of dratés hould be deactivated, as this may interfere with the autpmatic

baudrate recognition byt S sptional feature (communication class C).

The IDNs in Tz itten by the control unit in CP2. The control unit shall nqt rely

on degfault i redYarameters. The PDS shall accept these parameters in CP 2.

The [con i not write additional parameters in CP2 depending [upon

configu 3l accept all other parameters in CP3, as well.

Table 25 — Communication class A settings
ION Name Access Comment

S_O'OCC1 CUII:IU: Ull;t uyu:v t;IIIU (tl\lcyc) r‘r’: \VAVI R;Ilg t;lll;llv

S-0-0002 Communication cycle time (tScyc) CP2-W Ring timing

S-0-0006 AT transmission starting time (t1) CP2-W Ring timing

S-0-0007 Feedback acquisition capture point (f4) CP2-w Ring timing

S-0-0008 Command value valid time (t3) CP2-W Ring timing

S-0-0009 Position of data record in MDT CP2-w Telegram configuration

S-0-0015 Telegram type CP2-W Telegram configuration

S-0-0089 MDT transmission starting time (t) CP2-W Ring timing

S-0-0127 CP3 transition check CP2-w Phase switch
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The parameter list S-0-0021 “IDN-list of invalid operation data for CP2” shall only reflect
parameters from this table.

5.11.3 Communication class B (Extended Functions)
Communication class B shall include:

e Communication class A with the following basic communication-related functions (see
5.11.2):

ring configuration (timing, standard telegram, phase run-up);

— _service channel nrotocaol:
f y

—| information & diagnostics;

—| status word (real-time channel);

—| control word (real-time channel).
e and the following extended communication functions:
—| ring configuration (telegram 7) (see Table 26);
—| extended information & diagnostics (see Table 27);
—| real-time control bits (see Table 28);

—| real-time status bits (see Table 29).

Table 26 — Ring co @ele ra fguration

IDN Descrlptlon C\pa—b’ﬁlty Comments

S-0-0416 Configuration list of AT

(
S-0-0024 Configuration ns(t/o‘f\MDT/-\\ \\ \

S-0-0185 Length of th?\co\f\g\ura e data %s@d\ln the A

5-0-0185 | Length of thé configutable datayécortin |

s-0-0187 IDN-4St Of colfigurabjé dta in the

T|Hn|lHm|HI[=]|=

S-0-0188 IDN- n?r//e’\\ ble ta\he DT

(\x\asge 27 — Information & diagnostics

ION /\ Description Capability Comments

S-0-0497 Ma\k\\ga\sQWosnc w

S-0-0498 \k\c@ss> diagnostic w

Table 28 — Real-time control bits

IDN Description Capability Comments
S-0-0300 Real-time control bit 1 R
S-0-0301 Allocation of real-time control bit 1 w
S-0-0302 Real-time control bit 2 R
S-0-0303 Allocation of real-time control bit 2 w
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Table 29 — Real-time status bits

IDN Description Capability Comments
S-0-0304 Real-time status bit 1 R
S-0-0305 Allocation of real-time status bit 1 w
S-0-0306 Real-time status bit 2 R
S-0-0307 Allocation of real-time status bit 2 w

The IDNs in Table 30 shall be written by the control unit in CP2. The control unit shall not rely

on d&fduitb Ul plcviuuaiy DtUICUI pdldlllctblb. T;IU PDS bild” dbbbpt tilbbb pdldlllCtClb ill :P 2
The [control unit may or may not write additional parameters in CP pending, [upon
configuration. The PDS shall accept all other parameters in CP3, as wel
Table 30 — Communication class B settin{s\

ION Name Acce?s \ Cobment
s-0-0do1 Control unit cycle time (tNoyc) CPEW W}Tirﬁ@g
S-0-0¢02 Communication cycle time (tscyc) ’G@‘\\ 8 R\Qg\‘ﬂqyf%g
s-0-0dos AT transmission starting time (t1) / /gPZ-V\ Ring}Timing
S-0-0407 Feedback acquisition capture point (f4) \/ %P%A\Ql Ring Timing
s-0-0dos Command value valid time (t3)( {\\ 8 (CP&QA) 1 Ring Timing
S-0-0409 Position of data record in MDT \ W Telegram Configuration
S-0-0415 Telegram type /A CP2-wW Telegram Configuration
s-0-0d16 Configuration list f AT \ &\ gP2-w Ring Timing
s-0-0424 Configuration |ié\of\mgy/ ) ‘\) CP2-W Ring Timing
s-0-0d89 MDT transmﬁ‘sxe\ion\s@ti??g time_(t2) N CP2-W Ring Timing
5-0-0127 CP3 rapsitign checky N cP2-W Phase switch
The parameter lis flect

parar]

5.11.4 Co

The ¢

omm

bmmunicatio gss B which includes (see 5.11.3):

<V ring configuration (timing, standard telegram, phase run-up);

Communication class A with the following basic communication-related functions:

— service channel protocol;

— information & diagnostics;

— status word (real-time channel);

— control word (real-time channel).

and the following extended communication functions:
— ring configuration (telegram 7);

— extended information & diagnostics;

— real-time control bits;

— real-time status bits.

¢ and the following additional optional functions, such as:
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automatic baud rate recognition;

physical order;

configurable real-time bits — signal control;
configurable real-time bits — signal status word;
data container — multiplex channel;

data container — list handling via multiplex channel,
list handling via service channel,;

expanded service channel,

5.11.p Communication cycle time granularity

For §

firmware up/download;

file transfer.

multiple of the PDS cycle time and the control unit cycle timeSsha
the dommunication cycle time. For good performance of the

shou

Threg¢ granularities shall be defined. In the abs

grany

Implg
Gran

6.1

CP14
corre

6.2

CP1¢6
CP14

d be as small as possible.

larity 1 shall be assumed.
granularity 1: 62,5 us, 125
increments

granularity 2: 62,5 ps, 125
increments

granularity 3:

/3/(SERCOS Ill) performs in ways that are very similar to CP16/1 (SERCOS |
/2. (SERCOS Il). See Clause 5. For this reason, 5.11.5 shows and specifies ofly in

bility.

d the

and

which ways this CP16/3 differs.

Table 31 summarises the major features of CP16/3.
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Table 31 — CP16/3 features summary

Feature CP16/3
Topology Ring or line
Data flow Double ring:

From the master to the 1% slave, then to the next one, and so on until the last slave, then
to the master.

Simultaneously from the master to the last slave, then to the previous one, and so on until
the 1% slave, then to the master.

Each slave shall be able to read and modify the telegrams in both directions.

Daisy chain:

From the master to the 1% slave, then to the next one, and so on until the\last-slave] then

back to the previous one, and so on until the 1% slave, then t

Each slave shall be able to read and modify the telegram%\\Q h diregti

Direc
be]

communication
tween slaves

Supported(\\ \\/

Cd

mmunication
medium

According to ISO/IEC (Etherhd)
Wire (100 s TX)
Fibre op

Tra

hsmission rate

|t/s

Cy

cle time tscyc

31,25 ps, 62,5 HSA ! 125 us/%@\u\\i?{() us/\d u\tg 65 ms by steps of 250 pg

Sy

hchronisation

Nur

hber of slaves

C At tSankrmisdl Sty Gopensation
l pto 254

Devi¢e address ADR ~ \AB% < 254
Syhchronisation Q “WbTO
telegram [\
Slgve telegrams (\AN s wr|t |nto up to 4 ATs (ATO to AT3)

bter telegrams

k \/\ ﬂ\}»{ste\gntes into up to 4 MDTs (MDTO to MDT3)

Fam order wit%
a cycle /\

MDTO to MDT3, ATO to AT3

N

Non cyclic
mmunication

<

Seryicechanne (\§VC): 4 bytes are reserved for each slave within AT and MDT

Support for AnycEthernettame may be transmitted:
telegram x
t‘each cyele in the IP channel, if the network has been configured for it;
\ =gt anytime between the last slave in a line and other devices;
xﬁt any time between all devices before CP16/3 network initialisation.
Ipitialisation Automatic at power-up (fscyc > 1 ms)

4 intermediate communication phases (CPO to CP3) before reaching normal operation

(CP4)

File transfer

Using Service channel (SVC),

or using Ethernet frames, if the slave supports it

Hot plug

Supported

Redundancy

Supported

If one communication fault (e.g., cable break) occurs in a ring topology, the network
immediately behaves as two lines

Network monitoring

The whole network data is available at any point within the network

The exact number of PDSs which can be serviced per communication network depends on the
cycle time, the selected data volume, and the transmission rate. The number of PDSs per
control unit can also be expanded by using several networks. Table 32 shows some examples
that are valid under normal operating conditions. The spare time is available for transmitting
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other data (e.g., communication with PLC-like 1/Os, Ethernet frames) or as a safety margin to
be used for later application developments.

Table 32 — Number of PDSs per network (examples)

Communication | Transmission Cycle Data Data record | Number Data rate Spare
profile rate time record to | from each | of PDSs (service time
each PDS PDS channel) per
PDS
CP 16/3 100 Mbit/s 1 ms 16 byte 16 byte 254 8 kbit/s (4 bytes) 40 ps
CP 16/3 100 Mbit/s 1 ms 32 byte 32 byte 120 32 kbit/s (4 bytes) | 200 ps
Cp 16/3 100 Mbit/s 250 ps 32 byte 32 byte 34 128 kbit/s (4 25 us
byte
Cp 16/3 100 Mbit/s 250 ps 32 byte 32 byte 17 128 kbit/s ()\ 130 us
\ bytes
ch 16/3 100 Mbit/s | 31,25 us | 8 byte 8 byte /8\ W\Q\/ d s
bytes)

6.3 | Physical layer and topology

The $ERCOS CP16/3 (SERCOS Ill) interface shall/use

contrpl units and PDSs. It may be realised eith
(fibre|l optic) depending upon the applicati

&

ASAN EQN
QC ntreh\u n\\)

Master 1

N{ste\H

aster |

st
NN

Network i

ween
E-FX

Fig

) Ring
AN v 53 s
D\yb station PDS v
PDS
7 o
T PDS
l 7 group
Slaves
PDS
| group

1/0 station

— ]

ure 15 — Topology
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The ring topology shall offer redundancy during communication. In case of a failure of one of
the transmission lines (e.g., cable break, intentional connection removal), the master shall still
be capable of communicating with all its slaves without interruption. Thus, reliability and
availability of the network are enhanced.

Direct, real-time communication between slaves shall be fully supported. The master shall
determine the participants in such direct communications.

For the logging on or off of participants, there shall be data fields (hot-plug fields) in the real-
time telegrams. The procedures for logging on and off shall be as specified.

For monitoring purpose, the whole network real-time data content shall available a|t any
point|within that network.

6.4 | Synchronisation mechanism and telegram content

Refen to 5.3 and Clause 5 (CP16/1 — SERCOS | and CP16/2 - 3

CP14/3 (SERCOS lll) synchronisation differs only as follow

e alshorter cycle time (31,25 us) shall be available j

o thle slaves shall write their data in

o the network shall be configured degending upot\applcati i od 2,
s¢e Figure 16) for prowdmg a so g a i i ithin |each
communication cycle, 3 2 0, or

. t;le master shall write its data into up\to 4

e CP16/3 specifies

provides for et

trajectory.
O

MDTO _ MDT1 MDT2\ _.MBT3

class
tiaxis

AT1 AT2 AT3 MDTO
H|M H \ w H|M H{M H|M H{M H|M
D|ls DIS| [PRASHD}s D|S D[S D|s D|s D|S
R||T AR R R \I\/ R|T R|T R|T RI|T R|T
& \ RT channel IP channel
4 N > ‘ L X1 X ¥
\ Communication cycle
Method 2
MDTO MDT1 MDT2 MDT3 AT ATT AT2 AT3 MDTO
H|M H|M H|M H|M H{M H|M H{M H|M H|M
D|S D|S D|S D|S D[S D[S D[S D|S D|S
R|T R|T R|T R|T R|T R|IT R|T R|T R|T
RT channel IP channel RT channel
Communication cycle

Figure 16 — Telegram sequence
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Table 33 — Synchronisation performance classes

Node
| jitter] max
Master Slave
50 ns Class Class
B B
50 us Class
C

6.5 _Non-cyclic data transfer

Refef to Clause 5 (CP16/1 — SERCOS | and CP16/2 — SERCOS Il).

CP14/3 (SERCOS lll) non-cyclic data transfer differs only as follows;

e inf the Service Channel (SVC), 4 bytes shall be reserved invAT¢{
MDTs.

e non-cyclic data transfer shall be possible using the g slave sup
TCP/UDP/IP communication.

e ajcommunication cycle shall provide for non reI tipe, cormmu n (see IP-chan
Figure 17) in addition to real-time commu hel); the non rea
communication may optionally be ) i I|can and in that casa,
mlaster shall set the time-slot for t S ation during initialisation

e dlie to the flexibility of data mess Q conhtrol structures and ope
miodes besides the ones commonly used Wi ; and CP16/2 are possible.

RT Chan \ IP Channel
(MDT, 4“( (\ g\ (TCP/IP, UDP/IP,....)

5 and

ports

nel in
-time
the

ating

real-t@ k{y\nlc tio non-reaktime communication
< <
(\&\ \ communication cycle

Figure 17 — General communication cycle

A
A 4

6.6 Realstime bits

it 5 7 an
(CP1Aa/1 SEDPCNAS | adacCcp1a/2 SEPpCNS 11
efe 57 {(GP164—SERGOSand-CPR46/2—SERGOS

AY
= o

6.7 Signal control word and signal status word

Refer to Clause 5 (CP16/1 — SERCOS | and CP16/2 — SERCOS II).

6.8 Data container

Refer to 5.9 (CP16/1 — SERCOS | and CP16/2 — SERCOS II).

6.9 Drive shutdown functions

Refer to 5.10 (CP16/1 — SERCOS | and CP16/2 — SERCOS II).
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6.10 Communication classes

Refer to 5.11 (CP16/1 — SERCOS | and CP16/2 — SERCOS Il).

CP16/3 (SERCOS lll) synchronisation differs only as follows:

e the communication cycle times shall be selected using IDN S-0-1002;

e 31,25 us cycle time shall be available in addition;

e only granularity 3 (250 ps increments beyond 250 us cycle time) is recommended.

7 I\happing to EtherCAT

71 Reference to communication standards

SERCOS Interface™13 is recognised as a high performa igation
interface in particular for motion control applications which igation
technology and various device profiles, whereas the the
communication technology are standardised in IEC 61800-

EthefCAT14 is a Real Time Ethernet technology ation
betw¢en control systems and peripheral devige and
actudtors. EtherCAT is specified in the S bd in
IEC §1784-2 as CP 12. The detail S isted in”the corresponding part of
IEC §1784-2.

EthenCAT supports the servo profile COS
Interface™ protocol itself i$ n : data
that are defined in IEC 618Q0-

This |specification~des drive
profile. The co ¢ over
EthellCAT (SoE).

SoE |allows to integrate dri d on IEC 61800-7-204 technologies in an EtherCAT
envirpnment, IS\ i the SERCOS state machine (Communication ses),
synchronisation, pregess ommunication and the access via Service Channel tp the
identifiers’ (I ard.their'elements (data state, attribute, name, unit, min, max and value).
The IDNs numbgrs and their specific use are specified in IEC 61800-7-204.

7.2 | Overview

Table 34 summarises the major features of EtherCAT-

13 SERCOS™ and SERCOS Interface™ are trade names 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 name holder or any of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade names
SERCOS or SERCOS Interface. Use of the trade names SERCOS and SERCOS Interface requires permission

of the trade name holder.

14 EtherCAT™ is a registered trade name of Beckhoff, Verl.
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Table 34 — EtherCAT feature summary

Feature CP12
Topology Line, Star, Ring
Data flow Line: From the master to the 1% slave, then to the next one, and so on until the last

slave, then back in reverse order.

Star: Frame will be passed to every port and then sent back to the port which
receives the frame first

Communication medium

Twisted pair or Fibre optic

Transmission rate

100 Mbit/s

Cominunication parameter
setting

Autonegotiation and Autocrossover function of ISO/I 8802-3

Cycle time tscyc

Can be determined by the apphca{én“

Number of slaves

Up to 65 535 (\ \\ \

Dgvice address ADR

Automatic or by selectab/la’\AQ'és\ \

Synchronisation

With specific protocol (D@\wﬁh\ data ha}‘; \/

Slave telegrams

1 EtherCAT telegram with icalNjlteri r all

Mailbox f6r service channel

Master telegram

1 EtherCAT telegr m withjogic filtw.all PDS

erv/\\cha el

Initialisation

=

|Ib
Au omatigat Me N
3 intermediate commun atl n ph es (I'i -Operational, Safe-Operationd
be Operational state

File transfer

The gxact number
cycle| time, and
expanded by u
normpl operatmg
related) or as a sa m

é»

Fomoc\hq\Eglﬁnth IP communication
N

iced per communication network depends gn the
e number of PDSs per control unit can algo be
atworks. Ta le/35 shows some examples that are valid Under
3 e is avallable for transmitting other data (not| PDS

umber of PDSs per network (examples)

(\Ta 1en35 -~

Com Transntission Cycle Data record per Number Data rate (service Spare
te time PDS (in each of PDSs channel) per PDS time
direction)

¢P 12 100 Mblt/s 1 ms 8 bytes 720 50 Mbit/s for all PDS 10 ps

¢P 12 100 Mbit/s 1 ms 16 bytes 360 50 Mbit/s for all PDS 10 ps

CR 12 100 Mbit/s 1 ms 32 bytes 180 50 Mbit/s for all PDS 10 ps

CP 12 100 Mbit/s 250 ps 8 bytes 180 50 Mbit/s for all PDS 10 ys

CP 12 100 Mbit/s 250 ps 16 bytes 90 50 Mbit/s for all PDS 10 ps

CP 12 100 Mbit/s 250 ps 32 bytes 45 50 Mbit/s for all PDS 10 ys

CP 12 100 Mbit/s 31,25 ps 8 bytes 22 20 Mbit/s for all PDS 5 s

7.3 SoE Synchronisation

7.3.1 General

The sequence of interactions for the set up of communication, synchronisation and data
exchange is described in Figure 18.
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7.3.2 CP16 Phase 0-2

No synchronisation between master and slave exists. Service channel communication is done
via EtherCAT mailbox interface.

7.3.3 CP16 Phase 3-4

Synchronisation is done via ‘Distributed Clock’ (DC) or by Sync Manager event. Master
configures the DC unit to generate a sync event within a configured cycle time. The sync
event is set typically at the end of communication. The Sync Manager event operates in the
same way. The sync signal compares to the end of MST telegram as defined in IEC 61158-4-
16.

7.4 | SoE Application Layer Management
7.41 EtherCAT State Machine and IEC 61784 CPF 16 State Machir

The ¢ommunication phases (CPs) of IEC 61158-4-16 are co state

machine (ESM) as shown in Figure 18. Phases 0 and 1 are Oy f the
EthellCAT state machine. Phase 2 corresponds to the &t llows
accesgs to the IDNs via the ‘service channel’ (EtherC 3] X ds to
‘SafefOperational’, cyclic data is transmitted and th i i The
EtherCAT state ‘Safe-Operational’ defines that th i nd to
ignorg the outputs from the master — this shah™k . onal’

correpponds to phase 4 — all inputs a

C200
from
al’.

S-0-g127 (C100 Communication

Communication phase 4 transition chefk) are obs
‘Pre-Dperational’ to ‘Safe-Operational’ esel

EtherlCAT allows a f ‘Safe-Operational’ (e.g. in cage of
synchronisation error invalid inputs) and from ‘Safe-

Operational’ to ‘P‘!I-O iohaR(i of Mvalid inputs). A SoE slave should suppont this

too. If not, the ska
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IEC 61784
Init Phase 0/ 1

1
I'Q
Lt
»
W
I'Q
Lt

(IP) (PI)I f

Pre-Operational |(S!) sz

(1) 1 (PS)l (sp)i <>§)\0% |
y \ X 1
e >

Safe-Operational A (m{Sﬁ“ts) ‘

(s0) | (os)] NN
y \g/-o-mzs)
Operational (\ (\C G hase 4

158-4-46 State Machine

—

»

7.4.2 Multiple Drives

The |[EC 61784 CPF16 3 S if more than one drive is covered by one
EthelCAT slave) ig used as i NN and writable from the master via S-0{0096
(slave arrangen‘@ ' 31784 CPF16 address is absolutely independent|from
the 3dddressing \ i AT and is used as application specific information for

complatibility reaso

If mofe than one dyivei by one EtherCAT slave controller, the process data ¢f the
drives (i i ~ us word) are added up. Beginning with the control/status|word
and the process data™of the first drive followed by the control/status word and process data of
the nextdrive Up to 8 drives are accessible via one EtherCAT slave controller.
Service channé uhication via the EtherCAT mailbox to the different drives is
distinguished(vi riveNo’ field of the SoE_Header.

7.4.3 IDN Usage

7.4.3.1 Overview
Some IDNs are defined for IEC 61800-7-204 communication purposes only and are obsolete

when using EtherCAT as the communication network. Other identifiers change their meaning
according to 7.4.3.3.

IDN S-0-4000 to S-0-4199 are reserved for EtherCAT communication parameter (mostly only
read access is possible).

7.4.3.2 Obsolete IDNs

The IDNs in Table 36 become obsolete when the drive communicates via EtherCAT:
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Table 36 — Obsolete IDNs

IDN Description
S-0-0003 Minimum AT transmit starting time (T1min)
S-0-0004 Transmit/receive transition time (TATMT)
S-0-0005 Minimum feedback acquisition time (T4min)
S-0-0009 Beginning address in master data telegram (MDT POS)
S-0-0010 Length of master data telegram (MDT LEN)
S-0-0088 Receive to receive recovery time (TMTSG)
S-0-0090 Command value transmit time (TMTSG)
S-0-0127 C100 Communication phase 3 transition check
Functionality done in EtherCAT transition from ‘Pre-Operational’ to * fe- ionalk{ If the
transition fails, the reason for this failure can be evaluated V|a
S-0-01128 C200 Communication phase 4 transition check
Functionality done in EtherCAT transition from ‘Safe- Opera nal’ t sition
fails, the reason for this failure can be evaluated via -0022.
7.4.3]3  Changed IDNs w
The IDNs in Table 37 change their meaning w the\driye njcates via EtherCAT
Table™37 — ID
IDN (—Mea \g\wit SoE
S-0-01006 i i T
hall
S-0-0014
S-0-0028
ates missing Datagrams for cyclic data transfers
reflect RX-error counter and Lost-link counter of EtherCAT
S-0-0089
< ies the time offset from the EtherCAT sync signal to the time until new MDT data afe
i ide the EtherCAT slave controller memory.
7.5 | SoE Process Data Mapping

The EtherCAT sync manager 0 and T are used for mailbox communication (0: mastier 1o slave,
1: slave to master) as defined for all EtherCAT slaves supporting the mailbox.

Sync manager 2 is used for output process data (MDT content) and sync manger 3 for input
process data (AT content). Sync manager 2 is used in buffered mode and 3 is used in queued
mode — the communication between master and slave shall be synchronised absolutely.

The output process data (MDT content) and input process data (AT content) is configured via
S-0-0015, S-0-0016 and S-0-0024. The process data consists of the drive control/status word
and directly followed by the data defined in S-0-0015, S-0-0016 and S-0-0024. The service
channel data container are not used and are not included in the process data.

Bits 1 to 5 of the master control word and bit 1,2,4,5 of the drive status word are not used and
shall be 0. The service channel is realized by the EtherCAT mailbox mechanism.
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Bit 0 of the master control word and bit 0O of the drive status word are used as a toggle bit and
shall be toggled in each communication cycle. This allows the master to determine the slave

with a synchronisation error in case of a working counter problem.

Status word of drive is specified in Table 38. Control word for the drive is specified in Table

39.
Table 38 — Status word of drive

Bit No. Status word description
Bits 1534 'Ready-to-operate{(seetEC-61800-7-204)
00 Drive not ready, internal checks not yet concluded successfully
01 Drive logic ready for main power on (power stage section) A \
10 Drive ready and main power applied, drive is free of torque, powe@tﬁgﬁ@uls ;N\blo\OK
11 Drive ready to operate, 'enable drive' is set and active. Poweyst{g is a\c&tka\
Bit 17 Drive shut-down error in C1D (S-0-0011) NN N\
0 No shut-down < \ \ \
1 Drive is shut-down due to error 'S \
Bit 12 Change bit for C2D (S-0-0012) (O N
0 No change ( \\// /\ \
1 Change & Q ) ( \ N/ )\/
Bit 11 Change bit for C3D (S-0-0013) > \ N
0 No change ( ~ x
1 ERNAN-MAN
Bits 10, 9, 8 Actual operatlo}\QloN
000 Primary op’er}f\oy\we (0&& by M)
001 My}yeratlo%m}@ 4 Wdefined py S-0-0033)
010 SecM/ﬁ\Q\a@@n de?ped by S-0-0034)
011 Secy@%y@p\n&r\q.ode 3\géfined by S-0-0035)
100 %asga&o}e{ati}\m&ie«((deﬁned by S-0-0284)
101 Seco operatiQn de 5 (defined by S-0-0285)
110 < S co?\:zé}e \:Z;ide 6 (defined by S-0-0286)
111 s«%\nd\é\me/ation mode 7 (defined by S-0-0287)
Bit 7 R%N.‘@e tatus bit 2 (S-0-0306)
Bit 6 Real-time status bit 1 (S-0-0304)
Bit 5 not used
Bit 4 not used
Bit 3 Status command value processing
0 Drive ignores the command values

(e.g., during Halt drive, drive controlled functions or programmed delay times)

1 Drive follows the command values
Bit 2 not used
Bit 1 not used
Bit 0 Toggle
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Table 39 — Control word for drive

2007

Bit No. Control word description
Bits 15 to 13
111 Drive should follow command values
Bit 15 (MSB) | Drive ON/OFF
0 Drive OFF: when changing from 1 -> 0: the “maximum drive off delay time* (S-0-0273) is started,
drive is decelerated as best as possible limited by the “emergency stop deceleration® (S-0-0429),
followed by disabling of the torque at n min, after the “drive off delay time* (S-0-0207). The power
stage can remain in an activated state (only possible when bit 14=1). After the “maximum drive off
delay time* (S-0-0273) is elapsed, the locking of brake is initiated and the torque is disabled
1 Drive ON: when changing from 0 to 1: drive follows the command values o ontrol unit dfter the
drive on delay time
(S-0-0206). ~
Bit 14 Enable drive AN RN
0 Not enabled: when changing from 1 to 0, torque is immediately~disakled\an¢\the w\éf\,s'ég e pulses
are blocked (independent of bits 15 and 13).
1 Enable Drive: when changing from 0 to 1, the enable is de i eﬁive tMrive enaple delay
time (S-0-0295). The enable delay is required at use of~\a_contactor r cable.
Bit 13 Halt/restart drive (may be used to stop the drive gardle e pres ntly~active control urjit
function)
0 Halt drive: when changing from 1 to 0,
Drive internal interpolator is igacti bipolar®
parameter (S-0-0372) and the sontr U are set
to 1).
Drive internal interpolator is a
interpolator and the control lo o 1).
1 Restart drive
Drive inter
The drive shal use n bipolar® (S-0-0372) onIy in velocity control.
In positionicont set the position command value to the position feedpack
val*ﬂi foredbi
DriveNnt i original function is continued maintaining the active parameters
of the jiterpotaqtor.
Bit 1 Resérvetl N/
Bit 10 MC:\QOM u}igsynchronisation bit
0/1 his bitAsYnitrally Mo 0. It becomes valid in CP3 and shall remain valid during drive-contrglled
uRcti This Rit is toggled with the control unit cycle time (t Ncyc) indicating the update of|the
co (function: used to synchronise the interpolation in the control unit with thelfine
\'mt\erpola r in“the drive)
Bits 11,9, 8 | Operation’mode (see IEC 61800-7-204)
000 Primary operation mode (defined by operation data S-0-0032).
001 Secondary-operation-mede—t{defined-by-operationdata—S-0-00333
010 Secondary operation mode 2 (defined by operation data S-0-0034)
011 Secondary operation mode 3 (defined by operation data S-0-0035)
100 Secondary operation mode 4 (defined by operation data S-0-0284)
101 Secondary operation mode 5 (defined by operation data S-0-0285)
110 Secondary operation mode 6 (defined by operation data S-0-0286)
111 Secondary operation mode 7 (defined by operation data S-0-0287)
Bit 7 Real-time control bit 2 (S-0-0302)
Bit 6 Real-time control bit 1 (S-0-0300)
Bits 5, 4, 3, Not used
2,1
Bit 0 Toggle
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7.6 SoE Service Channel Services
7.6.1 Overview

The EtherCAT SoE Service Channel (SSC) is equivalent to the IEC 61784 CPF 16 Service
Channel (SVC) used for non-cyclic data exchange. It is implemented by the EtherCAT mailbox
with the SoE protocol type and allows one to access IDNs and their elements.

A four byte header — following the EtherCAT mailbox header — defines the operation mode
(data direction) and what kinds of elements are transferred. Transfer of multiple elements of
one IDN is possible.

The BoE Service Channel follows the Client/Server Model. The Ether Slave device is
Servégr, the EtherCAT master device is Client.

The $SC uses confirmed services (SSC Write, SSC Read, SSC Proc \ which

Write] SSC Fragment), which is initiated by the Master deyi i nconfirmed
servites (Read SSC Fragment, Notify SSC Command Execuiion which are
initiafed by the Slave device (server).

The primitives of the SSC services are mapped to (the/primitixes of_the Mailbox services as

desciibed in Table 40

Table 40 — Mapping @C\ rvicesto\EtherCAT services

SSC service primitives f E\QerCAT service primitives

SSC Write. r/q\lnd \ \ \/Mailbox Write.req/.ind

ssc erte%:\p/\\{( D V Mailbox Read.req/.ind
Write SSC Ffégk \l\{eq/.mq'\ \/ Mailbox Write.req/.ind

98QR${d.req/.\h$d Mailbox Write.req/.ind

%@;‘)R/%’:&Q'sp/.émk Mailbox Read.req/.ind
Read S/%é\Frebﬂqe}txkeq/\ﬂd\ Mailbox Read.req/.ind
Abort ss& CB@}\{nd\S{eW Mailbox Write.req/.ind

NoMm\qan Ex&%’eq/.ind Mailbox Read.req/.ind
\§scxs®e INo.rM]d Mailbox Read.req/.ind

PN

7.6.2 SSC Read

7.6.2|1 SSC Read Sequence

Figure T9 shows the primitives between client and server in case of a successiul single SSC
Read sequence. The service parameter Address, DriveNo, and IDN shall be the same in the
request and the response.
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Client

SSC Read.req (Address, OpCode=1,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN)

-
» -
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P~

Server

SSC Read.ind (Address, OpCode=1,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN)

v

SSC Read.cnf (Address, OpCode=2,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN, Data)

«

-
-

Figur
Read
Read

least

sequence. The service paramete
request and the Reat\response.
one element can be‘kea rror i

-

-

-

- ¢
-

SSC Read.rsp (Address, OpCode=2,
plete=FALSE, Emor=FALSE, ]

mcom

DriveNo, Elementljags,@N, Data3

SSC
n the
If at

P =~

SSC Read.rsp (Address, OpCode=2,
Incomplete=FALSE, Error=TRUE, DriveNo
ElementFlags=FALSE, IDN, Error Code)

Server

SSC Read.ind (Address, OpCode=1,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN)

v

SSC Read.cnf (Address, OpCode=2,
Incomplete=FALSE, Error=TRUE, DriveNo,
ElementFlags=FALSE, IDN, Error Code) _ _ - -

A

-

-

-

-

g
-

Figure 20 — Unsuccessful SSC Read sequence
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Figure 21 shows the primitives between client and server in case of a successful Fragmented
SSC Read sequence. The service parameter Address, DriveNo, and IDN shall be the same in
the request and the response.

Client Server
SSC Read.req (Address, OpCode=1, SSC Read.ind (Address, OpCode=1
Incomplete=FALSE, Error=FALSE, DriveNo, Incomplete=FALSE, Error=FALSE, DriveNo,
ElementFlags, IDN) R ElementFlags, IDN)

- o
v

Read SSC Fragment.req (Address, OpCode=2,

l- ead bbb '—ragmentlnd (AddreSS, Up(,Ode=Z, :II\.’UIII'.IIULU TRUE EIIUI Ir_I"\\LSE DIIVUI"‘IU,
Incomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo, Fra_ginientsLeft n, Data)

Fragmentsl:_eft—n, Data) ______t----1 Read SSC Fragment.r ddress, QpCode=2,
Read SSC Fragment.ind (Address, OpCode=2, Incomplete=TRUE, Efor=FAl

Ihcomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo, FragmentsLeﬁ “'(1/&5‘

RragmentsLeft=n-1, Data)

<

SS, O_pCode=2,
Read SSC Fragment.ind (Address, OpCode=2, SE, DriveNo,
Ihcomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo,

RragmentsLeft=1, Data)

Réan rsp dress, OpCode=2,
, Error=FALSE,

Ie entFIags IDN, Data)

SC Read.cnf (Address, OpCode=2,
hcomplete=FALSE, Error=FALSE,
riveNo, ElementFlags, IDN,Data)

O—(n

N\
rag\ent)ed Read sequence

7.6.2(2 SSC Read §

The $SC Read ) 3Cri 2’41 shall be used for an upload of data from the
servgr to the client/if i I sufficient for the entire protocol and data. The slerver
shall [answer with th®e : ba \Ihe client may request several elements at oncel The

servegr may opt|o er With seyeral elements at once. If the server only supports| read
operations to G c eSponse shall contain the first requested element.
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Parameter Request/Indication Response/Confirmation

Argument Mandatory

Address Mandatory

Incomplete Mandatory

DriveNo Mandatory

ElementFlags Mandatory

IDN Mandatory
Resulf] M%nd-e.er

Address ndatory

Incomplete Man&qw \

Error I\Wat )

DriveNo I\)‘za\nd ry>

ElementFlags arNatory

IDN ndatory

Data \yser option

Error Code Conditional
Argument

This

This

DriveNo

Incomplete

parameter
write ope. y

parameter con

The argument shall convey the servjce:
Afdress

of another service is needed to completg the
ice request/indication, it shall be FALSE.

at is

veral

Thjs parameter contains the IDN of the object which is addressed in the slave devjce.

Result

The result shall convey the service specific parameters of the service response.

Address

This parameter shall be the same as the parameter Address in the request.

Incomplete

This parameter shall be the same as the parameter Incomplete in the request.

Error

This parameter shall indicate an unsuccessful write operation. It shall be TRUE only if
none of the requested elements could be read. In this case, the ErrorCode contains
further information about the error.
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NOTE

If the master has requested several elements and the slave answers only with a subset of the requested

elements, the master shall repeat its read operation with single requests to the missing elements. It
considered an Error if only a subset of the elements is provided (the corresponding functionality in the slave device
is optional).

DriveNo

This parameter shall be the same as the parameter DriveNo in the request.

ElementFlags

is not

This parameter contains the ElementFlags indicating which elements of the object
addressed by the IDN are read. If several elements have been requested, the Server

may optionally provide several elements at once. If the server only supports read
nppmtinnc to Qinglp elements the response shall contain the first rpqupctpd element.
Only the flags of those elements for which the read operation was cessful shall be
TRUE.
ION
This parameter shall be the same as the parameter IDN in the re
Dpta
This parameter contains the data of the eleme € indicated by the
ElementFlags. There shall be no place holder for e i ye correspohding
ElementFlags are FALSE. The sequence of th i i the sequence of
the corresponding ElementFlags.
Efror Code
This parameter shall indicate ¢he It is
only transmitted if the Error flag
7.6.2{3 Read SSC Fragment Service
If thg data to be read w read
opergtion shall be used fo up read
opergtion consists of SSC
Fragment services followe
A\
<Pz}r\a eter / Request/Indication Response/Confirmation
Argumfent /\ \ Mandatory
< A(M’ess\\ \ Mandatory
Inc le Mandator
codgies > y
Mo Mandatory
Eragmen ft Mandatory
Data User Option

Argument

The argument shall convey the service specific parameters of the service request.

Address
This parameter contains the station address of the slave device.

Incomplete
This parameter indicates if execution of another service is needed to complete the
read operation. For the Read SSC fragment service, it shall be TRUE.

DriveNo

This parameter contains the address of the drive inside the slave device that is
addressed. If the device contains only one drive (or axis), the parameter shall be 0.

FragmentsLeft
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This parameter contains the information on how many more fragments follow to
complete the read operation. If this parameter is 1, an SSC Read service response
follows.

Data
This parameter contains the data fragment of the element to be read.

In case of an unsuccessful fragmented read operation, the server responds with an SSC Read
service response with the Error parameter set to TRUE and the corresponding ErrorCode.

7.6.3 SSC Write

7.6.3}1 SSC Write Sequence

Figure 22 shows the primitives between client and server in case of
Write] sequence. The service parameter Address, DriveNo, and ID
requégst and the response.

SSC
in the

Client

SSC Write.req (Address, OpCode=3,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN, Data)

o
>

SSC Write.rsp (Address, OpCode=4,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN)

-
-
-

Y

AN

\ \Eig>ure 22 — Successful SSC Write sequence

Figure 23-shows the primitives between client and server in case of an unsuccessful| SSC
Write] s€equence. The service parameter Address, DriveNo, and IDN shall be the same in the
Writel request and the Write response.



https://iecnorm.com/api/?name=5a7527eea5ace835b4e1dad9ffb94544

61800-7-304 © IEC:2007

Client

SSC Write.req (Address, OpCode=3,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN, Data)

-
» -

- 61—

Server

SSC Write.ind (Address, OpCode=3,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN, Data)

»

F =~

SSC Write.cnf (Address, OpCode=4,
Incomplete=FALSE, Error=TRUE, DriveNo,
ElementFlags=FALSE, IDN, Error Code) _ _ - -

Figure 23 — Un

Figur
SSC
the rdg

e 24 shows the primitives between
Write sequence. The service par
quest and the response.

-
-
-

-

SSC Write.rsp (Address, OpCode=4,

IMCOITI

ElementFlags=FALSE, IBN..Error Code)

- ¢
-
-
-

e of a successful Fragm
riveNo, and IDN shall be the sa

ented
me in

&g (
Incomplete=TR Err
FragmentsLeft€n, Data)

SSC Write.req (Address, OpCode=3,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,

Server

Write SSC Fragment.ind (Address, OpCode=3
Incomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo,
FragmentsLeft=n, Data)

________ n

Write SSC Fragment.ind (Address, OpCode=3
Incomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo,
FragmentsLeft=n-1, Data)

»

Write SSC Fragment.ind (Address, OpCode=3
Incomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo,
FragmentsLeft=1, Data)

»
>

SSC Write.ind (Address, OpCode=3,

DriveNo, ElementFlags, IDN, Data)

SSC Write.cnf (Address, OpCode=4,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN)

«

} b EALQE = EALGQE
IMCUNTTPICIC=TALOL, CITUI=TALOL,

DriveNo, ElementFlags, IDN, Data)

i o

>

SSC Write.rsp (Address, OpCode=4,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN)

L = —-— «

Figure 24 — Successful SSC Fragmented Write sequence

7.6.3.2 SSC Write Service

The SSC Write service as described in Table 43 shall be used for a download of data from the
client to server, if the mailbox size is sufficient for the entire protocol and data. The server
shall answer with the result of the Write operation.


https://iecnorm.com/api/?name=5a7527eea5ace835b4e1dad9ffb94544

- 62 - 61800-7-304 © IEC:2007

Table 43 — SSC Write Service

Parameter Request/Indication Response/Confirmation
Argument Mandatory
Address Mandatory
Incomplete Mandatory
DriveNo Mandatory
ElementFlags Mandatory
IDN Mandatory
Data User option
Resulf Méndato
Address M‘anc(a\t\wy \
Incomplete Mndaqk S
Error N\an\o\ﬂork
DriveNo N\/la\{jatay/
ElementFlags %nd}tory
IDN \Q/Iandatory
Error Code Mandatory
Argument
The argument shall convey the service ifi f the service request.
Afdress
This parameter co
Incomplete
This parameter| indieat o another service is needed to completg the
write operation. i sice, it shall be FALSE.
DriveNo @
This paramefs i eNaddress of the drive inside the slave device that is
addressed i ins only one drive (or axis), the parameter shall be (.
ElementRtag
Thi 3 cgntairfs the ElementFlags indicating which element of the qgbject
addressed
IDN
Thiszparametef contains the IDN of the object which is addressed in the slave devjce.
Dpta

I'NiS parameter contains the data or the element 10 be Written.

Result
The result shall convey the service specific parameters of the service response.
Address
This parameter shall be the same as the parameter Address in the request.
Incomplete
This parameter shall be the same as the parameter Incomplete in the request.
Error

This parameter shall indicate an unsuccessful write operation. If it is TRUE, the
ErrorCode contains further information about the error.
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DriveNo
This parameter shall be the same as the parameter DriveNo in the request.
ElementFlags
This parameter shall be the same as the parameter ElementFlags in the request.
IDN
This parameter shall be the same as the parameter IDN in the request.
Error Code
This parameter shall indicate the error code of the unsuccessful write operation. It is
only-transmitted-if the-Error flagis TRUE-For Error Codes—seeEC 61158-4-16.

7.6.3|3 Write SSC Fragment Service

If thg data to be sent with the write service exceeds the mailbox
operation as described in Table 44 shall be used for download of dat
servgr. The fragmented write operation consists of one or
serviges followed by one SSC Write service.

Parameter Reqt(estl(ﬁ?:?catisl\ )ResponselConfirmation

Argumient Mand%@y\V/ /\ \
Address < aré\atc?ry( \ \% )\/

Incomplete ;Ma}%t y \ N

DriveNo ( ndat}(( \

FragmentsLeft \ I\>r‘a\nd\a\ory

Data . \ \( \MarMOM\/

~—"

Argument
The argume
Afdress

ecific parameters of the service request.

s if execution of another service is needed to completg the

DriveNo

This—parametér contains the address of the drive inside the slave device thHat is
addressed. If the device contains only one drive (or axis), the parameter shall be (.

Fragmentsl eft

This parameter contains the information how many more fragments follow to complete
the write operation. If this parameter is 1, an SSC Write service follows.

Data
This parameter contains the data fragment of the element to be written.
In case of an unsuccessful fragmented write operation, the server abandons the data, waits

for the SSC write service and responds with the Error parameter set to TRUE and the
corresponding ErrorCode.
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SSC Procedure Commands

7.6.4.1 SSC Procedure Command Sequence

Procedure command functions can be transmitted through the service channel. A procedure
command is considered a special type of non-cyclic data which, when transmitted through the
service channel, invokes fixed functional processes in both the slave device and the master
device. These processes may take up some time. Hence, a procedure command only causes
a functional process to start.

A procedure command is initiated with a SSC Write service to specific IDN. After a procedure

command-has-started-its Fllnr\finn, the slave (cnr\lor) gnnnrafnc a-normal- SSC \Write resppnse.
The service channel becomes available again immediately for the trans ion of non-cyclic
data pr for more procedure commands.
Whilg other services are completed with the confirmation servigé d|of a
procgdure command during a lengthy procedure command exec Notify
SSC [Command Execution service. The master (client) is alsa 3 procedure
command during its execution with an Abort SSC Command hich is not
possi
Every ot all
elem nined
form.
Procd bdure
com execution and cancel. Procg¢dure
command control is a write service tg ID \ all procedure command controls are
handled in a uniform way.
Figure 25 shows the i i and server in case of a successful|SSC
Procgedure Command seq The service parameter Address, DriveNo, and IDN shall be
the same in the péquestiand t
Server
SSC Write.ind (Address, OpCode=3,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
L _ DriveNo, ElementFlags, IDN, Data)

SSC Write.rsp (Address, OpCode=4,

Incomplete=FALSE, Error=FALSE,

DriveNo, ElementFlags, IDN)

SSC Write.cnf (Address, OpCode=4, L
Incomplete=FALSE, Error=FALSE, ==
DriveNo, ElementFlags, IDN) -

«

Notify SSC Command Exec.req

(Address, OpCode=5, Incomplete=FALSE,
Error=FALSE, DriveNo, ElementFlags,
IDN, Data Status)

- €
-

-
-

Notify SSC Command Exec.ind

(Address, OpCode=5, Incomplete=FALSE,
Error=FALSE, DriveNo, ElementFlags, ="
DN, Data Status) -- "

Figure 25 — Successful SSC Procedure Command sequence
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Figure 26 shows the primitives between client and server in case of an aborted (unsuccessful)
SSC Procedure Command sequence. The service parameter Address, DriveNo, and IDN shall
be the same in the request and the response.

Client Server

SSC Write.req (Address, OpCode=3,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN, Data) SSC Write.ind (Address, OpCode=3,
> - Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
~~~~~~~ DriveNo, ElementFlags, IDN, Data)

o

>

SSC Write rsp (Address ﬁln(‘nrlnzd

Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, TRN)

SSC Write.cnf (Address, OpCode=4,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN) -

-

«

SSC Write.req (Address, OpCode=3,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN, Data=0)

a
-
L -

SSC Write.cnf (Address, OpCode=4,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN)

<
<

7.6.4|2  Notify SSC C&

The Notify SSC Com
indicate the end

bd to
e master.

NOTE| This service is t ivals thenindication of the procedure command change bit in [IEC 61158-4-[16.

SSC Command Execution Service

\ Par Request/Indication Response/Confirmation
Argumfent Mandatory
dre& Mandatory
IncoW) Mandatory
DriveNo Mandatory
ElementFlags Mandatory
IDN Mandatory
Data Status Mandatory

Argument
The argument shall convey the service specific parameters of the service request.
Address
This parameter contains the station address of the slave device.
Incomplete

This parameter indicates if execution of another service is needed to complete the
write operation. For the Notify SSC Command Execution service it shall be FALSE.

DriveNo
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This parameter contains the address of the drive inside the slave device that is
addressed. If the device contains only one drive (or axis), the parameter shall be 0.

ElementFlags

This parameter contains the ElementFlags indicating the elements of the object
addressed by the IDN. For the Notify SSC Command Execution service it shall be 0x80

(data state element flag = TRUE).

IDN

This parameter contains the IDN of the command object which was addressed in the

slave device.

7.6.5
7.6.5

The
debu
inforn

Figur

£+ (a¥ Py s
dad Jidiuo

This parameter contains the actual status of the procedure ¢ d (prece¢dure

command acknowledgement data status, see IEC 61158-4-16).

SSC Slave Info
1 Message Sequence
main purpose of this service is to provide additiong

jging and maintenance. It is not a replaceme
nation according to IEC 61800-7-204.

igurg 27 shows the primitives betwegn client(a
execlition.
k

e for
tatus

rvice

Server

\)\’ SSC Slave Info.req (Address,
OpCode=6, Incomplete=FALSE,
Error=FALSE, DriveNo,
ssc Slave dress, ElementFlags, IDN, Data)
OpCode= 6 t FALS ) -
Error=FALSE, D veN -1

EIementFIag?,/ID\ Data

<
«

7.6.5.

Figure 27 — Slave Info sequence

2 SSC Slave Info Service

The SSC Slave Info service as described in Table 46 is used to indicate changes
server.

in the
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Table 46 — SSC Slave Info Service

Parameter Request/Indication Response/Confirmation

Argument Mandatory

Address Mandatory

Incomplete Mandatory

DriveNo Mandatory

ElementFlags Mandatory

IDN Mandatory

Data Mandatory
Argument

Afdress
This parameter contains the station address of the sl
Incomplete

ION

This parameter{(conta
slave de
Dpta

This parar of the notification.

7.7 | SoE Cy

typedef strire

unsigned chay’opCode 3 /I 1 = readReq
/I 2 = readRes
/I 3 = writeReq

The argument shall convey the service specific parameters of the

ice xequest.

e the

at is

bject

n the

T4 =writeRes
/I 5 = notification
/1 6 = slavelnfo

unsigned char incomplete 1 /I 1 = more fragments
unsigned char error 1 /I an error word follows
unsigned char driveNo 1 3; /I drive number

unsigned char dataState
unsigned char name
unsigned char attribute
unsigned char unit
unsigned char min

; /I follows or requested
/I follows or requested
/I follows or requested
/I follows or requested
; /I follows or requested
unsigned char max ; /I follows or requested
unsigned char value o1 /I follows or requested
unsigned char default : 1; /I follows or requested

_ A A A A
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union

unsigned shortidn;

— 68 —

unsigned shortfragmentsLeft; // (incomplete=1)

¥
} SoE_Header;

The SoE mailbox protocol is specified in Table 47.

Table 47 — SoE Mailbox Protocol

61800-7-304 © IEC:2007

/I (incomplete=0) IEC 61800-7-204 IDN

Frame Data Field Data Type alue/Bescriptiorn
part
Mailbox Length WORD th of\theWailbex Sgrvice
Header a
Address WORD /\%\ti\(w Nreg\of\tﬂe spurce
Channel unsigned:6 \ \\oﬁa (Iie\seMor futurg)
Priority unsigned:Z\ . lowest priority
/\ Cf; N : highest priority
Type unsighed:4 Q 0x05: Servodrive Profile
IEC 61800-7-204 ove
EtherCAT (SoE)
Reserved }Q\sign d:4 0x00
SoE Opcode signed Depending on the SoE sgrvice
Header

0x01 = readReq
0x02 = readRes
0x03 = writeReq
0x04 = writeRes
0x05 = notification
0x06 = Slave Info

0x07 = reserved

A

unsigned:1

0x00 = complete

0x01 = moreFollows

unsigned:1

0x00 = NoError

0x01 = ErrorOccured
(unsigned16Error Blo
follows in Data Block)

=~

DriveNo

unsigned:3

Local index

ElementFlags

unsigned:8

Contains either selector of
elements or number of
Elements in case of
structure addressing

IDN

WORD

Contains IDN according to
IEC 61800-7-204 or an
indicator for fragments left
in case of segmented
service
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7.8 SoE Protocol Data Unit Coding
7.8.1 SSC Read
7.8.1.1 SSC Read Request
7.8.1.1.1 Coding
typedef struct
{
unsigned OpCode: 3;
unsigned InComplete: 1;
unsighed——Error: 15
unsigned DriveNo: 3;
unsigned DataState: 1;
unsigned Name: 1;
unsigned Attribute: 1;
unsigned Unit: 1;
unsigned Min: 1;
unsigned Max: 1;
unsigned Value: 1;
unsigned DefaultValue: 1;
WORD IDN;
} TSOEHEADER;
typedef struct
TMBXHEADER MbxHeader;
TSOPHEADER SopHeader;
} TSOEREADREQMBX;
7.8.1]1.2 Description
The $SC Read Regquest p spesified\in Table 48.
48 > SSC Read Request
Data Type Value/Descriptign
Mailb WORD 0x04: Length of the Mailbox
Service Data
WORD Station Address of the
source, if a master |s
client, Station Addréss of
the destination, if a[slave
is client
Channel unsigned:6 0x00 (Reserved for fufure)
RPriority whRsighed2 Ox00—tewestprioriy
0x03: highest priority
Type unsigned:4 0x05: Servodrive Profile
IEC 61800-7-204 over
EtherCAT (SoE)
Reserved unsigned:4 0x00
SoE Header Opcode unsigned:3 0x01 = readReq
Reserved unsigned:2 0x00
DriveNo unsigned:3 Local index
ElementFlags DataState unsigned:1 Flag set means that the item

shall be present in the
response
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Frame part Data Field Data Type Value/Description

Name unsigned:1

Attribute unsigned:1

Unit unsigned:1

Min Unsigned:1

Max Unsigned:1

Value Unsigned:1

DefaultValue Unsigned:1 End of ElementFlags
BN WORD Selested-element

7.8.1

7.8.1
typed

uns
uns
uns
uns
uns
uns
uns
uns
uns
uns
uns
uns
WO
} TS(

typed

TMH
TSQ
BYT
WO

} TS(

7.8.1

The

2 SSC Read Response
21 Coding

ef struct

gned OpCode: 3;
gned InComplete: 1;
gned Error: 1;
gned DriveNo: 3;
gned DataState: 1;
gned Name: 1;
gned Attribute: 1;
ghed Unit: 1;
gned Min: 1;
gned Max: 1;
gned Value: 1,
gned DefaultVa

RD IDN;

EHEADER,;

ef struct Q

BXHEADER

PHEADER

E

RD is set
E

2.2

bSC Read resparise protocol is specified in Table 49.

Table 49 — SSC Read Response

Frame part Data Field Data Type Value/Description
Mailbox Length WORD 0x04 + Length of Service
Header Data
Address WORD Station Address of the
source, if a master is
client, Station Address of
the destination, if a slave
is client
Channel unsigned:6 0x00 (Reserved for future)
Priority unsigned:2 0x00: lowest priority
0x03: highest priority
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Frame part Data Field Data Type Value/Description
Type unsigned:4 0x05: Servodrive Profile
IEC 61800-7-204 over
EtherCAT (SoE)
Reserved unsigned:4 0x00
SoE Header Opcode unsigned:3 0x02 = readRsp
InComplete unsigned:1 0x00
Error unsigned:1 If this Flag is set, the
response contains an
error word
DriveNo unsigned:3 Local index
ElementFlags DataState unsigned:1 Fla set meansthat tHe item
esen inthe
respon
Name unsigned:1
Attribute unsigned:1 ( \ \
Unit unsigned}/\ \ \\ \
Min Um@mﬁ?\ \Q\\\ )
Max Uyéignedﬂ N \
Value ~Uusighed: 1 O\
DefaultValde A %sigr‘éd:( ) ‘\> End of ElementFlags
IDN orD\ | ) Selected element
Mailbox Data BY. User Data
( length-
‘QN>RD If Error flag is set

7.8.1(3

7.8.1

typed

{
uns
uns
uns
uns
uns
uns
uns
uns

uns

ef struct

gned
gned

gne
gned
gned
gned
gned
ghed

unsigned
unsigned
unsigned
WORD

typedef struct

TMBXHEADER
TSOPHEADER2

BYTE
WORD

} TSOEREADFMBX;

Value:

DefaultValue:
FragmentsLeft;
} TSOEHEADERZ;

MbxHeader;
SopHeader;

Data[n];
Error; //if Error is set
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7.8.1.3.2

The Read SSC Fragment Request protocol is specified in Table 50.

Description
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Table 50 — Read SSC Fragment Request

Frame part Data Field Data Type Value/Description
Mailbox Length WORD 0x04 + Length of Service
Header Data
Address WORD Station Address of the
source, if a master is
client, Station Address
destination|| if a
slave isclient
Channel unsigned:6 /\<0>00«Re\ser>sQ for future)
Priority unsigned:2 00: Jowest priohity
6x : highest priofity
Type unsigneg \xo :Se}v&irive Pragfile
IEG,61800-7-204 pver
therCAT (SoE)
Reserved fﬁsig}nﬁd% §x00
SoE Header Opcode F\\n}ér}éd/ﬂ\ 0x02 = readRsp
InCompIe{{\ /\ Amsig(ned 1 ‘\/ 0x01
Error nsigw/ If this Flag is set, the
response containg an
error word
DriveNo \ K )\ \unsigded:3 local index
ElementFlags State D signed:1 0x00
N Bat N
[\ Name \\j unsigned:1 0x00
\ \@h@ute X unsigned:1 0x00
\/ \ %»Qit unsigned:1 0x00
A Wm\\/\ Unsigned:1 0x00
Q Max__/ Unsigned:1 0x00
(\ \ V\a&ue Unsigned:1 0x00
N “pétaultvalue Unsigned:1 0x00
\ End of ElementFlggs
N FragmentsLeft WORD nto 1
Mailbox-Data. | BYTE User Data
[length-
10]
Error Code WORD If Error Flag is-set

7.8.2 SSC Write

7.8.21 SSC Write Request

7.8.2.1.1 Coding

typedef struct

{
unsigned OpCode: 3;
unsigned InComplete: 1;
unsigned Error: 1;
unsigned DriveNo: 3;
unsigned DataState: 1;
unsigned Name: 1;
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unsigned Attribute: 1;
unsigned Unit: 1;
unsigned Min: 1;
unsigned Max: 1;
unsigned Value: 1;
unsigned DefaultValue: 1;
WORD IDN;

} TSOEHEADER,;

typedef struct
TMBXHEADER MbxHeader:
TSOEHEADER SoeHeader;

BYTE Data[n];
} TSOEWRITEREQMBX;

7.8.2|11.2 Description

The $SC Write Request protocol is specified in Table 51.

@%
S



https://iecnorm.com/api/?name=5a7527eea5ace835b4e1dad9ffb94544

— 74 —

Table 51 — SSC Write Request
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Frame part Data Field Data Type Value/Description
Mailbox Length WORD 0x04 + Length of Service
Header Data
Address WORD Station Address of the
source, if a master is
client, Station Address of
the destination, if a slave
is client
Channel unsigned:6 0x00 (Reserved for future)
Priority unsigned:2 0x00: lowest priority
Type unsigned:4 5 S offle
61 0- oyer
/\ EORGAT
Reserved unsigned}/\ \&(00\
SoE Header Opcode unsigned:\\%\ \ W —>vr|teReq
InComplete u?si/gnedﬂ bx\OO
Error /\u&sigﬁeyﬂ \ N\0%00
DriveNo A %signgd:% > local index
ElementFlags DataState signé&/ Flag set means that the item
are present in the User
/'\ data area
Name (_\ Wnﬁﬂ
( \Qttf ute \) ‘\ur@gnedﬂ
Ur}l“\ N )un3|gned:1
L M \ Unsigned:1
< z ‘Q Unsigned:1
Va Unsigned:1
( b&@ultv Unsigned:1 End of ElementFlags
/\ \ m WORD selected element
Mailbox Data NN N\ BYTE User Data
[length-
10]
N
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7.8.2.2

7.8.2.2.1

Coding

typedef struct

{

unsigned

OpCode:

unsigned InComplete:
unsigned Error:
unsigned DriveNo:
unsigned DataState:
unsigned Name:

SSC Write Response

— 75—

unsi
unsi
unsi
unsi
unsi
unsi
WO
} TS(

typed

TME
TSd
WO

} TS(

7.8.2

The §

et Attribute:
jned Unit:

jned Min:

jned Max:

jned Value:

jned DefaultValue:
RD IDN;
PHEADER,;

ef struct

BXHEADER
PHEADER

EWRITERSPMBX;
2.2 Description

MbxHeader;
SopHeader;
RD Error; //if Error is se

bSC Write response prQtocol is spe

cifiTa e

AN
Frame gyt g e

> Data Type Value/Description
Mailbox Length WORD 0x04 + Length of Servide
Header Data
W WORD Station Address of the
source, if a master i
client, Station Addre}s of
\ the destination, if a sjave
S is client
\ ) Channel unsigned:6 0x00 (Reserved for futulre)
Priority unsigned:2 0x00: lowest priority
0x03: highest priority
Type unsignea:4 Ux05: Servodrive Profile
IEC 61800-7-204 over
EtherCAT (SoE)
Reserved unsigned:4 0x00
SoE Header Opcode unsigned:3 0x04 = writeRsp
InComplete unsigned:1 0x00
Error unsigned:1 0x00 = no Error
0x01 = Error
DriveNo unsigned:3 local index
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Frame part Data Field Data Type Value/Description
ElementFlags DataState unsigned:1 Flag set means that the item
are present in the User
data area
Name unsigned:1
Attribute unsigned:1
Unit unsigned:1
Min Unsigned:1
Max Unsigned:1
vaue Onsignedrt
Default Unsigned:1 End ¢f ElementFlags
Value
IDN WORD /Relectedelipent\
Mailbox Data Error Code WORD] if r%\?s \\J)

7.8.2{3 Write SSC Fragment Request

7.8.2{3.1 Coding
typedef struct

{
unsigned OpCode: 3;
unsigned InComplete: 1;
unsigned Error: 1;
unsigned DriveNo: 3;
unsigned DataState: 1;
unsigned Name:
unsigned Attribute?
unsigned i
unsigned
unsigned
unsigned
unsigned
WORD

} TSQPHEADER
typedef struc

TMBXH
TSOPHEADER
BYTE

} TSQEWRITEFMBX;

7.8.2(3:2 Description

l;

The Write SSC Fragment Request protocol is specified in Table 53.
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Table 53 — Write SSC Fragment Request

Frame part Data Field Data Type Value/Description
Mailbox Length WORD 0x04 + Length of Service
Header Data
Address WORD Station Address of the
source, if a master is
client, Station Address
of the destination, if a
slave is client
Channel unsigned:6 0x00 (Reserved for future)
Priority unsigned:2 0x00: lowest priority
. 0 3(‘h¢g\hes riority
Type unsigned:4 05: SeryodriveNPrgfile
C 6N800>-204 pver
EtherCAR (SOE)
Reserved unsigne}m\ \ \\\)x(kk
SoE Header Opcode unsigneds \ \\0<03> writeReq
InComplete signed: \Qx01
Error A (Qnsi)gn/gd:;\ 0x00
DriveNo A nsigﬁed(B > local index
ElementFlags DataState \ wnsig}\gdﬂ ) 0x00
Name /l \ u‘rl\zi\gne(h_’ 0x00
Attribute | N4\ Unsigned:1 0x00
/\Jniy\\ \) hgsignedﬂ 0x00
N Mint . \ nsigned: 1 0x00
[ \M{x \ Unsigned:1 0x00
( } @al%\ W Unsigned:1 0x00
Defqul ue Unsigned:1 0x00
/\ End of ElementFlags
\ \r\rag}reﬁsl_eft WORD N to 1
Mailboy DataI\( \) BYTE User Data
[length-
\ 10]

RS
Notify SS ommand Execution Request

7.8.3

7.8.3}|1 Coding

typedef struct

{
unsigned OpCode: 3;
unsigned InComplete: 1;
unsigned Error: 1;
unsigned DriveNo: 3;
unsigned DataState: 1;
unsigned Name: 1;
unsigned Attribute: 1;
unsigned Unit: 1;
unsigned Min: 1;
unsigned Max: 1;
unsigned Value: 1;
unsigned DefaultValue: 1;
WORD IDN;
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} TSOEHEADER,;

typedef struct

{
TMBXHEADER
TSOPHEADER

} TSOEWRITERSPMBX;

7.8.3.2 Description

MbxHeader;
SopHeader;

78—
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The Notify SSC Command Execution Request protocol is specified in Table 54.

Table 54 — Notify SSC Command Execution Request

Frame part Data Field Data Type VaIueID scrlptlon
Mailbox Length WORD 04 ength’ o vice
Header
Address WORD StationMddress of the
rceNf aster [s
cliext, Station Addréss of
stination, if a[slave
ient
Channel ur(sigr}esgﬁ \\ 0}00 (Reserved for fufure)
Priority We :2(> 0x00: lowest priority
0x03: highest priority
Type nsighed:4 0x05: Servodrive Profile
IEC 61800-7-204 oyer
Q\ EtherCAT (SoE)
\ \Q{erved N\, Wgned% 0x00
SoE Header I\ Op;odé\ \\\/unsignedﬁ 0x05 = Notification
\ \yho\mpl\e@ B unsigned:1 0x00
\/ \ ror unsigned:1 0x00
A \ankN’c\ unsigned:3 local index
ElementFldgs Datastate’ unsigned: 1 0x01
( \ N\a91e unsigned:1 0x00
N : N
\ N \ \ﬁérlbute unsigned:1 0x00
\ ) Unit unsigned: 1 0x00
\ Min Unsigned:1 0x00
Max Unsigned:1 0x00
Value Unsigned:1 0x00
DefaultValue Unsigned:1 0x00
End of ElementFlags
IDN WORD Selected element
Mailbox Data Data Status WORD

7.8.4 SSC Slave Info

7.8.4.1 Coding

typedef struct

{
unsigned OpCode:
unsigned InComplete:
unsigned Error:
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unsigned DriveNo: 3;
unsigned DataState: 1;
unsigned Name: 1;
unsigned Attribute: 1;
unsigned Unit: 1;
unsigned Min: 1;
unsigned Max: 1;
unsigned Value: 1;
unsigned DefaultValue: 1;
WORD IDN;
} TSOEHEADER,;
typedef struct
{
TMBXHEADER MbxHeader;
TSOPHEADER SopHeader;
BYTE Data[n];
} TSOEWRITERSPMBX;
7.8.4{2 Description
The $lave Info protocol is specified in Table 55.
Table 55 - Slaveﬁ\f R st
Frame part Data Fiéd < CDataKTyp Value/Descriptipn
Mailbox Length ORD / 0x04 + Length of Sefvice
Header Data
Address W Station Address of the
source, if a mastef is
client, Station Address
of the destination)|if a
I\ ('\ slave is client
\ \gm\nne}\ x unsigned:6 0x00 (Reserved for future)
\/ ioriw unsigned:2 0x00: lowest priority
<\ 0x03: highest priority
unsigned:4 0x05: Servodrive Prgfile
\ IEC 61800-7-204 pver
N EtherCAT (SoE)
\ Reserved unsigned:4 0x00
SoE H}sq \ Opcode unsigned:3 0x06 = Slave Info
InComplete unsigned:1 0x00
Error unsigned:1 0x00
DriveNo unsigned:3 local index
ElementFlags DataState unsigned:1 Flag set means that the
item are present in the
User data area
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Frame part Data Field Data Type Value/Description
Name unsigned:1
Attribute unsigned:1
Unit unsigned:1
Min Unsigned:1
Max Unsigned:1
Value Unsigned:1
DefaultValue Unsigned:1 End of ElementFlags
Fragrentskeft WORB A-to—4
Mailbox Data BYTE Usér D
[length-
10]

@@

2

NS
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INTRODUCTION

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

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

”eXi e—dH—gaa—Homofre—a1te ace SR Savas G PO eH ee e cl -ques
et numériques, interfaces séries et paralléles, bus de terrain et réseaux)-tes profils \établis
sur fles interfaces physiques spécifiques sont déja définis pour ( certains Cdompines
d'application (par exemple, commande de mouvement) et certaines cla (par
exemlple, dispositifs d'entrainement classiques, positionneur). Les applicati . faces
de prpgrammes de commande et de programmeurs d'application associées sies et
varient dans une large mesure.
La QEI 61800-7 définit un ensemble de fonctions, états
communs de commande d'entrainement ou une deseri ns a
mettr
La G ositif
d'ent ation
empl tions
géné S s de
comnunication différentes. Ceci permet de p ¥ ande
de m i i e ou de commande d'entrainement)
dans S i ositif
d'ent
lya
Pour
logie
d'une
un constructeuk de dispositif de commande
—| Aucune influence de la technologie de bus
—| \Jntégration aisée des dispositifs

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

— Effort d'intégration moindre des dispositifs

— Méthode intelligible unique de modélisation

— Indépendance par rapport a la technologie de bus

Concevoir une application de commande de mouvement avec plusieurs dispositifs
d'entrainement différents et un 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 contribuer a I'épuisement des ressources
d'un projet. Dans certains cas, les dispositifs d'entrainement ne partagent pas la méme
interface physique. Certains dispositifs de commande prennent simplement en charge une
interface unique qui n'est pas prise en charge par un dispositif d'entrainement spécifique.Par
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ailleurs, les fonctions et les structures de données sont souvent spécifiées avec des
incompatibilités. Cela exige de l'intégrateur de systémes d'établir des interfaces spéciales
dédiées aux logiciels d'application et il convient que cette opération ne reléeve pas de sa
responsabilité.

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

La CEI 61800-7-1 est divisée en une partie générique et en plusje mme
l'illusire la Figure 1. Les types de profils d'entrainement pour Cj nTM2,
PROFIdrive3 et SERCOS interfaceTM4 sont mis en correspondanc drique
dans| lI'annexe correspondante. Les annexes ont été so ismes
internationaux indépendants spécialisés dans les réseau in, et

respdnsables du contenu de l'annexe qui y est associg des
marques connexes.

Les différents types de profils 1, 2, 3 et 4 son{ spe€uifié -7-201, la
CEI §1800-7-202, la CEIl 61800-7-203 et la CEI 6 ‘

La prgsente partie de la CEI 61800-7 5p ance

du prpfil de type 4 (SERCOSTM) avec le
et EtherCATTMS.

J 1 I

1 CiA 4 e de\CAN in Automation, e.V. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs~de lapreé orme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEI du
défenteur de ou de l'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n'impliqye pas
'ufilisation‘de-la CiA 402.

2 CIP Motioh™ est une marque de Open DeviceNet Vendor Association, Inc. Cette information est fournie pour la

commaodité des utilisateurs de la presente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
pa I—. f"EI A Anf v\" L rln |’\ matrad o An I’ ....... leanaua d cac nradiitc |l o0 conformits & prof”

o } T Gt A SE& FO-E U S—=—a—6GoRoHHit oG

n'implique pas l'utilisation de la marque CIP MotlonTM. Lutlllsat|on de la marque CIP Motion™ nécessite
I’autorisation de Open DeviceNet Vendor Association, Inc.

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

4 SERCOS™ et SERCOS interface™ sont des marques de SERCOS International e.V. Cette information est
fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un
entérinement par la CEl du détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce
profil n’implique pas I'utilisation des marques SERCOS ou SERCOS interface. L'utilisation des marques
SERCOS et SERCOS interface nécessite I'autorisation de leur détenteur.

5  EtherCAT™ est une marque de Beckhoff, Verl. Cette information est fournie pour la commodité des utilisateurs
de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEIl du détenteur de
la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas I'utilisation de la
marque EtherCAT™. L’utilisation de la marque EtherCAT™ nécessite I'autorisation de son détenteur.
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La CEI 61800-7-301, la CEIl 61800-7-302 et la CEl 61800-7-303 spécifient la ou les méthodes
de mise en correspondance des profils de types 1, 2 et 3 avec les différentes technologies de
réseaux (telles que CANopen6, EtherCAT™, Ethernet PowerlinkT™7  DeviceNetT™8,
ControlNet™9, EtherNet/IPTM10, PROFIBUS 11 et PROFINET 12).

10

11

12

CA
et

uvert)

Ethernet Powerl
lugratif EPSG. C
inte

e contréle de son utilisation est confié a I'organisme a but non
pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme
entérinement par la CEIl du détenteur de la marque ou ¢le I'un

que ; Qdui La conform'e a ce profil n'implique pas l'utilisation de la marque Ethernet
Po i . L'utiNsati y Etheérnet Powerlink™ nécessite 'autorisation de son détenteur.

Deyi ) gn DeviceNet Vendor Association, Inc. Cette information est fournie pour la
co ité de ilisalgurs, de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérirlement
par la nteur de la marque ou de Iun quelconque de ses produits. La conformité a cg profil
n’i L'utilisation de la marque DeviceNet™ négessite

I'a

CoptrolNet™, est™wne marque de ControlNet International. Ltd. Cette information est fournie pour la commodité
des utilisateurs de lavprésente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par [a CEI
du|détentéur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’impliqye pas

I'ufilisdtion de la marque ControlNet™. L’utilisation de la marque ControlNet™ nécessite I'autorisatjon de
ContretNettnterrational—td-

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

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

PROFINET est une marque de PROFIBUS International. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEl du
détenteur de la marque ou de lI'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’implique pas
I'utilisation de la marque PROFINET. L'utilisation de la marque PROFINET nécessite l'autorisation de
PROFIBUS International.
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Profile type 1
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Profile type 2
(CIP Motion)
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rofile typ 3 Proflle type 4
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( \\//,am <

IEC 61800-7-300 — Mapping of-profiles to k teChhBlogies
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IEC 61800-7 Generic interface and use of
profiles for power drive systems

IEC 61800-7 Generic interface and use of profiles

for power drive systems (disponible en anglais
uniquement)

IEC 61800-7-1 Interface definition

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

Generic PDS interface specification

Spécification d’interface PDS générique

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

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

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

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

Annex C, Mapping of Profile type 3 (PROFIdrive)

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

Annex D, Mapping of Profile type 4 (SERCOS)

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

IEC 61800-7-200 — Profile specifications

IEC 61800-7-200 — Profile specifications
(disponible en anglais uniquement)
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Anglais Frangais
IEC 61800-7-201 CEI 61800-7-201
Profile type 1 (CiA 102) Profil de type 1 (CiA 102)
IEC 61800-7-202 CEIl 61800-7-202
Profile type 2 (CIP Motion) Profil de type 2 (CIPMotion)
IEC 61800-7-203 CEIl 61800-7-203
Profile type 3 (PROFIdrive) Profil de type 3 (PROFIdrive)
IEC 61800-7-204 CEIl 61800-7-204
Profile type 4 (PROFIdrive) Profil de type 4 (SERCOS)
IEC 61800-7-300 — Mapping of profiles to IEC 61800-7-300 — Mapping of profiles to
netwaork fnr‘hnnlngine netwark fnnhnnlngin: Idier\nnihln en QnglniQ
uniquement)
IEC 61800-7-301 CEIl 61800-7-301
Mapping of profile type 1 to Mise en correspondance d type™ avec
CANopen CANopen
EtherCAT EtherCAT
ETHERNET ETHERNET
Powerlink Powerlink /\
IEC 61800-7-302 CEI 6180
Mapping of profile type 2 to nce du rof| de type 2 avec
DeviceNet
ControlNet

EtherNet/IP

IEC 61800-7-303

Mapping of profile type 3 to dance du profil de type 3 avec

PROFIBUS

PROFINET

IEC 61800-7-304 JZE 61800-7-304

Mapping of profile ty Misg“en correspondance du profil de type 4 avec
SERCOS | + I COS | +1l

SERCOS III SERCOS Il

EtherCAT EtherCAT

§Wucture de la CEl 61800-7
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ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -

Partie 7-304: Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance —
Mise en correspondance du profil de type 4
avec les technologies de réseaux

1 Domaine d'application

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

bes a
aires

Les fpnctions spécifiées dans la présente partie de la CEl &1
assufer la sécurité fonctionnelle. Ceci exige I'application
confdrmes aux normes, conventions et lois pertinentes

La priésente partie de la CEIl 61800-7 spécifie la
(SERICOS), décrit dans la CEIl 61800-7,204, av,

pe 4

—| SERCOS I/ Il, voir I'Article 5,
—| SERCOS Ill, voir I’Article 6,
—| EtherCAT, voir I'Article 7.

2 Références normative

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

S indispensables pour I'application du prgsent
eldle I'édition citée s'applique. Pour les référgnces
nt de référence s'applique (y compris les éventuels

IEC §1158-2¢ Indusii ' ycation networks — Fieldbus specifications — Part 2: Physical
layer|spegification_a vicexdefinition (disponible en anglais uniquement)

IEC §1158- ystridl communication networks — Fieldbus specifications — Part|4-16:
Application _(aye tocol specification — Type 16 elements (disponible en anglais
uniguyement)

IEC 684158-5-16, Industrial communication networks — Fieldbus Qpnr‘ifir‘:afinnc = Partl5-16:

Application layer service definition — Type 16 elements (disponible en anglais uniquement)

IEC 61158-6-16, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part 6-16:
Application layer protocol specification — Type 16 elements (disponible en anglais
uniquement)

CEI 61491, Equipement électrique des machines industrielles — Liaison des données sérielles
pour communications en temps réel entre unités de commande et dispositifs d'entrainement

IEC 61784-1, Industrial communication networks — Profiles — Part 1: Fieldbus profiles
(disponible en anglais uniquement)
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IEC 61784-2, Industrial communication networks — Profiles — Part 2: Additional fieldbus
profiles for real-time networks based on ISO/IEC 8802-3 (disponible en anglais uniquement)

IEC 618007 (all parts), Adjustable speed electrical power drive systems — Generic interface
and use of profiles for power drive systems (disponible en anglais uniquement)

IEC 61800-7-204, Adjustable speed electrical power drive systems — Part 7-204: Generic
interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 4 specification (disponible
en anglais uniquement)

ISO/CEL8802-3:2000, Technologies de l'information — Télécommunications et échange
d'infgrmation entre systémes — Réseaux locaux et métropolitains — Prescriptians spécifigues —
Parti¢ 3: Accés multiple par surveillance du signal et détection de coll SMA/CPD) et
spécifications pour la couche physique

3 Termes, définitions et abréviations

3.1 Termes et définitions

Pour [les besoins du présent document, les termes et d

s s'dppliquent.

3.11
mes%:ge d'acquittement

AT (dcknowledge telegram)
messfage dans lequel chaque esclave intédgre se

NEes

3.1.2
algotithme
séqug
sortig

aee par laquelle la valeur des donnéegs de
données d'entrée

[VEI

3.1.3

appli
élém i Jicle écifique a la résolution d'un probléeme en termes de mesure et
de cg adé

NOTE atiom\pewt étredrépartie entre les ressources, et peut communiquer avec d'autres applicatigns.

[CEI/

3.1.4
attribut
propriete ou caracteristique d'une entite

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.3]

3.1.5

classe

description d'un ensemble d'objets qui partagent les mémes attributs, opérations, méthodes,
relations et sémantique

[ISO/CEI 19501, modifiée]

3.1.6

commandes

ensemble de commandes entre le programme de contrble d'application et le PDS permettant
de contrdler le comportement du PDS ou les éléments fonctionnels de celui-ci
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NOTE 1 Les états ou les modes de fonctionnement refletent le comportement.

NOTE 2 Les différentes commandes peuvent étre représentées par un bit chacune.

3.1.7
cycle de communication
accumulation de tous les messages entre deux messages de synchronisation du maitre

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

[VEI B5T-271-29]

3.1.9
dispgsitif de commande/régulation
unité| physique contenant — dans un module/sous-ensemble ou dispas un\progrgmme

d'appllication de commande du PDS

3.1.1p

unité§ de commande

dispagsitif de commande/régulation

3.1.111

mot de commande

deux|octets adjacents dans le message OR du ontenant les commandés du
dispositif d’entrainement adressé

3.1.12

durée de cycle
interjalle de temps entre d

3.1.18
communication )
échange périodique d

3.1.1
don

partig
I'inter

e de

3.1.1
foncti
situafion 'de fonctlonnement dans laquelle les dispositifs du réseau de communication| sont
adreres et interrogés I'un aprés l'autre a des intervalles de temps fixes et constants

3.1.16

échange de données

dépendant de la demande, transmission non cyclique de l'information apres I'envoi d’une
demande par le maitre (voie de service)

3.1.17
type de données
ensemble de valeurs associé a un ensemble d'opérations autorisées

[ISO/CEI 2382-15:1999, 15.04.01, modifiée]
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3.1.18

dispositif

dispositif de terrain

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

[CEI 61499-1: 2005, modifiée]

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

[1SO [15745-1: 2003]

3.1.1p
profi| de dispositif
représentation d'un dispositif en termes de ses paramétres, ense
comportement selon un modéle de dispositif qui décrit les dg

dispasitif percus par le biais d'un réseau

es et
nt du

NOTE| Cette définition est issue de la CEI/TS 61915, que I'on a étendue pa
disposijtif.

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.9, modifiée]

Blle du

3.1.2D
cable a fibres optiques
support de transmission de données en

3.1.21
élément fonctionnel
entitd de logiciel ou logicie ateri cifiée

d'un dispositif

NOTE|1 Un élémec ioR

fonctidns.

interface et des associations a d'autres éléments fonctionpels et

NOTE|2 Un élém QNG S e/ constitué de bloc(s) de fonctions, d'objet(s) ou de liste[s) de
paramptres.

[CEI/IR 6238

3.1.2p
numeéro d’ide
IDN (jdentification ber)
appellation d'une donhnée de fonctionnement sous laquelle un bloc de données est prégervé
avec [ses attributs, noms, unités, valeurs d’entrée minimales et maximales, ainsi qug les
données

3.1.23

données d’entrée

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

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.14]

3.1.24

interface

frontiere commune entre deux unités, définie par des caractéristiques fonctionnelles, des
caractéristiques de signal ou d'autres caractéristiques selon le cas

[VEI 351-21-35, modifiée]
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3.1.25

ligne

topologie de réseau dans laquelle le support de transmission est acheminé de station en
station sous la forme d’une ligne. L’information est transmise dans une direction du maitre
jusqu’au dernier esclave sur la ligne, et retourne au maitre via tous les esclaves dans I'ordre
inverse (CP16/3, CP12)

3.1.26
maitre
nceud qui autorise les autres nceuds a transmettre

3.1.2

mesgage de données du maitre

MDT [(master data telegram)

messjage dans lequel le maitre intégre ses données

3.1.28
mesgage de synchronisation du maitre
MST |(master synchronisation telegram)
messjage envoyé par le maitre, lequel transmet un signa
I’esclave ou aux esclaves dans un réseau simple

3.1.2p
modele
représentation mathématique ou physig

L une

précision suffisante, sur des lois connu eses
spécifiées

[VEI 851-21-36]

3.1.3p

trangmission non cy

échange non péue de daofin nde du maftre

3.1.311

cyclg de fonctiofine

periofle de Ig S gulation interne au dispositif d'entrainement ou a ['unifé de

commande

caradtérisation’ de_la/maniére et du degré avec lequel l'opérateur humain intervient sur
I'équipement de commande

[VEI 859231-01]

3.1.33

données de sortie

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

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.21]

3.1.34

paramétre

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

NOTE 1 Adaptée de la CEI/TS 61915.
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NOTE 2 Un parameétre est caractérisé généralement par son nom, le type de données et la direction d'accés.

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.22, modifiée]

3.1.35
activation de PDS
commande de fermeture de la ou des boucles de réaction

3.1.36
mise sous tension de PDS
commande par laquelle I’étage de puissance peut étre activé

3.1.3¢
profi
représentation d'une interface PDS en termes de ses paramétres, ens K etres
et comportement selon un profil de communication et un profil de dis iti

3.1.38
protqcole

convegntion relative aux formats des données, séquence
dans|l'échange de données des systémes de communie

Qrrection d'grreur

3.1.3D
annepu, structure en ’anneau

topolpgie de réseau dans laquelle 16 n en
statign sous la forme d’un anneau. L ction
(CP1p/1, CP16/2) ou dans les deux diree

3.1.4D

esclgve

nceud auquel le maitre

3.1.41

état

ensemble d'inform le programme de contréle d'application, qui refléte

I'état|ou le mode @ nt fonctionnel de ce dernier
NOTE i i ion t peuvent étre codées avec un bit chacune.
3.1.42

mot ¢'éta

deux| octets
informations:d'état

internes au message du dispositif d'entrainement contenant les

3.1.48
message
ensemble de données

3.1.44

topologie

architecture physique du réseau conforme a la connexion entre les stations du systéme de
communication

3.1.45

support de transmission

terme générique pour désigner la forme réelle de la connexion physique entre les stations
d’un réseau de communication

NOTE Un cable a fibres optiques, par exemple.
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3.1.46

type

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

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.25]

3.2 Abréviations

ADR Adresse d’'un message. L’adresse du PDS est XX [1 < XX< 254]
AT Message d’acquittement (en anglais, Acknowledge Telegram)
C1D Diagnostic de classe 1

C2D Diagnostic de classe 2

C3D Diagnostic de classe 3

IDN Numéro d’identification (en anglais, Identificatic

E/S Entrée/Sortie

K Nombre de registres de données dans

k Séquence temporelle des registre ¢ ggrsvdan imée
comme k= 1 par rapport a K

M Nombre de PDS dans un rése

m Séquence temporgefte des AY, exprimé M

MDT Message de données dv

MST Message de syne maitre Master

telegram)

(en anglais, sync

NC nnue

PDS em)

PLC a la
roller

RT

SERCOS Real

t3 de de validité de la valeur de consigne

t4 Roint' de capture de I'acquisition de retour

t5 emps de traitement minimal de retour

tMTS|G Temps de traitement de la valeur de consigne

tNcy Buréede—cyctedetunité-decommeande

tRcyc Durée de cycle de la boucle de régulation PDS

tScyc Durée de cycle de communication

XX Adresse d’'un PDS

4 Généralités

Cette mise en correspondance définit entre autres la mise en correspondance avec le profil
de communication CP16/1 (SERCOS 1), qui a été déja spécifié dans la CEl 61491:2002. Le
groupe de maintenance de la CEl a décidé de I'insérer dans la présente norme ainsi que dans
les familles de normes de communication CEl 61158 et CEl 61784, tout en spécifiant la mise
en correspondance du profil d’entrainement de SERCOS avec les profils de communication
CP16/2 (SERCOS II), CP16/3 (SERCOS Ill) et CP12 (EtherCAT).
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la mise en correspondance du profil

d’entrainement de SERCOS (CEI 61800-7-204) avec les profils de communication CPF 16

(SERCOS I, Il et I1l) et CP12 (EtherCAT).

Les interfaces de CP16/1 et CP16/2 de SERCOS utilisent une transmission a fibres optiques
entre les unités de commande et les PDS. En conséquence, toute interférence est écartée.

Le CP16/3 de SERCOS et le CP12 d’EtherCAT utilisent a la place la transmission de données
d’Ethernet. Cela peut se faire soit a I'aide de 100BASE-TX (cable) ou de 100BASE-FX (fibre

optique) selon les besoins de performances d’immunité.

5 I\}Iise en correspondance avec CP16/1 (SERCOS |) et CP16/2

5.1 Référence aux normes de communication
Les CP16/1 et CP16/2 sont spécifiés dans la famille de norme

égalgment les différences entre ces deux profils de commupisatig

5.2 | Présentation générale

Le Tableau 1 résume les caractéristiques majeur

Tableau 1 — Résumé des caractéristiques de

=RCOSAI)

bnces
sente

2 \b«(s}u 4 Mbit/s
ransmission /\

Caractéristiques /CT°?611 CP16/2

Topologie \ane%lx N4 Dito CP16/1
Flux de données Du TtrG\%@ eschav pu\ié\é)’e claxe suivant, Dito CP16/1

et ainside suite jusquaudernier esicfave, et puis
maklige (aIte{FﬁKtent chague/participant)
Support de {breNgptiqye Dito CP16/1
cpmmunicatio
Vitesse de Dito CP16/1

De plus: 8 Mbit/s ou 16 MH

it/s

Régllage de la yi ssé\ dglageymanuel (par exemple, a I'aide d’un
dé transmig§sion x interrupteur)

Dito CP16/1

De plus: reconnaissance autor

du débit en bauds

hatique

Durge de cle\lggC 5 s, 125 ps, 250 ps, 500 ys, et jusqu’a 65 ms Dito CP16/1
par pas de 250 ps.
Noinbre d’esclaves Jusqu’a 254 Dito CP16/1
Adiresse.ADR du 1 < ADR < 254 Dito CP16/1
dispositif
Message de MST Dito CP16/1
synchronisation
Messages de I’esclave 1 AT par PDS Dito CP16/1
Message du maitre 1 MDT Dito CP16/1
Ordre du message Obligatoire: MST — ATs — MDT Dito CP16/1
dans un cycle
Communication non Voie de service (SVC): 2 octets sont réservés Dito CP16/1

4 phases de communication intermédiaires (CPO a
CP3) avant d’atteindre le fonctionnement normal

cyclique our chaque esclave au sein d’AT et MDT
yeld P 9 De plus: Il doit étre possible de
configurer chaque esclave pour 4, 6
ou 8 octets au sein de la SVC
Initialisation Automatique a la mise sous tension (tseyc > 1 ms) Dito CP16/1
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Caractéristiques CP16/1 CP16/2
(CP4)
Transfert de fichier Utilisation de la voie de service (SVC) Dito CP CP16/1

De plus: les phases de
communication (CP5 et CP6) pour le
transfert de fichier

Le nombre exact de PDS qui peuvent étre desservis par réseau de communication dépend de
la durée de cycle, de la quantité de données choisie et de la vitesse de transmission. Le
nombre de PDS par unité de commande peut également étre étendu par l'utilisation de
plusigtursréseaux—teTabtear—2présentedesexemptesqut—sont-vatidesdans—des—condjtions
normples de fonctionnement. Le temps de réserve est disponible p transmission
d’autfes données (par exemple, la communication avec des E/S sous| formexde“PLC) ou
comme une marge de sécurité a utiliser pour des développements d’agplicatf arieurs.

Tableau 2 - Nombre de PDS par réseau N

Priofil de Vitesse de Durée | Registre de | Registre de o bre§
comnjunication | transmission de données en donnéese< d S

cycle direction | proven
de chaque | de ghaque
PDS DSm

CP16/1 et 16/2 2 Mbit/s 2ms | 32 octets /‘S\Mt/{ 8 kbit/s (2 octets) | 390 ps

f\ 8
CP16/1 et 16/2 4 Mbit/s 1 ms 32 vcte octets \) 16 kbit/s (2 125 us
octets)
15

CPp 16/2 8 Mbit/s 1 ms tets 36<0ttets 32 kbit/s (4 208 ps
octets)

~
Ccp 16/2 16 Mbit/s ~_| 500 s | 36 octets®\|* 36.00tefs 14 128 kbit/s (8 113 ps
(\ /i\ N octets)

ch 1612 16 Mbiy/s z\\ns(. 16\@% )16 octets 112 | 8 kbit/s (2 octets) | 330 ps

les™formats et les facteurs de mise a I'échelle pour I'écHange
en ntte /les unités de commande et les PDS. Pepdant

LaC

de d

I’initig t de Yinterface est configuré selon les caractéristiqugs de
fonct c ande et des PDS. Par conséquent, la commande de
vitesd position est mis en ceuvre soit par le PDS soit par 'unité de
commande.

L'unifé de 3 si/Capable de synchroniser tous les PDS connectés par échange de

donnges cycligues pour les valeurs de consigne et de réaction, y compris la synchronidation
et lal temporisation equidistante exacte des mesures commandées et des valeurs de
consignel bes durées de cycle de communication peuvent étre sélectionnées entre 62,5 ps,
125 Hs,250 ps ou tout entier multiple de 250 ps.

De plus, le panneau de commande de l'unité de commande peut étre utilisé pour afficher et
entrer des données spécifiques au PDS, des paramétres et des informations de diagnostic qui
sont disponibles via une voie de service asynchrone et des registres de données normalisés.

Les valeurs de consigne et de réaction dans les mots courts ou longs peuvent étre transmises
entre 'unité de commande et chaque PDS dans les deux directions. Les données facultatives
(par exemple, les paramétres, les textes de diagnostic) sont transmises en segments pendant
chaque cycle. Ces données peuvent étre demandées individuellement par l'unité de
commande. Les erreurs dans les valeurs de consigne et de réaction sont corrigées
automatiquement au cours d’une communication cyclique. Les dernieres valeurs de consigne
et de réaction valides sont utilisées jusqu’au cycle suivant. Deux transmissions consécutives
erronées provoquent l'arrét des PDS.
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Avec l'interface SERCOS, une unité de commande peut desservir un ou plusieurs réseaux, en
fonction des exigences. Un exemple est donné a la Figure 2.

La connexion de I'unité de commande sur un réseau est désignée sous le nom de maitre. Ce
maitre doit diriger et commander toute communication a I'intérieur d’'un réseau.

Un esclave est la connexion entre un ou plusieurs PDS et le réseau, ou entre une station E/S
et le réseau. Comme lillustre la Figure 2, un groupe de PDS tel que plusieurs PDS et les E/S
peuvent étre regroupés et reliés dans le réseau par une seule connexion en fonction de
I'application. Les participants individuels doivent étre connectés entre eux via des segments
de transmission qui doivent satisfaire aux exigences de CP16/1 (SERCOS |) ou CP16/2
(SERICOS 11).

Les informations échangées dans un tel réseau dépendent largemept de Jla_répartition des
tachgs entre l'unité de commande, les PDS et e Hirect
d’infgrmations a lieu entre I'unité de commande d’une part, les PDS\et les\statis autre

part.

L'intgropérabilité entre les profils de communication doi e N S S ns le
Tablgau 3.

Tdbleau 3 — Interopérabilité des profils de c

AN
Maitre Esclave confémkicﬁ@\ 6 d\scl&@) ?tyf/rme a CP16/2
CP16/1 i N \/ Oui

CP16/2

NOTE Avec un maiike CP16/2 t qyevle \}L@?{es CP16/1 soient interopérables
seulement & 2 Mb| it/s

Les i ilssion
des ( 204).
Cela pnisé
avec uisse
évite morts
dans ela implique également que de nouveaux signayx de
com ent actifs dans tous les PDS et que tous les PDS effedtuent
des?p eht, afin qu’ils puissent étre renvoyés a l'unité de commande
com . Cela exige que les cycles de transmission soient strictgment
équidi

Les donn€es contehues dans les boucles de régulation nécessitent d’étre précis¢s et
ponciuelles. Les données inopportunes ne sont d’aucune valeur. Lorsqu’une erreur de
transmission est détectée, le cycle de communication continue et les anciennes donnéés ou
une valeur estimative peuvent étre utilisées pendant un cycle de communication. La répétition
de la transmission avec les anciennes données (a des fins de correction d’erreur) est dénuée
de sens, puisque pendant le cycle de communication suivant (par exemple, 1 ms plus tard),
les nouvelles données de consigne seront transmises. En cas d’erreurs de transmission
répétées, une réaction prédéterminée, comme l'arrét du systéme, doit suivre.

Le mode de transmission non cyclique ne satisfait pas aux exigences strictes en temps réel.
L’exactitude des données est reconnue ou est sécurisée par la répétition de la transmission.

5.3 Couche physique et topologie

L’'interface SERCOS CP16/1 (SERCOS I) et CP16/2 (SERCOS Il) doit utiliser la transmission
par fibre optique entre les unités de commande et les PDS, tel qu’il est spécifié dans la partie
correspondante de la CEI 61158-2.
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La topologie de communication doit étre sous forme d’anneau, comme l'illustre la Figure 2.

Ethernet

Control unit

Master 1 |Master2 |Masteri |Master|
Network i
Ri
lng\ N S
Y]
\V
1/0 station PDS
74
Hybrid
Ring group <\ \Q\v %
i pr) I W= S
group

AN
oo Q)

— ro

e LR

&\ S /O station
S

\ \Nlai\\ \/ Francgais
Control L@t Unité de commande
May.é‘r\ \\ \ Maitre
NeM\ \ ) Réseau
Ring Anneau
1/0O station Station E/S
Hybtid group Groupe hybride
Slaves Esclaves
PDS group Groupe de PDS

Figure 2 — Topologie

5.4 Mécanisme de synchronisation
5.4.1 Généralités

Si, sur une machine, plusieurs PDS se déplacent en coordination avec une commande
(commande de contournage), certaines exigences techniques doivent étre remplies afin
d’effectuer une trajectoire sans déviation:

e traiter les valeurs de consigne;

e saisir les valeurs de réaction;
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e synchroniser les différentes durées de cycle et les interpolateurs de haute définition dans
les PDS.

Les CP16/1 et CP16/2 doivent prévoir la transmission cyclique des messages suivants, dans
I’ordre ci-aprés, tel que présenté a la Figure 3:

1) Le mafitre doit envoyer un message de synchronisation, appelé MST, a tous les

esclaves.
2) Chaque esclave doit envoyer en retour son message de données, appelé AT, au
maitre.
3) Le maitre doit envoyer son message de données du maitre, appelé MDT, a tous les

esclaves.
Pendpnt linitialisation du réseau, le maitre doit transmettre a chagy 5 les
parameétres qui déterminent le créneau et le contenu des données de & S 3 cette
fagon, chaque esclave doit étre capable de transmettre son AT e > MDT
sans [interférer avec les autres esclaves.
La dyrée de cycle de communication doit étre sélectionnéea S 5 suivVantes:
62,5 s, 125 us, et puis 250 ys a 65 ms par incréme
Le pgragraphe 5.11.5 définit 3 granularités.
5.4.2
Le MST doit non seulement commander I3 5 , is € ibuier a
I'orieptation du traitement au sein d i PDS
fournjssent des valeurs ; Ces
valeu‘ljrs doivent étre sa'S|e simultanéme 3s. i pture
indiqyé par t, référeng i étre’ archivé dans les PDS comme un IDN. Les
PDS [doivent déja~avo arvaltede temps t; par défaut archivé comme un IDN| Cet
interjalle de ter@ 3 inimale de temps nécessaire entre le point de
captyre t, et la d permettre au PDS de traiter la valeur de régaction

saisig¢ pour I'AT suj

Le t;| doit étpe defini autre parametre. Ce parameétre doit indiquer l'intervalle de
temps a l'i g : pter de la fin du MST, le PDS est autorisé a accédef aux
nouvelle de consigne transmises dans le MDT. Le maitre archive t; comme un IDN
dans|les RDS  Afi sterminer t3, le paramétre fy g (temps de traitement de la valejur de
consigne) doit@étre axchivé dans les PDS comme un IDN. Ce paramétre doit décrire la durée
minimale exigée
PDS pprés fe MDT.

L F' o 11l + H Y 3 Ll pu | +
a rFlgure—~otmustre—tesmervanes—tetemps:
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Slave 1 Slave 2
B [ [z [F2] /) [Ate] [Fw] [wor ] il
g~ e

| - -

A
~~—_N
\rﬁ

ty
< — ts. m
- t
Scyc 7
t t
R
\ ; \ ; Rcyc cyc
L] 1 17 1 | Ll
Légende
Anglais Francgais (
Slave Esclave

Synchronisation des boucles de régulation dans les PDS

et les bouclgs de
a ce moment-Ig (voir

Les Valeurs de réaction doivent étre saisies en témps~f, dans
régulation (durée de cycle tRcyC) doivent étre synchraonisées dan
la Figure 3 et la Figure 4).

Les PDS ont besoin d’un certain délail\poux as une~valeur de consigne nouvellgment
regug dans la boucle de régulation. Le valeur de igne disponibles au temps t; dgivent

étre activées dans la boucle de regula ion u’a S t, suivant. Si la durée entre t{ et {,
est trop courte, les valeur consigne\ne ¢ nt é{reactivées que dans le cycle suivant au
temps$

Siun g et texqueNes temps t5 et t, sont dans une plage critique, il
est rj e 2 b gsage de diagnostic. Les constructeurs de[PDS
doiv ; > ; extemps t; et t, et le message de diagnostic dgns le
many

La dyré s N de commande et dans les PDS doit étre telle que spécifige ci-
dess

a) La dbrée de\cyele pendant laquelle 'unité de commande doit fournir de nouvelles vgleurs
de cons : s\PDS doit étre appelée ty. .. Le cycle de fonctionnement au sein de
I'ynité ormymange doit étre un entier multiple de la durée de cycle de communication.
S| la durée de vy€le de fonctionnement est n fois plus longue que la durée de cycle de
communication, les mémes valeurs calculées doivent étre transmises n fois dang des
messages consécutifs:

tNeyc = 1 X tgeye: n = 1,2... (n est un entier qui ne se rapporte pas aux abréviations)

b) Les PDS commandés par microprocesseur doivent avoir des algorithmes de
fonctionnement dédiés a la transmission de données. La durée de cycle pendant laquelle
le PDS doit réaliser son algorithme de commande doit étre appelée tg, .. Elle doit étre un
entier diviseur de la durée de cycle de communication et doit étre en phase avec le
message de synchronisation. Si la durée de cycle du PDS est z fois plus courte que la
durée de cycle de communication, les valeurs intermédiaires des valeurs de consigne
doivent étre interpolées a I'intérieur du PDS:

z X treye = tseyer 2 = 1, 2... (z est un entier qui ne se rapporte pas aux abréviations)

La Figure 4 présente graphiquement la relation de tNcyc et de tRcyc avec tScyc.
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tNcyc

Timer: Mastermode

| tScyc .
! 1

Timer: Slavemode . tReye | |
1 1 T
tNcyc tScyc tRcyc
Légende
Anglais

Timer Temporisateur

Mastermode Mode maitre

Slavemode Mode esclave

5.4.3

Au tg
valeu

ssgrvissement de position la
moment, la derniére valeur
(voir
er les écarts des valeurs de conpigne
rvissement de position). Les dcarts

Joif ounir

e~AU mem

[mor |

t3

A
I

< 4 =! r ts.m =
- t // H
Scyc :
te t : te
" . cyc Rcyc i cyc
T T 1/ L]
: ‘ Start fine interpolator
P L ‘ :
‘ A Pos (Fine interpolator) Last Stop : ' 1. Step
| AL
v Y
T :| Last position command
" | value of the fine interpolator
Légende
Anglais Francais
Slave Esclave

A Pos (Fine interpolator)

Ecart de position (Interpolateur de haute
définition)
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Anglais Francgais
Start fine interpolator Interpolateur haute définition de début
Last position command value of the fine Derniére valeur de consigne de position de
interolator I'interpolateur de haute définition
Last step Derniére phase
Step Phase

Figure 5 — Synchronisation des boucles de régulation et de I'interpolateur

de haute définition

5.5 [Contenu des messages
5.5.1 Généralités
L’Article 7 de la CEIl 61800-7-204 spécifie une liste compléte des 5ibles
(ains|{ que de commandes de procédure) qui sont prédéterminées d S. La
partig de la CEI 61158-5-16 traitant du profil de communjication\ spé nées
transmissibles supplémentaires, spécifiques a la commuypnicati ivera
égaldment une description des données individuelles. vue
d’enslemble, organisée selon le mode de transm|SS|on i 3 ) et le mode de
fonct S i bs de
fagon
Pendpnt un cycle de communicatio ifé de
com ité de
com . ! a ' acon
bidirgcti ‘unité 3 RDS de fagon cyclique. Le Tablg¢au 4
fourn & i esentés
avec
Tableau 4 — Données. d piques pour une transmission cycliqye
Q I»nnz\es de {{)si?i‘o\n \l Données de vitesse Données de couple
De funité de Mot de commande
commande - - -
au Valeur de consigne de vitesse | Valeur de consigne de cquple
PDS Valeur de consigne de vitesse | Valeur de consigne de cquple
supplémentaire supplémentaire
Du P Mot d’état
NN \ )
I'dnité de @e retour en position 1 | Valeur de retour en vitesse Valeur de retour de coupl|e
commande Valew/de retour en position 2

Le mot de commande et le mot d’état sont organisés dans une partie liée au PDS et a la
transmission. Les transmissions non cycliques sont commandées au moyen de la partie liée a
la transmission (phases de commande/acquittement). Chaque mot de commande et d’état se

réserve deux bits supplémentaires en temps réel pour la transmission cyclique.

La partie liée au PDS du mot de commande contient les modes de fonctionnement souhaités.
Cette partie est également utilisée pour transmettre les commandes «mise sous tension de
PDS» et «activation de PDS». La partie liée au PDS du mot d’état transmet des messages
groupés d’erreur et d’avertissement qui sont subdivisés en trois classes. Cette partie émet
également des messages indiquant si le PDS est prét a fonctionner ou est prét a étre mis

sous tension.
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Le Tableau 5 démontre qu’un spectre de données beaucoup plus grand est généralement
échangé par le mode de transmission non cyclique. Cependant, cet échange est beaucoup
plus lent que dans le mode cyclique.

Tableau 5 — Données typiques pour une transmission non cyclique

Données relatives au mode de fonctionnement de I'interface SERCOS

Données de position Données de vitesse Données de couple
Valeur limite positive Valeur limite positive Valeur limite positive
Valeur limite négative Valeur limite négative Valeur limite négative
Valeur limite bipolaire Valeur limite bipoldire

Polar|tés Polarités Polarités
Distapce de référence 1 Vitesse de retour a la position d

Distapce de référence 2 reférence <
Dégapement d'inversion

Pointf de commutation de position 1 a 16
Limite positive de la valeur de détection 1 ou 2

Limite¢ négative de la valeur de détection 1 ou 2

ipé de
bt les

Comme mentionné précédemment, up
I'intefface SERCOS n’a pas besoin d
commandes de procédure contenues d it des
listes| de données et de commandesg bsant
appragprié. Ces listes peuvent étre Iue ap ‘unité bnde,
fournjssant ainsi toutes leg’in

Les données a transme S Ue i 3 iné ‘initialisation.

Enfin| lors de I’i
un gfroupe. De ce

fonctionnement inie
de l'interface SE

mme
s de
ations

5.5.2
L’intdrfac 3 burnit
un grand no pour

le fonctionnemen

Toutgs’les données, commandes de procedure et toutes les informations supplemen aires
Sont CDUIIICUD Udllb url UIU\; UC UUIIIICUb L|UI UUIILIUIIL urt TTurIT, UUD dllllUulD UCO UIIILUD deS
valeurs d’entrée minimales et maximales, ainsi que les données elles-mémes. Voir I'Article 8
de la CEI 61800-7-204.

L’accés aux données ou aux informations supplémentaires n’est possible que par le biais d’'un
numéro d’identification (IDN). Il y a 216 IDN disponibles. La plage allant de 0 a 32 767 est
réservée aux données préconfigurées qui sont définies par I'interface SERCOS.

Il 'y aura toujours des applications spéciales pour lesquelles aucun des parametres
généralement définis ne s’applique. Les IDN de 32 768 a 65 535 sont réservés aux données
spécifiques au produit qui peuvent étre définies par les constructeurs d’unités de commande
et de PDS. Aucune compatibilité générale ne peut exister pour ces données et ces
commandes de procédure.
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5.5.3 Messages de groupe de la fonction de communication

Le contenu des messages des registres de données configurables doit étre déterminé soit par
les messages préconfigurés soit par les messages d'application. Cette détermination a lieu
dans le paramétre du type de message. Pour la structure des messages, se reporter a 5.5.4
et 5.5.5.

Toutes les valeurs de réaction contenues dans I'AT pour les données cycliques doivent étre
mises a jour avec des données valides pendant chaque cycle lors du CP4. Dans le MDT, les
valeurs de consigne a transmettre cycliquement doivent demeurer valides dans le CP4 en
fonction du mode de fonctionnement.

nctionngdment
ainsi que le

Quand un message préconfiguré est choisi (voir Tableau 6), les donnéeg de
et la séquence correspondante dans le registre de données configurabl
MDT ) doivent étre définis pour un PDS donné.

Tableau 6 — IDN pour le choix et le paramétrag{‘de&\ ess

IDN Descriptigﬁ\ \\\ \
N

S-0-0415 Type de message \

5.5.4 Messages préconfigurés

O\
O

haité de commande et le PDS dans un
ixe doit étre défini. L'échandge de

5.5.4{1 Message préconfiguré 0

Aucuhe donnée cyclique ne doit étre échangée™en

donnges doit avoir lieu pa i i ture est présentée dans le Tableay 7.
T gssage préconfiguré 0
Registré de IDN Longueur
donné (octet)

MDT A - 0

AT - 0
5.5.4|2 préconfiguré 1
Le rmessag reconfiguré 1 doit prendre en charge le mode de fonctionngment

d’asservissemen uple dans le PDS. Sa structure est présentée dans le Tableau 8.

Tableau 8 — Structure du message préconfiguré 1

Registre de Champ de Contenu IDN Longueur
données données (octet)
MDT 1 Valeur de consigne de couple S-0-0080 2
AT 1 - - 0

5.5.4.3 Message préconfiguré 2

Le message préconfiguré 2 doit prendre en charge le mode de fonctionnement de commande
de vitesse dans le PDS. Sa structure est présentée dans le Tableau 9. L'acquisition de retour
en position et la fermeture de la boucle de position doivent avoir lieu dans l'unité de
commande.
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Tableau 9 — Structure du message préconfiguré 2

Registre de Champ de Contenu IDN Longueur
données données (octet)
MDT 1 Valeur de consigne de vitesse S-0-0036 4
AT 1 Valeur de retour en vitesse S-0-0040 4

5.5.4.4 Message préconfiguré 3

Le message préconfiguré 3 doit prendre en charge le mode de fonctionnement de commande
de vitesse dans le PDS. Sa structure est presentee dans le Tableau 10. L'ach|S|t|rTln de
retouf en position a lieu dans le PDS. La boucle de position doit étre fermée~dans {'unité de
commande.

Tableau 10 — Structure du message préconfi@\

Registre de Champ de Contenu ID\N\/ Lonjgueur
données données /\ < N (oftet)

MDT 1 Valeur de consigng'de vitesge™\. [\S-0,0036 4
AT 1 Valeur de fetour en pqsition_1 S-0-0051 4

ou

$-0-0053

/\ VMeto re@it‘ion

Le cgntenu du champ de données 1 d¢ I'AT dépeid du\paramétre du type de message |(S-0-

0015). %

5.5.4i5 Message préco

Le rmessage préconfiguré e en charge le mode de fonctionngment
d’asservissemer@ iti S. Ba structure est présentée dans le Tableau 11.
L'acquisition de i it avoir lieu dans le PDS, ainsi que la fermeture [de la
boucle de position.

ructure du message préconfiguré 4

O\
istre de Champ de Contenu IDN Longuedir
</R§%}(\{e& dhoasnées (octet)
\MQT\ 1 Valeur de consigne de position S-0-0047 4
1 Valeur de retour en position 1 S-0-0051 4
ou ou
Valeur de retour en position 2 S-0-0053

Le contenu du champ de données 1 de I'AT dépend du paramétre du type de message (S-0-
0015).

5.5.4.6 Message préconfiguré 5

Le message préconfiguré 5 doit prendre en charge le mode de fonctionnement de commande
de vitesse et d’asservissement de position dans le PDS. Sa structure est présentée dans le
Tableau 12. Les modes de commutation entre la commande de vitesse et I'asservissement de
position doivent étre également possibles avec le message préconfiguré 5.
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Tableau 12 — Structure du message préconfiguré 5

Registre de | Champ de Contenu IDN Longueur
données données (octet)
MDT 1 Valeur de consigne de position S-0-0047 4

2 Valeur de consigne de vitesse S-0-0036 4
AT 1 Valeur de retour en position 1 S-0-0051 4
ou ou
Valeur de retour en position 2 S-0-0053
2 Valeur de retour en vitesse S-0-0040 4

Le cg

5.5.4
Le m

retou

7

Message préconfiguré 6

commande.

5.5.5
5.5.5
La Io

«long
cyclig

donnég

confi

1

I en position et la fermeture de la boucle de

ntenu du champ de données 1 de I'AT dépend du parametre du
0015).

(S-0-

ande
n de
té de

@
e\

Registre de | Champ de Longuedir
données données (octet)
£
MDT 1 Valeu de ongtqne}xMe S-0-0036 4
% : 0

ueur d

onnées configurables» dans le MDT doit étre limitée par la
ees configurables dans le MDT» (S-0-0186). Les données

moyen de

la séquence des

es aux champs de données contenus dans le registne de
IDN donnés dans

la liste de

Les données cycliques configurées doivent étre toujours transmises dans des champs de

donn

vide

‘act admic Aanc Ia
€

MDT

|l oc IDN Nndecaccqir
=€ 1

e A la ~anfiniirat:

nd
<

ac - maeccn

pes’séquentielles en commencant par le champ de données 1. Aucun champ de dornnées

sIMDT

oot oot ot

LA4E—an)

AR E—A R I EA-ACA-AC LAy )

d’application sont énumérés dans le Tableau 14.

Fa¥
oo o SO g oTatroTt

Tableau 14 — IDN pour la configuration du MDT

T

oY

Fal
TG To

IDN Description
S-0-0015 | Type de message
S-0-0024 Liste de configuration du MDT
S-0-0188 | IDN - liste de données configurables dans le MDT
S-0-0186 | Longueur du registre de données configurables dans le MDT
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5.5.5.2 Configuration de I’AT

La longueur du «registre de données configurables» de I’AT doit étre limitée par la «longueur
du registre de données configurables dans I’AT» (S-0-0185). Les données cycliques doivent
étre affectées aux champs de données contenus dans le registre de données configurables
au moyen de la séquence des IDN donnés dans la liste de configuration de I'AT (S-0-0016).

Les données cycliques configurées doivent étre toujours transmises dans des champs de
données séquentielles en commencgant par le champ de données 1. Aucun champ de données
vide n'est admis dans I’AT. Les IDN nécessaires a la configuration des messages AT
d’application sont énumérés dans le Tableau 15 et un exemple est donné a la Figure 6.

Tableau 15 — IDN pour la configuration de I’AT (\

IDN Description

S-0-0015 | Type de télégramme
S-0-0016 | Liste de configuration de I'AT
S-0-0187 IDN — liste de données configurables dans I’AT

S-0-0185 | Longueur du registre de données configurables

05

Vel. Feedback |‘Po\s. bb\ackSL | status | FCS
A
s

P -0/0185

[« Q NV >
S-0-0187 S-0-0016 C >

S-0-0364 /v S-0-00 (\
$-0-0040 $:0-0061
S-0-Q084 / (S-0.0144 } \)
S-0-9051 \)
S-0-0053
S-0-0189 ~0-0487 IDN-list of configurable data in the AT
S-0-0144 $-0-0016'Configuration list of AT
S-0-0130 S$-0-0185 Length of configurable data in the AT
S-0-0131
Légende
Angtars Francats
Status Etat
Info Informations
Vel feedback Retour en vitesse
Pos feedback Retour en position
signal status Etat de signal
IDN-list of configurable data in the AT IDN — liste de données configurables dans I'AT
Configuration list of AT Liste de configuration de I'AT
Length of configurable data in the AT Longueur de données configurables dans I'AT

Figure 6 — Configuration de I’AT (exemple)
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5.6

Transfert de données non cycliques

Le transfert de données non cycliques doit se faire a I'aide de la Voie de Service (SVC).

5.7

5.7.1

Bits en temps réel

Fonctions des bits en temps réel

Deux bits en temps réel doivent étre réservés dans le mot de commande du MDT et dans le
mot d’état de I'AT, lesquels peuvent étre utilisés avec des affectations spéciales, selon les
applications. Les affectations doivent étre transmises sur demande via la voie de service. Les

bits

sélectionné dans le maitre ou dans les PDS. Cet état ou événement tra

d’éta

Une s$i

IDN d

en temps réel (dans le mot d’état de I'AT).

Tableau 16 — IDN pour les bits en

mis du mait

IDN Descriptian ™~ W\ "\ N\

S-0-0300 Bit de commande 1 en temps réel
S-0-0302 Bit de commande 2 en temps
S-0-0301 Affectation du bi
S-0-0303 Affectation du bit
S-0-0413 Affectation de nu

S-0-0414 Affectation de numé it‘descommande 2 en temps réel

S-0-0304
S-0-0306
S-0-0305

$-0-0307 Q

S-0-0415

S-0-0416 /\

ment
re au

5 bits

N des

S-0-0304-e+S0-0443 Met-de-commande-du-mattre—bitent et
S-0-0303 et S-0-0414 Mot de commande du maitre, bit en temps réel 2
S-0-0305 et S-0-0415 Mot d’état de I'esclave, bit 1 en temps réel
S-0-0307 et S-0-0416 Mot d’état de I'esclave, bit 2 en temps réel

Toutes les affectations logiques doivent étre des IDN de données de fonctionnement binaires
(bits, signaux de commutation). Tout bit en temps réel activé par le biais de ces affectations
doit maintenir sa signification jusqu’a sa réécriture ou effacement par le maftre avec I'IDN S-
0-0000 ou jusqu’a ce qu’'un autre IDN modifie I'affectation logique.

Lorsqu’il y a un acces en écriture sur la voie de service aux données de fonctionnement d’un
IDN qui est affecté a un bit de commande en temps réel, le PDS doit générer l'erreur:
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«données de fonctionnement en protection d’écriture» ou «données de fonctionnement
protégées en écriture, configurées de fagon cyclique» (voir la Figure 7).

Master

S-0-0301/0413 specifies, which logical meaning
is assigned by master to real-time control bit 1

Real-time control bit 1

Drive

IDNsssss

S-0-0303/0414 specifies, which logical meaning
is assigned by master real-time control bit 2

Real-time control bit 2

IDNeee«-|

\

Real-time status bit 1

\

S-0-0305/0415 specifies, which logical meaning
is assigned by the drive to real-time status bit 1

Real-time status bit 2

N \
S-0-0307/0416 specifies, which logical n
is assigned by the drive to real-tjime status bit.2

Légende

Anglais

N &8/®V>

Francais

Master

Drive

Maitre
witif ‘emtrajiement

IDN <

[ |D\N\(.u)1m§rc)ﬁdentification)
N

Bit.de commmande 1 en temps réel

Real-time control bit \T\j
Real-time cont}el\bit %}I\ge commande 2 en temps réel

Real-time sta@ 1 \Em/d’état 1 en temps réel
Real-time statusAb(Z\ Bit d’état 2 en temps réel

S-0-0301/0413 specifi
meaning is,assigned\by
time conm

S WINC

astec to
réel

S-0-0301/0413 spécifie la signification logique qui est
affectée par le maitre au bit de commande 1 en temps

time(Control bit 1

S-0-0305/0 specifies whi
meaninghis-assigred by the drive to real

S-0- 14 spacHies\whichogical S-0-0303/0414 spécifie la signification logique qui est
m ingt Si d by ster to real affectée par le maitre au bit de commande 2 en temps
time ¢ -2 réel

ch logical S-0-0305/0415 spécifie la signification logique qui est

commande 1 en temps réel

affectée par le dispositif d’entrainement au bit de

$-0-0307/0416 specifies whi

ch logical S-0-0307/0416 spécifie la signification logique qui est

time control bit 2

: : : ' - s . }
medriry 15 assS1ygricu Uy uie urive U 1edl

commande 1 en temps réel

£E . ' : IR INT) . 4 .
dalfevicc pdl 1 UlspPpuUsItul U CSTirdairerierit au Uit U

Figure 7 — Fonctions des bits en temps réel

5.7.2 Affectation de bits

en temps réel

5.7.21 Séquence d’affectation des bits de commande en temps réel

Pendant la modification de I'affectation, la commande doit tout d’abord attribuer le S-0-0000 a
S-0-0301/0303. Ceci doit invalider le bit de commande en temps réel dans le PDS. Ensuite, la
commande doit reproduire le nouveau bit sur le bit de commande en temps réel. Aprés
I'affectation du nouveau numéro de bit (S-0-0413/0414) et du nouvel IDN (S-0-0301/0303), le

PDS doit évaluer le nouveau

bit de commande en temps réel.
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Séquence d’affectation des bits d’état en temps réel

Lorsque l'affectation est modifiée par I'IDN (S-0-0305/0307) et/ou le numéro de bit (S-0-
0415/0416), des états non définis se produisent au niveau des bits d’état en temps réel. La
commande doit détecter cela et ne doit pas évaluer les données correspondantes. Le PDS
doit reproduire le nouveau bit modifié sur le bit d’état en temps réel au plus tard lorsqu'’il fixe
le Bit d’activité (BUSY) sur 0.

5.7.3 Cas possibles

5.7.31 Cas 1

Affeqgtation d’un IDN # 0 a un bit en temps réel, lorsque aucune autre a
en temps réel n’est active (voir Figure 8).

L’état du bit de commande en temps réel doit étre défini au plus tard'|o
0-03Q1/0303 est écrit. L’état du bit d’état en temps réel doit étrg
réinitfalisation du bit d’activité (busy).

NOTE|1 L’élément 7 d’'un IDN correspond aux données de fonctionne

réinit
dans

Write request for data (element
S-0-0301/0303 (or S-0-0305/0307
S-0-0413/0414/0415/0416

(Bit 1 control word)

of

nd/

te bit

arrer

i
Drive handshake(AH "
(Bit O status word) /
Busy bit '
(Bit 1 z&:ﬁs o |
L |
State ofpeali L /1 t
(Bit 7/6 cof | : |
|
Not defined | I .
. | , Defmedl—>
T T 1 I
_. ‘I/ |
Notdefinedi I |
[ |||||"/|||||
: T T T T
|
| _
Evaluation of the real-time | :
status bit in the master /]
Légende
Anglais Francgais

Write request for data (element 7) of S-0-
0301/0303 (or S-0-0305/0307) and/or S-0-
0413/0414/0415/0416

(Bit 1 control word)

Demande d’écriture pour les données (élément 7) de
S-0-0301/0303 (ou S-0-0305/0307) et/ou S-0-
0413/0414/0415/0416

(mot de commande du bit 1)

Drive handshake AHS
(bit 0 status word)

Protocole de transfert AHS du dispositif
d’entrainement

(mot d’état du bit 0)

Busy bit
(bit 1 status word)

Bit d’activité
(mot d’état du bit 1)

State of real time control bit

Etat du bit de commande en temps réel



https://iecnorm.com/api/?name=5a7527eea5ace835b4e1dad9ffb94544

- 116 - 61800-7-304 © CEI:2007

Anglais Francgais
(bit 7/6 control word) (mot de commande du bit 7/6)
State of real time status bit Etat du bit d’état en temps réel
(bit 7/6 status word) (mot d’état du bit 7/6)
Evaluation of the real-time control bit in the Evaluation du bit de commande en temps réel dans le
drive dispositif d’entrainement
Evaluation of the real-time status bit in the Evaluation du bit d’état en temps réel dans le maitre
master
Defined Défini
Notdefired Nomdefim

NOTE

5.7.3

Affeqgtation d’un IDN = 0 a un bit en temps réel, lorsq
tempjs réel est active (voir Figure 9).

L’éta
bit d’

d’activité par le PDS. L’évaluation du
commande lorsque I’élément 7 est écrit

Figure 8 — Affectation d’IDN = 0 aux bits en temps ré

2 Aucune autre affectation n’a été active auparavant.

2 Cas 2

Write request for {
S-0-0301/0303/0

//
/1
/|
: /) Defined —»:
: | -
| |<— Not defined
Defied —>|| I
State of reaktime’ status bit I /] |
(Bit.7/6 status word) R y I

ation a ce RQit en

se le
PDS

ju bit

= I 4 £dle I
Cvaidauvult Ur aic 1cail=uiiic

}

|

I T

| |~ Not defim—;d]

" L
control bit in the drive :

|
|
|
Evaluation of the real-time :

status bit in the master /!
Légende
Anglais Frangais
Write request for data (element 7) of S-0- Demande d’écriture pour les données (élément 7)
0301/0303/0305/0307) and/or S-0- de S-0-0301/0303/0305/0307) et/ou S-0-
0413/0414/0415/0416 0413/0414/0415/0416
(Bit 1 control word) (mot de commande du bit 1)
Drive handshake AHS Protocole de transfert AHS du dispositif
d’entrainement
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Anglais

Frangais

(bit 0 status word)

(mot d’état du bit 0)

Busy bit
(bit 1 status word)

Bit d’activité
(mot d’état du bit 1)

State of real-time control bit

(bit 7/6 control word)

Etat du bit de commande en temps réel

(mot de commande du bit 7/6)

State of real-time status bit

(bit 7/6 status word)

Etat du bit d’état en temps réel

(mot d’état du bit 7/6)

E ) £ " o

drive le dispositif d’entrainement

Evaluation of the real-time status bit in the Evaluation du bit d’état en temp del dansYe maitre
master

Defined Défini \>
Not defined Non défini <\ \

NOTE| Une autre affectation a été active auparavant.
5.7.3{3 Cas 3
Affedgtation d’un IDN = 0 a un bit en te

tempjs réel est active (voir Figure 10)
L’éta
bit d’

L’andi
d’activité soit réinitialisé.

Au cours de la
d’activité, l'unité de

réel transmis ne ¢gond
général,

pour |esquels

Le passage d%
I'affe¢tation wia D S-

en ch

L’éta
dem L'état du

nde d’écriture nouveau

Figure 9 — Affectation d’IDN = 0 aux bits.en temp

0000 est utilisée (cas 2, cas 1). L’'unité de commande doit pre¢
ion en fonction de ces régles.

de’I'ancien bit d’état en temps réel ne doit pas devenir non défini avant réception
bit d’état en fnmpe réel

autre affectation a ce k

dgoit demeurer défini par
€lément 7 ait été envoyée. Lors(
mande en temps réel doit étre en

it en

'unité de

ue le
VOYyé.
le bit

u bit
emps
5. En
tifs»,

ue si
bndre

de la

doit étre défini av

nt la

réinitialisation du bit d’activité.

L’évaluation du bit d’état en temps réel dans l'unité de commande concernant I'ancienne
affectation ne doit étre effectuée qu’au cours de la période précédant I'’envoi de la demande
d’écriture relative a I’élément 7. La nouvelle affectation ne doit pas étre évaluée avant que le

PDS ne réinitialise le bit d’activité.

En cas d’erreur,

I’ancienne affectation doit demeurer valide. Dans ce cas,

étre autorisée une fois encore des que le bit d’activité est réinitialisé.

I’évaluation doit
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Write request for data (element 7) of
S-0-0301/0303/0305/0307 and /or

S-0-0413/0414/0415/0416 /1
(Bit 1 control word)
Drive handshake AHS : 11
(Bit 0 status word) S —| y
Busy bit (Bit 1 status word) :
| |
Defined - <& Defined | / |
State of real-time control bit I ! I
(Bit 7/6 control word) Old state : B ew state :
Not |
State of Lt tatus bit Defined —-}» defined | /) | Defined
ate of real-time status bi } T |
i Old state || [N '
(Bit 7/6 status word) | | — “‘ |
| | Not defined /\< |
Evaluation of the real-time 1 " on o ! I
control bit in the drive : | u
I
I
. . |
Evaluation of the real-time I
I
status bit in the master Oldstate |, } PN

Légende

Anglais

Write request for data (element 7) of S-0
0301/0303/0305/0307) and/or S-0-
0413/0414/0415/0416 (

(Bit 1 control word) <\(\
N

Drive handshake AH \

(bit O status w

rotocgle de transfert AHS du dispositif
d’enfrainement

ot d’état du bit 0)

Busy bit

(bit 1 status wg«ﬁ\@ W

Bit d’activité
(mot d’état du bit 1)

Etat du bit de commande en temps réel

(mot de commande du bit 7/6)

State of real-ti coqtrol bit
(bit 7/6 c&i\s\x
St e&*eﬁv st;\tus it
(bi;%s@u N

Etat du bit d’état en temps réel

(mot d’état du bit 7/6)

Evaluation of the reg}-time control bit in the
drive

Evaluation du bit de commande en temps réel dans
le dispositif d’entrainement

Evatuation of the real-time status bit in the
master

Evaluation du bit d’état en temps réel dans le maitre

Defined Défini

Not defined Non défini
Old state Ancien état
New state Nouvel état

Figure 10 — Affectation d’IDN = 0 aux bits en temps réel

NOTE Une autre affectation a été active auparavant.

<Mot de commande de signal et mot d’état de signal

Les signaux doivent étre transmissibles en

temps réel de I'unité de commande aux PDS et
inversement au moyen du mot de commande de signal et du mot d’état de signal. A cet effet,
le mot de commande de signal doit étre intégré dans le MDT et le mot d’état de signal dans

61800-7-304 © CEI:2007
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I’AT. Les bits contenus dans le mot de commande/d’état de signal doivent étre définissables
au moyen de la liste de configuration du mot de commande/d’état de signal (voir S-0-
0027/0026) et de la «liste d’affectation de numéros de bit pour le mot de commande/d’état de
signal» (voir S-0-0329/0328), tel que cela est présenté dans le Tableau 18. Si les IDN S-0-
0329/0328 ne sont pas pris en charge par le PDS, le bit 0 de I'IDN doit étre configuré
automatiquement.

Tableau 18 — IDN dédiés a la configuration des mots de commande et d’état

IDN Description
S-0-0145 Mot de commande de signal
S-0-0027 Liste de configuration pour le mot de commande de S|gnal
S-0-0329 Liste d’affectation de numéros de bit pour le mot de comm e de S|g

S-0-0144 Mot d’état de signal
S-0-0026 Liste de configuration pour le mot d’état de S|gnal
S-0-0328 Liste d’affectation de numéros de bit pour le mo d éta Slg al

La Figure 11 présente un exemple de configuration dusno

Numérno de bit du 0 1 2 3

mot d’gtat de signal @
IDN (sjgnal) S-0-0403 | S-0-0013 | SK0-00Q0 |<S-0-00(3 | 870-0 -0013 [ S-0-0330
configliré

oEop | 2000 | 9301 | opoo o/@’oi \SQ\GQ 0D00 | oboo | 4Ao01 S-0-0026
Numéro de bit 0 5 QS 9 0 4
configliré (signal) V
f\
oEO0p | 2000 | o0 o o 00 o | oooo | 0400 | 0000 S-0-0828

Bl BitB de \/%It 9de Bit0Ode Bit4de Bit0Ode
S-0-Q013 S§-0-0013 S-0-0013 S-0-0013 $S-0-0330

Larigueur de liste

lopgueur de données maximale disponible dans le PDS.

Les og

Exemy

ure Y1 — Exemple de configuration du mot d’état de signal

5.9 Conteneur de données

Le Tableau 19 répertorie les IDN utilisés pour les conteneurs de données.
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Tableau 19 — IDN des conteneurs de données

IDN Description

Conteneur de données A

S-0-0360 Conteneur de données A1 du MDT

S-0-0364 Conteneur de données A1 de I'AT

S-0-0368 Pointeur du conteneur de données A

S-0-0362 Index de la liste du conteneur de données A du MDT

S-0-0366 Index de la liste du conteneur de données A de I'AT

S-0-0370 Liste de configuration du conteneur de données du MDT

S-0-0371 Liste de configuration du conteneur de données de I’A/(
N

Conteneur de données B

S-0-0361 Conteneur de données B du MDT
S-0-0365 Conteneur de données B de I'AT
S-0-0369 Pointeur du conteneur de données B
S-0-0363 Index de la liste du conteneur de donn&
S-0-0367 Index de la liste du conteneur de donné

Deux|conteneurs de données (A et B ir de
parameétres fictifs dans le MDT et I’ étre
dynamiquement modifiable par l'unité de 9 ins, ge du
mode (S-0-
0369 ir les
conteg re de
4 octpe ctets
de lo . IDans
ce ca

Les { i doit
défin s. Le
pointe age dans la liste de configuration du contenedr de
donnges (S- a partir du début de la liste des IDN jusqu’a I'IDN souhaité.
L'unité de cer les données de fonctionnement souhaitées danms le
conte , alors que le PDS doit placer les données de fonctionngment
souhaité ur de données de I’AT

L'unifé de comm doit entrer dans la liste de configuration du conteneur de donnég¢s du

MDT [I'IDN-relatif auX données de fonctionnement a envoyer via le conteneur de donnégs du
MDT [tel que requis de I'unité de commande au PDS.

L'unité de commande doit entrer dans la liste de configuration du conteneur de données de
I’AT I'IDN relatif aux données de fonctionnement a envoyer via le conteneur de données de
I’AT tel que requis du PDS a I'unité de commande.

Les IDN d’adressage (S-0-0368, S-0-0369) doivent étre configurables dans les données
cycliques du MDT. Ainsi, une commutation des données de fonctionnement dans les
conteneurs de données au cours d'un cycle de communication doit étre possible (voir la
Figure 12).
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AT MDT
S-0-0364/0365 S-0-0368/0369 S-0-0360/0361
AT Data Container AT Addr |MDT Addrl MDT Data Container
T T
DN, IDN .|.
DN 4 IDN .[.
DN . IDN .|. MDT Data
AT Data Container IDN .|. Container
IDN ... Configuration List LIDN Configuration List
IDN ... S-0-0371 S-0-037p
IDN ... D
Anglais
AT data container Conteneur de}k\n\égs de\’ﬁ \
MDT data container Conteneur de nne

AT data container configuration list Liste A%onf@%ﬂvw)r}rﬁneur de données
de I’
MDT data container configuration list Aﬁtx %lgmlon\dﬁconteneur de données

igure 12 — Configuration de contene

1 |

sans acquittement (esclave)

nt\également étre configurables dans les
cquittement) en fonction du coptenu
PDS doit générer l'acquittement en
. Si le pointeur du conteneur de données
est situé a I'extérieur de Ia Jiste f i elative au conteneur de données du MDT ou
AT, ou si les dofiné ns le conteneur de données, le conterju du
contgneur de do M_e PDS doit fixer le pointeur (acquittement)|dans
I'AT sur 255. Les dg anteneuy de données du MDT ou AT doivent étre ignprées
(voir |Figure 13). K\ doit comparer l'adressage (S-0-0368, S-0-036P) du
MDT |et de I'AT. gal, elle doit considérer que l'esclave a acceptg les
donng¢ ' CTit données demandées dans I'AT.
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AT MDT
S-0-0368/0369 §-0-0364/0365 S-0-0368/0369 S-0-0360/0361
Addr. AT |Addr. MDT] AT-Data container Addr. AT |Addr. MDTI MDT-Data container

) BE) T
T Check by slave /IE
{a ] IDN

IDN .| | T IDN .

IDN .. ¥ IDN ..

IDN ... IDN ..

ON— ————pTON"T

IDN ... NDN ...

IDN ... ) )
AT data container config. list Check by sla% 1;’_1 _03data ntainer|config. list
S-0-0371

<

1-  Addressing of the data
2-  Write data in the AT
3- Acknowledgement of AT data by

hta by
b AT.

copy the Addr.AT of MDT to AT

Légende <\

Anglais

\ \,P{angais
onte eb@mées de I'AT
Conteneurdendonnées du MDT

\éri |cat‘Qpr/menée par I’esclave

AT data container

MDT data container

Check by slave

AT data container copfigurati i Dste_d,e/configuration du conteneur de données de
T
MDT data con er cenfigura >
iste de configuration du conteneur de données du
MDT

T
Addressing ofWa \ Adressage des données

Write data jn the A Ecriture de données dans I'AT
Write daé%a\DT Ecriture de données dans le MDT

t&AT ata by copy of the | Acquittement des données de I’AT par reproduction de
I'adressage AT de MDT sur I'AT

Acknowle MDT data by copy of Acquittement des données de MDT par reproduction
the Addr MD to AT de I'adressage MDT de MDT sur I'AT

-

igure’13 — Configuration de conteneur de données avec acquittement (esclave))

Si, dans le conteneur de données A ou B du MDT, un IDN d’une longueur (liste) variable est
configuré, I'élément de données correspondant de cette liste doit étre adressé par
I'intermédiaire de I'index de liste.

L'index de liste du conteneur de données du MDT doit étre composé d'une adresse a 16 bits.
Par l'intermédiaire de l'index 65 535, le conteneur de données doit étre défini comme non
valide par I'unité de commande.

L'unité de commande doit établir I'élément de liste adressé dans le conteneur de données du
MDT.

L'index de liste du conteneur de données du MDT doit étre configurable dans les données
cycliques du MDT. Ainsi, une commutation des éléments de liste contenus dans le conteneur
de données au cours d’un cycle de communication doit étre possible. Pendant I'écriture sur le
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conteneur de données du MDT avec lI'index de liste, la longueur de la liste ne doit pas étre
modifiée.

L'index de liste du conteneur de données du MDT doit étre aussi configurable dans les
données cycliques des AT. De cette fagon, un acquittement du conteneur de données du MDT
doit étre possible. Le PDS doit lire I'index de liste du conteneur de données du MDT a partir
du MDT et 'acquitter dans I’AT.

Si I'index de liste se trouve en dehors de la liste, I'index de liste du MDT doit étre fixé dans
I'AT (acquittement) sur la valeur 65 535 et/ou le pointeur du conteneur de données dans I'AT
(acquittement) sur la valeur 255. Toutes les données du conteneur de données du MDT
doivent étre ignorées par I'esclave.

5.10 | Fonctions d’arrét du dispositif d’entrainement

La gestion des erreurs est basée sur le principe suivant lequel les\dispositifs\d’entraingment
doivent étre toujours dotés de fonctions de surveillance pour gatanti 5 omgtique
dans| les situations qui empéchent une réponse correcte aux CORNY e l'unifé de
commande (maftre).

Dans| la mesure ou l'interface SERCOS prévoit un fonctio aent u iquement en profil de
communication CP4 s’arnétant
automatiquement lorsque les profils de communi es que le CP4 sont prégents
dans|le MST.

Les [dispositifs d’entrainement doivent\ s'arxét \ i lorsqu’une erreyr de
comnpunication compromet leur capacité a hon fonctionnement. C'est le cas de
deux| défaillances consécutives des cours du CP4 dans un dispositif
d’entrainement.

Comme décrit ci-dessus s di iti ainement qui ne sont pas en mesure de
répondre correctement doive ‘arréten\ Celg ne signifie pas nécessairement que I'unité de
commande doit et une réinitialisation lorsque les défaillances de
mesnge se produisé Au contraire, il peut y avoir certaines procédures
archiyées dans l'upnite peuvent étre exécutées avant l'arrét, en fonctiopn de
la sithation d'erreur ogéawures doivent faire partie de I'unité de commande

Lorsdue | S4g] 'erreur de communication" dans le diagnostic de clagse 1

(C1D} SA0-0Q1Y4), Xe mesage de dlagnost|c S-0-0095, peut étre alors utilisé pour lirg une
chaine deNeux ag

5.11 | Classes’deegmmunication

5.11.1.5/Généralités

Les classes de communication de l'interface SERCOS doivent étre fournies par les différents
constructeurs afin de simplifier I'interopérabilité des composants de l'interface SERCOS.
Toutes les fonctions qui affectent le fonctionnement du maitre ou des esclaves doivent étre
telles que définies dans les différents profils d'application.

La communication SERCOS doit étre subdivisée en 3 classes. Par définition, les classes de
communication suivent une structure hiérarchique. Cela signifie qu'une classe supérieure de
communication doit répondre aux exigences d'une classe inférieure de communication.
Chaque classe de communication doit comporter une certaine gamme de groupes de
fonctions et ’IDN. La Figure 14 donne une illustration de cette procédure.
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Communication class C: Additional functions

optional functions

Communication class B: Extended functions

mandatory functions optional functions

:2007

Communication class A: Basic functions

mandatory functions

ANRSN

Anglais \Qmals\\/

Communication class C: Additional functions | Classe d co nic Wons
suppA{I ntal

optional functions f%&onéfacul/ath(es\

Communication class B: extended funcMs C sse com un|cat| n B fonctions étendues

mandatory functions s'gbligatoires
optional functions nctl cultatives

Communication class A: m?ﬁ‘c‘m\\ Ia e de ommunication A: fonctions de base
\\

Les (¢
sont

NOTE
suivan
cycle ¢

SERC

Strdcture }$Ql_as)ses de communication
omposant i
Dris en charg¢”’

une ou plsieyrs S gnformité (élément obligatoire);

tes: retour en position (esclave), procédure d’arrét positif de PDS, cycle de détection: niveau 1 — du
e communication: 0,5 ms — granularité 1 — vitesse de transmission: 2 Mbit/s et 4 Mbit/s.

5.11.2—Classe-de-eommunicationA

ivent étre décrits par les éléments suivants qui

htaires
rée de

Cette classe se compose de tous les paramétres qui sont nécessaires afin de permettre
I'échange de données d'une maniére qui soit cohérente avec le protocole d'interface
SERCOS. Chaque composant d'interface SERCOS (par exemple, PDS, unité de commande),
doit prendre en charge ces parameétres afin de fermer un anneau d'interface SERCOS et
fonctionner sans défaut jusqu'au CP4, indépendamment du dispositif.

La classe de communication A doit inclure les fonctions de communication de base suivantes:

e configuration en anneau;

synchronisation (voir Tableau 20);
message préconfiguré (voir Tableau 21);
exécution de phase (voir Tableau 22);
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e protocole de voie de service (voir Tableau 23);

e gestion des erreurs de communication;

e informations et diagnostic (voir Tableau 24);

e mot d’état (voie en temps réel);

e mot de commande (voie en temps réel).

Tableau 20 — Configuration en anneau — Synchronisation

IDN Description Capaciteé Commentaires
S-0-0q0T DUTEe de Cycle de [ unite de commande (INcyc) W STTunite de commande utiifge une
valeur diffé de S-0-0002, ceci doit
étre pris gn char ainsi_que le Bit de
synchrghigation de Kynité de
com e 'commange, bit 10)
S-0-0¢02 Durée de cycle de communication (tgcyc) w \ \ >
S-0-0903 Temps de démarrage minimal de la transmission R
AT (t1min)
S-0-0904 Période de transition transmission/ réception x\>
(tATMT)
S-0-0905 Temps de traitement minimal de retour (i5) /\R >
S-0-0706 Temps de démarrage de la transmission AT (¢ \)/N/\
S-0-04907 Point de capture de I’acquisition@a %ur@ 8 ( WU \/
5-0-0q08 | Période de validité de la valeur de bonsigne \tg)
S-0-0087 Temps de récupération entre trangmissions R Ce parametre doit étre fourn| méme si
(tATAT) I’esclave ne prend pas en chlarge
plusieurs dispositifs. Si I'esc|ave ne
prend pas en charge plusieufs
N \\/ dispositifs, ce paramétre est|fixé a “0”.
5-0-0d88 | Temps de récfiperatianentre kecoptions (firrsy) R
s-0-0d89 Temps({e\@m\yrage d} |a\{ans\\is§k<1 y)DT (t2)
S-0-0990 TempsM de lawalewdr de sonsigne R
(tMTSG) A
5-0-0096 | Disposiff esclave (SBN)N_/ R
@&AXConﬂguratlon en anneau — Message préconfiguré
IDN Description Capacité Commentaires
5-0-0409 | Position tu_r€gistre de données dans le MDT w
S-0-0010 Longueur du MDT W
S-0-004s Typn de. mnceagn \AL l\/lnceagne prér\r\nfignrée seulement
Tableau 22 — Configuration en anneau — Exécution de phase
IDN Description Capacité Commentaires
S-0-0021 IDN - Liste des données de fonctionnement non R
valides pour le CP2
S-0-0022 IDN - Liste des données de fonctionnement non R
valides pour le CP3
S-0-0028 Compteur d’erreurs de MST
S-0-0029 Compteur d’erreurs de MDT R
S-0-0127 Veérification de transition du CP3 W
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IDN Description Capaciteé Commentaires
S-0-0128 Veérification de transition du CP4 W
Voie en Modification des commandes de procédure R Mot d'état 1, Bit 5
temps réel
Tableau 23 — Protocole de voie de service
IDN Description Capaciteé Commentaires
Voie en Voie de service AT R Mot d’état, bit 0 a 2
temps réel
Voie ep Voie de service MDT w Mot de copimande, blt Qa5
tempsj|réel
Tableau 24 — Informations & dlagn?t.{x\%
IDN Description Capa/m\ oMtalres
S-0-0011 Diagnostic de classe 1 R it 1 iguement exigé pour la
¢ ication. D’autres bitg sont
r la description fonftionnelle
(7 rofils
S-0-0¢12 Diagnostic de classe 2 \R/ igé pour la partie relative aux
/\ fofictions des profils.
S-0-0Q13 Diagnostic de classe 3 R Exigé pour la partie relative aux
fonctions des profils.
S-0-0014 Etat d’interface @ Bits 0 a 8 uniquement exigég pour la
communication.
$-0-0q17 IDN - Liste de toutes las [donnés N 7R
fonctlonnemN
S-0-0025 IDN - Llste e totte R
proc
S-0-0028 Comp r/d"eq R
s-0-0029 Comp/eo\\s\err\ E‘e\MDT \ R
s-0-0430 Version du'constructeur R
s-0-0095 fqesm é@ngc> R
5-0-0096 /ispositifesclave (SLKN) R
S-0-00999 \&\%allég\re@ggnostlc de classe 1 W
S-0-0134 Moh‘%or’r)nande du maitre R
S-0-0135 Mot d’état de PDS R
S-0-0143 Version de I'interface SERCOS R
Voie en Erreur d’arrét de PDS R Mot d'état 1, Bit 13
temps réel

Les débits en bauds et les durées de cycle a prendre en charge doivent étre tels que définis
par les descriptions détaillées des différents profils.

NOTE

Il convient que I'analyse des débits en bauds du maitre soit désactivée, car cela peut interférer avec la
reconnaissance automatique du débit en bauds par le PDS, qui est une fonction facultative (classe de
communication C).

Les IDN dans le Tableau 25 doivent étre écrits par lI'unité de commande dans le CP2. L'unité
de commande ne doit pas s'appuyer sur les défauts ou les parameétres précédemment
archivés. Le PDS doit accepter ces parametres dans le CP2. L'unité de commande peut ou ne
peut pas écrire des parameétres supplémentaires dans le CP2, selon la configuration. Le PDS
doit également accepter tous autres paramétres dans le CP3.
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Tableau 25 — Parametres de la classe de communication A

IDN Nom Accés Commentaires
S-0-0001 Durée de cycle de I'unité de commande (fNcyc) CP2-W Synchronisation en anneau
S-0-0002 Durée de cycle de communication (tScyc) CP2-W Synchronisation en anneau
S-0-0006 Temps de démarrage de la transmission AT (t1) CP2-W Synchronisation en anneau
S-0-0007 Point de capture de I'acquisition de retour (t4) CP2-W Synchronisation en anneau
S-0-0008 Période de validité de la valeur de consigne (t3) CP2-W Synchronisation en anneau
S-0-0009 Position du registre de données dans le MDT CP2-W Configuration des messages
S-0-0015 Type de message CP2-W Configuration des messages
S-0-0989 Temps de démarrage de la transmission MDT (t2) CP2-W Synchrcﬁﬂsati}r\en anneay
s-0-0127 | Vérification de transition du CP3 CP2-W c%rxinu\?atign\@ pk\se

La liste de parameétres S-0-0021 «IDN - liste des données de f
le CH2» ne doivent refléter que les parameétres de ce tableau.

5.11.B Classe de communication B (Fonctions étendu
La cIIsse de communication B doit inclure:

e La classe de communication A a
(Moir 5.11.2):

—| mot d’état (voie

—| mot d’état (voie
e efles foncti

—| configuratio

nfiguration en anneau — Configuration des messages

nnementnomvyalides| pour

antes

IDN \/ Description Capacité Commentdires
S-0-0416 Liste de configuration d’AT W
S-0-0024 Hste-de—configtrationdeMBF W
S-0-0185 Longueur du registre de données configurables dans I'AT R
S-0-0186 Longueur du registre de données configurables dans le MDT R
S-0-0187 IDN - Liste de données configurables dans I'AT R
S-0-0188 IDN - Liste de données configurables dans le MDT R

Tableau 27 — Informations & diagnostic

IDN Description Capacité Commentaires
S-0-0097 Diagnostic de classe 2 du masque w
S-0-0098 Diagnostic de classe 3 du masque W
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Tableau 28 — Bits de commande en temps en réel

IDN Description Capacité Commentaires
S-0-0300 Bit de commande 1 en temps réel R
S-0-0301 Affectation du bit de commande 1 en temps réel W
S-0-0302 Bit de commande 2 en temps réel R
S-0-0303 Affectation du bit de commande 2 en temps réel W

Tableau 29 — Bits d’état en temps réel

IDN Description Capacité ( Mmentaires
s-0-004 | Bit d’état 1 en temps réel R A(\\ O\
S-0-0305 | Affectation du bit d’état 1 en temps réel W \ \ \
S-0-0306 Bit d’état 2 en temps réel R/\ \
S-0-0907 | Affectation du bit d'état 2 en temps réel w0\ NV
Les IDN dans le Tableau 30 doivent étre écrits par I' man\a%s le CP2. L|unité
de cpmmande ne doit pas s'appuyer sur les défauts etres précédeniment
archiyés. Le PDS doit accepter ces paramétres anité de commande peut pu ne
peut pas écrire des parameétres supplé i la configuration. Le| PDS
doit §galement accepter tous autres parametres dans |e\g

Tableau 30 — Parameétfes de la sede communication B
(@R

IDN /\ N)zm\\ \\ \ Accés Commentaires
S-0-0401 Durée de cycl&dewité\ée comm>n\h‘s\(thyc) )\/ CP2-wW Synchronisation en anndau
S-0-0¢02 Durée de cycl[e MNMCAQO}\QSC\){ CP2-w Synchronisation en anneau
S-0-0706 Temp@e\@m}rrage (@ \t@n%w (t1) CP2-W Synchronisation en anndau
S-0-04907 Point de\c/a(z{mg\ie\@cq\u'\sit@»\de >tour (t4) CP2-W Synchronisation en anngau
S-0-0908 Périodyﬁé\Ndit\e\{eh\valeurbe consigne (3) CP2-W Synchronisation en anndau
S-0-0¢09 Po;iﬁ\on\{u r&géﬂ{e dé@rﬁée{dans le MDT CP2-W Configuration des messdges
S-0-0015 T§Qe dhﬂ%\sa\g{e ) CP2-W Configuration des messdges
S-0-0916 < \Lrs@ de&\&{fi‘gurz}t@n d’AT CP2-W Synchronisation en anndau
S-0-0024 \L\vst\e}% cc\ﬁ\fig\ma/(ﬂ)n du MDT CP2-W Synchronisation en anngau
S-0-0989 Tem&d&d%arrage de la transmission MDT (t2) CP2-W Synchronisation en anndau
S-0-0127 Veérification de transition du CP3 CP2-W Commutation de phase

La liste de parameétres S-0-0021 «IDN - liste des données de fonctionnement non valides pour
le CP2» ne doivent refléter que les paramétres de ce tableau.

5.11.4 Classe de communication C (Fonctions supplémentaires)

La classe de communication C doit comporter:

La

La Classe de communication B qui inclut (voir 5.11.3):

classe de communication A avec les fonctions de communication de base

suivantes:

configuration en anneau (synchronisation, message préconfiguré, exécution de
phase);

protocole de voie de service;
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— informations & diagnostic;
— mot d’état (voie en temps réel);
— mot de commande (voie en temps réel)
— et les fonctions de communication étendues suivantes:
— configuration en anneau (message 7);
— informations & diagnostic étendus;
— bits de commande en temps réel;
— bits d’état en temps réel.

o ef les fonctions supplementaires tfacultatives suivantes:
—| reconnaissance automatique des débits en bauds;

—| ordre physique;

—| bits en temps réel configurables — commande des signaux;
—| bits en temps réel configurables — mot d’état de signal;
—| conteneur de données — voie multiplex;
—| conteneur de données — gestion des listes via la~qj
—| gestion des listes via la voie de service;
—| voie de service étendue;
—| téléchargement de micrologicigl;
—| transfert de fichier.

5.11.5 Granularité de la durée de cycle cation

Pour [S-0-0002, la duree ion doit étre presélectionnée. La durée|tg.,
doit &tre un entier multiple 3 o€ PDS et la durée de cycle de I'unité de
commande doit étre ie i ée de cycle de communication. Pouf une

bonne performance d , il convient que la durée de cycle soit 19 plus
courte possible.

Trois
grany

He la

ts de

0 us

La mise,en)ceuvre de l'interface SERCOS doit prendre en charge la granularité 1 pour asjsurer
I'intefopeérabilité. Les granularités 2 et 3 doivent étre considérées comme des améliorgtions
facultatives.

6 Mise en correspondance avec CP 16/3 (SERCOS Ill)

6.1 Référence aux normes de communication

Le CP16/3 est spécifié dans la famille de normes CEl 61158. Les références détaillées sont
énumérées dans la partie correspondante de la CEl 61784-2.

6.2 Présentation générale

Le protocole de communication CP16/3 (SERCOS Ill) fonctionne de maniére trés similaire au
CP16/1 (SERCOS 1) et CP16/2 (SERCOS II). Voir I'Article 5. Pour cette raison, le paragraphe
5.11.5 présente et spécifie uniqguement les points de différenciation du CP16/3.
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Le Tableau 31 résume les caractéristiques majeures de CP16/3.

Tableau 31 — Résumé des caractéristiques de CP16/3

Caractéristique

CP16/3

Topologie

Anneau ou ligne

Flux de données

Double anneau:

Du maitre au 1°" esclave, puis a I'esclave suivant, et ainsi de suite jusqu’au dernier esclave,
et puis au maitre.

Simultanément du maitre au dernier esclave, puis a I'esclave précédent, et ainsi de suite

Jusqu au prefmmier escidve, el puls au mditre.

Chaque esclave doit étre en mesure de lire et de modifier les messages s les deux| sens.
Connexion en série:

Du maitre au 1°" esclave, puis a I’esclave suivant, et ainsi dg/suiteN o\derniex esglave,
et puis a I'esclave précédent, et ainsi de suite jusqu au 1°" esclav

Chaque esclave doit étre en mesure de lire et de modifjer Ie s deux|sens.

Communication
dilecte entre

Pris en chafg

bsclaves
Support de Conformément a | 8802- 3 therngt)
conpmunication
Ca e\(NOOBA E
op igue ( 00
Vitesse de 100 |t/s
trgnsmission

Duréd de cycle fscyc

31,25 ps, 62,5 psﬁ25 us, 2%8\\‘300\y\s et jusqu’a 65 ms par pas de 250 ps

Synghronisation

Comp\Qnsa\\on\gj re\\ie%ransmlssmn automatique

NomHbre d’esclaves

Ny/gqu a 254

Adrdgsse ADR du
ispositif

( &\\\/{ < ADR < 254

Message de
syng¢hronisation

N
AN NN

Mgssages de
‘esclave

/\\\ H‘Q{es \Ié/es écrivent dans un maximum de 4 AT (ATO a AT3)

Messdges du mi(l(t?e\

e maitre écrit dans un maximum de 4 MDT (MDTO a MDT3)

Ordrg du ssage
au copirs d'unsyc

N \ MDTO a MDT3, ATO & AT3
INS

Communicati non\
Cyclique

erice (SVC): 4 octets sont réservés pour chaque esclave au sein de I'AT etf MDT

Prise en charge
d’autiles jmessages

M trame Ethernet peut étre transmise:

- a chaque cycle dans la voie IP, si le réseau a été bien configuré pour cela;

= toutmoment entre te dermier esctave dans une ligne et a autres UiprbiIin,

- a tout moment entre tous les dispositifs avant l'initialisation du réseau de CP16/3

Initialisation

Automatique a la mise sous tension (fsgyc> 1 ms)

4 phases intermédiaires de communication (CP0O a CP3) avant d’atteindre le fonctionnement
normal (CP4)

Transfert de fichier

Utilisation de la voie de service (SVC),

ou utilisation des trames Ethernet, si I'esclave les prend en charge

Branchement a
chaud

Pris en charge

Redondance

Pris en charge

Si un défaut de communication (par exemple, une rupture de cable) se produit dans une

topologie en anneau, le réseau se comporte immédiatement comme deux lignes
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Caractéristique CP16/3
Surveillance du L’ensemble des données du réseau est disponible a tout point au sein du réseau
réseau

Le nombre exact de PDS qui peuvent étre desservis par réseau de communication dépend de
la durée de cycle, de la quantité de données choisie, et de la vitesse de transmission. Le
nombre de PDS par unité de commande peut étre aussi étendu par I'utilisation de plusieurs
réseaux. Le Tableau 32 présente des exemples qui sont valides dans des conditions
normales de fonctionnement. Le temps de réserve est disponible pour la transmission
d’autres données (par exemple, la communication avec des E/S sous forme de PLC, trames
Ethernet) ou comme une marge de securiie devant eire utilisee pour des developperhents

d’appglications ultérieurs.
Tableau 32 — Nombre de PDS par réseau (exegxp\ s)

Priofil de Vitesse de Durée Registre | Registre de | No, e b| blna e Temps
comnjunication | transmission | de cycle de données en | dg PDS oi de ) He
données provenance p rP régerve
en de chaqu N
direction PDS
de
chaque
PDS
N\
ch 16/3 100 Mbit/s 1ms | A6 octetsa| 1\§Ye "\ 254>, | 8 kbit/s (4 octets) | 40 ps
~7

Cp 16/3 100 Mbit/s 1 ms 320 te%s\ oete 120 32 kbit/s (4 200 ps
octets)

CP 16/3 100 Mbit/s 250 us 32 octets octets 34 128 kbit/s (4 2% us
(\ octets)

octets)

ch 1613 100 Mbit/<\\25(a% &Q}@ §2>ctets 17 128 kbit/s (4 130 ps

chb 1613 100 mei/\\izs S séﬁs\je octets 8 1024 Mbit/s (4 | 5 ps
octets)

6.3

L’inte S 1) doit utiliser la transmission de données Ethernet
entre et les PDS. Cela peut se faire en utilisant soit T00BAJE-TX
(cabl optique), selon I'application.

La to i idation doit étre une ligne ou un anneau, tel que cela est présenté a

la Fig
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Ethernet

Control unit

Master 1 | [Master 2 Master i Master |

R
mg\ A
\{VJ
> 1/0 station PDS
_ f Hybrid =
Line group C
/ Tl 4
Slaves
\ laves
B )\/
1/0 station

T

Légende

Control unit /\ \/\ ) Unité de commande

Master Maitre
N\ )

Network Réseau
Ring Anneau

/0 tath\\ \ Station E/S

Frangais

Line N \ Ligne

Hybrid group\/ Groupe hybride
Slaves Esclaves

PDS group Groupe de PDS

Figure 15 — Topologie

La topologie en anneau doit offrir une redondance lors de la communication. En cas de
défaillance de l'une des lignes de transmission (par exemple, rupture de céble, déconnexion
volontaire), le maitre doit toujours étre capable de communiquer avec tous ses esclaves sans
interruption. Ainsi, la fiabilité et la disponibilité du réseau sont améliorées.

La communication directe en temps réel entre esclaves doit étre entiérement prise en charge.
Le maitre doit déterminer les participants a ces communications directes.

Pour les procédures d’ouverture ou de fermeture de session des participants, il doit y avoir
des champs de données (champs de branchement a chaud) dans les messages en temps
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réel.

spécifiées.

Pour les besoins de surveillance,

réseau doit étre disponible a tout point au sein du réseau concerné.

6.4

Mécanisme de synchronisation et contenu de message

Voir 5.3 et Article 5 (CP16/1 — SERCOS | et CP16/2 — SERCOS II).

La s
Figurp 16):

nchronisation de CP16/3 (SERCOS 1) differe uniquement de la facon suivante

Les procédures d’ouverture ou de fermeture de session doivent étre telles que

I’ensemble du contenu des données en temps réel du

lel message de synchronisation (MST) doit faire partie du mess
(MDTO);

lels esclaves doivent écrire leurs données dans un maximum

2) voir Figure 16) pour fournir une voie IP,
I'intérieur de chaque cycle de commumcatlo
MDT et ATO ou entre le dernier AT

lel CP16/3 spécifie 2 classes d’instabilité

lef réseau doit étre configuré en fonction de I'applieatio oY 3¢ 1 ou la mé

pchronisation des PDS et

(voir

nmaftre

T4);

hode
psa

lasse

dlinstabilité a haute performance pe donc
ume trajectoire multi-axe plus précisé

MDTO AT AT AT3 MIDTO

H[Mm H[Mm NN g H[M™ H[m H[Mm H[M

p|s| ||p s s | 2 s| ||o|s| ||o]|s D[B

R|IT R KT RYT TNIRAT NIR | T R|T R|T R|

T Q IP channel
4 /\ we > channe ‘Ibll---.
( \ \ ) Communication cycle

MDI0 T4 MDT MDT3 ATO AT1 AT2 AT3 MIDTO
H|M H N H[{M H{M H|M H{M H|M H|M
D|S S S D[S D|S D|S D[S D|S D| B
R|T T R|T RIT R|T RIT R|T R
RT channel IP channel RT channel
Communication cycle
Légende
Anglais Frangais
Method 1 Méthode 1
Method 2 Méthode 2
RT channel Voie en temps réel
IP channel Voie IP
Communication cycle Cycle de communication

Figure 16 — Séquence de message
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Tableau 33 — Classes de performance de la synchronisation

Nceud
| instabilité | max
Maitre Esclave
50 ns Classe B Classe B

50 ys Classe C

6.5 Transfert de données non cycliques

communication en temps non rée| peut éve
I'application, et dans ce cas, i
communication en temps non réel

e Eh raison de la flexibilité des form

ayec les CP16/1 et Cw%.

RT Ch B IP Channel
(MRT T NN (TCPI/IP, UDP/IP,....)

agon

sein

clave

ie IP

2¢gl); la
ion de
ur la

S ¢ bs de
commande et d'autres modes de fonctiprnement en dehors de ceux couramment uflilisés

real-tlzfé@\/{\m\% > non-reaktime communication
<

A

X communlcatlon cycle

A

DN

\ 4

Légende

Anglais Erangais
RT channel Voie en Temps Réel
IP channel Voie IP
Real-time communication communication en temps réel
non-real time communication communication en temps non réel
Communication cycle cycle de communication

Figure 17 — Cycle de communication général

6.6 Bits en temps réel

Voir 5.7 (CP16/1 — SERCOS | et CP16/2 — SERCOS IlI).
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6.7

Voir |

6.8

Mot de commande de signal et mot d’état de signal

"Article 5 (CP16/1 — SERCOS | et CP16/2 — SERCOS II).

Conteneur de données

Voir 5.9 (CP16/1 — SERCOS | et CP16/2 — SERCOS II).

6.9

Fonctions d’arrét du dispositif d’entrainement

Voir 5.10 (CP16/1 — SERCOS | et CP16/2 — SERCOS IlI).

6.10

Voir 4

La sy

e le

e la

e sgule la granularité 3 (incréments de 250 us a

reg

Classes de communication

p.11 (CP16/1 — SERCOS | et CP16/2 — SERCOS II).

commandée.

7.1 Référence aux normes de comfunicatio

SERCOS Interface™ 13 haute
performance en temps rée ment,
qui cpmprend la techn ue le
profil{des entrainements 2 ns la
CEI §1800-7-20

EtherlCAT14 est érnet en temps réel spécialement adaptée |a la
communication e g commande et les périphériques comme les systemes
E/S, |les dispositifs, dgnt es capteurs et les actionneurs. EtherCAT est spérifiée
dans|la famifle de ‘ ( 61158 et est citée en référence dans la CEIl 61784-2 en tant
que [profj CP12. Les références détaillées figurent dans la partie
correppénda

EthellCAT prend>en charge le profil asservi défini dans la CEI 61800-7-204. Le protocqle de
SERCOS Interface ™ n’est pas transféré sur EtherCAT, mais les parametres et donnég¢s du
dispasitif ‘"d’entrainement qui sont définis dans la CEl 61800-7-204 sont rendus acces?ibles
par lg protocole EtherCAT.

Cette spécification décrit l'interface EtherCAT par rapport au profil d’entrainement asservi de
la CEl 61800-7-204. Le protocole correspondant est désigné dans la CEl 61800-7-204 Profil
d’entrailnement asservi sur EtherCAT (Servo Drive Profile over EtherCAT - SoE).

Le SoE permet d'intégrer des dispositifs d’entrainement basés sur les technologies de la
CEI 61800-7-204 dans un environnement EtherCAT. Cela inclut le diagramme d’états de

13 SERCOS™ et SERCOS interface™ sont des marques de SERCOS International e.V. Cette information est
fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un
entérinement par la CEl du détenteur de la marque ou de l'un quelconque de ses produits. La conformité a ce
profil n'implique pas [I'utilisation des marques SERCOS ou SERCOS interface. L'’utilisation des marques

SE

RCOS et SERCOS interface nécessite I'autorisation de leur détenteur.

14 EtherCAT™ est une marque de Beckhoff, Verl.
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SERCOS (phases de communication), la synchronisation, la communication des données de
processus et I'accés via la voie de service aux identificateurs (IDN) et leurs éléments (data
state, attribute, name, unit, min, max and value - état de données, attribut, nom, unité, valeur
minimum, maximum).

Les numéros IDN et leur utilisation spécifique sont spécifiés dans la CEl 61800-7-204.

7.2 Présentation générale

Le Tableau 34 résume les caractéristiques majeures d’EtherCAT.

Tableau 34 — Résumé des caractéristiques d’EtherCPf_\

Caractéristique CP12 A \
Topologie Ligne, Etoile, Anneau/\ \\

Flux de données Ligne: Du maitre au 1er esclave, puis a I'esclav ‘au
dernier esclave, puis en retour
Etoile: La trame est transmise a tous les oit
la trame e
Suppprt de communication Paire tors?dgm\pthmx
Vitesse de transmission b|t/s

Réglage des paramétres Fonction d’ uto-négagiati n\et/d utp-transi de I'ISO/CEI 8802-3
de communication

Lrée de cycle tscyc F%\\é\e dé@rle)/apphcatlon

Nlombre d’esclaves Jus}x@ 65 535
Adregse ADR du dispositif \Aut&n\ﬁ{( }\J\Wresses sélectionnables

ISynchronisation (AM\\()cére\s}Je(i\ﬂg}e (DC) avec échange de données

Messages de I'esclave essage herC T avec filtrage logique pour tout PDS
[\/\ w:ﬂux lettres pour la voie de service

essage du maitre mes a&,\/E/therCAT avec filtrage logique pour tout PDS
A(\K/\\/\ Boite aux lettres pour la voie de service

Initialisation Automatique a la mise sous tension
3 phases de communication intermédiaires (Init, Pré-opérationnel, Sécurité
Opérationnelle) avant d’atteindre I'état opérationnel.
~¥
'athiQ\ \ Protocole FoE ou EoE avec la communication IP

Le ngmbre_exact PDS qui peuvent étre desservis par réseau de communication dépend de
la durée (de- cycle et de la quantité de données choisie. Le nombre de PDS par unité de
commande peut étre au33| etendu par Iutlllsatlon de pIu3|eurs réseaux. Le Tablequ 35

|w)

=

—

temps de réserve est dlsponlble pour la transmission d autres donnees (qui ne sont pas liées
au PDS) ou comme une marge de sécurité devant étre utilisée pour des développements
d’applications ultérieurs.
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Tableau 35 — Nombre de PDS par réseau (exemples)

Profil de Vitesse de Durée Registre de Nombre Débit binaire (voie de Temps
communication | transmission | de cycle données par de PDS service) par PDS de
PDS (dans réserve
chaque
direction)
CP 12 100 Mbit/s 1 ms 8 octets 720 50 Mbit/s pour tout PDS 10 us
CP 12 100 Mbit/s 1 ms 16 octets 360 50 Mbit/s pour tout PDS 10 us
CP 12 100 Mbit/s 1 ms 32 octets 180 50 Mbit/s pour tout PDS 10 us
GP—42 +56-Mbitts 2501+ S-octets 430 58-MbittspourtottPBS 10 us
aqP 12 100 Mbit/s 250 us 16 octets 90 50 Mbit/th PDS 10 us
aP 12 100 Mbit/s 250 ps 32 octets 45 50 Myﬂélpow\tout\v\os 10 us
4P 12 100 Mbit/s | 31,25 ps 8 octets 22 2Q/K/|\\i}><s\poN&\PD 5 s

7.3 | Synchronisation SoE

7.3.1 Généralités

La sd4quence d’interactions pour la mise en place de¢ icati

et de|l’échange de données est décrite dans la Fi

n,de la synchronigation

7.3.2 Phases 0-2 de CP16

Il n’ekiste aucune synchronisation entré le maitrene clave. La communication par vdie de
servitce se fait via l'interface de la boft

7.3.3 Phases 3-4 d

La synchronisation es f S i «hoxloge répartie» (Distributed Clock, DC) ou par
I'évémement de synshronisati & DC
afin gde générer wn cycle
configurée. L'événg | de la
comnpunication. K'éwe e gestfon de la synchronisation agit de la méme maniére. Le
signall de sy isati i comparaison a la fin du message MST comme cela est

définl dans |4

74 (G

7.4.1 Diagramme d’états EtherCAT et diagramme d’états CPF 16 de la CEl 61784

Les phases de communication (CP) de la CEl 61158-4-16 sont comparables au diagrgmme
d'étais\EtherCAT (ESM), comme illustré a la Figure 18. Les Phases 0 et 1 sont couvertes par
I’état —«Init» du diagramme d etats EtherCat. La phase Z correspond a letat «pré-
opérationnel» et permet I'accés aux IDN via la voie de service (boite aux lettres EtherCAT).
La phase 3 correspond a l'état d’«sécurité opérationnelle», les données cycliques sont
transmises et le dispositif d’entrainement a du temps pour la synchronisation. L'état
d’EtherCAT "Sécurité opérationnelle" indique que l'esclave doit transmettre des entrées
valides et ignorer les sorties du maitre — ceci doit étre garanti par l'esclave. L’état
«Opérationnel» correspond a la phase 4 — toutes les entrées et sorties sont valides.

Le S-0-0127 (C100 vérification de la transition a la phase de communication 3) et le S-0-0128
(C200 vérification de la transition a la phase de communication 4) sont obsolétes et sont
couverts par le passage de l'état «pré-opérationnel» a I'état «sécurité opérationnelle» et
respectivement de I'état «sécurité opérationnelle» a I'état «opérationnel».

EtherCAT permet un repli de I'état «opérationnel» a I'état «sécurité opérationnelle» (par
exemple, en cas d'erreur de synchronisation) ou a I'état «pré-opérationnel» (en cas d'entrées
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non valides) et de I’état «sécurité opérationnelle» a I’état "pré-opérationnel" (en cas d'entrées
non valides). Il convient qu'un esclave SoE prenne également cela en charge. Dans le cas
contraire, I'esclave doit fixer une valeur au bit d'erreur dans le registre d’état AL d’EtherCAT.

IEC 61784
Init Phase 0/ 1
(IP) (Pl)I A A A A

Pre-Operational |(S!) | M\@
(Ol) | (F’S)l (SP)i <\x\\$@§
0127)

(OP) Safe-Operational \Iﬂ?se 3
a N W|t Inputs)
0 | (o8] \Q JJJ i
] }(s-0-0128)
\
Operatlonal Phase 4
Légende (\ b/\
' Frangais
Init /\ \> Etat initial
Pre- opera})}o\al \ Etat pré-opérationnel
Safe ope t|on}\\ \ ) Etat sécurité opérationnelle
Opé&rational \ Etat opérationnel
Phase AN \ Phase
(with inputs) ) (avec des entrées)
IEC 61784 CEl 61784

7.4.2 Dispositifs d’entrainement multiples

L'adresse CPF16 de la CEI 61784 (ou les adresses — lorsque plusieurs dispositifs
d’entrailnement sont couverts par un esclave EtherCAT) est utilisée telle qu’elle est définie.
Elle est accessible en lecture et en écriture a partir du maftre via le S-0-0096 (dispositif
esclave SLKN). L’adresse CPF16 de la CEl 61784 est complétement indépendante du
schéma d'adressage de EtherCAT et est utilisée comme information spécifique a I'application
pour des raisons de compatibilité.

Si plusieurs dispositifs d’entrainement sont couverts par un contrdleur esclave EtherCAT, les
données de processus des dispositifs d’entrainement (y compris le mot de commande / d’état)
sont ajoutées, en commencgant par le mot de commande / d'état et les données de processus
du premier dispositif d’entrainement, suivis par le mot de commande / d'état et les données
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