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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

DIGITAL ADDRESSABLE LIGHTING INTERFACE —

Part 101: General requirements —
System components

FOREWORD

The|international Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization for standardizatien corprising
all pational electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of IEC i§ to promote
interinational co-operation on all questions concerning standardization in the electrical and™electronic figlds. To
this |lend and in addition to other activities, IEC publishes International Standards, Technical Specifications,
Technical Reports, Publicly Available Specifications (PAS) and Guides (hereafter” referred to s “IEC
Publication(s)”). Their preparation is entrusted to technical committees; any IEC Natiofral Committee inferested
in the subject dealt with may participate in this preparatory work. Internatighal, governmental apd non-
govgrnmental organizations liaising with the IEC also participate in this preparation. IEC collaborates| closely
with] the International Organization for Standardization (ISO) in accordanee ‘with conditions determlined by
agrgement between the two organizations.

The[formal decisions or agreements of IEC on technical matters express, as nearly as possible, an interpational
congensus of opinion on the relevant subjects since each technicalycommittee has representation from all
intelested IEC National Committees.

IEC |Publications have the form of recommendations for interpational use and are accepted by IEC National
Conimittees in that sense. While all reasonable efforts are miade to ensure that the technical content of IEC
Publications is accurate, IEC cannot be held responsible.for the way in which they are used or [for any
misipterpretation by any end user.

In ofder to promote international uniformity, IEC National Committees undertake to apply IEC Publications
trangparently to the maximum extent possible in“their national and regional publications. Any divergence
between any IEC Publication and the corresponding national or regional publication shall be clearly indifated in
the latter.

IEC |itself does not provide any attestation of conformity. Independent certification bodies provide copformity
assgssment services and, in some areds,“access to |IEC marks of conformity. IEC is not responsible|for any
servjces carried out by independent certification bodies.

All ysers should ensure that theyhave the latest edition of this publication.

No ljability shall attach to IEC‘or its directors, employees, servants or agents including individual exp¢rts and
menbers of its technical cemmittees and IEC National Committees for any personal injury, property danage or
other damage of any ndtore whatsoever, whether direct or indirect, or for costs (including legal feps) and
expgnses arising out(of“the publication, use of, or reliance upon, this IEC Publication or any other IEC
Publications.

Atteption is drawn_to the Normative references cited in this publication. Use of the referenced publicgtions is
indigpensable/forithe correct application of this publication.

Atteftion jistdrawn to the possibility that some of the elements of this IEC Publication may be the sybject of
patent rights. IEC shall not be held responsible for identifying any or all such patent rights.

Internatiomat—StandardHEC62386=10t has beem prepared—by subcommmittee—S4C—Auxiliaries

for lamps, of IEC technical committee 34: Lamps and related equipment.

This second edition cancels and replaces the first edition published in 2009. This edition
constitutes a technical revision.

This edition includes the following significant technical changes with respect to the previous
edition:

a)

b)

collection of all bus timing requirements defined in IEC 62386-101:2009 and
IEC 62386-102:2009 and rework of the timing requirements to facilitate the preparation of
a future control devices standard, taking particular account of the requirements for multi-
master systems. The 10 % tolerances have been replaced by minimum and maximum
timing values;

integration of multi-master timing requirements;
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c) extension of the defined forward frames;

d) addition of wiring requirements;

e) improvement of the bus power supply requirements;

f) improvement of test sequences and description of the test sequences in the form of
pseudo code instead of flow charts.

The text of this standard is based on the following documents:

FDIS Report on voting

34C/1098/FDIS 34C/1111/RVD

Full in

voting
This P
e Pa
an
e Pa
de

This p

ormation on the voting for the approval of this standard can be found in the rep
indicated in the above table.

art 101 is intended to be used in conjunction with:

[t 102, which contains general requirements for the relevant preduoct type (control
| with the appropriate Part 2xx (particular requirements for control gear);

[t 103, which contains general requirements for the relevant product type (
ices), and the appropriate Part 3xx (particular requirements for control devices).

Iblication has been drafted in accordance with thed4SO/IEC Directives, Part 2.

A list ¢f all parts of the IEC 62386 series, under thé.general title: Digital addressable |

interfa

ce, can be found on the IEC website

The committee has decided that the contents'of this publication will remain unchange

ort on

gear),

control

ghting

d until

the stability date indicated on the IEC aweb site under "http://webstore.iec.ch" in th¢ data
related to the specific publication. At this date, the publication will be

e redonfirmed,

e withdrawn,

e reflaced by a revised edition, or

e amended.

IMPORTANT —<Jhe 'colour inside’ logo on the cover page of this publication ind{cates
that [it contains colours which are considered to be useful for the correct
underistanding of its contents. Users should therefore print this document uging a

colour printer.
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INTRODUCTION

IEC 62386 contains several parts, referred to as series. The 1xx series includes the basic
specifications. Part 101 contains general requirements for system components, Part 102
extends this information with general requirements for control gear and Part 103 extends it
further with general requirements for control devices.

The 2xx parts extend the general requirements for control gear with lamp specific extensions
(mainly for backward compatibility with Edition 1 of IEC 62386) and with control gear specific
features.

The 3xx parts extend the general requirements for control devices with input device,specific
extendgions describing the instance types as well as some common features that“dan be
combiped with multiple instance types. q/
NG
This spcond edition of IEC 62386-101 is published in conjunction with IES\(@Z386—102:2014
and with the various parts that make up the IEC 62386-2xx series for control gear, together
with IEC 62386-103:2014 and the various parts that make up the | 2386-3xx sefies of
particdlar requirements for control devices. The division into s tely published| parts
provides for ease of future amendments and revisions. Addition%)r uirements will be |added
as and when a need for them is recognised. <</
A

The setup of the standard is graphically repre<s<e@ed in Figure 1 below.

2XX 2XX 2XX 2XX 2XX AN 3XX 3XX 3XX 3XX Bxx

IEC

Figure 1 — IEC 62386 graphical overview

When this part of IEC 62386 refers to any of the clauses of the other two parts of the
IEC 62386-1xx series, the extent to which such a clause is applicable and the order in which
the tests are to be performed are specified. The other parts also include additional
requirements, as necessary.

All numbers used in this International Standard are decimal numbers unless otherwise noted.
Hexadecimal numbers are given in the format OxVV, where VV is the value. Binary numbers
are given in the format XXXXXXXXb or in the format XXXX XXXX, w here X is 0 or 1, "x" in
binary numbers means "don't care".
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DIGITAL ADDRESSABLE LIGHTING INTERFACE —

Part 101: General requirements —
System components

NOTE [Tests in this standard are type tests. Requirements for testing individual bus units during produc]

not incl

2 Normative references

The fo

are indlispensable for its application. For dated references, onlythe edition cited applie
d references, the latest edition of the referenced document (including any

undatg
amenag

IEC 61

IEC 61

IEC 673

— Confrol gear

IEC 62

— Confrol devices

IEC 61
techni

3 T4q

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

ith the requirements of IEC 61347, with the addition of d.c. supplies.

ded.

lowing documents, in whole or in part, are normatively referénced in this docume

ments) applies.
347 (all parts), Lamp controlgear
347-1, Lamp controlgear — Part 1: General and safety requirements

386-102:2014, Digital addressablezlighting interface — Part 102: General require

386-103:2014, Digital addressable lighting interface — Part 103: General requirg

000-4-11, Electromagnetic compatibility (EMC) — Part 4-11:Testing and measu
jues — Voltage dips, short interruptions and voltage variations immunity tests

rms anddefinitions

tion are

nt and
s. For

ments

ments

ement

3.1
active
phase

Note 1t

3.2
advan

state
of low level voltage during a transmission

o entry: Noise and short pulses may be ignored and therefore do not change the state.

ced bus power supply

bus power supply capable of checking the bus for fault conditions before switching on its

output

Note 1t

continuously

o entry: Examples of fault conditions are mains voltage connected to the bus or short circuit of the

bus.
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3.3

application controller

control device that is connected to the bus and sends commands in order to control input
devices and/or control gear connected to the same bus

3.4
backward frame
frame used for backward transmission

3.5
backward transmission

transnyssteor-oef-data—as—aF

[}

n
154

3.6
bus
two-wife connection line carrying power and frames

3.7
bus ppwered
drawing the power for operation from the bus

3.8
bus power down
bus pdwer interruption longer than 45 ms

3.9
bus power interruption
abnormal condition where the bus voltage is_inZthe receiver low level voltage range, Qut not
becausge of a transmitter being active

3.10
bus power supply
unit fepding defined energy to the bus

3.11
bus unit
logicall unit or combination of logical units, containing one transmitter and optionally one
receiver

Note 1 to entry: Se€ 4.6.6.

3.12
charge evershoot
produdt of current overshoot time and current overshoot amplitude

Note 1 to entry: Within this standard the charge overshoot is a simple multiplication of the current overshoot time
and the current overshoot amplitude.

3.13
collision
situation in which two or more transmitters are transmitting simultaneously

Note 1 to entry: Collisions can go unnoticed if the transmission timing is sufficiently similar and the transmitted
frame content is identical.

3.14

command

forward transmission with appropriate information content, intended to cause a reaction in the
receiver
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Note 1 to entry: A receiver, having decoded a command can, when appropriate, decide to ignore the command.

Note 2 t

3.15

o entry: Refer to Parts 102, 103, 2xx, and 3xx of this standard for command definitions.

control device
device that is connected to the bus and sends commands to other devices (for example
control gear) connected to the same bus

Note 1t

3.16
contr

o entry: Control devices can also receive commands and backward transmissions.

| gear

device
output

Note 1 t

3.17
currer
time p
maxim

Note 1 t

3.18
destrg
timesl

invalid

3.19
edge
chang

3.20
event

that is connected to the bus and receives commands in order to control at lea
in a direct or indirect way

0 entry: The lamp controlgear of IEC 61347-1 can cover control gear.

t overshoot time

um of 250 mA after a transition from idle state to active state

0 entry: See 6.5.4.

y area
t where a valid frame cannot be guaranteed and therefore the frame has
ated

b from active state to idle state or.wice versa

message

command sent by a control device in order to distribute information on the bus

3.21
extern
drawin

Note 1 t

3.22

ally powered
g the power far.operation from a separate power supply

o entry: . (The separate power supply can be mains power, DC power, etc.

forwa

st one

er bit during which the current supplied by the bus power supply is above the allowed

to be

d\frame

frame

3.23

used for forward transmission

forward frame priority

proper

3.24

ty of a forward frame used to prioritise access to the bus

forward transmission
transmission of data initiated by a control device

Note 1 to entry: See also 3.5.

3.25
frame

set of consecutive bits followed by a stop condition
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Note 1 to entry: See Clause 8 for the timing definition of a stop condition.

3.26

grey area

time slot containing the decision point separating adjacent time slots

Note 1 to entry: This means the decision is arbitrary. Typically the previous or next entry in a table should be

used as an action. See Clause 8 for further information.

3.27

idle state

phase of high level voltage between and during transmissions

Note 1 to entry: Noise and short pulses may be ignored and therefore do not change the state.

3.28

input gdevice

contro| device that is connected to the bus and sends commands using-a multi-
transnjitter in order to distribute information about user actions and/or sensor values
Note 1 to entry: Input devices do not transmit commands to control gear.

3.29

instance

signal Jprocessing unit of an input device

3.30

instrugtion

command transmitted to change one or more variables in a bus unit

naster

3.31

integrpted bus power supply

bus pgwer supply integrated into a physical device also containing a bus unit
3.32

interfgce

terminpls or wires for connection to the bus

3.33

logical unit

contro| gear or control device that conforms to IEC 62386-102 or IEC 62386-103
Note 1 to entry. \See 4.6.6.

3.34

multi_'nncfnr applir\afinn contraoller

application controller that is intended to share the bus with other control devices and uses a
multi-master transmitter

3.35

multi-master transmitter
transmitter following the multi-master timing and supporting collision detection, collision
avoidance, and collision recovery methods

Note 1t

3.36
propri

o entry: Multi-master transmitters are used in control devices intended for multi-master control systems.

etary forward frame

frame other than a standard forward frame, reserved forward frame or backward frame
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Note 1 to entry: Proprietary frames are intended for manufacturer-specific purposes

3.37

query
command transmitted to observe a variable in a bus unit

Note 1 to entry: A query can be followed by a backward frame.

3.38
receiver
part of a bus unit detecting and decoding frames on the bus

3.39
reserved
intendgd for future use by this standard

3.40
send-fwice command
command transmitted by send-twice forward frames

Note 1 {o entry: Refer to 9.3, Part 102, Part 103, Parts 2xx, and Parts 3xx of.this’standard for further dgtails on
send-twjce commands.

3.41
send-{wice forward frame
forwarfd frame that needs to be transmitted twice with a“limited settling time in orden to be
procedsed by the receiver

3.42
settling time
time dpring which the bus is in idle state after the last rising edge of one frame and befgre the
first falling edge of the next frame

3.43
singlegl master application controller
applicqtion controller that is intended not to share the bus with other control devices

3.44
standard forward frame
forwarfl frame as defined and described in this series of standards

3.45
syster failtire
bus pgwertinterruption longer than 550 ms

3.46

transaction

uninterruptible set of one or more consecutive forward frames transmitted from a single
control device, with zero or more backward frames

3.47
transmitter
part of a bus unit placing frames on the bus

3.48

voltage overshoot time

time per bit during which the voltage supplied by the bus power supply is above 20,5 V after a
transition from active state to idle state
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Note 1 to entry: See 6.5.4.

3.49

voltage undershoot time

time per bit during which the voltage supplied by the bus power supply is below 12,0 V after a
transition from active state to idle state

Note 1 to entry: See 6.5.4.

4 General

4.1 urpose

The standardisation of the digital addressable lighting interface is intended O\ achieve
interogerable multi-vendor operation below the level of building management systems.

EN 50491 and ISO 14672 are not applicable for the purposes of this standard.

4.2 Version number

The varsion shall be in the format "x.y", where the major version(umber x is in the ranrxe of 0
to 62 @and the minor version number y is in the range of 0 to.2.,When the version nunpber is
encoded into a byte, the major version number x shall be placed in bits 7 to 2 and thel minor
version number y shall be placed in bits 1 to 0.

At ea¢h amendment to an edition of IEC 62386-101 the minor version number shall be
incremented by one.

At a new edition of IEC 62386-101 the majorwersion number shall be incremented by ophe and
the mipor version number shall be set to 0.

The cyrrent version number is "2.0",

NOTE |[Normally 2 amendments on IEC.documents are made before a new edition is created.
4.3 [|System structure and, architecture

A system conformant to this standard shall consist of the components listed in Table 1.

Table 1 — System components

Component Quantity For detailed information see
Bus power supply >1 Clause 6
Comnror gear >0 TEC 62386-102720174
Application controller >1 IEC 62386-103:2014
Input devices >0 IEC 62386-103:2014
Bus 1 Subclause 4.8 and Clause 0

In a system all bus units as well as the bus power supplies are connected in parallel to the
bus.

NOTE As a consequence of this, every frame is visible to all power supplies, control gear, and control devices on
the bus.

Figure 2 shows a system structure example.
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Control devices
(IEC62386-103)

Bus

Application

controller

(IEC62386-101)

Control gear
(IEC62386-102)

Control gear

Control gear

Figure 2 — System structure example

See 48 for detailed information on the wiring and Annex 0 for information on possible gystem

architgctures.

4.4 |System information flow

Figure| 3 shows the different frame types that are used\for communication between the bus
units ip a system. A backward frame is only ever transmitted in response to a forward frame.

)
24 bit FF
Input
device 24 bit FF
BF
|

A dire¢t information flow from an input device to control gear is not allowed.

ST M)
16 bit FF
Application BF Control
controller gear
- - )

Figure 3 — Communication between bus units (example)

BF: Backward frame
FF: Forward frame

IEC

NOTE A system conforming to this standard can consist of an application controller and control gears only, see
A.2.4. In such a system, user input does not result in 24 bit forward frames on the bus.

4.5 Command types

Bus units conforming to this standard shall use the following different types of commands for

communication:

e event messages,
e instructions, and

e queries.

NOTE Refer to Part 102, Part 103, Parts 2xx and Parts 3xx for further details on event messages, instructions

and queries.
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4.6 Bus units
46.1 Transmitters and receivers in bus units

Table 2 gives a short summary of the different receivers and transmitters in bus units.

Table 2 — Transmitters and receivers in bus units

Bus unit Receiver of Transmitter of

Backward frames, following the single master

Control gear 16 bit forward frames S ) a
timing requirements

A it faoraiard feoa
ot reWwatra—am

€5

>

put device 24 bit forward frames
Backward frames 2 ) /
Following the(multi-

24 bit forward frames 24 bit forward frames master timing
requirements

Multi-master application 16 bit forward frames P 16 bit forward frames
controller
Backward frames Backward frames 2
S|ngle master application Backward frames © 16 bit forward frames, following the single

ntroller master timing requireniénts d

O

a No collision detection or collision avoidance methods shall be applied-to backward frame
transmissions.

b Only applicable when the multi-master application controller is able*to process 16 bit forward
frames transmitted by other application controllers.

¢ Only required if the single master application controller usesvaddressing or queries.

d A single master application controller can also send 240it frames if polling input devices.

4.6.2 Control gear

A confrol gear shall be conformant te(this standard and to Part 102 and the applicable
Parts 2xx of IEC 62386.

It shal| contain a receiver for 16-bit-forward frames and a transmitter for transmitting bagkward
frameg. The backward frame @ransmitter shall conform to the timing requirements for a[single
mastef transmitter and shall-not implement collision detection or recovery.

4.6.3 Input device

An input device-~shall be conformant to this standard and to Part 103 and the applicable
Parts 3xx of IEC,62386.

It shafl ,contain a multi-master transmitter following the multi-master transmitter [timing
requirgments defined in 8.3 of this standard to transmit 24 bit forward frames. It shgll also
contain a transmitter to transmit backward frames. The backward frame transmitter shall
conform to the timing requirements for a single master transmitter and shall not implement
collision detection or recovery.

NOTE Although they are logically distinct objects, the multi-master transmitter and the backward frame
transmitter can share the same hardware.

An input device shall contain a receiver to receive 24 bit forward frames transmitted by other
control devices.

4.6.4 Single master application controller

A single-master application controller shall be conformant to this standard and to Part 103 of
IEC 62386.
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It shall contain a transmitter following the transmitter timing requirements defined in 8.1 of this
standard.

NOTE 1 Typically, however, a single master application controller also contains a receiver to receive backward
frames transmitted by control gear.

A single-master application controller shall use the commands defined in Part 102 and, if
applicable, Parts 2xx of IEC 62386 to communicate with control gear.

NOTE 2 The control methods and algorithms of an application controller used for lighting control are not in the

scope o

NOTE

f IEC 62386.

A_single master application controller can share the bus with input devices with event m

essages

disabled. See Part 103 for further information on input devices.

4.6.5

Multi-master application controller

A mulfi-master application controller shall be conformant to this standard and to Part
IEC 64386.

It shall contain a multi-master transmitter following the multi-master transmitter
requirgments defined in 8.3 of this standard. It shall contain a rec€iver to receive bagkward

103 of

timing

frameg as well as forward frames transmitted by other control devices.
A mulfi-master application controller shall use the commands defined in Part 102 and, if
applic@ble, Parts 2xx of IEC 62386 to communicate-Wwith control gear. It shall use the
commands defined in Part 103 and, if applicable, Parts'3xx of IEC 62386 to communicaje with
contro| devices.
NOTE I A multi-master application controller can also réceive and process 16 bit forward frames transnjitted by
other agplication controllers and/or react to queries.
NOTE 2 The control methods and algorithms of @fi*application controller used for lighting control are nqt in the
scope of IEC 62386.
NOTE 3 The standardisation of data exchange between different application controllers sharing the sam¢ bus is
not in the scope of IEC 62386.
4.6.6 Sharing an interface
More than one logical uRit may share one physical interface. Figure 4 shows an eXjample
where|n logical units and’a bus power supply share the physical interface.
- v l Interface I ~
Physical.device L—J
( . ) ( )
Bus’unit Bus power
[ . 1 [ N ] supply
L MNCTLCIVCTI J L TrarisItimeT J
Logical unit 1 Logical unit 2 Logical unitn
Application Input Input
controller device e device
- J - J

IEC

Figure 4 — Example of a shared interface
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An application controller may be built into a bus unit which also contains an input device, with
both the application controller and the input device sharing the same physical interface. A bus
unit of that kind shall support a command to deactivate the application controller, thus
enabling the bus unit to be used in the same way as if it contained only the input device.

4.7 Bus power supply and load calculations
4.7.1 Current demand coverage

In one system the sum of all bus units’ current consumption when not transmitting (see 5.5,
Table 10) shall not exceed the sum of all bus supplies’ guaranteed supply current (see 6.5.1,
Table 13). See also Clause A.5.

Additignal current is needed during transmission to drive dynamic processes such as\charging
capacitances within the system.

Z I BusUnit T IDynamic Processes < Z I Power Supply Guaranteed

There|is no universally valid equation for calculating the current needed for dynamic
procegses since this current depends on the system wiring and system structure.

4.7.2 Maximum signal current compliance

The sym of all bus power supplies’ maximum supply eurrent connected to the bus shall never
exceedl 250 mA.

Z I'Power Supply Guranteed < Z I Power Supply Maximum <250 mA

4.7.3 Simplified system calculation

For a $ystem consisting of just one bus power supply, bus powered bus units, and n externally
powered bus units, e.g. control.gear, the following simplification is recommended:

I'power su
pply Guaranteed
2mA x NExternally. Powered Bus Units T Z I Bus Powered Bus Units < 12

The fgctor 1,2-s{a ballpark figure and takes additional current of 20 % needed for dynamic
procegses interaccount.

4.8 Witing

48.1 Wiring structure

The bus wiring should be connected in a star topology, a linear topology or a mixture of both.
The wiring shall not be done in a ring structure. The two leads which serve as the bus shall be
located in the same cable or cable conduit. In the cable or cable conduit the two leads shall
be next to each other in order to prevent unintended coupling to other signals.

NOTE Depending on local installation directives and insulation requirements the two wires can be located in the
same cable as the mains power supply leads.

4.8.2 Wiring specification

Apart from transient effects during transmission, at all times during the operation of the
system, the voltage across the interface of any device shall not differ by more than 2,0 V from


https://iecnorm.com/api/?name=5107112fb8a8f215aee9258aebdce99c

- 20 - IEC 62386-101:2014 © IEC 2014

the voltage across the interface of each and every other device connected to the bus. See
also Clause A.1 for further details.

NOTE 1 The voltage drop depends on the sum of the supply currents of all power supplies, the specific resistance
of the leads and the wiring length.

NOTE 2 This requirement can limit the total wiring length in the system.
4.9 Insulation

The minimum requirement for system components conformant to this standard shall be basic
insulation as defined in IEC 61347-1.

4.10 |[Earthing of the bus

The requirement for system components conformant to this standard shall be as defined in

IEC 61347-1.

NOTE [Unexpected currents, caused by multiple connections of the circuit to protective, ‘€arth, could caus fire in
the bus|wiring. Earthing could also break the safety requirements for certain luminaires;

4.11 |Power interruptions at bus units
4.11.1| Different levels of power interruptions

Table B and Table 4 show the different levels of power interruptions at bus units.

Table 3 — Power-interruption timing of external power

Minimum Typical Maximum Description

Short interruptions of external

200 ms a
power supply
> 200 ms <5s Grey area
5s External power cycle °

2  See 4.11.2.
b See4.11.3.

Table 4 — Power-interruption timing of bus power

Mictimum Typical Maximum Description
40 ms sSF())Fr)tlyir;terruptions of bus power
> 40 ms <45 ms Grey area
45 ms 450 ms Bus power down b
> 450 ms < 550 ms Grey area
550 ms System failure ?

a See 4.11.4.

b See Clause 3.

4.11.2 Short power interruptions of external power supply

The requirements of 4.11 of this standard are applicable for bus units in steady state without
communication on the bus.

NOTE 1 Steady state implies for example that the device has finished its power-up and is ready for the intended
operation without any changes of the output in progress.
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The corresponding tests shall be done with test methods and test equipment according to
IEC 61000-4-11 at the minimum specified power supply voltage, with test voltage levels given
in Table 5. For a.c. supply the voltage shift shall occur at zero crossing.

Table 5 — Short power interruptions

Test levels
Test voltage level 1 70 %
Test voltage level 2 0%
Number of periods with a.c. supply 10
ITerruption e WitT a-.C. SUpPpIly ZUU NS

During the power supply interruption a change of the state may occur. After the power supply
interruption the bus unit shall be in, or shall re-establish within 30 min, the)same stphte as
before[the interruption.

NOTE 2 The 30 min time limit is chosen to allow for the long re-ignition time of certainfamp types.
4.11.3| External power cycle

After gn external power cycle (see Table 3) an externally powered bus unit shall apply power-
on behaviour.

NOTE |[The power-on behaviour is defined in Parts 102 and 103 of IEC 62386.
4.11.4] Short interruptions of bus power supply

Bus units shall not interpret short bus power interruptions of up to 40 ms as power down.
The cqrresponding tests shall be done at'the minimum bus power supply voltage.

4.11.5| Bus power down

A bus|powered bus unit may-interpret bus power down as an external power cycle. It shall
interpret system failure as‘an‘external power cycle. See Table 4.

4.11.6| System start-up timing

After g¢xternal power-on a bus power supply shall be able to supply the guaranteed supply
currenf given\inTable 13 after the bus power supply start-up time specified in Table 6|at the
latest.

- L Ll L L ' - £ N - ) - - - a H
A recetver—shatt—be reacdy— (O recetve irames Wittt MITaxXmTonT recetveT start=u time

specified in Table 6.

A transmitter or a multi-master transmitter shall not start transmissions earlier than the
transmitter start-up time specified in Table 6.


https://iecnorm.com/api/?name=5107112fb8a8f215aee9258aebdce99c

- 22 - IEC 62386-101:2014 © IEC 2014

Table 6 — Start-up timing

Minimum Typical Maximum Condition
Bus power supply start-up time 250 ms
Advanceq bus power supply 400 ms Guaranteed
start-up time supply current
a reached
Integrated bus power supply 400 ms
start-up time 5gh
Receiver start-up time for externally
powered bus units, after external 450 ms ©
power cycle
Receiver start-up time for externally
powered bus units, after bus power 100 ms
down
Receiver start-up time after bus
power down for bus powered bus 1200 ms U=10Vvd
units
Transmitter start-up time 110 ms €
Multi-master transmitter start-up 110 ms
time
a8 Applicable if other bus power supplies are allowed in the system,
b Applicable if no other bus power supplies are allowed in the system.
¢ Not applicable for transmitters of bus units which cannot-determine the bus state.
d |dle state, bus voltage measured at the interface of the bus unit.
€ If an external power cycle occurred and the bus¢power is not available within 350 ms, the
100 ms timing is applicable.

Figure|5 shows an example of the systemstart-up timing.
A 450 ms
External On @
pgwer supply @
ol S @ @] ® ® ©®©
100 ms
Idle
250 ms
Bus | 110 ms @ 110 ms
ppwer supply— g/
Tifne
1200ms 1200ms
@ External power cycle @ Latest receiver start-up for externally powered unit
@ Latest bus power supply start-up @ Latest receiver start-up for bus powered unit
@ Earliest transmitter start-up @ Bus power down
IEC

Figure 5 — Start up timing example

NOTE It follows from the provisions of this clause that a transmitter could be transmitting before all receivers are
ready to receive.
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5 Electrical specification

5.1

General

All voltages and currents refer to the interface of the bus unit.

The control interface shall be polarity insensitive, except when a bus power supply is
integrated.

Over-voltage protection is optional, but recommended for the highest rated voltage of the

jing is

rfaces

evice,

hnected
hining a

of the
5 shall

system.

5.2 [Marking of the interface

The interface shall be marked with "da" or "DA" (for data) on the bus unit. If colotr co
used, fhe colours representing the "da" or "DA" shall be given on the bus unit

If therg¢ is more than one interface, additional marking shall be used tg@i€nable the intg
to be distinguished from one another.

5.3 [Capacitors between the interface and earth

If capdcitors are connected between the interface circuit and any other part of the d
such as earth, these shall be connected from the negative side of the rectified inferface
signal] Such capacitors shall fulfil the insulation requirements given in 4.9.

NOTE |[The capacitance seen on the bus is affected by the.capacitance to earth where a capacitor co
between the negative side of the interface and earth on ©ne bus unit is used with another bus unit cont
capacitqr connected between the positive side of the intérface and earth.

5.4 [Signal voltage rating

The vgltage levels in the system during normal operation shall always be in the range
nomingl system voltage given in Table 7. All bus units as well as the bus power supplie

withstand the absolute maximum.system voltage given in Table 7. Testing shall be dor

a currg

NOTE 1

examplq.

bnt of maximum 260 mA for duration of 1 s.

Voltages outside the nominal system voltage range might occur, as a result of ringing on the

Table 7 — System voltage levels

Minimum Typical Maximum
Nominal system voltage U ov 20,5V
Ahsolute maximum system \/nlrngn - 65\ 22 5 \/

e with

bus, for

The voltage levels at the receiver interface shall be interpreted according to Table 8.

Table 8 — Receiver voltage levels

Minimum Typical Maximum
High level voltage 9,5V 22,5V
Threshold voltage >6,5V 8,0V <95V
Low level voltage -6,5V 6,5V

The voltage levels of a transmitter shall be as shown in Table 9.
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Table 9 — Transmitter voltage levels

Minimum Typical Maximum
Low level voltage ov 4,5V
High level voltage 2 10,0 VP 22,5V

2  The high level voltage is not under control of a transmitter, but is determined
by the power supply and its location on the bus.

b 10V is derived from the minimum power supply voltage of 12 V minus the
maximum voltage drop of 2 V on the bus.

5.5

The re
be as

Signal current rating

lation between the current Ig ;g and the voltage U at the interface of the bus un
shown in Table 10.

Table 10 — Current rating

t shall

Minimum Typical Maximum Condition

Extefnally powered bus unit

currgnt consumption lgys when not 2,0 mA

transmitting

ov<suUu<225V

Bus powered bus unit current

consymption lgys when not 250 mA @

transmitting

Currgnt consumption lgys when not b c

transmitting 10 pA Upy<U<225V

Trangmitter sink current 250 mA U<45vd

a8 This is the theoretical maximum current. In reality a device should consume less current. See 4.7.

b The minimum current consumption is nécessary for discharging the wiring capacitances and finput

chpacitances of the bus units connected,

¢ U, is the threshold voltage of theeceiver.

4 This is the required resulting voltage when sinking the maximum current.
5.6 |Marking of bus powered bus unit
If a bus unit is bus\powered, the maximum current consumption in mA shall be shown|in the
literatyre. It is also-recommended that this should be shown on the label.
The stpart-uptime of a bus powered bus unit shall be shown in the literature and optionally on
the lahel:

The maximum current shall take tolerances and temperature drift into account.

5.7

Signal rise time and fall time

The rise time tg,gg and fall time tg, | of the signal shall fulfil the requirements given in
Table 11. Figure 6 and Figure 7 illustrate the levels used for measuring tg,gg and tg |-
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Table 11 — Signal rise and fall times

Minimum Typical Maximum Condition
toises teal fOT transmitter 3pus? Measured between 10 % and 90 % of the
and multi-master signal voltage swing. The test shall be done
transmitter at a bus voltage Ug ¢ of 20,5 V at 250 mA
unless a bus power supply that has a I of
250 mA is integrated.
trises tea, fOr transmitter 25 ps Measured between:
- 4,5V and 11,5V at Ug ;5 = 12 V bus voltage
triser tearc fOr multi- 15 ps 4,5V and (Ug,s — 0,5 V) at
master transmitter 10V<U <12V
= VBUS
a Thy ysSiem resonance frequency depends on the systemn omponer r uding the wiring. [ r here is
no Iminimum value that ensures the absence of ringing in all cases.The minimum t_ .. and t., , shquld be
corlsidered to avoid EMI problems.
Voltage
tFALL tRISE H
jj igh level voltage j
115VatUgus 212V
Udus—0,5Vatl0V sUgs<12V
45V
Low level voltage
P
Time¢
IEC
Figure 6 — Maxitnum signal rise and fall time measurements
Voltage
High level voltage
100 % ~/
90 % -

0% -fp-————m—mm e X~ -
0% -fp--————=—————- N

Low level voltage

Time
IEC

Figure 7 — Minimum signal rise and fall time measurements

NOTE It follows that any control gear/device causing a change of logic level on the bus by means of changing its
own impedance, should change its impedance at a rate such that the timing requirements of Table 11 are met.
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6 Bus power supply

6.1 General

A bus power supply can be a stand-alone bus power supply unit or it can be integrated with
any bus unit into one physical device.

All voltages and currents refer to the interface of the bus power supply unit, whether
integrated or not.

Apart from transient mstances of dlschargrng the capautance of the bus and of any
electrifa ' f ' br bus
voltages in the range of 0 V to 22,5V, never draw a current of more than 1 mA from tHe bus,
if its own external power supply has failed. This requirement is inapplicable to [power
i¢s with a maximum current rating of 250 mA.

6.2 [Marking of the bus power supply terminals

In addftion to the marking requirements defined in 5.2, the bus power_supply terminalgs shall
be mgrked with "+" and "-" to indicate the polarity. If colour coding is used, the dolours
represgenting the "+" and shall be given on the bus power supply.

6.3 [Capacitors between the interface and earth

If capgcitors are connected from the interface circuit to.any other part of the device, stich as
earth, these shall be connected from the negative sidée.of the interface signal. Such capfcitors
shall fulfil the insulation requirements given in 4.9.

NOTE |[The capacitance seen on the bus is affectedxby’ the capacitance to earth where a capacitor cohnected
betweer} the negative side of the interface and earthyon one bus unit is used with another bus unit contgining a
capacitqr connected between the positive side of, the interface and earth.

6.4 |Voltage rating

The biyis power supply shall withStand the voltages shown in Table 7. The bus power supply
output|voltage shall be as shawpn in Table 12.

Table 12 — Bus power supply output voltage

Minimum Typical Maximum Condition

Qutput voltage 12,0V 16,0 V 20,5V Full supply voltage range, full load
range, full temperature range, idle stat¢

6 5 Hrrant ratino
. oo Trottty

6.5.1 General current rating

The current that the bus power supply is capable of providing to the bus shall be as shown in
Table 13.

Both the maximum supply current and the guaranteed supply current shall be stated in the
literature. It is also recommended that these should be shown on the label. The guaranteed
supply current shall be an absolute minimum and the maximum supply current shall be an
absolute maximum.

NOTE 1 Owing to internal power consumption the guaranteed supply current can be less than the maximum
supply current when the bus power supply unit is integrated into a bus unit.
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NOTE 2 Typically the maximum supply current is maximum at the minimum allowed temperature for the bus
power supply, while the guaranteed supply current is minimum at the maximum allowed temperature of bus power

supply.

NOTE 3 The bus power supply current and the transmitter sink current influence signal timing due to the wiring
capacitance.

Table 13 — Bus power supply current rating

Minimum Typical Maximum Condition
Maximum supply Guaranteed Full voltage range, full
250 mA
current supply current temperature range
Guaramteedsuppty 30 mA rexrroT H—12:6-vfutt terpeTature
current @ ' supply current | range
a8  $ee also 4.7.
6.5.2 Single bus power supply current rating
A bus |power supply that is designed to be the only one in the system-shall be marked|with a

maxim
NOTE
6.5.3
If a pg

bus pg
reducH

6.5.4

The biyis power supply behaviour in caseZof transitions from open to short circuit shall

shown

The biyis power supply behaviour“in case of transitions from short to open circuit shall

um supply current of 250 mA.

The guaranteed supply current can be substantially lower than the maXimum supply current.

Integrated bus power supply current rating

wer supply in the system, the minimum transmitter sink current of this bus unit n
d to the maximum supply current of the bus_poewer supply.

Dynamic behaviour of the bus power supply

in Table 14 and Figure 8.

wer supply is integrated into a bus unit and this, bus power supply is the only allowed

hay be

be as

be as

shown|in Table 14 and Figure9.
Table 14 — Bus power supply dynamic behaviour
Minimum Typical Maximum Condition

Voltage undershoet‘amplitude 0,5V

Voltage undershoeot time 100 ps
Transition from short to open cirquit

Voltage overshoot amplitude 20V

Voltage_overshoot time 100 us

Voltage rise time 10 ps Measured from 0 V to 12 V

Current overshoot amplitude 200 mA

Current overshoot time 10 ps 2',5 V/ps transition from open to short
circuit

Charge overshoot 1 pAs

If there is more than one overshoot/undershoot, the highest amplitude shall be taken as
overshoot/undershoot amplitude. The sum of all overshoot/undershoot times shall be used as

oversh

oot/undershoot time.
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Current
A
Current
overshoot

time

Current overshoot
amplitude

250 MA —|-—————————|-————— -

»
-

Time

IEC

Figure 8 — Bus power supply current behayiour

Voltage
A Voltage
overshoot
time
225V —--——-—-—-" -y ————
Voltage overshoot
amplitude
20,5V — -—
120V — N Voltage
- undershoot
11,5 W E——- % amplitude
Voltage
undershoot
time
Time
IEC
| fal n L L o o H
I_IuUIC < — DUO |JUVVCI aupply VUILGHC oTiravioul

6.6 Bus power supply timing requirements
6.6.1 Short power supply interruptions

The requirements of 4.11.1 and 4.11.2 apply with the following addition:
The bus power supply shall interrupt the bus power for less than 450 ms.

This requirement means that short power supply interruptions do not cause system failure.
However any interruption of the bus power longer than 40 ms may have an effect on bus
powered devices. Therefore it is recommended that the bus power interruption should not
exceed 40 ms.
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6.6.2

Short circuit behaviour

On detection of a short circuit which exists for longer than the minimum shutdown delay time
given in Table 15, the bus power supply may shut down for a period up to the maximum
restart period given in Table 15. On each restart the power supply shall turn on the output for
at least the minimum retry time given in Table 15.

NOTE A system failure condition cannot be caused solely by the behaviour of a power supply conforming to these
requirements.

Table 15 — Short circuit timing behaviour

Inas
above

If ab
literatd
shown

Bus p
proof.

7 Tn

7.1

The er

subclauses. Figure 10 shows an example of a frame. The most significant bit shall alw

transm
transm
zero-b

rV’:;II;IIIuIII Typ;ua: IlV‘ICal ;IIIUIII
Shutdown delay time 600 ms
Retry time 150 ms @
Restart period 15s

a8 A minimum retry time of 600 ms is recommended.

stem, there shall be not more than one power supply with the mechanism deg

IS power supply uses the mechanism described, above, this shall be stated
re. It is also recommended that the informatiaon~about this shutdown mechani
on the label.

bwer supplies without the shutdown mechanism described above shall be short

ansmission protocol structure

General
coding of forward frames and of backward frames shall be as described in the fol
itted first, immediately after the start bit. The least significant bit shall alws

itted last, immediately before the stop condition. The bit numbering shall alwa
psed. Thus the.most significant bit of an n-bit frame shall be bit n-1.

Uy

cribed

in the
sm be

circuit

lowing
bys be
ys be
ys be

| Start

ar | g | | sit1 | Bito | stop condition|

7.2

7.2.1

IEC

Figure 10 — Frame example

Bit encoding

Start bit and data bit encoding

The start bit as well as the data bits shall be bi-phase encoded. A logical 1 shall contain a
rising edge inside the encoded bit; a logical 0 shall contain a falling edge inside the encoded

bit, as

shown in Figure 11.
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A \

Logical 1 Logical 0
IEC

Figure 11 — Bi-phase encoded bits

A start bit shall be encoded as logical 1.

7.2.2

Stop condition encoding

The stlop condition shall be encoded as idle state. The stop condition shall start at tI|1e last

rising

NOTE
logical (

7.3

bdge.

If the last bit of the frame is logical 1, the stop condition begins inside this bit. If the last bit of the
, the stop condition begins at the end of this bit.

Frame description

A fra

e shall consist of:

e 1 gtart bit

e n data bits

e 159
NOTE 1

NOTE 2
7.4
7.4.1

A16Db

NOTE
7.4.2

A 24 b

NOTE
IEC 623

7.4.3

top condition
The number of data bits n depends on the type of frame.

A frame with n data bits is called an n bit frame.
Frame types
16 bit forward frame

it forward frame shall contain.n"= 16 data bits.

This type of forward frame can’be used to communicate with control gear conformant to IEC 62386
24 bit forward-frame

it forward frame-shall contain n = 24 data bits.

This type” of* forward frame can be used by and to communicate with control devices confor
86-103.

Reserved forward frame

rame is

102.

mant to

Frames with n = 20 or n = 32 data bits are reserved forward frames. They shall not be used.

7.4.4

Backward frame

A backward frame shall contain n = 8 data bits.

Backward frames shall be used only as answers to forward frames.

7.4.5

There

Proprietary forward frames

are two kinds of proprietary forward frames.

e Proprietary forward frames which differ from the forward frames defined or reserved in this
standard in the number of data bits. Such proprietary forward frames shall trigger a frame
size violation in bus units which are not designed to interpret them.
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e Proprietary forward frames which differ from the forward frames defined or reserved in this
standard in the start bit, data bit or stop condition encoding. Such proprietary forward
frames shall trigger a bit timing violation in bus units which are not designed to interpret
them.

A transmitter sending proprietary forward frames shall comply with the frame sequence timing
requirements given in Table 17.

A multi master transmitter sending proprietary forward frames shall comply with the frame
sequence timing requirements given in Table 22 and shall use by default priority 5 only, until
configured otherwise.

NOTE |Proprietary forward frames can trigger backward frames.
A recegiver designed for proprietary frames with n=8 to n =15 bits can distinguish
frameg from overlapping backward frames by a variety of methods. Nevertheles
recommended that such designs be avoided.
8 Timing
8.1 [Transmitter timing
8.1.1 Transmitter bit timing
The transmitter bit timing shall conform to the limits shewn in Table 16. Figure 12 illust
portion of a typical frame.
NOTE 1 This timing definition is used for control gear and single master control devices. Multi-master
devices|are subject to tighter timing constraints. See 8,2¢5;
NOTE 2 See Clause A.4 for further details on thesgchange in timing definitions with the change from Edit
Edition P of this standard.
Regarglless of the low level voltage'and the high level voltage, the timing is measure
level of 8,0 V.
Voltage
- Bitiy1 Bit i | Biti—1 | Biti-2 .
J 1 | 1 A

Half bit Double half bit

5

8ov-4--

such
5 it is

ates a

control

ion 1 to

d at a

Half bit Double half bit

Time

» tLOW Mle tHIGH > tDOUBLE,LOW Je tDOUBLE,HIGH N

IEC

Figure 12 — Bit timing example
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Table 16 — Transmitter bit timing

Minimum Typical Maximum
Half bit time t, 5 tlow 366,7 ps 416,7 ps 466,7 ps
Double half bit time thouBLE,Low’ IDOUBLE HIGH 733,3 ps 833,3 pus 933,3 pus
Stop condition time Tgqp 2 450 ps

Transmitter frame sequence timing

13 shows the settlina time between two consecutive frames
<

For the settling time the values given in Table 17 shall apply:

NOTE [When designing a bus powered bus unit, the minimum transmitter settling time can be regarded as

during v

—Settling time——»|

Ia
U

|Stop condition | |Start bitl Bit n-1| Bit n-2| Bit n-3 | Bit n-4|

IEC

Figure 13 — Settling time illustration

hich power can reliably be drawn from the bus.

Table 17 — Transmittet’settling time values

Minimum Typical Maximum
Settling time between a forward<frame
and a backward frame 2 55 ms 10.5ms
Settling time between any‘other frame b ¢
and a forward frame 13,5ms 75,0 ms

regarded as a delay time.

¢ Only applicable for send-twice forward frames, see 9.3.

a8 A transmitter shall”start the transmission of its backward frame (if any) within
the timeslot ‘defined in this table, regardless of whether any other transmitter
has already started to transmit a backward frame of its own. The settling time
apparenton the bus will naturally depend upon the timing of the first backward
frame ‘ttansmitted; the notional settling time for later backward frames can be

b _~Also applicable after overlapping backward frames causing a receiver bit timing
violation or a receiver frame size violation.

IEC 62386-101:2014 © IEC 2014

h period

8.2

8.2.1

Receiver timing

Receiver bit timing

A receiver shall accept or discard frames according to the bit timing requirements as follows.

It is recommended that short pulses and spikes should be ignored.

For logical bits starting with an edge, the timing given in Table 18 shall apply to the duration
from this starting edge, to the next edge. This period can be the first half-bit of a start bit, or a
stop condition, or the first half-bit of another logical bit where the previous logical bit is of the
same value.
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NOTE 2 For the significance of this, see 9.7.

— 33 -

The timing in Table 19 shall apply from the edge inside a logical bit, to the next edge. This
period can be a half bit, a double half bit or a stop condition.

Figure 14 shows which table is applicable at which time period in an example.

After the minimum stop condition given in Table 18 and Table 19, a frame is regarded as
having been received.

NOTE 3 Receiving a valid backward frame does not necessarily imply that it was sent by a single transmitter as
backward frames can overlap synchronously, or nearly so.

Table 18 — Receiver timing starting at the beginning of a logical bit

Minimum Typical Maximum Description
< 333,3 us Grey area
333,3 us 416,7 ps 500 ps Half bit
> 500 us < 750 ps Grey area
750 us 1400 us 2 Bit timing violation
45 ms ®
> 1400 pus @ <2400 us | Greyanea
2400 pus 2 Stop condition
a8 Only applicable for idle state.
b Only applicable for active state. Activé state longer than 45 ms shall
be interpreted as bus power dowh.

Table 19 — Receiver timing.starting at an edge inside of a logical bit

Minimum Typical Maximum Description
<333,3 us Grey area
333,3 ps 416,7 ps 500 ps Half bit
> 500 (s < 666,7 us Grey area °©
666+7 us 833,3 pus 1 000 ps 2 half bits
>1 000 ps <1200 ps Grey area
1200 ps 1400 us 2 Bit timing violation
45 ms ®
>1400us? <2400 us?® | Grey area
2400 ps 2 Stop condition
a8 Only applicable for idle state.
b Only applicable for active state. Active state longer than 45 ms shall
be interpreted as bus power down.
¢ If an edge occurs after a time within the grey area, the receiver can
conclude that it is a timing violation. This can be caused for example,
by overlapping backward frames.
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Table 18 —-‘ ‘ —
Table 19
1 1 1 0 0 0 0
Logical bits Sg‘}i” Bit n-1 | Bit n-2 | Bit n-3 | Bit n-4 Bit1 | Bit0 | Stop condition

IEC

Figure 14 — Receiver timing decision example

Receiver bit timing violation

If a rgceiver detects a bit timing violation it shall discard the frame, except in €as

backw

After t
frame

NOTE
overlap

8.2.3

If are
shall t
see 8.

Ard frame. See 8.2.5.

he detection of a bit timing violation, the receiver shall be ready for dec¢oding th
mmediately after detection of a stop condition.

A receiver bit timing violation could be the result of more than one transmitter being active, e. g. in
ing backward frames.

Receiver frame size violation

ceiver detects a frame with a number of data bits/not supported by that receive
igger a frame size violation and shall be ignored;\except in case of a backward
5.

After g frame size violation the receiver shall bg ready to decode the next frame imme
after the detection of a stop condition.

NOTE
of a pro

8.2.4

Decod

NOTE

A receiver frame size violation could be‘the result of more than one transmitter being active, or th
brietary forward frame, see 7.4.5.

Receiver frame sequence timing

Iing of a new frame shall only start after detection of a stop condition.

This requirement ensures that for example, a 24-bit forward frame is not interpreted as a 16-bit

frame when the receiver starts/up during the transmission of the 24-bit forward frame.

A recefiver shall aceept frame sequences with the settling times given in Table 20.

e of a

e next

case of

r, this
frame,

diately

e result

forward
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Table 20 — Receiver settling time values

Minimum Typical Maximum Description
>1,4ms? <2,4ms Grey area®
Frame shall be accepted as
Settling time between 2,4 ms 12,4 ms backward frame.
forward frame and
backward frame > 12,4 ms < 13,4 ms Grey area®
13,4 ms Frame shall not be interpreted
as backward frame.
Settling time between >1,4ms® <2,4ms | Greyarea®
fJIVVCI.Id fIGIIIC Glld
Frame shall be accepted as
fprward frame 2,4 ms forward frame.
>1,4ms? <2,4ms Grey area®
$ettling time between Frames _shall be accepted as
frst angd second forward 2,4 ms 94 ms send-twice forward’'frames.
ffame of send-twice > 94 ms <105 ms | Grey areaSd
fprward frames
Framegishall be accepted as
105 ms
two sepdarate forward frames.
$ettling time between >1,4ms® <2,4ms |/Greyarea’
:ackwgrfd frame and 24 ms Frame shall be accepted as
prward frame ' forward frame.

9 See 9.3.

forward frames.

8 Frames within this area can be accepted or rejected.

4 Because of the definition of the stop condition this is the fiinimum time to distinguish frames.

4 Frames within this area can be interpreted_aS’send-twice forward frames or as two separat

8.2.5

The reception of a backward frame shall start with the first active state after the forward
friggered the backward(frame.

which

If are

Reception of backward frames

procedsing in certain cases. See also 7.4.4.

8.3

8.3.1

Multi-master transmitter timing

Multi-master transmitter bit timing

eiver detects a frame which triggers a frame size violation or bit timing violation,
be int¢rpreted as a backward frame. Such a frame might contain information that is

frame

t shall
worth

The multi-master transmitter bit timing shall be according to the values given in Table 21.
Figure 12 illustrates a portion of a typical frame.

Regardless of the low level voltage and the high level voltage, the timing is measured at a

level of 8,0 V.
Table 21 — Multi-master transmitter bit timing
Minimum Typical Maximum
Half bit time t,, 5.4 tow 400,0 ps 416,7 ps 433,3 ps
Double half bit time t,5,5, £ | ow tbousLE, HIGH 800,0 ps 833,3 us 866,7 ps
Stop condition time Tgp 2 400 ps
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A multi-master transmitter shall follow the rules of collision avoidance (see 9.1.2), collision
detection (see 9.1.3), and collision recovery (see 9.1.4).

8.3.2 Multi-master transmitter frame sequence timing

In order to minimise the probability of collisions, different frame priorities shall be realised
using different settling times.

NOTE 1 The usage of the forward frame priorities is described in IEC 62386-103.

Figure 13 shows the settling time between two consecutive frames.

For the settling time of frames with different priorities, the values given in Table |22 shall
apply.

NOTE 2 When designing a bus powered bus unit, the minimum transmitter settling time can be regarded as a
period during which power can reliably be drawn from the bus.

Table 22 — Multi-master transmitter settling time values

Settling time between Minimum Typical Maximum
Forward frame and backward frame 2 5,5 ms 10,5 ms
Any frame and forward frame (priority 1) P 13,5 ms ¢ 14,7 ms ¢
Any frame and forward frame (priority 2) P 14,9/ms ¢ 16,1 ms @
Any frame and forward frame (priority 3) P 16Y3 ms ¢ 17,7 ms 9
Any frame and forward frame (priority 4) P 17,9 ms ¢ 19,3 ms @
Any frame and forward frame (priority 5) P 19,5 ms ¢ 21,1 ms ¢

a8 This is a delay time where the backwatd frame can start regardless of transitions in
between.

Also applicable after overlapping backward frames causing a receiver bit timing violation or
a receiver frame size violation.

¢ 1t is strongly recommended.that a multi-master transmitter starts its transmission at a
random point of time withitthe minimum and maximum settling time corresponding to the
intended priority, as(this’ helps in avoiding collisions. Clock tolerances need to be
considered.

When a multi-master transmitter intends to send a frame with a certain priority but the
maximum settling 'time for this priority has already passed, the transmitter can start its
transmissiof immediately considering collision avoidance.

9 Method:of operation

9.1 ollision avoidance collision detection-and collision recoverv
. v Yy

9.1.1 General

Collision avoidance (9.1.2), collision detection (9.1.3), and collision recovery (9.1.4) apply to
multi-master transmitters only. They do not apply to backward transmissions.

A multi-master transmitter shall always attempt to avoid collisions before sending a forward
frame.

As collisions cannot be avoided in all situations, a collision detection mechanism is
necessary. A transmitter detecting a collision shall always cancel its own transmission
immediately.
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If after collision detection the resulting signal on the bus violates the timing requirements of
9.1.3, a collision recovery mechanism shall be applied.

9.1.2

Collision avoidance

Collision avoidance shall be achieved by checking the settling time before transmitting a
forward frame. This implies that a multi-master transmitter shall not start a transmission when
the bus is not in idle state.

NOTE

9.1.3

The settling time depends on the frame priority used.

Collision detection

Collisi

When
transm
transni

When
create
Table
transm

Othery
the bu

e W
Ta
9.1

NOTE 1
unit on

e WH
Ta
in

NOTE 2

frame 4
thereby

T

bn detection shall be applied during the transmission of any forward frame.

the resulting signal on the bus Table 24 is not identical to the signal the ‘multi-
ission.

the transmitter that stopped its transmission can guarantee thatthe timing of the
H before stopping the transmission does not meet one of the destroy areas gi
23 and Table 24, it shall return to collision avoidanee 'as described in 9.1.]
itter might restart its transmission when it is still required:"See also Clause A.3.

A

en the timing of the resulting signal does*not meet one of the destroy areas g

.2. The transmitter might restart its transmission when it is still required.

In this case the resulting frame on the b6s is still a valid forward frame and can be received by
he bus.

en the timing of the resulting signal on the bus meets one of the destroy areas g
ble 23 and Table 24, the transmitter shall follow the collision recovery method des
D.1.4. After collision recovery the transmitter might restart its transmission.

In this case there would be a risk that one or more devices connected to the bus could inter
5 containing relevant data, whilst others could reject it. This risk is averted by destroying the frg
ensuring that all réceivers will regard it as invalid.

Minimum Typical Maximum Description

<100 ps Grey area °©

hble 23 — €hecking a logical bit, starting at an edge at the beginning of the bji

naster

itter intended to transmit, the multi-master transmitter shall immediately sfop its

signal
ven in
P. The

ise the transmitter that stopped its transmissionshall check the timing of the signal on

ven in

ble 23 and Table 24, the transmitter shalreturn to collision avoidance as described in

hny bus

ven in
cribed

bret the
me and

TO0 TS 356,7 IS Pestroyarea?

> 356,7 us < 400,0 pus Grey area

400,0 ps 433,3 ps Valid half bit

> 433,3 us < 476,7 pus Grey area

476,7 us Destroy area &P

2 Signals within the destroy area shall lead to collision recovery
described in 9.1.4.

Only applicable for active state.

¢ Pulses in that grey area may be ignored and not considered in
decisions on timing as they may result from noise.
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Table 24 — Checking a logical bit, starting at an edge inside the bit

Minimum Typical Maximum Description
< 100 ps Grey area ©
100 ps 356,7 us Destroy area 2
> 356,7 us < 400,0 ps Grey area
400,0 us 433,3 us Valid half bit
> 433,3 us < 476,7 us Grey area
476,7 us 723,3 ps Destroy area @
> 723,3 us < 800,0 us Grey area
800,0 ps 833,3 pus 866,7 us 2 valid half bits
> 866,7 us < 943,3 us Grey area
943,3 ps Destroy area 2P

2 Signals within the destroy area shall lead to collision recovery
described in 9.1.4.

Only applicable for active state.

¢ Pulses in that grey area may be ignored and not(cansidered in
decisions on timing as they may result from noise.

hnal delay times of the transmitter and the receiver necessary for the check need
nto account when at multi-master transmitters. See Clause A.3.

15 shows which table is applicable at whieh time period in an example.
Table 23 —-‘ ‘ —
Table 24
JF a—l
1 1 1 0 0 0 0
Logical bits Sg"i"t" Bit n-1 | Bit n-2 | Bit n-3 | Bit n-4 Bit1 | BitO | Stop condition

IEC

Figure 15 — Collision detection timing decision example

Collision recovery

starting the collision recovery the multi-master transmitter shall force the bus to

Dithe break time tgreak given in Table 25 within 450 us at the latest.

to be

active

NOTE 1 This results in all bus units detecting a bit timing violation. All multi-master transmitters will enter the
collision recovery process.

After the break time the multi-master transmitter shall check the bus. If the bus is in active
state, the multi-master transmitter shall return to collision avoidance as described in 9.1.2.
Otherwise the multi-master transmitter shall return to collision avoidance as described in 9.1.2
also, but it shall restart its original transmission with a reduced settling time trecover-

NOTE 2 By this method the last transmitter releasing the bus will be the first restarting to transmit its forward

frame.
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Table 25 — Collision recovery timing

Minimum Typical Maximum
Break time tgppax 1,2 ms 1,4 ms
Recovery time tgecover 4,0 ms a 4,6 ms

2 |t is strongly recommended that a multi-master transmitter start its
transmission at a random point of time in the interval between the
minimum and maximum recovery time, as this helps in avoiding
collisions.

When using proprietary rame [ preak me Mmay no DE ong enougr O gud
detectlon. Care should be taken that the proprietary frame is still valid or a prop
solutign should be in place for these frames.

Figure| 16 shows an example of the collision recovery mechanism:

Multi-paster transmitter 1 detects a collision at point A of the frame it-iS-intending to tr
and immediately forces the bus to active state for the break time tgrpak. Multi-
transnyitter 2 now detects the collision at point B of the frame it is-intending to transmit.
forces|the bus to active state for the break time tgrgak-

At the [end of the break time tgrpak Of multi-master transmitter 1 the bus is still in active
(point C). Therefore multi-master transmitter 1 enters~collision avoidance with the
settling time depending on the priority of the forward frame to be transmitted. The settlin
of mulfi-master transmitter 1 begins when the bus returns to idle state.

rietary

ansmit
naster
It also

b state
normal
g time

At thel end of the break time of multi-master-transmitter 2 the bus returns to idlg state
(point D). Therefore multi-master transmitter~2 enters collision avoidance with the rgduced
settling time tgecover- AS @ consequence transmitter 2 will restart its transmission|whilst
transmitter 1 is still waiting for the end of'its settling time.
B tareAx L Settling time of multi-master transmitter 1 e
[ | /)
_ Y ‘ /4
ulti-master !
trpnsmitter 1 ¢ |
| |
|
A 1‘ tBF?EAK i ol tRECOVER ‘1
|
s : d
ulti-master |
tpnsmitter 2 |
1 ‘
1 :
! |
B } }
) — = il
Bus ! |
D
(]
IEC
Figure 16 — Collision recovery example
NOTE 3 The traces of multi-master transmitter 1 and multi-master transmitter 2 are shown only for explanation

and cannot be measured in a real system, where only the signal labelled Bus occurs.
9.2 Transactions

This subclause shall apply for multi-master transmitters only.
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The purpose of transactions is to ensure that a sequence of commands sent by one control
device cannot be interrupted by another control device.

The first frame of the transaction shall be sent with priority 2, 3, 4 or 5. All remaining forward
frames of the transaction shall be sent with priority 1. The priority of the first frame of a
transaction shall depend on the primary purpose of the transaction. See |IEC 62386-103 for
details on priorities.

NOTE By definition a transaction can consist of a single forward frame.

Except during commissioning, a single transaction should not exceed a total duration of

400 ms_so that more than one control device can get access to the bus in a reasonable time.
The total duration of successively transmitted transactions from a single control device should

not exceed 400 ms without at least one multi-master transmitter settling time exceedipg the
maximum settling time for priority 5.

9.3 Send-twice forward frames and send-twice commands

Some jof the commands defined in Part 102, Part 103, Parts 2xx, and/arts 3xx of IEC|62386
need fo be received twice within a defined period of time before‘being executed. Qontrol
devices shall use send-twice forward frames for transmission of such’“commands.

A trangmitter shall transmit two identical forward frames which*make up a send-twice fprward
frame:
e with a settling time as shown in Table 17; see footnote c in the table, and

e without any other forward frame in-between.

A multi-master transmitter shall transmit two.idéntical forward frames which make up al send-
twice forward frame as a transaction.

A recejiver shall accept two consecutive-forward frames as a send-twice forward frame, |f all of
the following conditions hold:

o thd settling time between thextwo identical forward frames is less or equal to the makimum
redeiver settling time given-in Table 20;

e nojactive state occurssin between the two forward frames;

e thd two forward frames are identical.

If any|one of the“above conditions is not met, the receiver shall interpret all frames as

separgte forwardframes. Consequently the last forward frame received in this context may be
interpreted.as-the first forward frame of a new pair of send-twice forward frames.

9.4 Command iteration

Some of the commands defined in Parts 102, 103, 2xx, and 3xx of this series trigger and
extend appropriate functions when repeated periodically.

In addition to the requirements given in 8.1 and 8.3 of this standard, a transmitter shall
transmit the commands of a command iteration following the requirements given in Table 26.

NOTE There could be other frames sent in-between the frames of a command iteration.
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Table 26 — Transmitter command iteration timing

Minimum Typical Maximum Description

Transmitter command

175 ms Measured between the last rising
edge of one frame and the last rising
edge of the next following frame of a

command iteration.

teration interval

A receiver shall trigger the appropriate function when the frame of the first command of a
command iteration is received.

A rece
frame
even if

iver shall extend the appropriate function after each reception of the commahnd
is received before the maximum receiver command iteration timeout given in,  Ta
other frames are received within the command iteration.

Table 27 — Receiver command iteration timing

if the
ble 27,

Minimum Typical Maximum Description

Receiver command 180 ms

teration timeout 2

12,6 ms Accept as cammand of a command

iteration/

> 180 ms <220 ms | Grey area

Reject as command of a command

220 ms p ;
iteration.

Measured between the point of time one frame of the éommand iteration was received and the
next following frame was received; see 8.2.1.

9.5
9.5.1

This s
the sa

9.5.2

The tr
all log
frame

If the
contai

Usage of a shared interface
General

Libclause applies only to products where more than one logical unit or instance
me physical interface.

Backward frames

cal units is identical. The answer NO to a query shall not be considered a bag
with content:

conteft-is not identical, the transmitter shall transmit a corrupted backward fran
Nscan-active state of at least 1 300 us and maximum 2 000 ps.

share

hnsmitter shall transmit a valid backward frame if the content of the backward frame of

kward

e that

NOTE

9.5.3

This is to simulate overlapping backward frames.

Forward frames

The transmitter shall transmit the forward frames generated within the bus unit sequencially

consid

NOTE

9.6

ering the priorities.
This is to ensure that a bus unit does not cause internally generated collisions.

Use of multiple bus power supplies

The sum of the maximum supply current of all bus power supply units connected to the bus

shall n

ot exceed 250 mA.
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Bus power supplies shall not be connected to the bus with reversed polarity, however all
power supplies shall be protected for such cases.

NOTE 1 In particular, the power dissipation has to be taken into account in such case of faulty wiring, as the
voltage can be — 22,5 V worst case. A Zener-diode could be used.

NOTE 2 Whenever multiple power supplies are used the system might not have enough power to continue normal
operation when one of the power supplies fails.

NOTE 3 See also Clause A.5.
9.7 Command execution

A compmand;tavingbeenmreceivetas described 82 shattthembeexecuted—the—gettling
time between the frame in which it was received and the next possible frame on the bus,
excepf when explicitly stated otherwise in the description of the command.

NOTE 1} The next frame on the bus could be a new command or the answer to the received command.

NOTE 2 This timing requirement refers to the change of and the reaction to internal signals of a bus ujit. The
delay tifne between external signals and internal signals of a bus unit is not in the scope(of this standard, bjt could
be a pefformance issue of a system.

The refresh rate of internal variables (for example a status) shouldjbe such that a correft new
value ¢an be observed immediately following a command that-Changes this value (for eYample
a confliguration command), except when explicitly stated otherwise in the description|of the
command.

The execution of a command may involve the triggering of a process which itself takes [longer
than the settling time between frames.

NOTE 3 An example for such a process is a running fade:
10 Declaration of variables

There jare no variables for controlrgear or control devices defined in this standard.

11 Definition of commands

There jJare no commands for control gear or control devices defined in this standard.

12 Tgst procedures

12.1 |General notes on test

12.1.1 Abbreviations
The following abbreviations are used within the tests:

e DUT device under test : control gear, control device or bus power supply;

e TEQ testequipment: e. g. voltage measurement instrument.
12.1.2 Ambient temperature

Tests shall be executed at an ambient temperature of T, =25 °C +£5 °C unless otherwise
stated. The relative humidity shall be in the range of 0 % to 90 % without condensation.

It is recommended that the tests be repeated at the maximum and minimum of the rated
temperature range.
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12.1.3 External power supply voltage and frequency

Unless otherwise specified, an externally powered DUT shall be tested with the rated voltage
and frequency stated in the manual/documentation.

When an externally powered DUT is marked for use on a range of supply voltages/frequencies
or has different separate rated supply voltages/frequencies, any voltage/frequency for which it
is intended may be chosen for the tests.

It is recommended that the tests be repeated at the maximum and minimum of the rated
voltage and frequency range.

12.1.4| Measurement requirements

The folJlowing measurement requirements apply when not otherwise noted for the tests.

e D( voltages shall be measured with a measurement instrument with an input resistgnce of
mdre than 1 MQ and a total error of less than 1,0 %.

e Cufrents shall be measured with a total error of less than 2,5 % ofthe target value.

e Bit|timings shall be measured with a resolution of 1 us and a total error of less than
0,25 %.

e Alllother times shall be measured with a total error ofless than 1,0 % or an ahsolute
reqolution of 1 ps.

NOTE |[The tolerances have been specified narrow enough to dllow keeping the test procedures' limits the same
as the |imits in the specification part of this standard. Therefore the limits within the test procedures |are not
modified by any tolerance.

12.1.5| Test signal generators and bus valfage sources

The output current of all test signal generators and bus voltage sources connected to the bus
terminpls of the DUT shall be limited to~the maximum system current limit of 250 mA.

In ordér to test that a power suppfyicannot supply more than 250 mA, the test equipment shall
be cagable of sinking more than\250 mA.

12.1.6| Deviation fromsdocumentation

MeasUrement results\of parameters which are to be documented in the literature and/or on
the lahel, shall bescompared with the values given in the literature and/or on the label.

12.1.7| Testsetup

The bys.wiring between the DUT and the TEq shall be separate from power and output wiring.
The wirmmgtengthstattbemtheTange of 075 to 2,01,

For all tests it shall be assumed that the communication between the DUT and the TEq is
functioning properly, i.e. there are no communication errors due to distortions on the bus
while testing is in progress.

12.1.8 Notation
12.1.8.1 Pseudo code

The test sequences are noted in form of a pseudo code. Colour coding, bold letters and italics
are used to highlight keywords, variables, comments and strings.
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The call of a function is noted as

(returnValuel;...; returnValueN) = Function (text; inputValuel; ...; inputValueM)

where

e textis an optional text for explanation for being displayed,;

e returnValue represents zero or more return values of the function;

e inputValue represents one or more input values of the function;

e Fupction is the name of the function.

NOTE 1 returnValue can be used in the test steps following the call of the function.

Table P8 shows the defined keywords for function calls.

Table 28 — Function call keywords

Keyword

Description

Apply

A voltage or current has to be applied to the DUT

Calculate

A calculation has to be performed

Change

A change has to be made, for example in the test
setup

Check

A condition, state or result Has to be checked

Connect

Something has to be ¢onnected

Disconnect

Something has to bgldisconnected

Measure

A measurement has to be performed

Start

A procedure‘has to be started

Stop

A procé€dure has to be stopped

Switch_off

Something has to be switched off

Switch_on

Something has to be switched on

Remove

Something has to be removed from the DUT

NOTE 2 Depending an\the degree of automation of the test system the functions shown in Table 28 can re

manual faction of theuser or in an automatically executed test step.

12.1.8|3 Délay

A defirlled wait time within a test is noted as

sult in a

wait time

where "time" specifies the time period by which the next test step is delayed.

12.1.8.4 Time measurements

Starting a time measurement is noted as

start_timer (timer_name)

where timer_name specifies the name of the timer.

Getting the time since start of a timer is noted as

get_timer (timer_name)
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where

12.1.8
The in

break

timer_name specifies the name of the timer.
.5 Flow keyword - break
struction

is used to leave loops at any time it is required.

12.1.8

.6 Flow keyword - for

<l
A=)

A loop
for (i =

endfor

where
conditi
counti

12.1.8
A loop

for eaq

endfor

where

the list.

12.1.8

A cong

ac at—a
aAST Ul &

startValue; condition; increment)
/l instruction(s) in the loop

/I next instruction outside the loop

bn specifies the condition for ending the loop, and increment ‘'Specifies the val
Ng variable is incremented at the end of each run through theloop.

7 Flow keyword - for each
based on a for each statement is noted as

h (expression)
/' instruction(s) in the loop

/I next instruction outside the loop

expression is a list of elements, The loop is executed once for each of the elem

8 Flow keywords —(if,else if and else

itional branch is netfed as

if (condlition)

else if

else if

condition2)

conelition3)

else

i is the counting variable, startValue specifies the start value /0f_the counting variable,

e the

eNts in

endh;”

where the instructions following the "if" or “else if” will be executed when the corresponding
condition is true and the instructions following the "else" will be executed when all conditions
are false.

The “e

The "e

Ise if” statement is optional and can be used more than once.

Ise" statement is optional.

12.1.8.9 Flow keyword — return

The instruction
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return

is used to exit a subroutine or function and to return to the next instruction following the call of
the subroutine or function.

12.1.8.10 Flow keyword — switch
A switch statement is noted as

switch (testVariable)

case 0:
Il instruction(s) for case 0
break

cgse 1:
/l instruction(s) for case 1
break

cgse n:
/l instruction(s) for case n
break

dégfault:
/l instruction(s) for none ojth&-tases
break

endswijitch

where|testVariable is an integer value. The instructions’in‘the default path are executed when
testVafiable is not in the range of 0 to n.

12.1.8{11 Flow keyword — while
A loop|based on a while statement is noted_as

while (condition)

/l'instruction(s) in the loop
endwhile
/I next instruction outside the loop

where|the instructions ingside ‘the loop are executed as long as condition is true. The cHeck of
conditipn is done at the (bgginning of the loop.

12.1.8{12 Flow keywords — do and while
A loop|based-on’/a do/while statement is noted as

do

/[ instruction(s) in the loop

while (condition)
/I next instruction outside the loop

where the instructions inside the loop are executed at least once and repeated as long as
condition is true. The check of condition is done at the end of the loop.

12.1.8.13 Maximum of two numbers

The maximum of two numbers is noted as:
value = Max (a, b)

where a and b are the numbers which need to be compared, and value is the result of
comparison.
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12.1.8.14 Minimum of two numbers

The mimimum of two numbers is noted as:
value = Min (a, b)

where a and b are the numbers which need to be compared, and value is the result of
comparison.

12.1.8.15 Operators

The 0 rotore op ah-avia—ik-—Takla-20
F\.luLulo TTrC—STTOvvTT I T agic- ZJ~

Table 29 — Defined operators

Operator Description
+, — add, subtract
* multiply, divide
% modulo
++, - increment, decrement
<, <= less than, less than or equal to

==, I= equal to, not equal to

>, >= greater than, greater than of equal to
= assignment
<<n,>>m shift n bits left, shift ppbits right
AND, OR, !, ~ logical and, logicahor, logical negation, bitwise complement
&, |, " bitwise ands bitwise or, bitwise exclusive or
array [] declaration of an array

12.1.8|16 Output message < error
An errpr is noted as:

error lumber string

where|number is)a~unique number for identification of the error inside the test sequen¢e and
string fontaing the message itself.

NOTE 1} string can also contain values of variables.

NOTE 2 An automated test system can combine the sequence number with the unique number of the error in the
test protocol.

12.1.8.17 Output message — halt
A halt is noted as:

halt number string

where number is a unique number for identification of the halt inside the test sequence and
string contains the message itself.

Halt shall stop the execution of the selected sequences, as an error has occurred that
requires the tests to restart from the beginning.

NOTE 1 string can also contain values of variables.
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NOTE 2 An automated test system can combine the sequence number with the unique number of the halt in the
test protocol.

12.1.8.18 Output message — report
A report is noted as:

report number string

where number is a unique number for identification of the report inside the test sequence and
string contains the message itself.

NOTE 1 string can also contain values of variables.

NOTE 2 An automated test system can combine the sequence number with the unique number of the repoyrt in the
test profocol.

12.1.8{19 Output message — warning
A warning is noted as:

warnirljg number string

where|number is a unique number for identification of the warningtnside the test sequence
and stfing contains the message itself.

NOTE 1} string can also contain values of variables.

NOTE 2 An automated test system can combine the sequence ndmber with the unique number of the wgrning in
the test|protocol.

12.1.8{20 Rounding down

A givep value is rounded to the largest previous integer and is noted as:
RoundDown (value)
where|value is the value which needs to be rounded.

12.1.8{21 Rounding up

A givep value is roundediyto the smallest following integer and is noted as:
RoundUp (value)

where|valuesisithe value which needs to be rounded.

12.1.8]22V User actions

A user action is noted as:

outputValue = Userlnput (message, expectedinput)
where expectedinput is one of the following:

e OK: A pop-up window with an OK button. In this case outputValue is not used.

e YesNo: A pop-up window with a Yes and a No button. In this case outputValue is a
boolean, TRUE if the Yes button was pressed, and FALSE if the No button was pressed.

e Value [expected units]: A value in the expected units (s, ms, mA, V, etc). In this case
outputValue is a value in the expected units.

The keyword is followed by a descriptive text or a variable, as shown in the following
example:
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supplyCurrent = Userlnput (Enter the supply current stated in the manual, value [mA])
lampAvailable = Userlnput (Is the lamp disconnected?, YesNo)

NOTE

12.1.8

It is possible to automate such user actions in a test system.

.23 Test results

A test step can result in a report, a warning or an error. Each report, warning or error is
followed by a unique integer number, identifying the test step inside the test sequence.

If an error is reported, the DUT shall be declared to be not compliant with the requirements
checked by the test.

A DUT
any er

NOTE

The te
of the
error,

12.2
12.2.1

The av

Test description:

shall be claimed to be compliant to the IEC 62386 only if all tests are passed
For.

\Warnings and reports are for information only.

St report generated by an automated test system should include theysubclause n
fest sequence within IEC 62386, followed by a dot and the unique.integer number
varning or report.

General interface tests

Label and literature check

ailability of the label and of the manual (literature)/shall be checked by inspection.

vithout

umber
of the

label 4 Userlnput (Is label of DUT available?{\.YesNo)
literatyre = UserInput (Is literature of DUT-available?, YesNo)
if (labgl)
rgport 1 Label of DUT is available.
else
efror 1 Label of DUT not available.
endif
if (liteature)
rgport 2 Manual (literature) of DUT is available.
else
effror 2 DUT dges-hot have a manual (literature).
endif
12.2.2| Interface marking check
The ¢ |||p:;a||\.,c of-theBUF—with—the app:;bab:c |||a|:\;||y |cqu;|cn|cnto of-5—2—and—6—2-shall be

checked by inspection.

Testd

escription:

labelAvailable = Userlnput (Is label of DUT available?, YesNo)
if (labelAvailable)
powerSupply = Userinput (Is a bus power supply in the bus unit?, YesNo)

if

el

(powerSupply)

markings = "(da-, da+)" or "(DA—, DA+)"
se

markings = "(da, da)" or "(DA, DA)"

endif

m
if

arkingsAvailable = Userlnput (Is interface marked with markings?, YesNo)
(markingsAvailable)
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else
error 3 The different interfaces are not‘distinctly marked on the bus unit.
endif
endif
endif
12.2.3| Bus powered bus unit marking check

The

by inspection.

Test

busPojveredUnit = Ugertnput (Is DUT bus powered?, YesNo)
if (bus|PoweredUnit)
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report 1 Bus unit’'s interface is marked correctly.
else
colourCoding = Userlnput (Is bus unit's interface marked using colour coding?,
YesNo)
if (colourCoding)
colourRepresentation = Userlnput (Is colour coding representing the markings
marked on the bus unit?, YesNo)
if (colourRepresentation)
report 2 The interface is marked using colour coding, and the colour
representation is given on the bus unit.
else
error 1 The interface is marked using colour coding, but the colour
representation 1s not given on the bus unit.
endif
else
error 2 The bus unit’s interface is not marked correctly.
endif
endif
mfultipleInterfaceAvailable = Userlnput (Is more than one interfaceavailable on DUT?,
YgsNo)
if|(multiplelnterfaceAvailable)
multipleinterfaceRepresentation = Userlnput (Is diStinct marking of different
interfaces available on the bus unit?, YesNo)
if (multiplelnterfaceRepresentation)
report 3 The different interfaces are distingtly'marked on the bus unit.

cogmpliance of the DUT with the applicable marking requirements of 5.6 shall be checked

escription:

lapelAvailable’= Userlnput (Is label of DUT available?, YesNo)
lapelMaxCuyrent = No
lapelStartdp = No
literatureAvailable = Userlnput (Is literature of DUT available?, YesNo)
literatreMaxCurrent = No
literatureStartUp = No
if (labelAvailable)
labelMaxCurrent = Userlnput (Is maximum current consumption of DUT shown on
the label?, YesNo)
labelStartUp = Userlnput (Is maximum start-up time of DUT shown on the label?,

YesNo)

if (labelMaxCurrent)
labelMaxConsumption = Userlnput (Enter maximum current consumption
according to label, value [mA])

endif

if (labelStartUp)
labelStartUpTime = Userlnput (Enter maximum start-up time according to label,
value [ms])
endif
endif
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if (literatureAvailable)

literatureMaxCurrent = Userlnput (Is maximum current consumption of DUT stated

in literature?, YesNo)

literatureStartUp = Userlnput (Is maximum start-up time of DUT stated in

literature?, YesNo)

if (literatureMaxCurrent)
literatureMaxConsumption = Userlnput (Enter maximum current consumption
according to literature, value [mA])

endif

if (literatureStartUp)
literatureStartUpTime = Userlnput (Enter maximum start-up time according to
literature, value [ms])

endit
endif
if|(labelMaxCurrent AND literatureMaxCurrent)
if (labelMaxConsumption == literatureMaxConsumption)
report 1 The maximum current consumption is labelMaxConsufiption mAfand is
shown on the label and is stated in the literature.
else
error 1 The maximum current consumption hown on the | label
labelMaxConsumption mA differs from that statéd in the litgrature
literatureMaxConsumption mA.
endif
else
if (labelMaxCurrent)
report 2 The maximum current consumptioyr is labelMaxConsumption mAfand is
shown on the label.
else
warning 1 The maximum current consumption is not shown on the label.
endif
if (literatureMaxCurrent)
report 3 The maximum cugrent consumption is literatureMaxConsumptipn mA
and is stated in the literatire.
else
error 2 The maximum, Current consumption is not stated in the literature.
endif
endif
if|(labelStartUp AND literatureStartUp)
if (labelStartUpFime == literatureStartUpTime)
report 4 Fhe maximum start-up time is labelStartUpTime ms and is shdwn on
the labet’and stated in the literature.
else
error 3 The maximum start-up time shown on the label labelStartUpTimne ms
differs from that stated in the literature literatureStartUpTime ms.
endif
else

IT (TabelStartup)
report 5 The maximum start-up time is labelStartUpTime ms and is shown on
the label.
else
warning 2 The maximum start-up time is not shown on the label.
endif
if (literatureStartUp)
report 6 The maximum start-up time is literatureStartUpTime ms and is stated
in the literature.
else
error 4 The maximum start-up time is not stated in the literature.
endif
endif
else
report 7 The DUT is not bus powered.
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Bus power supply marking check

The compliance of the DUT with the applicable marking requirements of 6.2, 6.5, and 6.6.2
shall be checked by inspection.

Test description:

busPowerSupplyAvailable = Userlnput (Is there a bus power supply in the DUT?, YesNo)
if (busPowerSupplyAvailable)
onlyOnePowerSupply = Userinput (Is the power supply designed to be the only one in

the system?, YesNo)

lapelAvailable = Userlnput (Is label of DUT available?, YesNo)
ratureAvailable = Userlnput (Is literature of DUT available?, YesNo)
(labelAvailable)

li
if

markingsAvailable = Userlnput (Are the bus power supply terminals marked with
"DA+" and "DA-" or “da+” and “da-“?, YesNo)
if (markingsAvailable)
report 1 Bus power supply terminals are marked corre€tly’with "DA+" and|"DA-"
or “da+” and “da-*“ on DUT.
else

17

colourCodingAvailable = Userlnput (Is colour soding used to mark th¢ DUT
terminals?, YesNo)
if (colourCodingAvailable)
colourRepresentation = Userlnput)(ls colour coding representing "{" and
"—" on the DUT?, YesNo)
if (colourRepresentation)
report 2 The bus powep,supply terminals are marked correctlyl using
colour coding.
else
error 1 The bus<power supply terminals are marked using |colour
coding, but colour coding representation is not given on the DUT|.

endif
else
error 2 The Bus power supply terminals are not marked correctly pn the
DUT.
endif
endif
labelMaxSupply = Userlnput (Is maximum supply current shown on the |abel?,
YesNo)

labelGuaranteedSupply = Userlnput (Is guaranteed supply current shown ¢n the

label2,/YesNo)

if(labelMaxSupply)
labelMaxSupplyCurrent = UserIlnput (Enter maximum supply current stalted on

thetabel—~valuefmAD
if (labelMaxSupplyCurrent > 250 mA)
error 3 Maximum supply current stated on the label is greater than the
specified maximum supply current of 250 mA.
endif
if (onlyOnePowerSupply AND labelMaxSupplyCurrent 1= 250 mA)
error 4 Maximum supply current stated on the label for a power supply
designed to be the only one in the system is not 250 mA.
endif
endif
if (labelGuaranteedSupply)
labelGuaranteedSupplyCurrent = Userlnput (Enter maximum guaranteed
supply current stated on the label, value [mA])
if (labelGuaranteedSupplyCurrent > labelMaxSupplyCurrent)
error 5 Guaranteed supply current stated on the label is greater than the
provided maximum supply current stated on the label.
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endif
if (labelGuaranteedSupplyCurrent < 8 mA)
error 6 Guaranteed supply current stated on the label is less than the
specified minimum supply current of 8 mA.
endif
endif
endif
if (literatureAvailable)
literatureMaxSupply = Userlnput (Is maximum supply current stated in the
literature?, YesNo)
literatureGuaranteedSupply = Userlnput (Is guaranteed supply current stated in the
literature?, YesNo)
literatureShutDown = Userlnput (Is a shutdown mechanism described_ |n the
literature?, YesNo)
if (literatureMaxSupply)
literatureMaxSupplyCurrent = UserIinput (Enter maximum supply.cirrent|stated
in the literature, value [mA])
if (literatureMaxSupplyCurrent > 250 mA)
error 7 Maximum supply current stated in the literatGre”is greater than the
specified maximum supply current of 250 mA.
endif
if (onlyOnePowerSupply AND literatureMaxSupplyCurrent != 250 mA)
error 8 Maximum supply current stated in th€/literature for a power supply
designed to be the only one in the system-}s not 250 mA.
endif
endif
if (literatureGuaranteedSupply)
literatureGuaranteedSupplyCurrent, =\Userlnput (Enter maximum guar@anteed
supply current stated in the literature, value [mA])
if (literatureGuaranteedSupplyGotrent > literatureMaxSupplyCurrent)
error 9 Guaranteed supply current stated in the literature is greatgr than
the provided maximumgsupply current stated in the literature.
endif
if (literatureGuaranteedSupplyCurrent < 8 mA)
error 10 Guarafteed supply current stated in the literature is less thjan the
specified minitmum supply current of 8 mA.
endif
endif
if (literatureShutPown)
labelShHutDown = Userlnput (Is shutdown mechanism marked on the label?,
YesN®B)
endif
endif
(labeMraxSupply AND literatureMaxSupply)
ifdabelMaxSupplyCurrent == literatureMaxSupplyCurrent)
report 3 The maximum supply current is labelMaxSupplyCurrent mA gnd is
shown on the label and stated in the literature.
else
error 11 The maximum supply current shown on the label
labelMaxSupplyCurrent mA differs from that stated in the literature
literatureMaxSupplyCurrent mA.
endif
else
if (labelMaxSupply)
report 4 The maximum supply current is labelMaxSupplyCurrent mA and is
stated on the label.
else
warning 1 The maximum supply current is not stated on the label.
endif
if (literatureMaxSupply)

=3
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report 5 The maximum supply current is literatureMaxSupplyCurrent mA and is
stated in the literature.

else
error 12 The maximum supply current is not stated in the literature.
endif
endif
if (labelGuaranteedSupply AND literatureGuaranteedSupply)
if (labelGuaranteedSupplyCurrent == literatureGuaranteedSupplyCurrent)

report 6 The guaranteed supply current is labelGuaranteedSupplyCurrent mA
and is shown on the label and stated in the literature.
else
error 13 The guaranteed supply current shown on the label
labelGuaranieedSupplyCurrent mA differs from that staied In the [idrature
literatureGuaranteedSupplyCurrent mA.
endif

else
if (labelGuaranteedSupply)
report 7 The guaranteed supply current is labelGuarantegedSupplyCurrgnt mA
and is shown on the label.
else
warning 2 The guaranteed supply current is not showinyon the label.
endif
if (literatureGuaranteedSupply)
report 8 The guaranteed supply current is litératureGuaranteedSupplyQurrent
mA and is stated in the literature.
else
error 14 The guaranteed supply currentds’not stated in the literature.
endif
endif
(literatureShutDown)
report 9 The literature states that the' DUT has a shutdown mechanism.
if (labelShutDown)
report 10 The shutdown.mechanism is indicated on the label.
else
warning 3 The shutdown mechanism is not indicated on the label.
endif
endif

=3

else
rgport 11 No bus pawer supply in the DUT.
endif

12.2.5| Insulation test

The compliance of the DUT with the requirements of 4.9 shall be checked with the
correspending tests defined in IEC 61347.

The following simplified test, based on measurement of the resistance, can be used as an
initial check, but cannot replace the safety relevant test of IEC 61347.

Test description:

Disconnect (DUT completely from supply power, bus, and load)

numberOfOtherTerminals = Userlnput (Enter number of other terminals than interface

terminals, value)

numberOfinterfaceTerminals = Userlnput (Enter number of interface terminals, value)

for (n = 1; n <= numberOfOtherTerminals; n++)

for (m = 1; m <= numberOfinterfaceTerminals; m++)

resistance = Measure (Resistance between other terminal n and interface terminal
m in MQ)
if (resistance > 2 MQ)
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report 1 Resistance between other terminal n and interface terminal m is

resistance MQ.
else
error 1 Resistance between other terminal n and interface terminal m
small. Actual: resistance MQ. Expected: > 2 MQ.
endif
endfor
endfor

12.2.6 Capacitor check

is too

The compliance of the DUT with 5.3 and 6.3 shall be checked by inspection of the
diagram or the circuit itself.

Test description:

polarity = Userlnput (Is interface polarity insensitive?, YesNo)

if (polarity)
capacitor = UserIlnput (Based on electrical circuit or schematic diagram: A
cdpacitors connected to earth only at negative pole of rectifier @R is there no capa
eqrth?, YesNo)

if|(capacitor)

report 1 Capacitor check passed.

else

error 1 Capacitor check failed.
endif

else

pacitors connected to earth only atyhdegative pole of the interface OR is thg
pacitor to earth?, YesNo)

if|(capacitor)

report 2 Capacitor check passed.

C}pacitor = Userlnput (Based on electrical circuit or schematic diagram: A

else

error 2 Capacitor checkfailed.
endif

endif

12.3 |Bus power supply tests
12.3.1| Voltagexating test

The open circuit voltage of the bus power supply shall be measured.

circuit

e the
itor to

e the
bre no

Test description:

busPowerSupplyAvailable = Userlnput (Is there a bus power supply in the DUT?, YesNo)

if (busPowerSupplyAvailable)
Switch_on (external power)
wait 5,5 s
openCircuitVoltage = Measure (Open circuit voltage of the bus power supply in V)
if (openCircuitVoltage > 12 V AND openCircuitVoltage < 20,5 V)
report 1 The open circuit voltage is openCircuitVoltage V.
else

error 1 The open circuit voltage is outside the specified voltage range. Actual:

openCircuitVoltage V. Expected: 12,0 V to 20,5 V.
endif
Switch_off (external power)
else
report 2 No bus power supply in the DUT.
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endif

If the bus power supply shares its interface with a bus unit, it might be not possible to
measure the open circuit voltage. In such a case, the output voltage during idle state shall be
measured instead, which might require the use of an oscilloscope.

It is recommended that this test be repeated at the maximum and minimum operating
temperature and the maximum and minimum supply voltage of the bus power supply.

12.3.2 Voltage rise time test

The output voltage shall be measured after a short circuit. The rise time of the voltage shall
be anglysed:

Test description:

busPojverSupplyAvailable = Userlnput (Is there a bus power supply in the DUT?, YesNp)
if (busPowerSupplyAvailable)

vitch_on (external power)
D

QWU

openCircuitVoltage = Measure (Open circuit voltage in V)
while (openCircuitVoltage < 12 V)
Apply (short circuit)
whit 100 ms
Remove (short circuit)
sfart_timer (timel)
rifeTime =0s
do
openCircuitVoltage = Measure (Open cireuit voltage in V)
while (openCircuitVoltage < 12 V)
rifeTime = get_timer (timel)
if|(riseTime <= 10 us)
report 1 The measured voltage rise time is riseTime ps.
else
error 1 The measured-\wvoltage rise time is longer than the specified makimum
voltage rise time. Actual? riseTime ps. Expected: < 10 ps.
endif
Switch_off (external power)
else
rgport 2 No bus(power supply in the DUT.
endif

It is necommended that this test be repeated at the maximum and minimum opgrating
tempefature.and the maximum and minimum supply voltage of the bus power supply.

12.3.3| “\E&lrrent rating test

The output current shall be measured at different output voltages to check the values of the
maximum supply current and the guaranteed supply current given in Table 13.

For the test the test signal shown in Figure 17 shall be applied and the current shall be
recorded. The recorded current shall be analysed during phase 1 and phase 2.
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Test

busPojverSupplyAvailable = Userlnput (Is there a bus power s@pply in the DUT?, YesNp)
if (busPowerSupplyAvailable)

Voltage

205V -

Phase 1
Phase 2
S

120V -J-————p} ———4 _—

oV -

Time

IEC

Figure 17 — Current rating test signal

escription:

maxSupplyCurrentManual = Userlnput (Enter the maximum supply current shown jon the
lapel or stated in the literature, value [mA])
gliaranteedSupplyCurrentManual = Userlnput {(Enter the guaranteed supply ¢urrent
shown on the label or stated in the literature, value [mA])
Syitch_on (external power)
whit 5,5 s
Apply (test signal of phase 1, see Figuré.16)
mlaxSupplyCurrent = Measure (Maximim supply current during phase 1 in mA)
Apply (test signal of phase 2, see_Figure 16)
mleasuredSupplyCurrent = Measure (Supply current during phase 2 in mA)
if|(maxSupplyCurrentManual.> 250 mA)
error 1 The documented maximum supply current is greater than the spcified
maximum current. Actual: maxSupplyCurrentManual mA. Expected: < 250 mA.
hdif
(guaranteedSupplfSurrentManual > 250 mA)
error 2 The~gecumented guaranteed supply current is greater than the spcified
maximumaActual: guaranteedSupplyCurrentManual mA. Expected: < 250 mA.
endif
(guaranteedSupplyCurrentManual > maxSupplyCurrentManual)
errof 3 The documented guaranteed supply current is greater than the documented
maximum current. Actual: guaranteedSupplyCurrentManual mA. Expected: <
maxSupplyCurrentManual tle
endif
if (maxSupplyCurrent <= 250 mA)
if (maxSupplyCurrent > maxSupplyCurrentManual)
error 4 The measured maximum supply current during phase 1 is greater than
the documented maximum current. Actual: maxSupplyCurrent mA. Expected: <
maxSupplyCurrentManual
else
report 1 The measured supply current during phasel is maxSupplyCurrent mA.
The documented maximum value is maxSupplyCurrentManual mA.
endif
else
error 5 The measured maximum supply current during phase 1 is greater than the
specified maximum current. Actual: maxSupplyCurrent mA. Expected: < 250 mA.
endif
if (measuredSupplyCurrent > 8 mA)

= o

=
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if (measuredSupplyCurrent >= guaranteedSupplyCurrentManual)
report 2 The measured supply current measuredSupplyCurrent mA matches the
documented guaranteed value guaranteedSupplyCurrentManual mA.

else
error 6 The measured supply current is below the documented guaranteed

value. Actual: measuredSupplyCurrent mA. Expected: >
guaranteedSupplyCurrentManual mA.
endif

error 7 The measured supply current is less than the specified minimum current.
Actual: measuredSupplyCurrent mA. Expected: > 8 mA.

endif

ejse

endif
Switch_off (external power)

else

endif

if|(measuredSupplyCurrent <= maxSupplyCurrent)

rgport 4 No bus power supply in the DUT.

report 3 The measured supply current is less than or equal to the.'measured
maximum supply current.

error 8 The measured supply current is greater than the measured maximum supply
current. Actual: measuredSupplyCurrent mA. Expected: < maxSgpplyCurrent npA.

It is fecommended that this test be repeated at the,maximum and minimum opegrating

tempefature and the maximum and minimum supply voltage of the bus power supply.

12.3.4

The tept setup shall be as shown in Figure 18,

Dynamic behaviour test

D
<

T

DUT R
R: Resistor 2,7 kQ, +5 %, 0,5 W

T: Test signal generator
D: Silicon diode, 1 A, < 250 ns

IEC

Figure 18 — Dynamic behaviour test setup

During the’test the signal shown in Figure 19 shall be applied and the current and voltage at

the inteéfface of the DUT shall be recorded. The current overshoot ume, current overshoot
amplitude, voltage overshoot time, voltage undershoot time, voltage overshoot amplitude, and
voltage undershoot amplitude defined in 6.5.4 shall be measured and the overshoot charge
shall be calculated.

If there is more than one overshoot, the maximum overshoot amplitude shall be used for the

decision

and the total overshoot time shall be calculated.
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Voltage
225V |- i/
Slope:
2,5 Vlips
oV - A ! >
L Time

I
-~
™ 20ms !
IEC

Figure 19 — Dynamic behaviour test signal

Test description:

busPojverSupplyAvailable = Userlnput (Is there a bus power supplydn'the DUT?, YesN
if (busPowerSupplyAvailable)

itch_on (external power)

it5,5s

Apply (test signal, see Figure 18)

cyirrentOvershootAmplitude = Measure (Current.@vershoot amplitude in mA (if th
mjore than one overshoot, the highest amplitude shall be used))
rrentOvershootTime = Measure (Current.Quershoot time in ps (if there is mor
e overshoot, the sum of all times shall be,used))

argeOvershoot = currentOvershootAmplitdde * currentOvershootTime
akUndershootVoltage = Measure (Highest undershoot voltage amplitude in V
s power supply. Enter 0 V if no voltage undershoot occurred.)
akOvershootVoltage = Measure-(Highest overshoot voltage amplitude in V of t
wer supply. Enter 0 V if no ovérshoot occurred.)

¢ltageUndershootTime = Méasure (Voltage undershoot time in us. If there is mor
:I:e undershoot, the sumn)0f all undershoot times shall be used. Enter 0 us
dershoot occurred.)

v@ltageOvershootTime.= Measure (Voltage overshoot time in us. If there is mor
offe overshoot, thé sum of all overshoot times shall be used. Enter 0 us if no ove
og¢curred.)

f[(currentOvershootAmplitude <= 200 mA)

reportSd=The measured current overshoot amplitude is currentOvershootAm
mA:

c
0
c
p
b
p
p
v
0
u

else
efror 1 The measured current overshoot amplitude is above the Ilimit.

ere is

e than

of the

e bus

e than
if no

e than

rshoot

Dlitude

\ctual:

L —currentOversheatArmphitvdetmA—Expested—200-mA

endif
if (currentOvershootTime <= 10 ps)

report 2 The measured current overshoot time is currentOvershootTime pus.
else

error 2 The measured current overshoot time is above the Ilimit. Actual:

currentOvershootTime us. Expected: < 10 pus.
endif
if (chargeOvershoot <=1 pAs)

report 3 The measured current overshoot charge is chargeOvershoot pAs.
else

error 3 The measured current overshoot charge is above the Ilimit. Actual:

chargeOvershoot pAs. Expected: < 1 pAs.
endif
if (peakUndershootVoltage <= 0,5 V)
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report 4 The measured peak undershoot  voltage amplitud
peakUndershootVoltage V
se

e is

error 4 The measured peak undershoot voltage amplitude is above the specified

limit. Actual: peakUndershootVoltage V. Expected: < 0,5 V.

endif

if

el

(peakOvershootVoltage <= 2 V)

report 5 The measured peak overshoot voltage amplitude is peakOvershootVoltage

V.
se

error 5 The measured peak overshoot voltage is above the specified limit. Actual:

peakOvershootVoltage. Expected: < 2 V.

=

=y

hdif
(voltageUndershootTime <= 100 us)
report 6 The measured voltage undershoot time is voltageUndershootTine us
se
error 6 The measured voltage undershoot time is above the limit.
voltageUndershootTime us. Expected: < 100 ps.
hdif
(voltageOvershootTime <= 100 us)
report 7 The measured voltage overshoot time is voltageOvershootTime ps.
se
error 7 The measured voltage overshoot time\is above the limit.
voltageOvershootTime ps. Expected: < 100 ps.

\ctual:

\ctual:

endif

Switch_off (external power)
else

rgport 8 No bus power supply in the DUT.
endif
It is fecommended that this test be repeated at the maximum and minimum opgrating
tempefature and the maximum and minimym supply voltage of the bus power supply.
12.3.5| Power-on open circuit test
The behaviour of the bus power-supply shall be checked at power-on. The output \oltage
shall Qe recorded. The peak sutput voltage, the voltage overshoot/undershoot amplituge and
the voltage overshoot/undershoot time shall be measured.
If thefe is more than one overshoot/undershoot, the maximum overshoot/undgrshoot
amplityde shall be.used for the decision and the total voltage overshoot/undershoot time shall
be calgulated.
Test description:
busP owerSoeprivatapte=Userdnput (s thereabuspowerSupphthe BYF2—reshi)
if (busPowerSupplyAvailable)

Switch_on (external power)

peakUndershootVoltage = Measure (Lowest undershoot voltage amplitude in V.)
peakOvershootVoltage = Measure (Highest overshoot voltage amplitude in V.)
voltageUndershootTime = Measure (Voltage undershoot time in us. If there is more than
one undershoot, the sum of all undershoot times shall be used.)
voltageOvershootTime = Measure (Voltage overshoot time in us. If there is more than
one overshoot, the sum of all overshoot times shall be used.)

if

el

(peakUndershootVoltage <= 0,5 V)
report 1 The  measured peak undershoot voltage amplitud
peakUndershootVoltage V

se
error 1 The measured peak undershoot voltage amplitude is above the sp
limit. Actual: peakUndershootVoltage V. Expected: < 0,5 V.

endif

e is

ecified
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if (peakOvershootVoltage <= 2 V)

report 2 The measured peak overshoot voltage amplitude is peakOvershootVoltage

V.
else

error 2 The measured peak overshoot voltage is above the specified limit. Actual:

peakOvershootVoltage. Expected: < 2 V.
endif
if (voltageUndershootTime <= 100 ps)

report 3 The measured voltage undershoot time is voltageUndershootTime ps.

else

error 3 The measured voltage undershoot time is above the Ilimit. Actual:

voltageUndershootTime us. Expected: < 100 us

endif
(voltageOvershootTime <= 100 ps)
report 4 The measured voltage overshoot time is voltageOvershootTimeg|us.

=

else

error 4 The measured voltage overshoot time is above the’ limit.
voltageOvershootTime ps. Expected: < 100 ps.

endif

Syitch_off (external power)

else
rgport 5 No bus power supply in the DUT.
endif

It is fecommended that this test be repeated at thes/maximum and minimum op¢4
tempefature and the maximum and minimum supply voltage of the bus power supply.

12.3.6| Power-on timing test

The HRehaviour of the bus power supplycshall be checked at power-on. A r
shall pe connected to the bus power supply: The output current shall be recorded &
currer:r overshoot amplitude, the current,"overshoot time and the power-on time sh
measured. The overshoot charge shall-be calculated.

If therg is more than one oversheot the maximum overshoot amplitude shall be used
decisign and the total current evershoot time shall be calculated.

The tept limit for the powerson time depends on the type of bus power supply (see 6.6).

Test description:

busPojverSupptyAvailable = UserInput (Is there a bus power supply in the DUT?, YesN
if (busPoweeSupplyAvailable)
blisRawerSupplyType = Userinput (What type of bus power supply is there?
L= normal bus power supply;

\ctual:

erating

psistor
nd the
all be

or the

Z = advanced bUS pOWer Supply;
3 = integrated bus power supply (other supplies allowed);
4 = integrated bus power supply (no other supply allowed), value)
switch (busPowerSupplyType)
case 1:
powerOnTimeLimit = 250 ms
break
case 2:
powerOnTimeLimit = 400 ms
break
case 3:
powerOnTimeLimit = 400 ms
break
case 4:
powerOnTimeLimit = 5000 ms
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break
default:
halt 1 (unexpected power supply type found.)
break
endswitch
guaranteedSupplyCurrent = Userlnput (Enter the guaranteed supply current, value [mA])
Apply (resistor of 12000/ guaranteedSupplyCurrent Q)
Switch_on (external power)
start_timer (timel)
timeout = 2 * powerOnTimeLimit
powerOnTime = -1
do

supplyCurrent = Measure (Current supplied by the DUT In mA)

supplyVoltage = Measure (Bus power supply voltage in V)

if (supplyVoltage >= 12V AND powerOnTime == -1)
powerOnTime = get_timer (timel)

endif

currentOvershootTime = Measure (Current overshoot time in qus (if there i§ more

than one overshoot, the sum of all overshoot times shall be usé€d))

currentOvershootAmplitude = Measure (Current overshoot @amplitude in mA (if there

is more than one overshoot, the highest overshoot amplitude”shall be used))

while ((get_timer (timel) < timeout)

chargeOvershoot = currentOvershootAmplitude * currentOVefshootTime

fl|(currentOvershootAmplitude <= 200 mA)

report 1 The measured current overshoot amglitude is currentOvershootAmplitude

mA.

else
error 1 The measured current overshoot amplitude is above the limit. Actual:
currentOvershootAmplitude mA. Expecied: < 200 mA.
endif
if|(currentOvershootTime <= 10 pus)
report 2 The measured current@vershoot time is currentOvershootTime ps.
else
error 2 The measured*gurrent overshoot time is above the Ilimit. Apctual:
currentOvershootTime uSv"Expected: < 10 pus.
endif
(chargeOvershoot <=-1T1AS)

report 3 The measured current overshoot charge is chargeOvershoot pAs.

=3

else
error 3 The) measured current overshoot charge is above the Ilimit. Actual:
chargeQwershoot pAs. Expected: < 1 pAs.
endif

if|(powerOnTime <= powerOnTimeLimit)
réport 4 The measured power-on time is powerOnTime ms.
elsé
4Tl (| et H L ) L. b A b L P e i
CITur 5 TTIT 1T asurcu puwTeT=UIT UITiT 15 auve uic 10071mL. AL iual. pUVVUIUIIIIIIIe ms.
Expected: < powerOnTimeLimit ms.
endif

Switch_off (external power)

Remove (resistor)
else

report 5 No bus power supply in the DUT.
endif

It is recommended that this test be repeated at the maximum and minimum operating
temperature and the maximum and minimum supply voltage of the bus power supply.

12.3.7 Power supply short interruptions test

The behaviour of the bus power supply shall be checked when the external power supply is
interrupted for a time of 200 ms. The output voltage of the DUT shall be limited to a maximum
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voltage of 12 V. The output current shall be recorded. The time between the beginning of the

exte

rnal power interruption and the bus power supply feeding the guaranteed supply current

given in Table 13 shall be measured as restart time. The restart time shall be compared to the
start-up time limit given in Table 6.

Test description:

busPowerSupplyAvailable = Userinput (Is there a bus power supply in the DUT?, YesNo)
if (busPowerSupplyAvailable)

else

endi

It is

temperature and the maximum and minimum supply voltage of the bus power supply.

12.3.

The

when

guaranteedSupplyCurrent = Userlnput (Enter the guaranteed supply current, value [mA])
Apply (resistor of 12000/ guaranteedSupplyCurrent Q)
Syitch_on (external power)
it55s
Switch_off (external power)
it 200 ms
Switch_on (external power)
rgstartTime = Measure (Restart time of the bus power supply inmms: Time frgm the
oment the current is below guaranteedSupplyCurrent until the gufrent is again|above
gliaranteedSupplyCurrent)
(restartTime < 450 ms) // Any longer might cause system failure ¥aghavior
report 1 The measured restart time is restartTime ms,

=

else
error 1 The measured restart time is above the limit. Actual: restartTime ms.
Expected: < 450 ms.
endif

Switch_off (external power)
Remove (resistor)

rgport 2 No bus power supply in the DUJC
f

necommended that this test be répeated at the maximum and minimum operating

8| Power supply short citeuit test

bthaviour of the buspower supply shall be checked when a short circuit is applied and
it is released agajn;

During the short circuit the output current shall be recorded. The shutdown time from applying

the shprt circuitdo.the DUT turning off the output shall be measured, if applicable.

If the DUThas switched off the output, the restart period shall be measured.

Test

CSLITTPUuIrT.

busPowerSupplyAvailable = Userlnput (Is there a bus power supply in the DUT?, YesNo)
if (busPowerSupplyAvailable)

guaranteedSupplyCurrent = Userlnput (Enter the guaranteed supply current, value [mA])
Switch_on (external power)
wait 5,5 s
Apply (short circuit)
shutDownDelayTime =0 s
start_timer (timel)
do
shortCircuitCurrent = Measure (Short circuit current in mA)
if (shortCircuitCurrent < guaranteedSupplyCurrent)
shutDownDelayTime = get_timer (timel)
endif
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while ((get_timer (timel) < 5 min) AND (shutDownDelayTime == 0 s))
if (get_timer (timel) >=5 min)
report 1 The DUT shows no shutdown mechanism.
else
if (shutDownDelayTime >= 600 ms)
report 2 The measured shutdown delay time is shutDownDelayTime ms.
else
error 1 The measured shutdown delay time is below the Ilimit. Actual:
shutDownDelayTime ms. Expected: > 600 ms.
endif
restartTime = 17 s
start timer (time?2)
do

shortCircuitCurrent = Measure (Short circuit current in mA)
if (shortCircuitCurrent >= guaranteedSupplyCurrent)
restartTime = get_timer (time2)
retryTime = 0 ms
start_timer (time3)
do
shortCircuitCurrent = Measure (Short circuit_current in mA)
if (shortCircuitCurrent < guaranteedSupply.Ctfrent)
retryTime = get_timer (time3)
endif
while ((get_timer (time3) < 5 min) AND retryTime == 0 ms)
endif
while ((get_timer (time2) < 17 s) AND (restastime == 17 s))
if (restartTime <= 15 s)
report 3 The measured restart timeisrrestartTime s.
else
error 2 The measured restarktime is above the limit. Actual: restartTjme s.
Expected: < 15 s.
endif
if (retryTime >= 150 ms)
report 4 The measured retry time is retryTime ms.
else
if (retryTime =50,ms)
warning* 1 The restart time is too long, DUT did not switch off [again.
Actual> 5 min.
else
err@ar 3 The measured restart time is below the minimum. Actual:
retryTime ms. Expected: > 150 ms.
endif
endif
endif
SywitCh_off (external power)
Remmove(stortTircuit)

report 5 No bus power supply in the DUT.

endif

It is

recommended that this test be repeated at the maximum and minimum operating

temperature and the maximum and minimum supply voltage of the bus power supply.

12.3.

9 Power supply current consumption test

The behaviour of the bus power supply shall be checked when not powered.

The

DUT shall not draw any current from the bus when the voltage on the bus is in the

specified voltage range but the DUT itself is not powered.

Test description:
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busPowerSupplyAvailable = Userlnput (Is there a bus power supply in the DUT?, YesNo)

if (busPowerSupplyAvailable )
maxSupplyCurrent = Userlnput (Enter maximum supply current shown on the label or
stated in the literature, value [mA])
if (maxSupplyCurrent <250 mA)

e
else

endif

rgport 3 No bus power supply in the DUJX

Switch_off (external power)
apply (short circuit)
wait 10 s
remove (short circuit)
outputVoltage = Measure (Output voltage of the DUT in V)
if (outputVoltage >=1 V)
warning 1 The output voltage is not below 1 V after ten seconds short

circuit.

Actual: outputVoltage. Expected: < 1 V.
endif
Connect (Voltage of 20,5 V DC to output of DUT)
busCurrentConsumption = Measure (Current drawn by the DUT in mA)
if (busCurrentConsumption <=1 mA)
report 1 The measured current drawn from the bus is bus€urrentConsu
mA.
else
error 1 The measured current drawn from the bus\is above the limit:
busCurrentConsumption mA. Expected: < 1 mA.
endif
Disconnect (Voltage of 20,5 V DC from output of BUT)
se
report 2 The bus power supply in the DUTJ~is)designed to be the only bus
supply in the system. Test not applicable.
hdif

mption

Acual:

power

It is fecommended that this test be repeated at the maximum and minimum op¢rating

tempe

12.4

Tests

IEC 64386-3xX.

12.5

Tests

ature and the maximum and migimum supply voltage of the bus power supply.

Control device tests

for control devicesand application controller are defined in IEC 62386-103:201

Control geartests

or controlygear are defined in IEC 62386-102:2014 and IEC 62386-2xx.

4 and
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Annex A
(informative)

Background information for systems

Wiring information

The sum of the resistive voltage drop is one of the factors limiting the system size. The
voltage drop 4U on the bus shall be less or equal 2,0 V. It depends on the bus supply

curren

The to

t Iz and the total resistance Ry of the wiring:

AUZRTX|B

the crgss-section A of the wires and the wiring length L:

L
Rr=2xpx—
T P A

tal resistance Ry of the wiring depends on the specific resistance p ofthe wires| used,

NOTE 1 For the total resistance the length has to be doubled, since’two wires are necessary for the bug, hence

the fact

r two in the formula.

NOTE 2 The specific resistance is temperature dependent.

For th
curren
be der

Table
supplig

b maximum allowed voltage drop of AU = 2,0 V and the maximum allowed bus
[ of Iz = 250 mA the following relation.between cross-section A and wiring length
ved from the above formulae:

L—40xB

Yo,

A.1 shows the makximum cable length L between any two bus units or bus
s for different wifing cross sections A and wiring materials at different temperatur

supply
L can

power
es.
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Table A.1 — Maximum cable length

A.2

A2.1

Architg
also p

A.2.2
A light

e ah
e as
e at
o zel

Figure
physic

Maximum cable length L in m
Material A in mm?
25 °C 50 °C 75 °C
0,14 31 28 26
0,50 112 102 93
0,75 168 153 140
Copper 1,00 224 204 187
1,50 300 @ 300 @ 281
2,00 3002 3002 3002
2,50 300 @ 300 @ 300 @
0,14 19 17 16
0,50 68 62 57
0,75 102 93 86
Aluminium 1,00 136 125 115
1,50 205 187 172
2,00 273 250 230
2,50 300 @ 300 @ 288
a8 Cable lengths of more than 300 m are not recommendéd’

System architectures

General

bctures mentioned in this annex are_to“be seen as examples. Other architectur
pssible.

Single master architecture
ng control system in a singlte master architecture may consist of:

us power supply,
ingle master application controller,
east one cantral gear, and

0 or moreinput devices with event messages disabled. (See IEC 62386-103.)

A.I"shows an example where the single master application controller shar
pldnterface with the bus power supply.

esS are

es the

The single master application controller may be equipped with:

e buttons and sensors,

e terminals for connection to buttons and sensors, or

e communication interfaces to other bus systems.
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(. h
Bus power Bus power
supply supply

Input device

Application ) Application
controller controller
\ J

Bus l l &
Control Control
Control gear [gear 1] (gearz]

Figure A.1 — Single master architecture example

IEC

In such a system architecture the single master application controller uses 16 bit forward
frameg to transmit commands to the control gear.

NOTE |Control gear commands are defined in Parts 102 and 2xx of IEC 62386 .
A.2.3 Multi-master architecture with one application controller

A lighfing control system in multi-master architecture with one application controlldr may
consist of:

e a Pus power supply,
e a multi-master application controller,
e at least one input device, and

e at |east one control gear.

Figure|A.2 shows an example of a system with one multi-master application controller ahd two
input devices.
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In sugh a system architecture the multi-master applicatietr controller uses 16 bit f

framegq
config
transni

NOTE
betwee

A2.4

A light
may ¢

e ahb
e at

e at

Figure

Bus power Bus power
supply supply
. Input Input
Input device device 1 device 2
Application Application
controller controller
Bus > > L L

Control Control I
Control gear - 1] (gear 2

IEC

it information to the application controller.

multi-master application controller and input devices are defined in Parts 103 and 3xx of IEC 6238

Multi-master architecture with-more than one application controller

bnsist of:

us power supply,
east two multi-master application controllers, and

east one control gear.

A.3 shows an‘example of a system with two application controllers.

igure A.2 — Multi-master architecture example with ong application controlle

—

brward

to transmit commands to the control gear. It{may use 24 bit forward frames to
ire and control the input devices. The input.devices use 24 bit forward frames to

Control gear commands are defined in Parts 102,and 2xx of IEC 62386. Commands for commufnication

D.

ng control system in multi-master architecture with more than one application controller
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Tn

In such a system architecture the two multi-master application controllers use 16 bit f

Bus power Bus power
supply supply
Input device
Application Application Application
controller controller
controller A 5
Bus > 2

Control Control

Control gear — -

IEC

gure A.3 — Multi-master architecture example with two@pplication controller

S

brward
master

ystem

forward

e may

frameg to transmit commands to the control gear. Since more than one multi-
applicgtion controllers have control over the system )it is clear that these multi-master
applic@tion controllers shall be able to cooperate_in<order to ensure some level of s
integrity.

NOTE 1} Control gear commands are defined in Parts 102 and 2xx of IEC 62386.

NOTE 2 The two multi-master application controllers can communicate with each other using 24 bit
frames.

A.2.5 Multi-master architecture'with integrated input device

A lighting control system with-axmulti-master architecture with an integrated input devig
consist of:

e a Pus power supply(

e at
e at

e at

Figure

east one multi-master application controller,
east one ipput device integrated into a multi-master application controller, and

east ene control gear.

A shows an example of a system with an integrated input device.
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There

e Multi-master application controller 1 is the only.‘control device which transmits

for
the

e Bo
an
fro
0V4
to
ap

bus

NOTE 1

NOTE 2
frames.

A.2.6

A ligh
integra

Bus power Bus power
supply supply
- Input

Input device device

Application Application Application
controller q controller

controller 1 2
Bus > > *

Control Control
Control gear [gearl] (gearz]

Figure A.4 — Multi-master architecture example with integrated input device

IEC

are two possible modes of operation.

vard frames to the control gear. It receives and processes 24 bit forward frame
input device. The multi-master application,cantroller 2 is disabled in this case.

I both multi-master application controllers receive and process 24 bit forward 1
M the input device. Since more thantene multi-master application controller has
br the system, it is clear that these.two multi-master application controllers shall b
cooperate in order to ensure some level of system integrity. The multi-
plication controller 2 and the input device can act as one or as two logical units

D .
Control gear commands are-defined in Parts 102 and 2xx of IEC 62386.

The two multi-master “application controllers can communicate with each other using 24 bit

Multi-master architecture with integrated input device and power supply

ing control system in multi-master architecture with an integrated input devid
ted bus power supply may consist of:

e zeloer mare inpuf devices

16 bit
s from

h multi-master application controllers trafismit 16 bit forward frames to the contrgl gear

rames
control
e able
naster
on the

forward

e and

e at least one input device and bus power supply integrated into a multi-master application
controller, and

e at least one control gear.

Figure A.5 shows an example of a system with an integrated input device and integrated bus

power

supply.
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Bus power Bus power
supply supply
: Input Input
Input device device
Application ) Application
controller controller

Bus l > L
Control Control
Control gear [gear 1] (gearz]

Figure A.5 — Multi-master architecture example with integrate
input device and bus power supply

IEC

2014

In sugh a system architecture the multi-master application controller uses 16 bit fprward
frameg to transmit commands to the control gear,t)may use 24 bit forward frames to

config

NOTE

betwee

A.3

Figure| A.6 shows all the timing:related issues when transmitting. To read it, start with

micro

the bu

input

The dptted horizontal lines show the thresholds of the local receiver used to che
transnjission.

the b

one,slnce a2 0V \/nltagp dmp is Innqqihlp on the bus

The dLTshed horizontal lines show the thresholds of a remote receiver, which are valid

Collision detection

ine (which is the microcontroller output to the transmitter circuit), see what happ

fpr receiving and chiecking the timing). All possible delays are accounted for.

s dnfldence. The maximum/minimum remote threshold is 2,0 V above/below thg

ire and control the input devices. The input<devices use 24 bit forward frames to
transnlit information to the application controller.

Control gear commands are defined in Partsy202 and 2xx of IEC 62386. Commands for commufnication
multi-master application controller and input devices are defined in Parts 103 and 3xx of IEC 62386.

he TX
bNs on

s and finally see what happens on the RX micro lines (which are the microcontroller

ck the

due to
e local
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TX micro

Max. remote threshold 11,5V — —

Max. threshold 9,5V -+ « « - - «
Bus

T threshott e S S . G

Min. remote threshold 45V — — —r

1

RX micro (local)

fjf

RX micro (remote)

@ Delay TX micro to bus. Unknown, depends on the hardware used.

@ Delay Vyign to 11,5 V. Unknown, deperids‘en Ugys.

@ Fall time, tra. Unknown, depends On'transmitter, maximum 15 ps for multi-master.
@ Delay RX micro to bus. Unknown, depends on the hardware used.

@ Delay Viow to 4,5 V. Unknown, depends on the transmitter hardware.

@ Worst case delay TX(micro to RX micro.
IEC

Figure A.6 — Collision detection timing diagram

A.4 [Timing definition explanations

A.4.1 General

The ajm of this.sahnex is to explain the change of timing definitions from Edition 1 of
IEC 63386-101-tg TEC 62386-101, Edition 2.

A.4.2 Receiver timing

ces of

All timing requirements are given and tested at a fixed threshold voltage of 8,0 V.

A.4.3 Transmitter timing

Edition 1 of IEC 62386-101 did not explicitly define any transmitter timing. Transmitter timing
was only given implicitly by the receiver timing and its tolerances. Timing definitions suitable
for a proper working multi-master system were not defined.

Also the influence of the wiring and the receiver threshold voltage on signal timing was not
fully considered in Edition 1.
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IEC 62386-101, Edition 2 defines the timings both for single master and for multi-master
transmitters, taking into account all influences upon those timings.

Except where otherwise stated, all timing requirements are given for a fixed threshold voltage
of 8,0 V. This threshold voltage is applicable to the test procedures both for transmitters and
for receivers. This was not the case in Edition 1.

A.d4.4 Grey areas

The definitions in Edition 1 of IEC 62386 did not explicitly define tolerances for the decision
points of the receiver timings.

For thlis reason IEC 62386-101, Edition 2 introduced so called "grey areas". The*fesign
enginger can put the decision point inside this grey area.

Grey greas guarantee that any receiver can interoperate with any transmitter,) since the grey
areas |provide a suitable safety margin. As a consequence the grey .areas decrease the
possibjle tolerances for transmitters.

Figure| A.7 illustrates the influences that are taken into consideration at the steps frgm the
receiver timing requirements to the multi master timing requirements.

Threshold influence |:| |:|

Bus influence |:| :|

Threshold influence |:| |:
|:| [ Greyarea

[] Valid timing

woinaservocsiver 0 [ m e

IEC

Bus influencg |:|

Figure A.7 — Transmitter and receiver timing illustration

A.5 [Maximum current consumption calculation explanation

A.5.1 Single bus power supply

A bus power supply is characterised by two current values, its maximum supply current and
its guaranteed supply current, as illustrated in Figure A.8.
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__ Maximum
supply current

__ Guaranteed
supply current

Bus power
supply

IEC

Figure A.8 — Bus power supply current values

The njinimum guaranteed supply current is the parameter which ensures that the [power
supply| is sufficient for the combined current demand of all bus units’connected. Figufre A.9
illustrgtes that the sum of current demand of all bus units connected shall be less than or
equal to the minimum guaranteed supply current.

[ Busunit8 | )

[ Busunit7 |

[ Busunité |

Bus unit 5

[ Busunit4 |

Bus power
Bus unit 3 - |:{> Toza;r?]‘;g”'t supply

[ Busunit2 - |

[ Buswnitl | _J

IEC

Figure A.9 — Current demand coverage

The mpximim supply current is limited to 250 mA as described in 6.5.

A.5.2 Multiple bus power supplies

When the current demand of the bus units connected is greater than the guaranteed supply
current of a single bus power supply, more than one bus power supply may be used. In this
case the sum of their guaranteed supply currents covers the current demand of system.

Care shall be taken that the sum of the maximum supply currents does not exceed the system
limit of 250 mA. Figure A.10 illustrates the situation with 4 bus power supplies.
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250 mA system current limit

Bus power
— supply 4

Bus power
supply 3

Bus power
1

Total bus unit |— Totalbus supply 2
demand power supply
Bus power
supply 1
_J -

IEC

Figure A.10 — Combination of 4 bus power supplies
A.5.3 Redundant bus power supplies
In sonje cases a second bus power supply may be connected to the bus for safety repsons.

Thus ¢ach of them is capable of covering the compléte current demand on its own. [If one
power|supply fails, the current demand can still be{covered by the remaining bus |power

suppiy.

In sugh a configuration it is especially impartant to check that the sum of all makimum
currents does not exceed the normative general limit of 250 mA.

Figure| A.11 illustrates the situation when using redundant bus power supplies.

250 mA system currentlimit —
n
Bus power
supply 2
rZzxN — —— 7
|
!
: > <}:| <
I Total bus
[ — f—
power supply
Total bus unit Bus power
demand supply 1
—J —

IEC

Figure A.11 — Redundant bus power supplies
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A.6  Communication layer overview
A.6.1 General

Table A.2 shows where the specific layers of the OSI communication layer model are handled
in different parts of IEC 62386. The ISO/OSI layers are defined in ISO/IEC 7498-1.

Table A.2 — OSI layer model of IEC 62386

OSI Layer Meaning Description
7 Application Application Part 102: Instructions and queries for control gear
specific

D s o) P, L i + dad + £ &l H £ + 1
Parts2ocAppheatiornextended-rstractonsandgoerestorcontretgear

Part 103: Instructions queries and event messages at/for control devi¢es

Part 3xx: Input device specific instructions, queries and event messages

6 Presentation Meaning of Part 102: Address encoding, instruction and query encoding) backwaid
codes frame encoding at control gear

Part 103: Address encoding, instruction and query~encoding, backwaid
frame encoding at control devices

H Session Request Part 102 and Part 103:
/response . ) .
Query (16 bit / 24 bit forward frame) / Response (8 bit backward framg)
4 [Transport Control Partially supported through transactions
transaction
3 Network Resolve First 8 bit of each forward frame;
addresses

Part 102: 64 short addresses, 16 group addresses, broadcast

Part 103: 64 short addresses, 32 control groups, 32 instance groups, [32
instance types, broadcast

2 Data Link Secure Partially supportedithrough start-stop-framing and fixed length of franjes
telegram
1| Physical Bit level Part 101:

e voltage levels, rise/fall time, frame sequence timing, timing
tolerances, timing violations

o\ “frame types: 16 bit forward frames, 24 bit forward frames, 20 bit /
32 bit reserved forward frames, 8 bit backward frames

e Manchester encoding, start bit, stop condition, frame size violatiohs

e media access rules: collision detection, avoidance and recovery

A.6.2 Physicdl-layer

The physicdllayer is based on a definition of allowed expected bit numbers and Mandhester
Code ¢hecking inside the specified tolerances (Part 101).

A.6.3 Data link layer

The data link layer checks the quality of data received at logical layer. IEC 62386 ensures
data link quality through Manchester Code violation detection, fix telegram length, start-stop-
framing, and bit number checking only. The absence of CRC checking is a compromise
necessary for simplicity and efficient use of the available bandwidth.

A.6.4 Network layer

The network layer defines logical addressing of devices. Part 101 defines 16 bit forward frame
addressing and Part 103 defines 24 bit forward frame addressing formats. A bus unit needs to
determine which of the two address spaces is applicable by checking the length of the frames
received.
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A.6.5 Transport layer
The transport layer ensures a data transmission. IEC 62386 checks data transmission through

session layer commands, the principle of operation for this master-slave communication
system.

A.6.6 Session layer

The session layer defines the request / response mechanism (Part 102/103).

A.6.7 Presentation layer

The presentation layer defines format classes for data, commands and special commands
(Part 102/103).

A.6.8 Application layer

The @pplication layer defines application specific codes and data formats [(Parts
102/1Q3/2xx/3xX).
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COMMISSION ELECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE

INTERFACE D’ECLAIRAGE ADRESSABLE NUMERIQUE —
Partie 101: Exigences générales — Composants de systéme

AVANT-PROPOS

La
com
obje
de

Commission Electrotechnique Internationale (IEC) est une organisation mondiale de norm

posée de I'ensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités nationaux de I'lEC). Y EQ
de favoriser la coopération internationale pour toutes les questions de normalisation daps\les d
‘électricité et de I'électronique. A cet effet, I'lEC — entre autres activités — publie/des

intenationales, des Spécifications techniques, des Rapports techniques, des Spécifications ‘accessi

publ
com
orgg
égal
selo
Les
du g

¢ (PAS) et des Guides (ci-aprés dénommés "Publication(s) de I'lEC"). Leur élaboration’ est config
tés d'études, aux travaux desquels tout Comité national intéressé par le sujet traité peut partici
nisations internationales, gouvernementales et non gouvernementales, en liaison’avec I'lEC, pal
ement aux travaux. L'IEC collabore étroitement avec I'Organisation Internationale de Normalisatio
h des conditions fixées par accord entre les deux organisations.

décisions ou accords officiels de I'lEC concernant les questions technjques représentent, dans la
ossible, un accord international sur les sujets étudiés, étant donné” gue les Comités nationaux

intéfessés sont représentés dans chaque comité d’études.

Les

com
s'as
I'éve
Dan
mes|
etr
régi

L'IE
four
conf
indé
Tou

Auc
man|
nati
dom
de j
tout

Publications de I'lEC se présentent sous la forme de recommandations internationales et sont

e telles par les Comités nationaux de I'lEC. Tous les effofts raisonnables sont entrepris afin g
sure de I'exactitude du contenu technique de ses publicatiohs;) 'lEC ne peut pas étre tenue respong
ntuelle mauvaise utilisation ou interprétation qui en est faite par un quelconque utilisateur final.

5 le but d'encourager I'uniformité internationale, les, Camités nationaux de I'lEC s'engagent, dans
Lire possible, a appliquer de fagon transparente les Publications de I'lEC dans leurs publications na
pgionales. Toutes divergences entre toutes Publications de I'lEC et toutes publications nation
nales correspondantes doivent étre indiquées ‘en.termes clairs dans ces dernieres.

C elle-méme ne fournit aucune attestation;de conformité. Des organismes de certification indép
hissent des services d'évaluation de canfermité et, dans certains secteurs, accédent aux mar
pbrmité de I'lEC. L'IEC n'est responsable™d'aucun des services effectués par les organismes de cert
pendants.

les utilisateurs doivent s'assurer qu'ils sont en possession de la derniére édition de cette publicati

ne responsabilité ne doit’ &tre imputée a I'lEC, a ses administrateurs, employés, auxilia|
dataires, y compris ses experts particuliers et les membres de ses comités d'études et des

naux de I'lEC, pour tout préjudice causé en cas de dommages corporels et matériels, ou de to
mage de quelque nature“que ce soit, directe ou indirecte, ou pour supporter les colts (y compris

istice) et les dépenses découlant de la publication ou de l'utilisation de cette Publication de I'lE
b autre Publicationnde I'lEC, ou au crédit qui lui est accordé.

L'attention est attirée sur les références normatives citées dans cette publication. L'utilisation de pub

réfé

encées est0bligatoire pour une application correcte de la présente publication.

L'at

ntion «est, attirée sur le fait que certains des éléments de la présente Publication de I'lEC peuvd

I'objet del droits de brevet. L'IEC ne saurait étre tenue pour responsable de ne pas avoir identifié de te

de

revets et de ne pas avoir signalé leur existence.

hlisation
a pour
maines
Normes
bles au
e a des
er. Les
ticipent
h (1SO),

mesure
le I'lEC

Agréées
e I'lEC
able de

toute la
tionales
ales ou

endants
ues de
fication

n.

res ou
Comités
ut autre
es frais
C ou de

ications

nt faire
s droits

La Norme internationale IEC 62386-101 a été établie par le sous-comité 34C: Appareils
auxiliaires pour lampes, du comité d'études 34 de I'lEC: Lampes et équipements associés.

Cette deuxieme édition annule et remplace la premiere édition parue en 2009. Cette édition
constitue une révision technique.

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

a) collecte de toutes les exigences relatives au cadencement des bus définies dans
I'IEC 62386-101:2009 et I'lEC 62386-102:2009 et reformulation des exigences relatives au
cadencement pour faciliter I’élaboration d’une future norme de dispositifs de commande,
en tenant notamment compte des exigences relatives aux systemes a plusieurs maitres.
Les tolérances de 10 % ont été remplacées par des valeurs de cadencement minimales et
maximales;
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b) intégration des exigences de cadencement de plusieurs maitres;

c) extension des trames en avant définies;.

d) ajout d’exigences relatives au cablage;

e) am

élioration des exigences relatives a I'alimentation électrique du bus;

f) amélioration des séquences d’essai et description des séquences d’essai sous la forme

d'u

n pseudo-code au lieu d’organigrammes.

Le texte anglais de cette norme est issu des documents 34C/1098/FDIS et 34C/1111/RVD. Le
t de vote 34C/1111/RVD donne toute information sur le vote ayant abouti a
I'approbation de cette norme.
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INTRODUCTION

L'IEC 62386 est composée de plusieurs parties désignées en référence en série. Les parties
de la série 1xx constituent les spécifications de base. La Partie 101 contient les exigences
générales relatives aux composants de systéme, la Partie 102 étend ces informations avec
les exigences générales relatives aux appareillages de commande et la Partie 103 étend ces
informations avec les exigences générales relatives aux dispositifs de commande.

Les parties de la série 2xx étendent les exigences générales relatives aux appareillages de
commande aux extensions spécifiques aux lampes (principalement pour la rétrocompatibilité
avec I'Edition 1 de I'lEC 62386) et aux caractéristiques spécifiques aux appareillages de
commarde:

Les parties de la série 3xx étendent les exigences générales relatives aux disposififs de
commande aux extensions spécifiques aux dispositifs d’entrée décrivant les types d’ingtance
ainsi que certaines caractéristiques communes qui peuvent étre combinées, a_plusieurq types
d’'instance.

Cette |deuxiéme édition de I'lEC 62386-101 est publiée conjointément avec I'lEC §2386-
102:2Q14 et avec les diverses parties qui composent la série JEC’62386-2xx relativgs aux
appargillages de commande, ainsi qu’'avec I'lEC 62386-103:2014 et les diverses parties qui
compdsent la série IEC 62386-3xx donnant des exigences partictliéres pour les dispositifs de
commande. La présentation en parties publiées séparémentfacilitera les futurs amendgments
et révisions. Des exigences supplémentaires seront ajoutées si et quand le besoin en sera
reconrnu.

La Figpre 1 ci-dessous illustre la configuration de<l@’ norme.

2XX 2XX 2XX 2XX 2XX y 3XX 3XX 3XX 3xx 3Ixx
W\

101 Exigences générales -
Composants de systéme

IEC

Figure 1 — Présentation graphique générale de I'lEC 62386

La présente partie de I'lEC 62386, tout en faisant référence a un article quelconque des deux
autres parties de la série IEC 62386-1xx, spécifie la mesure dans laquelle un article
s'applique et l'ordre dans lequel les essais sont a effectuer. Les parties contiennent
également des exigences supplémentaires, s'il y a lieu.

Tous les nombres utilisés dans la présente Norme internationale sont des nombres décimaux,
sauf indication contraire. Les nombres hexadécimaux sont donnés dans le format OxVV, ou
VV est la valeur. Les nombres binaires sont donnés dans le format XXXXXXXXb ou dans le
format XXXX XXXX, ou X est 0 ou 1; "x" dans les nombres binaires signifie que "la valeur n'a
pas d’influence".
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INTERFACE D’ECLAIRAGE ADRESSABLE NUMERIQUE -

Partie 101: Exigences générales —
Composants de systéme
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ces de I'lEC 61347, avec en plus les alimentations en courant continu.

Les essais spécifiés dans la présente norme sont des essais de type. Les exigencest relatives au
s de bus individuelles en cours de production ne sont pas incluses.
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Pour les besoins du présent document, les termes et définitions suivants s’appliquent.

3.1

état actif

phase

de la tension de bas niveau au cours d'une transmission

Note 1 a I'article: Le bruit et les impulsions breves peuvent étre ignorés et ne modifient donc pas I'état.

3.2

alimentation électrique avancée du bus
alimentation électrique du bus capable de vérifier les conditions de défaut sur le bus avant de

mettre

en marche sa sortie en continu
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Note 1 a l'article: Les exemples de conditions de défaut sont la tension de secteur connectée au bus ou le court-
circuit du bus.

3.3

contrbleur d’application

dispositif de commande raccordé au bus et qui envoie des commandes afin de commander
les dispositifs d’entrée et/ou I'appareillage de commande raccordés au méme bus

3.4
trame en arriére (réponse)
trame utilisée pour la transmission de réponse

3.5
transmission de réponse (en arriére)
transnjission de données en réponse a et déclenchée par une transmission d’exécution

3.6
bus
ligne de connexion a deux fils transportant de I'énergie électrique et destdrames

3.7
alimenté par le bus
fourniture de I'énergie électrique de fonctionnement par le bus

3.8
mise hors tension du bus
coupufe de I'alimentation du bus de plus de 45 ms

3.9
coupure de I'alimentation du bus
situatipn anormale ou la tension du bug’est dans la plage de tensions de bas nivgau du
réceptpur, et non due a la présence d’'un émetteur actif

3.10
alimentation électrique du hus
unité fpurnissant au bus une énergie électrique définie

3.11
unité ge bus
unité logique ouscombinaison d'unités logiques, contenant un émetteur et, en optipn, un
réceptpur

Note 1 & I'article: Voir 4.6.6.

3.12
dépassement de charge
produit du temps de dépassement du courant et de I'amplitude de dépassement du courant

Note 1 a l'article: Dans la présente norme, le dépassement de charge est une simple multiplication du temps de
dépassement du courant et de I'amplitude de dépassement du courant.

3.13
collision
situation dans laquelle deux émetteurs ou plus émettent simultanément

Note 1 a I'article: Les collisions peuvent passer inapercues si le cadencement de la transmission est
suffisamment similaire et le contenu des trames transmises est identique.
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3.14

commande

transmission d’exécution avec une quantité d’information appropriée, destinée a provoquer
une réaction chez le récepteur

Note 1 a l'article: Un récepteur, aprés avoir décodé une commande peut, le cas échéant, décider d’ignorer la
commande.

Note 2 a l'article: Se reporter aux Parties 102, 103, 2xx et 3xx de la présente norme pour les définitions des
commandes.

3.15

dispositif de commande
disposdijitif raccordé au bus et qui envoie des commandes a d’autres dispositifs (par exemple,
appareillages de commande) raccordés au méme bus

Note 1 & l'article: Les dispositifs de commande peuvent aussi recevoir des commandes et desS\transmisgions de
réponssg.

3.16
apparegillage de commande
disposijtif raccordé au bus et qui recoit des commandes afin de Gommander au moins une
sortie e maniére directe ou indirecte

Note 1 g l'article: L’appareillage de commande de lampe de I'lEC 61847-1 peut couvrir les appareillages de
commarde.

3.17
temps de dépassement du courant
temps| par bit pendant lequel le courant fourni~par l'alimentation électrique du blis est
supérigur a la valeur maximale autorisée de 250 mA, aprés un passage de I'état de r¢pos a
I'état dctif

Note 1 & I'article: Voir 6.5.4.

3.18
zone de destruction
crénedu temporel ou une trame valide ne peut étre garantie, et donc ou il est nécgssaire
d'invaljder la trame

3.19
front
passa@e de I'état)actif a I'état de repos ou inversement

3.20

messgge d*evénement

commandé envoyée pa sur le
bus

3.21

alimentation externe
fourniture de I'énergie de fonctionnement par une alimentation électrique distincte

Note 1 & l'article: L’alimentation électrique distincte peut étre le secteur, un systéme d’'alimentation en courant
continu, etc.

3.22
trame en avant (exécution)
trame utilisée pour la transmission d’exécution
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3.23
priorité de trame en avant
propriété d’'une trame en avant servant a prioriser I'acces au bus

3.24
transmission d’exécution (en avant)
transmission de données initiée par un dispositif de commande

Note 1 a I'article: Voir aussi 3.5.

3.25
trame
ensemble de bits consécutifs suivis d’'un état d'arrét

Note 1 & I'article: Voir I'Article 8 pour la définition du cadencement d’un état d'arrét.

3.26
zone grisée

crénegu temporel contenant le point de décision séparant les créneaux.temporels adjacents

Note 1 p l'article: Ceci signifie que la décision est arbitraire. En général, il convient d’utiliser comm¢ action
I’entrée [précédente ou suivante dans un tableau. Voir I’Article 8 pour de plus amples informations.

3.27
état d¢ repos
phase|de tension de niveau élevé entre et pendant les {ransmissions

Note 1 & l'article: Le bruit et les impulsions bréves peuvent étre'ignorés et ne modifient donc pas I'état.

3.28
dispositif d’entrée
disposjtif de commande raccordé au bus €t qui envoie des commandes a I'aide d’'un énpetteur
a plusleurs maitres, afin de diffuser des\informations sur les actions des utilisateurs etjou les
valeury des capteurs

Note 1 & l'article: Les dispositifs d’entrée ne transmettent pas de commandes a I'appareillage de commandle.

3.29
instance
unité de traitement des signaux d'un dispositif d’entrée

3.30
instruption
commande-frahsmise pour modifier une ou plusieurs variables dans une unité de bus

3.31
alimentation électrique intégrée du bus

alimentation électrique du bus intégrée dans un dispositif physique qui contient également
une unité de bus

3.32
interface
bornes ou fils destinés a étre raccordés au bus

3.33

unité logique

appareillage de commande ou dispositif de commande qui est conforme a I'lEC 62386-102 ou
al'lEC 62386-103

Note 1 a I'article: Voir 4.6.6.
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3.34

contrbleur d’application a plusieurs maitres

contréleur d’application destiné a partager le bus avec d'autres dispositifs de commande et
utilisant un émetteur a plusieurs maitres

3.35

émetteur a plusieurs maitres

émetteur suivant le cadencement a plusieurs maitres et prenant en charge la détection de
collisions, I'évitement de collisions et les méthodes de récupération en cas de collision

Note 1 & I'article: Les émetteurs a plusieurs maitres sont utilisés dans les dispositifs de commande destinés aux
systemes de commande a plusieurs maitres.

3.36
tramelen avant propriétaire
trame jautre qu’'une trame en avant normalisée, une trame en avant réservée ou ' une trgme en
arriere

Note 1 & l'article: Les trames propriétaires sont destinées a des usages propres au fabricant.

3.37
requéte
commande transmise pour observer une variable dans une unité€.de bus

Note 1 & l'article: Une requéte peut étre suivie d'une trame en arriere,

3.38
récepleur
partie d'une unité de bus détectant et décodant des’trames sur le bus

3.39
réseryé
desting a une utilisation ultérieure par la‘présente norme

3.40
commpande double envoi (send-twice)
commande transmise par les trames en avant double envoi (send-twice)

Note 1 & I'article: Se reporter/au 9.3, Partie 102, Partie 103, Parties 2xx et Parties 3xx de la présente norfne pour
plus de [détails sur les commandes double envoi (send-twice).

3.41
tramelen avant.double envoi (send-twice)
trame |en avant qui nécessite d'étre transmise deux fois avec une durée d'établisgement
limitée, eh'vue d’étre traitée par le récepteur

3.42

durée d'établissement

temps pendant lequel le bus est a I'état de repos aprés le dernier front montant d’'une trame et
avant le premier front descendant de la trame suivante

3.43

contrbleur d’application a un seul maitre

contrdleur d'application qui n'est pas destiné a partager le bus avec d'autres dispositifs de
commande

3.44
trame en avant normalisée
trame en avant définie et décrite dans la présente série de normes
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3.45
défaill

ance systeme

coupure de I'alimentation du bus de plus de 550 ms

3.46

transaction
ensemble ininterruptible d’'une ou de plusieurs trames en avant consécutives transmises par
un seul dispositif de commande, sans aucune trame en arriére ou avec plusieurs trames en

s est

s est

eindre
es de

ans la
que le
sur les

arriére

3.47

émettet

partie d’'une unité de bus placant les trames sur le bus

3.48

temps de dépassement de la tension

temps| par bit pendant lequel la tension fournie par l'alimentation élecirique du b
supérigure a 20,5 V aprés un passage de I'état actif a I'état de repos

Note 1 & I'article: Voir 6.5.4

3.49

temps| de sous-dépassement de la tension

temps| par bit pendant lequel la tension fournie par Jalimentation électrique du b
infériepre a 12,0 V aprés un passage de I'état actif a I’étatde repos

Note 1 & l'article: Voir 6.5.4

4 Genéralités

4.1 [|Objet

L'obje{ de la normalisation de l'interface d’'éclairage adressable numérique est d’att
I'intergpérabilité des systemes. multifournisseurs en dessous du niveau des system
gestioh d'immeubles.

L’'EN 50491 et I'lSO 14672\ne s’appliquent pas pour les besoins de la présente norme.
4.2 |Numéro de version

La velsion dojt\étre dans le format "x.y", ou le numéro de version supérieur x est d
plage de 0_a-62 et le numéro de version inférieur y est dans la plage de 0 a 2. Lors
numérp dewersion est codé en octet, le numéro de version supérieur x doit étre établi
bits 7 §'2°€t le numéro de version inférieur y doit étre établi sur les bits 1 a 0.

A chaque amendement apporté a une édition de I'lEC 62386-101, le numéro de version
inférieur doit étre incrémenté de un.

Pour une nouvelle édition de I'lEC 62386-101, le numéro de version supérieur doit étre

incrém

enté de un et le numéro de version inférieur doit étre établi sur O.

L'actuel numéro de version est "2.0".

NOTE En général, deux (2) amendements sont réalisés sur les documents de I'lEC avant la création d'une
nouvelle édition.
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4.3  Structure et architecture de systéme

Un systéme conforme a la présente norme doit étre constitué des composants énumérés dans
le Tableau 1.

Tableau 1 — Composants de systéme

Composant Grandeur Pour informations détaillées, voir
Alimentation électrique du bus >1 Article 6
Appareillage de commande >0 IEC 62386-102:2014
Contraleur d’appliratinn 1 IEC 62386-103:2014
Dispoditifs d’entrée >0 IEC 62386-103:2014
Bus 1 Paragraphe 4.8 et I'Article A.2

Dans Uin systéme, toutes les unités de bus ainsi que les alimentations éléctriques du bys sont
raccorflées en paralléle au bus.

NOTE |En conséquence, toutes les trames sont visibles pour toutes |€s, alimentations électriques, les
appareilflages de commande et les dispositifs de commande sur le bus.

La Figlre 2 illustre un exemple de structure de systeme.

Bus power supply Bus power
(IEC62386-101) supply

Control devices Input Application
(IEC62386-103) device controller

Bus
(IEC62386-101)

Control gear

Control gear Control gear
(IEC62386-102) ¢ :
\ IEC

Il égende

Anglais Francais
[= 1 W H totl Sl $ct &l L.
DS pPoweT—StpPpPTy rerrreran o Cre et g ot oo oUS
Control devices Dispositifs de commande
Bus Bus
Control gear Appareillage de commande
Input device Dispositif d’entrée
Application controller Contrdleur d’'application

Figure 2 — Exemple de structure de systéeme

Voir 4.8 pour des informations détaillées sur le cablage et I'Article A.2 pour des informations
sur les architectures possibles de systéme.
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4.4

Flux d’informations du systéme

— 05 —

La Figure 3 présente les différents types de trames qui sont utilisés pour la communication
entre les unités de bus dans un systéme. Une trame en arriére n’est toujours transmise qu’en
réponse a une trame en avant.

S CEE— CE—
| 24bitFF 16 bit FF
Input (\ Application BF Control
device 24 bit FE controller gear
\
| BF
- - | P
BF: Backward\frame
FF: Forward.frame
IEC
légende
Anglais Brancais
Ihput device Dispositif d’entrée
Application controller Contrdleurd application
CGontrol gear Appareillage de commande
HF: Backward frame Trame en arriére
HF: Forward frame Trame en avant

Un flu
autoris

NOTE
d'appar
trames

4.5

Les ur
différe

e Mg

e.

e ins

Figure 3 — Communication.entre les unités de bus (exemple)

direct d'informations d’un dispositif d’entrée a un appareillage de commande n’qg

Un systeme conforme a la présente norme peut étre constitué uniquement d'un contréleur d’applid
tillages de commande; voir A.2.4. Dans un tel systéme, I'entrée de I'utilisateur ne donne pas lie
bn avant de 24 bits surJlebus.

Types de commande

ités de bus'conformes a la présente norme doivent utiliser pour la communicat
hts typeS de commandes ci-dessous:

ssages d'événement,

Ll mfinnc’ et

e requétes

st pas

ation et

L a des

on les

NOTE Voir la Partie 102, la Partie 103, les Parties 2xx et les Parties 3xx pour plus de détails sur les messages

d’événement, les instructions et les requétes.

4.6

46.1

Unités de bus

Emetteurs et récepteurs dans les unités de bus

Le Tableau 2 donne un bref résumé des différents récepteurs et émetteurs dans les unités de

bus.
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Tableau 2 — Emetteurs et récepteurs dans les unités de bus

Unité de bus Récepteur de Emetteur de

Appareillage de commande | Trames en avant de 16 bits

cadencement a un seul maitre @

Trames en arriére, suivant les exigences de

Trames en avant de 24 bits

Contrdleur d’application a
plusieurs maitres

Trames en avant de 16 bits ® | Trames en avant de 16 bits | Plusieurs m

Dispositif d’entrée Trames en avant de 24 bits
Trames en arriere 2 Suivant les
Trames en avant de 24 bits Trames en avant de 24 bits exigences de N
cadencement a

aitres

Trames en arriere Trames en arriére @
Contrdleur d’'application a e Trames en avant de 16 bits, suivant les
un seyl maitre Trames en arriere exigences de cadencement a un seul maitre ¢
a8 Aupune méthode de détection de collisions ou d'évitement de collisions ne doit étre appliqude aux
trahsmissions des trames en arriére.
b Applicable seulement lorsque le contrdleur d’application a plusieurs maitres est capable dg traiter les frames
enfavant de 16 bits transmises par d’autres contr6leurs d’application.
¢ Seplement si le contrdleur d’application a un seul maitre utilise des adressages, gu-des requétes.
4 Un|contrdleur d’application & un seul maitre peut aussi envoyer des trames de"24 bits en cas d'interrdgation
des$ dispositifs d’entrée.
4.6.2 Appareillage de commande
Un appareillage de commande doit étre conforme a‘la présente norme et a la Partie {102 et
aux PQrties applicables 2xx de I'l[EC 62386.
Il doit [comprendre un récepteur pour les trames en avant de 16 bits et un émetteur pour la
transnjission des trames en arriére. L'émetteur de trames en arriére doit satisfaile aux
exigences de cadencement applicables:dd/émetteur a un seul maitre et ne doit pas meftre en
ceuvre|la détection de collisions ou la récupération en cas de collision.
4.6.3 Dispositif d’entrée
Un dispositif d’entrée doit é&tre conforme a la présente norme et a la Partie 103 et aux Parties
applic@bles 3xx de I'lEC 62386.
Il doit|contenir un «metteur a plusieurs maitres suivant les exigences de cadencemgnt de
I'émetfeur a plusiedurs maitres définies en 8.3 de la présente norme pour transmettfe des

trameg
des tr
caden
détect

Ames«en~arriere. L'émetteur de trames en arriere doit satisfaire aux exigend

en avant‘de 24 bits. Il doit également comprendre un émetteur pour la transnpission

es de

cement applicables a un émetteur a un seul maitre et ne doit pas mettre en celvre la

ondde collisions ou la récupération en cas de collision.

NOTE Bien qu’ils soient logiqguement des objets distincts, I'émetteur a plusieurs maitres et I'émetteur de trames
en arriere peuvent partager le méme matériel.

Un dispositif d'entrée doit comporter un récepteur pour recevoir des trames en avant de
24 bits transmises par d'autres dispositifs de commande.

4.6.4

Contrdleur d’application a un seul maitre

Un contrbéleur d’'application a un seul maitre doit étre conforme a la présente norme et a la

Partie

103 de I'lEC 62386.

Il doit contenir un émetteur suivant les exigences de cadencement de I'émetteur définies en

8.1 de

la présente norme.
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NOTE 1 En général, cependant, un controleur d’application a un seul maitre contient également un récepteur
pour recevoir des trames en arriére transmises par I'appareillage de commande.

Un contréleur d’application & un seul maitre doit utiliser les commandes définies dans la
Partie 102 et, le cas échéant, les Parties 2xx de I'lEC 62386 pour communiquer avec
I'appareillage de commande.

NOTE 2 Les méthodes et algorithmes de commande d'un contréleur d'application utilisés pour la commande
d'éclairage ne relevent pas du domaine d'application de I'lEC 62386.

NOTE 3 Un contrdleur d’application a un seul maftre peut partager le bus avec des dispositifs d’entrée avec des
messages d’'événement désactivés. Voir la Partie 103 pour de plus amples informations sur les dispositifs d’entrée.

4.6.5

Un contréleur d’application & plusieurs maitres doit étre conforme a la présente norme

Partie

Il doit

I'émetleur a plusieurs maitres définies en 8.3 de la présente norme. ¢l doit compren

récept
d’autrg

Un co
Partie

I'appateillage de commande. Il doit utiliser les commandes définies dans la Partie 103
cas é¢héant, les Parties 3xx de I'IEC 62386 pour-‘communiquer avec les disposif
commande.

NOTE 1 Un contrdleur d’application a plusieurs maitres peut également recevoir et traiter les trames en §
16 bits fransmises par d’autres contréleurs d’applicationet/ou réagir face aux requétes.

NOTE 2 Les méthodes et algorithmes de commande d'un contréleur d'application utilisés pour la co
d'éclairdge ne reléevent pas du domaine d'application de I'lEC 62386.

NOTE 3
méme b

4.6.6

Plusie
préser
I'interf

o Fav-u | ol L - & L H '
CUITItrvitctur u QP'JIIL:QI.IUII A PIUDICUID mrartrc© o

103 de I'lEC 62386.

contenir un émetteur a plusieurs maitres suivant les exigences de ‘cadencem

bur pour recevoir des trames en arriére ainsi que des trames, emavant transmis
s dispositifs de commande.

ntroleur d’application a plusieurs maitres doit utiliser les.¢commandes définies d
102 et, le cas échéant, les Parties 2xx de I'lEC~62386 pour communique

La normalisation de I'’échange de 'données entre les différents contréleurs d’application parta
us ne reléve pas du domaine d’application de I'lEC 62386.

Partage d’une interface

iIrs unités logiques\‘*peuvent partager une méme interface physique. La Fig

hce physique,

et a la

ent de
dre un
es par

ans la
avec
et, le
ifs de

vant de

hmande

eant le

ure 4

te un exemple-oU n unités logiques et une alimentation électrique du bus pantagent
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- - - l Interface I ~
Physical device L—J
( . ) ( )
Bus unit Bus power
( . . h supply
Receiver Transmitter
- J
-~
Logical unit 1 Logical unit 2 Logical unit n
Application Input Input
controller device device
! i JI ,
- J - J
v
IEC
légende
Anglais Francais
Interface Interface
Hhysical device Dispositif physique
Hus unit Unité de bus
Receiver Récepteur
Transmitter Emetteur
Yogical unit Unité logique
Application controller Caontroleur d’'application
Ihput device Dispositif d’entrée
Hus power supply Alimentation électrique du bus
Figure 4 — Exemple d’une interface partagée
Un contrbéleur d’application peut gtre intégré dans une unité de bus qui contient égalem

dispodjitif d'entrée, avec a la fois)Ne contrdleur d’application et le dispositif d'entrée part
la méme interface physique.~Une unité de bus de ce genre doit prendre en charg

comm
de lan

4.7
4.7.1

Dans
guand

nde pour désactiverle contréleur d’application, permettant ainsi d'utiliser 'unité
néme fagon que Si'glle ne contenait que le dispositif d'entrée.

Alimentation électrique du bus et calculs de la charge
Couverture de la demande de courant

Lin_systéme, la somme de la consommation de courant de toutes les unités ¢

ent un
geant
e une
e bus

e bus

ser la

elles ne sont pas en transmission (\mir B 5 Tabhleau 10) ne doit pas rhz'\lnac

somme du courant d'alimentation garanti de toutes les alimentations du bus (voir 6.5.1,
Tableau 13). Voir aussi A.5.

Le courant complémentaire est nécessaire lors de la transmission pour alimenter les
processus dynamiques tels que les capacités de charge au sein du systéme.

Z I BusUnit + IDynamic Processes < z I Power Supply Guaranteed

Unité de bus Processus dynamiques Alimentation garantie

Il n'existe pas d’équation universellement valide pour calculer le courant nécessaire pour les
processus dynamiques puisque ce courant dépend du cablage du systéeme et de la structure
du systéme.
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4.7.2

Conformité du courant de signal maximal

La somme du courant d'alimentation maximal de toutes les alimentations électriques du bus
connectées au bus ne doit jamais dépasser 250 mA.

4.7.3

Z I'Power Supply Guranteed < Z I'Power Supply Maximum <250 mA

Alimentation garantie Alimentation maximale

Simplification des calculs dans le systeme

Pour rljn systeme constitué d'une seule alimentation eélectrigue du bus, d'unites
t

alime
apparg

Le fac
20 % 1

4.8
48.1

Il cony
linéair
en anr
ou cor
cable,

NOTE
étre pla

4.8.2

Outre
du syjq

s'écarfer de plus de 2,0 V de la tension aux bornes de l'interface de chacun des

dispos|

ées par le bus et de n unités de bus avec alimentation externe, par exemp
illage de commande, la simplification suivante est recommandée:

I Power Supply Guaranteed

2mA x r-1E><ternally Powered Bus Units + § IBus Powered Bus Units — 12

Unités de bus avec alimentation externe  Unités de bus alimentées par le-bus Alimentation gaf

feur 1,2 est un chiffre approximatif et prend en compte\tn courant complémenta
écessaire aux processus dynamiques.

Cablage

Structure du céblage
ient que le cablage du bus soit conne€té dans une topologie en étoile, une tof
eau. Les deux conducteurs qui sefvent de bus doivent étre placés dans le méms

duit a cable. Les deux conducteurs doivent étre cote a cote dans le cable ou co
afin d'éviter tout couplage intempestif avec d'autres signaux.

En fonction des directives d/installation locales et des exigences d'isolation, les deux conducteurs
Lés dans le méme céable que les conducteurs de I'alimentation secteur.

Spécification@u cablage

es effets trafsitoires lors de la transmission, a tout moment pendant le fonctionn
téme, lactension aux bornes de l'interface de n'importe quel dispositif ne dg

itifs sans exception connectés au bus. Voir aussi A.1 pour plus de détails.

e bus
le, un

antie

lire de

ologie

b ou une combinaison des deux. Le ¢éablage ne doit pas étre réalisé dans une stijucture

cable
hduit a

peuvent

ement
it pas
autres

NOTE 1

ba” chute de tension dépend de la somme des courants d'alimentation de toutes les alime|

htations

électriques, de la résistance spécifique des conducteurs et de la longueur du cablage.

NOTE 2

4.9

Cette exigence peut limiter la longueur totale du cablage au sein du systéme.

Isolation

L'exigence minimale pour les composants de systeme conformes a la présente norme doit
étre I'isolation principale telle que définie dans I'lEC 61347-1.

4.10

Mise a la terre du bus

L'exigence pour les composants de systéme conformes a la présente norme doit étre telle que
définie dans I'lEC 61347-1.
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NOTE Des courants intempestifs provoqués par plusieurs connexions du circuit a la terre de protection peuvent
causer des incendies dans le cablage du bus. La mise a la terre peut aussi enfreindre les exigences de sécurité
relatives a certains luminaires.

4.11 Coupures d’alimentation dans les unités de bus

411.1

Différents niveaux de coupures d’alimentation

Le Tableau 3 et le Tableau 4 indiquent les différents niveaux de coupures d'alimentation dans
les unités de bus.

Tableau 3 — Cadencement de coupure de I’'alimentation électrique externe

4.11.2

Les e
perma

NOTE 1

Minimum Typique Maximum Description
Coupures de courte durée de
200 ms - o ) a
I'alimentation électrique externe
> 200 ms <5s Zone grisée
5s Cycle d'alimentation externe’2
a  Voir 4.11.2.
b Voir 4.11.3.

Tableau 4 — Cadencement de coupure de I'alimentation électrique du bus

Minimum Typique Maximum Description
40 ms Coupures _de cpurte_durée de
Falimentation électrique du bus 2
> 40 ms <45 ms Zone grisée
45 ms 450 ms Mise hors tension du bus P
> 450 ms <550 ms Zone grisée
550 ms Défaillance systéme P
a  Voir 4.11.4.
b voir Article 3.

Coupures de courte durée de I'alimentation électrique externe

igences dev4.11 de la présente norme s’appliquent aux unités de bus en
hent sapS\communication sur le bus.

Le‘régime permanent implique par exemple que le dispositif a terminé sa mise sous tension et

prét pod

ridglfonctionnement prévu, sans aucune modification de la sortie en cours.

égime

gu'il est

Les essais correspondants doivent étre effectués avec des méthodes d'essai et équipements
d'essai selon I'lEC 61000-4-11 a la tension d'alimentation électrique minimale spécifiée, avec
les niveaux de tension d'essai indiqués dans le Tableau 5. Pour I'alimentation en courant
alternatif, le décalage de la tension doit se produire au passage par zéro.

Tableau 5 — Coupures d’alimentation de courte durée

Niveaux d’essai
Niveau de tension d’essai 1 70 %
Niveau de tension d’essai 2 0%
Nombre de périodes sous alimentation en courant alternatif 10
Durée de coupure sous alimentation en courant continu 200 ms
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Un changement d’état peut se produire lors de la coupure de l'alimentation électrique. Apres
la coupure de l'alimentation électrique, I'unité de bus doit étre ou doit étre rétablie dans les

30 min

dans le méme état qu'avant la coupure.

NOTE 2 Le délai de 30 min est choisi pour prendre en compte le long moment de rallumage de certains types de

lampe.

4.11.3

Cycle d’alimentation externe

Aprés un cycle d’alimentation externe (voir Tableau 3), une unité de bus avec alimentation
externe doit adopter un comportement sous tension.

NOTE
4.11.4
Les ur

I'alime]

Les e
électri

4.11.5

Une u
un cyg
d’alim§

4.11.6
Aprés

capab
tard le

Un rég
récept

Un ém
tét qug

LE COMmportenent Sous ension est dermr dans 1es Farties 1UuZ €t 1Us Je TTEL 6Z2560.
Coupures de courte durée de I'alimentation électrique du bus

ités de bus ne doivent pas interpréter les bréves coupures de 40 ms-al. maxim
htation du bus comme une mise hors tension.

bsais correspondants doivent étre effectués a la tension midimale de l'alime
jue du bus.

Mise hors tension du bus

nité de bus alimentée par le bus peut interpréter une mise hors tension du bus d
le d’alimentation externe. Elle doit interpréter uné défaillance systéeme comme ur
bntation externe. Voir le Tableau 4.

Cadencement du démarrage du systéme
la mise sous tension par une source\externe, 'alimentation électrique du bus dg

e de fournir le courant d'alimentation garanti donné dans le Tableau 13, aprés g
temps de démarrage de l'alimentation électrique du bus spécifié dans le Tableau

bur spécifié dans le Tableau 6.

etteur ou un émetteur a plusieurs maitres ne doit pas démarrer les transmissior
le temps de démarrage de I'émetteur spécifié dans le Tableau 6.

um de

ntation

omme
cycle

it étre
u plus
6.

epteur doit étre prét a recevoir des trames dans le temps de démarrage maximal du

s plus
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Tableau 6 — Cadencement du démarrage

Minimum Typique Maximum Condition
Temp_s de démarrage de I'alimentation 250 ms
électrique du bus
Temps de démarrage de I'alimentation 400 ms ('Zourant'
électrique avancée du bus d’alimentation
garanti atteint
. - : 400 ms 2
Temps de démarrage de I'alimentation
électrique intégrée du bus 5gb

Temps de démarrage du récepteur pour des
unités de bus avec alimentation externe, aprés 450 ms ©
un cycje d’alimentation externe

Tempq de démarrage du récepteur pour des
unités|de bus avec alimentation externe, aprés 100 ms
mise hors tension du bus

Tempq de démarrage du récepteur pour des
unités|de bus alimentées par le bus, apres mise 1 200ms U=10lvd
hors tgnsion du bus

Tempq de démarrage de I'émetteur 110 ms ©

Tempq de démarrage de I'émetteur a plusieurs

maitrep 110 ms

a8 Applicable si d'autres alimentations électriques du bus sont autorisées. dans le systéme.

b Applicable si aucune autre alimentation électrique du bus n’est a(itorisée dans le systéme.

¢ Noh applicable pour les émetteurs des unités de bus qui ne peuvent pas déterminer I'état du bus.
4 Etdt de repos, tension du bus mesurée au niveau de l'interface de I'unité de bus.

€ Si pn cycle d’alimentation externe s’est produit et I'alimentation du bus n’est pas disponible dans les 3p0 ms,
le gadencement de 100 ms est applicable.

La Fighre 5 illustre un exemple de cadencement du démarrage du systeme.
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power supply

power supply

A 450 ms

- 103 -

On

External

®

Idle

@ 100 msQD@ @

Bus 250 ms

110 ms

110 ms

®

ov

»

1200ms 1.200ms

>

Time

@ External power cycle

@ Latest bus power supply start-up

@ Earliest transmitter start-up

@ Latest receiver start-up for externally powered unit

@ Latest receiver start-up for bus powered unit

@ Bus power down

lEC
légende
Anglais Frangais
Hxternal power supply Alimentation électrique exterie
Hus power supply Alimentation électrique du)bus
dn Mise sous tension
Off Mise hors tension
Iglle Etat de repds
Hxternal power cycle Cycle d’alimentation externe
Uatest bus power supply start-up Dernier démarrage de I'alimentation électrique du bus
Harliest transmitter start-up Premier démarrage de I'émetteur
Latest receiver start-up for externally Dernier démarrage du récepteur pour une unité avec
powered unit alimentation externe
Latest receiver start-up for bus Dernier démarrage du récepteur pour une unité alimentée
powered unit par le bus
Hus power down Mise hors tension du bus
Tlime Temps
Figure 5 — Exemple de cadencement du démarrage
NOTE |[Il s’ensuit.a partir des dispositions du présent article qu'un émetteur peut émettre avant que fous les
réceptelirs spient préts a recevoir.
5 Spécification-electrgue
5.1 Généralités

Toutes les tensions et tous les courants se rapportent a l'interface de I'unité de bus.

L'interface de commande doit étre insensible a la polarité, sauf si une alimentation électrique
du bus est intégrée.

La protection contre les surtensions est facultative, mais recommandée pour la tension

assign

ée la plus élevée du systéme.
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Marquage de l'interface

L'interface doit porter le marquage "da" ou "DA" (pour données) sur l'unité de bus. Si le
codage couleur est utilisé, les couleurs représentant le "da" ou "DA doivent figurer sur 'unité
de bus.

S'il y a plus d'une interface, un marquage supplémentaire doit étre utilisé pour permettre de

distinguer les interfaces les unes des autres.
5.3 Condensateurs entre I'interface et la terre
Si des_condensateurs sont connectés entre le circuit d'interface et toute autre partie du
dispodjtif, telle que la terre, ils doivent étre connectés par la partie négative du.|signal
d'interface redressé. De tels condensateurs doivent satisfaire aux exigences-diisplation
donnégs en 4.9.
NOTE |[La capacité constatée sur le bus est affectée par la capacité a la terre lorsqu'un condensateur cpnnecté
entre |g partie négative de l'interface et la terre sur une unité de bus est utilisé avec unhe autre unité[de bus
comprefpant un condensateur connecté entre la partie positive de l'interface et la terre.
5.4 |Caractéristiques assignées de tension de signal
Les niveaux de tension dans le systéeme pendant le fonctionnement normal doivent tdujours
étre dans la plage de tensions nominales du systeme donnée‘dans le Tableau 7. Toufes les
unités|de bus ainsi que les alimentations électriques du ‘bus doivent résister a la tension
maximfale absolue du systéme donnée dans le Tableau\%. Les essais doivent étre effectués
avec Un courant maximal de 260 mA pendant une durée‘de 1 s.
NOTE 1| Des tensions ne relevant pas de la plage de tensions nominales du systéme peuvent survenir, quite par
exemplq a des oscillations parasites sur le bus.
Tableau 7 — Niveaux de tension du systeme
Minimum Typique Maxinpum
Tensign nominale du systéme U ov 20,5V
Tensign maximale absolue du systeme -6,5V 22,51V
Les niyeaux de tensionl@l'interface du récepteur doivent étre interprétés selon le Tableau 8.
Tableau 8 — Niveaux de tension du récepteur
Minimum Typique Maximpm
Tensign niveau haut 9,5V 225V
Tensiomde-setnt 0,0 V 870V 5V
Tension niveau bas -6,5V 6,5V

Les niveaux de tension d’'un émetteur doivent étre tels que présentés dans le Tableau 9.
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Tableau 9 — Niveaux de tension de I’émetteur

Minimum Typique Maximum
Tension niveau bas ov 4,5V
Tension niveau haut 2 10,0 v P 22,5V

éle

ten

2 Latension de niveau haut n’est pas sous la commande d’'un émetteur, mais est déterminée par I'alimentation

ctrique et son positionnement sur le bus.

La valeur 10 V est dérivée de la tension d’alimentation électrique minimale de 12 V moins la chute de

sion maximale de 2 V sur le bus.

5.5 [Caractéristiques assignées de courant de signal
La relation entre le courant Igg et la tension U a l'interface de I'unité de bus dpit étre telle
que pregsentée dans le Tableau 10.
Tableau 10 — Caractéristiques assignées de courant
Minimum Typique Maximum Conditign

Consofnmation de courant I o par I'unité

de bug avec alimentation externe, 2,0 mA

lorsquielle n'est pas en transmission

. . OV<U<22pV

Consommation de courant I ¢ par I'unité

de bug alimentée par le bus, lorsqu'elle 250 mA 2

n'est pas en transmission

Consommation de courant | lorsqu'elle

BUS b c

n'est gas en transmission 10 wA Uy sU=2255V

Courapt d'absorption de I'émetteur 250 mA Uu<4,5VvaH

a8 |l g’agit du courant théorique maximal. Il convient qu'un dispositif consomme en réalité moins de cqurant.

Volr 4.7.
b La|consommation de courant minimale-est nécessaire pour décharger les capacités du cablage |et les
capacités d'entrée des unités de bus connectées.

¢ U], estlatension de seuil du récepteur.

d |l Jagit de la tension résultantesréquise en cas d’absorption du courant maximal
5.6 |Marquage de ['unité de bus alimentée par le bus
Si undg unité de<pus est alimentée par le bus, la consommation de courant maximale en mA
doit é{re indiquée dans la documentation. Il est également recommandé de spécifigr qu'il
convient dliridiquer cela sur I'étiquette.

Le courant maximal doit tenir compte des tolérances et de la dérive de température.

5.7

Temps de montée et temps de descente du signal

Le temps de montée tg g et le temps de descente t-, | du signal doivent satisfaire aux
exigences données dans le Tableau 11. La Figure 6 et la Figure 7 illustrent les niveaux
utilisés pour mesurer tggg €t tpa (-
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Tableau 11 — Temps de montée et de descente du signal

Minimum Typique Maximum

Condition

triser teaLL POUT
I'émetteur et I'émetteur

a plusieurs maitres

3pus?

Mesurés entre 10 % et 90 % de I'écart de
tension du signal. L’essai doit étre effectué a
une tension de bus Ug 4 de 20,5V a 250 mA
sauf si une alimentation électrique du bus
d’une valeur | .de 250 mA est intégrée

triser trar POUT
I'emetteur

teiser tra POUT
I'émetteur a plusieurs

25 us

15 us

Mesurés entre:

4,5Vet1l,5VaUg s> 12V pour tension
de bus

4,5Vet(Ug,s—0,5V)aloV Uy, <12V

maitre

a8 Lalfréquence de résonance du systeme dépend des composants de systéme y compris le cablage!\Par|

copséquent, il n’y a pas de valeur minimale qui garantit I'absence d’oscillation parasite dans tous les cgs.

Il gonvient de considérer la valeur minimale de t,, ;- et de t_, , pour éviter les problémes d'EMI

(Inferférence électromagnétique).

115VatUgs 212V _
Udus—05Vatl0VsUgys<12V

Voltage

)
Sf

tFALL

tRISE

High level voltage j

45v {---————--x X"
Low level voltage
'
Timeg
IEC
Il égende
Anglais Francais
\foltage Tension
at a

High level voltage

Tension niveau haut

LJowdevel voltage

Tension niveau bas

Time

Temps

Figure 6 — Mesurages des temps maximums
de montée et de descente du signal
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Voltage
A teaLL trise
X i High level voltage
L B B . /4
0% -F---———-% -
0% -p--——----"-"--A--—-"-"---——— -
o% -p---——-----——- N
Low level voltage
Time
IEC
Il égende
Anglais Francais
\foltage Tension
High level voltage Tension niveau haut
Uow level voltage Tension niveau bas
Tlime Temps

Figure 7 — Mesurages des.temps minimums
de montée et de descéente du signal

NOTE |[Ainsi, il convient que tout appareillage/dispositif de commande provoquant une variation du niveau|logique
sur le biis au moyen de la modification de sa propre-impédance modifie son impédance a une vitesse telle[que les
exigencpks de cadencement données dans le Tableau 11 soient satisfaites.

6 Alimentation électrique du-bus

6.1 Généralités

Une alimentation électrique du bus peut étre une unité d'alimentation électrique autongme du
bus oy elle peut étre intégrée a toute unité de bus dans un dispositif physique.

Touteg les tensigns et tous les courants se rapportent a I'interface de I'unité d’alimefptation
électriggue du‘bus, qu’elle soit intégrée ou non.

En dehoers’ des cas transitoires de décharge de la capacité du bus et de tout composant
électriquement passit connecie au bus, Une alimentation elecirique du bus ne doit, pour les
tensions de bus dans la plage de 0V a 22,5V, jamais tirer du bus un courant de plus de
1 mA, méme si sa propre alimentation électrique externe est défaillante. Cette exigence ne
s'applique pas aux alimentations électriques avec un courant assigné maximal de 250 mA.

6.2 Marquage des bornes de I'alimentation électrique du bus

En plus des exigences de marquage définies en 5.2, les bornes de I'alimentation électrique du
bus doivent porter le marquage "+" et "-" pour indiquer la polarité. Si le codage couleur est
utilisé, les couleurs représentant le "+" et "-" doivent figurer sur I'alimentation électrique du
bus.
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6.3 Condensateurs entre I'interface et la terre

Si des condensateurs sont connectés entre le circuit d'interface et toute autre partie du
dispositif, telle que la terre, ils doivent étre connectés par la partie négative du signal
d'interface. De tels condensateurs doivent satisfaire aux exigences d'isolation données en
4.9.

NOTE La capacité constatée sur le bus est affectée par la capacité a la terre lorsqu'un condensateur connecté
entre la partie négative de l'interface et la terre sur une unité de bus est utilisé avec une autre unité de bus
comprenant un condensateur connecté entre la partie positive de l'interface et la terre.

6.4  Caractéristiques assignées de tension

L'alimgntation électrique du bus doit résister aux tensions indiquées dans le Tableau 7. La
tension de sortie de l'alimentation électrigue du bus doit étre comme indiquéesdans le
Tablegu 12.

Tableau 12 — Tension de sortie de I'alimentation électrique du bus

Minimum Typique Maximum Candition

Tensign de sortie 12,0V 16,0 V 20,5V Plage compléetedé tension d’alimentatipn,
plage compléte de charge, plage comp]ete
de température, état de repos

6.5 [Caractéristiques assignées de courant
6.5.1 Généralités

Le coyrant que l'alimentation électrique du busZest en mesure de fournir au bus doit étre tel
gu’indiqué dans le Tableau 13.

A la fgis le courant d’alimentation maximal et le courant d'alimentation garanti doivent étre
indigu¢s dans la documentation. IL@st également recommandé de spécifier qu'il cqnvient
d'indiguer cela sur I'étiquette. Lescourant d'alimentation garanti doit étre un minimum pbsolu
tandis|que le courant d'alimentdation maximal doit é&tre un maximum absolu.

NOTE 1 En raison de la consamption électrique interne, le courant d'alimentation garanti peut étre inféfieur au
courant|d'alimentation maximalNlersque I'unité d’alimentation électrique du bus est intégree dans une unité e bus.

NOTE 2 En général, le ‘courant d'alimentation maximal est maximal a la température minimal autorisfe pour
I'alimentation électrigue\du bus, tandis que le courant d'alimentation garanti est minimal & la température maximal
autorisée de I'alimentation électrique du bus.

NOTE 3] Le courant de l'alimentation électrique du bus et le courant d'absorption de I’émetteur influefcent le
cadencgment dursignal en raison de la capacité du cablage.

Tabhleau 13 — (‘nrnr‘férim‘iqunc accignénc
de courant de I'alimentation électrique du bus

Minimum Typique Maximum Condition
Courant Plage compléte de tension,
Courant d'alimentation maximal d’alimentation 250 mA plage compléte de
garanti température
Courant _ N
Courant d’alimentation garanti ? 8,0 mA d’alimentation (Lj" = 12,0V, plage compléte
maximal e température

& Voir aussi 4.7.
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6.5.2 Caractéristiques assignées de courant de I'alimentation électrique unique du
bus

Une alimentation électrique du bus qui est congue pour étre la seule dans le systéme doit étre
marquée avec un courant d’alimentation maximal de 250 mA.

NOTE Le courant d’alimentation garanti peut étre sensiblement inférieur au courant d’alimentation maximal.

6.5.3 Caractéristiques assignées de courant de I'alimentation électrique intégrée du
bus

Si une alimentation électrique est intégrée dans une unité de bus et que cette alimentation
éleCtri4uc tas—estta—sette—atimentation é:cutliquc tt—bus—attorisée—dans—te oyote e, le
courar|t d'absorption minimal de I'émetteur de cette unité de bus peut étre réduit auscourant
d’alimg¢ntation maximal de I'alimentation électrique du bus.

6.5.4 Comportement dynamique de I'alimentation électrique du bus

Le comportement de I'alimentation électrique du bus dans des cas dectrfansition d’un|circuit
ouvert|a un court-circuit doit étre comme indiqué dans le Tableau 14 et‘ala Figure 8.

Le comportement de l'alimentation électrique du bus dans des 'cas de transition d'unjcourt-
circuit|a un circuit ouvert doit étre comme indiqué dans le Tableau 14 et a la Figure 9.

Tableau 14 — Comportement dynamique de I'alimentation électrique du bus

Minimum Typique Maximum Condition
Amplithde de sous-dépassement de la 0,5V
tensio
. . Transition d’un cqurt-
Tempq de sous-dépassement de la tension 100 ps circuit & un circuit
Amplithde de dépassement de la tension 2,0V ouvert
Tempq de dépassement de la tension 100 ps
Tempq de montée de la tension 10 ps Mesuré deO0V al2Vv
Amplithde de dépassement du coyrant 200 mA o 1 .
Transition d’'un cifcuit
Tempq de dépassement du courant 10 ps ouvert a un court{circuit
B de 2,5 V/us
Dépaspement de charge 1 pAs

S'il existe plus-d'un dépassement/sous-dépassement, I'amplitude la plus élevée doit étr¢ prise
comm¢ l'amplitdde de dépassement/sous-dépassement. La somme de tous les tenlps de
dépasgement/sous-dépassement doit étre utilisée comme temps de dépassement/sous-
dépassement.
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Current
A
Current
overshoot
time
Current overshoot
amplitude
250mA |- ————————-————— -—
Time
fEC
légende
Anglais Francais

Gourant Courant

CGurrent overshoot time

Temps de dépassetnent du courant

CGurrent overshoot amplitude

Amplitude de dépassement du courant

Tlime

Temps

Voltage
A

225V |- sx——

205V —|-—————

Figure 8 — Comportement du courant de I'alimentation électrique du bus

120V |--————-——————— - -
\/ - undershoot

Voltage
overshoot

time

Voltage overshoot
amplitude

YA Voltage

A Litudae.
T1I50 V T Lid
Voltage
undershoot
time
Time
IEC

Légende

Anglais Francais
Voltage Tension

Voltage overshoot time

Temps de dépassement de la tension

Voltage overshoot amplitude

Amplitude de dépassement de la tension
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Anglais Francais
Voltage undershoot amplitude Amplitude de sous-dépassement de la tension
Voltage undershoot time Temps de sous-dépassement de la tension
Time Temps

Figure 9 — Comportement de la tension de I'alimentation électrique du bus

6.6 Exigences de cadencement de I'alimentation électrique du bus

6.6.1 Coupures de courte durée de I'alimentation électrique

Les eXigences de 4.11.T et 4.11.Z s’'appliquent avec l'addition suivante:
L'aliméntation électriqgue du bus doit interrompre le courant du bus pendant moins)de 450 ms.

Cette pxigence signifie que les coupures d’alimentation de courte durée ne provoquent pas
une de¢faillance systeme. Cependant toute coupure de l'alimentation du,bhus pendant glus de
40 ms| peut avoir une incidence sur les dispositifs alimentés par le bus. Par conséqyent, il
convient que la coupure de I'alimentation du bus n’excéde pas 40 ms.

6.6.2 Comportement en court circuit

En caf de détection d'un court-circuit dont la durée dépasse le délai minimal de cQupure
donné|dans le Tableau 15, I'alimentation électrique du bus peut s'arréter pendant une période
allant jusqu'a la période de redémarrage maximale<{donnée dans le Tableau 15. A dhaque
redémprrage, l'alimentation électrique doit activerila sortie pendant au moins le temps de
reprisg minimal donné dans le Tableau 15.

NOTE [Une condition de défaillance systéme ne peut-pas étre causée uniquement par le comportemenft d'une
alimentation électrique conforme a ces exigences.

Tableau 15 — Comportement de cadencement en court-circuit

Minimum Typique Maximum
Délai de la coupure 600 ms
Temps de reprise 150 ms ?
Période de.redémarrage 15s
a8 Un temps de reprise minimal de 600 ms est recommandé.

Dans ln systéme, il ne doit y avoir qu’'une seule alimentation électrique avec le mécgnisme
décrit Li-dessus.

S| une alimentation électrique du bus utilise le mécanisme décrit ci-dessus, cela doit étre
mentionné dans la documentation. Il est également recommandé d'indiquer I'information
relative a ce mécanisme de coupure sur I'étiquette.

Les alimentations électriques du bus sans le mécanisme de coupure décrit ci-dessus doivent
résister au court-circuit.

7 Structure du protocole de transmission

7.1 Généralités

Le codage des trames en avant et des trames en arriere doit étre tel que décrit dans les
paragraphes qui suivent. La Figure 10 donne un exemple de trame. Le bit de poids fort doit
toujours étre transmis en premier, immédiatement apres le bit de départ. Le bit de poids faible
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doit toujours étre transmis en dernier, immédiatement avant I'état d'arrét. La numérotation des
bits doit toujours avoir zéro pour base. Ainsi, le bit de poids fort d'une trame de n bit doit étre

le bit n-1.
T MC\J U a
| Stt)?trt |Bit n-1| | Bit 1 | Bit 0 |Stop conditionl
IEC
Légende
Anglais Francals

Ytart bit Bit de départ
Hit Bit
dtop condition Etat d’arrét

Figure 10 — Exemple de trame

7.2 |Codage de bits
7.2.1 Codage du bit de départ et du bit d’information

Le bit de départ ainsi que les bits d’'information doivent étre~a codage biphasé. Un "1" Ipgique
doit cgntenir un front montant a l'intérieur du bit codé;~tin "0" logique doit contenir up front
descepdant a l'intérieur du bit codé, comme représente & la Figure 11.

A Y
Logical 1 Logical 0
IEC
légende
Anglais Francais
Uogical 1 "1" logique
Uogical 0 "0" logique

Figure 11 — Bits a codage biphasé
Un bit|de dépdrt)doit étre codé comme "1" logique.

7.2.2 Codage de I'état d’arrét

L’'état d'arrét doit étre codé comme état de repos. L'état d'arrét doit commencer au dernier
front montant.

NOTE Si le dernier bit de la trame est "1" logique, I'état d'arrét commence a l'intérieur de ce bit. Si le dernier bit
de la trame est "0" logique, I'état d'arrét commence a la fin de ce bit.

7.3 Description des trames
Une trame doit étre constituée de:

e 1 bit de départ
e n bits d'information
e 1 état d’'arrét

NOTE 1 Le nombre de bits d’'information n dépend du type de trame.
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NOTE 2 Une trame avec n bits d’'information est appelée trame de n bit.
7.4 Types de trames
7.4.1 Trame en avant de 16 bits

Une trame en avant de 16 bits doit contenir n = 16 bits d’'information.

NOTE Ce type de trame en avant peut étre utilisé pour communiquer avec 'appareillage de commande conforme
al'lEC 62386-102.

7.4.2 Trame en avant de 24 bits

Une trame en avant de 24 bits doit contenir n = 24 bits d’'information.

NOTE |[Ce type de trame en avant peut étre utilisé par et pour communiquer avec les dispositifS)de copnmande
conformles a I'lEC 62386-103.

7.4.3 Trame en avant réservée

Les trgmes avec n = 20 ou n = 32 bits d’'information sont des trames em-avant réservées. Elles
ne doiyent pas étre utilisées.

7.4.4 Trame en arriére

Une trame en arriére doit contenir n = 8 bits d’'information.

Les trames en arriere doivent étre utilisées uniquement comme des réponses aux trames en
avant.

7.4.5 Trames en avant propriétaires
Il existe deux types de trames en avant ptopriétaires:

e Le$ trames en avant propriétaires-qui difféerent des trames en avant définies ou réservées
daps la présente norme en cetqui concerne le nombre de bits d’'information. Ces frames
en|avant propriétaires doivent’déclencher une violation de taille de trame dans les|unités
de[bus qui ne sont pas congues pour les interpréter.

e Les trames en avantpropriétaires qui différent des trames en avant définies ou réservées
daps la présente-‘norme en ce qui concerne le codage du bit de départ, du bit
d’ipformation ou de I'état d’'arrét. Ces trames en avant propriétaires doivent déclencher
ung violation-gus cadencement des bits dans les unités de bus qui ne sont pas cgngues
polir les interpréter.

Un émlettedr,qui envoie des trames en avant propriétaires doit se conformer aux exigentes de
cadengetment de séquence de trame indiquées dans le Tableau 17.

Un émetteur a plusieurs maitres qui envoie des trames en avant propriétaires doit se
conformer aux exigences de cadencement de séquence de trame indiquées dans le Tableau
22 et doit utiliser par défaut seulement la priorité 5, jusqu'a ce qu'il soit différemment
configuré.

NOTE Les trames en avant propriétaires peuvent déclencher les trames en arriére.

Un récepteur congu pour des trames propriétaires avec n = 8 a n = 15 bits peuvent
différencier ces trames des trames en arriere chevauchantes par une variété de méthodes.
Néanmoins, il est recommandé d'éviter ces types de conceptions.
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Le cadencement des bits de I'émetteur doit se conformer aux limites indiquées dans le

Tableau 16. La Figure 12 illustre une partie d’'une trame typique.

NOTE 1 Cette définition du cadencement est utilisée pour l'appareillage de commande et les dispositifs de
commande a un seul maitre. Les dispositifs de commande a plusieurs maitres sont soumis a des contraintes de
cadencement plus strictes. Voir 8.2.5.

NOTE 21 Voir A.4 pour plus de détails sur la modification des définitions du cadencement avec le pas

I’édition|1 a I’édition 2 de la présente norme.

Indépgndamment de la tension de niveau bas et de la tension de niveau haut, le_cadeng

est mgsuré a un niveau de 8,0 V.

Voltage

A

jr Biti+ 1
J

Bit i |

Biti—1

Biti—2
| (1
* v/l

J

Half bit

Double half bit

bage de

ement

Figure 12— ExXempte de cadencementde oits——————____

Tableau 16 — Cadencement des bits de I’émetteur

8O0V ————mm AN e e -——
Half bit Double half bit j
-
tLOW 1:HIGH »le tDOUBLE LOW Al tDOUBLE,HIGH Time
IEC
légende
Anglais Francais
\foltage Tension
Half bit Demi-bit
Qouble halfbit Deux demi-bits
‘I]ime Temps
[

Minimum | Typique | Maximum
Temps d'un demi-bit t,,, o, t ow 366,7 us | 416,7 us | 466,7 ps
Temps de deux demi-bits t5ouBLE,LOW’ DOUBLEHIGH | 733.3 us | 833,3 us | 933,3 us
Temps de I'état d’arrét Tqop 2 450 ps

8.1.2 Cadencement de séquence de trame de I’émetteur

La Figure 13 indique la durée d'établissement entre deux trames consécutives.
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—Settling time——»|

1F
Stop condition |Start bitl Bit n-1| Bitn-2 | Bit n-3 | Bit n-4 |
IEC
Légende
Anglais Francais
Settling time Durée d'établissement
Ytop condition Etat d’arrét
Ytart bit Bit de départ
git Bit
Figure 13 — lllustration de la durée d'établissement

En ce [qui concerne la durée d'établissement, les valeurs données dans-le Tableau 17 doivent
s’appliguer.

NOTE |[Lors de la conception d'une unité de bus alimentée par le bus, Ja/durée d'établissement minijnum de
I’émettejur peut étre considérée comme une période pendant laquelle Kalimentation peut étre tirée du|bus de
maniérd fiable.

Tableau 17 — Valeurs de la durée d'établissement de I’émetteur

Minimum Typique Maximum
Durée d'établissement entre une trame 55ms 10.5 ms
en avant et une trame en arriére ? ' '
Durée d'établissement entre toute autre 13,5 ms® 75.0 ms ©
trame et une trame en avant

2 Un émetteur doit commehncer la transmission de sa trame en arriere (s'il en
existe une) dans le créneau temporel défini dans ce tableau, indépendamment
du fait que tout autr€ emetteur a déja commencé a transmettre une trame en
arriére. La durée~d'€tablissement observée sur le bus dépend normalement du
cadencement de./la premiére trame en arriéere transmise; la durée
d'établissement -théorique pour les trames en arriere ultérieures peut étre
considérée‘comme un temps de retard.

b Egalement’applicable aprés que des trames en arriére chevauchantes aient
causé Une violation du cadencement des bits du récepteur ou une violation de
taillerde trame du récepteur.

¢ ( Uniquement applicable pour les trames en avant double envoi, voir 9.3.

8.2 ICadencement du récepteur

8.2.1 Cadencement des bits du récepteur

Un récepteur doit accepter ou rejeter des trames selon les exigences de cadencement des
bits, comme suit.

Il convient d’ignorer les impulsions et les pics de courte durée.

Pour les bits logigues commencant avec un front, le cadencement indiqué dans le Tableau 18
doit s'appliquer a la durée comprise entre ce front de départ et le front suivant. Cette période
peut étre le premier demi-bit d’un bit de départ, ou un état d'arrét, ou le premier demi-bit d'un
autre bit logique lorsque le précédent bit logique a la méme valeur.
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Le cadencement indiqué dans le Tableau 19 doit s’appliquer depuis le front a I'intérieur d’un
bit logique jusqu’au bit suivant. Cette période peut étre un demi-bit, deux demi-bits ou un état

d'arrét.

La Figure 14 indique dans un exemple le tableau qui est applicable a telle ou telle période de

temps.

Aprés |'état d'arrét minimal indigué dans le Tableau 18 et le Tableau 19, une trame est
considérée comme recue.

NOTE 2 Pour une meilleure compréhension de ceci, voir 9.7.

NOTE 3

La réception d'une trame en arriere valide ne signifie pas nécessairement qu'elle a été envoyée

seul émptteur puisque les trames en arriére peuvent se chevaucher de facon synchrone, ou presque.

Tableau 18 — Démarrage du cadencement
du récepteur au début d’'un bit logique

Minimum Typique Maximum Description
< 333,3 us Zone grisée
333,3 us 416,7 ps 500 ps Demi-bit
> 500 us < 750 ps Zone grisée
750 us 1400 ps? Violation,duscadencement des bits
40 ms®
> 1400 pus ? <2400 ps * | Zone‘grisée
2 400 ps ® Etat d’'arrét

S’applique uniquement pour I'état de{repos.

b

S’applique uniquement pour I'étatactif. L'état actif de durée supérieure a 45 ms

doit étre interprété comme unelmise hors tension du bus.

Tableau 19 —Déemarrage du cadencement du récepteur
au nivedu,d’un front a I'intérieur d’un bit logique

Minimum Typique Maximum Description
<333,3 us Zone grisée
33343.s 416,7 pus 500 us Demi-bit
>%00 us < 666,7 us Zone grisée °
666,7 us 833,3 pus 1 000 ps 2 demi-bits
> 1000 us <1200 ps Zone grisée
1200 ps 1400 ps ® Violation du cadencement des bits
45 ms"®
>1400pus? <2400 pus ® | Zone grisée
2 400 us ® Etat d’arrét

a8 S’applique uniquement pour I'état de repos.

b s'applique uniquement pour I'état actif. L'état actif de durée supérieure a 45 ms
doit étre interprété comme une mise hors tension du bus.

¢ Sl un front se produit aprés un temps a l'intérieur de la zone grisée, le
récepteur peut conclure qu’il s'agit d’'une violation du cadencement. Ceci peut
étre dO par exemple aux trames en arriére chevauchantes.

par un
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Table 18 —ﬂ ‘ —
Table 19
JF —
1 1 1 0 0 0 0
Logical bits Sg"iit” Bit n-1 | Bit n-2 | Bit n-3 | Bit n-4 Bit1 | Bit0 | Stop condition
B IEC
Légende
Anglais Francais
Logical bits Bits logiques
dtart bit Bit de départ
Bit Bit
dtop condition Etat d’'arrét

8.2.2

Si un fécepteur détecte une violation du cadencement des bits, il doit rejeter la trame, s

s’'agit

Apres
décod

NOTE
actifs, p

8.2.3

Si un
charggq

étre ighorée, sauf s’il s’agit d'une trame en arriére; voir 8.2.5.

Apres

immédiatement apres la détéction d'un état d'arrét.

NOTE
étre pro

8.2.4

Le déd

Figure 14 — Exemple de décision de cadencement du récepteur

Violation du cadencement des bits du récepteur

l'une trame en arriére. Voir 8.2.5.

la détection d'une violation du cadencement des, bits, le récepteur doit étre
br la trame suivante immédiatement aprés la déteCtion d'un état d'arrét.

Une violation du cadencement des bits du récepteur<peut découler du fait que plusieurs émette
ar exemple en cas de trames en arriére chevauchantes:

Violation de taille de trame du récepteur

par ce récepteur, ceci doit déclencher une violation de taille de trame et la tran

une violation de taille dejtrame, le récepteur doit étre prét a décoder la trame su

Une violation de taille“de trame du récepteur peut découler du fait que plusieurs émetteurs sont 3
oquée par uneitrame en arriére propriétaire; voir 7.4.5.

Cadencement de séquence de trame du récepteur

odage-d'une nouvelle trame ne doit commencer qu’aprés la détection d'un état d'

auf s’il

prét a

irs sont

récepteur détecte une trame aveg.Un certain nombre de bits d’information non pris en

he doit

ivante

ctifs ou

arrét.

fal 24 it

NOTE

Ers H + + el ] s HwS At A
et X gt Rt e aSSure—guurt—ramt—thi—avait— 6 C——F0tS— Pt xXCMmPre—ESTPaS— e preree—CeoH

me une

trame en avant de 16 bits, lorsque le récepteur démarre lors de la transmission de la trame en avant de 24 bits.

Un récepteur doit accepter des séquences de trames avec les durées d'établissement
données dans le Tableau 20.
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Tableau 20 — Valeurs de la durée d'établissement du récepteur

Minimum Typique Maximum Description
>1,4ms? <2,4ms Zone grisée "
La trame doit étre acceptée comme une
Durée d'établissement 2,4ms 12,4 ms trame en arriére.
entre trame en avant et .
trame en arriére > 12,4 ms < 13,4 ms Zone grisée
134 ms La trame ne doit pas étre interprétée
’ comme une trame en arriére.
Durée d'établissement >1,4ms* <2,4ms Zone grisée
entre ffemeen avantet 24 ms La trame doit &ire accepiée comnje une
trame pn avant ' trame en avant.
>1,4ms? <2,4ms Zone grisée "
Durée |d'établissement Les trames doivent étre‘acceptéeg
entre |k premiére et la 2,4 ms 94 ms comme des trameslen-avant double
deuxigme trames en envol.
avant fles trames en > 94 ms <105 ms Zone grisée M
avant flouble envoi
105 ms Les trames,doivent étre acceptéeg
comme€ deux trames en avant séparées
Durée |d'établissement >1,4ms? <2,4ms Zone.grisee "
entre tname en arriere et 24 ms La trame doit étre acceptée comnje une
trame pn avant : trame en avant.
a8 A dause de la définition de I'état d’arrét, il s’agit du temps mifilmal pour distinguer les trames.
b Leg trames a I'intérieur de cette zone peuvent étre acceptées ou rejetées.
¢ volr9.3.
d Leg trames dans cette zone peuvent étre interprétees comme des trames en avant double envoi ou gomme
delix trames en avant séparées.
8.2.5 Réception des trames en arriére
La récgption d'une trame en arriére doit commencer avec le premier état actif aprés latrame
en avgnt qui a déclenché la trame en arriere.
Si un [récepteur détecte/une trame qui déclenche une violation de taille de trame qQu une
violatipn du cadencement des bits, elle doit étre interprétée comme une trame en arrierg. Une
telle tfame peut,contenir des informations qui méritent d’étre traitées dans certains cap. Voir
également 7.4¢2,
8.3 [Cadencement de I’émetteur a plusieurs maitres
8.3.1 Cadencement des bits de I’émetteur a plusieurs maitres

Le cadencement des bits de I'émetteur & plusieurs maitres doit s’effectuer selon les valeurs
données dans le Tableau 21. La Figure 12 illustre une partie d’'une trame typique.

Indépendamment de la tension de niveau bas et de la tension de niveau haut, le cadencement
est mesuré a un niveau de 8,0 V.
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Tableau 21 — Cadencement des bits de I’émetteur a plusieurs maitres

Minimum Typique Maximum
Temps d'un demi-bit t,, o, Y ow 400,0 ps 416,7 ps 433,3 ps
Temps de deux demi-bits thousLE,.Low’ 'DOUBLE, HIGH 800,0 ps 833,3 us 866,7 pus
Temps de I'état d'arrét Tq;p 2 400 ps

Un émetteur a plusieurs maitres doit observer les régles d’évitement de collisions (voir 9.1.2),
de détection de collisions (voir 9.1.3) et de récupération en cas de collision (voir 9.1.4).

8.3.2

Afin dg
doiven

NOTE 1

La Fig

Conce
donné

NOTE 2
étre cor

Cadencement de séquence de trame de I’'émetteur a plusieurs maitres

b réduire la probabilité de survenance des collisions, des priorités de trame’ diffé
t étre établies a I'aide de différentes durées d'établissement.

L'utilisation des priorités de trame en avant est décrite dans I'lEC 62386-103.

Lire 13 présente la durée d'établissement entre deux trames consécutives.

rnant la durée d'établissement des trames avec des priorités différentes, les
bs dans le Tableau 22 doivent s’appliquer.

Lors de la conception d’'une unité de bus alimentée, la durée d'établissement minimum de I'émett
sidérée comme une période durant laquelle I'alimentation\peut étre tirée du bus de maniére fiable.

Tableau 22 — Valeurs de la*durée d'établissement
de I’émetteur a plusieurs maitres

Durée d'établissement entre Minimum | Typique | Maximum
Trame en avant et trame en arriére ® 5,5 ms 10,5 ms
Toute trame et la trame en avant (priorité 1)° 13,5 ms ¢ 14,7 ms °
Toute trame et la trame en’avant (priorité 2)b 14,9 ms ¢ 16,1 ms ¢
Toute trame et la trame’en avant (priorité 3)° 16,3 ms ¢ 17,7 ms °
Toute trame etdatrame en avant (priorité 4)b 17,9 ms ¢ 19,3 ms ®
Toute tramé eéta trame en avant (priorité 5)° 19,5 ms ¢ 21,1 ms ¢
a 1 slagit d'un temps de retard ou la trame en arriere peut commencer

iddépendamment des transitions intermédiaires.

Egalement applicable aprés que les trames en arriére chevauchantes aient causé
une violation du cadencement des bits du récepteur ou une violation de taille de
trame du récepteur.

rentes

aleurs

bur peut

¢ Il est fortement recommandé qu'un émetteur 3 plusieyrs mafitres commence sa
} 1

transmission a un moment aléatoire dans les limites de la durée d'établissement
minimale et maximale correspondant a la priorité voulue, puisque cela aide a
éviter les collisions. Les tolérances d’horloge sont & prendre en compte.

d  Quand un émetteur & plusieurs maitres a l'intention d'envoyer une trame avec
une certaine priorité mais que la durée d'établissement maximale pour cette
priorité est déja passée, I'émetteur peut commencer sa transmission
immédiatement en tenant compte des regles d’évitement de collision.
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9 Mode de fonctionnement

9.1 Evitement de collisions, détection de collisions et récupération en cas de
collision

9.1.1 Généralités

L'évitement des collisions (9.1.2), la détection des collisions (9.1.3) et la récupération en cas

de collision (9.1.4) s’appliguent aux émetteurs a plusieurs maitres uniquement. lls ne
s’appliquent pas aux transmissions de réponse.

Un émetteur a InInQipurQ maitres dait fﬂlljnllrQ tenter d'éviter les collisions avant rl'pn\my r une
tframe en avant.

Dans lla mesure ou I'on ne peut éviter les collisions dans toutes les situations, unmécgnisme
de détection de collisions est nécessaire. Un émetteur qui détecte une collision doit tdujours
annulgr de facon immédiate sa propre transmission.

Si, apfés la détection de la collision, le signal résultant sur le bus)viole les exigenges de
caden¢ement de 9.1.3, un mécanisme de récupération en cas de collision doit étre appliqué.

9.1.2 Evitement des collisions

L'évitegment des collisions doit étre réalisé en vérifiant la durée d'établissement avant de
transmjettre une trame en avant. Cela implique qu’'un gmetteur a plusieurs maitres ne dpit pas
démarfer une transmission tant que le bus n'est pas a{’'état de repos.

NOTE |La durée d'établissement dépend de la priorité de trpame utilisée.
9.1.3 Détection des collisions

La défection des collisions doit étre appliquée pendant la transmission de toute trame en
avant.

Lorsqye le signal résultant surlebus indiqué dans le Tableau 24 mais n'est pas identil:ﬂue au
signal|que I'émetteur a plusietrs maitres souhaitait transmettre, I'émetteur a plusieurs maitres

doit arféter immédiatement'sa transmission.

Lorsqye I'émetteur(gui“a arrété sa transmission peut garantir que le cadencement du|signal
créé qvant l'arrétide la transmission ne satisfait pas a l'une des zones de destfuction
indigu¢es dans~le Tableau 23 et le Tableau 24, il doit retourner a I'évitement de collisions
décrit [en 9.1.27L’'émetteur peut reprendre sa transmission si elle demeure nécessairg. Voir
aussi A.3.

Sinon, I'émetteur qui a arrété sa transmission doit vérifier le cadencement du signal sur le
bus.

e Lorsque le cadencement du signal résultant ne satisfait pas a I'une des zones de
destruction indiquées dans le Tableau 23 et le Tableau 24, I'émetteur doit retourner a
I'évitement des collisions décrit en 9.1.2. L’émetteur peut reprendre sa transmission si elle
demeure nécessaire.

NOTE 1 Dans ce cas, la trame résultante sur le bus demeure une trame en avant valide et peut étre recue par
toute unité de bus sur le bus.

e Lorsque le cadencement du signal résultant sur le bus satisfait a I'une des zones de
destruction indiquées dans le Tableau 23 et le Tableau 24, I'émetteur doit suivre la
méthode de récupération en cas de collision décrite en 9.1.4. Aprés [I'étape de
récupération en cas de collision, I'émetteur peut reprendre sa transmission.
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NOTE 2 Dans ce cas, il y aurait un risque selon lequel un ou plusieurs dispositifs connectés au bus pourraient
interpréter la trame comme contenant des données pertinentes pendant que d'autres pourraient la rejeter. Ce

risque est évité en détruisant la trame et en s’assurant ainsi que tous les récepteurs la considérent comme non
valide.

Tableau 23 — Vérification d’un bit logique,
en commencant par un front au début du bit

Minimum Typique Maximum Description
<100 ps Zone grisée °
100 ps 356,7 us Zone de destruction *
> 356.7 us <400.0 us Zone grisée
400,0 ps 433,3 us Demi-bit valide
> 433,3 us < 476,7 us Zone grisée
476,7 us Zone de destruction *°

Les signaux a l'intérieur de la zone de destruction doivent conduire “a la
récupération en cas de collision décrite en 9.1.4.

S’applique uniquement pour I'état actif.

Les impulsions dans cette zone grisée peuvent étre ignorées et' non prises en
compte dans les décisions relatives au cadencement car elles peuvent résulter

du bruit.

Tableau 24 — Vérification dan/bit logique,
en commencant par un front a‘\I'intérieur du bit

Minimum Typique Maximum Description
<N\L00 ps Zone grisée °
100 ps 356,7 us Zone de destruction *

> 356,7 us < 400,0 ps Zone grisée

400,0 ps 433,3 ps Demi-bit valide

> 433,3 us < 476,7 pus Zone grisée

476,7 pus 723,3 us Zone de destruction *
> 723,3 us < 800,0 pus Zone grisée

800,0 ps 833,3 pus 866,7 us 2 demi-bits valides
>866,7 us <943,3 us Zone grisée

943,3 ps Zone de destruction *°

Les signaux a l'intérieur de la zone de destruction doivent conduire a la
récupération en cas de collision décrite en 9.1.4.

S’applique uniquement pour I'état actif.

Les impulsions dans cette zone grisée peuvent étre ignorées et non prises en
compte dans les décisions relatives au cadencement car elles peuvent résulter
du bruit.

Il est nécessaire de prendre en compte les temps de retard du signal de I'émetteur et du
récepteur nécessaires a la vérification dans le cas des émetteurs a plusieurs maitres. Voir
A.3.

La Figure 15 indique dans un exemple le tableau qui est applicable a telle ou telle période de
temps.
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Table 23 —ﬂ ‘ —
Table 24
1 1 1 0 0 0 0
Logical bits Stt,in Bit n-1 | Bit n-2 | Bit n-3 | Bit n-4 Bit1 | Bit0 | Stop condition
Légende
Anglais Francais
gir\nl hits Bits Ingir_‘lllnc
dtart bit Bit de départ
git Bit
dtop condition Etat d’arrét
T|lable Tableau

9.14

Au dé
maftre
Tables

NOTE 1
Tous le

Apres
I'état 4
9.1.2.
collisid
d'étab

NOTE 2
sa tram

Figure 15 — Exemple de décision de cadencemént
de la détection des collisions

Récupération en cas de collision

marrage du processus de récupération en cas de-collision, I'émetteur a pld
5 doit forcer le bus a I'état actif pendant la durée’de coupure tgreax donnée d

u 25 dans les 450 ps au plus tard.

Ceci donne lieu a la détection par toutes les unités de bus de toute violation du cadencement g
émetteurs a plusieurs maitres entreront dans le-pfocessus de récupération en cas de collision.

la durée de coupure, I'émetteur a plusieurs maitres doit vérifier le bus. Si le bus
ictif, I'émetteur a plusieurs maitres’doit retourner a I'évitement de collisions dé
Autrement, I'émetteur a plusieurs maitres doit également retourner a I'évitem
ns décrit en 9.1.2, mais il doit redémarrer sa transmission d'origine avec une

issement réduite tgecoves:

Avec cette méthode, le dernier émetteur qui libére le bus est le premier qui redémarre la transmi
b en avant.

Tableau25 — Cadencement de la récupération en cas de collision

Minimum Typique Maximum
Durée de coupure tgpca, 1,2 ms 1,4 ms
Temps de récupération torcover 4,0 ms 2 4,6 ms

sieurs
ans le

es bits.

est a
crit en
ent de
durée

sion de

a I _ast fortamant racommandd ot Admattanr 3 olucionre mattrae dldmarrg oo
|

B
transmission a un moment aléatoire dans [lintervalle entre le temps de
récupération minimal et le temps de récupération maximal, puisque cela aide a
éviter les collisions.

Lors de l'utilisation des trames propriétaires, cette durée de coupure peut ne pas étre
suffisamment longue pour garantir une détection. Il convient de veiller a ce que la trame
propriétaire soit encore valide, ou qu’'une solution propriétaire soit en place pour ces trames.

La Fig

ure 16 montre un exemple du mécanisme de récupération en cas de collision:

L'émetteur a plusieurs maiftres 1 détecte une collision au point A de la trame qu'il entend
transmettre et force immédiatement le bus a I'état actif pendant la durée de coupure tgreak-
L'émetteur a plusieurs maitres 2 détecte a présent une collision au point B de la trame qu'il
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entend transmettre. Il force également le bus a I'état actif pendant la durée de coupure
lBREAK:

A la fin de la durée de coupure tgrpak 0€ I'€émetteur a plusieurs maitres 1, le bus est toujours
a I'état actif (point C). Par conséquent, I’émetteur a plusieurs maitres 1 entre dans I'évitement
de collisions avec la durée d'établissement normale en fonction de la priorité de la trame en
avant a transmettre. La durée d'établissement de I’émetteur a plusieurs maitres 1 commence
lorsque le bus retourne a I'état de repos.

A la fin de la durée de coupure de I'émetteur a plusieurs maitres 2, le bus revient a I'état de
repos (point D). Par conséquent, I'’émetteur a plusieurs maitres 2 entre dans |'évitement de
Fémetteur 2

7
ncaoian

COI”SiC ne avae 1o Aurdn A'Atahliconmant rAdiiitn + En oo ca
ISIGRS—avee—a—atFee—eretannsSemeRtFeatite~pEroyER—— =R SORSEquHeRee; \
redémprre sa transmission pendant que I'émetteur 1 est toujours en attente de la fin|de sa
durée fd'établissement.
L toreak R L Settling time of multi-master transmitter 1 e
! |
_ ' ‘ /4
ulti-master |
transmitter 1 }
.
tareac | t
A “ -BREAK 3 >e RECOVER 1
s : i
ulti-master |
transmitter 2 }
! |
3 !
B ! |
|
S~ r ) —
Bus }
D
C
I§C
Il égende
Anglais Francais
Nlulti-master transmitten1 Emetteur a plusieurs maitres 1
Multi-master transmitter 2 Emetteur a plusieurs maitres 2
Bus Bus
dettling tinte-bf multi-master transmitter 1 Durée d'établissement de I'émetteur & plusieurs
maitres 1
Figure 16 — Exemple de récupération en cas de collision

NOTE 3 Les traces de I'émetteur & plusieurs maitres 1 et de I'’émetteur a plusieurs maitres 2 sont présentées
uniquement a des fins d’explication et ne peuvent pas étre mesurées dans un systéme réel, ou seul le signal
étiqueté Bus intervient.

9.2 Transactions

Ce paragraphe doit s’appliquer uniguement aux émetteurs a plusieurs maitres.

Les transactions ont pour objet de veiller a ce qu'une séquence de commandes envoyée par
un dispositif de commande ne puisse pas étre interrompue par un autre dispositif de
commande.

La premiére trame de la transaction doit étre envoyée avec la priorité 2, 3, 4 ou 5. Toutes les
trames en avant restantes de la transaction doivent étre envoyées avec la priorité 1. La
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priorit¢ de la premiére trame d'une transaction doit dépendre de l'objectif premier de la
transaction. Voir I'lEC 62386-103 pour plus de détails sur les priorités.

NOTE Par définition une transaction peut étre constituée d’une seule trame en avant.

Sauf lors de la mise en service, il convient qu'une seule transaction ne dépasse pas une
durée totale de 400 ms afin qu’au moins deux dispositifs de commande puissent avoir acces
au bus dans un délai raisonnable. Il convient que la durée totale des transactions
successivement transmises a partir d’'un dispositif de commande unique ne dépasse pas
400 ms sans que la durée d'établissement d’au moins un émetteur a plusieurs maitres ne
dépasse la durée d'établissement maximale en ce qui concerne la priorité 5.

9.3 Trames en avant double envoi et commandes double envoi

Il est écessaire que certaines des commandes définies dans la Partie 102, la Rartie 1p3, les
Partie$ 2xx et les Parties 3xx de I'lEC 62386 soient recues deux fois dans l'intervallel d’'une
période de temps définie avant d'étre exécutées. Les dispositifs de commande)doivent (itiliser
des trgmes en avant double envoi pour la transmission de ces commandes,

Un émetteur doit transmettre deux trames en avant identiques quij-constituent une trame en
avant flouble envoi:

e av@c une durée d'établissement telle qu’indiquée dans le Tableau 17; voir note ¢ dans le
taljleau, et

Un émletteur a plusieurs maitres doit transmettre deux trames en avant identiques qui forment
en tanf que transaction une trame en avant double envoi.

. s:]vs aucune autre trame en avant intermédiaire.

Un rédepteur doit accepter deux trames en_avant consécutives comme trame en avant flouble
envoi, [si toutes les conditions suivantes, sont telles que:

e la glurée d'établissement entre les"deux trames en avant identiques est inférieure oy égale
a l@ durée d'établissement maximale du récepteur indiquée dans le Tableau 20;
e augun état actif ne surviententre les deux trames en avant;

e les|deux trames en avant sont identiques.
Si l'une quelconque des’/conditions ci-dessus n'est pas remplie, le récepteur doit intefpréter
toutes|les trames comme des trames en avant séparées. Par conséquent, la derniére|trame

en avant recue dans ce contexte peut étre interprétée comme la premiere trame en| avant
d'une pouvelle-paire de trames en avant double envoi.

9.4 Itération des commandes

Certaines des commandes definies dans les Pariies 102, 103, 2ZXX et 3xxX de la presenie série
déclenchent et étendent des fonctions appropriées lorsqu’elles sont périodiquement répétées.

En plus des exigences mentionnées en 8.1 et 8.3 de la présente norme, un émetteur doit
transmettre les commandes d'une itération de commandes suivant les exigences indiquées
dans le Tableau 26.

NOTE |l peut y avoir d’autres trames envoyées entre les trames d’une itération de commandes.
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Tableau 26 — Cadencement de I’'itération des commandes de I’émetteur

Minimum Typique Maximum Description

Intervalle d'itération de
commandes de

I'émett

Mesuré entre le dernier front montant d
trame et le dernier front montant de la

175 ms

eur

commandes.

‘une

prochaine trame suivante d’une itération de

Un récepteur doit déclencher la fonction appropriée lorsque la trame de la premiére
commande d'une itération de commandes est recue.

Un rég
trame
donné

commandes.

epteur doit étendre la fonction concernée aprés chaque réception de la commang
est recue avant la temporisation maximale d’itération des commandes du. réc
dans le Tableau 27, méme si d'autres trames sont recues dans ‘llitérati

a)

Tableau 27 — Cadencement de I'itération des commandes durécepteur

e sila
epteur
on de

Minimum Typique Maximum Description

Tempdg
des co
récept

risation d’itération 180 ms

mmandes du

Accepté_comme commande d’une
itératiop de commandes.

12,6 ms

bur @

> 180 ms <220 ms Zone grisée

Rejeté comme commande d’une ité]

220 ms de commandes.

ration

a

Mg
prd

suré entre le moment ou une trame de l'itération des commandes a été recue et le moment ou la
chaine trame suivante a été recue; voir 8.2.1.

9.5
9.5.1

Ce pa
instan

9.5.2

L'émefteur doit transmettre une trame en arriére valide si le contenu de la trame en arri

toutes
consid

Silec

lérée comme une trame en arriére avec contenu.

Utilisation d’une interface partagée
Généralités

agraphe ne s'applique qu'aux produits pour lesquels au moins deux unités logiq
e partagent la méme interface physique.

Trames en arriere

les unitésAogiques est identique. La réponse NO (NON) a une requéte ne doit p

bnteny n'est pas identique, I'émetteur doit transmettre une trame en arriere erron

pes ou

ere de
s étre

be, qui

contie

NOTE

9.5.3

nt N état actif d'au moins 1 300 us et d’au plus 2 000 us.

Il s’agit de simuler des trames en arriére chevauchantes.

Trames en avant

L'émetteur doit transmettre les trames en avant générées dans l'unité de bus de maniére
séquentielle en tenant compte des priorités.

NOTE
9.6

La so

Il s’agit de s’assurer qu’une unité de bus ne provoque pas des collisions générées en interne.
Utilisation de plusieurs alimentations électriques du bus

mme du courant d'alimentation maximal de

électrique du bus connectées au bus ne doit pas dépasser 250 mA.

I'ensemble des unités d'alimentation
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Les alimentations électriques du bus ne doivent pas étre connectées au bus avec une polarité
inversée, cependant toutes les alimentations électriques doivent étre protégées pour de tels

cas.

NOTE 1 En particulier, il est nécessaire de prendre en compte la dissipation de puissance dans ce cas de
cablage défectueux, puisque la tension peut étre de — 22,5 V dans le cas le plus défavorable. Une diode Zener
peut étre utilisée.

NOTE 2 Lorsque plusieurs alimentations électriques sont utilisées, le systéme peut ne pas avoir assez de
puissance pour continuer a fonctionner normalement en cas de défaillance de I'une des alimentations électriques.

NOTE 3

Voir également I'Article A.5.

9.7

Une commande, aprés avoir été recue comme décrit en 8.2, doit alors étre exécutée ‘au

de la ¢
possib

NOTE 1

NOTE 2
d'une u
releve g

systemgq.

Il con
statut)
comm
indica

L'exéc
prend

NOTE 3
process

10 D¢

La prgsente norme ne «définit aucune variable pour I'appareillage de commande

dispos|

11 D¢

La pré
dispos|

4 - ol P |
ATLUULIVUIT UTO LUTTITITTITATTuT o

urée d'établissement entre la trame dans laquelle elle a été recue et la trame su

La trame suivante sur le bus peut étre une nouvelle commande ou la réponse alacommande reg
Cette exigence de cadencement fait référence a la variation des et a la‘réaction aux signaux

hité de bus. Le temps de retard entre les signaux externes et les signaux{ihternes d'une unité de
as du domaine d’'application de la présente norme, mais peut constituer une question de performa

ient que la fréquence de rafraichissement des vafiables internes (par exemg
soit telle qu'une nouvelle valeur correcte peut étreobservée immédiatement apr
nde qui modifie cette valeur (par exemple, one commande de configuration
ion contraire explicite dans la description de 1a commande.

ution d'une commande peut impliquer.le<déclenchement d'un processus qui lui
plus de temps que la durée d'établissement entre trames.

L'exécution d'une modification de I'intensité lumineuse ("running fade") constitue un exemple po
LS.

bclaration de variables

itifs de commande)

bfinition des commandes

sente,norme ne définit aucune commande pour l'appareillage de commande
itifs’de commande.

cours
ivante

le sur le bus, sauf indication contraire explicite dans la description de lascemmande.

e.

nternes
bus ne
ce d'un

le, un
BS une
, sauf

méme

run tel

bu les

pu les

12 Procédures d’essai

12.1

1211

Notes générales relatives a l'essai

Abréviations

Les abréviations suivantes sont utilisées dans le cadre des essais:

e DUT dispositif en essail: appareillage de commande, dispositif de commande ou
alimentation électrique du bus

1 puUT = device under test en anglais.
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TEq
12.1.2

équipement d’essai2; par exemple, appareil de mesure de tension.

Température ambiante

Les essais doivent étre effectués a une température ambiante de T, =25 °C £5 °C, sauf
indication contraire. L'humidité relative doit étre de I'ordre de 0 % a 90 % sans condensation.

Il est recommandé de répéter les essais a la valeur maximale et minimale de la plage de
température assignée.

12.1.3

Sauf gpécification contraire, un DUT a alimentation externe doit étre soumis a essaing

tensio

Lorsqu
tensio
assign

pour lgs essais.

Il est
tensio

12.1.4

Tension et fréquence de I'alimentation électrique externe

N et la fréquence assignées indiquées dans le manuel / la documentation.

ns/fréquences d'alimentation ou a plusieurs tensions/fréquences~ d'alime
|ées distinctes, toute tension/fréquence pour laquelle le DUT est prévu peut étre ¢

fecommandé de répéter les essais a la valeur maximale{et minimale de la pl3
n et de fréquence assignées.

Exigences de mesure

vec la

'un DUT a alimentation externe est marqué pour étre utilisé sur une plage de

ntation
hoisie

ge de

Les eXigences de mesure suivantes s’appliquent, saufdndication contraire pour les essajis.

e |Le

avec une résistance d’entrée de plus de 1.M® et une erreur totale inférieure a 1,0 %|.

e Le
cib
e Le
tot

e To
un

NOTE

identiqu
établies

12.1.5

Le co|
tensio

5 tensions en courant continu doivent étre™mesurées a l'aide d’'un appareil de n

b courants doivent étre mesurés aveciune erreur totale de moins de 2,5 % de la
e.

5 cadencements de bits doivent étre mesurés avec une résolution de 1 us et une
hle de moins de 0,25 %.

Is les autres temps doivent étre mesurés avec une erreur totale de moins de 1,(
b résolution absolue de, 1 ps.

Les tolérances spédifiées sont suffisamment étroites pour que les limites des procédures d’essai
es aux limites specifiees dans la partie spécification de la présente norme. Par conséquent, les
dans le cadre des.procédures d’essai ne sont modifiées par aucune tolérance.

Générateurs de signal d’essai et sources de tension du bus

ranf de sortie de tous les générateurs de signal d’essai et de toutes les sour
n«d0-/bus connectés aux bornes du bus du DUT doit étre limité a la valeur maxim

nesure

valeur

erreur

% ou

restent
limites

es de
ale de

courar

tdusysteme de250A:

Afin de vérifier par essai qu'une alimentation électrique ne peut pas fournir plus de 250 mA,

I'équip

12.1.6

ement d'essai doit étre capable d’écouler plus de 250 mA.

Ecart par rapport a la documentation

Les résultats de mesure des parameétres qui sont a consigner dans la documentation et/ou sur
I'étiquette, doivent étre comparés avec les valeurs indiquées dans la documentation et/ou sur
I'étiquette.

2Teq:

test equipment en anglais.
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12.1.7 Montage d'essai
Le cablage du bus entre le DUT et le TEq doit étre séparé du cablage d’alimentation et

de sortie. La longueur du cablage doit étre de I'ordre de 0,5 m a 2,0 m.

Pour tous les essais, on doit supposer que la communication entre le DUT et le TEq
fonctionne correctement, c'est-a-dire qu'il n'y a pas d'erreurs de communication dues a des
distorsions sur le bus pendant le déroulement de I'essai.

12.1.8 Notation

12181. PbCUdU'LUU‘C

Les sdquences d’essai sont notées sous la forme d'un pseudo-code. Le codage coulelur, les
caractgres en gras et en italique sont utilisés pour mettre en évidence les mots clgs, les
variables, les commentaires et les chaines.

12.1.8  Appel de fonctions

L'appgl d'une fonction est noté comme

(returrfValuel;...; returnValueN) = Function (text; inputValuel;{.;inputValueM)
ou

o tex| est un texte facultatif affiché a des fins d’explication;
e rethirnValue représente une valeur retour nulle eu-plusieurs valeurs retour de la foncfion;
e inputValue représente une ou plusieurs valeurs d’entrée de la fonction;

e Function est le nom de la fonction.

NOTE 1 returnValue peut étre utilisée aux phases-d’essai qui suivent I'appel de la fonction.

Le Taljleau 28 présente les mots clés-définis pour les appels de fonctions.

Tableau 28 — Mots clés des appels de fonctions

Mot clé Description
Apply (appliqueT) Une tension ou un courant est a appliquer au DUT
Calculate (calculer) Un calcul est a effectuer
Change/(modifier) Une modification est a réaliser, par exemple dans le montage d'essdji
Check (vérifier) Un état, résultat ou une condition est a vérifier
Connect (connecter) Quelque chose est a connecter
Disconnect (déconnecter) Quelque chose est a déconnecter
Measure (mesurer) Un mesurage est a effectuer
Start (démarrer) Une procédure est a démarrer
Stop (arréter) Une procédure est a arréter
Switch_off (mettre hors tension) | Quelque chose est a mettre hors tension
Switch_on (mettre sous tension) | Quelque chose est a mettre sous tension
Remove (retirer) Quelque chose est a retirer du DUT

NOTE 2 Selon le degré d'automatisation du montage d'essai, les fonctions indiquées dans le Tableau 28 peuvent
conduire a une action manuelle de I'utilisateur ou a une phase d’essai exécutée de fagon automatique.
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12.1.8.3 Temps de retard

Une période d’attente définie dans un essai est notée comme

wait time

ou tim

e (période) spécifie la période de temps par laquelle la phase d'essai suivante est
retardée.

12.1.8.4 Mesurages du temps

T NP~ LITT - V- SR T -0

Le dén
start_
ou timg
L'obte
get_ti
ou tim4
12.1.8.
L'instr

break

est utilisée pour laisser des boucles a n'importe quel moment ou cela est nécessaire.

12.1.8.
Uneb
For (i 3
endf(.)}

ou i g
compt

++
b

imer(timer_name)
br_name spécifie le nom du temporisateur.
ntion du temps depuis le démarrage d’un temporisateur est notée.¢omme

mer (timer_name)

br_name spécifie le nom du temporisateur.
b Mot clé du flux — break
iction

§ Mot clé du flux — for
pucle basée sur un énoncé “for” est notée comme

startValue; conditigigincrement)
/l instruction(s) dans la boucle

/I instruction suivante hors de la boucle.

valeur

travers la boucle.

12.1.8.7 Mot clé du flux — for each

Une boucle basée sur un énoncé “for each” est notée comme

for each (expression)

endfaf

/l instruction(s) dans la boucle

/I instruction suivante hors de la boucle.

st lawariable de comptage, startValue spécifie la valeur initiale de la varia

ble de
cifie la

hg€; "condition spécifie la condition pour mettre fin a la boucle et increment spé

|pat laquelle la variable de comptage est incrémentée a la fin de chaque exéciition a

ou expression est une liste d'éléments. La boucle est exécutée une fois pour chacun des
éléments de la liste.
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12.1.8.8  Mots clés du flux — if, else if et else
Un branchement conditionnel est noté comme

if (condition)

else |f (condition2)

else |f (condition3)

else

endif

ou leg instructions suivant le "if* ou “else if” seront exécutées lorsque cla’ copdition
correspondante est vraie (true) et les instructions suivant le "else" seront exécutées lprsque

toutes|les conditions sont fausses (false).
L'énoricé “else if" est facultatif et peut étre utilisé plus d’'une fois.
L’énoncé "else" est facultatif.

12.1.8p Mot clé du flux— return

L’instryuction
return

est utilisée pour sortir d'une sous-routine oud’'une fonction et pour retourner a la prothaine
instrudtion qui suit I'appel de sous-routine.ou de fonction.

12.1.810 Mot clé du flux — switch
Un énpncé “switch” est noté comime

SwitcH (testVariable)
cgse O:

/l instruction(s) pour cas 0

break

cgse 1:

/l instruction(s) pour cas 1

break

cgseqy.

Hmstroctiontsypourcas N
break
default:

/l instruction(s) pour aucun des cas
break
endswitch

ou testVariable est une valeur entiére. Les instructions dans le chemin par défaut sont
exécutées lorsque testVariable ne se trouve pas dans la plage de 0 a n.

12.1.8.11 Mot clé du flux — while
Une boucle basée sur un énoncé “while” est notée comme

while (condition)
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endvx'/'ﬁ

/Il instruction(s) dans la boucle
ile
/I instruction suivante hors de la boucle

ou les instructions a l'intérieur de la boucle sont exécutées tant que la condition est vraie. La
vérification de la condition est effectuée au début de la boucle.

12.1.8.12 Mots clé du flux — do et while

Une boucle basée sur un énoncé “do/while” est notée comme

do

while(
ou les
qgue la

12.1.8.

Le ma
value 3

ou a f

compdgraison.

12.1.8.

Le mir

value 3

ou a €

compdgraison.

12.1.8.

Les of

/Il instruction(s) dans la boucle
ondition)
/I instruction suivante hors de la boucle

instructions a l'intérieur de la boucle sont exécutées au moins une_fois et répétés

13 Maximum de deux nombres

Kimum de deux nombres est noté comme:
Max (a, b)

t b sont les nombres qu’il est nécessaire de, comparer et value est le résultat

14 Minimum de deux nombres

imum de deux nombres est noté_cemme:
Min (a, b)

t b sont les nombres qu’il est nécessaire de comparer et value est le résultat

15 Opérateurs

érateurs-sont présentés dans le Tableau 29.

condition est vraie. La vérification de la condition est effectuée a la>fin de la bouclg.

pS tant

de la

de la
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Tableau 29 — Opérateurs définis

opérateur Description
+, — addition, soustraction
* multiplication, division
% Modulo
++, -- incrément, décrément
<, <= Inférieur &, inférieur ou égal a

==, I= égal a, différent de

>S= SUPETTEUT &, SUpereur ou egat o
= Affectation
<<n, >>m n bits de décalage a gauche, m bits de décalage a droite
ANDJ} OR, ! opérateur logique and (et), opérateur logique or (ou), opérateur de négation\logique,
complément au niveau du bit
(ET,lou, 1
&y, " au niveau du bit et, au niveau du bit ou, au niveau du bit ou exclusif
Artfay [] déclaration d’un tableau
(talleau)
12.1.8.16 Message de sortie — error (erreur)

Une e

error n

ol nu

reur est notée comme:
umber string

mber (numéro) est un numéro unigque d’identification de l'erreur dans la séd

d’essali et string (chaine) contient le message proprement dit.

NOTE 1

NOTE 2
dans le

12.1.8.

Un arr

halt nd

ol nur

string peut aussi contenir des valeurs de variables.

Un systeme d’essai automratisé peut combiner le numéro de séquence et le numéro unique de
protocole d’essai.
17 Message de-sortie — halt (arrét)
Bt est noté camme:
mber stfing
hber,(numéro) est un numéro unique d’identification de I'arrét dans la séquence (

et strin

uence

I'erreur

I'essai

afchalne) cantient le messaae nronrement dit
I 7 g

Halt doit arréter I'exécution des séquences sélectionnées car une erreur s’est produite qui
nécessite de reprendre les essais depuis le début.

NOTE 1

string peut aussi contenir des valeurs de variables.

NOTE 2 Un systéme d’essai automatisé peut combiner le numéro de séquence et le numéro unique de l'arrét

dans le

12.1.8.

protocole d’essai.

18 Message de sortie — report (rapport)

Un rapport est noté comme:

report

number string



https://iecnorm.com/api/?name=5107112fb8a8f215aee9258aebdce99c

IEC 62386-101:2014 © IEC 2014 - 133 -

ou number (numéro) est un numéro unique d’identification du rapport dans la séquence
d’essai et string (chaine) contient le message proprement dit.

NOTE 1

string peut aussi contenir des valeurs de variables.

NOTE 2 Un systéme d’essai automatisé peut combiner le numéro de séquence et le numéro unique du rapport

dans le

12.1.8.

protocole d’essai.

19 Message de sortie — warning (avertissement)

Un avertissement est noté comme:

warning number string

ou nu
séque
NOTE 1

NOTE
I'avertis|

12.1.8.

nce d’'essai et string (chaine) contient le message proprement dit.

string peut aussi contenir des valeurs de variables.

Un systéme d’essai automatisé peut combiner le numéro de séquence ét~le numéro un
sement dans le protocole d’essai.

PO  Rounding down (arrondi au chiffre inférieur)

Une valeur donnée est arrondie au nombre entier inférieur et est notée comme:

Round

ou vall

12.1.8.

Down (value)
e est la valeur a arrondir.

P1  Rounding up (arrondi au chiffre sipérieur)

Une valeur donnée est arrondie au nombrefentier supérieur et est notée comme:

Roung

ou vall

12.1.8.

Up (value)
e est la valeur a arrondif:

P2 Actions de l'utilisateur

L’actian d’un utilisateur est notée comme:

output

ou exp

alue = Userinput (message, expectedinput)
ectedlnptit' est I'un des éléments suivants:

e OK:

Une fenétre d’activation avec une touche OK. Dans ce cas outputValue n'e

mber (numéro) est un numéro unique d’identification de I'avertissement dJins la

que de

5t pas

uti

100,

e YesNo: Une fenétre d’activation avec une touche Yes (oui) et une touche No (Non). Dans
ce cas outputValue est un booléen, TRUE (vrai) si la touche Yes a été pressée et FALSE
(faux) si la touche No a été pressée.

e Value [unités attendues]: Une valeur dans les unités attendues (s, ms, mA, V, etc.). Dans

ce

cas outputValue est une valeur dans les unités attendues.

Le mot clé est suivi d'un texte descriptif ou d'une variable, tel qu’'indigué dans I'exemple
suivant:

supplyCurrent = Userlnput (Entrer le courant d’alimentation indiqué dans le manuel, value [mA])
lampAvailable = Userinput (La lampe est-elle déconnectée?, YesNo)

NOTE

Il est possible d’automatiser ces actions de I'utilisateur dans un systeme d'essai.
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23 Reésultats d’essai

Une phase d’essai peut donner lieu a un rapport, a un avertissement ou a une erreur. Chaque
rapport, avertissement ou erreur est suivi d'un nombre entier unique, qui identifie la phase
d’essai a l'intérieur de la séquence d’'essai.

Si une erreur est rapportée, le DUT doit étre déclaré non conforme aux exigences vérifiées
par I'essai.

Un DUT doit étre considéré conforme a I'lEC 62386 seulement s’il satisfait a tous les essais
sans aucune erreur.

NOTE

Il con
numer
nombr

12.2
12.2.1

La dis

Descr

label 5
literaty
if (labg

re
else

e
endif
if (liter

re
else

e
endif

12.2.2

La cor
par ex

Descr

Les avertissements et les rapports ne sont indiqués qu'a titre d’information.

ient que le rapport d’essai généré par un systéme d'essai automatisé’ comp
b du paragraphe de la séquence d’essai dans I'lEC 62386, suivi dUn’ point
2 entier unique de l'erreur, de I'avertissement ou du rapport.

Essais généraux de l'interface
Contrdle de I'étiquette et de la documentation

bonibilité de I'étiquette et du manuel (documentation) doit.étre vérifiée par exame

ption de I’essai:

Userinput (L’étiquette du DUT est-elle disp@nible?, YesNo)
re = Userlnput (La documentation du DUT<est-elle disponible?, YesNo)

:|)
port 1 L'étiquette du DUT est disponibile.
ror 1 L'étiquette du DUT n’est pas@isponible.

ature)
port 2 Le manuel (documentation) du DUT est disponible.

ror 2 Le DUT ne dispose pas d’un manuel (documentation).

Contrbéle dumarquage de I'interface

formité dunDUT aux exigences de marquage applicables de 5.2 et 6.2 doit étre V
hmen.

ption’de I'essai:

Drte le
et du

érifiée

abelAvailable = Userlnput (L'étiquette du DUT est-elle disponible?, YesNo)
f (labelAvailable)

powerSupply = UserInput (existe-t-il une alimentation électrique du bus dans

['unité de bus?, YesNo)
if (powerSupply)
markings = "(da-, da+)" ou "(DA-, DA+)"
else
markings = "(da, da)" ou "(DA, DA)"
endif
markingsAvailable = Userlnput (L’interface porte-t-elle des markings?, Y
if (markingsAvailable)
report 1 L’interface de l'unité de bus est marquée correctement.
else
colourCoding = Userlnput (L’interface de 'unité de bus est-elle
marquée a l'aide d’'un codage couleur?, YesNo)

esNo)
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if (colourCoding)
colourRepresentation = Userlnput (Le codage couleur

représente-t-il les markings portés sur I'unité de bus?, YesNo)

if (colourRepresentation)
report 2 L'interface est marquée a I'aide du codag

e

couleur, et la représentation des couleurs est donnée

sur 'unité de bus.

pas

[
12.2.3

La cof
exame

Descr

else
error 1 L’interface est marquée a l'aide du codage
couleur, mais la représentation des couleurs n’est
donnée sur I'unité de bus.
endif
else
error 2 L’interface de 'unité de bus n’est pas marquée
correctement.
endif

endif
multipleInterfaceAvailable = Userlnput (y-a-t-il plus d’une jinterface dispg
sur le DUT?, YesNo)
if (multipleIinterfaceAvailable)
multipleInterfaceRepresentation = Userlnput({Un marquage distir
des différentes interfaces est-il disponible Sur I'unité de bus?, Ye
if (multipleInterfaceRepresentation)
report 3 Les différentes interfages sont distinctement mar
sur l'unité de bus.
else
error 3 Les différentes Yaterfaces ne sont pas distincteme
marquées sur l'unité de bus.
endif
endif
endif

Contrdle du marquage des unités de bus alimentées par le bus

formité du DUT aux exigences’de marquage applicables de 5.6 doit étre vérifi
n.

ption de I’essai:

busPoweredUnif 3*Userinput (Le bus du DUT est-il alimenté?, YesNo)

if (busPoweredWnit)
labelAvailable = Userlnput (L'étiquette du DUT est-elle disponible?, Yes
lapelMaxCurrent = No
l[abelStartUp = No
literatureAvailable = Userlnput (La documentation du DUT est-elle
disponible?, YesNo)

nible
ctif
ENO)

guées

Nt

Be par

literatureMaxCurrent = No

literatureStartUp = No

if (labelAvailable)
labelMaxCurrent = Userlnput (La consommation de courant maxi
du DUT est-elle indiquée sur I'étiquette?, YesNo)

male

labelStartUp = Userlnput (Le temps de démarrage maximal du DUT

est-il indiqué sur I'étiquette?, YesNo)

if (labelMaxCurrent)
labelMaxConsumption = Userlnput (Entrer la consommati
courant maximale selon I'étiquette, value [mA])

endif

if (labelStartUp)

on de

labelStartUpTime = Userlnput (Entrer le temps de démarrage

maximal selon I'étiquette, value [ms])
endif
endif
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if (literatureAvailable)
literatureMaxCurrent = Userlnput (La consommation de courant
maximale du DUT figure-t-elle dans la documentation?, YesNo)
literatureStartUp = Userlnput (Le temps de démarrage maximal du
DUT figure-t-il dans la documentation?, YesNo)
if (literatureMaxCurrent)
literatureMaxConsumption = Userinput (Entrer la
consommation de courant maximale selon la documentation,
value [mA])
endif
if (literatureStartUp)
literatureStartUpTime = Userinput (Entrer le temps de

demarrage maximal sefon la documentation, value [ms])
endif
endif
if (labelMaxCurrent AND literatureMaxCurrent)
if (labelMaxConsumption == literatureMaxConsumptign)
report 1 La consommation de courant maximale est
labelMaxConsumption mA et est indiquée Gu¥ I'étiquette ef dans
la documentation.
else
error 1 La consommation de courafitymaximale portée sur
I'étiquette (labelMaxConsumptiotMdnA) différe de celle indiguée
dans la documentation (literatufeMaxConsumption mA).
endif
else
if (labelMaxCurrent)
report 2 La consommation de courant maximale est
labelMaxConsumption mA et est indiquée sur I'étiquette.
else
warning 1 La,cohsommation de courant maximale n’est pps
indiquée suslétiquette.
endif
if (literatureMaXCurrent)
report 3 La consommation de courant maximale est
litekxatureMaxConsumption mA et est indiquée dans la
documentation.
else
error 2 La consommation de courant maximale n’est pas
indiquée dans la documentation.
endif
engdif
if,(labelStartUp AND literatureStartUp)
if (labelStartUpTime == literatureStartUpTime)
report 4 Le temps de démarrage maximal est labelStartUpTime
ms et est indiqué sur I'étiquette et dans la documentation.

else
error 3 Le temps de démarrage maximal porté sur I'étiquette
(labelStartUpTime ms) differe de celui indiqué dans la
documentation (literatureStartUpTime ms).

endif

else

if (labelStartUp)
report 5 Le temps de démarrage maximal est labelStartUpTime
ms et est indiqué sur I'étiquette.

else
warning 2 Le temps de démarrage maximal n’est pas indiqué
sur I'étiquette.

endif

if (literatureStartUp)
report 6 Le temps de démarrage maximal est
literatureStartUpTime ms et est indiqué dans la documentation.
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else
error 4 Le temps de démarrage maximal n’est pas indiqué dans
la documentation.
endif
endif
else
report 7 Le DUT n’est pas alimenté par le bus.
endif

12.2.4 Contrbéle du marquage de I'alimentation électrique du bus

La conformité du DUT aux exigences de marquage applicables de 6.2, 6.5 et 6.6.2 doit étre
veérifiée_par examen.

Descr|ption de I’essai:

busPowerSupplyAvailable = Userlnput (Existe-t-il une alimentation électrique dy bus
dans le DUT?, YesNo)
if (busPowerSupplyAvailable)
onlyOnePowerSupply = UserInput (L'alimentation électrigue est-elle congue
pour étre la seule dans le systeme?, YesNo)
labelAvailable = Userlnput (L’étiquette du DUT est-elle disponible?, YesNo)
literatureAvailable = Userlnput (La documentatigmdu DUT est-elle
disponible?, YesNo)
if (labelAvailable)
markingsAvailable = UserIinput (L&s bornes de I'alimentation élegtrique
du bus portent-elles les marquages "DA+" et "DA-" ou "da+" et "d@q-"?,
YesNo)
if (markingsAvailable)
report 1 Les bornes de I'alimentation électrique du bus sdnt
marquées correctement avec "DA+" et "DA-" ou "da+" et "fla-
"sur le DUT.
else
-il

—

colourCqdingAvailable = UserIinput (Le codage couleur eg
utilise"pour marquer les bornes du DUT?, YesNo)
if.(colourCodingAvailable)
colourRepresentation = UserIinput (Le codage codleur
représente-t-il "+" et "-" sur le DUT?, YesNo)
if (colourRepresentation)
report 2 Les bornes de I'alimentation électfique
du bus sont marquées correctement a I'aidg du
codage couleur.
else
error 1 Les bornes de I'alimentation électrigue
du bus sont marquées a l'aide du codage
couleur, mais la représentation du codage

carlaiy nlact Ao Ao A ce 1o NI
CUOUTTCUT T COT POS OUTITCC SOt 1o DO T

endif
else
error 2 Les bornes de I'alimentation électrique du bus
ne sont pas marquées correctement sur le DUT
endif
endif
labelMaxSupply = Userlnput (Le courant d’alimentation maximal est-il
indiqué sur I'étiquette?, YesNo)
labelGuaranteedSupply = Userlnput (Le courant d’alimentation garanti
est-il indiqué sur I'étiquette?, YesNo)
if (labelMaxSupply)
labelMaxSupplyCurrent = Userlnput (Entrer le courant
d’alimentation maximal indiqué sur I'étiquette, value [mA])
if (labelMaxSupplyCurrent > 250 mA)
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