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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

2015

e International Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization for standardizatigmcom
national electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of IEC s ‘to p
brnational co-operation on all questions concerning standardization in the electrical and electronic fie
end and in addition to other activities, IEC publishes International Standards, Technical Specific
Chnical Reports, Publicly Available Specifications (PAS) and Guides (hereafter referred to as
blication(s)”). Their preparation is entrusted to technical committees; any IEC National Committee intg
the subject dealt with may participate in this preparatory work. International;\governmental an
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h the International Organization for Standardization (ISO) in accordance,with conditions determir
eement between the two organizations.
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brested IEC National Committees.
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interpretation by any end user.

order to promote international uniformity, IEC National Committees undertake to apply IEC Publig
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edition: Update of mapping specification.

The text of this standard is based on the following documents:
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Full information on the voting for the approval of this standard can be found in the report on
voting indicated in the above table.

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 stability date indicated on the IFC website under "http-//webstore jec ch" in the data
relatgd to the specific publication. At this date, the publication will be
e rgconfirmed,

e wjthdrawn,

e rgplaced by a revised edition, or

e amended.

IMPORTANT - The 'colour inside’ logo on the cover pageiof this publication indigates
that| it contains colours which are considered to. be useful for the cofrect
undérstanding of its contents. Users should therefore print this document usipg a
colopr printer.
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INTRODUCTION

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

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

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

|Ocat-\A o tha denv o [loomeaetimac-kknown-—ac-amaart Al o WintAalliaant A Al
POt e Oy e SO et e o1 Owaos— ottt Oy C— Or— 1t Cm gt Crive—):

A variety of physical interfaces is available (analogue and digital inputs and outputs, gerial
and |parallel interfaces, fieldbuses and networks). Profiles based on specific physical
interfaces are already defined for some application areas (e.g. motion conirol) and pome
device classes (e.g. standard drives, positioner). The implementations, of the assogiated
drivefs and application programmers interfaces are proprietary and vary widely.

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

IEC §1800-7 provides a way to access functions and data of a.drive that is independent ¢f the
used |[drive profile and communication interface. The objective is a common drive mode| with
genefic functions and objects suitable to be mapped,-on different communication interfpces.
This |makes it possible to provide common implementations of motion control (or vejocity
contrpl or drive control applications) in controllerscwithout any specific knowledge of the|drive
implementation.

Therg are several reasons to define a generic interface:

For 4 drive device manufacturer

— leiss effort to support system-integrators;

— lefss effort to describe drivesfunctions because of common terminology;

- t]e selection of drives does not depend on availability of specific support;
For g control device ‘'manufacturer

— no¢ influence_ef\bus technology;

sy device integration;

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

Much effort is needed to design a motion control application with several different drives and
a specific control system. The tasks to implement the system software and to understand the
functional description of the individual components may exhaust the project resources. In
some cases, the drives do not share the same physical interface. Some control devices just
support a single interface which will not be supported by a specific drive. On the other hand,
the functions and data structures are often specified with incompatibilities. This requires the
system integrator to write special interfaces for the application software and this should not be
his responsibility.
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Some applications need device exchangeability or integration of new devices in an existing
configuration. They are faced with different incompatible solutions. The efforts to adapt a
solution to a drive profile and to manufacturer specific extensions may be unacceptable. This
will reduce the degree of freedom to select a device best suited for this application to the
selection of the unit which will be available for a specific physical interface and supported by
the controller.

IEC 61800-7-1 is divided into a generic part and several annexes as shown in Figure 1. The
drive profile types for CiA® 4021, CIP MotionTM2, PROFIdrive3 and SERCOS®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 reg

The (
IEC 6

This

tated—anmexanduse of the Tetatedtrade marks:

jifferent profile types 1, 2, 3 and 4 are specified in IEC 61800-7-201, IEC 64800-7
1800-7-203 and IEC 61800-7-204.

part of IEC 61800-7 specifies how the profile type 4 (SERCOS®Y\is mapped t

network technologies SERCOS® and EtherCAT®5.

1 Cif
co
mag
Cif

® 402 _is~a registered trade mark of CAN in Automation e.V. (CiA). This information is given f
venience of users of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of thg
rk holder or any of its products. Compliance to this profile does not require use of the registered trad

-202,

b the

or the
trade
b mark

®.402. Use of the registered trade mark CiA® 402 requires permission of CAN in Automation e.V. (CiA

)-

2 CIP Motion™ is a trade mark of ODVA, Inc. This information is given for the convenience of users of this

International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or any of its
products. Compliance to this profile does not require use of the trade mark CIP Motion™. Use of the trade mark
CIP Motion™ requires permission of ODVA, Inc.

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

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

EtherCAT® is a registered trade mark of Beckhoff, Verl. This information is given for the convenience of users
of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or any of
its products. Compliance to this profile does not require use of the registered trade mark EtherCAT®. Use of
the registered trade mark EtherCAT® requires permission of the trade mark holder.
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IEC 61800-7-301, IEC 61800-7-302 and IEC 61800-7-303 specify how the profile types 1, 2
and 3 are mapped to different network technologies (such as CANopen®®,
CC-Link IE® Field Network?, EPA™8 EtherCAT®, Ethernet PowerlinkT™9, DeviceNet™10,
ControlNet™11 EtherNet/IPTM12 PROFIBUS '3 and PROFINET '4).

6 CANopen® is a registered trade mark of CAN in Automatign\e.V. (CiA). This information is given for the
comvenience of users of this International Standard and does_not constitute an endorsement by IEC of the trade
mgrk holder or any of its products. Compliance to this prefile 'does not require use of the registered trad¢ mark
CANopen®. Use of the registered trade mark CANopen® fequires permission of CAN in Automation e.V.[(CiA).
CANopen® is an acronym for Controller Area Network.open and is used to refer to EN 50325-4.

7 cd-Link IE® Field Network is a registered tradexmark of Mitsubishi Electric Corporation. This informaltion is
givien for the convenience of users of this Intefnational Standard and does not constitute an endorsemfent by
IEC of the trade mark holder or any of its_products. Compliance to this profile does not require use |of the
redistered trade mark CC-Link IE® Field Network. Use of the registered trade mark CC-Link IE® Field Nptwork
requires permission of Mitsubishi Electrie=Corporation.

8 EPA™ is a trade mark of SUPCON Gfoup Co. Ltd. This information is given for the convenience of users|of this
International Standard and does«not’constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or any of its
prqducts. Compliance to this profile does not require use of the trade mark EPA™. Use of the tradg mark
EPJA™ requires permission of-the trade mark holder.

9 EtHernet Powerlink™ is-a'trade mark of B&R, control of trade mark use is given to the non profit organ|zation
EP[SG. This information_is given for the convenience of users of this International Standard and dops not
constitute an endorsement by IEC of the trade mark holder or any of its products. Compliance to this |profile
dogs not require.use of the trade mark Ethernet Powerlink™. Use of the trade mark Ethernet Powejlink™
redquires permission of the trade mark holder.

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

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

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

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

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

IEC 61800 series
Adjustable speed electrical power drive
systems

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

IEC 61800-7-1 — Interface definition

Generic PDS interface specification

Annex A
Mapping of
Profile type 1

(CiA 402)

Annex B
Mapping of
Profile type 2
(CIP Motion)

Annex C
Mapping of
Profile type 3
(PROFIdrive)

Annex D
Mapping of
Profile type 4
(SERE0S)

IEC 61800-7-200 — Profile specifications

IEC 61800-7-201

Profile type 1
(CiA 402)

IEC 61800-7-202

Profile type 2
(CIP Motion)

IEC 61800-7-203

Profile type'3
(PROFIdrive)

IEC 61800-7-204

Profile type 4
(SERCOS)

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

IEC 61800-7-301

Mapping of profile
type 1 to:

e CANopen
CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET
Powerlink

IEC 61800-7-302

Mapping of profile
type 2 to:

e DeviceNet

e ControlNet

o  EtherNet/IP

IEC 61800-7-303

Mapping of profile
type 3 to:

e PROFIBUS

e PROFINET

IEC 61800-7-304

Mapping of profile

type 4 to:

e SERCOSI+II
e SERCOSIII

e EtherCAT

Figure 1 — Structure of IEC 61800-7

EC
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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

1 Scope
This |part of IEC 61800 specifies the mapping of the profile type 4 (SERCOS) specified in
IEC §1800-7-204 onto different network technologies.
— SERCOS 1/ 1I, see Clause 5,
— SERCOS lll, see Clause 6,
— EtherCAT, see Clause 7.
The functions specified in this part of IEC 61800-7 are not intended to ensure functional
safety. This requires additional measures according to the relevant standards, agreements
and laws.
2 Normative references
The fpllowing documents, in whole or in part, are notmatively referenced in this document and
are indispensable for its application. For dated references, only the edition cited applieg. For
undated references, the latest edition of “the referenced document (including| any
amerjdments) applies.
IEC §1158-2, Industrial communication mmgtworks — Fieldbus specifications — Part 2: Physical
layer|specification and service definition
IEC §1158-4-16, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part{4-16:
Datadlink layer protocol specification — Type 16 elements
IEC §1158-5-16, Industrial communication networks — Fieldbus specifications — Part|(5-16:
Application layer service definition — Type 16 elements
IEC §1491:2002)_Electrical equipment of industrial machines — Serial data link for real-time

communicationybetween controls and drives

IEC 6

1784<1, Industrial communication networks — Profiles — Part 1: Fieldbus profiles

IEC 61784-2, Industrial communication networks — Profiles — Part 2: Additional fieldbus
profiles for real-time networks based on ISO/IEC 8802-3

IEC 61800-7-204:2015, Adjustable speed electrical power drive systems — Part7-204:
Generic interface and use of profiles for power drive systems — Profile type 4 specification

ISO/IEC/IEEE 8802-3:2014, Standard for Ethernet

3 Terms, definitions and abbreviated terms

3.1

Terms and definitions

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

acknowledge telegram

AT

telegram, in which each slave inserts its data

Note 1

3.1.2

to entry:  The English abbreviation AT is also used in French.

algorithm
completely determined finite sequence of operations by which the values of the output data

can be calculated from the values of the input data

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

3.1.3

application

softwjare functional element specific to the solution of a problem iny industrial-process

measurement and control

Note 1| to entry: An application may be distributed among resources, and ‘may communicate with
applicgtions.

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

3.1.4

attriute

property or characteristic of an entity

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

3.1.5

clasg

desciliption of a set of objects that share the same attributes, operations, met

relati
[SOU

3.1.6
comi
set o
the P

Note 1

Note 2

bnships, and semantics

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

hands
f commands_from the application control program to the PDS to control the behay
DS or functional elements of the PDS

to entrys  The behavior is reflected by states or operating modes.

other

hods,

or of

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

[SOU

3.1.7

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

communication cycle
accumulation of all telegrams between two master synchronization telegrams

3.1.8

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

[SOU

RCE: 61800-7-1:2015, 3.2.6]
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3.1.9

control device

control unit

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

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

3.1.10

control word

two adjacent bytes inside the master data telegram containing commands for the addressed
PDS

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.5.4, modified — The word "drive" is replacedby the|word
"PDSI".]

3.1.111
cycle time
time $pan between two consecutive cyclically recurring events

3.1.12
cyclic communication
perioflic exchange of telegrams

3.1.1B
cyclic data
part pf the message which does not change..ts meaning during cyclic operation gf the
interface

3.1.1

cyclic operation
devices in the communication network are addressed and queried one after the other at fixed,
consfant time intervals

3.1.1p
data exchange
demgnd dependent, nan*cyclic transmission of information after request was sent by the
master (service chapnel)

[SOURCE: 61800=7-1:2015, 3.3.5.7]

3.1.1p
data type

set otvalues together with g set of permitted operations
) g g

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

3.1.17

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

[SOURCE: 61800-7-1:2015, 3.2.9]
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3.1.18

device profile

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

[SOURCE: 61800-7-1:2015, 3.2.11]

3.1.19
fibre optic cable
transmission medium for serial data transmission of optical signals

3.1.2p
funcfional element
entity of software or software combined with hardware, capable of accomplishing‘a spegified
function of a device

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

Note 2 to entry: A functional element can be made out of function block(s), object(s)‘er parameter list(s).

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

3.1.211
identification number
IDN
designation of operating data under which a data block is preserved with its attribute, name,
unit, minimum and maximum input values, and the\data

Note 1 to entry: The English abbreviation IDN is alsQ‘used in French.

3.1.2p
inpuf data
data fransferred from an external seufce into a device, resource or functional element

[SOURCE: 61800-7-1:2015, 3.2:14]

3.1.23
interface
shargd boundary. between two entities defined by functional characteristics, sgignal
chardcteristics,.or.other characteristics as appropriate

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

3.1.24
line
network topology in which the transmission medium is routed from station to station in the
form of a line

Note 1 to entry: The information is transmitted in one direction from the master down to the last slave in the line,
and then flows back to the master via all the slaves in the reverse order (CP16/3, CP12).

3.1.25
master
node, which assigns the other nodes the right to transmit
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3.1.26

master data telegram

MDT

telegram, in which the master inserts its data

Note 1 to entry: The English abbreviation MDT is also used in French.

3.1.27

master synchronization telegram

MST

telegram, or part of a telegram, in which the master inserts a time synchronization signal

Note 1) to entry: The English abbreviation MST is also used in French.

3.1.28
model
mathematical or physical representation of a system or a process, based,-with suffjcient
precision upon known laws, identification or specified suppositions

[SOURCE: 61800-7-1:2015, 3.2.17]

3.1.2p
non-¢yclic transmission
non-periodic exchange of data at the request of the master,

3.1.3D
operating cycle
period of the control loop within the PDS or the cantrol unit

3.1.31
operating mode
chargcterization of the way and the éextent to which the human operator intervenes inh the
contrpl equipment

[SOURCE: 61800-7-1:2015, 3.2:18]

3.1.32
output data
data |originating in @ jdevice, resource or functional element and transferred from thgm to
exterpal systems

[SOURCE: 61800-7-1:2015, 3.2.19]

3.1.38
parameter
data element that represents device information that can be read from or written to a device,
for example through the network or a local HMI

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

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

3.1.34
PDS enable
command to close the feedback loop(s)

3.1.35
PDS on
command that the power stage can be activated
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3.1.36
profile
representation of a PDS interface in terms of its parameters, parameter assemblies and
behavior according to a communication profile and a device profile

[SOU

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

3.1.37

protocol
convention about the data formats, time sequences, and error correction in the data exchange
of communication systems

3.1.3
ring
ring

B

structure

network topology in which the transmission medium is routed from stationcto-’station i

form

Note 1
(CP16

3.1.3
slave
node

3.1.4
statu
seto
of thd

Note 1

3.1.4

pf a ring.

to entry: The information is transmitted only in one direction (CP16/1, CRP46/2) or in both dirg
3)

D

which is assigned the right to transmit by the master

D
S
information from the PDS to the application.control program reflecting the state or
PDS or a functional element of the PDS

to entry: The different status information may be coded with one bit each.

(

statu
two

3.1.4

teIegLam

mess
datas

3.1.4
topo
physi

s word
djacent bytes inside the PDStelegram containing status information

P

ge
et

B

ogy
cal ‘network architecture with respect to the connection between the stations o

n the

ctions

mode

f the

commudgication system

3.1.44

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

Note 1

to entry: For instance, fibre optic cable can be used.

3.1.45

type

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

[SOU

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.23]
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3.2 Abbreviated terms

ADR address of a PDS. PDS address is ADR [1 < ADR< 511]

AT acknowledge telegram

C1D class 1 diagnostic

C2D class 2 diagnostic

C3D class 3 diagnostic

IDN identification number

/O input/output

K number of data records In the MDT (see also M)

k time sequence of data records in the MDT, labelled as k= 1 to K
M number of PDSs in one network (see also K)

m time sequence of the ATs, labelledas m=1to M

MDT master data telegram

MST master sync telegram

NC numerical control (also control unit or controller)

PDS power drive system

PLC programmable logic controller without a motion, control command set
RT real-time

SERCOS SErial Real time COmmunication System

ts command value valid time

ty feedback acquisition capture point

ts maximum producer processing«ime

t1 maximum consumer activation time

tMTsd command value processing time

tNeyc control unit cycle time

tpeye producer cycle time

tReyc PDS control loop cycle time

tscyc communijcation cycle time

uc unified‘communication

4 General

This [mapping defines among others the mapping to CP16/1 (SERCOS 1), which has |[been
previausly specified in IEC 61491:2002 and it is incorparated 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 IllI) 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.

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.
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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 series and are referenced in IEC 61784-1.

The detailed references are listed in IEC 61784-1, which shows also the differences between
these two communication profiles.

5.2 Overview

Table 1 summarises the major features of CP16/1 and CP16/2.

Table 1 - CP16/1 and CP16/2 feature summary

Feature CP16/1 CP16/2
Topolpgy Ring Same as CP16/1
Data flow From the master to the 15! slave, then to the |Same as CP16/1

next one, and so on until the last slave, then
to the master (simplex communication
between each participant)

Comnpunication Fibre optic Same ag CP16/1
mediym
Transjmission rate 2 Mbit/s or 4 Mbit/s Same as CP16/1

In addition: 8 or 16 Mbit/s

Transmission rate Manual setting (e.g. using a switch) Same as CP16/1

setting . . .
In addition: Automatic baud rate recognition

Cycle|time t 62,5 us, 125 ps, 250 ps, 500 ps, and up to Same as CP16/1

Scyc
65 ms by steps of 250 ps.

Numbler of slaves Up to 254 Same as CP16/1
Device address ADR |1 < ADR < 254 Same as CP16/1
Synchronisation MST Same as CP16/1
telegram
Slave|telegrams 1 AT per PDS Same as CP16/1
Mastgr telegram 1 MDT Same as CP16/1
Telegram order Compulsory: MST — ATs — MDT Same as CP16/1
withinl a cycle
Non gyclic Service channel (SVC): 2 bytes are reserved | Same as CP16/1
communication for each slave within AT and MDT

In addition: It shall be possible to
configure each slave for 4, 6, or 8 byte§

within SVC
Initial|zation Automatic at power-up (fg., . > 1 ms) Same as CP16/1
4 intermediate communication phases (CPO
to CP3) before reaching normal operation
(CP4)
File transfer Using the service channel Same as CP16/1

In addition: Communication phases (CP5
and CPG6) 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
that are valid under normal operating conditions. The spare time is available for transmitting
other data (e.g. communication with PLC-like 1/0s) or as a safety margin to be used for later
application developments.
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Table 2 — Number of PDSs per network (examples)

2015

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 2ms 32 byte 32 byte 8 8 kbit/s (2 bytes) | 390 us
CP16/1 and 16/2 4 Mbit/s 1ms 32 byte 32 byte 8 16 kbit/s (2 bytes) | 125 pus
CP 16/2 8 Mbit/s 1ms 36 byte 36 byte 15 32 kbit/s (4 bytes) | 208 us
CP 16/2 16 Mbit/s 500 us 36 byte 36 byte 14 128 kbit/s 113 us
(8 bytes)
apP 16/2 16 Mbit/s 2 ms 16 byte 16 byte 112 8 kbit/s (2 bytes) | V330 us
IEC §1800-7-204 standardises the formats and scaling factors for operation\data exchange

betwe¢en control units and PDS devices. During initialization, the operation of’the interfa

confi
Therd
unit.

The

jured according to the performance characteristics of the controlk unit and the H
fore, the velocity and/or position control is implemented by either the PDS or the ¢

control unit is capable of synchronizing all connected’,RDSs by way of cyclic

exchange for command and feedback values, including™\eéxact equidistant timing

synch
may

In ad
data,
chan

Comi

ronization of gated measurements and command values. Communication cycle
be selected between 62,5 us, 125 us, 250 us or anyinteger multiple of 250 ps.

dition, the control panel of the control unit can\be used to display and input PDS-sp
parameters and diagnostic information which" are available via an asynchronous se
el and standardised data records.

nand and feedback values in short@r long words can be transmitted between the ¢

unit and each PDS in both directions) Optional data (e.g. parameters, diagnostic texts

trans
contr
cyclig
cycle

With
the rd

The
and g

mitted in segments during eveéry cycle. This data can be requested individually b
bl unit. Errors in commandland feedback values are corrected automatically thi
communication. The last\walid command and feedback values are used until the
Two consecutive erronebus transmissions will cause the PDSs to halt.

quirements. One example is shown in Figure 2.

onnection{of the control unit on a network is called a master. This master shall
ontrol any communication within one network.

ce is
DSs.
bntrol

data
and
times

ecific
rvice

bntrol
) are
y the
ough
next

the SERCOS intérface, a control unit may serve one or several networks, depending on

Hirect

A sla

velis the connection between one or more PDSs and the network, or between a

n 1/0

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 transmi
segments that shall meet the requirements of CP16/1 (SERCOS |) or CP16/2 (SERCOS Il).

ssion

The information exchanged in such a network depends greatly on the distribution of tasks
between the control unit, the PDSs and 1/O stations. Direct exchange of information takes

place

between the control unit on one side, the PDSs and I/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 CP16/1 Slave complying to CP16/2
CP16/1 Yes Yes
CP16/2 Yes @ Yes

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

The CP16/1 and CP16/2 interfaces shall allow for synchronization during cyclic data

trans

mission as required by the SERCOS profile (see IEC 61800-7-204). It means tha

t the

operd
operd
dead
com
mea
value

The q
Wher
or an
with

ting cycle of the control unit can be synchronized with the communication cyclg
ting cycle of the PDS so that beats between individual cycles can be prevented\an
times in the control loops can be reduced to a minimum. It also impli€s that
and signals become active concurrently in all PDSs and that allx PDSs
urements at the same time, so that they can be sent back to the control-unit as feeg
s. This requires that the transmission cycles be strictly equidistant.

ata in the control loops need to be precise and punctual. Untimely’data are of no |
a transmission error is discovered, the communication cycle-continues and the old
estimated value may be used for one communication cycle. To repeat the transmi
bld data (for the purpose of correcting the error) is medningless, since during the

and
d the
new
take
back

alue.

data
ssion
next

communication cycle (e.g. 1 ms later), new command data will"be transmitted. In the event of

reped
ensug

The
corre

5.3

The
trans

Comi

ted transmission errors, a predetermined reaction, (such as halting the system,

b

-

non-cyclic transmission mode does not fulfil strict real-time requirements.
ctness of the data is acknowledged or is secured by repeating the transmission.

Physical layer and topology

BERCOS CP16/1 (SERCOS I) and CP16/2 (SERCOS Il) interface shall use fibre
mission between control units.and PDSs, as specified in IEC 61158-2.

nunication topology shall*be a ring, as shown in Figure 2.

shall

The

optic
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5.4 | Synchronization mechanism
5.4.1 General

If, o] a machine, several PDSs are moving in co-ordination with one control (contduring
contrpl), certain technical requirements shall be fulfilled in order to achieve a deviation-less
trajeqtory:

e process the command values;
e capture the feedback values;

e synchronize different cycle times and fine interpolators in the PDSs.

CP14/1,and CP16/2 shall provide for the cyclic transmission of following telegrams, in that
order}, ‘as/can been shown in Figure 3:

1) The master shall send a synchronization 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 initialization, 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:

62,5 pus, 125 us, and then 250 us to 65 ms in 250 ps increments.
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Subclause 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 t5 stored
as an IDN. This time interval shall indicate the minimum amount of time needed between the
capture point t, and the end of the next MST, to allow the PDS to process the captured

feed 1 1 fop tlo o1 ; AT
eedpacrkvargerormeTomowHg—7x1=

t; shpll be defined as another parameter. This parameter shall indicate after~which|time
interval, counting from the end of the MST, the PDS is allowed to access the new’command
valugs transmitted in the MDT. The master stores t; as an IDN in the PDSs. In order to
determine t5, the parameter f);15g (command value proceeding time) shall, be stored in the
PDSq as an IDN. This parameter shall describe the minimum time required by the slave to
procgss the new command value(s) for the PDS(s) after the MDT.

Figure 3 illustrates these time intervals.

Slave 1 Slave 2

B ) ] [RR] ) [A] [A [weR] ST
.
I

IEC

Figurel3 — Validity of command values
and feedback acquisition time in the PDSs

Synchronization of the control loops in the PDSs

The feedback values-shall be captured in time {4 in the PDS, and the control loops (cyclq time
tRcyc shall be synehronized in the PDS at that time (see Figure 3 and Figure 4).

The PDSs<need a certain time to activate a newly received command value in the control
loop.| The.command values available at time t; shall be activated in the control loop tp the
next fime’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 {,.

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 f, 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 ty¢,. 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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tNeye = 1 X tgeye, m = 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 tz.,. It shall be an integer divider of the communication cycle time, and
shall be in phase with the synchronization 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 tReve = fsever 2 = 1, 2... (z is an integer that is not related to the abbreviations)

Timer: Mastermode <{)
-« N

; Q
; - %

, >
Timer: Slavemode t

: Q{\\) , | Reye
S
Q)'\

Flgure 4 shows graphically how fycy and fge, relate to t\{(g.)

< S
1 OO t"‘°Y° 1

’ @her: Mastermode

@ tScyc |

5.4.3 Position &h with fine interpolator
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.

gig’ure 4 — Synchronization of cycle times

At time 1y, t Q‘ne interpolator shall provide the corresponding received position command
valug| to the ition control. At the same time, the last received position command value|shall
be provi o the fine interpolator (see Figure 5). The fine interpolator shall calculate the
differe@s in the position command values (4p,¢) for all steps (position control cycles)l The

differenee

4!nn pnocition-caommand Lincg r\lr\’\” b

D levdated waith
o P oSO SO o TS varat oot T

71 -
coUTratc oIt

®

the ratio of the NC-cycle time and the PDS cycle time,
the position command values,

(optionally) the velocity and acceleration,

type and order of fine interpolation.

IEC


https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015 - 25—

Slave 1 Slave 2
[wsT] (AT |ATo] AT, ] / Aty | [Ty | [wmor | _ [usT]
o

« i t ] -
Il : o

tScyc H
t t i t
| ' 7[ Reyc Rcyc i Recyc

T 1 1 i

A

‘ Start fine interpolator
A Pos (Fine interpolator) ‘ E_
‘ I I Last Step Lt 1. Step —
v &

:| Last position command
" | value of thefine interpold

T

—
o
=

IEC

Figure 5 — Synchronization of the control loops and the fine-interpolator

5.5 | Telegram contents
5.5.1 General

IEC §1800-7-204:2015, Clause 7 specifies a comprehensiye.list of transmittable data (as well
as procedure commands) which are predetermined ind4he SERCOS profile. IEC 61158(-5-16
specifies additional, communication-specific transmittable data. The reader will find therg also
a description of individual data. In this subclauseg, an overview is presented, orgapised
accoiding to the mode of transmission (cyclic/non=cyclic) and the mode of operation. Tgble 4
gives|an example of typical data that is transmijtted cyclically.

During a communication cycle, one contrel word shall be sent from the control unit to|each
PDS [and a status word shall be sent;back from each PDS to the control unit. Configyrable
opergtion data shall be transmitted_bidirectionally between the control unit and each|PDS
cyclidally. Table 4 gives some typical representations. The three operating modes are shown
with gommand and feedback values.

Table 4 — Typical operation data for cyclic transmission

Position data Velocity data Torque data
Contfol unit to Control word
PDS
P0Osition command value Velocity command value Torque command value
Additive position command Additive velocity command Additive torque command
value value value
PDS jtoscontrol Status word
unit
Position feedback value 1 Velocity feedback value Torque feedback value
Position feedback value 2

Both the control word and the status word are organised into a PDS-related and a transmit-
related part. Non-cyclic transmissions are controlled by means of the transmit-related part
(control/acknowledge steps). Each control and status word reserves two additional real-time
bits for cyclic transmission.

The PDS-related part of the control word contains the desired modes of operation. This part is
also used to transmit the commands for “PDS on” and “PDS enable”. The PDS-related part of
the status word transmits grouped messages of errors and warnings which are divided into
three classes. This part also issues messages indicating whether the PDS is ready to operate
or ready for power-up.
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Table 5 demonstrates that, typically, a much broader spectrum of data is exchanged by the
non-cyclic transmission mode. However, this exchange is much slower than the cyclic mode.

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

Refergnce distance 1

Polarities

Homing velocity

Polarities

Refergnce distance 2

Revelsal clearance

Positipn switch points 1 to 16
Probd value 1 or 2 positive edge

Probd value 1 or 2 negative edge

As mgntioned earlier, a component (PDS or control unit) which is equipped with the SERCOS
interface does not need to support all possible data and/precedure commands included in this
specification. The system provides lists of data @nd procedure commands whicll are
applitable for the appropriate component. These lists can be read from a PDS by means of
the control unit, thus providing all necessary information concerning that particular PDS.

The data to be transmitted and the sequence(shall be determined during initialization.

Finally, during initialization, it is useful'to transmit scaling data as a group. In this way, the
data [formats used by the internal operating algorithms of the PDS will be recalculated and
changed in accordance with the specifications of SERCOS interface.

5.5.2 Data block

The $ERCOS interfaces«is not just a data transmission system. It provides a large number of
data jand procedure_commands which can be used for the operation of machines and|their
contrpl units and PDSs.

All data, progcedure commands and all supplementary information are summarised in a| data
block| which-contains a name, attribute, units, minimum and maximum input values as wegll as
the dpta itself. See IEC 61800-7-204:2015, Clause 12.

Access to the data or to the supplementary information is only possible via an identification
number (IDN). There are 216 IDNs available. The range from 0 to 32 767 is reserved 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.
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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.

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-0-0p15 Telegram type

5.5.4 Standard telegrams
5.5.4{1 Standard telegram-0
No clclic data shall be exchanged between the control unit andcthe PDS in a stapdard

telegram-0. Only the fixed data record shall be defined. Data exchange shall take place
through the service channel. Its structure is shown in Table 7.

Table 7 — Structure of standard telegram-0

Data record Data field Content IDN Length (byte)
MDT - - - 0
AT - - - 0

5.5.4{2 Standard telegram-1

Standard telegram-1 shall support.thie torque control operation mode in the PDS. Its strycture
is shown in Table 8.

Table’8 — Structure of standard telegram-1

Data record Data field Content IDN Length (byte)
MDT 1 Torque command S-0-0080 2
value-
AT 1 - - 0

5.5.4{3 Standard telegram-2

Standard telegram-2 shall support the velocity control operation mode in the PDS. lIis
structure is shown in Table 9. The position feedback acquisition and the closing of 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 S-0-0036 4
value
AT 1 Velocity feedback S-0-0040 4
value
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Standard telegram-3 shall support the velocity control operation mode in the PDS. lIis
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.

Table 10 — Structure of standard telegram-3

Position feedback
value 2

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

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

5.5.4

Stand

struc

as weg

Standard telegram-4

Table 11 — Structure of standard telegram-4

ard telegram-4 shall support the position ¢entrol operation mode in the PD$.
ure is shown in Table 11. The position feedback acquisition shall take place in the
Il as the closing of the position loop.

Its
PDS

Datp record Data field Content IDN Length (Byte)
MDT Position command value S-0-0047 4
AT Position feedback value 1 S-0-0051 4
or or
Position feedback value 2 S-0-0053
(The content of the data field 1 of the AT
depends on the telegram type parameter
(S-0-0015)).
5.5.4 Standard telegram-5

Stan

ard—tetegram-5 shatt—supportthe vefocity and positionm controt—operation mmode 1

the

PDS. Its structure is shown in Table 12. Switching modes between velocity and position
control shall also be possible by means of standard telegram-5.
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Table 12 — Structure of standard telegram-5

Data record Data field Content IDN Length (byte)
MDT 1 Position command value S-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

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

2 Velocity feedback value S-0-0040 4

5.5.4{7 Standard telegram-6
Standard telegram-6 shall support the velocity control operation mede in the PD$. Its
strucfure is shown in Table 13. The position feedback acquisition’and the closing df the
position loop shall take place in the control unit.
Table 13 — Structure of standard telegram-6

D4gta Data field Content IDN Length

recprd (byte)

MDT 1 Velocity command Vvalue S-0-0036 4

AT 1 - -

5.5.5 Application telegrams
5.5.5|1 Configuration of the MDT
The Iength of the “configurable @ata 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 assigned to the| data
fields| in the configurable‘data record by means of the sequence of IDNs given in the
configuration list of the MDT (S-0-0024).
Configured cyclictdata shall always be transmitted in sequential data fields beginning with
data field 1. Norempty data fields are allowed in the MDT. Necessary IDN for the configutation

of ap

blication'telegrams MDT are listed in Table 14.

Table 14 — IDN for configuration of MDT

IDN Description
S-0-0015 Telegram type
S-0-0024 Configuration list of MDT
S-0-0188 IDN-list of configurable data in the MDT
S-0-0186 Length of the configurable data record in the MDT

5.5.5.2 Configuration of the AT

The length of the “configurable data record” of the AT shall be limited by the “length of the
configurable data record in the AT” (S-0-0185). Cyclic data shall be assigned to the data
fields in the configurable data record by means of the sequence of IDNs given in the

confi

guration list of the AT (S-0-0016).
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Configured cyclic data shall always be transmitted in sequential data fields beginning with
data field 1. No empty data fields are allowed in the AT. Necessary IDN for the configuration
of application telegrams AT are listed in Table 15 and an example is shown in Figure 6.

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-0-0[185 Length of the configurable data record in the AT

q Vel. Feedback | Pos. Feedback | Signal status | FCS
A A
> S-0-0185 b

S-0-0187 S-0-0016
S-0-0364 /v $-0-0040
S-0-0040 S-0-0051
S-0-0084 / S-0-0144
S-0-0051
S-0-0053
S-0-0189 $-0-0187 IDN-list of configurable data in the AT
S-0-0144 S-0-0016 Configuration list of AT
S-0-0130 S-0-0185 Length'of configurable data in the AT
S-0-0131

IEC

Figure 6 — AT configuration (example)

5.6 | Non-cyclic data transfer

The non-cyclic data transfer shall be realised using the Service Channel (SVC).

5.7 Real-time bits
5.7.1 Functions of real time bits

Two feal time bits shall be reserved in the control word of the MDT and in the status wgrd of
the AT, whichrmay be used withr speciat assignments, according to apptications. Assignrhents
shall be transmitted on demand via the service channel. The real-time bits are signals which
shall indicate some selected status or event in the master or the PDSs. This status or event
transmitted from the master to the PDS and vice versa shall be represented in real time. The
parameters listed in Table 16 shall be available for the use of the real-time bits. Real-time
control bits (in the control word of the MDT) shall be distinguished from real-time status bits
(in the status word of the AT).
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Table 16 — IDN for real-time bits

IDN Description
S-0-0300 Real-time control bit 1
S-0-0302 Real-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-0-0p04 Real-time status bit 1
S-0-0B06 Real-time status bit 2
S-0-0B05 Allocation of real-time status bit 1
S-0-0B07 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
A logjc meaning may be assigned by the master to real-time bits by means of the assigriment

IDNs

as specified in Table 17, depending on application.

Table 17 — Real-time bits assignment IDNs

Assignment IDNs Logical value (IDN) assignment to
S-0-0B01 and S-0-0413 Master’s control.word, real-time bit 1
S-0-0B03 and S-0-0414 Master’s.centrol word, real-time bit 2
S-0-0B05 and S-0-0415 Slave’s\status word, real-time bit 1
S-0-0B07 and S-0-0416 Slave’s status word, real-time bit 2
All logical assignments shall b& IDNs of binary operation data (bits, switching signals)| Any
real-time bits activated through these assignments shall maintain their meaning unt|l the
master overwrites or erases them with S-0-0000 or until another IDN changes the Iggical
assignment.
When there is a write access over the service channel to the operation data of an IDN yhich
is asgigned to a’real-time control bit, the PDS shall generate the error: “operation data is|write
protected at this time” or “operation data is write protected, it is configured cyclically’| (see

Figur

e 7),
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S-0-0301/0413 specifies, which logical meaning> Drive

is assigned by master real-time control bit 2

Real-time control bit 2

2015

Real-time statas bit 1 T
IDNeeosos
- o

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

Real-time status bit 2

A
]
b

['5-0-0307/0416 specifies, which logical meaning
is assigned by the drive to real-time status bit 2
14
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Figure 7 — Function of the real-time bits
Allocation of real-time bits
1 Allocation sequence of real-time control bits

changing the allocation, the control shallifirst allocate the S-0-0000 to S-0-0301/
shall invalidate the real-time control bit ingthe PDS. Afterwards, the control shall cop

new bit to the real-time control bit. After thexnew bit number (S-0-0413/0414) and the ney

(S-0-

5.7.2

Wher
unde
evalu
bit w

5.7.3

5.7.3

Alloc
is ac

D301/0303) have been allocated, the:RDS shall evaluate the new real-time control b

2 Allocation sequence ofreal-time status bits

the allocation is changed by IDN (S-0-0305/0307) and/or bit number (S-0-0415/0

ate the respective data. The PDS shall copy the new changed bit to the real-time s

en it sets the BUSY\bit = 0 at the latest.
Possibletcases
1 Case 1
ation jof an IDN = 0 to a real-time bit, when no other allocation to this real-tim

live (see Figure 8).

D303.
y the
v IDN

416),

ined states of real-time ystatus bits occur. The control shall detect this and shall not

tatus

e bit

The state of the real-time control bit shall be defined at the latest when element 7 of S-0-
0301/0303 is written. The state of the real-time status bit shall be defined at the latest before
the busy bit is reset.

NOTE

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

The evaluation of the real-time control bit shall be started in the PDS before the busy bit is
reset. The evaluation of the real-time status bit shall not be started in the master before the

PDS

has reset the busy bit.


https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015 - 33 -

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

(Bit 1 control word)

/
Drive handshake AHS I
(Bit 0 status word) —_— /)
Busy bit I ’
. ] I
(Bit 1 status word) 0
Defined | |
State-ofreal-time-controbbit | -+ t
(Bit 7/6 control word) [ | : I
|
Not defined | | befinell
State of real-time status bit } ! / 1
(Bit 7/6 status word) ] / [ :
Not definedi I I |
Evaluation of the real-time | TT1 11 /] TT 1971
control bit in the drive | | [ A L
| | '
| _
Evaluation of the real-time | :
status bit in the master )/
IEC

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

5.7.3]2 Case 2

Allodation 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 dtate of the real-time status bitkshall be at least defined until the PDS sets the busy Rit.

The gvaluation of the real-time control bit shall be stopped before the PDS resets the bugy bit.
The g¢valuation of the real-time status bit shall be stopped in the control unit when elemlent 7
is written.
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Write request for data (element 7) of

S-0-0301/0303/0305/0307 and/or p
S-0-0413/0414/0415/0416
(Bit 1 control word)

Drive handshake AHS |
(Bit O status word) L /)

Busy bit (Bit 1 status word) | I

Defined —pm]l

State of real-time control bit /] .
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Figure 9 — Allocation of IDN = 0 to\the real-time bits

5.7.3|3 Case 3

Allodation of an IDN = 0 to a real-time bit, when another allocation to this real-time
active (see Figure 10)

The gtate of the old real-time control bit shall remain defined by the control unit until the
requgst for element 7 has been sent’ When the busy bit is set by the PDS, the new rea
contrpl bit shall be sent. The oldreal-time control bit shall be evaluated in the PDS unt

busy

bit is reset.

In thg period from writingselement 7 until the busy bit is reset, the control unit shall take

that

the value of the ‘transmitted real-time control bit does not lead to disallowed ope

state$ or errors. Generally, this is only possible for “not active” real-time control bits, for
the value in the.PDS has no meaning at this time.

The
alloc
acco

ransition from an active real-time control bit to another shall only be allowed

bit is

write
-time
il the

care
ation
wvhich

f the
ching

tionwia S-00000 is used (case 2, case 1). The control unit shall handle the swit
Tding to these rules.

The state of the old real-time status bit shall not become undefined before the write request 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. The new assignment shall not be evaluated
before the PDS has reset the busy bit.

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

be al

lowed 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

S-0-0413/0414/0415/0416
(Bit 1 control word)
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(Bit O status word)
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(Bit 7/6 status word) Old state || I : New stafe
|
I : Not defined I |
Evaluation of the real-time | ] 1/ I
. . Old state ll
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|
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status bit in the master l ; /] ewstate
IEC

Figure 10 — Allocation of IDN = 0 to the real-time bits

5.8 | Signal control word and signal status word
Signals shall be transmitTable in real-time from the\control unit to the PDSs and vice verga by
mears of the signal control word and signal status word. For this purpose, the signal control
word|shall be integrated in the MDT and the @ignal status word in the AT. Bits in the gignal
contrpl/status word shall be definable by~ means of the configuration list of the gignal
contrpl/status word (see S-0-0027/0026):'and of the "Bit number allocation list for gignal
contrpl/status word" (see S-0-0329/0328), as shown in Table 18. If S-00329/0328 arg not
supported by the PDS, the bit 0 of the IDN shall be configured automatically.

Table 18 — IDN/for configuring control and status words

DN Description

S-0-0/145 Signal control*word
S-0-0p27 Configuration list for signal control word
S-0-0B29 Bit number allocation list for signal control word
S-0-0/144 Signal status word
S-0-0p26, Configuration list for signal status word
S-0-0B28 Bit number allocation list for signal status word

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
BitQaf  Rit5 of RitQof RitQof Ritdaf RitQof
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
IEC
Figure 11 — Configuration example of signal'status word
5.9 | Data container
Tablg 19 lists the IDN used for data containers.
Table 19 — Data containers IDN
IDN Description
Data container A
S-0-0B60 MDT data container A1
S-0-0B64 AT data container ‘A1
S-0-0p68 Data container @ pointer
S-0-0B62 MDT data container A list index
S-0-0B66 AT data.container A list index
S-0-0B70 MDT data container configuration list
S-0-0B71 AT data container configuration list
Data container B
S-0-0B61 MDT data container B
S-0-0B65 AT data container B
S-0-0B69 Data container B pointer
S-0-0363 MDT data container B list index
S-0-0367 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
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configuration list (S-0-0370 or S-0-0371) from the start of the IDN list to the desired IDN. The
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
MDT|

bddressing IDNs (S-0-0368, S-0-0369) shall be configurable in the cyclic data d
Thereby, a switching of the operation data in the data containefs ~with

communication cycle shall be possible (see Figure 12).

The 4
AT. |
contd
point
the c
cont3
(ackn
(see
and A
the rdg

AT MDT
$-0-0364/0365 $-0-0368/0369 S-0:0360/0361
AT data container AT Addr IMDT Addrl MDT data container
r
N T IDN |.
DN | |4 D
DN . IDN .| MDT data
AT data container IDN | container
IDN .. configuration list »| IDN .| configuratior
IDN.. | $-0-0371 "TIDN $-0-0370
IDN ...

Figure 12 — Data container configuration without acknowledge (slave)

ddressing IDNs (S-0-0368;, S-0-0369) shall also be configurable in the cyclic data

h this case, the addressing (acknowledgement) according to the contents of the
iner shall be transmitted. The PDS shall generate the acknowledgement by copyin
br of MDT to the(pointer of AT. If the pointer of the data container is situated outsi
pnfiguration list_for the MDT or AT data container, or the data does not fit in the
iner, the cantents of the data container shall be invalid. The PDS shall set the p
owledgement) in the AT on 255. The data in MDT or AT data container shall be ig
Figure «13). The control unit shall compare the addressing (S-0-0368, S-0-0369) of
T. If-the result is equal, it shall consider that the slave accepted the MDT data or

quested data into the AT.

f the
in a
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IEC
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Figure 13 — Data container configuration with acknowledge (slave)

the MDT-data container A or B, an IDN with a variable length (list) is configureg
sponding data element of this list shall be addressed via the list index.

st index of the MDT data container shall consist of a 16 bit address. Via index 65
hta container shall be defined invalid by the control unit.

ontrol unit shall set the addressed list'element into the MDT data container.

ist index of MDT data containher shall be configurable in the cyclic data of the

by, a switching of the list elements in the data container during a communication

be possible. During writing’on the MDT data container with the list index, the leng
5t shall not be changed:

st index of MDT (data container shall also be configurable into the cyclic data of the
5 way, an acknowledgement of the MDT data container shall be possible. The PDS
the list index of MDT data container from the MDT and acknowledge it in the AT.

list index is situated outside of the list, the list index of MDT shall be set in th
owledgement) on value 65535 and/or the pointer of data container in
owledgement) on value 255. All data in the MDT data container shall be ignored b

, the

535,

MDT.
cycle
jth of

ATs.
shall

e AT
AT
y 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

shutti

ng down automatically when CPs other than CP4 are present in the MST.

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.
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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
initialization 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 diagnostic message, S-0-0095, can be used to read a character set string describing
the error.

5.11

5.11.

Comi
manu

funct
appli

The
com

com
of thi

Communication classes

1 General

cation profiles.

SERCOS communication shall be subdivided in 3 classes. By definition

unication class shall assume the requirements of a lower)communication class.
unication class shall contain a certain range of function\groups and IDNs. An illust
5 procedure is shown in Figure 14.

com&unication classes follow a hierarchical structure. This) means that a Higher

Communication class C: tional functions

[4 \\
optional functions

Communication 81‘533 B: Extended functions
x!

mandatory fun.c@h’ls optional functions
&N

.

Communication class A: Basic functions

Nt
&’ mandatory functions

IEC

nunication classes in the SERCOS interface shall be provided for by-the vdgrious
facturers in order to simplify the interoperability of SERCOS interface components. All
ons which affect the operation of the master or slaves shall be as defined under different

| the

Each
ation

SERCOS interface components shall be described by supported:

— compliance classes (mandatory) one or more;

— additional functions (optional);

— communication cycle time (mandatory);

— transmission rate (mandatory).

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 —

transm

ission rate: 2 Mbit/s and 4 Mbit/s.


https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

-40 - IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015

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 segrvice channel protocol (see Table 23);
e communication error handling;

e information and diagnostics (see Table 24);
. stLtus word (RT channel);

e control word (RT channel).

Table 20 — Ring configuration — Timing

IPN Description Capability Comments

S-0-0p01 Control unit cycle time (thyc) W If the control unit uses a valjie
different from S-0-0002, this| shall
be supported, as well as the
Control Unit Synchronization Bit
(control word, bit 10)

S-0-0p02 Communication cycle time (tScyc) W

S-0-0p03 Shortest AT transmission starting.time (¢, R

S-0-0p04 Transmit/receive transition.time (t,1y1) R

S-0-0p05 Maximum producer progessing time (i) R

S-0-0p06 AT transmission starting time (t,) W

S-0-0p07 Feedback acquisition capture point (t,) w

S-0-0p08 Command value valid time (t,) w

S-0-0p87 Transmit to"transmit recovery time ({,157) R This parameter shall be proyided
even the slave does not supjport
multiple devices. If the slavg
does not support multiple dgvices
this parameter is set to “0”.

S-0-0p88 Receive to receive recovery time (t;rgy) R

S-0-0089 MDT transmission starting time (Z,) W

S-0-0090 Command value proceeding time (f1s¢) R

S-0-0096 Slave arrangement (SLKN) R

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
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Table 22 - Ring configuration — Phase run-up

IDN Description Capability Comments
S-0-0021 IDN-list of invalid operation data for CP2
S-0-0022 IDN-list of invalid operation data for CP3 R
S-0-0028 MST error counter R
S-0-0029 MDT error counter R
S-0-0127 CP3 transition check W
S-0-0128 CP4 transition check w
RTChjannel Procedure command change R Status word, bit 5
Table 23 — Service channel protocol
IPN Description Capability Comments
RTChlannel |Service channel AT R Status word, bit 0 to 2
RTChjannel Service channel MDT w Control word, bit 0 to 5
Table 24 — Information & diagnostics
IDN Description Capability Comments
S-0-0p11 Class 1 diagnostic R Bit 12 for communication required
only. Other bits defined by
functional description of the
profiles.
S-0-0p12 Class 2 diagnostic R Required for function part of the
profiles.
S-0-0p13 Class 3 diagnostic R Required for function part off the
profiles.
S-0-0p14 Interface status R Bits 0 to 8 for communicatiop
required only.
S-0-0p17 IDN-list of all operation data R
S-0-0p25 IDN-list of all.precedure commands R
S-0-0p28 MST error counter R
S-0-0p29 MDT ‘ertor counter R
S-0-0p30 Manufacturer version R
S-0-0p95 Diagnostic message R
S-0-0p96 Slave arrangement (SLKN) R
S-0-0099 Reset class 1 diagnostic w
S-0-0134 Master control word R
S-0-0135 PDS status word R
S-0-0143 SERCOS interface version R
RT channel |[PDS shut down error R Status word, bit 13

The baud rates and cycle times to be supported shall be as defined by the detailed
descriptions of the different profiles. The scanning of baud rates by the master should be
deactivated, as this may interfere with the automatic baud rate recognition by the PDS which
is an optional feature (communication class C).
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The IDNs in Table 25 shall be written by the control unit in CP2. The control unit shall not rely
on defaults or previously stored parameters. The PDS shall accept these parameters in CP 2.
The control unit may or may not write additional parameters in CP2 depending upon
configuration. The PDS shall accept all other parameters in CP3, as well.

Table 25 — Communication class A settings

IDN Name Access Comment
S-0-0001 Control unit cycle time (tNcyc) CP2-W Ring timing
S-0-0002 Communication cycle time (tScyc) CP2-W Ring timing
S-0-0p06 AT transmission starting fime (1) CP2-W Ring timing
S-0-0p07 Feedback acquisition capture point (t4) CP2-W Ring timing
S-0-0p08 Command value valid time ({3) CP2-W Ring timing
S-0-0p09 Position of data record in MDT CP2-W Telegram configuration
S-0-0p15 Telegram type CP2-W Telegram eanfiguration
S-0-0p89 MDT transmission starting time (f2) CP2-W Ring timing
S-0-0f127 CP3 transition check CP2-W Phase’/switch

The parameter list S-0-0021 “IDN-list of invalid operation, data for CP2” shall only rgflect
parameters from this table.

5.11.3 Communication class B (Extended functions)
Cominunication class B shall include:

e Cpmmunication class A with the following basic communication-related functions| (see
5]11.2):

—| ring configuration (timing, standard telegram, phase run-up);
—| service channel protocol;

—| information & diagnostics,

—| status word (real-time~ehannel);

—| 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 configuration — Telegram configuration

IDN Description Capability Comments
S-0-0016 Configuration list of AT w
S-0-0024 Configuration list of MDT W
S-0-0185 Length of the configurable data record in the AT R
S-0-0186 Length of the configurable data record in the R
MDT
S-0-0187 IDN-list of configurable data in the AT R

S-0-0188 IDN-list of configurable data in the MDT
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Table 27 — Information & diagnostics

IDN Description Capability Comments
S-0-0097 Mask class 2 diagnostic w
S-0-0098 Mask class 3 diagnostic w
Table 28 — Real-time control bits
IDN Description Capability Comments
S-0-0B00 Real-time control bit 1 R
S-0-0B01 Allocation of real-time control bit 1 w
S-0-0B02 Real-time control bit 2 R
S-0-0B03 Allocation of real-time control bit 2 w
Table 29 — Real-time status bits
IDN Description Capability, Comments
S-0-0B04 Real-time status bit 1 R
S-0-0B05 Allocation of real-time status bit 1 W
S-0-0B06 Real-time status bit 2 R
S-0-0B07 Allocation of real-time status bit 2 w

The IDNs in Table 30 shall be written by the eontrol unit in CP2. The control unit shall ng
on degfaults or previously stored parameters. The PDS shall accept these parameters in
The [control unit may or may not write additional parameters in CP2 depending

configuration. The PDS shall accept,all*other parameters in CP3, as well.

Table:30)~ Communication class B settings

t rely
CP 2.
upon

IDN Name Access Comment
S-0-0p01 Control unittyele time (thyc) CP2-W Ring timing
S-0-0p02 Communication cycle time (tscyc) CP2-W Ring timing
S-0-0p06 AT Aransmission starting time (t1) CP2-W Ring timing
S-0-0p07 Feedback acquisition capture point (t4) CP2-W Ring timing
S-0-0p08 Command value valid time (3) CP2-W Ring timing
S-0-0p09 Position of data record in MDT CP2-W Telegram configuration
S-0-0015 Telegram type CP2-W Telegram configuration
S-0-0016 Configuration list of AT CP2-W Ring timing
S-0-0024 Configuration list of MDT CP2-W Ring timing
S-0-0089 MDT transmission starting time (f2) CP2-W Ring timing
S-0-0127 CP3 transition check CP2-W Phase switch

The parameter list S-0-0021 “IDN-list of invalid operation data for CP2” shall only reflect

parameters from this table.

5.11.4 Communication class C (Additional functions)

The communication class C shall contain:
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e communication class B which includes (see 5.11.3):

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

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

e service channel protocol,
e information & diagnostics;
e status word (real-time channel);
e control word (real-time channel).
— and the following extended communication functions:

e ring configuration (telegram 7);

e extended information & diagnostics;

e real-time control bits;

e real-time status bits.

¢ and the following additional optional functions, such as:
—| 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 chanhnel;

—| list handling via service channel;

—| expanded service channel;

—| firmware up/download;

—| file transfer.

5.11.5 Communication cycle time granularity

For §-0-0002, the communieation cycle time shall be preselected. tg, . shall be
multiple of the PDS cycle time and the control unit cycle time shall be an integer multij
the gommunication cycletime. For good performance of the whole system, the cycle

should be as small as(possible.

Threg granularities’ shall be defined. In the absence of a granularity specification

grandlarity 1 shall be assumed.

— granularity 1: 62,5 us, 125 us, 250 us, 500 ps, and then 1 ms to 65 ms in

increments

an integer

ble of
time

, the

1 ms

— granularity 2: 62,5 ps, 125 us, 250 ps, and then 500 ps to 65 ms in 500 ps increments

— granularity 3: 62,5 us, 125 ps, and then 250 ps to 65 ms in 250 ps increments

Implementation of the SERCOS interface shall support granularity 1 to insure inter-operability.

Granularities 2 and 3 shall be regarded as optional enhancements.

6 Mapping to CP16/3 (SERCOS lIll)

6.1 Reference to communication standards

CP16/3 is specified in the IEC 61158 series and is referenced in IEC 61784-2. The detailed

references are listed in IEC 61784-2.
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6.2

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

Overview

— 45 —

ways this CP16/3 differs.

Table 31 summarises the major features of CP16/3.

Table 31 — CP16/3 features summary

Feature CP16/3

Topolpgy Ring or line

Data flow Double ring:
From the master to the 15! 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 gn
until the 15t 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 15! slave, then to the next one, afid so on until the last slave],
then back to the previous one, and so on until the 15{ slave, then to the master.
Each slave shall be able to read and modify the telegrams in both directions.

Direc{ communication | Supported

betwden slaves

Communication According to ISO/IEC/IEEE 8802-3 (Ethernet)

mediym Wire (100BASE-TX), or
Fibre optic (100BASE-FX)

Transpmission rate 100 Mbit/s

Cycle|time tScyc 31,25 ps, 62,5 ps, 125 us, 250 ps, 500 ps, and up to 65 ms by steps of 250 us

Synchronization Automatic transmission‘delay compensation

Numbler of slaves Up to 511

Device address ADR 1 <ADR < 511

Synchronization MDTO

telegram

Slave|telegrams All slaves write into up to 4 ATs (ATO to AT3)

Mastdr telegrams The'master writes into up to 4 MDTs (MDTO to MDT3)

Telegfam order withiny [MDTO to MDT3, ATO to AT3

a cycle

Non gyclic Service channel (SVC): 4 bytes are reserved for each slave within AT and MDT

communication

Supp¢rt forether Any Ethernet frame may be transmitted:

telegrpms — ot each cycle in the UC channel if the netwark has heen canfigured for it:
— at any time between the last slave in a line and other devices;
— at any time between all devices before CP16/3 network initialization.

Initialization Automatic at power-up (tScyc > 1 ms)

4 intermediate communication phases (CPO0 to CP3) before reaching normal operation
(CP4)

File transfer

Using Service channel (SVC), SERCOS Ill IP services

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
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The exact number of PDSs which can be serviced per communication network depends on the
communication 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.

6.3 Physical layer and topology

The SERCOS CP16/3 (SERCOS Ill) interface shall use Ethernet data transmission between
control units and PDSs. It may be realised either using 100BASE-TX (wire) or 100BASE-FX
(fibre optic) depending upon the application.

Cominunication topology shall be a line or a ring, as shown in Figure 15.

Ethernet
Control unit
Master 1 | [Master 2 Master i Master |
Network i
Rin ()/
I\.n
T a PDS
v
) 1/0 station PDS
) f Hybrid
Line group
/ T PDS
Slass l e group

group

gl gl I/O station
o) s T

Figure 15 — Topology

Slaves
O |PDs \ @_

IEC

The 1ffing_topology shall offer redundancy during communication. In case of a failure of one of
the transmissiom iMes (€-g-, cabte break, imtentionat connection removat), the masterstrall 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 be available at any
point within that network.
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6.4 Synchronization mechanism and telegram content

Refer to 5.3 and Clause 5 (CP16/1 — SERCOS | and CP16/2 — SERCOS II).

CP16/3 (SERCOS IIl) synchronization differs only as follows (see Figure 16):

e a shorter cycle time (31,25 us) shall be available in addition;

e the synchronization telegram (MST) shall be part of the master data telegram (MDTO0);
o the slaves shall write their data into up to 4 telegrams (ATO to AT4);

e the master shall write its data into up to 4 telegrams (MDTO to MDT4).

. trie network shall be configured depending upon application (either method 1 or méthlod 2,

sg¢e Figure 16) for providing a so-called UC channel, that is a time slot within [each
communication cycle, which may be placed either between the last MDT and AT|O, or
between the last AT and MDTO.

Method 1
MDTO MDT1 MDT2 MDT3 ATO AT1 AT2 AT3 ETHtelegrams’ wmpTO
H[Mm H[s H[s H[s H|s H|S L E H|S H{M
D|s D3 D3 D3 D|3 D|3 D|3 D|3 D|s
RIT R|H R R([H RI|H R|H R|H R|H RIT
RT channel UC channel
(Ethertype = 0x88CD) (Ethertype # 0x88CD)
~ Communication cyele
Method 2
MDT0O MDT1 MDT2 MDT3 ETHtelegrams  AT0 AT1 AT2 AT3 MDTO
H|M H|s H|S H|s H{s| ||H|S H|S H|S H{M
D[S 0|3 D3 D3 D|3 D3 D|3 D|3 D|s
R(T R|H R|H R|H R R|H R|H R|H RIT
RT channel UC channel RT channel
Communication cycle

FC
Figure 16 — Telegram sequence

6.5 | Non-cyclic'data transfer

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

CP1 IAVYSERCOS HN) non-c trancfar diffarc anlv ac fallawc
ro{oEoooHHFROH-6G tHeHRSTHe G eSS ohTy—aS1ToHoOWS:

e In the Service Channel (SVC), 4 bytes shall be reserved for each slave within ATs and
MDTs.

e Non-cyclic data transfer shall be possible using the UC channel, if the slave supports
TCP/UDP/IP communication.

e A communication cycle shall provide for non real-time communication (see UC channel in
Figure 17) in addition to real-time communication the (RT-channel); the non real-time
communication may optionally be used depending on application, and in that case, the
master shall set the time-slot for the non real-time communication during initialization.

e Due to the flexibility of data message formats, other control structures and operating
modes besides the ones commonly used with CP16/1 and CP16/2 are possible.
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RT channel
(MDT, AT,...)

(TCP/IP, UDP/IP,....)

UC channel

A

Real-time communication

A\ 4

A

unified communication

A

communication cycle

6.6
CP

o
6.7
6.7
Ad

S-01601 shows the drive classes and versions that are implemented in a slave device

per

Seve

Each

16

3

A

ri

S

to

Vv

p
p

S

Communication cycles

Drive classes

General

Lib-device).

ral classes of drives are defineds

rque axis

VIIocity axis

locity axis with position feedback
psition axis

psitioning axis
drive class shall support the

040032 Primary operation mode

Figure 17 — General communication cycle

/3 (SERCOS Ill) synchronization differs from CP16/1 and CP16/2 as fallows:

the communication cycle times shall be selected using S-01002;
,25 us cycle time shall be available in addition;

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

e class may contain parameters and functions'of one or several function groups.

IEC

once

S-0U-UT34 Drive control
S-0-0135 Drive status

The bit combinations of Table 32 and Table 33 are mandatory for all drive classes.
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Table 32 — Mandatory bit combinations of Drive control

Bit no. Value

Description

Comments

15

Drive ON/OFF

Drive OFF

Drive ON

14

Drive enable

Drive disable

Drive enable

13

Drive Halt

Drive halt

Drive restart

1D to 8

Selection of Operation mode

000

Primary operation mode

See S§-0-0032

Table 33 — Mandatory bit combinations of Drive status

Bit no. Value

Description

Comments

15to 14

Ready to operate

00

Drive not ready

01

Drive ready for main power on

10

Drive ready and main power applied

11

Drive.enabled

Drive shut-down error in C1D

See S-0-001

no error

Error

10[to 8

Current Operation mode

000

Primary operation mode

See S-0-0032

Drive halt

Drive halt is not active

Drive halt is active

Status command value processing

Drive ignores the command values

Drive follows the command values

6.7.2 Torque axis

6.7.2.1 Properties

The torque/force axis is working in operation mode "torque/force control". The command value
of "torque/force control" is the torque/force command value (S-0-0080).

An electric drive converts the torque/force command value to a current command value. In the
drive a current loop is active. The current feedback value is converted to the torque/force
feedback value (S-0-0084).

The torque/force limits and the current limits are observed by the drive.
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6.7.2.2 Cyclic data
The consumer connection contains the following parameters:

e S-0-0134 Drive control
e S-0-0080 Torque command value

The producer connection contains the following parameter:

e S-0-0135 Drive status
6.7.23 Mandatory parameters

The fpllowing parameters shall be supported in operation mode "torque control”.

S10-0032 Primary operation mode
S10-0134 Drive control
S;0-0135 Drive status

e S30-0080 Torque command value
S10-0084 Torque feedback value
S10-0086 Torque/force data scaling type
S10-0092 Bipolar torque limit value
2

4 Mandatory bit combinations

The pit combinations of the following parameters shall be supported (see Table 34 and
Tablg 35).

Table 34 — Supported operation mode

IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0032 15t0 0 Operation mode
Primary operation
mode 0x01 Torque control

Table 35 — Supported torque/force scaling

IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0086 15t0 0 Scaling type
Torque/foreexdata
qcaling type 0x0 Percentage scaling

6.7.3 Velocity axis
6.7.3.1 Properties

Velocity axis is in velocity operation mode, the command value is a velocity value (S-0-0036).
A drive without encoder feedback (open loop) shifts the command value to the motor
frequency. A drive with an encoder feedback (close loop) closes a velocity loop. The actual
motor speed is shown in (S-0-0040). The torque limit, current limits and acceleration limits of
the drive are observed.

6.7.3.2 Cyclic data

The consumer connection contains the following parameters:
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e S-0-0134 Drive control,

e S-0-0036 Velocity command value
The producer connection contains the following parameters:

e S-0-0135 Drive status
e S-0-0040 Velocity feedback value 1

6.7.3.3 Mandatory parameters

The following parameters shall be supported in operation mode "velocity control".

e Si0-0032 Primary operation mode
S10-0134 Drive control
S10-0135 Drive status
S10-0036 Velocity command value
S10-0040 Velocity feedback value 1

e Si0-0044 Velocity data scaling type
S10-0086 Torque/force data scaling type
S10-0091 Bipolar velocity limit value
S10-0092 Bipolar torque limit value
S
.3

0-0113 Maximum motor speed
6.7.3|4 Mandatory bit combinations

The hit combinations of the following parameters according to Table 36 and Table 37 shall be
supported.

Table 36 — Supported operation mode

IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0032 15t 0 Operation mode
Primary operation
mode 0x02 Velocity control

Table 37 — Supported velocity scaling

IDN Bit No. Value Description Comments
S:0-0044 15t0 0 Scaling type
\'ch'“"r;lg’ t\;/;: 0x0 No scaling See velocity scaling

6.7.4 Velocity axis with position feedback

6.7.4.1 Properties

Velocity axis with position feedback is in velocity operation mode, the command value is a
velocity value (S-0-0036). A drive with an position feedback sends the current position value

for position loop in the NC. The position values in the drive are not based on the reference
point of the machine.

The torque limit, current limits and acceleration limits of the drive are observed.
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6.7.4.2 Cyclic data
The consumer connection contains the following parameters:

e S-0-0134 Drive control
e S-0-0036 Velocity command value

The producer connection contains the following parameters:

e S-0-0135 Drive status
e S-0-0051 Position feedback value 1 (motor feedback)

IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015

6.7.4{3 Mandatory parameters

The fpllowing parameters shall be supported in operation mode "velocity control®,

e Si0-0032 Primary operation mode
S10-0134 Drive control
S10-0135 Drive status
S10-0036 Velocity command value
S10-0040 Velocity feedback value 1
S10-0044 Velocity data scaling type
e S5:0-0051 Position feedback value 1 (motor feedbagk)
S10-0055 Position polarity parameter
S10-0076 Position data scaling type
S10-0086 Torque/force data scaling type
S10-0091 Bipolar velocity limit value
S10-0092 Bipolar torque limit value

S

4

. 0-0113 Maximum motor speed

6.7.4|4 Mandatory bit combinations

The bit combinations of _the following parameters according to Table 38, Table 39, Table 40

and Table 41 shall be(supported.

Table 38 — Supported operation mode

IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0032 15t0 0 Operation mode
Primary.operation
1 fatvials] \al H 3 + 1
moue oo V-e1eEty-Coftror
Table 39 — Supported position polarity
IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0055 2 Position feedback S-0-0051 Position
. ) feedback value 1
Position polarity value 1 (motor feedback)
parameter
0 Non-inverted
1 Inverted
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Table 40 — Supported velocity scaling

IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0044 15t0 0 Scaling type
\gig)licritgyt(:/zt:] 0x0 No scaling See velocity scaling
Table 41 — Supported position scaling
IDN Bit No \alue Description Comment
S-0-0076 15t0 0 Scaling type
F;cc):ziltiir?; t?/?)tea 0x0 No scaling
6.7.5 Position axis
6.7.5|1 Properties
Positlon axis are in position operation mode, the command)value is a position palue

(S-0-
drive
This

The command value is transmitted in the synchronized cycle of producer conne
pbosition command value is fine interpolated in the drive, if the cycle times of the pro

conngction and the drive are different. The fine interpolated position command value is

for a
The

accel
obse

position loop. The position loop is close with the actual position feedback value 1
actual position is shown in (S-0-0051) or, (S*0-0053). The torque limit, current |

ved, if the drive is referenced to the mechanics (drive homing or set absolute po

was qdone).

6.7.5

2 Cyclic data

The gonsumer connection contains the following parameters:

0-0134 Drive control

0-0047 Position cemmand value

The pgroducer connection contains the following parameters:

6.7.5

The f

0-0135 Drive status
0-0054~Position feedback value 1 (motor feedback)

3 Mandatory parameters

D047). The control unit transmits with its cycle time theposition command value to the

ction.
jucer
used
or 2.
jmits,

eration limits and velocity limits of the drive are observed. The position limits can be

sition

ollowing parameters shall be supported in operation mode "position axis".

e S-0-0032 Primary operation mode
e S-0-0134 Drive control

e S-0-0135 Drive status

e S-0-0044 Velocity data scaling type

e S-0-0047 Position command value

e S-0-0051 Position feedback value 1 (motor feedback)
e S-0-0055 Position polarity parameter

e S-0-0057 Position window

e S-0-0076 Position data scaling type
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S-0-0086 Torque/force data scaling type

S-0-0091 Bipolar velocity limit value

S-0-0092 Bipolar torque limit value

S-0-0113 Maximum motor speed
S-0-0159 Monitoring window

Mandatory bit combinations

IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015

The bit combinations of the following parameters according to Table 42, Table 43, Table 44,

Table

45 and Table 46 shall be supported.

Table 42 — Supported operation mode

IDN Bit No. Value Description Commentg
S-0-0032 15t0 0 Operation mode
Primary operation
mode 0x03 Position control
Table 43 — Supported position polarity
IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0055 2 Position feedback S-0-0051 Position
. . feedback valde 1
Popition polarity value 1 (motor feedbdck)
parameter
0 Non-inverted
1 Inverted
Position command
value
0 0 Non-inverted S-0-0047 Position
command value
1 Inverted
Table 44 — Supported velocity scaling
IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0044 15t0 0 Scaling type
elocity data .
dcaling type 0x0 No scaling
Table 45 — Supported position scaling
IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0076 15t0 0 Scaling type
Position data 0x0 No scaling

scaling type
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Table 46 — Supported torque/force scaling

IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0086 15t0 0 Scaling type
Torque/force data
scaling type 0x0 Percentage scaling

6.7.6 Positioning axis

6.7.6.1 Properties

Positloning axis is in operation mode interpolation or in operation mode drive positioningl;, the
command value is the S-0-0282 Positioning command value. The command value is shiffed to
a traVel profile by the drive, the drive generated position command value is used for,a pogition
loop.[The position loop is closed with the actual position feedback value 1 or'2. The 3gctual
position is shown in (S-0-0051) or (S-0-0053). The torque limit, current limits, acce|ation
limits| jerk limits and velocity limts of the drive are observed. The posSition limits cgn be
obsefved, if the drive is referenced to the mechanics (drive homing or\set absolute position

was qdone).

6.7.6{2 Cyclic data

The gonsumer connection contains the following parameters:

0-0134 Drive control
0-0346 Positioning control
0-0282 Positioning command value

0-0259 Positioning velocity

The pgroducer connection contains the following parameters:

e S10-0135 Drive status

e S5:0-0051 Position feedback yalue 1 (motor feedback)
6.7.6|3 Mandatory parameters

The fpllowing parameters shall be supported in operation mode "positioning axis".

S10-0032 Primary operation mode
e S10-0134 Brive control

S10-01.35"Drive status
e Si020044 Velocity data scaling type

e S-0-0049 Positive position limit value

e S-0-0050 Negative position limit value

e S-0-0051 Position feedback value 1 (motor feedback)
e S-0-0055 Position polarity parameter

e S-0-0057 Position window

e S-0-0076 Position data scaling type

e S-0-0086 Torque/force data scaling type
e S-0-0091 Bipolar velocity limit value

e S-0-0092 Bipolar torque limit value

e S-0-0113 Maximum motor speed
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e S-0-0159 Monitoring window

e S-0-0259 Positioning velocity

e S-0-0260 Positioning acceleration
e S-0-0282 Positioning command value

e S-0-0346 Positioning control

e S-0-0419 Positioning acknowledge

6.7.6.4 Mandatory bit combinations

The Ipi

Tablg 48, Table 49, Table 50, Table 51 and Table 52.
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Table 47 — Supported operation mode

47,

scaling type

IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0032 15t0 0 Operation modée
Primary operation — -
mode Pos.lt.lonlng using
0x0023 position feedback
value-
Table 48 — Supported position-polarity
IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0055 0 S-0-0047 Position
- . command value,
Pogition polarity Position command S-0-0258 Target
parameter values position,
S-0-0282 Positipning
command value
0 Non-inverted
1 Inverted
Table 49 — Supported velocity scaling
IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0044 15t0 0 Scaling type
elocity data .
dcaling type 0x0 no scaling
Table 50 — Supported position scaling
IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0076 15t0 0 Scaling type
Position data 0x0 no scaling
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Table 51 — Supported torque/force scaling

IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0086 15t0 0 Scaling type
Torque/force data
scaling type 0x0 Percentage scaling

Table 52 — Supported acceleration scaling

IDN Bit No. Value Description Comments
S-0-0160 15t0 0 Scaling type
Acdeleration data
sca“ng type 0x0 no scaling

7 MNapping to EtherCAT

71 Reference to communication standards

SERCOS Interface™ 15 is recognised as a high performance real-time communigation
interface in particular for motion control applications whichConsists of the communigation
techrology and various device profiles, whereas the profile for servo-drives and the
comnpunication technology are standardised in IEC 61800-7-204.

EthenCAT16 is a Real Time Ethernet technology- especially suitable for communigation
betweg¢en control systems and peripheral devices\such as |I/O systems, drives, sensorg and
actugdtors. EtherCAT is specified in the IEC,61158 standard family and is referenced in
IEC §1784-2 as CP 12. The detailed refefences are listed in the corresponding part of
IEC §1784-2.

EtheflCAT supports the servo profile defined within IEC 61800-7-204. The SERCOS
Interface™ protocol itself is not transferred over EtherCAT, but the drive parameters and data
that gre defined in IEC 61800-7<204 are made accessible by the EtherCAT protocol.

This |specification describes the EtherCAT interface to the IEC 61800-7-204 servo [drive
profile. The corresponding protocol is called IEC 61800-7-204 Servo Drive Profile|over
EtherlCAT (SoE).

SoE |allows tolintegrate drives based on IEC 61800-7-204 technologies in an EtherCAT
envirpnment.( JThis includes the SERCOS state machine (Communication phdses),
synchronjzation, process data communication and the access via Service Channel tp the
identifiers~<dDN) and their elements (data state, attribute, name, unit, min, max and value).

The IDNs numbers and their specific use are specified in IEC 61800-7-204.

7.2 Overview

Table 53 summarises the major features of EtherCAT.

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

16 EtherCAT® s a registered trade mark of Beckhoff, Verl.
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Table 53 — EtherCAT feature summary
Feature CP12
Topology Line, star, ring
Data flow Line: From the master to the 15t 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

Comnpunication parameter |Autonegotiation and Autocrossover function of ISO/IEC/IEEE 8802-3:2014

setting

Cycle[time tSCyC Can be determined by the application

Numbler of slaves Up to 65 535

Device address ADR Automatic or by selectable Adresses

Synchronization With specific protocol (DC) with data exchange

Slave|telegrams 1 EtherCAT telegram with logical filtering for all PDS
Mailbox for service channel

Mastgr telegram 1 EtherCAT telegram with logical filtering for all.PBS
Mailbox for service channel

Initial|zation Automatic at power-up

3 intermediate communication phasSes/(Init, Pre-Operational, Safe-Operational)
before reaching Operational state

File tnansfer

FoE protocol or EoE with I[P éommunication

The gxact number of PDSs which can berserviced per communication network depends gn the
cycle| time, and the selected data volume. The number of PDSs per control unit can algso be
expanded by using several networks. Table 54 shows some examples that are valid Under
normal operating conditions. Thelspare time is available for transmitting other data (not| PDS
relatgd) or as a safety margin{ae-be used for later application developments.
Table 54 — Number of PDSs per network (examples)
Communication | Transmission Cycle Data record per | Number Data rate (service Spare
brofile rate time PDS (in each of PDSs channel) per PDS time
direction)
CP 12 100 Mbit/s 1 ms 8 bytes 720 50 Mbit/s for all PDS 10 ps
CP 12 100 Mbit/s 1 ms 16 bytes 360 50 Mbit/s for all PDS 10 ps
CP.12 100 Mbit/s 1 ms 32 bytes 180 50 Mbit/s for all PDS 10 us
CP 12 100 Mbit/s 250 ps 8 bytes 180 50 Mbit/s for all PDS 10 us
CP 12 100 Mbit/s 250 ps 16 bytes 90 50 Mbit/s for all PDS 10 us
CP 12 100 Mbit/s 250 us 32 bytes 45 50 Mbit/s for all PDS 10 ps
CP 12 100 Mbit/s 31,25 us 8 bytes 22 20 Mbit/s for all PDS 5 us

7.3

7.3.1

SoE synchronization

General

The sequence of interactions for the set up of communication, synchronization and data
exchange is described in Figure 18.
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7.3.2

CP16 Phase 0-2

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

7.3.3

CP16 Phase 3-4

Synchronization 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 64458-4-16-

7.4 | SoE Application Layer Management

7.41 EtherCAT State Machine and IEC 61784 CPF 16 State Machine

The ¢ommunication phases (CPs) of IEC 61158-4-16 are comparable to‘the EtherCAT [state

machiine (ESM) as shown in Figure 18. Phases 0 and 1 are covered by the ‘Init’ state ¢f the

Ether
acces
‘Safe
Ether
ignor
corre

S-0-0
Comi

sponds to phase 4 — all inputs and outputs are valid.

127 (C100 Communication phase 3 transition check) and S-0-0128
nhunication phase 4 transition check) are obsplete and are covered by the transition| from

CAT state machine. Phase 2 corresponds to the ‘Pre-Operational’ state and gllows
s to the IDNs via the ‘service channel’ (EtherCAT mailbox). ‘Phase 3 corresponds to
tOperational’, cyclic data is transmitted and the drive has time for synchronization| The
CAT state ‘Safe-Operational’ defines that the slave shall-transmit valid inputs apd to
e the outputs from the master — this shall be guaranteed by the slave. ‘Operatjonal’

(C200

‘Safe-

‘Pre-Operational’ to ‘Safe-Operational’ respectively from ‘Safe-Operational’ to ‘Operational’.
EtherCAT allows a fallback from ‘Operational’ to ‘Safe-Operational’ (e.g. in cage of
synchronization error) or ‘Pre-Operational’ (in case of invalid inputs) and from
Opergtional’ to ‘Pre-Operational’ (in case of invalid inputs). An SoE slave should support this
too. If not, the slave shall set the erfor bit in the EtherCAT AL status register.
IEC 61784
EtherCAT CPF 16
Init Phase 0 / 1
A A -3 A
(1P) (PI)
\ 4 | \ 4
Pre-Operational (SI) Phase 2
A A
(Ol) (PS) (Sp)i (s4yo127)I
v v
(OP) Safe-Operational Phase 3
(with inputs)
-3 A
(SO) | (09 (S-0-0128)
v \ 4
Operational Phase 4

Figure 18 — ESM and IEC 61158-4-16 State Machine

IEC
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7.4.2 Multiple drives

The CPF16 device address (or addresses — if more than one drive is covered by one
EtherCAT slave) is used as defined. It is readable and writable from the master via S-0-0096
(slave arrangement SLKN). The IEC 61784 CPF16 address is absolutely independent from
the addressing schema of EtherCAT and is used as application specific information for
compatibility reasons.

If more than one drive is covered by one EtherCAT slave controller, the process data of the
drives (including the control/status 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 n drive—and-so—on—Yp—te—S—drives—are—accessible—via—one e Stave—€on
Service channel communication via the EtherCAT mailbox to the different dfivg
distinguished via the ‘DriveNo’ field of the SoE_Header.

- PP S A S

7.4.3 IDN usage
7.4.3[1 Overview
Somg¢ IDNs are defined for IEC 61800-7-204 communication purposés;-only and are obgolete

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

S-04000 to S-0-4199 are reserved for EtherCAT communication parameter (mostly only| read
accesgs is possible).

7.4.3(2 Obsolete IDNs

The IDNs in Table 55 become obsolete when thedrive communicates via EtherCAT:

Table 55— Obsolete IDNs

IDN Description

S-0-0p03 Minimum AT transmit starting time (T1min)

S-0-0p04 Transmit/receive transition time (TATMT)

S-0-0p05 Minimum feedback acquisition time (T4min)

S-0-0p09 Beginning address in master data telegram (MDT POS)

S-0-0p10 Length of master data telegram (MDT LEN)

S-0-0p88 Recéive'to receive recovery time (TMTSG)

S-0-0p90 Command value transmit time (TMTSG)

S-0-0[127 C100 Communication phase 3 transition check
Functionality done in EtherCAT transition from ‘Pre-Operational’ to ‘Safe-Operational’. If the
transition faile‘ the reasonfor this falure can-be evaluated via-S-0-0021

S-0-0128 C200 Communication phase 4 transition check
Functionality done in EtherCAT transition from ‘Safe-Operational’ to ‘Operational’. If the transition
fails, the reason for this failure can be evaluated via S-0-0022.

7.4.3.3 Changed IDNs

The IDNs in Table 56 change their meaning when the drive communicates via EtherCAT:



https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015 - 61—

Table 56 — Changed IDNs

IDN Meaning with SoE
S-0-0006 AT Transmission starting time (T1)

T1 specifies the time offset from the EtherCAT sync signal to the time until the application shall
provide new AT data inside the EtherCAT slave controller memory.

S-0-0014 Interface status
This parameter should reflect DL status, AL Control, AL status and AL status code of EtherCAT as
a SoE-list:
Bit 0 to 15 ActLen = 8
Bit 32 to 47 DL Status (register 0x0110)
Bit 48 to 63 AL Ctrl (register 0x0120)
Bit 64 to 79 AL Status (register 0x0130)
Bit 80 to 95 AL Status Code (register 0x134)
S-0-0p28 MST error counter

MST error counter indicates missing Datagrams for cyclic data transfers

This parameter should reflect RX-error counter and Lost-link counter of-EtherCAT as a SoE-list:

Bit 0 to 15 ActLen = 12

Bit 16 to 31 MaxLen = 12

Bit 32 to 47 RX-error counter [0] (register 0x0300)
Bit 48 to 63 RX-error counter [1] (register 0x0302)
Bit 64 to 79 RX-error counter [2] (register 0x0304)
Bit 80 to 95 RX-error counter [3] (register 0x0306)

Bit 96 to 103 Lost-link counter [0] (register 0x0310)
Bit 104 to 111 Lost-link counter [0] (register 0x03\1)
Bit 112 to 119 Lost-link counter [0] (register 0%x0312)
Bit 120 to 128 Lost-link counter [0] (register 0x0313)

S-0-0p89 MDT Transmit starting time (T2)

T2 specifies the time offset from the EtherCAT sync signal to the time until new MDT data arg
available inside the EtherCAT slave controller memory.

7.5 | SoE Process Data Mapping

The EtherCAT sync manager:0’and 1 are used for mailbox communication (0: masfer to
slave], 1: slave to master) as‘\défined for all EtherCAT slaves supporting the mailbox.

Sync|manager 2 is usgd for output process data (MDT content) and sync manager 3 for|input
procgss data (AT content). Sync manager 2 is used in buffered mode and 3 is used in qyeued
modqg — the communication between master and slave shall be synchronized absolutely.

The qutput_precess data (MDT content) and input process data (AT content) is configurgd via
S-0-J015(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 sgrvice

h haltdoto Aantoin Ay ora Haaod ond ora A A Final
chanpRerttata——etontaher—sarenoetuseaantare ottt

din thao ~ranaco data
T o pTot Tt oS datas

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.

Bit 0 of the master control word and bit 0 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 synchronization error in case of a working counter problem.

Status word of drive is specified in Table 57. Control word for the drive is specified
in Table 58.
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Table 57 — Status word of drive

Bit No. Status word description

Bits 15, 14 'Ready to operate' (see IEC 61800-7-204)

00 Drive not ready, internal checks not yet concluded successfully
01 Drive logic ready for main power on (power stage section)
10 Drive ready and main power applied, drive is free of torque, power stage pulses are blocked
11 Drive ready to operate, 'enable drive' is set and active. Power stage is active
Bit 13 Drive shut-down error in C1D (S-0-0011)
0 No shut-down
1 Drive is shut-down due to error
Bit 12 Change bit for C2D (S-0-0012)
0 No change
1 Change
Bit 11 Change bit for C3D (S-0-0013)
0 No change
1 Change
Bits 10, 9, 8 Actual operation mode
000 Primary operation mode (defined by S-0-0032)
001 Secondary operation mode 1 (defined by S-0-0038)
010 Secondary operation mode 2 (defined by S-0-0034)
011 Secondary operation mode 3 (defined by S20<0035)
100 Secondary operation mode 4 (defined by~ S-0-0284)
101 Secondary operation mode 5 (defined by S-0-0285)
110 Secondary operation mode 6 (defined by S-0-0286)
111 Secondary operation mode\7“(defined by S-0-0287)
Bit 7 Real-time status 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\eommand value processing
0 Brive 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

Bit1, 0 Input Cycle Counter
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Table 58 — Control word for drive

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 of the control unit’after
the drive on delay time
(S-0-0206).

Bit 14 Enable drive

0 Not enabled: when changing from 1 to 0, torque is immediately disabled angd, the’power stage|
pulses are blocked (independent of bits 15 and 13).

1 Enable Drive: when changing from 0 to 1, the enable is delayed in the,drive by the drive enaljle
delay time (S-0-0295). The enable delay is required at use of a conta¢tor in the motor cable.

Bit 13 Halt/restart drive (may be used to stop the drive regardless of the ‘presently active control unit
function)

0 Halt drive: when changing from 1 to 0.
Drive internal interpolator is inactive: drive is halted dccording to the "drive halt acceleration
bipolar" parameter (S-0-0372) and the control loop"remains closed (only possible when bits 1[5 and
14 are setto 1).
Drive internal interpolator is active: drive is halted according to the active parameters of the
interpolator and the control loop remains closed (only possible when bits 15 and 14 are set tq 1).

1 Restart drive: when changing from 0 te1.
Drive internal interpolator is inactive)original function is continued.
The drive shall use the "drive half’acceleration bipolar" (S-0-0372) only in velocity control.
In position control, the control.unit shall set the position command value to the position feedfack
value before bit 13 is set.
Drive internal interpolatofris active: original function is continued maintaining the active
parameters of the intérpolator.

Bit 12 Reserved

Bit 10 IPOSYNC: Centrol unit synchronization bit

0/1 This bit i initially set to 0. It becomes valid in CP3 and shall remain valid during drive-controjled
functians. This bit is toggled with the control unit cycle time (t NcyC) indicating the update of the
command values (function: used to synchronize the interpolation’in the control unit with the fine
interpolator in the drive).

Bits 1[1,9, 8 Operation mode (see IEC 61800-7-204)

000 Primary operation mode (defined by operation data S-0-0032).

001 Secondary operation mode 1 (defined by operation data S-0-0033)

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, 2 | Not used

Bit1, 0 Output Cycle Counter
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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 IPN is possible.

The BoE Service Channel follows the Client/Server Model. The EtherCAT Slayve, device is
Servgr, the EtherCAT master device is Client.

The $SC uses confirmed services (SSC Write, SSC Read, SSC Procedure. Command) yhich
are initiated by the Master (Client), unconfirmed services (Abort SSCG.Command Execltion,
Write] SSC Fragment), which is initiated by the Master device  (elient) and unconfirmed
servites (Read SSC Fragment, Notify SSC Command Execution,(SSC Slave Info) which are
initiafed by the Slave device (server).

The primitives of the SSC services are mapped to the primitives of the Mailbox services as
descilibed in Table 59.

Table 59 — Mapping of SSC services to EtherCAT services

SSC service primitives EtherCAT service primitives
SSC Write.req/.ind Mailbox Write.req/.ind
SSC Write.rsp/.cnf Mailbox Read.req/.ind
Write|SSC Fragment.req/.ind Mailbox Write.req/.ind
SSC Read.req/.ind Mailbox Write.req/.ind
SSC Read.rsp/.cnf Mailbox Read.req/.ind
Read|SSC Fragment.req/.ind Mailbox Read.req/.ind
Abort|SSC Command Exec-eqg/.ind Mailbox Write.req/.ind
Notifyf SSC Command Exeg.req/.ind Mailbox Read.req/.ind
SSC $lave Info.reg.lind Mailbox Read.req/.ind

7.6.2 SSC Read

7.6.2.1 SST Read sequence

Figure 19 shows the primitives between client and server in case of a successful 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)

p—

= -
-

Server

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

e ——

SSC Read.rsp (Address, OpCode=2,
Incomplete=FALSE. Error=FALSE

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

-
-

e
-
-

-
-
-
-

Client

SSC Read.req (Address, OpCodez1,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE}
DriveNo, ElementFlags, IDN)

SSC.Read.cnf (Address, OpCode=2,
Incamplete=FALSE, Error=TRUE, DriveNo,

ElementFlags=FALSE, IDN, Error Code) _ _ -

IEC

Figure 19 — Successful SSC Read:sequence

e 20 shows the primitives between client and-~server in case of an unsuccessful
sequence. The service parameter Address, DriveNo, and IDN shall be the same i
request and the Read response. Error is¢sget to TRUE if no element can be read
one element can be read, Error is set to FALSE.

SSC
n the
If at

~ -
-

-
-

-

Server

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

—-_——

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

-
-
-
-

IEC

Figure 20 — Unsuccessful SSC Read sequence

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

Incomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo,
FragmentsI:eft=n, Data)

Incomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo

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

Read SSC‘Fragment.ind (Address, OpCode=2,

Server

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

- .

Read SSC Fragment.req (Address, OpCode=2,
Incomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo,
FragmentsLeft=n, Data)

-
- <

Read SSC Fragment.req (Address, OpCode=2,
Incomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo,
FragmentsLeft=n-1, Data)

Fragmentslzeft=n-1, Data)

Incomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo,

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

Read SSC Fragment.req (Address, QpGode=2,
Incomplete=TRUE, Error=FALSE;-DriveNo,
FragmentsLeft=1, Data)

-
t-=---- <

FragmentsLeft=1, Data)

SSC Read.cnf (Address, OpCode=2,

SSC Read.rsp (Address, OpCode=2,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,

Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN,Data)

<

DriveNo, ElementFlags, IDN, Data)

IEC

Figure 21 — Successful SSC Fragmented:.Read sequence

7.6.2|2 SSC Read service

The $SC Read service as described in Table 60 shall be used for an upload of data from the
server to the client, if the mailbox size is sufficient'for the entire protocol and data. The slerver
shall |Janswer with the requested data. The client may request several elements at oncel The
servgr may optionally answer with several, elements at once. If the server only supports| read

operations to single elements, the response shall contain the first requested element.

Tahle 60 — SSC Read service

Parameter Request/indication Response/confirmation
Argument Mandatory
Address Mandatory
Incomplete Mandatory
DriveNo Mandatory
ElementFlags Mandatory
IDN Mandatory
Resulf Mandatory
Address Mandatory
Incomplete Mandatory
Error Mandatory
DriveNo Mandatory
ElementFlags Mandatory
IDN Mandatory
Data User option
Error Code Conditional
Argument

The argument shall convey the service specific parameters of the service request.
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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 SSC Read service request/indication, it shall be FALSE.

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.

ElementFlags

This parameter contains the ElementFlags. There is a single Flag for each eIemet of
an IDN indicating which elements of the object addressed by the IDN are read, ‘Sqgveral
elements may be requested at once.

ION
This parameter contains the IDN of the object which is addressed inthe 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 Addtess in the request.
Incomplete

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

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

NOTE| If the master has requested several elemients and the slave answers only with a subset of the reqliested
elements, the master repeats its read operation with single requests to the missing elements. It is not congidered
an Erfor if only a subset of the elements_is provided (the corresponding functionality in the slave deyice is
optiongl).

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

This parameter contains the ElementFlags indicating which elements of the gbject
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
operations to single elements, the response shall contain the first requested element.
Only‘the flags of those elements for which the read operation was successful shall be
TRUE.

IDN
This parameter shall be the same as the parameter IDN in the request.
Data

This parameter contains the data of the elements to be read, indicated by the
ElementFlags. There shall be no place holder for elements for which the corresponding
ElementFlags are FALSE. The sequence of the data is determined by the sequence of
the corresponding ElementFlags.

Error Code

This parameter shall indicate the error code of the unsuccessful read operation. It is
only transmitted if the Error flag is TRUE. For Error Codes, see IEC 61158-4-16.
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7.6.2.3 Read SSC Fragment service

2015

If the data to be read with the Read service exceeds the mailbox size, a fragmented read
operation shall be used for upload of data from the server to the client. The fragmented read
operation consists of one SSC Read service request followed by one or several Read SSC
Fragment services followed by one SSC Read service response as described in Table 61.

Table 61 — Read SSC Fragment service

Parameter Request/indication Response/confirmation
Argument Mandatory
Address Mandatory
Incomplete Mandatory
DriveNo Mandatory
FragmentsLeft Mandatory
Data User Option

Argument
The argument shall convey the service specific parameters-of the service request.
Afdress
This parameter contains the station address of the slave device.
Incomplete
This parameter indicates if execution of another service is needed to complet
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 th
addressed. If the device contains-only one drive (or axis), the parameter shall be (.
FragmentsLeft
This parameter contains;the information on how many more fragments follg
complete the read operation. If this parameter is 1, an SSC Read service resp
follows.
Dpta
This parameter contains the data fragment of the element to be read.
In case of an uhsuccessful fragmented read operation, the server responds with an SSC

servi

7.6.3

SSC Write

te response with the Error parameter set to TRUE and the corresponding ErrorCode|

e the

at is

w to
onse

Read

7.6.3.1 SSC Write sequence

Figure 22 shows the primitives between client and server in case of a successful single SSC
Write sequence. The service parameter Address, DriveNo, and IDN shall be the same in the
request and the response.
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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)

>

- ——

SSC Write.rsp (Address, OpCode=4,
lncomplete=EALSE Error=EALSE.

DriveN"o, ElementFlags, IDN)
SSC Write.cnf (Address, OpCode=4, T

Incomplete=FALSE, Error=FALSE, --=1 -
DriveNo, ElementFlags, IDN) -F-

IEC

Figure 22 — Successful SSC Writetsequence

Figure 23 shows the primitives between client and_server in case of an unsuccessful{SSC
Writel sequence. The service parameter Address, DriveNo, and IDN shall be the same in the
Write| request and the Write 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)

>

-

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

SSC Writé.enf (Address, OpCode=4, e T
Incomplete=FALSE, Error=TRUE, DriveNo, -
ElementFlags=FALSE, IDN, Error Code) _ _ - -[

IEC
Figure 23 — Unsuccessful SSC Write sequence

Figure 24 shows the primitives between client and server in case of a successful Fragmented
SSC Write sequence. The service parameter Address, DriveNo, and IDN shall be the same in
the request and the response.
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Client

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

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

IEC 61800-7-304:2015 © IEC

Server

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

>

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

»

2015

WriteSSCFragmentreqtAddress, OpCode=3;
Incomplete=TRUE, Error=FALSE, DriveNo,
FragmentsLeft=1, Data)

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

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

<

7.6.3(2

The {
client

Figure 24 — Successful SSC Fragmented‘Write sequence

SSC Write service

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

>

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

a
>

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

-

IEC

bSC Write service as described in Table 62 shall be used for a download of data fro
to server, if the mailbox size is sufficient*for the entire protocol and data. The slerver

m the

shall janswer with the result of the Write operation.
Table 62~ SSC Write service
Parameter Request/indication Response/confirmation
Argument Mandatory
Address Mandatory
Incomplete Mandatory
DriveNo Mandatory
ElementFlags Mandatory
IDN Mandatory
Data User option
Result Mandatory
Address Mamdatory
Incomplete Mandatory
Error Mandatory
DriveNo Mandatory
ElementFlags Mandatory
IDN Mandatory
Error Code Mandatory
Argument

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

Incomplete

D

This parameter indicates if execution of another service is needed to complete the

write operation. For the SSC Write service, it shall be FALSE.
riveNo

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 which element of the object

addressed by the IDN is written.

ION
This parameter contains the IDN of the object which is addressed in the slave dev
Dpta
This parameter contains the data of the element to 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.
Efror
This parameter shall indicate an unsuccessful write operation. If it is TRUH
ErrorCode contains further informatien ‘about the error.
DriveNo
This parameter shall be the same as the parameter DriveNo in the request.
ElementFlags
This parameter shall bethe same as the parameter ElementFlags in the request.
ION
This parameter.shall be the same as the parameter IDN in the request.
Efror Code
This parameter shall indicate the error code of the unsuccessful write operation
only transmitted if the Error flag is TRUE. For Error Codes, see IEC 61158-4-16.
7.6.3{3 Write SSC Fragment service
If the_data—to be sent with the write service exceeds the mailbox size a fragmented

ce.

, the

It is

write

operation as described in Table 63 shall be used for download of data from the client to the
server. The fragmented write operation consists of one or several Write SSC Fragment
services followed by one SSC Write service.
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Table 63 — Write SSC Fragment service

Parameter Request/indication Response/confirmation
Argument Mandatory
Address Mandatory
Incomplete Mandatory
DriveNo Mandatory
FragmentsLeft Mandatory
Data Mandatory

Argument

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

This parameter contains the station address of the slave device.

Incomplete

This parameter indicates if execution of another service (is, heeded to completg the
write operation. For the Write SSC fragment service, it shiall 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~(ér axis), the parameter shall be (.

FragmentsLeft

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

Dpta

This parameter contains the datadragment of the element to be written.

In cape 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
corregponding ErrorCode.

7.6.4 SSC Procedure.Commands
7.6.4(1 SSC Procedure Command sequence

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

A procedure command is initiated with a SSC Write service to specific IDN. After a procedure
command has started its function, the slave (server) generates a normal SSC Write response.
The service channel becomes available again immediately for the transmission of non-cyclic
data or for more procedure commands.

While other services are completed with the confirmation service primitive, the end of a
procedure command during a lengthy procedure command execution is indicated by the Notify
SSC Command Execution service. The master (client) is also able to interrupt a procedure
command during its execution with an Abort SSC Command Execution service which is not
possible for non-cyclic data transmission.
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Every procedure command has been assigned an IDN and an appropriate data block. Not all
elements of the data block are defined, however, and other elements have a predetermined
form.

Procedure commands are described in detail in IEC 61158-4-16, which specifies procedure
commands set, enable for execution, interrupt during execution and cancel. Procedure
command control is a write service to IDN data. Thus, all procedure command controls are
handled in a uniform way.

Figure 25 shows the primitives between client and server in case of a successful 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=RALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IDN, Data)

o

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

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

-

Notify SSC Command Exec.req
(Address, OpCode=5, Incomplete=FALSE,
Error=FALSE, DriveNo, ElementFlags,

Notify SSC Command Exec.ind IDN, Data Status)
(Address, OpCode=5, Incomplete=FALSE, 1----" -
Error=FALSE, DriveNo, ElementFlags, P

IDN, Data Status) ST -

IEC
Figure 25.— Successful SSC Procedure Command sequence

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

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

SSC Wirite.cnf (Address, OpCode=4,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
Brivete—Htement-

[T=Y VLY
T
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~—_———
-

——
-
-
=

Server

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

- -
-

SSC Write.rsp (Address, OpCode=4,

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

-

Y 3 TGSy 7 -

<

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

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

< -

<

-

———
-

——
-
L -

SSC Write.ind (Address, OpCodez3,
Incomplete=FALSE, Error=FALSE,
DriveNo, ElementFlags, IRN, Data)

~———
- o

SSC Write.rsp (Address, OpCode=4,

Incomplete=FALSE;Error=FALSE,
DriveNo, Elementklags, IDN)

-
-

Figure 26 — Aborted SSC Procedure Command sequence

IEC

7.6.4|2 Notify SSC Command Execution service
The Notify SSC Command Execution service ¢cas'described in Table 64 shall be usgd to
indicate the end of a procedure command to the master.
NOTE| This service is the equivalent to the indication of the procedure command change bit in IEC 61158-4-[16.
Table 64 — Notify"SSC Command Execution service
Parameter Request/Indication Response/Confirmation
Argument Mandatory
Address Mandatory
Incomplete 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

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
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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
(data state element flag = TRUE).

IDN

This parameter contains the IDN of the command object which was addressed i
slave device.

Data Status

0x80

n the

This parameter contains the actual status of the procedure command (procedure

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

7.6.5 SSC Slave Info
7.6.5|1 Message sequence
The main purpose of this service is to provide additional information about\the slav

debugging and maintenance. It is not a replacement of the methods of Signalling 9
information according to IEC 61800-7-204.

Figure 27 shows the primitives between client and server in case of a Slave Info sg
execuition.

e for
tatus

rvice

Client Server

SSC Slave Info.req (Address,
OpCode=6, Incomplete=FALSE,
Error=FALSE, DriveNo,

SSC Slave Info.ind (Address, ElementFlags, IDN, Data)
OpCode=6, Incomplete=FALSE, | .~ | _.--~ «

Error=FALSE, DriveNo, e

ElementFlags, IDN, Data) . O} _--~ -

<

IEC

Figure 2/ — Slave InTo sequence

7.6.5.2 SSC Slave Info service

The SSC Slave Info service as described in Table 65 is used to indicate changes in the

server.
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Table 65 — SSC Slave Info service

2015

Parameter Request/indication Response/confirmation
Argument Mandatory
Address Mandatory
Incomplete Mandatory
DriveNo Mandatory
ElementFlags Mandatory
IDN Mandatory
Data Mandatory
Argument
The argument shall convey the service specific parameters of the serviceequest.
Afdress
This parameter contains the station address of the slave device!
Incomplete
This parameter indicates if execution of another serviée)is needed to complete the
write operation. For the SSC Slave Info service, it shallbé FALSE.
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 (.
ElementFlags
This parameter contains the ElementFlags indicating the elements of the gbject
addressed by the IDN.
ION
This parameter contains the~IDN of the object which contains the information in the
slave device.
Dpta
This parameter contains details of the notification.
7.7 | SoE Coding general
typedef struct
{
unsighed char opCode . 3; /I 1 = readReq
/l 2 = readRes
/I 3 = writeReq
I 4 = writeRes
/I '5 = notification
/I 6 = slavelnfo
unsigned char incomplete o1 /I 1 = more fragments
unsigned char error -1 /I an error word follows
unsigned char driveNo :3; /I drive number
unsigned char dataState 21 /I follows or requested
unsigned char name 01 /I follows or requested
unsigned char attribute 01 /I follows or requested
unsigned char unit 01 /I follows or requested
unsigned char min 01 /I follows or requested
unsigned char max 1 /I follows or requested
unsigned char value o1 /I follows or requested
unsigned char default : 1; /I follows or requested
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union

{
unsigned shortidn; /I (incomplete=0) IEC 61800-7-204 IDN
unsigned shortfragmentsLeft; // (incomplete=1)

}.

} SoE_Header;
The SoE mailbox protocol is specified in Table 66.

Table 66 — SoE Mailbox protocol

Frame part Data field Data type Value/description
Mailbpx Header Length WORD Length of the Mailbox Service Data
Address WORD Station Address of the source
Channel unsigned:6 0x00 (Reserved for future)
Priority unsigned:2 0x00: lowest priority

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 Depending on the SoE service
0x01)=wreadReq

0x02 = readRes

0x03 = writeReq

0x04 = writeRes

0x05 = notification

0x06 = Slave Info

0x07 = reserved

InComplete unsigned:1 0x00 = complete
0x01 = moreFollows

Error unsigned:1 0x00 = NoError
0x01 = ErrorOccured (unsigned16Error Block follows
in Data Block)

DriveNo unsigned:3 Local index

ElementFlags unsigned:8 Contains either selector of elements or number gf
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

7.8.1.11 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;
TSOQPHEADER SopHeader;

} TSOEREADREQMBX;

7.8.1|11.2 Description

The $SC Read request protocol is specified in Table 67.
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Table 67 — SSC Read request

Frame part Data field Data type Value/description
Mailbox Header Length WORD 0x04: Length of the Mailbox Service 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
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
Elem¢ntFlags DataState Unsigned:1 Flag set means that the\item shall be present in fthe
response
Name Unsigned:1
Attribute Unsigned:1
Unit Unsigned:1
Min Unsigned:1
Max Unsigned:1
Value Unsigned:1
DefaultValue Unsigned:1 End of ElementFlags
IDN WORD Selected element
7.8.1{2 SSC Read response
7.8.1{2.1 Coding
typedef struct
{
unsigned QpC€ode: 3;
unsigned InComplete: 1;
unsigned Error: 1;
unsigned DriveNo: 3;
unsigned DataState: 1;
unsigned Name: 1;
unsigmed Attribute: +;
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];
WORD Error; //if Error is set



https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

} TSOEREADRSPMBX;

7.8.1.2.2

Description
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The SSC Read response protocol is specified in Table 68.

Table 68 — SSC Read response

2015

Frame part Data field Data type Value/description
Mailbox Header Length WORD 0x04 + Length of Service Data
Address WORD Station Address of the source, if a master is client,
oi.ai.iuu AU‘U‘IUbD uf i.iIU U‘Ubi.illdl.;ull, Ii- d bidVU ;b C ;ent
Channel Unsigned:6 0x00 (Reserved for future)
Priority Unsigned:2 0x00: lowest priority
0x03: highest priority
Type Unsigned:4 0x05: Servodrive Profile IEC 6,1800-7-204 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 errorfword
DriveNo Unsigned:3 Local<index
Eleme¢ntFlags DataState Unsigned:1 Flag'set means that the item are present in the
response data
Name Unsigned:1
Attribute Unsigned:1
Unit Unsigned:1
Min Unsigned:1
Max WUnsigned:1
Value Unsigned:1
DefaultValue Unsigned:1 End of ElementFlags
IDN WORD Selected element
Mailbpx Data BYTE User Data
[length-10]
Error Code WORD If Error flag is set
7.8.1{3 Read SSC Fragment request
7.8.1.3.1 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;
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unsigned
WORD

typedef struct
{

TMBXHEADER
TSOPHEADER2
Dataln];

Error; //if Error is set
} TSOEREADFMBX;

BYTE
WORD

DefaultValue:
FragmentsLeft;
} TSOEHEADERZ2;

1;

MbxHeader;
SopHeader;

-81-—

7.8.1[3°2 Description

The Read SSC Fragment request protocol is specified in Table 69.

Table 69 — Read SSC Fragment request

Code

Frame part Data Field Data Type Value/Deseription
Mailbpx Header Length WORD 0x04 + Length of Service’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 (Reservedfoft future)
Priority Unsigned:2 0x00: lowest priority
6*03:MQhestpﬁorHy
Type Unsigned:4 0x05» Servodrive Profile IEC 61800-7-204 over
EtherCAT (SoE)
Reserved |Unsigned:4 0x00
SoE Header Opcode Unsigned:3 0x02 = readRsp
InComplet |Unsigned 0x01
e
Error Unsigned:1 If this Flag is set, the response contains an errorjword
DriveNo Unsigned:3 Local index
Elem¢ntFlags DataState/ | Unsigned:1 0x00
Name Unsigned:1 0x00
Attribute Unsigned:1 0x00
Unit Unsigned:1 0x00
Min Unsigned:1 0x00
Max Unsigned:1 0x00
Value Unsigned:1 0x00
BefauttvatTbmsigmed— %60
ue End of ElementFlags
Fragments | WORD nto 1
Left
Mailbox Data BYTE User Data
[length-10]
Error WORD If Error flag is set
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7.8.2 SSC Write
7.8.2.1 SSC Write request

7.8.2.1.1 Coding
typedef struct

{

unsigned OpCode: 3;
unsigned InComplete: 1;
unsigned Error: 1;
unsigned DriveNo: 3;
unsigred PataState: 4=
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;
TSOEHEADER SoeHeader;
BYTE Data[n];

} TSOEWRITEREQMBX;

7.8.2|1.2 Description

The $SC Write request protocol is specified in Table 70.
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Table 70 — SSC Write request

Frame part Data field Data type Value/description
Mailbox Header Length WORD 0x04 + Length of Service 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
0xQ3: highest priority
Type Unsigned:4 0x05: Servodrive Profile IEC 61800-7-204 oyer
EtherCAT (SoE)
Reserved Unsigned:4 0x00
SoE Header Opcode Unsigned:3 0x03 = writeReq
InComplete Unsigned:1 0x00
Error Unsigned:1 0x00
DriveNo Unsigned:3 Local index
Elem¢ntFlags DataState Unsigned:1 Flag set means that,the item are present in the Yser
data area
Name Unsigned:1
Attribute Unsigned:1
Unit Unsigned:1
Min Unsigned:1
Max Unsigned:1
Value Unsigned:1
DefaultValue Unsigned: 1 End of ElementFlags
IDN WORD Selected element
Mailbpx Data BYTE User Data

[length-10]
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7.8.2.2 SSC Write response

7.8.2.21  Coding

typedef struct
{
unsigned OpCode: 3
unsigned InComplete: 1
unsigned Error: 1
unsigned DriveNo: 3;
unsigned DataState: 1
unsigned Name: 1
unsigmedAttribute: 1
unsigned Unit: 1
unsigned Min: 1
unsigned Max: 1
1
1

unsigned Value:
unsigned DefaultValue:
WORD IDN;

} TSQPHEADER;

typedef struct

TMBXHEADER MbxHeader;

TSOQPHEADER SopHeader;

WORD Error; //if Error is set
} TSOEWRITERSPMBX;

7.8.2|12.2 Description

The $SC Write response protocol is specified in Table 71.
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Table 71 — SSC Write response

Frame part Data field Data type Value/description
Mailbox Header Length WORD 0x04 + Length of Service 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 priarity
Type Unsigned:4 0x05: Servodrive Profile IEC 61800-7-204 oner
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
Elem¢ntFlags DataState Unsigned:1 Flag set means that the item is present in the Uger
data area
Name Unsigned:1
Attribute Unsigned:1
Unit Unsigned:1
Min Unsigned:1
Max Unsigned:1
Value Unsignedx!
Default Value Unsigned:1 End of ElementFlags
IDN WORD Selected element
Mailbpx Data Error Code WORD] if Error is set
7.8.2{3 Write SSC Fragment request

7.8.2({3.1

typedef struct
{

Coding

unsigned OpCode: 3;
unsignéd InComplete: 1;
unsigned ErToT, (M
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 FragmentsLeft;

} TSOPHEADERZ2;

typedef struct
{
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TMBXHEADER MbxHeader;
TSOPHEADER2 SopHeader;
BYTE Data[n];

} TSOEWRITEFMBX;

7.8.2.3.2 Description

The Write SSC Fragment request protocol is specified in Table 72.

Table 72 — Write SSC Fragment request

Frame part Data field Data type Value/description
Mailbpx Header Length WORD 0x04 + Length of Service Data
Address WORD Station Address of the source, if a mastenis) cliept,

Station Address of the destination, if a slave is dlient

Channel Unsigned:6 0x00 (Reserved for future)

Priority Unsigned:2 0x00: lowest priority

0x03: highest priority

Type Unsigned:4 0x05: Servodrive Rrofile IEC 61800-7-204 over
EtherCAT (SoE)
Reserved Unsigned:4 0x00
SoE Header Opcode Unsigned:3 0x03 = riteReq
InComplete Unsigned:1 0x04
Error Unsigned:1 0x00
DriveNo Unsigned:3 Local index
ElementFlags DataState Unsigned:1 0x00
Name Unsigned:d 0x00
Attribute 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

FragmentsLeft WORD nto1

Mailbpx Data BYTE User Data
[length-10]
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7.8.3 Notify SSC Command Execution request

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;
unsigrmed Attribote: 1
unsigned Unit: 1;
unsigned Min: 1;
unsigned Max: 1;
unsigned Value: 1;
unsigned DefaultValue: 1;
WORD IDN;

} TSOEHEADER;
typedef struct

TMBXHEADER MbxHeader;
TSOQPHEADER SopHeader;
} TSOQEWRITERSPMBX;

7.8.3{2 Description

The Notify SSC Command Execution request protecol is specified in Table 73.
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Table 73 — Notify SSC Command Execution request

Frame part Data field Data type Value/description
Mailbox Header Length WORD 0x04 + Length of service 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
0xQ3: highest priority
Type Unsigned:4 0x05: Servodrive Profile IEC 61800-7-204 oyer
EtherCAT (SoE)
Reserved Unsigned:4 0x00
SoE Header Opcode Unsigned:3 0x05 = Notification
InComplete Unsigned:1 0x00
Error Unsigned:1 0x00
DriveNo Unsigned:3 Local index
Elem¢ntFlags DataState Unsigned:1 0x01
Name Unsigned:1 0x00
Attribute 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
Mailbpx Data Data Status WORD
7.8.4 SSC Slave Info

7.8.411

typedef struct
{

Coding

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;

} TSOEHEADER;
typedef struct

TMBXHEADER

MbxHeader;

IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015
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TSOPHEADER SopHeader;
BYTE Data[n];
} TSOEWRITERSPMBX;

7.8.4.2 Description

The Slave Info protocol is specified in Table 74.

— 89 —

Table 74 — Slave Info request

[length-10]

Frame part Data field Data type Value/description
Mailbex_Header Length WORD 0x04—Longth-of-Servico-Data
Address WORD Station Address of the source, if a master is\cliept,
Station Address of the destination, if a sldve is dlient
Channel Unsigned:6 0x00 (Reserved for future)
Priority Unsigned:2 0x00: lowest priority
0x03: highest priority
Type Unsigned:4 0x05: Servodrive Profile.JEC 61800-7-204 over
EtherCAT (SoE)
Reserved Unsigned:4 0x00
SoE Header Opcode Unsigned:3 0x06 = Slayveinfo
InComplete Unsigned:1 0x00
Error Unsigned:1 0x@0
DriveNo Unsigned:3 Local index
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
Value Unsigned:1
DefaultValue Unsigned:1 End of ElementFlags
FragmentsLeft WORD nto1
Mailbpx Data BYTE User Data
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EN 50325-4, Industrial communication subsystem based on ISO 11898 (CAN) for controller-
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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
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Le texte de cette norme est issu des documents suivants:

FDIS Rapport de vote
22G/314/FDIS 22G/329/RVD

Le rapport de vote indiqué dans le tableau ci-dessus donne toute information sur le vote ayant
abouti a I'approbation de cette norme.

Cette publication a été rédigée selon les Directives ISO/IEC, Partie 2.

Une [liste de toutes les parties de la série IEC 61800, publiées sous le titre gégnéral
Entrainements électriques de puissance a vitesse variable, peut étre consultée sur |e"site web
de I'lEC.

Le cdmité a décidé que le contenu de cette publication ne sera pas modifié"avant la dafte de
stabilité indiquée sur le site web de I'lEC sous "http://webstore.iec.ch"'dans les dorjnées
relatives a la publication recherchée. A cette date, la publication sera
e rgconduite,

e slipprimée,

e rgmplacée par une édition révisée, ou

e anendée.

IMPORTANT - Le logo "colour inside™ qui se'trouve sur la page de couverture de ¢ette
pub:F)cation indique qu'elle contient des couleurs qui sont considérées comme utiles a

une pbonne compréhension de son contenu. Les utilisateurs devraient, par conséquent,
imptrimer cette publication en utilisant,une imprimante couleur.
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INTRODUCTION

La série IEC 61800 est destinée a fournir un ensemble commun de spécifications dédiées aux

entraf

inements électriques de puissance a vitesse variable.

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

modeé

le d'interface générique.

L'IEC 61800-7 décrit une interface générique entre les systéemes de commande et les

entraf

com
dispo

Il exi

et numériques, interfaces séries et paralléles, bus de terrain et réseaux), Les profils &

sur

d'app
exem
corre

d'app

L'IEQ
pour
corre

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

Iy a

Pour

— ay

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

- le

ande. Le systéme de commande proprement dit peut également étre situé, da
sitif d'entrainement (parfois appelé "dispositif d'entrainement intelligent").

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

Hes interfaces physiques spécifiques sont déja définis pour._ certains dom
lication (par exemple, commande de mouvement) et certaines classes de dispositifs
ple, dispositifs d'entrainement classiques, positionneur).*OLes implémenta
spondantes des interfaces de programmes de commafide et de programn
lication associées sont de nature propriétaire et varient de(maniére importante.

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

spondance avec les profils d'entrainement.

61800-7 fournit une procédure d'accés~aux fonctions et données d'un disy
ainement, indépendante du profil d'entrainement et de l'interface de communig
byés. Il s’agit de définir un modéle commun d'entrainement comportant des fong
iques et des objets pouvant étretmis en correspondance avec des interfaceg
unication différentes. Ceci permét de prévoir des implémentations communeg
ande de mouvement (ou applications de commande de vitesse ou de commi
ainement) dans les contréleurs sans aucune connaissance spécifique de la mig
e du dispositif d'entrainement.

plusieurs raisons de définir une interface générique:

un constructeur-de dispositif d'entrainement

bsistance plus'aisée des intégrateurs de systémes;

chaix)des dispositifs d'entrainement ne dépend pas de la disponibilité d'une assis

s;|>écifique;

e de
ns le

ques
tablis
aines

(par
tions
heurs

muns

a commande d'entrainement ou une description dé séquences d'opérations a metfre en

ositif
ation
tions
s de
s de
ande
e en

ne;
ance

Pour

un constructeur de dispositif de commande

— aucune influence de la technologie de bus;

— in
— in

Pour

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

un intégrateur de systémes

— effort moindre d'intégration des dispositifs;

- m

— in

éthode intelligible unique de modélisation;
dépendance par rapport a la technologie de bus.
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Concevoir une application de commande de mouvement avec plusieurs dispositifs
d'entrainement différents et un systéme de commande spécifique nécessite un effort certain.
Les taches de mise en ceuvre des logiciels systémes et de compréhension de la description
fonctionnelle des composants individuels peuvent conduire a I'épuisement des ressources
d'un projet. Dans certains cas, les dispositifs d'entrainement ne partagent pas la méme
interface physique. Certains dispositifs de commande ne prennent en charge qu’une interface
unique qui n'est pas prise en charge par un dispositif d'entrainement spécifique. D'autre part,
les fonctions et les structures de données sont souvent spécifiées avec des incompatibilités.
Cela exige de l'intégrateur de systémes d'établir des interfaces spéciales pour le logiciel
d'application alors que cette opération ne reléeve pas vraiment de sa responsabilitée.

différentes solutions incompatibles. Les efforts nécessaires pour adapter une solution rejative
a un [profil d'entrainement et aux extensions spécifiques au constructeur peuventi.se rdgvéler
inacceptables. Ceci réduit le degré de liberté concernant le choix d'un dispesitif le mieux
adapfé a cette application a la simple sélection du dispositif disponible pour une intgrface

L'IEQ 61800-7-1 est divisée en une partie générique et en plusieurs annexes comme le
représente la Figure 1. Les types de profils d'entrainement pour ‘CiA® 4021, CIP MotiohTM2,
PROIFIdrive3 et SERCOS®4 sont mis en correspondance avec l'interface générique [dans
l'anngxe correspondante. Les annexes ont été soumises pat<des organismes internatignaux
indépendants spécialisés dans les réseaux ou les bus de terrain, et responsables du coptenu
de I'gnnexe qui y est associée, ainsi que de I'utilisation des marques connexes.

Les (différents types de profils 1, 2, 3 et 4. sont spécifiés dans I'lEC 61800-7-201,
'EC|61800-7-202, I'lEC 61800-7-203 et I'|EC 61.800-7-204.

La prigsente partie de I'lEC 61800-7 spécifiesla ou les méthodes de mise en correspondance
du profil de type 4 (SERCOS®) avec lesitechnologies de réseaux telles que SERCO$® et
EthenCAT® 5

1 CiA® 402 est une margue déposée de CAN in Automation, e.V. (CiA). Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérirlement
par 'lEC du détenteur de la marque ou de I'un quelconques de ses produits. La conformité a cg profil
n'implique pas,{'utilisation de la marque déposée CiA® 402. L'utilisation de la marque déposée CIiA® 402
négessite I'autorisation de CAN in Automation, e.V. (CiA).

2 CIP Motion™ est une marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisatdurs de
la présente norme internationale et ne constltue en aucun cas un entérinement par I'lEC du détenteur de la

m arge—oy de—tuR—aue leopaues d Ses—pF cH La onformité—a e—profH—A-tmoH igqHe—pas Lutilsation! de la
o gHesS—¢& S s~ S o Pt Hot

marque CIP MotlonT’VI L utlllsatlon de la marque CIP Motion™ nécessite I autorlsatlon de ODVA Inc.

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

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

5 EtherCAT® est une marque déposée de Beckhoff, Verl. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du
détenteur de la marque ou de I'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas
I'utilisation de la marque déposée EtherCAT®. L’utilisation de la marque déposée EtherCAT® nécessite
I"autorisation de son détenteur.
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Les IEC 61800-7-301, IEC 61800-7-302 et IEC 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 CANopen® 6, CC-Link IE® Field Network?7, EPA™8, EtherCAT®, Ethernet
PowerlinkTM9,  DeviceNet™10,  ControINetT™11  EtherNet/IPTM12,  PROFIBUS13 et
PROFINET 14).

10

11

12

13

14

CANopen® est une marque déposée de CAN in Automation, e.V. (CiA).-Céette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérirlement
par 'lEC du détenteur de la marque ou de I'un quelconques dé€“\ses produits. La conformité a cg profil
n’implique pas l'utilisation de la marque déposée CANopen®. KLutilisation de la marque déposée CANopen®

négessite l'autorisation de CAN in Automation e.V. (CiA),“CANopen® est l'acronyme de "Controllef Area
Nefwork open (Gestionnaire de réseau de communication ouvert) et fait référence a I'EN 50325-4.

CQ-Link IE® Field Network est une marque déposée de\Mitsubishi Electric Corporation. Cette information est
foyrnie pour la commodité des utilisateurs de la présgnte norme internationale et ne constitue en aucun gas un
enférinement par I'lEC du détenteur de la marque™ou de I'un quelconques de ses produits. La conformitg a ce
prdfil n’implique pas l'utilisation de la marque déposée CC-Link IE® Field Network. L’utilisation de la marque

déposée CC-Link IE® Field Network nécessite-J'autorisation de Mitsubishi Electric Corporation.

EPA™ est une marque de SUPCON Group Co. Ltd. Cette information est fournie pour la commodi{é des
utilisateurs de la présente norme intefnationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du
défenteur de la marque ou de l'un\quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n’impligye pas
I'ufilisation de la marque EPA™. {utilisation de la marque EPA™ nécessite I'autorisation de son détenteyr.

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

DeljiceNet™ estyune marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisatelurs de
la présente Nofme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par I'lEC du détenteuf de la
mgrque ousde’/lI'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas l'utilisation| de la
mgrque DeviceNet™. L'utilisation de la marque DeviceNet™ nécessite I'autorisation de ODVA, Inc.

CoptralNet™ est une marque de ODVA, Inc. Cette information est fournie pour la commodité des utilisatgurs de
|a nr'onnf M P inf rr\ﬂ":nr\la! n+ Py nr\t\f" ue A—a-eHB as—h f\r\"f\rlr\ Fosy r\f pﬂr I’II:{‘ A d'fnn{nu de |a

aSHeHH

marque ou de I'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas Iutlllsatlon de la
marque ControlNet™. L’utilisation de la marque ControlNet™ nécessite 'autorisation de ODVA, Inc.

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

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

PROFINET est une marque de PROFIBUS & PROFINET International. Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
par 'lEC du détenteur de la marque ou de l'un quelconques de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas [l'utilisation de la marque PROFINET. L'utilisation de la marque PROFINET nécessite
I"autorisation de PROFIBUS & PROFINET International.
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IEC TR 62390
Device profile guideline

IEC 61800 series
Adjustable speed electrical power drive
systems

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

IEC 61800-7-1 — Interface definition
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Annex A Annex B Annex C Annex D
Mapping of Mapping of Mapping of Mapping of
Profile type 1 Profile type 2 Profile type 3 Profile'type 4
(CiA 402) (CIP Motion) (PROFIdrive) (SERCOS)
(\/
IEC 61800-7-200 — Profile specifications \0
IEC 61800-7-201 IEC 61800-7-202 IEC 61800-7-203 IEC 61800-7-204
Profile type 1 Profile type 2 Profile type 3 Profile type 4
(CiA 402) (CIP Motion) (PROFIdrive) (SERCOS)
~\J
IEC 61800-7-300 — Mapping of profiles to\g&work technologies
IEC 61800-7-301 IEC 61800-7-302 \@ IEC 61800-7-303 IEC 61800-7-304
Mapping of profile Mapping of profile Mapping of profile Mapping of profile
type 1 to: type 2 to: type 3 to: type 4 to:
e CANopen e DeviceNet e PROFIBUS e SERCOSI+II
e CC-Link IE e ControlNet e PROFINET e SERCOS Il
e EPA e EtherNet/IP e EtherCAT
o EtherCAT
e ETHERNET
Powerlink

N

EC

Anglais

Francais

IEC 61800 series Adjustable speed electrical
power drive systems

Série IEC 61800 Entrainements électriques de
puissance a vitesse variable

IEC/TR 62390 Device profile guideline

IEC TR 62390 Device profile guideline (disponible

en anglais seulement)

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

IEC 61800-7 Interface générique et utilisation de profils

pour les entrainements électriques de puissance

IEC 61800-7-1 Interface definition

IEC 61800-7-1 Définition de I'interface

Generic PDS interface specification

Spécification d’interface PDS générique

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

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

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

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

Annex C, Mapping of Profile type 3
(PROFIdrive)

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

Annex D, Mapping of Profile type 4 (SERCOS)

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



https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015

- 103 -

Anglais

Francgais

IEC 61800-7-200 — Profile specifications

IEC 61800-7-200 — Spécifications des profils

IEC 61800-7-201
Profile type 1 (CiA 102)

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET

Powerlink

IEC 61800-7-301
Mise en correspondance du profil de type {1 avec
CANopen

CC-Link IE
EPA
EtherCAT
ETHERNET

Powerlink

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

ControlNet
EtherNet/IP

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

ControlNet
EtherNet/IP

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

PROFINET

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

PROFINET

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

SERCOS Il
EtherCAT

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

SERCOS Il
EtherCAT

Figure 1 — Structure de I'l[EC 61800-7
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ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES
DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -

Partie 7-304: Interface générique et utilisation de profils pour

2015

les entrainements électriques de puissance — Mise en correspondance

du profil de type 4 avec les technologies de réseaux

La pf

(SER|COS), décrit dans I'l|EC 61800-7-204, avec les différentes technologies de.réseaux.

— SERCOS |/ Il, voir I'Article 5,
— SERCOS I, voir I'Article 6,

- E
Les fi

assuf
confd

2 F

Les (
partig

référgnces datées, seule I'édition citéel\s’applique. Pour les références non datée

derni
amern

IEC 6
Partid

IEC 6
Partid

Type

IEC 6
Partid

omaine d'application

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

herCAT, voir I'Article 7.

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

éférences normatives

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

bre  édition du document de (héférence s’applique (y compris les éver
dements).

1158-2, Réseaux de communication industriels — Spécifications des bus de tern
b 2: Spécification et définition des services de la couche physique

1158-4-16, Réseatix de communication industriels — Spécifications des bus de ter
b 4-16: Spécifieation de protocole de la couche de liaison de données — Elémen
16

1158-5{16, Réseaux de communication industriels — Spécifications des bus de ter.
b 5-16%Définition des services de la couche application — Eléments de Type 16

pe 4

onctions spécifiées dans la présente partie de I'lEC 618007 ne sont pas destinges a

aires

uen
r les
s, la
tuels

ain —

ain —
ts de

ain —

IEC

1AQ1")ﬂﬁ’), I;_quipnmnnf élnr‘friqun des machines industrielles — lLjaison des don

nées

sérielles pour communications en temps réel entre unités de commande et dispositifs
d'entrainement

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

terrai

n

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

terrai

n supplémentaires pour les réseaux en temps réel basés sur I'|ISO/CEI 8802-3

IEC 61800-7-204:2015, Entrainements électriques de puissance a vitesse variable -
Partie 7-204: Interface générique et utilisation de profils pour les entrainements électriques
de puissance — Spécification du profil de Type 4
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ISO/IEC/IEEE 8802-3:2014, Standard for Ethernet (disponible en anglais seulement)

3 Termes, définitions et abréviations

3.1

Pour

3.1.1

Termes et définitions

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

message d'acquittement

AT

Note 1
telegrg

3.1.2
algof
sequg
sortig

[SOU

3.1.3

application

élémsg
de cdg

Note 1| a l'article: Une application peut étre répartie\.entre les ressources, et peut communiquer avec d
applicgtions.

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

3.1.4

attriQut

propriété ou caractéristique d'une entité

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

3.1.5

clasge

desciliption.dith ensemble d'objets qui partagent les mémes attributs, opérations, méth

relati

messlage dans lequel chaque esclave intégre ses données

a l'article: L'abréviation "AT" est dérivée du terme anglais développé correspondant ,*ackno
m".

ithme
ence finie d'opérations complétement déterminée par laquelle layvaleur des donné

peut étre calculée a partir de la valeur des données d'entrée

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.1]

bnt fonctionnel logiciel spécifique a la résolution d'un probleme en termes de mesy
mmande de procédés industriels

bns et)sémantique

ledge

bs de

re et

autres

bdes,

[SOU

3.1.6

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

commandes

cons

ignes

ensemble de commandes entre le programme de commande d’application et le PDS
permettant de contréler le comportement du PDS ou les éléments fonctionnels de celui-ci

Note 1

Note 2

[SOU

a l'article: Les états ou les modes de fonctionnement refletent le comportement.

a l'article: Les différentes commandes peuvent étre représentées par un bit chacune.

RCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.1.3]
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3.1.7
cycle de communication
accumulation de tous les messages entre deux messages de synchronisation du maftre

3.1.8

commande

régulation

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

[SOURCE: 61800-7-1:2015, 3.2.6]

3.1.9
dispositif de commande/régulation
unité| physique contenant — dans un module/sous-ensemble ou dispositif — unfprogrgmme
d'appllication de commande du PDS

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

3.1.1p
mot ¢de commande
deux|octets adjacents dans le message de données du maitre(contenant les commandégs du
PDS pdressé

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.3.5.4, modifiée — Lésterme "dispositif d'entrainemen}" est
remplacé par le terme PDS]

3.1.11
durée de cycle
interjalle de temps entre deux événements ‘e€ycliques récurrents consécutifs

3.1.12
comrinunication cyclique
échange périodique de messages

3.1.138
donnjées cycliques
partie de message dont\la signification ne change pas pendant le fonctionnement cycliqlie de
I'intenface

3.1.14
foncfionnement cyclique
appafleilscdir réseau de transmission adressés et interrogés I'un aprés l'autre, a intervallgs de
temps fixes et constants

3.1.15

échange de données

transmission non cycligue sur demande, transmission d'informations aprés demande
transmise par le maftre (canal de service)

[SOURCE: 61800-7-1:2015, 3.3.5.7]

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

[SOURCE: 61800-7-1:2015, 3.2.8]
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3.1.17

dispositif

dispositif de terrain

entité physique indépendante en réseau dans un systéme d'automatisation industriel, capable
d'accomplir des fonctions spécifiées dans un contexte particulier et délimitée par ses
interfaces

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

3.1.18

profil de dispositif
représentation d'un dispositif en termes de ses parameétres, ensembles de parametres et
comportement selon un modéle de dispositif qui décrit les données et le comportemept du
dispgsitif tel que pergus par lintermédiaire d'un réseau, indépendamment,\de [toute
techrologie de réseau

[SOURCE: 61800-7-1:2015, 3.2.11]

3.1.1p
cable a fibres optiques
supp¢rt de transmission de données en série de signaux optiques

3.1.2p
élémpent fonctionnel
entit§ de logiciel ou logiciel combiné au matériel, capable d'accomplir une fonction spégifiée
d'un dispositif

Note 1 a l'article: Un élément fonctionnel comporte une interface et des associations a d'autres élgments
fonctignnels et fonctions.

Note 2 a Il'article:  Un élément fonctionnel peut étre'constitué de bloc(s) de fonctions, d'objet(s) ou de listg(s) de
paramptres.

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3:2.13]

3.1.21
numero d’identification
IDN
appellation d'une donhée de fonctionnement sous laquelle un bloc de données est prégervé
avec|ses attributs, \noms, unités, valeurs d’entrée minimales et maximales, ainsi qug les
donnges

Note 1| a I'article? L'abréviation "IDN" est dérivée du terme anglais développé correspondant "identifjcation

numbdr".

3.1.2R
données d’entrée

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

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.14]

3.1.23

interface

frontiére partagée entre deux entités, définie par des caractéristiques fonctionnelles, des
caractéristiques de signal ou d'autres caractéristiques appropriées

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.15]
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3.1.24

ligne

topologie de réseau dans laquelle le support de transmission est acheminé de station en
station sous la forme d’une ligne

Note 1 to entry: 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)

3.1.25
maitre
nceud qui autorise les autres nceuds a transmettre

3.1.2J5

mesgage de données du maitre
MDT
messjage dans lequel le maitre intégre ses données

Note 1| a l'article: L'abréviation "MDT" est dérivée du terme anglais développé correspondant "masteyr data
telegrgm".

3.1.2f
mesgage de synchronisation du maitre
MST
messjage, ou partie de message, dans lequel le maftre intégre” un signal de synchronigation
temporelle

Note 1 a I'article: L'abréviation "MST" est dérivée du terme’ anglais développé correspondant "master
synchronization telegram”.

3.1.28
modele
représentation mathématique ou physique\d‘un systéme ou d'un processus, basée, ave¢ une
précision suffisante, sur des lois conpues, sur une identification ou sur des hypothéses
spécifiées

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015,3:2.17]

3.1.2p
trangmission non cyclique
échange non périodique de données sur demande du maitre

3.1.3D
cycleg de fonctionnement
périofle dewla boucle d’asservissement interne au dispositif d'entrainement ou a I'unifé de
comnrande

3.1.31

mode de fonctionnement

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

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

3.1.32

données de sortie

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

[SOURCE: IEC 61800-7-1:2015, 3.2.19]
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3.1.33

paramétre

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

Note 1 a I'article: Un parameétre est caractérisé généralement par son nom, le type de données et la direction
d'accés.

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

3.1.34

acti\rllr-(-i-en—d-o-P-DS
commande de fermeture de la ou des boucles de réaction

3.1.3p
mise|sous tension de PDS
commande par laquelle I'’étage de puissance peut étre activé

3.1.3p
profi
représentation d'une interface PDS en termes de ses paramétresy_ensembles de parameétres
et comportement selon un profil de communication et un profil de_dispositif

[SOURCE: IEC 61800-7-1, 3.2.21, modifiée — La Note 1 a l'article est supprimée.]

3.1.3¢
protqcole
convgntion relative aux formats des données, 'séquences temporelles et correction d'grreur
dans|l'échange de données des systémes de.communication

3.1.38
annepu

strudture en anneau
topolpgie de réseau dans laquelle le support de transmission est acheminé de statign en
statign sous la forme d’un anneau

Note 1| a l'article: L’information ‘est transmise dans une seule direction (CP16/1, CP16/2) ou dans le§ deux
directipns (CP16/3)

3.1.3p
esclgve
nceud auquelde‘maitre confére le droit de transmettre

3.1.4p
état
statut

ensemble d'informations entre le PDS et le programme de commande d'application, qui refléte
I'état ou le mode du PDS ou un élément fonctionnel de ce dernier

Note 1 a l'article: Les différentes informations d'état peuvent étre codées avec un bit chacune.

3.1.41

mot d'état

deux octets adjacents internes au message du dispositif d'entrainement contenant les
informations d'état

3.1.42
message
ensemble de données
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3.1.43

topologie

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

3.1.44

support de transmission

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

Note 1 a I'article: Par exemple, un cable a fibres optiques peut étre utilisé.

3.1.4

type
élément matériel ou logiciel qui spécifie les attributs communs partagés par ltoutep les
instamces du type

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

3.2 | Abréviations

ADR adresse d’un PDS. L’adresse du PDS est ADR [1 < ADR < 511]

AT acknowledge telegram (Message d’acquittement)

C1D diagnostic de classe 1

C2D diagnostic de classe 2

C3D diagnostic de classe 3

IDN identification number (Numéro d’identification)

E/S Entrée/Sortie

K nombre de registres de données dans le MDT (voir aussi M)

k séquence temporelle des registres de données dans le MDT, exprimée comme k=
1 par rapport a K

M nombre de PDS danssun réseau (voir aussi K)

m séquence temporelle des AT, exprimée comme m = 1 par rapport a M

MDT master datastelegram (Message de données du maitre)

MST master sync’telegram (Message de synchronisation du maitre)

NC numerical control (Commande numérique) (aussi connue comme unitg de
comimande ou contrdleur)

PDS power drive system (Entrainement électrique de puissance)

PLC programmable logic controller without a motion control command set (Autgmate
programmable sans ensemble de commandes dédié § |a commande de
mouvement)

RT real-time (en temps réel)

SERCOS SErial Real time COmmunication System (Systéme de communication en temps
réel série)

t3 période de validité de la valeur de consigne

ty point de capture de 'acquisition de retour

ts temps de traitement maximum du producteur

t11 temps d’activation maximum du consommateur

tutsa temps de traitement de la valeur de consigne

durée de cycle de I'unité de commande
tpeyc durée de cycle du producteur
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tRcyc

tScyc
uc

durée de cycle de la boucle d’asservissement PDS
durée de cycle de communication

unified communication (Communication unifiée)

4 Généralités

Cette mise en correspondance définit entre autres la mise en correspondance avec le profil
de communication CP16/1 (SERCOS I), qui a été déja spécifiée dans I'lEC 61491:2002 et qui
est insérée dans la présente norme ainsi que dans les familles de normes de communication
IEC 61158 et IEC 61784, tout en spécifiant la mise en correspondance du

d’ent
(SER

La pr
de S
) ef

Les i
entre

Le Ci
d’Eth
optiq

profil

ainement de SERCOS avec les profils de communication CP16/2 (SERCOS II), C
COS Ill) et CP12 (EtherCAT).

psente partie de I'lEC 61800-7 décrit la mise en correspondance du profil.d’entraing
FRCOS (IEC 61800-7-204) avec les profils de communication CPF 16 (SERCOS |
CP12 (EtherCAT).

nterfaces de CP16/1 et CP16/2 de SERCOS utilisent une transmission a fibres opt

P16/3 de SERCOS et le CP12 d’EtherCAT utilisent a la place la transmission de dor
ernet. Cela peut se faire soit a 'aide de 100BASE-TX<(cable) ou de 100BASE-FX
le) selon les besoins de performances d'immunité.

5 Nlise en correspondance avec CP16/1 (SERCOS I) et CP16/2 (SERCOS Il)

5.1
Les

'EC
égale

5.2

Le Ts

Référence aux normes de communication
CP16/1 et CP16/2 sont spécifiéssdans la série IEC 61158 et sont référencés

61784-1. Les références détaillées sont énumérées dans I'l[EC 61784-1, qui pré
ment les différences entre ces(deux profils de communication.

Présentation générale

bleau 1 résume lestcaractéristiques majeures de CP16/1 et CP16/2.

les unités de commande et les PDS. En conséquence, toute interférence est écartée.

16/3

ment
Il et

ques

nées
(fibre

dans
sente



https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

-112 - IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015

Tableau 1 - Résumé des caractéristiques de CP16/1 et CP16/2

Caractéristiques CP16/1 CP16/2
Topologie Anneau Dito CP16/1

Flux de données Du maitre au 1°" esclave, puis a Dito CP16/1
I'esclave suivant, et ainsi de suite
jusqu’au dernier esclave, et puis au
maitre (alternat entre chaque
participant)

Support de communication Fibre optique Dito CP16/1
Vitesse de transmission 2 Mbit/s ou 4 Mbit/s Dito CP16/1
De plus: 8 Mbit/s ou 16 Mbitls
Réglage de la vitesse de Réglage manuel (par exemple, a Dito CP16/1
transmission I’aide d’un interrupteur) )
De plus: reconnaissance
automatique du débit en bauds
Duréq de cycle I‘Scyc 62,5 us, 125 us, 250 us, 500 us, et Dito CP16/1
jusqu’a 65 ms par pas de 250 ps.
Nombre d’esclaves Jusqu’a 254 Dito CR16M
Adresse ADR du dispositif 1 < ADR < 254 DitoGP16/1
Message de synchronisation MST Dito CP16/1
Messages de I'esclave 1 AT par PDS Dito CP16/1
Message du maitre 1 MDT Dito CP16/1
Ordref du message dans un cycle Obligatoire: MST — ATs »MDT Dito CP16/1
Communication non cyclique Canal de service (SVC):\2 octets Dito CP16/1
sont réservés pour chaque esclave A )
au sein d’AT et MPT De plus: Il doit étre possible de|
configurer chaque esclave poul 4, 6
ou 8 octets au sein de la SVC
Initial|sation Automatique’a la mise sous tension |Dito CP16/1
(tSCyC> A\ ms)
4 phases de communication
intermédiaires (CP0O a CP3) avant
d’atteindre le fonctionnement normal
(CP4)
Transfert de fichier Utilisation du canal de service (SVC) | Dito CP CP16/1
De plus: les phases de
communication (CP5 et CP6) pour le
transfert de fichier
Le ngmbre ‘exact de PDS qui peuvent étre desservis par réseau de communication dépend de

la durée de cycle, de Ia quantlte de données ch0|3|e et de Ia V|tesse de transmlssmn Le

plusieurs réseaux. Le Tableau 2 presente des exemples qui sont valldes dans des condltlons
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) ou
comme une marge de sécurité a utiliser pour des développements d’applications ultérieurs.
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Tableau 2 - Nombre de PDS par réseau (exemples)

Profil de Vitesse de Durée | Registre de | Registre de | Nombre Débit binaire Temps
communication | transmission de données en | données en | de PDS (canal de de
cycle |direction de | provenance service) par PDS | réserve
chaque de chaque
PDS PDS

CP16/1 et 16/2 2 Mbit/s 2 ms 32 octets 32 octets 8 8 kbit/s (2 octets) | 390 us
CP16/1 et 16/2 4 Mbit/s 1ms 32 octets 32 octets 8 16 kbit/s 125 ps

(2 octets)
CP 16/2 8 Mbit/s 1ms 36 octets 36 octets 15 32 kbit/s 208 us

(4 octets)
gpP 16/2 16 Mbit/s 500 us | 36 octets 36 octets 14 128 kbit/s M3 ps

(8 octets)
aP 16/2 16 Mbit/s 2 ms 16 octets 16 octets 112 8 kbit/s (2 ogtets) | 330 us

L'IEQ 61800-7-204 normalise les formats et les facteurs de mise a I'’échéllé pour I'échange de
donnges de fonctionnement entre les unités de commande et les dispositifs PDS. Pepdant
I'initiglisation, le fonctionnement de linterface est configuré selon les caractéristiqugs de
fonctionnement de l'unité de commande et des PDS. Par conséquent, la commande de
vitesge et/ou I'asservissement de position est mis en ceuvre soit-par le PDS soit par l'unité de
comnpande.

L'unifé de commande est capable de synchroniser tous.les PDS connectés par échange de
donnges cycliques pour les valeurs de consigne etde“réaction, y compris la synchronidation
et lal temporisation équidistante exacte des mesures commandées et des valeurs de
consigne. Les durées de cycle de communication’ peuvent étre sélectionnées entre 625 ps,
125 s, 250 us ou tout entier multiple de 250 us.

De plus, le panneau de commande de Funité de commande peut étre utilisé pour afficher et
entref des données spécifiques au PDS; des paramétres et des informations de diagnostjc qui
sont flisponibles via un canal de service asynchrone et des registres de données normalisés.

Les Vfaleurs de consigne et dexeaction dans les mots courts ou longs peuvent étre transimises
entre|l'unité de commande.etchaque PDS dans les deux directions. Les données facultatives
(par exemple, les parametres, les textes de diagnostic) sont transmises en segments pepdant
chaquie cycle. Ces (données peuvent étre demandées individuellement par l'unite de
commande. Les efreurs dans les valeurs de consigne et de réaction sont corrjgées
automatiquement.gdu cours d’une communication cyclique. Les derniéres valeurs de conpgigne
et de|réaction valides sont utilisées jusqu’au cycle suivant. Deux transmissions consécytives
erronges prevoquent I'arrét des PDS.

Avec|liinferface SERCOS, une unité de commande peut desservir un ou plusieurs réseayx, en
fonctiomrdes—exigences—Unexemplteestdomméatatigure2:

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 '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 le représente 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 l'application. Les participants individuels doivent étre connectés entre eux via des
segments de transmission qui doivent satisfaire aux exigences de CP16/1 (SERCOS 1) ou
CP16/2 (SERCOS II).

Les informations échangées dans un tel réseau dépendent largement de la répartition des
taches entre l'unité de commande, les PDS et les stations E/S. L’échange direct
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d’informations a lieu entre 'unité de commande d’une part, les PDS et les stations E/S d’autre

part.

L’'interopérabilité entre les profils de communication doit étre telle que présentée dans le

Tableau 3.
Tableau 3 — Interopérabilité des profils de communication
a I’intérieur d’un réseau
Maitre Esclave conforme a CP16/1 Esclave conforme a CP16/2
CcCP16/1 Qui Qui
CP16/2 Oui @ Oui
2 Avec un maitre CP16/2, les esclaves CP16/1 sont interopérables seulement a 2 Mbit/s ou 4 Mbit/s)

Les i
des d

hterfaces CP16/1 et CP16/2 doivent permettre la synchronisation lors\de la transmi
onnées cycliques tel qu’il est exigé par le profil SERCOS (voir I'lEC/61800-7-204).

ssion
Cela

signifie que le cycle de fonctionnement de 'unité de commande peut@tre synchronisé avec le

cycle
les p
boucl
devieg

vale
équid

Les données contenues dans les boucles d’asservissement nécessitent d’étre précis

ponct
trans
une \
de la
de s€
les n
répét

Le m
L’exa

5.3

L’intg
par f
'EC

meSL1res au méme moment, afin qu’ils puissent étre renvoyes a l'unité de commande cq
u

de communication et le cycle de fonctionnement du PDS de sorte qu’on puisse

nnent simultanément actifs dans tous les PDS et que“tous les PDS effectuen

rs de réaction. Cela exige que les cycles~de transmission soient strictq
istants.

uelles. Les données inopportunes ne.'sont d’aucune valeur. Lorsqu’une errel
mission est détectée, le cycle de communication continue et les anciennes donné
aleur estimative peuvent étre utiliseées pendant un cycle de communication. La rép§
transmission avec les anciennes\données (a des fins de correction d’erreur) est dé
ns, puisque pendant le cycle de communication suivant (par exemple, 1 ms plus
ouvelles données de consigne seront transmises. En cas d’erreurs de transmi
Bes, une réaction prédéterfminée, comme I'arrét du systéme, doit suivre.

bde de transmissioninon cyclique ne satisfait pas aux exigences strictes en temps
ctitude des données est reconnue ou est sécurisée par la répétition de la transmiss

Couche physique et topologie

rface SERCOS CP16/1 (SERCOS 1) et CP16/2 (SERCOS Il) doit utiliser la transmi
bre -optique entre les unités de commande et les PDS, tel qu’il est spécifié
61158-2.

Bviter

ilsations entre les cycles individuels et réduire a un minimum~’les temps morts dans les
es d’asservissement. Cela implique également que de nouveaux signaux de comnjande

des
mme
ment

es et
r de
S ou
tition
nuée
tard),
ssion

réel.
on.

ssion
dans

La topologie de communication doit étre sous forme d’anneau, comme le représente

la Fig

ure 2.
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5.4

5.4.

Si,

Ethernet
Control unit
Master 1 | | Master 2 Master i Master |
Network i
Ring O./
A PDS
g 00
1/O station PDS
PDS
Hybrid @
Ring group
/ 3 PBS
Slaves T l gl e group
\ Slaves

= | [ elgel

—1 group

2%l

553 s T

4
N </ 1/0 station

X

IEC

Anglais Francgais
Control unit Unité de commande
Master Maitre
Network Réseau
Ring Anneau
/O station Station E/S
Hybrid group Groupe hybride
Slaves Esclaves
PDS group Groupe de PDS

Figure 2 — Topologie

| Mécanisme de synchronisation

1 Généralités

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:

traiter les valeurs de consigne;
saisir les valeurs de réaction;

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 cycliqgue des messages suivants, dans
I'ordre ci-apres, tel que présenté a la Figure 3.


https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

1)
2)
3)

- 116 - IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015

Le maftre doit envoyer un message de synchronisation, appelé MST, a tous les esclaves.
Chaque esclave doit envoyer en retour son message de données, appelé AT, au maitre.

Le maitre doit envoyer son message de données du maitre, appelé MDT, a tous les
esclaves.

Pendant linitialisation du réseau, le maitre doit transmettre a chaque esclave tous les
parameétres qui déterminent le créneau et le contenu des données de ces messages. De cette
fagon, chaque esclave doit étre capable de transmettre son AT et de lire sa partie de MDT
sans interférer avec les autres esclaves.

La durée-de-cvcle-de—communication-doit-6tre-sélectionnée—parmi-les—valeurs-suivanties-
4 P -

62,5 s, 125 us, et puis 250 us a 65 ms par incréments de 250 ps.
Le pgdragraphe 5.11.5 définit 3 granularités.

5.4.2 Gestion des valeurs de consigne et de réaction

Le MST doit non seulement commander 'accés au réseau, mais\€également contriblier a
'orientation du traitement au sein des PDS. Les conceptions‘dans lesquelles les|PDS
fournjssent des valeurs de réaction pour I'unité de commande-doivent étre possibles| Ces
valeu‘t‘s doivent étre saisies simultanément dans tous les PDS.concernés. Le point de calpture

indiq

€ par t, référencé a la fin du MST doit étre archivédans les PDS comme un IDN|. Les

PDS |doivent déja avoir un intervalle de temps f; paf¢défaut archivé comme un IDN| Cet
interjalle de temps doit indiquer la période minimale\de temps nécessaire entre le point de
capture t, et la fin du MST suivant, pour permettte®au PDS de traiter la valeur de régction

saisig¢ pour I’AT suivant.

Le t;| doit étre défini comme un autre parameétre. Ce paramétre doit indiquer l'intervalle de
temp$ a l'issue duquel, a compter de la‘fin du MST, le PDS est autorisé a accédef aux

dans|les PDS. Afin de déterminer ty:.le parameétre tyrsg (temps de traitement de la vale
consigne) doit étre archivé dans Jes’PDS comme un IDN. Ce paramétre doit décrire la

nouvelles valeurs de consigne transmises dans le MDT. Le maitre archive t; comme u]; IDN

ur de
urée

minimale exigée par I'esclave.pour traiter la ou les nouvelles valeurs de consigne pour| le(s)

PDS pprés le MDT.

La Figure 3 représente-Cces intervalles de temps.

B Ao [Pl [A7] ) [Aa] [Aw] [wor] ST

Slave 1 Slave 2

o e
I

Anglais Frangais

Slave Esclave

Figure 3 — Validité des valeurs de consigne et du temps
d’acquisition de réaction dans les PDS

Synchronisation des boucles d’asservissement dans les PDS
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Les valeurs de réaction doivent étre saisies en temps t, dans le PDS et les boucles
d’asservissement (durée de cycle tRCyc) doivent étre synchronisées dans le PDS a ce
moment-la (voir la Figure 3 et la Figure 4).

Les PDS ont besoin d’un certain délai pour activer une valeur de consigne nouvellement
recue dans la boucle d’asservissement. Les valeurs de consigne disponibles au temps tj
doivent étre activées dans la boucle d’asservissement jusqu’au temps t, suivant. Si la durée
entre t; et t, est trop courte, les valeurs de consigne ne doivent étre activées que dans le

cycle

Si un

est reccommandé que le PDS génére un message de diagnostic. Les constructeurs de
doivent documenter les dépendances de temps ;3 et f, et le message de diagnosti¢.dg
manyel des PDS.

La dyrée de cycle dans I'unité de commande et dans les PDS doit étre tellerque spécifi
dessous.

a) La durée de cycle pendant laquelle I'unité de commande doit fourninde nouvelles va

d

S

m

b) Lgs PDS commandés par microprocesseur{ doivent avoir des algorithmes
fanctionnement dédiés a la transmission de ,dennées. La durée de cycle pendant lag
PDS doit réaliser son algorithme de commande doit étre appelée tr... Elle doit éfre un

le

m
d
d

z

La Fi

I'ynité de commande doit étre un entier multiple de la durée de cycle de communic

communication, les mémes valeurs calculées doivent, étre” transmises n fois dang

tNoyc = 1 % tseye: n = 1,2... (n est un entier qui ne se~rapporte pas aux abréviations)

e]:tier diviseur de la durée de cycle de~communication et doit étre en phase av|

suivant au temps f,.

PDS est programmé pour détecter que les temps i et {, sont dans une plage critiq

ue, il

consigne pour les PDS doit étre appelée fy .. Le cycle de fonctionnement au se
la durée de cycle de fonctionnement est n fois plus longue que la durée de cyd

essages consécutifs:

essage de synchronisation. Si la durée de cycle du PDS est z fois plus courte q
rée de cycle de communication,cles valeurs intermédiaires des valeurs de con
bivent étre interpolées a l'intérieunndu PDS:

" tReyc = tscyer 2 = 1, 2... (z estn entier qui ne se rapporte pas aux abréviations)

pure 4 présente graphiquement la relation de fygy. et de trqyc avec tgeyc.

thyc
Timer: Mastermode

PDS
ns le

Be Ci-

leurs
in de
Ation.
le de

des

de
uelle

ec le
ue la
signe

. m—

¢ Timer: Slavemode tRcyc
Reyc : =

IEC

Anglais Frangais
Timer Temporisateur
Mastermode Mode maitre
Slavemode Mode esclave

Figure 4 — Synchronisation des durées de cycle
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5.4.3 Boucle de position avec un interpolateur de haute définition

Au temps t,, I'interpolateur de haute définition doit fournir a I'asservissement de position la
valeur de consigne de position correspondante recue. Au méme moment, la derniére valeur
de consigne de position regue doit étre fournie a linterpolateur de haute définition
(voir Figure 5). L’interpolateur de haute définition doit calculer les écarts des valeurs de
consigne de position (4p,s) pour toutes les phases (cycles d’asservissement de position). Les
écarts des valeurs de consigne de position doivent étre calculés avec:

— le rapport de la durée de cycle NC et de la durée de cycle PDS,

— les valeurs de consigne de position,

— (de fagon optionnelle) la vitesse et I'accélération,
— leltype et 'ordre d’une interpolation de haute définition.

Slave 1 Slave 2

-l (AT ] AT, [AT, ]

1 f5m

tRcyc

tScyc //
| 7[ ZLRGyC t Rcyc

‘ A Pos (Fine interpolator

‘ Start fine interpolator

| LastStep . & 1. Step —
v Y
f :| Last position command

value of the fine interpolgtor

IEC

Anglais Francgais
Slave Esclave
\ Pos (Fine interpolator) Ecart de position (Interpolateur de haute
définition)
Start fine interpolatof Interpolateur haute définition de début
| ast position command value of the fine Derniére valeur de consigne de position de
nterpolator I'interpolateur de haute définition
| ast step Derniére phase
Step phase

Figure 5 — Synchronisation des boucles d’asservissement
et de I'interpolateur de haute definition

5.5 Contenu des messages
5.5.1 Généralités

L’Article 7 de I'lEC 61800-7-204 spécifie une liste compléte des données transmissibles (ainsi
que de commandes de procédure) qui sont prédéterminées dans le profil SERCOS.
L'IEC 61158-5-16 spécifie des données transmissibles supplémentaires, spécifiques a la
communication. Le lecteur y trouvera également une description des données individuelles.
Ce paragraphe donne une vue d’ensemble, organisée selon le mode de transmission
(cyclique/non-cyclique) et le mode de fonctionnement. Le Tableau 4 donne un exemple de
données typiques qui sont transmises de fagon cyclique.
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Pendant un cycle de communication, un mot de commande doit étre envoyé de l'unité de
commande a chaque PDS et un mot d’état doit étre renvoyé de chaque PDS a l'unité de
commande. Des données de fonctionnement configurables doivent étre transmises de fagon
bidirectionnelle entre I'unité de commande et chaque PDS de fagon cyclique. Le Tableau 4
fournit quelques représentations typiques. Les trois modes de fonctionnement sont présentés
avec des valeurs de consigne et de réaction.

Tableau 4 — Données de fonctionnement typiques pour une transmission cyclique

Données de position

Données de vitesse

Données de couple

De l'unité de

Mot de commande

commande au
PDS

Valeur de consigne de
position

Valeur de consigne de

Valeur de consigne de vitesse

Valeur de consigne de vitesse
supplémentaire

Valeur de consigne devco

Valeur de consigne.de co
supplémentaire

position supplémentaire

uple

uple

co

Dy PDS a
I’%\ité de

Mot d’état

Valeur de retour en position 1 |Valeur de retour en vitesse Valeurde retour de coup

mande
Valeur de retour en position 2

Le m
trans

la transmission (phases de commande/acquittement). Ghagque mot de commande et d’éf

réser

La pdrtie liée au PDS du mot de commande contient les modes de fonctionnement souh

Cetteg
PDS>

groupés d’erreur et d’avertissement qui sont subdivisés en trois classes. Cette partie
égalgment des messages indiquant si.lé PDS est prét a fonctionner ou est prét a étr

sSous

Le T
écha

plus lent que dans le mode-cyclique.

ot de commande et le mot d’état sont organisés dans’dne partie liée au PDS ef
mission. Les transmissions non cycliques sont commandeées au moyen de la partie

ve deux bits supplémentaires en temps réel pourda transmission cyclique.

partie est également utilisée pour transmettre les commandes «mise sous tensig
et «activation de PDS». La partie lieéau PDS du mot d’état transmet des mess

tension.

bbleau 5 démontre qu’un_spectre de données beaucoup plus grand est générale
ngé par le mode de transmission non cyclique. Cependant, cet échange est beal

Tableau/5'='Données typiques pour une transmission non cyclique

ala
iée a
at se

hités.
n de
ages
émet
B mis

ment
coup

Données relatives au mode de fonctionnement de I'interface SERCOS

Données de position Données de vitesse Données de couple

Valeu

Valeu

Polari

Distance de référence 1

I limite positive Valeur limite positive Valeur limite positive

I limite négative Valeur limite négative Valeur limite négative

Valeur limite bipolaire Valeur limite bipolaire

tés Polarités Polarités
Vitesse de retour a la position de
reférence

Distance de référence 2
Dégagement d'inversion

Points de commutation de position 1
a16

Limite positive de la valeur de
détection 1 ou 2

Limite négative de la valeur de
détection 1 ou 2
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Comme mentionné précédemment, un composant (PDS ou unité de commande) équipé de
I'interface SERCOS n’a pas besoin de prendre en charge toutes les données possibles et les
commandes de procédure contenues dans la présente spécification. Le systéme fournit des
listes de données et de commandes de procédure qui sont applicables au composant
approprié. Ces listes peuvent étre lues a partir d'un PDS au moyen de 'unité de commande,
fournissant ainsi toutes les informations nécessaires concernant le PDS concerné.

Les données a transmettre et la séquence doivent étre déterminées pendant l'initialisation.

Enfin, lors de l'initialisation, il est utile de transmettre les données de mise a I’échelle comme
un groupe. De cette fagon, les formats de données utilisés par les algorithmes de
fonct'Lonnement internes du PDS sont recalculés et modifiés conformément aux spécificgtions
de l'imterface SERCOS.

5.5.2 Bloc de données

L’'intgrface SERCOS n’est pas seulement un systéme de transmission de données. Elle fpurnit
un grand nombre de données et de commandes de procédure qui peuvent étre utilisées| pour
le forlctionnement des machines et de leurs unités de commande et PDS.

Toutgs les données, commandes de procédure et toutes les jinformations supplémentaires
sont fésumées dans un bloc de données qui contient un nom, des attributs, des unités|, des
valeurs d’entrée minimales et maximales, ainsi que les donnees elles-mémes. Voir I'’Artigle 12
de I'lEC 61800-7-204:2015.

L’accles aux données ou aux informations supplémefitaires n’est possible que par le biai§ d’'un
numdro d’identification (IDN). Il y a 216 IDN disponibles. La plage allant de 0 a 32 767 est
réserivée aux données préconfigurées qui sont définies par I'interface SERCOS.

Il 'y |aura toujours des applications spéciales pour lesquelles aucun des parametres
généfalement définis ne s’applique. Les?IDN de 32 768 a 65 535 sont réservés aux dornnées
spécifiques au produit qui peuvent étre ‘définies par les constructeurs d’unités de comnfande
et d’{ PDS. Aucune compatibilitéi)générale ne peut exister pour ces données el ces
commandes de procédure.

5.5.3 Messages de groupe de la fonction de communication

Le cgdntenu des messages des registres de données configurables doit étre déterminé sqjit par
les nmessages précanfigurés 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 5.8.5.

Toutgs leS yvaleurs de réaction contenues dans I'AT pour les données cycliques doiveng étre

mises$ adour avec des données valides pendant chaque cycle lors du CP4. Dans le MDT, les

Vale o AN Aol fraoncrantters AV~ Latiamant Aaivant Aamaaiirayr vyolidaa Aonma 18 O 4 en
ro—atT uullolgllu a—tFafshette CTyCrgqoutmC Tt OOV e O e uUT el arees—6aahS—e— ot

fonction du mode de fonctionnement.

Quand un message préconfiguré est choisi (voir Tableau 6), les données de fonctionnement
et la séquence correspondante dans le registre de données configurables de I'AT, ainsi que le
MDT, doivent étre définis pour un PDS donné.

Tableau 6 — IDN pour le choix et le paramétrage des messages

IDN Description

S-0-0015 Type de message
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5.5.4

5.5.4

Messages préconfigurés

A Message préconfiguré 0

Aucune donnée cyclique ne doit étre échangée entre I'unité de commande et le PDS dans un
message préconfiguré 0. Seul le registre de données fixe doit étre défini. L'échange de
données doit avoir lieu par le canal de service. Sa structure est présentée dans le Tableau 7.

Tableau 7 — Structure du message préconfiguré 0

Registre de Champ de données Contenu IDN Longueur (octet)
données
MDT - - - 0
AT - - - 0
5.5.4{2 Message préconfiguré 1

Le 1
d’ass|

ervissement de couple dans le PDS. Sa structure est présentéé.dans le Tableau 8.

Tableau 8 — Structure du message préconfiguré 1

nessage préconfiguré 1 doit prendre en charge le mode) de fonctionngment

Registre de Champ de données Contenu IDN Longueur (odtet)
données
MDT 1 Valeur de consigne S-0-0080 2
de couple
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 vilesse dans le PDS. Sa structure est présentée dans le Tableau 9. L'acquisition de rletour
en ppsition et la fermeture-"de’ la boucle de position doivent avoir lieu dans l'unifé de
commande.
Taableau 9 — Structure du message préconfiguré 2
Registre de Champ de données Contenu IDN Longueur (odtet)
données
MDT 1 Valeur de consigne S-0-0036 4
de vitesse
AT 1 Valeur de retour en 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 présentée dans le Tableau 10. L'acquisition de
retour en position a lieu dans le PDS. La boucle de position doit étre fermée dans l'unité de
commande.
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Tableau 10 — Structure du message préconfiguré 3
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 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

S o 0040\

de-rressage{S-6-0645))
5.5.4|5 Message préconfiguré 4
Le message préconfiguré 4 doit prendre en charge le mode de,fonctionngment
d’asservissement de position dans le PDS. Sa structure est présentée_dans le Tableau 11.
L'acquisition de retour en position doit avoir lieu dans le PDS, ainsique la fermeture |de la
boucle de position.
Tableau 11 — Structure du message préconfiguré 4
Regfistre de Champ de Contenu IDN Longueur (o¢tet)
données données
MDT 1 Valeur de consigne de pesition S-0-0047 4
AT 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@u paramétre du type de
message (S-0-0015))
5.5.416 Message préconfiguré 5
Le message préconfigure's doit prendre en charge le mode de fonctionnement de commande
de vilesse et d’asserVissement de position dans le PDS. Sa structure est présentée dgns le
Tablgau 12. Les modes de commutation entre la commande de vitesse et I’'asservissement de
position doivent étre’également possibles avec le message préconfiguré 5.
Tableau 12 — Structure du message préconfiguré 5
Regijistre de Champ de Contenu IDN Longueur (og¢tet)
données données
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

(Le contenu du champ de données 1
de I’AT dépend du parameétre du type
de message (S-0-0015))

2 Valeur de retour en vitesse S-0-0040 4
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5.5.4

7 Message préconfiguré 6

Le message préconfiguré 6 doit prendre en charge le mode de fonctionnement de commande
de vitesse dans le PDS. Sa structure est présentée dans le Tableau 13. L'acquisition de
retour en position et la fermeture de la boucle de position doivent avoir lieu dans I'unité de

commande.
Tableau 13 — Structure du message préconfiguré 6
Registre de Champ de Contenu IDN Longueur (octet)
données données
VD 1 1 Valeur de consigne de viiesse S-U-0U0s5b 4
AT 1 - - 0
5.5.5 Messages d’application

5.5.5

La Io

1 Configuration du MDT

ngueur du «registre de données configurables» dans le MDT ‘doit étre limitée ¢

ar la

«londueur du registre de données configurables dans le MDTI»(S-0-0186). Les données
cycliques doivent étre affectées aux champs de données contenus dans le registie de
donnges configurables au moyen de la séquence des "IDN donnés dans la liste de
configuration du MDT (S-0-0024).
Les données cycliques configurées doivent étre teUjours transmises dans des champs de
donngées séquentielles en commencant par le chamyp de données 1. Aucun champ de dornées
vide h’est admis dans le MDT. Les IDN nécessaires a la configuration des messages|(MDT
d’application sont énumérés dans le Tableau 14.
Tableau 14 — IDN pour la configuration du MDT

IDN Description
S-0-0p15 Type de message
S-0-0p24 Liste de configuration®du MDT
S-0-0/188 IDN - liste de données configurables dans le MDT
S-0-0/186 Longueur du'registre de données configurables dans le MDT
5.5.5|2 Configuration de I’AT
La lophgueurdu «registre de données configurables» de I'AT doit étre limitée par la «longueur
du reglstre de donnees conflgurables dans I'AT» (S O 0185) Les données cycllques dgivent
étre & ables

au moyen de la sequence des IDN donnés dans la I|ste de conflguratlon de I'AT (S -0- 0016)

Les données cycliques configurées doivent étre toujours transmises dans des champs de
données séquentielles en commencant 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.
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Tableau 15 — IDN pour la configuration de I’AT

IDN Description
S-0-0015 Type de message
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 dans I'AT
ECS i
[ S-0-0185 >
S-0-0187 S-0-0016
S-0-0364 /v S-0-0040
S-0-0040 S-0-0051
S-0-0084 / S-0-0144
S-0-0051
S-0-0053
$-0-0189 $-0-0187 IDN-list of configurable data in the AT
S-0-0144 S$-0-0016 Configuration list of AT
S-0-0130 S-0-0185 Length of configurable data in the AT
S-0-0131
IEC
Anglais Francgais
Btatus Etat
nfo Informations
Vel. feedback Retour en vitesse
Pos. feedback Retour en position
Bignal status Etat de signal
DN-list of configurable data in the AT IDN — liste de données configurables dans I'AT
Configurationlist of AT Liste de configuration de I'AT
L ength of configurable data in the AT Longueur de données configurables dans I'AT
Figure 6 — Configuration de I’AT (exemple)

5.6 Transfert de données non cycliques

Le transfert de données non cycliques doit se faire a I'aide du Canal de service (SVC).

5.7 Bits en temps réel

5.71 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 le canal de service.
Les bits en temps réel sont des signaux qui doivent indiquer un certain état ou événement
sélectionné dans le maitre ou dans les PDS. Cet état ou événement transmis du maitre au
PDS et inversement doit étre représenté en temps réel. Les parameétres énumérés dans le
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Tableau 16 doivent étre disponibles pour l'utilisation des bits en temps réel. Les bits de
commande en temps réel (dans le mot de commande du MDT) doivent étre distincts des bits
d’état en temps réel (dans le mot d’état de I’AT).

Tableau 16 — IDN pour les bits en temps réel

IDN Description
S-0-0300 Bit de commande 1 en temps réel
S-0-0302 Bit de commande 2 en temps réel
S-0-0301 Affectation du bit de commande 1 en temps réel
S-0-0B03 Affectation du bit de commande 2 en temps réel
S-0-0¢#13 Affectation de numéros de bit de commande 1 en temps réel
S-0-0¢414 Affectation de numéros de bit de commande 2 en temps réel
S-0-0p04 Bit d’état 1 en temps réel
S-0-0B06 Bit d’état 2 en temps réel
S-0-0B05 Affectation de bit d’état 1 en temps réel
S-0-0B07 Affectation de bit d’état 2 en temps réel
S-0-0¢#15 Affectation de numéros de bit d’état 1 en temps réel
S-0-0¢416 Affectation de numéros de bit d’état 2 en temps réefl
Une signification logique peut étre affectée par le maitre aux bits en temps réel au moyepn des

IDN d

‘affectation spécifiés dans le Tableau 17, en fonction de I'application.

Tableau 17 — IDN d’affectation aux bits en temps réel

IDN d’affectation

Affectation (IDN) de valeur logique a

S-0-0
$-0-0
S-0-0
S-0-0

B01 et S-0-0413
B03 et S-0-0414
B0O5 et S-0-0415
B07 et S-0-0416

Mot d’état de I'esclave, bit 1 en temps réel

Mot d’état de I'esclave, bit 2 en temps réel

Mot.decommande du maitre, bit en temps réel 1

Mot de commande du maitre, bit en temps réel 2

Touts
(bits,
doit
I'IDN

Lorsa

IDN

s les affectationslogiques doivent étre des IDN de données de fonctionnement bin
signaux de_cemmutation). Tout bit en temps réel activé par le biais de ces affectg
maintenir{sa signification jusqu’a sa réécriture ou effacement par le maitre
S-0-0000)ou jusqu’a ce qu’un autre IDN modifie I'affectation logique.

u'ilya un accés en écriture sur le canal de service aux données de fonctionnemen

aires
tions
avec

d’un

rreur:

«données de fonctionnement en protection d’écriture» ou «données de fonctionnement

protégées en écriture, configurées de fagon cyclique» (voir la Figure 7).
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S-0-0301/0413 specifies, which logical meaning Drive
is assigned by master to real-time control bit 1

[ IDN s oo ,} Real-time control bit 1 >

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

[@ Real-time control bit 2 >

Master

< Real-time statas bit 1 [IDNessee

N
S-0-0305/0415 specifies, which logical meaning)

is assigned by the drive to real-time status bit 1

Real-time status bit 2
- IDN o ¢ o s|s ]

['5-0-0307/0416 specifies, which logical meaning
is assigned by the drive to real-time status bit 2

14
IEC
Anglais Francgais
Master Maitre
Drive Dispositif’d’entrainement
DN IDN, (nutnéro d’identification)
Real-time control bit 1 Bit7de commande 1 en temps réel
Real-time control bit 2 Bit de commande 2 en temps réel
Real-time status bit 1 Bit d’état 1 en temps réel
Real-time status bit 2 Bit d’état 2 en temps réel

5-0-0301/0413 specifies which logical’meaning | S-0-0301/0413 spécifie la signification logique qui est
s assigned by master to real timé control bit 1 |affectée par le maitre au bit de commande 1 en tempg
réel

5-0-0303/0414 specifies which logical meaning | S-0-0303/0414 spécifie la signification logique qui est
s assigned by master to.xeal time control bit 2 |affectée par le maitre au bit de commande 2 en tempg
réel

5-0-0305/0415 speeifies which logical meaning | S-0-0305/0415 spécifie la signification logique qui est
s assigned bysthe drive to real time status bit |affectée par le dispositif d’entrainement au bit de
commande 1 en temps réel

5-0-0307/0416 specifies which logical meaning | S-0-0307/0416 spécifie la signification logique qui est
s assigned by the drive to real time status bit |affectée par le dispositif d’entrainement au bit de
P commande 1 en temps réel

Figure 7 — Fonctions des bits en temps reel

5.7.2 Affectation de bits en temps réel
5.7.2.1 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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5.7.2.2 Séquence d’affectation des bits d’état en temps réel

Lorsque I'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

5.7.3.1 Cas 1

Affegtation d’un IDN = 0 a un bit en temps réel, lorsqu’aucune autre affectation a-ge bit
en temps réel n’est active (voir Figure 8).

L’état du bit de commande en temps réel doit étre défini au plus tard lorsque™l’élément|7 de
S-0-0301/0303 est écrit. L’état du bit d’état en temps réel doit étre défini au plus tard avant la
réinitfalisation du bit d’activité (busy).

NOTE| L’élément 7 d’'un IDN correspond aux données de fonctionnement (voir I'lEC 61800-7-204).

L’évalluation du bit de commande en temps réel doit démarrer dans le PDS avant la
réinitfalisation du bit d’activité. L'évaluation du bit d’état en temps réel ne doit pas démarrer
dans|le maftre avant la réinitialisation du bit d’activité par 1e4PDS.

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

(Bit 1 control word)

/1
Drive handshake AHS |
(Bit O status word) _— /)
Busy bit I '
. ]
(Bit 1 status word) I
Defined | I
State of real-time control bit > | /1 '
i |
(Bit 7/6 control word) [ ] | | |
|
Not definedI | Defined |
. . efined [
State of real-time.status bit } ! / 1
(Bit 7/6 statusword) | / [ :
Not definedi ' ' |
Evaluation‘of the real-time | T T 17/ TTTTT
contielbit in the drive | | [ N
| | ’
| I
Evaluation of the real-time | :
status bit in the master /1
LEC
Anglais Frangais
Write request for data (element 7) of S-0- Demande d’écriture pour les données (élément 7) de
0301/0303 (or S-0-0305/0307) and/or S-0- S-0-0301/0303 (ou S-0-0305/0307) 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
(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)
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Anglais

Frangais

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)

Evaluation of the real-time control bit in the
drive

Evaluation du bit de commande en temps réel dans
le dispositif d’entrainement

Evaluation of the real-time status bit in the

Evaluation du bit d’état en temps réel dans le maitre

master
Figure 8 — Affectation d’IDN = 0 aux bits en temps réel
5.7.3|2 Cas 2

Affegtation d’un IDN = 0 a un bit en temps réel, lorsqu’une autre affectation a ce K

tempjs réel est active (voir Figure 9).
L’éta

fixe l& bit d’activité.

du bit de commande en temps réel doit rester défini jusqu’a e que le PDS réinitial
bit d’activité. L’état du bit d’état en temps réel doit étre au moins défini jusqu’a ce que l¢

L’évaluation du bit de commande en temps réel doit étré-arrétée avant la réinitialisation

d’activité par le PDS. L’évaluation du bit d’état en temps réel doit étre arrétée dans l'uni

commande lorsque I’élément 7 est écrit.

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

1
~a— Not deﬁngd/ :

Evaluation of the real-time
control bit in the drive

|1|_

/
S-0-0413/0414/0415/0416 1
(Bit 1 control word)
| /]
Drive handshake AHS |
(Bit O status word) —:— /)
Busy bit (Bit 1 status word) ]
|
State of real-time control bit : ;  Defined _>:
(Bit 7/6 control word) | |
| :4_ Not defined
Defied
State of realstime status bit = } _>| /]
(Bit 7/6 Status word) : y I
|
1
|
|

it en

se le
PDS

ju bit
té de

Evaluation of the real-time
status bit in the master

IEC

Anglais

Frangais

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)

Demande d’écriture pour les données (élément 7)
de S-0-0301/0303/0305/0307) et/ou S-0-
0413/0414/0415/0416

(mot de commande du bit 1)
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Anglais Frangais

Drive handshake AHS Protocole de transfert AHS du dispositif
) d’entrainement
(Bit 0 status word)
(mot d’état du bit 0)

Busy bit Bit d’activité
(Bit 1 status word) (mot d’état du bit 1)
State of real-time control bit Etat du bit de commande en temps réel
(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)
Fvaluation of the real-time control bit in the Evaluation du bit de commande en temps réel dans
rive le dispositif d’entrainement
Fvaluation of the real-time status bit in the Evaluation du bit d’état en temps réel dans‘le maitre
master
Defined Défini
Not defined non défini

5.7.3

Figure 9 — Affectation d’IDN = 0 aux bits en temps réel

3 Cas 3

Affegtation d’un IDN = 0 a un bit en temps réel, lorsqu’une autre affectation a ce hit en

tempss réel est active (voir Figure 10).

L’éta

de l'ancien bit de commande en temps)réel doit demeurer défini par l'unité de

commande jusqu’a ce que la demande d’écriture pour I'élément 7 ait été envoyée. Lorsque le

bit d’

L’andien bit de commande en temps réelwdoit étre évalué dans le PDS jusqu’a ce que

d’act

Au c
d’act

réel transmis ne conduise pasya des états ou erreurs de fonctionnement non admissible

géné
pour

Le pgssage d’un bit:de commande en temps réel actif a un autre ne doit étre permis g

I'affe

charde la commutation en fonction de ces regles.

L’éta
dem
réinit

bctivité est fixé par le PDS, le nouveau hit de commande en temps réel doit étre en
ivité soit réinitialisé.

burs de la période comprise entre I'écriture de I'élément 7 et la réinitialisation ¢
ivité, 'unité de commande(doit veiller a ce que la valeur du bit de commande en t

al, ceci est uniguement possible pour les bits de commande en temps réel «non ag
esquels la valeur_gentenue dans le PDS n’a aucun sens a ce moment.

ctation vianS-00000 est utilisée (cas 2, cas 1). L'unité de commande doit prend

dé Fancien bit d’état en temps réel ne doit pas devenir non défini avant réception

VOyé.
le bit

u bit
emps
5. En
tifs»,

ue si
‘e en

de la

nde d’écriture. L’état du nouveau bit d’état en temps réel doit étre défini avd

nt la

ialisation 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, I’évaluation doit
étre autorisée une fois encore dés que le bit d’activité est réinitialisé.
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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 : /1
(Bit O status word) ,

/
. I !
Busy bit (Bit 1 status word) |
— I
Defined -] & Defined I |
State of real-time control bit I ! T
(Bit 7/6 control word) oid state || I | New state '
I Not | :
. . Defined -ml{ defined | - Defined
State of real-time status bit t T /1 |
(Bit 7/6 status word) Old state : I y [ ] | New stefd
| : Not defined |
Evaluation of the real-time | | 11 I
L . Old state ll
control bit in the drive : I New state
|
. . ' | '
Evaluation of the real-time I [
L Old state I New state
status bit in the master L } //
IEC
Anglais Francgais
WWrite request for data (element 7) of S-0- Demande d’écriture pour les données (élément 7)
D301/0303/0305/0307) and/or S-0- de S-0¢0301/0303/0305/0307) et/ou S-0-
D413/0414/0415/0416 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
Bit 0 status word)
(mot d’état du bit 0)
Busy bit Bit d’activité
Bit 1 status word) (mot d’état du bit 1)
Btate of real-time control bit Etat du bit de commande en temps réel
Bit 7/6 control word) (mot de commande du bit 7/6)
Btate 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 drive | Evaluation du bit de commande en temps réel
dans le dispositif d’entrainement
Evaluafion of the real-time status bit in the master |Evaluation du bit d’état en temps réel dans le
maitre
efined Défini
Not defined non défini
Old state Ancien état
New state Nouvel état

Figure 10 — Affectation d’IDN = 0 aux bits en temps réel

5.8 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
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


https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015 - 131 -

signal» (voir

S-0-0329/0328), tel que cela est présenté dans le Tableau 18. Si les
S-00329/0328 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 signal
S-0-0329 Liste d’affectation de numéros de bit pour le mot de commande de signal
S-0-0[144 Mot d’état de signal
S-0-0p26 Liste de configuration pour le mot d’état de signal
S-0-0B28 Liste d’affectation de numéros de bit pour le mot d’état de signal

La Figure 11 présente un exemple de configuration du mot d’état de signal.

Numérp de bit du

mot d’¢tat de signal:

IDN (s|gnal)
configliré

0 1 2 3 4 5 6

S-0-0403 | S-0-0013 | S-0-0000 | S-0-0013 | S-0-0013[*S<0-0013 | S-0-0330

OE 0p 20 00 93 01 0D 00 00 00 0D 00 0D\00 0D 00 4A 01

Numéro de bit
configliré (signal)

OE 0p 20 00 00 00 05 00 00 00 09 00 00 00 04 00 00 00

12 34

Bit0 de Bit5de Bit9de BitOde Bit4de Bit0Ode
S-0-0403 S-0-0013 $-0-0013 S-0-0013 S-0-0013 S-0-0330

Longueur de liste

Les octets 3 et 4 indiquent une lengueur de données maximale disponible dans le PDS.

Exemple: Longueur = 32 getets 0x0020

Les octets 1 et 2 indiquent la longueur des données programmées dans le PDS.

Exemgle: Longueur = 14 octets\Ox000E

IEC

Figure 11 — Exemple de configuration du mot d’état de signal

5.9 Conteneur de données

Le Tahleau 19 répertorie les IDN utilisés pour les conteneurs de données.

S-0-0

S-0-0

026

328
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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-0-0B70 Ciste de configuration du conteneur de donnees du MD T
S-0-0B71 Liste de configuration du conteneur de données de I'AT
Conteneur de données B
S-0-0B61 Conteneur de données B du MDT
S-0-0B65 Conteneur de données B de I'AT
S-0-0B69 Pointeur du conteneur de données B
S-0-0B63 Index de la liste du conteneur de données B du MDT
S-0-0B67 Index de la liste du conteneur de données B de I'AT
Deux|conteneurs de données (A et B) doivent étre définis(pour le MDT et I’AT, pour seryir de
parameétres fictifs dans le MDT et I’'AT. Le contenu,.-dés conteneurs de données doif étre

dynamiquement modifiable par I'unité de commande“selon les besoins, ou sur la bas
modg de fonctionnement. De plus, un pointeursde conteneur de données (S-0-036

(S-0-
pour

étre ge 4 octets de long. Si les données defonctionnement configurées sont seulement

octet
Dans

Les pointeurs du conteneur de.données doivent comprendre un pointeur de 8 bits qu

défin
point
donn

D369) est nécessaire pour chacun des conteneurs, ainsi qu'une liste de configu
es conteneurs de MDT et AT (S-0-0370,¢8-0-0371). Les conteneurs de données dq

5 de long, elles doivent étre placéestdans la partie inférieure du conteneur de don
ce cas, la partie supérieure ne doit‘pas étre utilisée.

r les données de fonctionhement qui seront placées dans le conteneur de donnée

Bes (S-0-0370 ou S:0:0371) a partir du début de la liste des IDN jusqu’a I'IDN sou

e du
8) et
ation
ivent
de 2
nées.

i doit
s. Le

pur doit correspondre(au décalage dans la liste de configuration du contenelr de

haité.

L'unif¢ de commandesdoit placer les données de fonctionnement souhaitées danms le

contgneur de données.du MDT, alors que le PDS doit placer les données de fonctionne
souhditées dans le conteneur de données de I'AT.

L'unité de commande doit entrer dans la liste de configuration du conteneur de donné¢

MDT
MDT

I'IDN.retatif aux données de fonctionnement a envoyer via le conteneur de donné
tel’que requis de l'unité de commande au PDS.

ment

s du
s du

L'unité de commande doit entrer dans la liste de configuration du conteneur de données de
’AT I'IDN relatif aux données de fonctionnement a envoyer via le conteneur de données de
I’AT tel que requis du PDS a l'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

Figur

e 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
N N
IDN.. 4 IDN I MDT dat
. ata
IDN ... AT data container A .
IDN ~ . . ILJIN .. Luuu.uuu : .
configuration list > IDN | configuration list
IDN ... S-0-0371 IDN S-0-0370
IDN ...
IEC
Anglais Francgais

AT data container Conteneur de données de AT

MDT data container Conteneur de données\du MDT

A\T data container configuration list Liste de configurationdu conteneur de données dg

I'AT
MDT data container configuration list Liste de configuration du conteneur de données d(
MDT
Higure 12 — Configuration de conteneur de données sans acquittement (esclave)

Les IDN d’adressage (S-0-0368, S-0-0369) doivent également étre configurables dans les

donn

du cpnteneur de données doit étre transmis.

es cycliques de I'AT. Dans ce cas, l'ddressage (acquittement) en fonction du co

htenu

Le PDS doit générer l'acquittement en

reproduisant le pointeur du MDT sur le.pointeur d'AT. Si le pointeur du conteneur de données

est si

AT,

contgneur de données doit étre-non valide. Le PDS doit fixer le pointeur (acquittement)

I'AT

(voir
MDT
donn

sur 255. Les données du.conteneur de données du MDT ou AT doivent étre ign
Figure 13). L'unité de ‘ecommande doit comparer l'adressage (S-0-0368, S-0-036
et de I’AT. Si le_résultat est égal, elle doit considérer que l'esclave a accept
pes du MDT ou a’écrit les données demandées dans I'AT.

[tué a I'extérieur de la liste de configuration relative au conteneur de données du MI)T ou
bu si les données ne s’ajustent pas dans le conteneur de données, le conterju du

dans
brées
D) du
£ les
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AT MDT
S-0-0368/0369 S-0-0364/0365 $-0-0368/0369 $-0-0360/0361
Addr. AT |Addr. MDT| AT-data container Addr. AT |Addr. MDT | MDT-data container
A r 3
+
Check by slave
7y ] TDN .
DN | | ﬁ IDN .
IDN. IDN .[.
IDN ... IDN .|
IDN ... } IDN ..
IDN ... IDN ...
IDN ...
. Check by slave | MDT data container
?&ﬁsm;&gﬁal‘gfr | Y fonﬁguration list
S-0-0371 S-0-0370
< Y| a- Addressing of the data
b- Write data in the MDT
1-  Addressing of the data c- Acknowledgefmerit of MDT data by
2-  \Write data in the AT copy the AddrMDT of MDT to AT.
3-  Acknowledgement of AT data by

copy the Addr.AT of MDT to AT

IEC

Anglais Francgais
AT data container Conteneut‘de données de I'AT
MDT data container conteneur de données du MDT
Check by slave Vérification menée par I'esclave
AT data container configuration list Liste de configuration du conteneur de données dg

I'AT
MDT data container configuration list
Liste de configuration du conteneur de données dd

MDT;
Addressing of the data Adressage des données
WWrite data in the AT Ecriture de données dans I'AT
Write data in the MDT Ecriture de données dans le MDT
A\cknowledgement of ATtdata by copy of the Addr |Acquittement des données de I'AT par
AT of MDT to AT reproduction de I'adressage AT de MDT sur I'AT
Acknowledgement(of,MDT data by copy of the Acquittement des données de MDT par
Addr MDT of MDT {o AT reproduction de I'adressage MDT de MDT sur I'AT

Figure 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
configure, Telément de donnees correspondant de Cette liste dolt €etre adresse 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 I'index de liste, la longueur de la liste ne doit pas étre
modifiee.

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 I'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 dispositifsid’entraingment
doivent étre toujours dotés de fonctions de surveillance pour garantir un| arrét automdtique
dans| les situations qui empéchent une réponse correcte aux commandes de l'uni{é de
commande (maitre).

Dans| la mesure ou l'interface SERCOS prévoit un fonctionnement uniquement en profil de
comnunication CP4, les dispositifs d’entrainement doivent répondre en s’arfétant
automatiquement lorsque les profils de communication (CP) autres que le CP4 sont prégents
dans|le MST.

Les [dispositifs d’entrainement doivent s'arréter <automatiquement lorsqu’une erreyr de
comnhunication compromet leur capacité a garantir un bon fonctionnement. C'est le cas de
deux| défaillances consécutives des MST ou*MDT au cours du CP4 dans un dispositif
d’entrainement.

Comme décrit ci-dessus, les dispositifs® d’entralnement qui ne sont pas en mesune de
répondre correctement doivent s’arréter. Cela ne signifie pas nécessairement que I'unité de
comnhande doit répondre par une inferruption et une réinitialisation lorsque les défaillances de
mesnge se produisent dans [e~CP4. Au contraire, il peut y avoir certaines procédures
archiyées dans l'unité de commande qui peuvent étre exécutées avant l'arrét, en fonctipn de
la sithiation d'erreur. Ces proeédures doivent faire partie de I'unité de commande.

Lorsque l'esclave établit le bit "erreur de communication" dans le diagnostic de clagse 1
(C1D} S-0-0011), le._message de diagnostic, S-0-0095, peut étre alors utilisé pour lire une
chairle de jeux de.cdaractéeres décrivant I'erreur.

5.11 | Classes’de communication

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 d’IDN. La Figure 14 donne une représentation de cette procédure.
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Communication class C: Additional functions

optional functions

Communication class B: Extended functions

mandatory functions optional functions

Communication class A: Basic functions

mandatory functions
A
IEC
Anglais Frangais
Communication class C: Additional functions Classe de communication C: fonctions
supplémentaires

bptional functions fonctions facultatives
Communication class B: Extended functions Classe de communication B: fonctions étendues
mandatory functions fonctions obligatoires
bptional functions fonctions facultatives
Communication class A: Basic functions Classe de communication A: fonctions de base

Figure 14 — Structure des classes de communication

Les ¢omposants de l'interface SERCOS doivent étre décrits par les éléments suivanis qui
sont pris en charge:

— ume ou plusieurs classes, de.conformité (élément obligatoire);
— leis fonctions supplémentaires (facultatif);

— laldurée de cycle de;,communication (obligatoire);

— lalvitesse de transmission (obligatoire).

NOTE| Exemple gourr un PDS — asservissement de position de classe B — avec les fonctions supplémeptaires
suivanftes: retouf en position (esclave), procédure d’arrét positif de PDS, cycle de détection: niveau 1 — dufée de
cycle de communication: 0,5 ms — granularité 1 — vitesse de transmission: 2 Mbit/s et 4 Mbit/s.

5.11.2.</Classe de communication A

Cette classe se compose de tous les paramétres qui sont nécessaires afin de permettre
I'échange de données d'une maniere 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 parametres 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);

e protocole de canal de service (voir Tableau 23);
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gestion des erreurs de communication;
informations et diagnostic (voir Tableau 24);
mot d’état (voie en temps réel);

mot de commande (voie en temps réel).

Tableau 20 — Configuration en anneau — Synchronisation

IDN Description Capacité Commentaires
S-0-0001 Durée de cycle de I'unité de commande (thyc) w Si I'unité de commande utilise une
valeur différente de S-0-0002, ceci
doit etre pris en charge, ainsi quk le
Bit de synchronisation de I'unité|de
commande (mot de commande, bit
10)
S-0-0p02 Durée de cycle de communication (tSCyc) w
S-0-0p03 Temps de démarrage minimum de la R
transmission AT (¢, ;)
S-0-0p04 Période de transition transmission/ réception R
(tatmr)
S-0-0p05 Temps de traitement maximum du producteur R
(ts)
S-0-0p06 Temps de démarrage de la transmission AT (t,) w
S-0-0p07 Point de capture de I'acquisition de retour (t,) W,
S-0-0p08 Période de validité de la valeur de consigne (t;) W
S-0-0p87 Temps de récupération entre transmissions R Ce parameétre doit étre fourni mgme si
(tataT) I’esclave ne prend pas en charge
plusieurs dispositifs. Si I’esclavel ne
prend pas en charge plusieurs
dispositifs, ce paramétre est fixél a
“Q”.
S-0-0p88 Temps de récupération entre réceptions (f,,;5y) R
S-0-0p89 Temps de démarrage de la transmission MDT w
(t)
S-0-0p90 Temps de traitement(dejta valeur de consigne R
(tursc)
S-0-0p96 Dispositif esclaye(SLKN) R
Tableau 21 — Configuration en anneau — Message préconfiguré
ION Description Capacité Commentaires
S-0-0pQ9S Position du registre de données dans le MDT w
S-0-0010 Longueur du MDT w
S-0-0015 Type de message w Messages préconfigurés seulement
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Tableau 22 — Configuration en anneau — Exécution de phase

IDN Description Capacité Commentaires
S-0-0021 IDN — Liste des données de fonctionnement R
non valides pour le CP2
S-0-0022 IDN — Liste des données de fonctionnement R
non valides pour le CP3
S-0-0028 Compteur d’erreurs de MST R
S-0-0029 Compteur d’erreurs de MDT R
S-0-0127 Veérification de transition du CP3 w
S-0-0/128 Vérification de transition du CP4 w
Voie ¢n Modification des commandes de procédure R Mot d'état 1, Bit 5
tempg réel
Tableau 23 — Protocole de voie de service
IDN Description Capacité Commentaires
Voie ¢n temps réel Canal de service AT R Mot d'état, bit 0 a 2
Voie ¢n temps réel Canal de service MDT Mot de commande, bit0 a5
Tableau 24 — Informations{& diagnostic
IDN Description Capacité Commentaires
S-0-0p11 Diagnostic de classe 1 R Bit 12 uniquement exigé pour la
communication. D’autres bits sopt
définis par la description
fonctionnelle des profils.
S-0-0p12 Diagnostic de classe 2 R Exigé pour la partie relative aux
fonctions des profils.
S-0-0p13 Diagnostic de classe 3 R Exigé pour la partie relative aux
fonctions des profils.
S-0-0p14 Etat d’interface R Bits 0 a 8 uniquement exigés pojur la
communication
S-0-0p17 IDN — Liste'de toutes les données de R
fonctionnement
S-0-0p25 IDN>Liste de toutes les commandes de R
procédure
S-0-0p28 Compteur d’erreurs de MST R
S-0-0p29 Compteur d’erreurs de MDT R
S-0-0030 Version du constructeur R
S-0-0095 Message de diagnostic R
S-0-0096 Dispositif esclave (SLKN) R
S-0-0099 Réinitialiser le diagnostic de classe 1 w
S-0-0134 Mot de commande du maitre R
S-0-0135 Mot d’état de PDS R
S-0-0143 Version de l'interface SERCOS R
Voie en Erreur d’arrét de PDS R Mot d'état 1, bit 13
temps réel
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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.

Il convient que l'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

foncti

on 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
peut ne pas écrire des parametres supplémentaires dans le CP2, selon la configuration. Le

PDS doit également accepter tous autres parameétres dans le CP3.
Tableau 25 — Paramétres de la classe de communication A

IDN Nom Acces Commentaires
S-0-0p01 Durée de cycle de l'unité de commande (thyc) CP2-W | Synchronisation en anneau
S-0-0p02 Durée de cycle de communication (tscyc) CP2-W | Synchronisation en anneau
S-0-0p06 Temps de démarrage de la transmission AT (t1) CP2-W | Synchronisation en anneau
S-0-0p07 Point de capture de I'acquisition de retour (t4) CP2-W | [Synchronisation en anneau
S-0-0p08 Période de validité de la valeur de consigne ({3) CP2-WA \M'Synchronisation en anneau
S-0-0p09 Position du registre de données dans le MDT CP2-W | Configuration des messages
S-0-0p15 Type de message CP2-W | Configuration des messages
S-0-0p89 Temps de démarrage de la transmission MDT (t3) CP2-W | Synchronisation en anneau
S-0-0[127 Vérification de transition du CP3 CP2-W | Commutation de phase
La ligte de parametres S-0-0021 «IDN"liste des données de fonctionnement non valides
pour |e CP2» ne doivent refléter que les*parameétres de ce tableau.
5.11.3 Classe de communication B (Fonctions étendues)
La cIIsse de communication*B’ doit inclure:
e La classe de communication A avec les fonctions de communication de base suivantes

(Moir 5.11.2):

protocOle de canal de service;
informations & diagnostic;

mot d’état (voie en temps réel);

configuration ‘en anneau (synchronisation, message préconfiguré, exécution de phlase);

mot d’état (voie en temps réel).

e et les fonctions de communication étendues suivantes:

configuration en anneau (message 7) (voir Tableau 26);

informations et diagnostic étendus (voir Tableau 27)

bits de commande en temps réel (voir Tableau 28);

bits d’état en temps réel (voir Tableau 29).
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Tableau 26 — Configuration en anneau — Configuration des messages

IDN Description Capacité Commentaires
S-0-0016 Liste de configuration d’AT w
S-0-0024 Liste de configuration de MDT
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

ION Description Capacité Commentaires
S-0-0p97 Diagnostic de classe 2 du masque W
S-0-0p98 Diagnostic de classe 3 du masque w

Tableau 28 — Bits de commande en temps.-en réel

ION Description Capacité Commentaires
S-0-0B00 Bit de commande 1 en temps réel R
S-0-0B01 Affectation du bit de commande 1 en temps réel w
S-0-0B02 Bit de commande 2 en temps réel R
S-0-0B03 Affectation du bit de commande 2 en temps<réel w

Tableau 29— Bits d’état en temps réel

ION Description Capacité Commentaires
S-0-0B04 Bit d’état 1 en temps(reel R
S-0-0B05 Affectation du bitid’état 1 en temps réel w
S-0-0B06 Bit d’état 2 ef temps réel R
S-0-0B07 Affectatign du bit d’état 2 en temps réel W
Les IDN dans le Tableau 30 doivent étre écrits par l'unité de commande dans le CP2. L|unité
de cpmmande ne doit pas s'appuyer sur les défauts ou les parameétres précédeniment
archiyésy'Le PDS doit accepter ces paramétres dans le CP2. L'unité de commande pejut ou

peut ne pas écrire des parametres supplémentaires dans le CP2, selon la configuration. Le
PDS doit également accepter tous autres paramétres dans le CP3.
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Tableau 30 — Parameétres de la classe de communication B

IDN Nom Acceés Commentaires
S-0-0001 Durée de cycle de I'unité de commande (tNcyc) 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-0-0p15 Type de message CP2-W Configuration des messages
S-0-0p16 Liste de configuration d’AT CP2-W Synchronisation en anneau
S-0-0p24 Liste de configuration du MDT CP2-W Synchronisation en+anfieau
S-0-0p89 Temps de démarrage de la transmission MDT (t2) CP2-W Synchronisationien anneau
S-0-0[127 Vérification de transition du CP3 CP2-W Commutation'de phase
La ligte de parametres S-0-0021 «IDN - liste des données de fenctionnement non valides
pour |e CP2» ne doivent refléter que les parameétres de ce tableau.
5.11.4 Classe de communication C (Fonctions supplémentaires)
La classe de communication C doit comporter:
. LI classe de communication B qui inclut (voir §:11.3):

—| La classe de communication A aveg, les fonctions de communication de |base

suivantes:
e configuration en anneau (synchronisation, message préconfiguré, exécutign de

phase);
e protocole de canal de seryice;
e informations & diagnéstic;

e mot d’état (voie en-temps réel);

e mot de comniande (voie en temps réel)

et les fonctiohsyde communication étendues suivantes:

e configtration en anneau (message 7);
e informations & diagnostic étendus;
o, ( bits de commande en temps réel;

e bits d’état en temps réel.

et les fonctions supplémentaires facultatives 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 voie multiplex;

gestion des listes via le canal de service;

canal de service étendue;
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téléchargement de micrologiciel;
transfert de fichier.

5.11.5 Granularité de la durée de cycle de communication

2015

Pour S-0-0002, la durée de cycle de communication doit étre présélectionnée. La durée fg,
doit étre un entier multiple de la durée de cycle de PDS et la durée de cycle de l'unité de
commande doit étre un entier multiple de la durée de cycle de communication. Pour une
bonne performance de I'ensemble du systéme, il convient que la durée de cycle soit la plus
courte possible.

Trois
grand

Lam
'inter
faculf

6 Nlise en correspondance avec CP 16/3 (SERCOS Ill)

6.1
Le C

références détaillées sont énumérées dans RIEC 61784-2.

6.2
Le pr]

CP14
5.11.

Le T4

niveaux de granularité doivent éire deéfinis. En 'absence dune spécificaiion
larité, la granularité 1 doit étre considérée.

anularité 1: 62,5 us, 125 ps, 250 ps, 500 ps, puis 1 ms a 65 ms par ingréments
ms

anularité 2: 62,5 ps, 125 us, 250 ps, puis 500 us a 65 ms par incréments de 500
anularité 3: 62,5 us, 125 us, puis 250 us a 65 ms par incréments-de 250 us

se en ceuvre de l'interface SERCOS doit prendre en charge la-granularité 1 pour as
opérabilité. Les granularités 2 et 3 doivent étre considérées comme des améliora
atives.

Référence aux normes de communication

P16/3 est spécifié dans la série IEC 61458 et est référencé dans I'lEC 61784-2

Présentation générale

ptocole de communication CP16/3 (SERCOS Ill) fonctionne de maniére trés similai
/1 (SERCOS I) et CP16/2(SERCOS Il). Voir I’Article 5. Pour cette raison, le parag
b présente et spécifie uniguement les points de différenciation du CP16/3.

bleau 31 résumetes caractéristiques majeures de CP16/3.

He la

de 1

us

surer
tions

Les

re au
aphe
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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 premier esclave, et puis au maitre.

Chaque esclave doit étre en mesure de lire et de modifier les messages dans les deux
sens.

connexion en serie.

Du maitre au 1°" esclave, puis a I'’esclave suivant, et ainsi de suite jusqu’au derniger
esclave, et puis a I'esclave précédent, et ainsi de suite jusqu’au 1°" esclave, puisyau

maitre.
Chaque esclave doit étre en mesure de lire et de modifier les messages dans les deu
sens.
Communication Pris en charge
directe entre
esclayes
Support de Conformément a I'lSO/IEC/IEEE 8802-3 (Ethernet)
communication Cable (100BASE-TX), ou
Fibre optique (100BASE-FX)
Vitesge de 100 Mbit/s

transmission

Duréq de cycle tScyc 31,25 ps, 62,5 us, 125 ps, 250 us, 500 us, et\jusqu'a 65 ms par pas de 250 us

Synchronisation Compensation du retard de transmission‘automatique

Nombre d’esclaves |Jusqu’a 511
Adregse ADR du 1 < ADR < 511

dispositif

Message de MDTO

synchronisation

Messages de Tous les esclaves écrivent dans un maximum de 4 AT (ATO a AT3)
I'esclave

Messages du maitre | Le maitre écrit dans un maximum de 4 MDT (MDTO a MDT3)

Ordre| du message MDTO a MDF35 ATO a AT3
au colrs d’un cycle

Communication non |Canal.de\service (SVC): 4 octets sont réservés pour chaque esclave au sein de I'AT ef
cycligue MDT

Prise [en charge Toute trame Ethernet peut étre transmise:
d'autres messages |\ a chaque cycle dans la voie UC, si le réseau a été bien configuré pour cela;
— a tout moment entre le dernier esclave dans une ligne et d’autres dispositifs;

— a tout moment entre tous les dispositifs avant I'initialisation du réseau de CP16/3.

Initial{sation Automatique a la mise sous tension (1‘Scyc > 1 ms)

4 phases intermédiaires de communication (CP0 a CP3) avant d’atteindre le
fonctionnement normal (CP4)

Transfert de fichier | Utilisation du canal de service (SVC), services IP de SERCOS Il
ou utilisation des trames Ethernet, si I'esclave les prend en charge

Branchement a Pris en charge
chaud
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

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 communication, de la quantité de données choisie, et de la vitesse de
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transmission. Le nombre de PDS par unité de commande peut étre aussi étendu par
I'utilisation de plusieurs réseaux.

6.3 Couche physique et topologie

L’interface SERCOS CP16/3 (SERCOS Ill) doit utiliser la transmission de données Ethernet
entre les unités de commande et les PDS. Cela peut se faire en utilisant soit 100BASE-TX
(cable) soit T00BASE-FX (fibre optique), selon I'application.

La topologie de communication doit étre une ligne ou un anneau, tel que cela est présenté a
la Figure 15.

Ethernet
Control unit
Master 1 | [Master 2 Master i Master |
Network i
Ring K\‘O/ \
T (s)\ @ PDS
A\
) 1/0 station PDS
PDS
N 53
Line

A group

/ l PDS

Slais T a group
Slaves

o || Qe

L group

(é)J 10 saion
T3 K

IEC

Anglais Frangais
Control unit Unité de commande
Master Maitre
Network Réseau
Ring Anneau
1/0 station Station E/S
Line 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 I'une des lignes de transmission (par exemple, rupture de cable, déconnexion
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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
réel. Les procédures d’ouverture ou de fermeture de session doivent étre telles que
spécifiées.

Pour|les besoins de surveillance, I'ensemble du contenu des données en temps ¢égl du
résegu doit étre disponible a tout point au sein du réseau concerné.

6.4 | Mécanisme de synchronisation et contenu de message

Voir $.3 et Article 5 (CP16/1 — SERCOS | et CP16/2 — SERCOS II).

La synchronisation de CP16/3 (SERCOS Ill) differe uniquement dée(la fagon suivante| (voir
Figurg 16):
e une durée de cycle plus courte (31,25 us) doit étre égalemient disponible;

e lel message de synchronisation (MST) doit faire partie dit message de données du maitre
(MDTO);

e les esclaves doivent écrire leurs données dans u) maximum de 4 messages (ATO a AT4);
e lelmaitre doit écrire ses données dans un maximmum de 4 messages (MDTO a MDT4).

lel réseau doit étre configuré en fonction de l'application (soit la méthode 1 ¢u la
miéthode 2, voir Figure 16) pour fournir tne voie UC, qui représente un intervalle de temps
a|l'intérieur de chaque cycle de communication, qui peut étre placée soit entre le dernier
MDT et ATO ou entre le dernier AT et*MDTO.
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Method 1
MDTO MDT1 MDT2 MDT3 ATO AT1 AT2 AT3 ETHtelegrams  mpTO
H(M HIS H|S H|S H|S H[S H|S H|S H|M
D|S D|3 D|3 D|3 o3 D|3 D|3 D|3 D|S
RIT R|H R|H RI|H R|H R[H R[H R|H RlT
RT channel UC channel
(Ethertype = 0x88CD) (Ethertype # 0x88CD)
~ Communication cycle
Method 2
MDTO MDT1 MDT2 MDT3  ETHtelegrams  AT0 AT1 AT2 AT3 MDTO
H|M H|S H|S HiS H|S H|S H|S H|S H|M
D|S D|3 D|3 D|3 D|3 D|3 0|3 D|3 D[S
RIT RIH R([H R|H R R|H R(H R[H R T
RT channel UC channel RT channel
Communication cycle
1EC
Anglais Frangais
Method 1 Méthodé€ 1
Method 2 Méthode 2
ETH telegrams Messages ETH
RT channel Voie en temps réel
JC channel Voie UC
Communication cycle Cycle de communication
Figure 16 — Séquence de message
Transfert de données non cycliques
Se reporter a I'Article 5{CP16/1 — SERCOS | et CtP16/2 — SERCOS II).
Le transfert de données non cycliques de CP16/3 (SERCOS Ill) difféere seulement de la fagon
suivante.
Dpns le_eanal de service (SVC), 4 octets doivent étre réservés pour chaque esclaye au
SIin des*AT et MDT.
Lé transfert de données non cycliques doit étre possible a I'aide de la voie UC, si I'eskclave

prend en charge la communication TCP/UDP/IP.

Un cycle de communication doit prévoir la communication en temps non réel (voir Voie UC
sur la Figure 17) en plus de la communication en temps réel (Voie en temps réel); la
communication en temps non réel peut éventuellement étre utilisée en fonction de
I'application, et dans ce cas, le maitre doit définir l'intervalle de temps pour la
communication en temps non réel lors de l'initialisation.

En raison de la flexibilité des formats des messages de données, d’autres structures de
commande et d'autres modes de fonctionnement en dehors de ceux couramment utilisés
avec les CP16/1 et CP16/2 sont possibles.
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RT channel UC channel
(MDT, AT,...) (TCP/IP, UDP/IP,....)
Real-time communication unified communication

communication cycle

A

IEC
Anglais Francgais
RT channel Voie en Temps Réel
JC channel Voie UC
Real-time communication Communication en temps, réel
Unified communication Communication unifiée
Communication cycle Cycle de communigation
Figure 17 — Cycle de communication général
6.6 | Cycles de communication
La synchronisation de CP16/3 (SERCOS lll).differe de CP16/1 et CP16/2 de la fagon

suivante:

e lels durées de cycle de communicationdoivent étre choisies en utilisant S-01002;

e |3l durée de cycle 31,25 us doit étre|disponible en plus;

e sgule la granularité 3 (incréments de 250 ps au-dela la durée de cycle de 250 pug) est

rgcommandée
6.7 | Classes de dispositifs’d’entrainement

6.7.1 Généralités

Une (
de pl
dispo

lasse de dispositif d’entrainement peut contenir des parameétres et des fonctions d’
Isieurs greupes de fonctions. Le parameétre S-01601 présente les classes et versio
sitifs d’enfrainement qui sont mises en ceuvre dans un dispositif esclave (une foi

sous-{dispositif).

Plusigurs classes de dispositifs d’entrainement sont définies:

In ou
hs de
S par

e axe de couple

e axe de vitesse

e axe de vitesse avec retour en position
e axe de position

e axe de positionnement
Chaque classe de dispositif d’entrainement doit prendre en charge les parametres

e S-0-0032 Mode de fonctionnement primaire,
e S-0-0134 Commande du dispositif d’entrainement, et
e S-0-0135 Etat du dispositif d’entrainement.
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Les combinaisons de bits du Tableau 32 et du Tableau 33 sont obligatoires pour toutes les
classes de dispositifs d’entrainement.

Tableau 32 — Combinaisons obligatoires de bits
de commande du dispositif d’entrainement

N° de bit Valeur Description Commentaires
15 Dispositif d’entrainement sous/hors tension
0 Dispositif d’entrainement hors tension
1 Dispositif d’entrainement sous tension
14 Activation du dispositif d’entrainement
0 Désactivation du dispositif d’entrainement
1 Activation du dispositif d’entrainement
13 Arrét du dispositif d’entrainement
0 Arrét du dispositif d’entrainement
1 Redémarrage du dispositif d’entrainement
1028 Sélection du mode de fonctionnement
000 Mode de fonctionnement primaire Voir S-0-0032

Tableau 33 — Combinaisons obligatoires de bits
d’état du dispositif d’entrainement

N° de bit | Valeur Description Commentaires
15 a|14 Prét.afohctionner
00 Dispositif.d’entrainement pas prét
01 Dispositif d’entrainement-prét pour mise sous tension d’alimentation
principale
10 Dispositif d’entraiiement prét et alimentation principale appliquée
11 Dispositif d’entrainement activé
13 Erreur d’arrét du dispositif d’entrainement dans le C1D Voir S-040011
0 Pas d’erreur
1 Erreur
1048 Mode de fonctionnement courant
000 Mode de fonctionnement primaire Voir S-040032
4 Arrét du dispositif d’entrainement
0 Arrét du dispositif d’entrainement n’est pas actif
1 Arrét du dispositif d’entrainement est actif
3 Traitement de la valeur de consigne d’état
0 Dispositif d’entrainement ignore les valeurs de consigne
1 Dispositif d’entrainement suit les valeurs de consigne

6.7.2 Axe de couple
6.7.2.1 Propriétés

L’axe de couple/force fonctionne en mode de fonctionnement «asservissement de
couple/force». La valeur de consigne de I'«asservissement de couple/force» est la valeur de
consigne de couple/force (S-0-0080).


https://wiki.sercos.org/rc/S-0-0032_Primary_operation_mode
https://wiki.sercos.org/rc/S-0-0011_Class_1_diagnostic_%28C1D%29
https://wiki.sercos.org/rc/S-0-0032_Primary_operation_mode
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Un dispositif d’entrainement électrique convertit la valeur de consigne de couple/force en une
valeur de consigne de courant. Dans le dispositif d’entrainement, une boucle de courant est
active. La valeur de retour de courant est convertie en valeur de retour de couple/force
(S-0-0084).

Les limites de couple/force et les limites de courant sont observées par le dispositif
d’entrainement.

6.7.2.

2 Données cycliques

La connexion du consommateur comprend les parametres suivants:
e Si0-0134 Commande du dispositif d’entrainement
e S{0-0080 Valeur de consigne de couple
La cdnnexion du producteur comprend le paramétre suivant:
e S}0-0135 Etat du dispositif d’entrainement
6.7.2{3 Parameétres obligatoires
Les [parametres suivants doivent étre pris en charge ehj,mode de fonctionngment
«asservissement de couple».
e Si0-0032 Mode de fonctionnement primaire
e S{0-0134 Commande du dispositif d’entralnement
e S}0-0135 Etat du dispositif d’entrainement
e S{0-0080 Valeur de consigne de couple
e Si0-0084 Valeur de retour de couple
e Si0-0086 Type de mise a I’échelle dés données de couple/force
e S5:0-0092 Valeur limite bipolaire de couple
6.7.2/4 Combinaisons de bits obligatoires
La cdmbinaison de bits des parameétres suivants doit étre prise en charge (voir Tableau |34 et
Tablgau 35.
Tableau 34 — Mode de fonctionnement pris en charge
IDN N° de bit Valeur Description Commentaines
S-0-0032 Mode de
Méde-de fonctionnement
. 1540
fopctionnement Asservissement de
primaire UxUT couple
Tableau 35 — Mise a I’échelle de couple/force prise en charge
IDN N° de bit Valeur Description Commentaires
S-0-0086 Type de mise a
Type de mise a I’échelle
I’échelle des 15a0
données de 0x0 Mise a I’échelle en
couple/force pourcentage
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Axe de vitesse

6.7.3.1 Propriétés

L’axe de vitesse est en mode de fonctionnement de vitesse, la valeur de consigne est une
valeur de vitesse (S-0-0036). Un dispositif d’entrainement sans réaction du codeur (boucle
ouverte) bascule la valeur de consigne a la fréquence du moteur. Un dispositif d’entrainement
avec une réaction du codeur (boucle fermée) ferme une boucle de vitesse. Le régime réel du
moteur est indiqué en (S-0-0040). La limite de couple, les limites de courant et les limites

d’acc

6.7.3
La cd

e S
e S

La ca

e S
e S

6.7.3

Les
de vit

e S

S
S
S
S
e S
S
S
S
S
.3

élération du dispositif d’entrainement sont observées.

2 D . T
nnexion du consommateur comprend les parameétres suivants:

0-0134 Commande du dispositif d’entrainement

0-0036 Valeur de consigne de vitesse
nnexion du producteur comprend les paramétres suivants:

0-0135 Etat du dispositif d’entrainement
0-0040 Valeur de retour en vitesse 1

3 Parameétres obligatoires

arameétres suivants doivent étre pris en charge emymode de fonctionnement «comm
esse».

0-0032 Mode de fonctionnement primaire

0-0134 Commande du dispositif d’entrainement

0-0135 Etat du dispositif d’entrainement

0-0036 Valeur de consigne de vitesse

0-0040 Valeur de retour en yitesse 1

0-0044 Type de mise a-l'échelle des données de vitesse
0-0086 Type de mise‘a I’échelle des données de couple/force
0-0091 Valeur limite bipolaire de vitesse

0-0092 Valeurimite bipolaire de couple

0-0113 Régime maximal du moteur

ande

6.7.3/4 €ombinaisons de bits obligatoires
Les ¢ombinaisons de bits des paramétres suivants selon les Tableau 36 et Tablegu 37
doivent éfre prises en charge.
Tableau 36 — Mode de fonctionnement pris en charge
IDN N° de bit Valeur Description Commentaires
S-0-0032 15a0 Mode de
Mode de fonctionnement

fonctionnement

primaire 0x02 Comr_nande de
vitesse



https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

IEC 61800-7-304:2015 © IEC 2015

- 151 -

Tableau 37 — Mise a I’échelle de vitesse prise en charge

IDN N° de bit Valeur Description Commentaires
S-0-0044 15a0 Type de mise a
Type de mise a I’échelle
I’échelle des — .
données de vitesse 0x0 Aucune mise a Voir mise a I'échelle
I’échelle de vitesse

6.7.4

Axe de vitesse avec retour en position

6.7.411

Propriétés

L’axe] de vitesse avec retour en position est en mode de fonctionnement de vitesse;Jla valeur
de cdnsigne est une valeur de vitesse (S-0-0036). Un dispositif d’entrainement ave¢ un retour
en pgsition envoie la valeur de position de courant pour la boucle de position.dans le NJ. Les
valeulrs de position dans le dispositif d’entrainement ne sont pas basées-sur le poipht de

référ

La limite de couple, les limites de courant et les

nce de la machine.

d’entrainement sont observées.

6.7.4{2

Données cycliques

La cdnnexion du consommateur comprend les parametres suivants:

e S{0-0134 Commande du dispositif d’entrainement

e Si0-0036 Valeur de consigne de vitesse

La cgdnnexion du producteur comprend les paramétres suivants:

e S}0-0135 Etat du dispositif d’entrainément

e S{0-0051 Valeur de retour en pasition 1 (réaction du moteur)

6.7.4{3

Parameétres obligatoires

limites d’acceélération du dispositif

Les garametres suivantsdoivent étre pris en charge en mode de fonctionnement «commande

de vifesse»r.

e S510-0032 Mode de fonctionnement primaire

e S{0-0134 Commande du dispositif d’entrainement

e S}0-0135:Ftat du dispositif d’entrainement

e S{0<0036 Valeur de consigne de vitesse

e S-0-0040 Vateur de retour en vitesse 1

e S-0-0044 Type de mise a I'échelle des données de vitesse

e S-0-0051 Valeur de retour en position 1 (réaction du moteur)

e S-0-0055 Parameétre de polarité de position

e S-0-0076 Type de mise a I’échelle des données de position

e S-0-0086 Type de mise a I'échelle des données de couple/force

e S-0-0091 Valeur limite bipolaire de vitesse

e S-0-0092 Valeur limite bipolaire de couple

e S-0-0113 Régime maximal du moteur
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Les combinaisons de bits des parameétres suivants selon le Tableau 38, le Tableau 39, le
Tableau 40 et le Tableau 41 doivent étre prises en charge.

Tableau 38 — Mode de fonctionnement pris en charge

fonctionnement

orimaie
P

IDN N° de bit Valeur Description Commentaires
S-0-0032 15a0 Mode de
Mode de fonctionnement

A

Commande de

A
UAUZ

vitesse

Tableau 39 — Polarité de position prise en charge

IDN N° de bit Valeur Description Commentaines
S-0-0055 2 S-0-0051 Valelir de
N Valeur de retour.en :
Phramétre de osition 1 retour en positfon 1
polafité de position P (réaction du mqteur)
0 Non inversé
1 Inversé

Tableau 40 — Mise a I’échelle de vitesse prise en charge

IDN N° de bit Valeur Description Commentaines
S-0-0044 15a0 Type de mise a
Type de mise a I’échelle
I’échelle des . —
donrées de vitesse 0x0 Aucune mise a Voir mise a I'édhelle
I’échelle de vitesse)

Tableau 41~ Mise a I’échelle de position prise en charge

IDN N°.de bit Valeur Description Commentaines
S-0-0076 15a0 Type de mise a
Type de mise a I’échelle
I'Bchelle des .
donnges de position 0x0 Aucune mise &
I’échelle

6.7.5 Axe de position

6.7.5.1 Propriétés

L’axe de position est en mode de fonctionnement de position, la valeur de consigne est une
valeur de position (S-0-0047). L’'unité de commande transmet avec sa durée de cycle la
valeur de consigne de position au dispositif d’entrainement. La valeur de consigne est
transmise dans le cycle synchronisé de connexion du producteur. Cette valeur de consigne de
position est interpolée a haute définition dans le dispositif d’entrainement, si les durées de
cycle de connexion du producteur et du dispositif d’entrainement sont différentes. La valeur
de consigne de position interpolée a haute définition est utilisée pour une boucle de position.
La boucle de position est fermée avec la valeur instantanée de retour en position 1 ou 2. La
position réelle est indiquée dans (S-0-0051) ou (S-0-0053). La limite de couple, les limites de
courant, les limites d’accélération et les limites de vitesse du dispositif d’entrainement sont
observées. Les limites de position peuvent étre observées si le dispositif d’entrainement est


https://iecnorm.com/api/?name=c8f2f72594cdad601bccad848cbb86df

IEC 6

1800-7-304:2015 © IEC 2015 - 153 -

référencé a la mécanique (le retour a la position de référence du dispositif d’entrainement ou
la définition d’'une position absolue a été faite).

6.7.5.2

Données cycliques

La connexion du consommateur comprend les parameétres suivants:

e S-
e S-

0-0134 Commande du dispositif d’entrainement

0-0047 Valeur de consigne de position

La connexion du producteur comprend les parameétres suivants:

e S
e S

6.7.5

Les {

positijon».

e S

S
S
S
S
S
S
e S
S
S
S
S
S
e S
6.7.5

Les ¢
Tablg

0-0135 Etat du dispositif d’entrainement

0-0051 Valeur de retour en position 1 (réaction du moteur)
3 Parameétres obligatoires

arametres suivants doivent étre pris en charge en mode de fonetionnement «a

0-0032 Mode de fonctionnement primaire

0-0134 Commande du dispositif d’entrainement

0-0135 Etat du dispositif d’entrainement

0-0044 Type de mise a I’échelle des données de.vitesse
0-0047 Valeur de consigne de position

0-0051 Valeur de retour en position 1 (réaction du moteur)
0-0055 Parameétre de polarité de position

0-0057 Fenétre de position

0-0076 Type de mise a I’échelle.des données de position
0-0086 Type de mise a I’échelle de données de couple
0-0091 Valeur limite bipolaire de vitesse

0-0092 Valeur limite bipolaire de couple

0-0113 Régime maximal du moteur

0-0159 Fenétre de surveillance
4 Combinaisons de bits obligatoires

ombinaisons de bits des parametres suivants selon le Tableau 42, le Tableau 4
aw 44 le Tableau 45 et le Tableau 46 doivent étre prises en charge.

e de

13, le

Tableau 42 — Mode de fonctionnement pris en charge

IDN N° de Bit. Valeur Description Commentaires
S-0-0032 15a0 Mode de
Mode de fonctionnement
fonctionnement -
primaire 0x03 Asservissement de
position
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Tableau 43 — Polarité de position prise en charge

IDN N° de Bit Valeur Description Commentaires

S-0-0055 2 S-0-0051 Valeur de
Valeur de retour en

. e retour en position 1
polZ?:Zn:th;eog?on position 1 (réaction du moteur)
| 1t

0 Non inversé

1 Inversé

Valeur de consigne

de position
0 . . S-0-0047 Valelr de
0 Non inversé h [
consigne de'popition
1 Inversé

Tableau 44 — Mise a I’échelle de vitesse prise en charge

IDN N° de Bit Valeur Description Commentaines
S-0-0044 15a0 Type de(mjse a
Type de mise a I’'échelle
I'échelle des .
donrjées de vitesse 0x0 Adcune mise &
I’échelle

Tableau 45 — Mise a I’échelle de position prise en charge

IDN N° de Bit Valeur Description Commentaires
S-0-0076 15a0 Type de mise a
. I'échelle
Type de mise a
I'échelle des Aucune mise a
donnges de position 0x0 I’échelle

Tableau 46 —'\Mise a I’échelle de couple/force prise en charge

IDN N° de Bit Valeur Description Commentaines
S-0-0086 15a0 Type de mise a
Type de mise a I’échelle
I'échelle des
données de 0x0 Mise a I’échelle en
gouple/force pourcentage

6.7.6 Axe de positionnement
6.7.6.1 Propriétés

L’axe de positionnement est en mode de fonctionnement d’interpolation ou en mode de
fonctionnement de positionnement du dispositif d’entrainement; la valeur de consigne est la
valeur de consigne de positionnement S-0-0282. La valeur de consigne est transformée en un
profil de mouvement par le dispositif d’entrainement, la valeur de consigne de position
générée par le dispositif d’entrainement est utilisée pour une boucle de position. La boucle de
position est fermée avec la valeur instantanée de retour en position 1 ou 2. La position réelle
est indiquée dans (S-0-0051) ou (S-0-0053). La limite de couple, les limites de courant, les
limites d’accélération, les limites d’a-coup et les limites de vitesse du dispositif
d’entrainement sont observées. Les limites de position peuvent étre observées si le dispositif
d’entrainement est référencé a la mécanique (le retour a la position de référence du dispositif
d’entrainement ou la définition d’une position absolue a été faite).
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6.7.6.2 Données cycliques

La connexion du consommateur comprend les parameétres suivants:

S-0-0134 Commande du dispositif d’entralnement

S-0-0346 Asservissement de positionnement

S-0-0282 Valeur de consigne de positionnement

S-0-0259 Vitesse de positionnement

La connexion du producteur comprend les paramétres suivants:

S
S

6.7.6

Les {
positi

S

n O v nu 0 n n n n n n n n n un

S

0-0135 Etat du dispositif d’entrainement
0-0051 Valeur de retour en position 1 (réaction du moteur)

3 Parameétres obligatoires

arametres suivants doivent étre pris en charge en mode de fonctionnement «a
onnement».

0-0032 Mode de fonctionnement primaire

S10-0134 Commande du dispositif d’entrainement

0-0135 Etat du dispositif d’entrainement

0-0044 Type de mise a I’échelle des valeurs de vitesse
0-0049 Valeur limite positive de position

0-0050 Valeur limite négative de position

0-0051 Valeur de retour en position 1 (réaction du moteur)
0-0055 Parameétre de polarité de position

0-0057 Fenétre de position

0-0076 Type de mise a I’échelle des données de position
0-0086 Type de mise a I'échelle des données de couple/force
0-0091 Valeur limite bipolaire de vitesse

0-0092 Valeur limite'bipolaire de couple

0-0113 Régime maximal du moteur

0-0159 Fenétre de surveillance

0-0259(Vitesse de positionnement

0-0260 Accélération de positionnement

0-0282 Valeur de consigne de positionnement

S-0-0346 Asservissement de positionnement

S-0-0419 Acquittement de positionnement

6.7.6.4 Combinaisons de bits obligatoires

e de

Les combinaisons de bits des paramétres suivants doivent étre prises en charge selon le
Tableau 47, Tableau 48, Tableau 49, Tableau 50, Tableau 51 et Tableau 52.
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Tableau 47 — Mode de fonctionnement pris en charge

IDN N° de bit Valeur Description Commentaires
S-0-0032 15a0 Mode de
Mode de fonctionnement
fonctionnement —
primaire Positionnement
0x0023 utilisant la valeur de
retour en position 1

Tableau 48 — Polarité de position prise en charge

IDN N° de bit Valeur Description Commentaines
S-0-0055 0 S-0-0047 Valeyr de
N consigne de pogition,
Pprametre de . $-0-0258 Position
polalité de position Valeurs de consigne cible
de position $-0-0282 Valelr de
consigne dg
positionnemegnt
0 Non inversé
1 Inversé
Tableau 49 — Mise a I’échelle de vitesse prise en charge
IDN N° de bit Valeur Description Commentaines
S-0-0044 15a0 Type de mise a
Type de mise a I’échelle
I'échelle des —
donrjées de vitesse 0x0 Aucune mise &
I’échelle
Tableau 50 — Mise a I’échelle de position prise en charge
IDN N° de-bit Valeur Description Commentaines
S-0-0076 1%5a0 Type de mise a
Type de mise a I’échelle
I'échelle des —
donnges de position 0x0 Aucune mise &
I’échelle
Tableau 51 — Mise a I’échelle des données de couple/force prise en charge
IDN N° de bit Valeur Description Commentaires
S-0-0086 15a0 Type de mise a
Type de mise a I’échelle
I’échelle des
données de 0x0 Mise a I’échelle en
couple/force pourcentage
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Tableau 52 — Mise a I’échelle d’accélération prise en charge

IDN N° de bit Valeur Description Commentaires
S-0-0160 15a0 Type de mise a
Type de mise a I’échelle
I’échelle des
données 0x0 Aucune mise a
d’accélération I'échelle

7 Mise en correspondance avec EtherCAT

7.1

SERCOS Interface™15 est reconnue comme une interface de communication

perfo
qui c
profil
'EC

Ether

communication entre les systémes de commande et les périphériques comme les syst

E/S,

dans
profil
corre

Ethern
SER(
dispo
le prd

Cette
I'lIEC
d’ent

Le S
I'lEC
SER(
procs
state

miniMum, maximum).

Les n

Référence aux normes de communication

rmance en temps réel, notamment pour les applications de commande,de mouve
bmprend la technologie de communication et plusieurs profils de dispositif, tandis q
des entrainements asservis et la technologie de communication sont normalisés
61800-7-204.

CAT16 est une technologie Ethernet en temps réel ,spécialement adaptée

es dispositifs d’entrainement, les capteurs et les actionheurs. EtherCAT est spé
la famille de normes IEC 61158 et est citée en référence dans I'lEC 61784-2 en tan

de communication CP12. Les références détaillées figurent dans la
spondante de I'IEC 61784-2.

CAT prend en charge le profil asservi défini dans I'|EC 61800-7-204. Le protoco|
LOS Interface™ n’est pas transféré sur EtherCAT, mais les parameétres et donnég
sitif d’entrainement qui sont définis dans I'lEC 61800-7-204 sont rendus accessible
tocole EtherCAT.

spécification décrit I'interface(EtherCAT par rapport au profil d’entrainement asse
61800-7-204. Le protocolelcorrespondant est désigné dans I'lEC 61800-7-204
ainement asservi sur EtherCAT (Servo Drive Profile over EtherCAT — SoE).

OE permet d'intégrer des dispositifs d’entrainement basés sur les technologig
61800-7-204 dans)*un environnement EtherCAT. Cela inclut le diagramme d’éta
LOS (phases de communication), la synchronisation, la communication des donné
ssus et I'acces via le canal de service aux identificateurs (IDN) et leurs éléments
attributeSsname, unit, min, max et value (état de données, attribut, nom, unité, v

ufmeéros IDN et leur utilisation spécifique sont spécifiés dans I'lEC 61800-7-204.
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7.2

Présentation générale

Le Tableau 53 résume les caractéristiques majeures d’EtherCAT.

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

16 EtherCAT® est une marque déposée de Beckhoff, Verl.
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Tableau 53 — Résumé des caractéristiques d’EtherCAT
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Caractéristique

CP12

Topologie

Ligne, étoile, anneau

Flux de données

dernier esclave, puis en retour dans le sens inverse.

trame en premier

Ligne: Du maitre au 1er esclave, puis a I’esclave suivant et ainsi de suite jusqu’au

Etoile: La trame est transmise a tous les ports et puis renvoyée au port qui regoit la

Support de communication

Paire torsadée ou fibre optique

Vitesse de transmission

100 Mbit/s

Réglage des parameétres de

commiunication

Fonction d’autonégociation et d’autotransition de I'lSO/IEC/IEEE 8802-3

Duréd de cycle ¢

Scyc

Peut étre déterminée par I'application

Nombre d’esclaves

Jusqu’a 65 535

Adresise ADR du dispositif

Automatique ou par adresses sélectionnables

Synchronisation

Avec protocole spécifique (DC) avec échange de données

Messages de I'esclave

1 message EtherCAT avec filtrage logique pour tout RDS

Boite aux lettres pour le canal de service

Message du maitre

1 message EtherCAT avec filtrage logique podr.tout PDS

Bofte aux lettres pour le canal de service

Initial|sation

Automatique a la mise sous tension

3 phases de communication intermiédiaires (Init, préopérationnel, Sécurité
Opérationnelle) avant d’atteindre_I'état opérationnel.

Transfert de fichier

Protocole FoE ou EoE avec [a'eommunication IP

Le ngmbre exact de PDS qui peuvent étre*desservis par réseau de communication dépe
la dufrée de cycle et de la quantité -de données choisie. Le nombre de PDS par uni
ande peut étre aussi étenddWpar l'utilisation de plusieurs réseaux. Le Tabledu 54

com

nd de
é de

présgnte des exemples qui sont\valides dans des conditions normales de fonctionnement. Le

temp$ de réserve est disponible-pour la transmission d’autres données (qui ne sont pas

liges

au PPS) ou comme une marge de sécurité devant étre utilisée pour des développements
d’applications ultérieurs.

Tableau 54 — Nombre de PDS par réseau (exemples)

Profil de Vitesse de Durée Registre de Nombre | Débit binaire (canal de | Tgmps
communication | transmission |de cycle données par de PDS service) par PDS de
PDS (dans régerve
chaque
direction)
CP 12 100 Mbit/s 1T 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
CP 12 100 Mbit/s 250 ps 8 octets 180 50 Mbit/s pour tout PDS 10 us
CP 12 100 Mbit/s 250 ps 16 octets 90 50 Mbit/s pour tout PDS 10 us
CP 12 100 Mbit/s 250 ps 32 octets 45 50 Mbit/s pour tout PDS 10 us
CP 12 100 Mbit/s 31,25 us 8 octets 22 20 Mbit/s pour tout PDS 5 us
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7.3 Synchronisation SoE

7.3.1 Généralités

La séquence d’interactions pour la mise en place de la communication, de la synchronisation

et de 'échange de données est décrite dans la Figure 18.

7.3.2 Phases 0-2 de CP16

Il n’existe aucune synchronisation entre le maitre et I'esclave. La communication par canal de

service se fait via l'interface de la boite aux lettres EtherCAT.

7.3.3 Phases 3-4 de CP16

La synchronisation est effectuée via I'«horloge répartie» (Distributed Clock, .DC) o
I’évémement de gestion de la synchronisation (Sync Manager). Le maitre configure |'uni
afin gde générer un événement de synchronisation dans l'intervalle d’'un€’durée de
configurée. L'événement de synchronisation est généralement défini\‘a la fin ¢
communication. L’événement de gestion de la synchronisation agit de.la’ méme maniér

par
e DC
cycle
e la
e. Le

signdl de synchronisation établit la comparaison a la fin du message~-MST comme cela est

défini dans I'lEC 61158-4-16.

7.4 | Gestion de la couche application de SoE

7.41 Diagramme d’états EtherCAT et diagramme d’états CPF 16 de I'lEC 61784

Les phases de communication (CP) de I'lEC 61158-4<16 sont comparables au diagr3
d'états EtherCAT (ESM), comme représenté a la Rigure 18. Les Phases 0 et 1 sont couV
par |'état «Init» du diagramme d’états EtherCat. La phase 2 correspond a
«prégpérationnel» et permet l'accés aux IDN via le canal de service (boite aux |
EtherCAT). La phase 3 correspond a |'état de «sécurité opérationnelle», les dor
cycliques sont transmises et le dispositif.d’entralnement a du temps pour la synchronis
L'étal d’EtherCAT "Sécurité opérationnelle" indique que I'esclave doit transmettre des en
valid¢s et ignorer les sorties du~maitre — ceci doit é&tre garanti par l'esclave.
«Opérationnel» correspond a la phase 4 — toutes les entrées et sorties sont valides.

Le S40-0127 (C100 vérification de la transition a la phase de communication 3) et le S-0-
(C200 vérification de laransition a la phase de communication 4) sont obsolétes et
couverts par le passage' de I'état «préopérationnel» a I'état «sécurité opérationnell
respgctivement de I'état’ «xsécurité opérationnelle» a I'état «opérationnel».

EtherlCAT permet un repli de I'état «opérationnel» a I'état «sécurité opérationnelle»
exemple, en(cas d'erreur de synchronisation) ou a I'état «préopérationnel» (en cas d'en
non Valides)-et de I'état «sécurité opérationnelle» a I'état "préopérationnel" (en cas d'en
non yalides). |l convient qu'un esclave SoE prenne également cela en charge. Dans |

mme
ertes
I’état
bttres
nées
ation.
trées
| ’état

0128
sont
b» et

(par
trées

trées
B cas

contraire? I'esclave doit fixer une valeur au bit d'erreur dans le registre d’état AL d’Ether(

AT.
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