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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

ELECTRICAL EQUIPMENT OF INDUSTRIAL MACHINES -
SERIAL DATA LINK FOR REAL-TIME COMMUNICATION
BETWEEN CONTROLS AND DRIVES -

FOREWORD

1) The IEC|(International Electrotechnical Commission) is a worldwide organization for standardizatiqn comptising

all nati

internatipnal cooperation on all questions concerning standardization in the electrica
this end| and in addition to other activities, the IEC publishes International Sta
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al electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of

entrustefl to technical committees; any IEC National Committee interested.in may
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organizaftions.
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INTRODUCTION

Les dispositifs d'entrainement a commande numérique des machines-outils a commande
numérique nécessitent une interface numérique pour la commande numérique, afin de
transmettre des valeurs de commandes et de retour et d’'exécuter des fonctions
supplémentaires.

Outre ses caractéristiques fonctionnelles évoluées, l'interface sera capable de prendre en
charge des modes d'exploitation évolués, avec des volumes étendus de données, de traiter un
plus grand nombre de parameétres et de diagnostics et d'assurer la liaison entre des produits
provenant de fabricants différents sans aucune difficulté.

L'inte gere des
spé a la‘tgchnologie
des ges, a la
stru cification
rela 'interface
SYS umérique
et lg b diverses
com Brents, en
utilis

Cet iers, mais
perr cifigues a
des

Ces minutieuse concernant des gxigences
fong gue des possibilités en mhptiere de

perfprmance.
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INTRODUCTION

Digitally controlled drives in numerically controlled machine tools require a digital interface for
numerical control in order to transmit command and feedback values and to execute functions.

Besides having advanced performance characteristics, the interface will be able to handle
advanced operation modes with expanded data volumes, support more parameters and
diagnostics, and ensure the interfacing of products by different manufacturers without any

difficulties

The SYSTEM interface, a serial real-time communication system, has defined specifications for

transmiss

(telegram
for contro
and drive
manufactu

This set d
their use i

These sp:¢
economic

content, data format, and scaling. This interface does not offer degign sp
s and drives, but it provides specifications for interfacing bet
5. This system ensures the interaction of control units angd
rers using currently available product capabilities.

bcifications are the result of a detailed inves
requirements and performance possibilitie

&

lan—medium tonoloavy—caonnecior technaoloav—sianal loval nrocedires mas age
H—HReeHtHH—t0pP-O0+08Y toH—Ee-6ROHeGY~ HgRe+—ev-e+—pH H —H

ecifiCatjons
unit
rent

and



https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

1D

-14 - 1491 0O

CEI:1995

EQUIPEMENT ELECTRIQUE DES MACHINES INDUSTRIELLES -

LIAISON DES DONNEES SERIELLES POUR COMMUNICATIONS
EN TEMPS REEL ENTRE UNITES DE COMMANDE ET
DISPOSITIFS D’ENTRAINEMENT -

omaine d'application

La présente Norme internationale définit une interface sérielle optique en temps réel entre la
commande numérique et ses dispositifs d'entrainement associés, utilisée pour la transmission

rainement
onnement

iglles pour la

référence

brmatif est

te Norme

b récentes
ssedent le

Ecification

1 éléments

échange
es a haut

base pour

de données périodigues ou non.
Cetfe interface est applicable aux machines industrielles avec de ‘ent
mulliples et pouvant fonctionner en mode couple, vitesse ou ¢
inteffaces de position.
NOTE - Dans cette norme, l'interface SYSTEME se référe a c
communication en temps réel entre commandes et dispositifs gentr
2 Références normatives
Les|documents normatifs suivants co
qui y est faite, constituent des dispositio spour la présente Norme internationale. Au
moment de la publication, les éditions ndiq ! vigueur. Tout document n
sujgt a révision, et les parties ords fondés sur la présen
inte appliquer les éditions les plus
des
regi
CEl
inte
ISO
pou
ISO
d’inf
nivg
ISO[IEC 7498-1: 1994, Technologies de l'information — Modéle de référence de
l'inteércaonnexion des cych:‘\mnc ouverts \/f)QI/)' Le modele de hase

ISO 7776: 1986, Téléinformatique - Procédures de commande de liaison de données a haut
niveau - Description des procédures de liaison d’équipement terminal de transmission de
données ETTD

3 Définitions et abréviations

3.1

Définitions

Pour les besoins de la présente Norme internationale, les définitions suivantes s’appliquent.
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ELECTRICAL EQUIPMENT OF INDUSTRIAL MACHINES -
SERIAL DATA LINK FOR REAL-TIME COMMUNICATION
BETWEEN CONTROLS AND DRIVES -

1 Scope

This International Standard defines a real-time optical serial interface between the control unit
and its associate drives which is utilized to transmit periodic and non periodic data.

This interdace applies to industrial machines with multiple drives and can be operated in_tor
velocity, gr position interface operation modes.

NOTE - In this standard, SYSTEM interface refers to this serial data link
betwgen controls and drives.

2 Normaytive references

The following normative documents contain provision G text,
constitute| provisions of this International Standard. i publication, the edifions
indicated |were valid. All normative | 5 to
agreemenits based on this International S Dility
of applyin’F the most recent editions of the normat; i s of
the IEC ampd ISO maintain registers of curr, i

IEC 874-3: 1993, Connecto
fibre opticlconnector — Typ

ISO/IEC 646:1991, r
interchange

ISO/IEC 3309: 199 2 nge
between gystem ] S

n for

tion

ISO/IEC T7408~4; 1 asic
Reference ; ; 1

ISO 7776 ) wafion processing systems — Data communications — High-level data| link
control prpcedures — Description of the X.25 LAPB-compatible DTE data link procedures

3 Definitions and abbreviations

3.1 Definitions

For the purposes of this International Standard, the following definitions shall apply.
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3.1.1 procédure d'acces: Procédure par laquelle un poste accéde au réseau et transmet des
données.

3.1.2 atténuation: Phénoméne tel que la puissance optique au récepteur est inférieure a
celle a I'émetteur.

3.1.3 insertion binaire: Aprés cinq "1" logiques, le transmetteur insére un zéro qui est
ensuite enlevé par le récepteur. Ce zéro entraine une modification des fronts du signal, ce qui
rend possible le recouvrement de I'horloge de réception par le récepteur.

3.1.4 diffusion: Transmission a tous les dispositifs du réseau sans acquittement par les
récepteurs.

&s étaplissant le

3.1.p codage des caracteres; code: Ensemble de régles non
i plusieurs

cargctére et la relation un:un entre caracteres et leur représent
combinaisons de bits.

3.1.p cycle de transmission: Accumulation de tous les
syn¢hronisation.

5sages de

3.1.)f mot de contrle: Deux octets adjacents dé&ns e m - données de|la liaison
pringipale contenant les commandes du dispositif d'e S

3.1.B temps de cycle: Intervalle
congécutifs.

ments cycliques fécurrents

3.1.p transmission cyclique: Echange périodiy

3.1.10 données cycliQuess s pendant
le fgnctionnement cycli

3.1.11 foncti e
intefrogés l'un es
3.1.12 dépendante de la demande; transmission non ¢yclique
(voig de service); siond'information aprés demande de la liaison principale

Hressés et

3.1.113
retopr.

Commande assurant la fermeture des boucles de

3.1.14 dispositif d'entrainement en service: Commande permettant d’activer ung étape de
puigsance.

3.1.15 message du dispositif d'entrainement (amplificateur) (AT): Message envoyé par le
dispositif d'entrainement (liaison secondaire).

3.1.16 connecteur F-SMA: Connecteur F-SMA conforme a la CEI 874-2.
3.1.17 retour: Valeurs mesurées par le processus.

3.1.18 avance: Valeur de commande utilisée pour compenser l'erreur de la boucle de retour.
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3.1.1 access procedure : Procedure by which one station gains access to the network and
transmits data.

3.1.2 attenuation : Fact that the optical power at the receiver is less than at the transmitter.

3.1.3 Dbit stuffing: After five logical ‘1’'s, the transmitter automatically inserts a zero which is
then removed again by the receiver. This zero causes a change in signal edges which makes it
possible for the receiver to retrieve a receiving clock.

3.1.4 Dbroadcast : Transmission to all devices in a network without any acknowledgment by
the receivers.

3.1.5 co
and the o
one or mo

3.1.6 co
telegrams

3.1.7 co
command

3.1.8 cy
3.1.9 «cy

3.1.10 ¢
operation

3.1.11 d
one after

3.1.12

Transmisgi
3.1.13 dri
3.1.14 dri

3.1.15

o

ded character set; code : Set of unambiguous rules that establishe¢s a ¢ set
he-to-one relationship between the characters of the set and thégi N by
re bit combinations.

mmunication cycle : Accumulation of all messages bé ition
ntrol word : Two adjacent bytes ning
5 for the addressed drive.

Cle time : Time span between t

Clic communication : The periodj

yclic data: The parpef the clic
of the interface.

yclic operation: ried
he other ed

ata exchange gnt; non cyclic transmission (service chanpel):
ion of info t was sent by the master.

riv o close the feedback loop(s).

rive hat the power stage can be activated.

rive\(amplifiery telegram (AT) : Telegram sent by the drive (slave).

3.1.16 F-SMA connector :

IEC 874-2

Connector meeting the F-SMA standard in accordance with

3.1.17 feedback: Measured process values.

3.1.18 feedforward : Command value used to compensate the lag in the control loop.
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3.1.19 cable fibre optique: Moyen de transmission pour la transmission de données
sérielles de signaux optiques.

3.1.20 caractére de remplissage: Séquence de sept "1" suivie d'un "0".

3.1.21 zone de vérification de trame (FCS): Séquence de vérification comportant 16 bits,
générées par un contrdleur a redondance cycligue (CRC) polynomial conforme a UIT-T X.25
(voir ''SO/CEI 3309 et I'lSO 7776).

3.1.22 numéro d'identification (IDN):  Appellation d'une donnée de fonctionnement sous
laquelle un bloc de données est préservé avec ses attributs, noms, valeurs minimales et
maximales, ainsi que les données.

3.1.p3 interface SYSTEME:

=

) Caractéristiques physiques des circuits d'interface.

N

) Protocole et méthode d'acceés.

L)

) Application.

3.1.p4 modéle de référence ISO/OSI: Couches
archjitecturaux pour la définition des protocoles de tye

Ni sont deés guides

3.1.p5 point zéro de la machine: Point relati

réfefe toute donnée de position.

auquel se

3.1 principale
Vers
3.1. nsmis par
la ligison principale sompQrtaht un_sigha F condaires
en i
3.1. a-dire les
liais
3.1. Echange non périodique de données a la demande de la
liais
3.1. a zéro inversé (NRZI) (codage des données): Echange dp signaux

ayant lieualdes intervalles fixes et réguliers en synchronisation avec I'impulsion de¢ I'horloge
de %ansmissio en/débit binaire. Un changement de front de signal n’est affecté gu'a un “0”

logique.

3.1.31 cycle de fonctionnement: Période de la boucle de contr6le interne au dispositif
d'entrainement ou a la commande numérique.

3.1.32 boucle a verrouillage de phase (numérique) (DPLL): Circuit qui extrait I'horloge de
réception du flux de données recues.

3.1.33 couche physique: Premiére couche du modele ISO/OSI dans laquelle la transmission
de bits est définie.
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3.1.19 fiber optic cable : Transmission medium for serial data transmission of optical
signals.

3.1.20 fill signals: Sequence of seven '1's followed by a '0'.

3.1.21 frame check sequence (FCS) : Check character sequence consists of 16 bits which is
generated by means of a cyclic redundancy check (CRC) character polynomial in accordance
with the ITU-T X.25. [See ISO/IEC 3309 and ISO 7776].

3.1.22 identification number (IDN) : Designation of operating data under which a data block
is preserved with its attribute, name, minimum and maximum input values, and the data.

3.1.23 SYSTEM interface :

1) physical characteristics of the interface circuits;

2) protpcol and access method,;

3) application.
3.1.24 IBO-0SI reference model: Communication laye ines
for defining communication protocols [see ISO/IEC 7498
3.1.25 machine zero point : Machine Hata
are referred.
3.1.26 master data telegram (MDT) : T the
slave(s) in a single ring.
3.1.27 master synchro ster
sending a|time synchroniz
3.1.28 master: Sta : igns\the “pther stations in the ring (i.e. slaves) the rigipt to
transmit.
3.1.29 nfon-cy WiSS Non-periodic exchange of data at the request of|the
master.
3.1.30 o re € erted (NRZI) (coding of data): Signal exchanges taking place
only at regular, fixe s in time in synchronization with the transmitting clock pulse of thg bit
rate. A signal €dge change is assigned to a logical 0 only.

3.1.31 operaling cycle : Period of the control Toop within the drive or the conirol unit.

3.1.32 phase locked loop [digital] (DPLL) : Circuit which retrieves the receiving clock from
the data stream received.

3.1.33 physical layer (bit transmission layer): First layer of the I1SO-OSI reference model
layers in which the bit transmission is defined.
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3.1.34 protocole: Convention a propos des formats des données, séquences temporelles et
correction d'erreur dans I'échange de données des systéemes de communication.

3.1.35 extraction d’horloge: Fréquence suffisante du signal permettant au récepteur
d’extraire I'horloge de réception du flux de données avec 'aide du DPLL.

3.1.36 référence: Point (dans chaque axe) de la boucle de retour auquel les valeurs de
retour et de commande se réferent aprées retour a zéro.

3.1.37 fonction répéteur: Message recu, réceptionné et passé logiguement non modifié au
poste suivant sur la boucle.

3.1. : je-deréseau-danstagus Y ission se
fait dans une
direftion.

3.1.B9 données de changement d'échelle:  Données déter données

d’exploitation transférées.

3.1.40 liaison secondaire: Dispositif dans la boucte
pringipale.

ettre par|la liaison

3.1.41 mot d'état: Deux octets adjacents i ralnement

conienant les informations d'état.

3.1.42 zone adresses (messages): resse de

I'émietteur.
3.1.

(huit bits:

postes du

connexion
ique.

NRZI, et
ngement continu du front de signal sur la ligne de transmissipn (utilisé

seulement en mode essai).

3.2 Abréviations

Pour les besoins de la présente Norme internationale, les abréviations suivantes s'appliquent:
3.21 A: amplificateur (dispositif d'entrainement)

3.2.2 ADR: adresse d'un message - L'adresse d'un dispositif d’entrainement est
XX [1 £ XX < 254]
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3.1.34 protocol : Convention about the data formats, time sequences, and error correction in
the data exchange of communication systems.

3.1.35 recovery of clock : Sufficiently frequent alternation of the signal making it possible for
the receiver to retrieve the receiving clock from the data stream with the help of the phase
locked loop.

3.1.36 reference : Feedback—-system related point (in each axis) to which the feedback and
command values are referred after a homing procedure.

3.1.37 repeater function : Telegram that has been received is passed on reclocked and
|ogica||y r\h:\ngnr‘l to the next station on the ring

3.1.38 r
station to

ng structure : Network topology in which the transmission m

rom

3.1.39 §

3.1.40 s

3.1.41 s atus

information.

3.1.42 (fjelegram) address field : Addre the

sending dgvice.
3.1.43 telegram : Message.

3.1.44 bits:

01111110).

3.145 t the

stations o

3.1.46 t tion

between t

3.1.47 7Z gam; ~Cofisists exclusively of logical zeros which, in NRZI coding, results
in a contiruous Sign le change on the transmission line (only used in test mode).

3.2 Abbrgviations

For the purpose of this International Standard, the following abbreviations apply:
3.21 A: amplifier (drive)

3.2.2 ADR: address of a telegram. Drive address is XX [1 £ XX< 254]
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3.2.3

3.2.4

3.2.5

3.2.6

3.2.7

3.2.8

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2

3.2.

3.2.p

-22 - 1491 0O CEI:1995

AHS: protocole de transport du dispositif d’entrainement
AT: message du dispositif d'entrainement (amplificateur)

Atm: message du dispositif d'entralnement (amplificateur) du dispositif
d’entrainement XX affecté a un enregistrement de données m

BOF: début de trame
C1D: diagnostic de classe 1

C2D: diagnostic de classe 2

10

11

12

13

14

15

16

L7

18

19

C3D: diagnostic de classe 3

CNA: mémoire pour transfert de données
d'entrainement (amplificateur)

cligues\ _duy dispositif

CNM: mémoire pour transfert de données ng Cipale
CZA: mémoire pour transfert de do rainement
(amplificateur)

ipale

~geéquence de vérification de la trame

3.2.22

3.2.23

3.2.24

3.2.25

3.2.26

3.2.27

HS: protocole de transport (voir AHS et MHS)

INACTIF: transmission de données interrompue

IDN: numéro d'identification

i: séquence des différentes boucles sur une commande numérique

I: nombre de boucles sur une commande numérique, désignéi=1 ... 1|

info: information
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3.2.3 AHS: service transport handshake of the drive

3.24 AT: drive (amplifier) telegram

3.2.5 AT . drive (amplifier) telegram from drive XX which is assigned to data record m
3.2.6 BOF: begin frame

3.2.7 C1D: class 1 diagnostic

3.2.8 C2D: class 2 diagnostic

3.2.9 ¢3D: class 3 diagnostic

3.2.10 {NA: container for non-cyclic data transfer of the drive (ampli
3.2.11 ({¢NM: container for non-cyclic data transfer of the mas
3.2.12 ({ZA: container for cyclic data transfer of the driyé
3.2.13 (¢ZM: container for cyclic data transfer of t
3.2.14 ¢P: communication phase
3.2.15 RC: cyclic redundancy check
3.2.16
3.2.17
3.2.18
3.2.19
3.2.20

3.2.21

3.2.22 HS{handshake (see AHS and MHS)

3.2.23 IDLE: data transmission interrupted

3.2.24 IDN: identification number

3.2.25 i: sequence of different rings on one control unit

3.2.26 I: number of rings on one control unit, labeled asi=1 ... 1

3.2.27 info: information
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3.2.28

3.2.29

3.2.30

3.2.31

3.2.32

3.2.33

- 24 - 1491 0
J: instabilité
Jpruit - instabilité du signal optique
Ji1: instabilité en t;
Jiz: instabilité en &
Jiscyc : instabilité en tscyc

K: nombre d'enregistrements de données dans le MDT (voir aussi M)

3.2.B4

3.2.B5

3.2.86

3.2.B7

3.2.47

Ky (Ky-factor ): gain de regulation de la boucle de position

k: séquence dans le temps des enregistrements
désignéees k=1 ... K

kos: dépassement de la puissance optique
LED: diode électro-luminescente

LSB: bit le moins significatif

ny: seuil de vitesse

3.2.48

3.2.49

3.2.50

3.2.51

3.2.52

CEI:1995

le MDT,

erreur de

NBYCA: nombre d'octets dans l'enregistrement de données configurable de I'AT

NBYCM: nombre d'octets dans I'enregistrement de données configurable du MDT

NC: commande numérique (aussi unité de commande ou contrbleur)
NRZI: non-retour a zéro inversé

OSI: interconnexion de systemes ouverts


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

1491 0O IEC:1995 - 25—

3.2.28

Bureau

3.2.29

3.2.30

3.2.31

3.2.32

3.2.33

3.2.34

3.2.35

3.2.36

3.2.37

3.2.38

3.2.39

3.2.40

3.2.41

3.2.42

3.2.43

3.2.44

3.2.45

3.2.46

3.2.47

3.2.48

3.2.49

3.2.50

3.2.51

3.2.52

3.2.53

ITU-T: International Telecommunication Union: Telecommunication Standardisation

J: jitter
Jnoise - jitter of the optical signal
Jip: jitterin ty

Jip: jitter in tp

(&

tscyc - Jitter in tseyc

H: number of data records in the MDT (see also M)

.~

v (Ky-factor): gain of the position loop regulator

K: time sequence of data records in the MDT, labe

b

os. optical power overshoot

UED: light emitting diode

—

SB: least significant bit

agke of the master

n: velogity

Nmin: shot-off velocity in the drive after C1D error

ny: velocity threshold

NBYCA: number of bytes in the configurable data record of the AT
NBYCM: number of bytes in the configurable data record of the MDT
NC: numerical control (also control unit or controller)

NRZI: no return to zero inverted

OSI: open system interconnection
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3.2.53

3.2.54

3.2.55

3.2.56

3.2.57

3.2.58

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

- 26 - 1491 0O

P: puissance de transmission optique

PrmaxH: puissance maximale recue a un niveau optique élevé

PrmaxL : puissance maximale recue & un niveau optique faible

PrminH: Puissance minimale recue a un niveau optique élevé

PrmaxH: puissance de transmission maximale a un niveau optique élevé

PrmaxL : puissance de transmission maximale a un niveau optique faible

b9

/1

PrminH: puissance de transmission minimale a un niveau optique eleve

Py: seuil de puissance

RyCLK: horloge de réception
RyD: données regues

SLKN: parameétre d'identification de I
secondaire

disposition deg

T: couple

SHP entaire (avance)

timinsemps de départ de transmission de I'AT le plus court

3.2.72

3.2.73

3.2.74

3.2.75

3.2.76

to: temps de départ de transmission du MDT

t13: temps valable de valeur de commande

ty: temps de départ d'acquisition des données de contrdle par retour
ts: temps minimal d'acquisition des données de contr6le par retour

ts m: temps minimal nécessaire au dispositif d'entrainement XX avec
trement de données m pour traiter la valeur de retour pour le prochain AT

CEI:1995

la liaison

onnées m

I'enregis-
MST

I'enregis-
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3.2.54

3.2.55

3.2.56

3.2.58

3.2.58

3.2.59

3.2.60

3.2.61

3.2.62

3.2.63

3.2.64

3.2.65

3.2.66

3.2.67

3.2.68

3.2.69

3.2.70

3.2.71

3.2.72

3.2.73

3.2.74

3.2.75

3.2.76

3.2.77

P: optical transmission power

PrmaxH: maximum received power at optical high level

PrmaxL : maximum received power at optical low level

PrminH: Minimum received power at optical high level

PrmaxH: Mmaximum transmission power at optical high level

mavimiim traoncmiccinn nowwar ot antical low laoval
TTTaRE oo e oS T o STo P oW e opaoe o —ever
RminH: Minimum transmission power at optical high level

Ry power threshold

R« CLK: receiving clock

R«D: received data

[da)
—
A
z
28
o))
<
(0]
o
®
>
—
=
o
Q
=
o
=
©
Q
=
Q
D

T: torque

T;: additive torque con

th miys shortest AT transmission starting time

hfter

t,: MDT transmission starting time

t13: command value valid time

t4: feedback acquisition capture point

ts: minimum feedback processing time

ts m: the minimum time which drive XX with data record m needs to process its

captured feedback value for the next AT
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3.2.77

3.2.78

3.2.79

3.2.80
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taTaT: temps de récupération entre deux transmissions successives dans une
liaison secondaire avec plusieurs dispositifs d'entrainement

taTmT: temps de transition entre transmission et réception

taTmT.M: temps de transition entre transmission et réception nécessaire au
dispositif d'entrainement M entre la transmission de son AT et la préparation de la
réception du MDT

taTrp: temps de transition maximal dans une liaison secondaire pour passer de la
transmission d'un AT a la fonction de répéteur

de fonctionnement normal

IgITtest - valeur arithmétigue moyenne du teny S NS S & hns le flux
de bit zéro en mode d'essai

ncipale
ondaire
condaire
étition

ur le front

laire (voir

Haire (voir

3.2.93

3.2.94

3.2.95

tuTsg: temps de traitement de la valeur de commande

tuTsc.k: temps requis par la liaison secondaire ayant recu le ou les derniers
enregistrements de données dans le MDT pour rendre les valeurs de commande
disponibles pour un dispositif d'entrainement XX affecté a l'enregistrement de
données K

tuTsy: temps de récupération entre deux réceptions successives dans une liaison
secondaire
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3.2.78

3.2.79

3.2.80

3.2.81

3.2.82

3.2.83

3.2.84
mode

3.2.85

3.2.86

3.2.87

3.2.88

3.2.89

3.2.90

3.2.91

3.2.92

3.2.93

3.2.94

3.2.95

3.2.96

taTAT: transmit to transmit recovery time in a slave with several drives

taTMT: transmit/receive transmission time

taTmT M: transmit/receive transmission time which drive M needs between transmitting
its AT and being prepared for receiving an MDT

taTRP: Maximum transition time in a slave to switch from transmitting an AT to
repeater function

~

bi7- arithmetic mean value of the bit transmission time in nor

~

BiTtest - arithmetic mean value of the bit transmission ¢

~

B1Thom - NOminal value of the bit transmission tip

~

Lad: clock adjustment time of a DRLL

~

put to the master

tatep:1. Maximum transition time in slave 1 to switch from transmitting an AT to
repeater finction

test

dge

tuTsc.k: time required by the slave which is served by the last data record(s) in
the MDT to make the command values available for that drive XX which is assigned to

data record K

tmTsy: receive to receive recovery time in a slave
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3.2.96

3.2.97

3.2.

98

3.2.99

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

3.2.

-30 - 1491 0O
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tmTsy.k: temps de récupération entre deux réceptions successives de la derniére
liaison secondaire aprés la réception d'un MDT pour basculer en réception du

prochain MST (la derniére liaison secondaire est celle de l'enregistr
données K)

tNcyc: durée de cycle de la commande numérique

tos: durée du dépassement de puissance optique

ement de

t;: temps requis par le signal optique pour passer de PymaxL @ Ptminn SUr le front

montant

102

teryr—dreedecycle-delaboucledecommande-du-dispositit-dentrainen

ti- temps du signal optique au niveau élevé a l'entré
(voir figure 12)

Lo : temps du signal optique au niveau élevé
(voir figure 12)

ent

econdaire

econdaire

sser de la

sser de la

malisation

12 XX: adresse d'un dispositif d'entrainement
113 x: valeur de retour de position
114 X1: valeur de retour de position du dispositif d'entratnement 1
115 Xx1*: valeur de commande de position du dispositif d'entralnement 1
116 Xm*: valeur de commande de position du dispositif d'entrainement

I'enregistrement de données m

XX avec
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3.2.97

3.2.98

3.2.99

3.2.100

3.2.101

3.2.102

3.2.1083

3.2.104

3.2.105

3.2.106

3.2.107

3.2.108

3.2.109

3.2.110

3.2.111

3.2.112

3.2.113

3.2.114

3.2.115

3.2.116

ImTsy.k: recovery time of the last slave after the reception of an MDT to switch
over for receiving the next MST (the last slave is the one which is served with data
record K)

tNcyc: control unit cycle time

tys: duration of optical power overshoot

t,: time required by the optical signal to pass through Ptmaxt t0 PtminH ON the rising
edge

tReyc: drive control loop cycle time

ti: time for the optical high level at the input of a slave (see fi

the

he repeater functign to

xZposition feedback value

X1: position feedback value of drive 1
X1*: position command value of drive 1

Xm*: position command value of drive XX with data record m


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

-32 - 1491 0O

CEI:1995

3.2.117 €1: position du rotor du dispositif d'entrainement 1 (pour un moteur sans balai

seulement)

3.2.118 (100 ...)g: élément binaire

3.2.119 (0 AF ...)y: élément hexadécimal

NOTE - Les éléments non affectés sont décimaux.

4 Prescriptions générales

4.1

L'inferface SYSTEME utilise une transmission de donnée

numni

Dan
nomj
nomj
lad
(halyi
disp
Le n

en (tili

La 4

I'échange de données

I'init
perf
vite
par
don
acty

La

con
com
com
Suiv

Présentation générale

ériques et dispositifs d'entrainement. De cette maniére, to

alisation, S

prmance de la|c 3 3 des dispositifs d'entrainement. De
Ese et/ou lgyosiion'de S déterminées soit par la commande numé
le dISpO' Tne

nées, daut e i

mmandes

fhinée.

eliée a un
2 ms. Le

4 données

5 élevé de

éfre etendu

'‘échelle pour

Pendant

éridtiques de

ce fait, la
rique, soit

gsages de

gque ceux

rainement
retour, y
aleurs de
bs valeurs

Ur afficher

qui sont

dlsponlbles par Ilntermedlalre d'une voie de service asynchrone et denreglstrements de
données normalisées.
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3.2.117

3.2.118

3.2.119
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€1: rotor position of drive 1 (for a brushless DC motor only)

(100 ...)p: binary digits

(0 AF ...)y: hexadecimal digits

NOTE - Unassigned digits are decimal.

4 Generd

4.1 Oven

The SYST|

cycle time

cycle time|,

and therg
componer

optic rings.

The SYS

of the intg

and the dri

drive or th

The conti
exchange
synchronig
be selects

In addition
data, pars

|| requirements
view
EM interface uses optical data transmission between co drivessJn|this
way, any interference is eliminated.
Under nofmal operating conditions, a fiber optic ring can be s at
the
gtes,
itable
iber
for
operational data exchange between contro| un gtion
unit
. G control is implemented by either| the
it. D essage formats, other control structyires
and operating mod@ s .
it i ihg all connected drives by way of cyclic gata
¢ values, including exact equidistant timing |and
s‘and command values. Communication cycle times mmay
5 ms, 0,25 ms or any integer multiple of 0,25 ms.
nel gf the control unit may be used to display and input drive-specific
oStic information which are available via an asynchronous sernvice
nd standakdizedydata records.

channel a
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Les valeurs de commande de retour en mots courts et longs peuvent étre transmises dans
n'importe quelle direction entre la commande numérique et chaque dispositif d'entrainement.
Des données facultatives (parameétres, textes de diagnostic, etc.), composées de deux octets
par dispositif d'entrainement, sont transmises au cours de chaque cycle. Ces données peuvent
étre demandées séparément par la commande numérique. Des erreurs dans des valeurs de
commande ou dans des valeurs de retour sont automatiquement corrigées tout au long des
cycles de transmission. Les derniéres valeurs de commande et valeurs de retour valides sont
utilisées jusqu'au cycle suivant. Deux transmissions erronées consécutives entratneront l'arrét
des dispositifs d'entrainement.

Exe

mple

Trar
eth

Don

den
4.2

Le
fond
qui
pou

Ave
en i

brésent paragr
amentalestle I

n'a jamai

les renseigng

Commande numérique

Lisison-nrincinale1 |
A-pHAGPRae—t

| T S s .
oSO prmtipat—=—

de 2 ms

dispositif

echniques
le lecteur
e préface

P |'interface
spécifiques

Sstructures

N

Boucle 1 Boucle 2
Liaison Liaison Liaison Liaison Liaison
Eecondaire secondaire secondaire secondaire secondaire
Dispositif Groupe de Dispositif Dispositif Dispositif
d'entrainement| [dispositif d'entrainement d'entrainement] |d'entrainement|

isolé

d'entrainemen

isolé

isolé

isolé

o O

o

o

Figure 1 — Topologie

0000
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Command and feedback values in short or long words can be transmitted between the control
unit and each drive in both directions. Optional data (e.g. parameters, diagnostic texts) of two
bytes per drive are transmitted during every cycle. This data can be requested individually by
the control unit. Errors in command and feedback values are corrected automatically through
cyclic communication. The last valid command and feedback values are used until the next
cycle. Two consecutive erroneous transmissions will cause the drives to halt.

Practical example

User data transmission at 2 Mbits/s data rate, 2 ms cycle and eight drives on one fiber optic
ring:

Cyclic datp per drive:

— from control unit to every drive:
¢ 32 bit command value (e.g. velocity or position);
e 16 bit limit value (e.g. torque);

— from every drive to control unit;

« 32 bit feedback value (e.g. velocity or position);

« 16 bit feedback value (e.g. torque).

In addition, there is up to 8 kbits/s per driy€ i ission.

4.2 System overview

This subdlause provides infgrmati the
SYSTEM |[interface, without e ishi Reeifi Vi pver
heard of this interface, this S llow
in later clguses.

NOT this

inter

With the S
on the requi

JAIt can serve one or several ring structures, depenfding
is shown in figure 1.

Control unit
Master 1 | [ Master 2

[ o ) [ ewe

\|SIave|—| Slavel— Slavel—/ \-ISIaveI—ISIaveI—/

single | | group of single single group of
drive dri\E)es drige drive drives

8§ &4 o S 5000

Figure 1 — Topology
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La liaison de la commande numérique sur une boucle est désignée par "principale". Cette
liaison principale dirige et commande toute communication au sein de la boucle.

Une liaison secondaire est le raccordement entre un ou plusieurs dispositifs d'entrainement et
la boucle. Comme l'illustre la figure 1, un groupe de dispositifs d'entralnement tel que plusieurs
dispositifs d'entrainement d'alimentation peut étre groupé et associé dans la boucle par
I'intermédiaire d'un raccordement unique. Les dispositifs d'entrainement sont reliés I'un a
I'autre par l'intermédiaire de segments de transmission qui consistent en une fibre optique en
matiére plastique ou en verre, et de connecteurs normalisés.

Les informations échangées a l'intérieur d'une telle boucle dépendent, dans une large mesure,
de la répartition des taches entre la commande numérique et les dispositifs d'entrainement.
L'échange direct d'informations se produit uniguement entre la commande numérique et les
dispositifs d'entrainement, et non entre les dispositifs d'entrainement eux-

4.2.l Modes fonctionnels

Dans une machine, plusieurs dispositifs d'entrainement qui sont
coordonnées par la commande numérique. La figure 2 illustre uns { itif ¥l'entrainement
parmi plusieurs chaines de dispositifs d'entraineme la dommande
coofdonnée sont indiquées a la partie gauche de la figure 2. Ds S ommande
actyellement utilisées, les boucles de commande fe , a la|vitesse et
au positionnement sont en cascade. Cet exemple/ill ou toutes
les |constantes temporelles applicables décreissenp S Ci hde sous-
jacents (au moins par un facteur de drt 3

L'interface SYSTEME est capable modes fonctionnels illustrég dans la

figure 2, y compris les suivants:

d) uniquement commxande de-equple g@es dispositifs d'entrainement;
) commande de.vitesse dans les“dispositifs d'entrainement;

d) toutes les boucles \ a(meées, y compris la commande de positiof dans les
dispositifs .
NOTE - LeVoint™h) i S la commande de vitesse et de couple, correspond au [concept des

interfaces and

Pou 50 ps en
utilis de trans-
met me durée
de ¢ aleurs de
commande-a“chaqye 250 ps. Une durée de cycle si bréve engendre une charge importante

pouf l'intefface SYSTEME. Dans une boucle ou la durée du cycle est aussi bréve, seul un petit
nonbre/de dispositifs d'entrainement peut étre desservi. Dans ce cas, la mise en peuvre de
plusieurs boucles peut s'avérer nécessaire (voir figure 1).
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The connection of the control unit on a ring is called a master. This master directs and controls

any communication within one ring.

A slave is the connection between one or more drives and the ring. As shown in figure 1, a
group of drives such as several feed drives can be clustered and tied into the ring through a
single connection. Individual participants are connected to each other via transmission
segments which consist of fiber optics made of plastic or glass and standardized connectors.

The information exchanged in such a ring depends greatly on the distribution of tasks between
the control unit and the drives. Direct exchange of information takes place only between the

control unit and the drives and not among the drives themselves.

4.2.1 Operating modes

shows only one of several drives. The coordinated command values are shown
of figure 4. In the control structures used presently, the closed cont®

and positijoning are cascaded. This example shows a cascaded

time constants decrease for underlying control circuits (at leas

The SYSTEM interface is capable of handling all the/operating
including:
a) onlyltorque control in drives;
b) spegd and torque control in drives;
¢) all dosed control loops, including pog

NOTE — Speed and torque control in drives [b) a
interfaces.

For torqug control, typical s

control thg motor torgue.| Wt
interface yith the Cys
command|values ev S

interface. JA ring with
be necesgary to imp

cycle time creates quite a load for the SYS]
g can only support a few drives. In this case, it

halog

S to

new
TEM
may
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% % Couple A
Tf :
//, /
O | e
* [ Posi Vi- 4 Couple
X1 tion tesse - —
" x X Vi .—:—. 1
= 7zl (==
L 7 N
Figure 2 - Modes de fonctionne %/
Etant donné qu'il n'y a pratiguement aucune limitatior & i orsqu'il s'agit d'une
transmission de données numériques, il est p@ssibl todtes les boucles de
commande fermées a l'intérieur des dispositif est alors pdgssible de
transmettre les deux valeurs de commande d i ommande
prédictive relatifs a la vitesse et au 2 de nmerlque génére dgs reperes
coordonnés pour la position, la vi uple relatifs| & tous les axes fondgs sur un
modele d'itinéraire dynamique, eer un systeme de commande de
confournage sans rémanence prése propriétés dynamiques.
Si gn le désire, il est » des axes
diffg . , ) g i Yode fonctionnel principal et plusieyirs modes
fondti i I en cours
de f
Il n S5YSTEME
disp consiste a
doc mode fonctionnel concerné (ou la variation de ce dernier)
aingi de variables et de parametres prenant en charge les cqmposants
app r les classes de conformité des dispositifs d’entrainemgent et des
com
4.2
L'inferface SYSTEME permet la synchronisation pendant la transmission cyclique del données.

Cela signifie que le cycle de traitement de la commande numérique peut étre synchronisé avec

le cycle de transmission et avec le cycle de fonctionnement du dispositif d'entraine

ment, afin

d'éviter des battements entre des cycles séparés et de réduire le plus possible les temps morts

dans les circuits de commande. Cela impligue également que les nouveaux si

ghaux de

commande deviennent simultanément actifs dans tous les dispositifs d'entrainement et que
tous les dispositifs d'entrainement effectuent des mesures en méme temps, de sorte que ces

mesures puissent étre renvoyées vers la commande numérique en tant que valeurs
Cette conception requiert des cycles de transmission strictement équidistants.

de retour.
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7 7 A
Position 1
Z YA

77 77

Yelogy

N
NN\

Vf g / ? ??
o -
| 0si- Velo-
X7 % tion c(iat; Torque
) *x
"k Xl Vl -—l—|
& 7Bzl
. v/
Since with 3 ible
to put all ¢losed control loops inside the drives. Then botf i | as
feedforwafd signals for velocity and torque can be[ transmitted./ W ' unit
generates| coordinated commands for position ; n a
dynamic path model, then a lagless confowi SRtrob rties
can be created.
Where depgired, different operating modes ach
axis can have a main operating mode and seve the

control unjt can toggle during/operatjo

e do not need to be capable of all| the
sequirement is to adequately document| the
of) and the subset of variables and paramgters
ee annex D for compliance classes for the dhives

Drives which are equipped

operating| modes mentione
particular |Imode of t'
supported| by the appr
and control unit).

4.2.2 TransmisSiommode

The SYST i allows, for synchronization during cyclic data transmission. This mgans
that the p Si e control unit can be synchronized with the communication clycle
and the operating>e of the drive so that beats between individual cycles can be prevepted
and the dead(times | e control loops are reduced to a minimum. It also implies that [new
command| .Sighals become active concurrently in all drives and that all drives fake
measuremefits—atthe—same-time;,—sothat-theycanbe—sent backtothe—controttnitasfeedback
values. This requires that the transmission cycles be strictly equidistant.
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Les données présentes dans les circuits de commande doivent étre précises et ponctuelles.
Des données imprécises et non ponctuelles n'ont aucune valeur. Si une erreur de transmission
est décelée, le cycle continue et les anciennes données peuvent étre utilisées pendant la
durée d'un cycle de transmission. Répéter la transmission avec les anciennes données (dans
le but de corriger des erreurs) n'a pas de sens, car pendant le cycle suivant (par exemple 1 ms
plus tard), il convient que de nouvelles données de commande soient utilisées. Dans le cas
d'erreurs de transmission répétées, il doit s’ensuivre une réaction prédéterminée telle que
I'arrét du systeme.

Le mode de transmission non cycliqgue n'est pas tenu de satisfaire & des exigences strictes en
temps réel. Ici, les données corrigées sont réceptionnées ou sécurisées en répétant la
transmission.

4.2.B Contenus des données

Les|annexes A et B comportent une liste exhaustive de données tyd i ainsi que des
commandes de procédure) qui sont prédéterminées dans l'interface j . lecteur y
trouvera une description des données S g | constitue
uniquement un apercu général organisé selon le mode de trg ' s cyclique)
et selon le mode de fonctionnement. Le tableau 1 illus Q i S biquement

transmises de facon cyclique (c'est-a-dire des données rapides

En t{héorie, pendant un cycle de transmission, un se ; > Mmis par la
commande numérique a chaque dispositif d'entrs nvoyé par
chague dispositif d'entrailnement ye ‘ i ionnables
peuvyent étre transmis de facon bi bt chaque

donne quelques exemples de
ment sont indiqués avec les Jaleurs de

dispositif d'entrainement cycliqueme
représentation type. Les trois mod
commande et les valeurs de retour.

Tableau 1 - D@nn i ent type relatives a une émission cyclique

Mot de commande

(\> D&nnées{e pc)\siQon V Données de vitesse Données de ¢ouple

Gommande  }\

umérique Valeurde €o d Valeur de commande de vitesse Valeur de commangle de couple
vers osition Valeur de commande de vitesse Valeur de commandle de couple
dispositi ur.ge commaride de complémentaire complémentaire

d'dntfaineme @SI on mple entaire

Dispositit X\ N/ Mot d'état
d’'dntraineme

vers Mr de retour de position 1 | Valeur de retour de vitesse Valeur de retour de|couple
dormmande Valeur de retour de position 2

e gHe

Les mots de commande et les mots d'état comprennent des parties réservées au dispositif
d'entrainement et des parties réservées a la transmission. Les transmissions non cyliques sont
commandées par la partie réservée a la transmission (étape défaut/prise en charge). Chaque
mot de commande et chaque mot d'état disposent de deux éléments binaires (bits) en temps
réel supplémentaires pour la transmission cyclique.
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The data in the control loops need to be precise and punctual. Untimely data are of no value.
When a transmission error is discovered, the cycle continues and the old data or estimated
value may be used for one communication cycle time. To repeat the transmission with old data
(for the purpose of correcting the error) is meaningless, since during the next cycle (e.g. 1 ms

later), new command data should be used.
predetermined reaction such as halting the system shall ensue.

In the event of repeated transmission errors, a

The non-cyclic transmission mode does not have to fulfill strict real-time requirements. Here,

correct data are acknowledged or are secured by repeating the transmission.

4.2.3 Data contents

Annexes

command
descriptio
according
shows dafa that are typically transmitted cyclically (which means fa

A and B contain a comprehensive list of transmittable data (as
5) which are predetermined in the SYSTEM interface. There, t
h of individual data. In this subclause only an overview is

In essenck
drive and

ble bytes

ach
can

be transmiitted bidirectionally between the control unit and each\d . Table 1 g|ves
some typ|cal representations. The three operating th command |and
feedback yalues.
Table 1 — Typical operati or cyclic\kansmi
Position data V\k{\t)@at\ | Torque data
Control ynit o~ \ \Bontr}\t{\d/
to Position command\alue W&llue Torque command value
drive Additive posi iomgo nd ane\\Qddit e veleeity command value | Additive torque command value
Drive > ? \ ) Status word
to Posmo IueN\\\@»city feedback value Torque feedback value
control upit Positi edback
Both the qontro € statys word are organized into drive-related and transmit-related
parts. Ndg issjons” are controlled by means of the transmit-related |part
(default/a ach control and status word reserves two additional real-fime

bits for cy

Clic transmission.
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La partie du mot de commande réservée au dispositif d'entrainement contient les modes de
fonctionnement requis. Cette partie sert également a transmettre les commandes de procédure
“dispositif d'entrainement en marche” et “dispositif d'entrainement validé”. La partie du mot
d'état réservée au dispositif d'entrainement transmet des messages groupés d'erreurs et
d'alarmes qui sont subdivisés en trois classes. Cette partie génére également des messages
indiquant si le dispositif d'entrainement est prét a fonctionner ou s'il est prét a étre raccordé.

Le tableau 2 démontre que, de fagon typique, un spectre de données beaucoup plus large est
échangé par le mode de transmission non cyclique. Cependant, cet échange est beaucoup
plus lent que I'échange assuré par le mode cyclique.

Tableau 2 — Caractéristiques des données pour la transmission “non cyclique

Données liées au mode de fonctionnement de l'interface SYSTEV\(E \
el
ou

N
Données relative Données relatives Donnge atives
a la position a la vitesse / au

sitive’ |

Valeur limite positive Valeur limite positive ValeuNimite posi

Valeur limite négative Valeur limite négati

Polarités

Distance de référence 1
Distance de référence 2
Débattement inverse

Sélecteur de position 1 a 16

commande n
toutps les don ans cette
norme. Le syste bplicables
aux|composanfs ) és. ¢ 3 rainement
a l'aide de efique, fournissant ainsi toutes les informations nécessaires
relajives & ce me i itibd'entrainement donné.

bn charge

Pendant l'intuglisati systéme doit déterminer les données qui doivent étre transmises ainsi
gue|l'ordrexdans lequel elles doivent étre transmises dans un cycle.

Findletment, lors de l'initialisation, il est utile de transmettre les données d’échelle gn groupe.

De Leaette maniara lac farmate da AannAnc carant racalanlAc At mndifidc dd UIS des
cette—aHere—eSs— e ats— e —ae e es—Seroit—Feear e e S—et+—hoeaHes——6E

algorithmes de traitements internes fournis par les fabricants de dispositifs d'entrainement
jusqu'aux spécifications de l'interface SYSTEME.

4.2.4 Blocs de données

L'interface SYSTEME ne se limite pas a un rble de transmission de données; elle fournit un
nombre important de structures de données et de commandes de procédure qui peuvent étre
utilisées pour le fonctionnement de machines et de leurs commandes numériques et dispositifs
d'entrainement.
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The drive-related part of the control word contains the desired modes of operation. This part is
also used to transmit the procedure commands for 'drive on' and 'drive enable'. The drive-
related part of the status word transmits grouped messages of errors and warnings which are
divided in three classes. This part also issues messages indicating whether the drive is ready
to operate or ready for power-up.

Table 2 demonstrates that typically a much broader spectrum of data is exchanged by the non-
cyclic transmission mode. This exchange is, however, much slower than the cyclic mode.

Table 2 — Typical data for 'non-cyclic' transmission

Data related to the operating mode of the SYSTEM interface

Position data Velocity data Torque data(
N
Positive limjtwalue Q

Negative\limitwalue

Positive limit value Positive limit value

Negative limit value Negative limit value

Bipolar limit value
Polarities Polarities <
Reference distance 1 Homing velocity
Reference distance 2
Reversal clearance

Position switch points 1 to 16

Probe value 1 or 2 positive edge

Probe value 1 or 2 negative edge

As mentigned earlier, a comypone ive 'EM
interface ¢loes not need tg . this
standard. [The system proyid ~ e for

Linit,

the appropriate companent,
thus providing all nar

Finally, dyring iQitialization\it'i ful to transmit scaling data as a group. In this way the fata
formats wjll b ! ¢hanged from the internal processing algorithms supplied by
the drive ma the §pecifications of SYSTEM interface.

4.2.4 Dala block

The SYSTEM interface is not just a data transmission system, but provides a large numbgr of
data formats and procedure commands which can be used for the operation of machines and
their control units and drives.
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Toutes les données/commandes de procédure et toutes les informations sont résumées dans
un bloc de données qui contient un nom, un attribut, des unités, des valeurs d’entrée minimale
et maximale ainsi que les données elles-mémes.

L'accés aux données ou a une information complémentaire n'est possible qu'a travers un
numéro d'identification (IDN) 218 IDN sont disponibles. La gamme de 0 & 32 767 est réservée
aux données standard définies par l'interface SYSTEME.

Il peut toujours exister des applications particuliéres du lien de communication pour lesquelles
aucun des parametres définis ne peut s'appliquer. Les IDN de 32 768 a 65 535 sont réservés
aux données spécifiques du produit a définir par les constructeurs de dispositifs d'entrainement
et de commandes numériques. A priori, aucune compatibilité ne peut exister entre ces données
et les commandes de procédure.

4.2.p Structure des messages

usNes\ délinmiteurs de
nivea périeurs.

La ptructure générale des messages est illustrée a la flgur
megsages sont établis pendant le transfert binaire et sont invi

4.2.5.
Les iai inci 2 destination dams la zone
d'ad 3 jale. Cette

adrg dans les

zone

La
nor

Wée automatiquement par contréle CRC

4.2.b.

Dan

O O

d

F M est le
message

La 2
nom
issul

Conformément aMa figure 3e), tous les enregistrements de données sont composés de deux
partjesi/I'une a une structure fixe, l'autre une structure variable, déterminée au|cours de
I'initralisation, en fonction de I'application. La partie a structure fixe comprend Ce qui suit:

— en ce qui concerne les MDT: un mot de commande et deux octets appelés “conteneur
pour transfert de données non cycliques de la liaison principale (CNM)”;

— en ce qui concerne les AT: un mot d'état et deux octets appelés “conteneur pour le
transfert de données non cycliques du dispositif d'entrainement (amplificateur = A) (CNA)”.
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All data/procedure commands and all supplementary information are summarized in a data
block which contains a name, attribute, units, minimum and maximum input values as well as
the data itself.

Access to the data or to the supplementary information is only possible via an identification
number (IDN). There are 216 |IDNs available. The range from 0 to 32 767 is reserved for
standard data which are defined by the SYSTEM interface.

There will always be special applications of the communication link for which none of the
generally defined parameters apply. IDNs 32 768 to 65 535 are reserved for product specific
data which can be defined by the manufacturers of control units and drives. Obviously, no

mpatibility can exist for these data and procedure commands.

general ¢

4.2.5 Tel

The gene
bit transfe

4251 A

Telegrams
One spec

exclusively by the master. Telegrams which

in their ad
The framg
4252 0

In figure 3
b) the
c) the
d) the

The data i
in the ring

According
other has
applicatio

Pgram structure

al telegram structure is shown in figure 3. All telegram delim
r and are invisible on higher layers.

ddresses and frame check sequence

a the address f
ial destination address is the broadcast, 3§ . address is U

dress fields.
check sequence is calculated au ~ a standardized CRC-check.

ata record

master s

elegram fro

. Ahe’part with the fixed structure consists of the following:

ring

eld.
sed

Rave the source addfess

ives

the
the

- for the MDT: a control word and 2 bytes which are called the 'container for non-cyclic
data transfer of the master (CNM)';

- for the ATs: a status word and 2 bytes which are called the 'container for non-cyclic data

transfe

r of the drive (amplifier = A) (CNA)'".
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La structure variable (c'est-a-dire la longueur, la quantité et la séquence des formats a deux et
a quatre octets) de la partie configurable de l'enregistrement des données est spécifiée
pendant l'initialisation sur la base de l'application concernée. Celle-ci sert de conteneur pour
les données transmises de fagcon cyclique (CZM/CZA).

Lorsque l'initialisation est achevée, la longueur de chaque zone de données est connue et
reste constante pendant le fonctionnement. Cela permet de s'assurer que tous les messages
dans le cycle de transmission (voir figure 6) ont des longueurs fixes pendant le fonctionnement
et qu'ils sont transmis conformément a une configuration fixe dans le temps (voir la figure 5).

Délimiteur | [|Seauence de| pgjimiteur
a) de Zone Zone de données vérification de
Qccana ‘adracc dala trone messano
g rdedatrame ge]

A

Enregistrempent\de dornnées
ADR =255 Etat de ADR ="XX" du disposiif diéqtrain.
boucle XX V& la-liaison\princip.

[N

Enregistrement de
k de liaison princip. ve
dispositif d'entrain. "XX"

)
e) Enrﬁ&istr en de&@\‘)\/
Aer Stbc\tu{e f&e\ —r——| - Structure variable —
N

> Onrtnei oo Conteneur pour
j}c Cliques transmissions cycliques

CNM (MDT) CZM (MDT) (Les IDN sont déterminés

ADR =255

ou au cours de linitialisation)
CNA (ATm) CZA (ATm)
Figue 3"— Apercu général de la structure des zones de données (CP 3 et CP,)

4.3 LTransmission de données

Plusieurs caractéristiques du systéme ont été décrites en 4.2. Ce paragraphe traite des
fonctions de transmission ainsi que des fonctions hiérarchiques qui n'appartiennent plus au
domaine de la transmission et qui ne font pas partie du modele de référence ISO-OSI (voir
I'ISO/CEI 7498-1).

Le présent paragraphe introduit des couches de transfert ainsi que des mesures de protection
appropriées (conformément aux niveaux 1 et 2 du modeéle de référence ISO-OSI) (voir
I'ISO/CEI 7498-1).
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The variable structure (i.e. length, amount and sequence of 2- and 4-byte sizes) of the
configurable portion of the data record is specified during initialization based on the application.
This serves as a container for data which is transmitted cyclically (CZM/CZA).

When initialization is complete, the length of every data field is known and remains constant
during operation. That ensures that all telegrams within the communication cycle (see figure 6)
have fixed lengths during operation and are transmitted according to a time-fixed pattern (see
figure 5).

a) Telegram|Addres Data field Frame check| Telegram
delimiter | field sequence delimiter
| by [ MST oA (\
| ——
§ Ring §
IADR =255 § § ADR ZXX"
 status
d | mDT m
ADR =255[|  Data record k from

N )
Datatecondk
\{ terdo dryve

X!

%// master to drive "XX"

e) Data record
N

- %ixMN{ re

Configurable structure ——"

transmissjony

Container for
cyclic transmissions

ORGE=~ >

Contrgl wardNMD NM (MDT) CZM (MDT) (IDNs are determined
o} CZA @ATy, ) during initialization)
status word ATy NA (AT,)
N\
igure 3 — Overview of data field structure (CP 3 and CPy,)
4.3 Data|transmission

In 4.2, several system characteristics were outlined. That subclause deals with communication
functions as well as hierarchical functions which are no longer part of the communication area
and hence are not part of the ISO-OSI reference model (see ISO/IEC 7498-1).

This subclause introduces transfer layers as well as appropriate protection measures in
accordance with levels 1 and 2 in the ISO/OSI reference model (see ISO/IEC 7498-1).


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 48 - 1491 0O

CEI:1995

La figure 4 donne une représentation schématique de l'organisation des couches de transfert
entre la liaison principale et la liaison secondaire. La couche de transfert la plus élevée
constitue le transfert non cyclique. Elle dispose de son propre mécanisme de sécurité de
transfert. Les couches d'application se situent au-dessus des transferts non cycliques (non
indiqués sur la figure 4). Il s'agit de commandes de procédure qui sont elles-mémes prises en
charge par des transferts non cycliques.

Liaison principale I Liaison secondaire
(contréle numérique) ! (entrainement)

Données transmissibles/les commandes

un
bien
les

d'entre elles est sensée #

4.3.L Accés au supp

La f

trangmettre ses

pos
pos

gesti

circ

de procédures peuvent étre appelées
A Données trdnsmissibles A
par cycles Application
)
A | \ \
T N\
Transmission non cxclique <
|
Transmissipn cyclique )
ph cycha PR rahsmissio

Transrhission
binaire
)

déterminante, strictement synchrone, avec un

éthode simple est rendue possible par la définition stricte
-Cquehe dgliaison des données Couche physique
ssage (plusieurs dispositifs d'entrainement) 2 Mbit
cces: tranches de temps connues dés Us
lnitialisation Boucle a fibres optiques

beut aussi
ent, toutes
Line partie

gure 5 illystre hnches de
temps. Pendan i ou il doit
g hent a la

inferne pour accéder a la boucle. De cette manigre, il est

effort de
du flux de

acces dispo-entrain—"XX" avec enraistre -de données-1
L )

acces dispo.entrain. "XX" avec enregistre. de données 2 Connecteur F-SMA

acces dispo. entrain. "XX" avec enreg. de données 3
acces dispositif d'entrailnement "XX"
avec enregistrement de données m Horloge et signal
régénérés dans
chaque liaison

I 177 7 W | e i

< »| temps
temps du cycle de transmission

Figure 5 — Méthodes d'accés synchronisé
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Figure 4 is a schematic showing the organization of the transfer layers between the master and
slave. The highest transfer layer is the non-cyclic transfer. It has its own transfer security
mechanism. Application layers lie above non-cyclic transfers (not shown in figure 4). They are
procedure commands which are themselves supported by non-cyclic transfers.

Master | Slave
(control unit) | (drive)

Transmittable data/callable procedure commands

|
Cyclically transmitted data

pal

Application

Non-cycliq
non-cyclig
subset is

4.3.1 Acd

Figure 5

initialization, every drive i 2
its internal . In this way a deterministic, st
us execugiorncah, be achievedwith\gipimal administrative effort. This simple me

ability to
synchrong
is possiblg

use

1
Non-cyclic transmission
|

Cyclic trapsmission

Transmissi

ral (s\euizﬁrives)
¢cess: iime slots known from initialization:

drive "XX" with data record 1

cess for drive "XX" with data record 2
access for drive "XX" with data record 3
access for drive "XX"

Physical layer
2 Mbit/s
Fiber optic ring
F—-SMA connector

Clock and signals
regenerated

mnavans clavia
H-eve R Siay

| as
ly a

ring

the
ictly
hod

l l J with dita record m

 Viiol.dF 1,
|‘ .l time
Communication cycle time

Figure 5 — Timed access methods
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Comme l'illustre la figure 6, toute donnée cyclique est échangée entre la liaison principale et
tous ses dispositifs d’entrainement pendant un seul cycle de transmission (par exemple 1 ms).

: Liaison

Liais_on MST
principale - principale ! {4
- ” o U | >
Amplificateur 0 304s t (us) Amplificateur L_} L_: 7104s 920ps! t (s)
1000 Hs
Liaison || Liaison
/~ I principale RN /~ principale
& MST \ MDT /
» <
WY WS
Sync! Sync! Sync! Donnée o éeqd %‘mées \/
a
) Cl)#l J) 4)#5 # O d
Premier message d'amplificateur Wge d'amplificateur
Liaison 50 /150 us
! us 600us
principale > " " >

Ops

Amplificateur 0

t (us)

Liaison
L principale|;

Liaison
principale|

Dernier message d'amplificateur

_/

(

Données

J)#s

Dopfiée

<<ﬂ\
X

#5

(g#l

Figure 6 — Cycle de transmission

Comme(l'illustre™& figure 6 a), le cycle de transmission démarre lorsque la liaison|principale
emgt-ufy MST a toutes les unités. Tous les dlsposmfs d entramement re<;0|vent cel message
sim 1chroniser

sa tranche de temps de transmission et son point de contréle de retour, et devrait synchroniser
son traitement interne, plus particulierement son cycle de commande. Ce type de
synchronisation minimise et stabilise le temps mort du signal de commande, ce qui devrait
améliorer son comportement dynamique par rapport au cycle de commande qui n'est pas
synchronisé par un message de synchronisation.

Le message de synchronisation est trés court (environ 30 us). Sa zone de données, dont la
longueur se limite a un octet, détermine I'état de commande de la boucle (= phase de
transmission requise). Dans la mesure ou cette condition demeure constante pendant le
fonctionnement, méme une insertion binaire n'entrainera pas de fluctuations temporelles.
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4.3.2 Communication cycle

As shown in figure 6, all cyclic data is exchanged between the master and all its drives during a
single communication cycle (e.g. 1 ms).

'( MST CI_ / a

-

Master > Master |! " '
Amplifier > AmoiifieroT P T i >
o 30 L (k) p Lo v 710ps 920ps! t (us)
1 000 ps
~—<%4— Master _—a—{ Master
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/L 4 (\
YY" Y v '
Sync! Sync! Sync! Data Data \

J/ First amplifier telegram

O—
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Master [} 50ks/ 150 bss
Amplifier 0

t (us)

=
Z N\

Master

- (|
,— Master

T%

Last amplifier telegram

i i~
D T
— é#l (L J)#S

\ Figure 6 — Communication cycle

As shown|inAigure 6 a),the communication cycle starts when the master broadcasts a MS|T to
all units. Alhdrives receive this message concurrently. On the basis of this MST, every drive
shall synchronize its transmit time slot and its feedback acquisition capture point, and should
synchronize its internal processing, especially its control cycle. This type of synchronization
minimizes and stabilizes the dead time of the command signal which should improve its
dynamic behavior as compared to a control cycle which is not synchronized by a
synchronization telegram.

The synchronization telegram is very short (approx. 30 us). Its data field, which is only 1 byte
long, determines the command status of the ring (= desired communication phase). Since this
condition remains constant during operation, even bit stuffing will not cause any temporal
fluctuations.
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Comme lillustre la figure 6 b), si le premier dispositif d'entrainement arrive au terme de sa
tranche de temps prédéterminée, il transmet son message AT a la boucle. L’AT est pourvu de
sa propre adresse (= adresse source) et dispose de données relatives a la liaison principale
(par exemple valeurs de retour, état, etc.).

Un AT transmis de cette maniére traverse simplement d'autres dispositifs d'entrainement, a
destination de la liaison principale (fonction de répétition). Comme l'illustre la figure 6 c), tous
les autres dispositifs d'entrainement adressent leurs AT a la liaison principale au cours de
leurs tranches de temps prédéterminées.

La liaison principale vérifie si tous les dispositifs d'entrainement transmettent correctement les
données. Aprés avoir recu le premier AT, la commande numérique peut commencer a évaluer
et a traiter le message en se fondant sur les taches requises.

A Ig fin du cycle, comme l'illustre la figure 6 d), la liaison principal ng MDT a
toud les dispositifs d'entrainement. Les données diffusées sont reg i S t par tous
les |dispositifs d'entrainement. Chaque dispositif d'entraineme ment des

donpées qui le concerne dans le MDT, car cela a été défjr De cette
marjiére, tous les axes regoivent, de fagcon synchrone, des nouvelle hande.

Immeédiatement aprés la fin du cycle de fscyc, la liai i ; le suivant
ave¢ le MST. Les durées validées sont: 62 us, 123 ( ainsi\que des multiples entiers

de 450 ps.

Les|cycles de transmission de coug i ihtervention d'un faible nombre
de participants; ces cycles sont prncipale isé le mode de fonctionnement
“commande de couple”. Des cycles * durée permettent l'intervention|d'un plus
grand nombre de participants et son| i le mode de fonctionnement “qommande

de gosition”.

La qurée de cycle pend de numérique fournit de nouvelles Yaleurs de
commande pour le ST neent est appelée fycyc- Il convient que lg cycle de
commande a Vintérieyr de Ig érigue soit un multiple entier de la duré¢ du cycle

de fransmissi dé commande est supérieure a la durée dy cycle de
trangmission, le . dlées peuvent étre transmises n fois dans les messages
congécutifs: ingye\= ... (n n'est pas lié aux abréviations).

Les|réali y i 5 d'entrainement commandés par des micro-ordinateufs doivent
faire S e\ l'algorithme de commande a l'intérieur du dispositif d'entraingment soit
oriepté

. sieurs cycles de commande internes du dispositif d'entralnement dqivent étre
Aréyusidans le-Cycle de transmission: z X treyc = fscyc, Z = 1, 2... (z est un entier);

-_il'convient que 'algorithme de commande sait synchronisé avec le MST

Pendant une commande numérique et un cycle de transmission, si le programme de
commande des dispositifs d'entrainement est exécutée plusieurs fois, des valeurs inter-
médiaires relatives aux signaux de commande seront interpolées a l'intérieur des dispositifs
d'entrainement.

4.3.3 Transfert des données non cycliques

Un transfert non cyclique est déclenché par la liaison principale et sa commande est
intégralement asservie a la liaison principale. Une liaison secondaire ne peut pas déclencher
un transfert non cyclique; elle ne peut que répondre.
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As shown in figure 6 b), when the first predetermined timeslot is reached,

the first drive

transmits its drive telegram (AT) to the ring. The AT has its own address (= source address)
and the data for the master (e.g. feedback values, status).

An AT sent in this fashion is simply passed on by other drives to the master (repeater function).
As shown in figure 6 c), all other drives transmit their ATs to the master during their
predetermined timeslots.

The master monitors whether all drives transmit correctly. After receiving the first AT, the

control un

At the en

it can start evaluating and processing this AT based on the required tasks.

all

d of the. P\j/r‘ln1 as-shown in figllrn [ rxl), the master transmits a Innnfhy MDT t

drives. Thlis broadcast of data is received concurrently by all drives. Each drive knews ifs

slot within[the MDT, as this is defined during initialization. In this manner,
with new gommand values synchronously.

Immediatgly after the communication cycle time, tscyc, the master g

MST. Allo

Short co
'torque cgl‘n

and are t

The cycle
called tyc

communidation cycle time.
time, the §

n x fscyc,

Developels of micro-proc
inside the|drive sho@ 3 i

— one
Z X tRC

— the

During a
several tir]

4.3.3 No

Non-cyclig
by the ma

transfer is initiated and controlled by the master. Its entire control will be exec

Hata
lied

the

for
ants

s is
the
ycle

thm

cle:

Lted

Lted

ster. A slave cannot start a non-cyclic transfer; it can only respond.
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Les transferts non cycliques se fondent sur les transferts cycligues, comme cela a été
précédemment mentionné.

Deux octets (CNM/CNA) sont réservés respectivement dans le MDT et I'AT pour I'échange non
cyclique prescrit des données. Lorsque des données supérieures a deux octets sont
transmises, telles qu'un nom ou une liste d'IDN, la transmission doit étre distribuée parmi
plusieurs cycles de transmission du systéme car seuls deux octets sont disponibles pour la

transmission.

Des parties des mots de commande par rapport aux mots d'état fournissent le signal d'accord
nécessaire aux commandes de transfert et de processus. Sauf si le cycle ne permet pas la
répétition, le récepteur ne doit pas nécessairement réagir pendant le méme cycle. La liaison
principale doit reconnaitre la situation dans laquelle la liaison secondaire n'a pas recu les
donpées requises du CNM et répéter jusqu’'a 10 fois la transmission. Upe fejs que-lg CNM est
vidd, la liaison principale peut envoyer des données supplémentaires h derniére
trangmission, le processus peut commencer dans la liaison seconda ; lecture ou
écrifure de données). Cela est signifié a la liaison principale afin d'éit ilsurcharge
{fhsmet des
t la méme

donpées vers la liaison principale. Dans ce cas, la méthode
quellorsque la liaison principale envoie ses données a la hai

La liaison
econdaire

La ¢durée du processus (durée totale) n'est pas
pringipale peut, cependant interrompre le proces
si un arrét est possible pour cette derniere.

Lorg ple si une
don d'état du
disp

4.3.

Lal dispositifs
d'en Drocessus
long Ssus sont

osition de référence sous le contréle de la dommande

fonctionnement synchrone commandé par le dispositif d'entrainement.

Les|cammandes de procédure ont techniqguement la méme structure que les autres| données.
L'attribiit identifie qn'il est traité comme une commande de prnr‘édurp Dans cd cas, les
données d'exploitation sont remplacées par le contréle de la commande de procédure. Le
CNM/CNA est utilisé pour la transmission de commandes et la commande de transmission de
maniere que I'échange de données non cycliques utilise le CNM/CNA. Le processus dans la
liaison secondaire démarre un fonctionnement complexe.

En raison disponible dans le mot d'état indiquant un changement d'état de commande de
procédure (c'est-a-dire une commande de procédure exécutée), il est possible d'activer plus
d'une commande de procédure simultanément ou de démarrer un échange de données requis
lorsqu'une ou plusieurs commandes de procédure sont activées.
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Non-cyclic transfers are based on cyclic transfers, as mentioned earlier.

Two bytes (CNM/CNA) are reserved in the MDT and in the AT respectively for the demand
dependent non cyclic data exchange. When data longer than two bytes are to be transmitted
(e.g. a name or a list of IDNs), the transmission has to be distributed over several
communication cycles since there are only two bytes available for transmission of this data.

Parts of the control word respective of the status word provide the handshake signals required
for transport and process control. Unlike the cyclic data where data cannot be repeated, the
receiver does not need to react in the same cycle. The master shall recognize the situation
where a slave has not yet taken the required data from the CNM and repeat the transmission
up to 10 times. Once the CNM is empty, the master may send more data. At the end of the last

transmissjon, the processing may begin in the slave (i.e. reading or writirfig . S is
indicated fo the master to prevent the master from overloading the slave wj . After
a succesdful command read and processing, the slave sends data bac 5 this
case, the[same acknowledgment method is employed as when the e the
slave.

The duratjon of the process (timeout) is not set via the SY v fa can,
however, break the process in the slave at any time, provideg 2 ein
the slave.

When an|error occurs during the processing in \ vrite
protected, an error flag is set in the driv i g rror
is transmitted in the CNA.

4.3.4 Prgcedure commands

The master can transmit poc e Of
procedurg command, it ma ples
of such prpcesses are:

— confrol unit—c@i

prolying cycle prg

park

drive-contyolled

Procedurg bute
identifies [that\{t i as a procedure command. In this case, the operation data is
replaced |by theXNprocedure command control. The CNM/CNA is used for the command
transmissjon and transmission control in such a way that the non-cyclic data exchange uses
the CNM/CNA, The processing in the slave typically starts a complex function.

Because there is a bit available in the status word to indicate changes in the procedure
command status (i.e. procedure command executed), it is possible to activate more than one
procedure command at the same time or to start a required data exchange when one or more
procedure commands are activated.
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La liaison principale a la possibilité de stopper ou de démarrer une commande de procédure
dans la liaison secondaire par le contréle de la commande de procédure, de facon a valider,
interrompre ou annuler la procédure. Lorsqu'une erreur apparait dans la liaison secondaire, un
message d'erreur détaillé est transmis a la liaison principale.

4.4 Initialisation
Apres la mise sous tension, le systéme passe par plusieurs états (c'est-a-dire des phases de

transmission) avant que I'état de fonctionnement normal (= CP,) soit atteint. Ce paragraphe
traite de ces phases (CPjy a CPy).

Phase de transmission 0 (CP)

Lorgque les composants électroniques de la liaison principale sont mis gou ten5|on et que les
preparatlons et les contrdles internes ont été effectués avec sug principale
commence a transmettre des messages de synchronisation de Ji MST). La
condlition selectlonnee est "CPq".

Lorgque les composants electronlques de la liaison second i IS ign, celle-ci
se qomportera comme un “répéteur”. Cela signifie que A S aire transmet tous les
megsages au prochain participant sur la boucle. S isons sgcondaires
physiquement présentes fonctionnent comme des/Tépéte ‘ ) , les MIST seront
transmis a lI'entrée de la liaison principale.

Une| fois que la liaison principale areg . i i intefruption, il
commute alors sur CP;. De ce fait,Na liai NG it ¢ smettre et
de recevoir simultanément un message \ ie i ' in que de
transmettre ou de recevoir un messa

l'insertion d'un di

I‘achév@t SH
l'introduc

message «CP;» comme la phase de transmission colirante par
3 ST et commence a transmettre le MDT de CP,. Chaque| dispositif
nement est atteint individuellement par la liaison principale. Le MDT ne conti¢nt qu'une

XM n’est pas installé. Le contenu du CNM n’a aucune influence et|le mot de
commande reste eonstant.

Les informations que le MDT mentionné ci-dessus est en train de transmettre sont données par
'adresse "XX". Durant CP4, lorsqu'un dispositif d'entrainement regoit un MDT qui lui est
adressé, il réepond en transmettant un AT rudimentaire de CP, pour indiquer qu'il est présent et
prét pour CP,.

La liaison principale tentera, plusieurs fois, de recevoir une réponse anticipée de la part de I'un
des dispositifs d'entrainement. Lorsque tous les dispositifs d'entrainement ont répondu, la
liaison principale passe a CP,.
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The master has the ability to set or activate a procedure command in the slave via the
procedure command control so as to enable, interrupt or cancel the processing. When an error
occurs in a slave, a detailed error message is transmitted to the master.

4.4 |[nitialization

After powering up, the system goes through several states (i.e. communication phases) before
the normal operating state (= Communication phase 4) is reached. This subclause discusses
these phases (communication phases 0 to 3).

Communication phase 0 (CPg)

After the thaster electronics are supplied with power and internal preparations’and ave
been sucgessfully concluded, the master begins transmitting master synchronizati ams
(MST). The set condition is '‘communication phase 0'.

When the|slave electronics are powered up, it will work as a 'r BN ave
passes the received telegrams on to the next participant e \(ink 3 cally
present slpves are working as repeaters in the ring, the M the
master.

s to
ram
any

After the master has received its own M
communidation phase 1. Thus, the ma
simultanepusly. A slave, however, needs
given poirft in time.

As shownl(in the following pha

— the |nsertion of a rudh

— sucgessive complet
— the ntroducti' \

Communigation phasg

The mast phase 1' as the current communication phase through its
MST and \ DT of communication phase 1. Each drive is addregsed
individuall 3 er. The MDT contains only one data record, CZM is not installed. [The
content of ‘ i erice and the control word remains constant.

The information which™s being transmitted by the MDT mentioned above is given by|the
address 'XX%During communication phase 1, when a drive receives a MDT addressing [it, it
responds with a rudimentary communication phase 1 AT to indicate that the drive is present
and ready for communication phase 2.

The master will attempt to receive an anticipated response from one of the drives several
times. When all anticipated drives have responded, the master switches to communication
phase 2.
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Phase de transmission 2 (CP,)

Dans CP,, le MDT a la structure suivante:

a) un dispositif d'entratnement prédéfini avec son adresse (“XX” # 255);

b

) ce message ne comporte qu'un seul enregistrement de données;

CEI:1995

¢) il manque a cet enregistrement de données le "conteneur pour transfert cyclique" (CZM).

Le protocole relatif & un transfert non cyclique fonctionne pour CP,. Toutefois, au cours d'un
seul cycle, I'échange de données ne peut avoir lieu qu’avec un seul dispositif d'entrainement.

Dan

s CP,, les éléments suivants doivent étre échangés:

QD

A

) des parameétres de transmission (par exemple les tranches

tives aux

phases de transmissions suivantes);

k) les parameétres qui définissent une configuration de transmigsi
Avant de définir ces paramétres de configuration, la commg naitre les
pargmeétres qui peuvent étre acceptés par les dispo onsidérés
indiyiduellement (y compris les modes de fonctionnem curer ces
infofmations dans la documentation fournie pa dispositifs
d'entrainement spécifiques. La commande numérique e >1traire ces
informations a partir de la liste de données et d s dans le
dispositif d’entrainement (voir IDN 00017, IDN(00Q2
Danjs CP,, il est possible de transm structure
minjmale a) et b); ces données s lives a la
sélgction et au paramétrage de carg dant, ces

don
éco

Lal
cha
cha
fong
para
cett
prin

Pha

Dan
com

aison pr

incipale
jue dispd‘
hue disposiifde

¢’ le traitement de cette commande de
a un contrdle interne pour vérifier la poss
¥3 (par exemple si le dispositif d'entrainement

. Lorsque chaque dispositif d'entralnement a |

ité du cycle de transmission et tous les messages qui y sont conf
plétés de la méme maniére qu'en fonctionnement normal (= CP,), excepté le fg

J

res, plus

de CP;" a
rocédure,
bilité d'un
A recu les
épondu a
la liaison

enus sont
lit que les

con

enus relatifs au caonteneur de transfert r‘yr‘linlnp ((‘7!\/I/(‘7A) n'‘ont tnnjnnr

b pas de

signification. Les tranches de temps définies dans CP, doivent étre respectées dés ce
moment-la. Dés la présente phase de transmission, la liaison principale peut échanger des
données avec les dispositifs d'entrainement par l'intermédiaire d'un transfert non cyclique
simultané. C'est la raison pour laquelle les données relatives a la sélection et au paramétrage
des caractéristigues des dispositifs d'entralnement peuvent étre transmis au dispositif

d'en

trainement d'une maniére plus économique en temps que lors de CPj.
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Communication phase 2 (CP5)

The MDT in communication phase 2 has the following structure:

a) the defined drive with its address ( 'XX' # 255);
b) this telegram contains only one data record;
c) the data record is missing the container for cyclic transfer (CZM).

For communication phase 2, the protocol for non-cyclic transfer is operating

one cycle, data exchange can take place with a single drive only.

. However, during

In commufication phase 2

a) communication parameters (e.g. timeslots for subsequent communicgti ses); arn
b) the parameters that define the cyclic transmission configuration
shall be exchanged.
Before defining these configuration parameters, the control u sh parame
can be sypported by the individual drives (including mgt@es 0 e operator
retrieve this information from manufacturer's specificati ] . The control
can retriepe the same information from the list of supRorted and procedure commd

In commulnication phase 2, additional data

transmitted, such as data for the selegtion and eterization of drive characteris

However,| this additional later,

communidation phases.

Now the master sends the ‘procedure\cormimand

each drive. During ihe_precessing \af t proce
whether efror free o@‘ i icati

the necesgary paraméte
procedure '
communidation phase

Communig¢atj

more

time-effig

munication phase 3 transition chec
gure command, every drive checks internpally
ase 3 is possible (i.e. if the drive has rece

In commuhication(p e entire communication cycle and all telegrams contained the

is complete justsas in
contents Tf the_contain

mal operation (= communication phase 4), with the exception tha
rs for cyclic transfer (CZM/CZA) are still meaningless. The time

ters
can
unit
inds

tructure [a) and b)] cap be

tics.
ient

''to

ved
this

rein
the
slots

which wefesdefined in communication phase 2 are to be obeyed from now on. As of

this

communication phase, the master can exchange data with the drives through simultaneous,
non-cyclic transfer. This is why the data for selection and parameterization of the drive
characteristics can be transmitted to the drives in a more time-efficient manner in

communication phase 3.
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Enfin, la liaison principale diffuse la commande de procédure “contrdle de transition de CP," a
tous les dispositifs d'entrainement. En ce point chaque dispositif d'entralnement procéde a un
contrble interne pour vérifier la possibilité d'un fonctionnement exempt d'erreur en CP4. Une
fois que chaque dispositif d'entrainement a répondu a cette commande de procédure par
“commande de procédure correctement exécutée”, la liaison principale peut initier un CP4 dans

le MST (c'est-a-dire le fonctionnement normal). Ainsi s'achéve l'initialisation.

4.5 Messages d'erreurs et d'état

Les messages groupés de diagnostics de classe 1, 2 et 3 (C1D, C2D, C3D) sont utilisés dans
le mot d'état de chaque dispositif d’entrainement.

Un message de diagnostic de classe 1 (C1D) signifie qu'une erreur existe dans le dispositif
jtesse est
ui-méme.

Un message de diagnostic de classe 2 (C2D) signifie un averti éventuel
incigent.
Un message de diagnostic de classe 3 (C3D) est un exemple

Neefour < N 0OU“T>T.7).

5 Noyen de transfert et couche physique

5.1 | Généralités

Dans le présent article, la couche P ysiqu pecifiée de facon détaillée (par exemple
signaux optiques a la sortie de la li pompris des spécifications relatives aux
signaux (par exemple vjtesse de 3 I biité).

Cerfains noms de $ i ) res de signaux sont représentés spus forme
tions permettent de présenter plus clairement les

abrégée (par exemple “RXI r:
sch¢émas fon elg. : i i stermine les conditions des parameétres de signaux
(limites supériewres ariey 'estra-dire les intervalles).

5.2

5.2l Lialgon paNigh ) commande numérique et les dispositifs d'entrainement

La topalog ompose de lignes de transmission optiques point a point et d’abopnés. Une
ligne [ se compose de céables a fibres optiques, ne présentgnt aucun

. La transmission ne s'effectue que dans une seule direction. |La liaison

printipalejet Ies [Faisons secondaires font partie du réseau (abonnés).

La figure 7 illustre la structure relative a la commande numérique et aux dispositifs
d'entrainement. La commande numérique peut comprendre une ou plusieurs liaisons
principales. Une liaison principale gére une seule boucle au niveau physique ainsi que dans les
couches de protocole de recouvrement. Les liaisons secondaires sont utilisées pour relier les
dispositifs d'entrainement a la boucle a fibres optiques. Au niveau physique, une liaison
secondaire représente la connexion entre un ou plusieurs dispositifs d’entrainement et la
boucle a fibres optiques. Logiquement, une liaison secondaire présentant k dispositifs
d'entrainement agit de la méme maniere que k liaisons secondaires présentant chacune un
seul dispositif d'entrainement. Bien que les liaisons secondaires soient physiquement reliées
I'une a l'autre par l'intermédiaire d'une boucle a fibres optiques, toutes les transmissions de
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Finally, the master sends the procedure command ‘communication phase 4 transition check' to
each drive. At this point every drive checks internally whether error-free operation in
communication phase 4 will be possible. After each drive has responded to this procedure
command with '‘procedure command correctly executed,’ the master can issue communication
phase 4 in the MST (i.e. normal operation). This completes the initialization.

4.5 Error and status messages

Grouped messages of diagnostic classes 1, 2 and 3 (C1D, C2D, C3D) are used in the status
word of each drive.

A C1D message means that an error condition was discovered in the drive, leading to a
shutdown |with subsequent t = 0 after the speed is less than n;,. This procegs Ts\executefl by

the drive itself.
A C2D message means a warning indicating a possible shutdown.

C3D mesgages are pure status messages (€.9. ‘Niaadpack < Myl

5 Transfér medium and physical layer

5.1 Gengral

This clause specifies the physical layer

optisg gnals on the output of|the
master) including the signal specifications i

ter).

ehted as abbreviations (e.g. RiD).

g clearly. The specification determfines
tervals).

Some sig

Abbreviat
signal par

5.2 Topo
5.2.1 Lin

point-to-point transmission lines and subscribery. A
ptic cables having no optical branches. Transmission takes

The topo
transmiss
place in oql

Figure 7 9 ure’in connection with the control unit and the drives. The control{unit
may encompass.oné~qr more masters. A master handles only one ring on the physical level as
well as in| the“everlying protocol layers. Slaves are used to connect the drives to the optical
fiber ring.[Onthe physical level, a slave represents the connection of one or more drives td the
optical fiber ring. Logically, one slave with several drives acts the same as several slaves with
one drive each. Although the slaves are connected to each other physically through the optical
fiber ring, all transmission of information takes place directly between the master and the
drives. A star-shaped topology is created if every master has only one slave connected to
itself.
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données s'effectuent directement entre la liaison principale et les dispositifs d'entrainement.
Une topologie en étoile est générée si chaque liaison principale n'est reliée qu'a une seule
liaison secondaire.

Commande numerique
Liaison Liaison L/a/son Liaison
principale 1|pr/nc:/pa/e 2| prmc:pale i | |prmc:pale /

JE B
- A XX
> - A = Liaison secondaire
A X‘3< B =Di If d'entrafnement
B
A XX

dans les
la liaison
messages

Le nombre_decdispositifs d'entrainement présents dans une boucle est M = K. La séquence de
syng¢hrohisation t€s MDT porte le libellé 1, 2 ..., M et la séquence de synchronisation du MDT
portesledibellé 1, 2 ..., K.

L'interface SYSTEME détermine tout échange d'informations dans une boucle. Toute
collaboration entre boucles est contrélée par la commande numérique et ne fait pas I'objet de
la présente norme.

5.2.2 Structure des lignes de transmissions

Les connecteurs utilisés correspondent aux connecteurs F-SMA standards spécifiés dans la
CEI 874-2. Les composants de I'émetteur et du récepteur sont intégrés dans des boitiers munis
de connexions F-SMA pour interfaces optiques. La structure de la ligne de transmission
optique est illustrée a la figure 8.
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Control unit
Master 1 |Master 2 | | Master i | | Master |
— Drive
I Slave XX
- Drive
Slave XX

Figure 7 gi N Hent
from the det d«i SS the
drive telegra

The number of drives_in ayring is M = K. The timing sequence of the MDT is labeled as 1, 2, ...,
M and the|timing sequerice of the master data telegram is labeled as 1, 2, ... K.

The SYSTEM interface determines any exchange of information within a ring. Any cooperation
of rings is controlled by the control unit and is not subject to this standard.

5.2.2 Structure of the transmission lines

The connectors used correspond to standard F-SMA connectors (see IEC 874-2). The
transmitter and receiver components are built into housings which have F-SMA connections for
optical interfaces. The structure of the optical transmission line is shown in figure 8.


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 64 - 1491 0O CEI:1995

Le circuit du dispositif d'entrainement relatif a la diode électroluminescente (DEL) émettrice est
activé par une impulsion électrique. La DEL a haute performance (émetteur) émet une lumiere
rouge dont la longueur d'onde est comprise entre 640 nm et 675 nm (longueur d'onde de créte
a0 °C...55°C). La DEL est contenue dans un boftier opaque. Le boitier est muni d'une borne
a vis SMA destinée a recevoir une prise SMA. La puissance de transmission est commutable
«atténuation faible» et «atténuation élevée». L'atténuation se produisant sur la ligne de
transmission est provoquée par le cable a fibre optique et éventuellement par d'autres
couplages (outre les liaisons par prises SMA sur les éléments émetteurs et récepteurs de
transmissions). Ces couplages supplémentaires peuvent s'avérer nécessaires lors d'un
passage a travers une cloison, par exemple. Dans I'annexe G, les causes d'atténuation le long
de la ligne de transmission sont expliquées de maniére plus détaillée.

Photodiode (amplificateur-1C)
avec connexio

Connecteur SMA Connecteur SMA

gntrég o X
électrique

CiTcuit
d'entrainement

Cables a fibres optiques
DEL avec connexion

SMA

Le 5 pfil & saut
d'indlice. Des cables et des coeurs i é concerne
les |matériaux constituant ) tténuation
(affgiblissement) est d'environ 220 dB

Le ¢ Ir intégré,
confenus dans un boitig

L'inyersion d'un sign S i est-a-dire
lorsqiu'un sign 8 ntrée optique de la liaison secondaire n'enfraine pas
nécgssairem 3 Y oyant allumé” a la sortie optique).

5.3 ] Q L 1 de transmission

Les|ni ) \ ptique sur la ligne de transmission disposent de deux unités: dBm

ou |
iveau [dBm] = 10 x log (niveau [pW]/1 000)

Les|signaux optiqdes indiqués dans les tableaux 3, 4, 5 et 6 pour I'’émetteur, le récepteur et la
lign¢ “de” transmission sont mesurés a l'aide d'un cable a fibres optiques en plastigue d'une
longueur de 1 m et de diametre de coeur 1 mm comme spécifié au tableau 5.

Les niveaux optiques et les fronts (changements d'états) le long de la ligne de transmission
sont spécifiés a l'aide des parametres suivants:

a) PrmaxL: la puissance de transmission maximale a un niveau optiquement faible: si le
signal optique tombe en dessous de ce niveau, il se trouve dans un état logique inférieur;

b) Prmings 12 puissance de transmission minimale & un niveau optiguement élevé: si le
signal optique dépasse ce niveau, il se trouve dans un état logique supérieur;
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The driver circuit for the transmitting LED is activated by an electrical impulse. The high-
performance LED (transmitter) emits red light of a wavelength in the range from 640 nm to
675 nm (peak wavelength in the range from 0 °C to 55 °C). The LED is contained in a light-
proof housing. The housing is equipped with an F-SMA screw-type connection to receive an
F-SMA plug. The transmission power is switchable between ‘low attenuation’ and ‘high
attenuation'. Attenuation taking place along the transmission line is caused by the fiber optic
cable and possibly other couplings (in addition to the F-SMA plug connections on transmitting
and receiving elements). These additional couplings may become necessary when routing
through a wall, for example. The factors which contribute to attenuation along the line are
explained in more detail in annex G.

Photodiode (nmlnlifipr.lf‘)

Driver
circuit SMA connector

Electrical
input ™ *\‘

LED with SMA
connection

The fiber profile. Fiber optic cgbles
and core dse, the attenuatioh is
approxima

The recei ggrated amplifier circuit, whichf are
contained

The signal is allowed to bl i St pugh a slave (i.e. a light-on signal af the
optical sla ~

5.3 Optid

Optical pqg 1 as
follows:

The optic givex in tables 3, 4, 5, and 6 for the transmitter, the receiver, and| the

transmissjon line.are meg&sured with a plastic fibre optic cable with a 1 mm core diameter and a
length of 1 mvas specified in table 5.

Optical levels and edges (status changes) along the transmission line are specified by means
of the following parameters:

a) PTmaxL, the maximum transmission power at an optically low level: when the optical
signal falls below this level, it is at a logic low state;

b) PTminH, the minimum transmission power at an optically high level: when the optical
signal goes above this level, it is at a logic high state;
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C) PrmaxH: la puissance de transmission maximale a un niveau optiquement élevé: les
signaux stationnaires ne doivent jamais dépasser cette limite. Cependant, un front montant
de signal optique peut dépasser dynamiquement la limite supérieure du niveau optiquement
élevé. Cela permet d'accentuer le front montant du signal (en minimisant le temps de
montée). La grandeur et la durée du niveau du signal de dépassement sont limitées;

d) k,s le facteur pour le dépassement de la puissance optique: ce paramétre indique le
facteur par lequel la puissance de transmission optique maximale peut étre dépassée
dynamiquement. Le dépassement du niveau de puissance n'est validé que durant un
changement d'état optique pour le passage de faible a élevé (front montant du signal).

Le signal optique doit rester au méme niveau de puissance dans la plage comprise entre
PrmaxL €t Prminn (ce qui signifie que le bruit du signal est inférieur & 100 nW = -40 dBm). Par
conséquent, le niveau logique supérieur entre Pgpax. €t Prminn PeUt étre définitivement

recq
le s
dan

5.3.

Sauf indication contraire, les présentes spécifications spnt applicables \sur
pératures comprises entre 0 °C et +55 °C.

tem

|l Spécifications relatives a I'émetteur

Tableau 3 - Spécifications relatives a/l'é

nnu - saflls gerierer a autres Criafngermnerits dars 1es rniveaux de SIgrTi
buil de décision (seuil de comparaison) entre les niveaux faible et(élevé doit. éin
5 |'intervalle compris entre Pgyay €t Prminn. dans le récepteur.

teun(do

~Lalls e

néesypour )\p)

écepteur,
e compris

plage de

O

AA €30 nm (25 °C)

(largeur totale de la moitié du maximum)

: O A |
Position Faible atténhatio Atténuation élevée
XdB dBm uw

Puigsance de transmission maximale a un 31,2 0,75 -28,2 15
faible niveau optique: PrmaxL R
Puigsance de transmission iniW& un }G-g 90 -7,5 180
nivepu optique élevé: PTrﬁqH
Puigsance de trangmission ximale a Bn\ 5,5 280 -3,5 450
nivepu optique é@{z:\@-rm H
Longueur d’onde devdipde™é ice\/\ N A p
Longueur d’onde t Ap =640 nm a 675 nm
Denji-largeur (0°Ca5°C)

Déppssant i\éu é an facteur k os =120 %
maximal
Plade de.températures 0 °Cab5°C

5.3.2 Spécifications relatives au récepteur

Sauf indication contraire, les présentes spécifications sont applicables sur toute la plage de
températures comprises entre 0 °C et +55 °C.

Afin de traiter correctement les données, le récepteur doit étre conforme au tableau 4. Etant
donné que la largeur de bande du cable a fibres optiques est relativement étendue, la
déformation des signaux optiques est insignifiante.
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€) PTmaxH, the maximum transmission power at an optically high level: stationary signals
shall never exceed this limit. An rising optical edge, however, may dynamically exceed the
upper limit of the optically high level. This makes it possible to accent the rising edge
(minimizing the rise time). Both the magnitude as well as the duration of the excess signal
level are limited;

d) kos, factor for optical power overshoot: this parameter indicates by which factor the

maximum optical transmission power may be exceeded dynamically. The excess power
level is only permissible during an optical status change from low to high (rising signal

edge).

The optical signal shall pass through Prmaxt t0 Ptminy iN @ monotonic manner (which means
that the signal noise is less than 100 nW = -40 dBm). Therefore, the logic high level between

In the recg¢iver, the decision (comparison) threshold between high and low |

PrmaxL a}d PrminH, Can be recognized definitely without generating addition
the interv

I PrmaxL and PrminH-

5.3.1 Transmitter specifications

Unless stated otherwise, these specifications are valid througho
0 °C to +5%5 °C.

Table 3 — Transmitter speC|f|cat|0 s (da p

ges.
thin

rom

Position oW att&ua jon )\/ High attenuation
dBm MW

Maximum tfansmission power at low optical -28,2 15
level: RTmaxL

Minimum transmission power at hi p\rce( 18,5 90 -7,5 180
level: mlnH (\

Maximum tfansmission p hlg o} 280 -3,5 450
level: & P axH

Transmittind diode wavelengt \) 1
@

Peak wavelg¢ngth /640 nm to 675 nm

Spectral ling half wi (0 °C to 55 °C)

A) <30 nm (25 °C) !

(full width at half maximum)

Exceeding High IeveNaxi}&lm factor kos =120 %

Temperatur¢ range 0°Cto 55°C

5.3.2 Receiver specifications

Unless stated otherwise, these specifications are valid throughout the temperature range from

0 °C to +55 °C.

In order to process the data correctly, the receiver must adhere to table 4. Since the bandwidth

of the fiber optic cable is relatively wide, distortion of the optical signals is insignificant.
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Tableau 4 - Spécifications relatives au récepteur (toutes les données pour )\p)
Unités dBm uw
Puissance maximale regue a un faible niveau optique: P, -31,2 0,75
Puissance minimale regue & un niveau optique élevé: P gminn -20 10
Puissance maximale regue & un niveau optique élevé: P gmaxn -5 320
Taux d’erreur sur les éléments binaires <1079
Plage de températures 09Cc a+55°C

5.3.3 Cable a fibres optiques

Le dable a fibres optiques est en matiere plastique ou en verre a profi

(1]

Exemple de structure:

Coeur optique avec gaine

Gaine de coeur en PVC

Soulagement de cgntraj

~

Iea 5
Diambtfe \> 980 pm = 60 pm
Dia ix 1 000 pm + 60 um

uvelure RUMérigue 0,47 £ 0,03
Large bande 25 MHz + 1 km
Q \Qmwe coeyr en PVC 2,2mm+0,1 mm

|}etre e\cﬁ(ﬂe 3,6 mm £ 0,2 mm
6,0 mm + 0,2 mm

5.3.4 Connecteurs

Les connecteurs pour cables a fibres optiques doivent étre tels que:

- le connecteur correspond a la norme F-SMA (voir la CEI 874-2);
- le niveau de qualité est au moins 5;
- l'anneau du connecteur est métallique.

De plus, il est recommandé que le connecteur soit muni d'un serre-cable pour cables a fibres
optiques.
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Table 4 — Receiver specifications (all data for )\p)

Units dBm uw
Maximum received power at low optical level: P RmaxL -31,2 0,75
Minimum received power at high optical level: P RminH -20 10
Maximum received power at high optical level: P RmaxH -5 320
Bit error rate <1079
Temperature range 0°C to 55 °C

5.3.3 Fibpr optic cable

The fiber pptic cable consists of plastic or glass with a step index profile

Structurallexample:

Optic core with cladding

PVC inner sheath

Stress release nfade

vC (special mixture
nvironments, etc.)

ications for plastic

980 pm + 60 pm
1 000 pm + 60 pm

0,47 £ 0,03
>5 MHz at 1 km

Q\@\er%(gshea&kkdiameter 2,2mm+0,1 mm
0% didnpeter”

3,6 mm £ 0,2 mm

6,0 mm £ 0,2 mm

5.3.4 Connectors
Connectors for fiber optic cables shall:

— correspond to F-SMA standard (see IEC 874-2);
— have a quality level of at least 5;

— have a metallic connector ring.

In addition, it is recommended to have a strain relief for fiber optic cables.
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5.3.5 Données systeme relatives au trajet de transmission optique

Tableau 6 — Données systeme relatives a la ligne de transmission optique

Position Faible atténuation Atténuation élevée

dBm pw dBm pw
Puissance de transmission maximale a un faible niveau optique: Py = 31,2 0,75 28,2 15
Puissance de transmission minimale & un niveau optique élevé: Pryiny ~105 90 75 180
Puissance de transmission maximale & un niveau optique élevé: Pymax 55 280 _35 450
Affaiblissement d'itinéraire <4,4dB <7,4dB

SLUZERN W
Puigsance de réception maximale a un faible niveau optique: Prmax. _31)2'\K ol7s
Puigsance de réception minimale a un niveu optique éleve: P ., /_X\R \ 10
Puigsance de réception maximale a un niveau optique élevé: PryaxH \5\ \/§20
< >

Longueur d’onde de diode émettrice: < N\

— longueur d’onde de créte p=—840 75,Am
— largeur totale de bande spectrale a la moitié du maXIﬂ\\Qx\ 230 nm 25 °C)

Puigsance dynamique (Prmaxt @ Prmint) / N 15hg\

Valqur du systeme (Prminy & PrminH) k)) (faible atténuation)
,5 dB (atténuation élevée)

>

Résprve systeme (y compris la longévité de la diode emett\be\

>5,1dB
Vitegse de transfert des donné/es\ \ \\ 2 Mbits/s (NRZI)
Tauk d’erreurs sur les éIémeNina <10-9
Plade de températures (\ >— 0°Cto +55 °C
5.4 \%nsm/ssmn binaire
La distance_e ant et descendant du signal optique est spécifiée dans le
prégent parag . est une variation de niveau entre les niveaux optiquement faibles
et lgs njves ; elevés. La spécification est fondée sur une enveloppe|qui a été
défipie pov ' ptique. Tout signal optique de sortie d'un émetteur doit, a tout moment,
rester dans Feqveloppe spécifique. En outre, les caractéristiques de traitement entfe I'entrée

optifue et laxsprtie gptique de la liaison secondaire sont spécifiées. Une liaison secomdaire doit
étre| synchroniséepar rapport a I'horloge de transmission du train binaire arrivant|dans son

entrgéloptique. Bien que I'horloge de transmission d'une liaison secondaire pliisse étre
diffemmmmmm#esﬁmm—qui la liaison

secondaire soit synchronisée par rapport a I'horloge prédéterminée (par exemple a l'aide de la
boucle & verrouillage de phase). De ce fait, il est demandé, par définition, a toutes les unités
reliées a la boucle de transmettre la méme impulsion moyenne d'horloge de transmission. En
d'autres termes, toutes les unités utilisent I'impulsion de I'horloge de transmission de la liaison
principale.

La liaison secondaire est synchronisée par rapport a I'horloge de transmission au niveau de
son entrée optique au moyen des fronts des signaux "voyant allumé" (fronts montants).
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5.3.5 System data of the optical transmission path

Table 6 — System data of the optical transmission line

Position Low attenuation High attenuation

dBm pw dBm pw

Maximum transmission power at low optical level: PrmaxL -31,2 0,75 -28,2 15

Minimum transmission power at high optical level: PrminH -10,5 90 -7,5 180

Maximum transmission power at high optical level: PrmaxH -5,5 280 -3,5 450
Line attenuation <4,4dB <7,4dB

RN
RN

Maximum rg

ceived power at low optical level: PRmaxL

Minimum re

eived power at high optical level: PRminH

N SR
&

Maximum rg

ceived power at high optical level: PRmaxH

N AN
RN

Transmitting

diode: (/
peak wavelength
full width at half maximum Q

Y%

p= nmY¥Q 675 nm

> 30 nin (25 °C)

Dynamic po

er (PRmaxH 10 PRminH)

15 dB

System valy

€ (PTminH 10 PRmint) <\(\\% >

/9,>5 dB (low attenuation)
12,5 dB (high attenuation)

System resq

rve (including Ilfetlme[}*f\rawtlng m \J

>5,1dB

Data rate \ > > 2 Mbit/s (NRZI)
Bit error rate \/ \/\ x <109

—
Temperatur¢ range /\ » 0°Cto55°C

5.4 Time

perfoknanc it transmiission

The dist

subclaused.
specificatijon is.based.on an envelope which has been defined for the optical signal. Any op|

output signals.of a transmitter shall remain within this specific envelope at all tin

acharige in level between the optica

ising) and falling edges of the optical signal are specified in

Ily low and optically high levels.

Furthermqgre,*the run-time performance between optical slave input and output is specifie

this
The
tical
nes.

d. A

slave shall be synchronized to the transmission clock of the bit stream coming into its optical
input. Although the transmission clock of a slave may deviate from the clock at its input for a
short time, the slave needs to be synchronized to the predetermined clock (e.g. by means of a
phase locked loop). Thus, all units connected to the ring are required by definition to transmit
averaged transmission clock pulse. In other words, all units use the transmission
clock pulse of the master.

the same

The slave is synchronized to the transmission clock on its optical input by means of light-on

edges (ris

ing edges).
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5.4.1 Liaison principale et liaison secondaire en mode d'essai

Le présent paragraphe spécifie les caractéristiques de traitement a la sortie optique de la
liaison principale, alors que la liaison principale fonctionne en mode normal et en mode d'essai.
Le mode d'essai peut étre sélectionné de I'extérieur en employant des moyens spéciaux (par
exemple en appuyant sur une touche). La liaison principale et la liaison secondaire doivent étre
en mesure d'émettre un signal lumineux continu, ainsi qu'un train de bits de zéro a la sortie
optique, sans la présence d'un signal d'entrée.

Mode d’essai de signal lumineux continu:

Un signal lumineux continu implique un état logique supérieur sans variation de niveau a la
sortie optique. Ce mode est uniquement requis pour la liaison principale. La liaison secondaire
peuf generer un signal lumineux continu, sefon quun signal [amineux ou nonja l'entrée
optifjue. Grace a sa fonction de répéteur, la liaison secondaire doit ét bnvoyer la
lumiere gu'elle recoit au niveau de son entrée optique (ou l'absence(de’c i $ sa sortie
optigue.

NOTE - Une liaison secondaire peut inverser le signal optique.

Mode d'essai de train de bits de zéro:

Le mode d'essai de train de bits de zéro impliqle . it transmettre des zéros
consécutifs qui, fondés sur le code N i i signal de
I'hotfloge de transmission (on aboutif a™ \tif’a une vitesse de tragnsmission
de P Mbits/s). Les liaisons secondaire i L ALINS horloge de réceptiop pour se

syn signal de sortie optiglie. Aucun
réglpge de I'horloge ne peut étre exécuté au nivea eJa sortie optique (par exemple en raison

de la boucle a verrouillage de phase, [ edle est tolérée une instablilité|du signal
optifjue réparti de mahi i . le exigence est importante car elle permet au
systeme d'isoler et ,de “sép tulié 3 signal instable (J,,,;) en provgnance de

réglpges éventuels e-a verrouillage de phase (-> t,q,); cettg exigence

serd discutée nltéri » 5 sighaux
optigues gén ouve en mode d'essai de train de bits de| zéro, par
rapport aux forniesg S p mal, n'est
pas|toléré au vo le montée
et de descente d'essai).
Cela signifie § it le mode
d'egsai de\train de(bi onnement
normal.
Les la liaison
printipale et de aison secondaire (se reporter aux figures 10 et 11).

) rr il c'ngif du fampc de retard entre les pninfc 1 et 2 (— 1-1' ou ’)-')') Clestlune limite

supérieure du temps requis par le signal optique pour passer de Prmaxt @ Ptminn SUr le
front montant.

b) & il s'agit du temps de retard entre les points 3 et 4 (= 3-3' ou 4-4'). C'est une limite
supérieure du temps requis par le signal optique pour passer de Prpiny @ PrmaxL Sur le
front descendant.

NOTE - Voir le point g) concernant ¢, et t.

C) tog: ce parametre indique la durée pendant laquelle la puissance de transmission optique
maximale peut étre dépassée dynamiquement. Cet intervalle débute au temps 1.
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5.4.1 Master and slave in test mode

In this subclause, the run-time performance at the optical output of the master is specified
while the master is operating both in its normal as well as its test mode. The test mode can be
activated externally by special means (e.g. pressing a key). Master and slave shall then be
able to provide a continuous signal light, as well as a zero bit stream at the optical output,
without the presence of an input signal.

Continuous light signal test mode:

A continuous light signal implies a logical high level without a level change at the optical output.
This mode is only required for the master. The slave may generate a continuous light signal,

depending
function &

on whether or not a continuous light signal comes in at the optic t. Due.t
S a repeater the slave shall be able to echo the light which it regei i

D its
tical

input (or the lack thereof), at its optical output.
NOTE - A slave is allowed to invert the optical signal.

Zero bit sfream test mode:
The zero |bit stream test mode implies that the trans consecutive zgros
which, bagsed on the NRZI code, result in continuous_|eyel I ignalling pattefn of
the transmission clock (this results in a 1 MHz signal at 2 Mbit/s). The slaves
shall use p receiving clock to synchronizé the trafsmi optical output signall No
clock adju due™o the/phase locked loop, - 1., )
and only al is allowed. This requirement is
important rate jitter noise (- Jnoise) from
possible glock adjustments dde\to the - l.aq) @s Will be discussed later.
The curvg shapes of optigal i $ Ated while the system is in the zer¢ bit
stream tept mode, are nat s i e signals during normal mode near the
rising and|falling edges ( times, different excess levels during the|test
mode). It means esII circuit shall be used during the zero bit stream
test mode|as is used d
The followi gecify the optical output signal of the master and sjave
(see figurgs 10

a) tr: tikgendelay between points 1 and 2 (= 1-1' or 2-2"). It is an upper limit of the

time reguired_bythe‘\opticat’signal to pass through PtmaxL t0 PTminH On the rising edge.

b) & this is‘the ti lay between points 3 and 4 (= 3-3' or 4-4"). It is an upper limit of the

time re

auired by the optical signal to pass through PrminH to PtmaxL on the falling edge

NOTE - See item g) regarding t; and 4

c) fos: this parameter indicates for how long the maximum optical transmission power may
be exceeded dynamically. This interval starts at time .


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

-74 - 1491 0O CEI:1995

d) tg1: il s'agit de la valeur arithmétique moyenne (mesurée sur plusieurs secondes) de la
période d'horloge de transmission (durée d'un bit élémentaire) par la liaison principale (qui
n'est pas en mode d'essai) et correspond a la valeur inverse de la vitesse de transmission.
La durée nomimale est décrite par tgitnom-

g7 est mesurée entre des fronts dans le méme sens aux niveaux de puissance optique de
45 uW = 10 pW (position de faible atténuation) et de 90 pW = 20 yW (position d'atténuation
élevée). tg 1 est considérée comme constante dans le domaine des secondes. Seules des
variations dues au bruit sont permises.

Une durée de mesure relativement importante de g7 garantit une influence négligeable des
écarts a court terme des retards entre fronts (instabilité Jy ;).

Donc, tg;p décrit la distance temporelle entre les points 1 et 3 ainsi que la distance
temporelle entre les points 3 et 5 (qui correspond au point 1 de la période suivante) (voir
flgore107-

ondes) de
econdaire
loutes les

purement
mesurée

- 0N~ S5

le sur un
t|que (par

argeur ne
TminH:

s est limitée, c'est-a-dire que les formes
ibl¢s dans la zone de puissances| comprise

O O T T T DO C

<
<

PT inH
min
2
%'L @ PTmaxL

|

e

—
L\
N

t BIT essai BIT essai

Figure 10 — Enveloppe des sighaux optiques
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d) tg)7: this is the arithmetic mean value (measured over several seconds) of the

transmission clock period (duration of a bit cell) by the master (not in test mode) and
corresponds to the reciprocal value of the data rate. The nominal duration is described by

81Thom:
tg|T Is measured between edges with the same direction at optical power levels of 45 pW +
10 uW (low attenuation position) or 90 pW * 20 pW (high attenuation position). tg 1 is

considered to be constant in the range of seconds. Only fluctuations due to noise are
allowed.

A relatively long measurement duration of t5,+ ensures that the influence of short-term
deviations of the delays between edges (jitter —>Jngise) is negligible.

Hence),
and 5
e) g7

or slav
measu

f) Jnoi
deviati

over a

Jnoise
that th The
jitter o ignals
(which gion
betwee
By this| pes
shall b

v

| il ;
’ | tr I‘_ ty I‘_
tBIT test tBIT test —>

Figure 10 — Optical signal envelope
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|
[

o

S

d) Remarque: il convient de note e isponibles
gn tant que temps de montée et temps . : ymeétrique
des performances MARCHE/ARR ent (cycle
gontinu, délai de propagation), le bhasé par
rapport au front mopfahy, cequi . Dans ce
gas, le niveau élevé ble niveau
sera écourté du|m Ction n'est
das considéré ca descente.
Hn outre, i£ g instabilité J,,,;; supplémentaire doit étre| contenue
dans I'envelogpe 5 I'instabilité doit étre prise en compte lors deg durées t,
at tf.

5.4.p

La Vi Ismission’est le débit en bauds mesuré a la sortie optique de|la liaison

printipale NSa vals inale est 2 Mbits/s. La tolérance applicable a la valeur mgsurée est

de 10,0 p S e bauds est une moyenne de temps mesurée sur plusieurs secondes.
Les|performances & court terme (domaine des nanosecondes) peuvent s'écarter légdrement et
son{ spécifiees par l'intermédiaire de Jy, ;-
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5.4.2 Dat

The data

2 Mbit/s. T

measured
deviate sl

the falling edge can be time-shi
ng difference for fg1iest- IN this

and the low the same interval.

n completely within the envelope, w

everal -seconds. The short-term performance (nanoseconds range)

pesified through J, jice.

of the rising and falling interval.

Due

1tion
in a
time
This
In
hich

rage
may
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Tableau 7 — Parametres des données de transmission

Débit de transmission Débit en bauds = (2,0000 + 0,0002) Mbits/s
Temps binaire t,+ = (500,00 + 0,05) ns
=500 ns

BITnom

boirest = (500,00 + 0,05) ns

Temps relatif aux formes de courbes t.=200ns

t =100 ns

fr—1|§n ns

A

Instabilité 0<J

i < 10 1S /\\ K

Des vitesses de transmission supplémentaires seront prochainem

5.4.

Le la liaison
sec ne liaison
secx La valeur
moy ipale. Lors
d'un rapport a
cette

La | ale. Cette horloge locale est utijisée pour
rece locale d'une liaison secondaire |s'exécute
libre in‘de bits incident. Pendant la synchrorfisation, la
liaispn second phases de I'horloge locale (boucle & verrquillage de
phage). Ces elegs sont perceptibles a la sortie optique pafce que la

durée du nivea ible est raccourcie ou étendue par rapport & la durée
bingire moyenne\(% i e“du raccourcissement ou de l'extension est appeglée temps
de rgglage de ‘

Le 8 hdrloge ne peut dépasser une valeur spécifiqgue (—> fcdgmax)- EN
outr glage de I'horloge maximal utilisé (—> t.adreal) de chaqte liaison

Le dignal optique™doit passer a travers la gamme Ptmaxt — Ptminn de I'enveloppe toujours dans
la méme position (en tenant compte de Jyit). Si I'enveloppe peut étre déplacée suf le signal
optique (en raison de temps de moniée et de descenie couris), ce deplacement possible ne
doit étre considéré comme un "bonus" du réglage de I'horloge.

Une liaison secondaire doit étre capable de recevoir correctement des signaux si leur temps de
réglage d'horloge est inférieur ou égal au temps de réglage maximal de I'horloge t:agreal
installé dans cette liaison secondaire. Lorsque les liaisons secondaires se trouvent
physiqguement dans la boucle dans une séquence ascendante f.agreal: 1€ Systéme s'assure que
les conditions de réception correctes sont établies pour toute liaison secondaire. Le récepteur
de la liaison principale, qui constitue le dernier élément de la boucle, doit étre capable de
traiter le temps de réglage maximal validé de I'horloge t.agmax-
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Table 7 — Transmission data parameters

Transmission rate Baud rate = (2,0000 * 0,0002) Mbits/s
Bit times teiT= (500,00 + 0,05) ns

tBITnom =500 ns

t BITtest = (500,00 £ 0,05) ns
Times for curve shapes tos =200 ns

ty =100 ns

tf =150 ns /(
Jitter 0 < Jnoise <10 ns /\\ \
Additional| transmission rates are forthcoming.
5.4.3 Input-output performance of the slave
In this siibclause, the input-output performance of its
synchronigation performance, as follows: a slave rgcgi t its
optical ingut. The mean value of this clogk s equak r. In
the long run, a slave shall be synchroniz g or
falling eddes).
The slave generates its own smit
data. The|local clock of a sl& n the>synchronizing edges of the incoming
bit strean. WE svthe phases of the local clock (phase
locked lopp). This perfor ; at-the optical output because the duratign of
the high ofr low level : orlengthened with respect to the average bit durgtion
(tg)7)- Thg amount i jthening.is called clock adjustment time ¢ 4.
Clock adjustment tirie 2 xceed a specific value (->t. qmax)- N addition, the
implemented maxin tment time (->f.,4,eq)) Of €very slave shall be specifiefl by
the manuffacture
The optical signa rough the range PTmaxL — PTminH Of the envelope always af the
same posltion (taking~Jngise into account). If the envelope can be shifted over the optical signal
(due to sHhorisise and fall times), this possible shift shall not be taken into account as a ‘bonus’

to the clod

k nrijiuctmnnt

A slave shall be able to receive signals correctly if their clock adjustment time is smaller or

equal to t

slaves are physically located in the ring in an ascending

he maximum clock adjustment time, implemented in that slave. When

tcadreal’

tcadrea

the

| sequence, the system makes

sure that correct receiving conditions are established for any slave. The receiver of the master,
being the last unit in the ring, shall be able to process the maximum allowable clock adjustment

time t

admax:
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OS-PRmxH Entrée de la liaison secondaire
tOS »
RmaxH ~ |~~~ © i e
P_
lenH___ _ = = - — pe—
PRmaxI‘____@___j_______ @ _
0= 1l =====Qﬁ;======--—————>
=l [ le— = t T Lﬂ— L
———  —ple—T—; ———»
rfi fri
*Prmaxt : -, :
os__max Sortie de la liaison ndai
&

del

e réglage
de traiter
ne liaison

Outre le temps de r¢
minPal de 4@»

d) Ly entrée du
re

B <lgri: N 3 'agit : entrée du
récepteur

d) l.agrear W s'agit du temps de regalge maximal de I'horloge (écourtant ou allopgeant un

iveau) qu'uneliaison secondaire généere a sa sortie optique. Cette valeur est sp¢cifiée par
I¢ fabricant. La liaison secondaire doit aussi étre capable de traiter correctement| ce temps
de réglage maximal de I'horloge a son entrée, dans les limites acceptables du taux d'erreurs
spécifié sur les éléments binaires.

d) t.oamin- il s'agit du temps de réglage minimal de I'horloge qu'une liaison secondaire doit
étre capable de traiter correctement, dans les limites acceptables du taux d'erreurs spécifié
sur les éléments binaires.

€) t.admayx. il s'agit de la limite supérieure relative a t. 4,04 €lle décrit également le temps
de réglage maximal de I'horloge que la liaison principale doit étre capable de traiter
correctement dans les limites acceptables du taux d'erreurs spécifié sur les éléments

binaires.
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kOS-PRmaXH slave-input

RmaxH —

RminH _|

In additio
(tcadmin)
input. The
a) Irfi:
b) tri:

c) tcad
which
The slg

[\
PRmaXL=—L12————’ ————— -———é —1
0 1l
—» t, > 4 e |
Lot >t Leri
kP
0s__ TmaxH slave-output
&
p del N
TmaxH ~ X
. i O

TminH —|— — A

PTmaxIG_ _® PR

S e
=0 e

évery slave shall be able to process correctly 4
lave is specified by the following parameters:

eals this\s th
h slave' gene

maximum clock adjustment time (shortening or lengthening a Ig

time
t its

vel)

gtes at its optical output. This value is specified by the manufactdirer.

jve{shall also be able to correctly process this maximum clock adjustment time g

tits

input, v
d) tcad

vitnin the scope of the speciTied DIt error rate.

min-

process correctly within the scope of the specified bit error rate.

e) tcad

this is the upper limit for

max- tcadrea

this is the minimum clock adjustment time which a slave shall be able to

| and also describes the maximum clock

adjustment time the master shall be able to process correctly within the scope of the
specified bit error rate.
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f) 4, il s'agit du temps écoulé entre les points 1 et 3 de la figure 12 a la sortie du
récepteur.

f) &, il s'agit du temps écoulé entre les points 3 et 5 de la figure 12 a la sortie du
récepteur.

h) t4e: il s'agit du retard de I'enveloppe entre I'entrée et la sortie optiques, mesuré au
niveau de la liaison secondaire (voir figure 12). Ce parameétre décrit le retard (temps de
traitement) du signal optique a travers une liaison secondaire en mode de répéteur (voir
5.7.2). Le retard est mesuré entre le front du signal "voyant allumé" a I'entrée optique et le
front du signal lumineux associé a la sortie optique (dans les liaisons secondaires sans
inversement de signal, il s'agit du front du signal "voyant allumé"; dans les liaisons
secondaires a inversion de signal, il s'agit du front du signal "voyant éteint").

e _unité peut recevoir _exactement un signal d'entrée conformément au cas a) ou b) du
ignifie qu'un|temps de

réglpge de I'horloge écourtera ou allongera juste le niveau élevé ou j le niveaunfalble.

a0

Tableau 8 — Signaux d'entrée possibles de la Iiaiso@iJ d

1i

Casp i \ \ \(

a) i tg1—tcadreal <Hfi<i" tg*+ tcadreal fBﬁ\ \ \ \

b) it @}d{g&\l < MSJ “tgT* Lcadreq
NOTES \/

abrdviations.

bt | sont des éléments binaires ordinairegN\ \ti hé dans les

2 Fonctionnement normal

ij 1..8

i+ 2...16

La Il|laison secondaine doi a i 4 avec ces

naux d'entréespesifiques:

du taux

Des écts présentent des synchronisations de signal inclus [dans des
limit nt générés conformément au cas c¢) ou d) du tableau 9. Cgla signifie
que re peut écourter ou allonger uniqguement le niveau élevé ou upiqguement
le n I'intermédiaire du temps de réglage de I'horloge, mais sans altgrner entre
les gleux.

Tableau 9 - Signaux de sortie possibles de la liaison secondaire
Cas trfo tfro
c) M- g1~ tcadreal <lfo<M I+ fcadreal Nt
d) m: o N tgtcadreal <tfosSn* tgr* tcadreal

NOTE — m et n sont des éléments binaires ordinaires. lls ne sont pas identiques a ceux donnés dans I'explication des
abréviations.
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f) tfo: this is the time between points 1 and 3 in figure 12 at the receiver output.

g) to: this is the time between points 3 and 5 in figure 12 at the receiver output.

h) tye;: this is the time delay of the envelope between the optical input and output,

measured at the slave (see figure 12). This parameter describes the signal delay (run-time)
of the optical signal through a slave in a repeater mode (see 5.7.2). The delay is measured
between the light-ON edge at the optical input and the associated light signal edge at the
optical output (in non-inverting slaves, this is the light-ON edge; in inverting slaves, this is

the light-OFF edge).

A receiver can be fed with one input signal according to cases a) or b) of table 8. Changing
between cases a) and b) is not possible. This means that clock adjustment time will shorten or

lengthen eithrerjustthehighrtevet, orjust thetow tevet:

Table 8 — Possible slave input signals

AN

N\

Case tri \Qri\

a) il tgiT—tcadreal <tfi<i' g+ tcadreal i~teir /\\ \\ \\/
b) i .tB|T J ' fmmWadreal
NOTES \/

1 i g@nd j are ordinary digits; i is not identical to t

2 Normal operation

i j 1..8

i+j 4..16

The slave|shall be able to do

1) recgqive and progces
2) gengrate valiu signafs.
Valid outplut signals i

to cases q) or d) of
level or only the

\'a le 9 — Possible slave output signals

ding
high

Case B trfo tio

©) m |Lgg/ tcadreal <kfo<M " Ig 1t tcadreal n tgr

d)

m:tgT N tgir— tcadreal S ffo<n*

tgiTt tcadreal

NOTE — m and n are ordinary digits. They are not identical to the explanation given in the abbreviations.
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On distingue quatre cas pour les valeurs admissibles m et n:

Tableau 10 - Signaux corrects de sortie de la liaison secondaire

Liaison secondaire | Liaison secondaire sans inversion de signal Liaison secondaire avec inversion de signal
Etat =m;j=n i=n;j=m
La liaison secondaire Fonctionnement Lors d’'une commu- Fonctionnement normal | Lors d’une commu-
transmet son propre normal tation entre signal de tation entre signal
message remplissage et de remplissage et
message i,j=8 message
i,j=8 mn=1.8
n=1.8 1..12) m+n=2.16 1..12)
m+n=2.16 (2..20) (2.. 20)

NOTE — Les nombres entre parenthéses représentent des valeurs pouvant apparaitre lors d’'une commutation entre

SfgTTa oe TempiissSage et message.

5.4.

5.4.

Le netard de signal d0 ala liaison

suit

5.4.

Laf
opti
des
(rec
atte
atté

Tou
des

3.2 Retard de signal dd a la liai

B.1 Réglage du temps de I'horloge

Tableau 11 - Spécifications relatives au temps de

! cadmin tBITnom}eﬁ\
! cadmax = tBITnoé /1
tcadreal /\

tBITnom

x 1,5

AN
'|%
N

o+ g ek, ,
X/

n état de répéteur) est spécifié comme

Le signal

es otfrdes rectangulaires degale hauteur et & temps mpntants et

Le changement d'état (front) de la forme d'onde

idéale

gn sortie du transmetteur aux moments ou la puissange optique

+ 20 pW (position de forte
iveaux de seuil sont toujours dans l'intervalle Py . €t Prmida-

définis ci-

5.5 Codage binaire

Les signaux sur les lignes de transmission sont codés en NRZI (NRZI = no return to zero
inverted). Les variations des sighaux sont uniguement possibles en synchronisation avec

I'horloge de transmission. Chaque fois qu'un zéro est transmis,

le signal change d'état en

synchronisation avec I'horloge de transmission, alors que le signal demeure inchangé lorsqu'un

1 est transmis.
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Four cases are distinguished for the allowable values m and n:

Table 10 — Valid slave output signals

Status\slave

Non-inverting slave

Inverting slave

Repeater

i=m;j=n

i=n;j=m

Slave transmits own

telegram telegram to fill signal telegram to fill signal
ij=8 i,j =8
mn =1..8 1..12) mn=1.8 2..12)
m+n=2..16 (2..20) m+n=2..16 (2.. 20

Normal operation

When switching from

Normal operation

When switching from

NOTE — Numbers in brackets represent values which may occur when switching from telegram to fill signal.

5.4.3.1 (lock adjustment time

5.4.3.2 $ignal delay due to the slave

Signal del

54.4 Ide

The ideal
signal is 1
times. Th
transmitte
attenuatiopn
always fal| wi

All subsed

5.5 Bit cedidg

Table 11 — Specifications of the clock adjustmeng tim

to =t /64&
cadmin BITnom \
! cadmax = tgTngm /11 \
tcadreal

0 = oadient™) copex
U

e idealized waveform (rectangle) is defined at
ime at which the optical power equals 45 pW + 10 pW [low
20 uW (high attenuation position). Both threshold levels

tical
fall
the

Signals on the transmission lines are NRZI-coded (NRZI = no return to zero inverted). Signal
changes are only allowed to take place in synchronization with the transmitter's clock. Every
time a zero is transmitted, the signal changes its status in synchronization with the transmitting
clock, whereas the signal remains unchanged when a 1 is transmitted.
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Par une méthode appropriée (—> insertion binaire), I'émetteur assure qu'un nombre suffisant de
zéros se trouve dans le train binaire transmis. Cela engendre des variations supplémentaires
du signal. De cette maniére, on crée des conditions qui rendent possible I'extraction d'une
horloge dite de réception a partir du signal recu. L'horloge de réception extraite a également
une position de phase fixe par rapport a I'horloge de transmission. L'horloge peut étre extraite
au moyen d'une boucle numérique a verrouillage de phase (DPLL) qui est synchronisée par
rapport a la variation du signal recu transformé en signal électrique. La figure 13 d) illustre un
exemple de signal codé en NRZI. Par conséquent, I'horloge de transmission fournit la
configuration relative a la synchronisation du systéme par l'intermédiaire des changements
d'états (transitions) du signal.

m a) Horloge de transmission

de signal
— L

| ol ol ol 21 ol 21 121 ol

tge ! !

> -
|

Synchronisation + + A\ J +

5.6 | Messages et caracteres de remplis

Au niveau physique, il i ) séquence
bin%‘inre suivante: ONL1110. . e nom de
deéli

iteur. En raison i i naj C roduire a

l'intérieur du @a

§- Segment adpinistatif-> ées d'application <- Segment administratif ->
I'utilisateur—>
Dé¢limiteur @ ne ~Zone de données Zone de séquence de Délimiteur de
messa ‘adresse (longueur configurable) vérification de la trame Message
A
)vﬁﬁm\\ \8 bits\ i x 8 bits 16 bits 01111110

Figure 14 - Structure générale d'un message

D'autres zones du message appartiennent & des couches de protocole supérieures et sont
discutées ailleurs.

Si une unité ne fournit pas son propre message a la boucle, deux possibilités se présentent
alors:

a) la liaison principale transmet le signal de remplissage (bits de remplissage) entre ses
propres messages. lls se composent d'une ségquence consistant en un 0 binaire et en sept 1
binaires (a savoir: 01111111). Cela génére un signal de remplissage symétrique dont la
période est égale a 16 fois la période de I'horloge de transmission, en raison du codage
NRZI;
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By a suitable method (- bit-stuffing), the transmitter ensures that enough zeros occur in the
transmitted bit stream. This generates additional signal changes. In this way, conditions are
created which make it possible to retrieve a receiving clock from the received signal. The
retrieved receiving clock also has a fixed phase position with respect to the clock of the
transmitter. The clock is retrievable by means of a digital phase locked loop (DPLL) which is
synchronized to the signal change of the received signal transformed to an electrical signal.
Figure 13 d) is an example of a NRZI-coded signal. Therefore, the transmitting clock provides
the pattern for the system timing via the signal transitions.

_ﬂi_\_r\_l—Ll_Ll_Ll_Ll'Ll_Ll_l a) Transmitting clock
Signal changes + + + +

| L l 1 b) Transmitted NRZI-

c) Bit sequence

Synchronization + + +

Figure 13 — Example of an NR

5.6 Telegrams and fill characters

On the physical level it is sufficient to :} bit
sequence|01111110. This bit sequence |s als slimiter. it- ing, this bit
sequencelis prevented from o i

Administrative segm nt ~Administrative segment —

Telegram|delimiter ss fiel field Frame check Telegram delintiter
sequence field
/\ (copfigurable length) q

01111110 8 b\\ > j x 8 bit 16 bit 01111110

igu — General telegram structure
Other fields o egrambglong to higher protocol layers and are discussed elsewhere.

Where a ynit. does not sdpply its own telegram to the ring, two possibilities arise:

a) the master—tramsmits—so-cafted—fittsigmat—fittbits)between—its—own—tetegrams—T hey
consist of a sequence of one binary 0 and seven binary 1's (i.e. 01111111). This generates
a symmetric fill signal with 16 times the period of the transmitting clock, due to NRZI-coding;
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Figure 15 - Signal de remplissage

b) entre ses propres messages,

regénérés physiqguement (mode de fonctionnement répéteur) par son horloge

synchronisée.

ant 1o _tranc maoaccana. N o cionnal
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b) Signal de remplissage

c) Séquence binaire

a) Horloge de transmission symbolique

une liaison secondaire transmet les sighaux regus,

locale

i
Tt

P W= LI da FerR
oo troer ot —C <

Pen f e—f
megsage a mode répéteur (liaison secondaire), les
configuration de I'impulsion d'horloge en cours.

Pay
OT e oSyt o orgTrat

var|at|ons du

la boucle peut, & tout instant, déduire une horloge a partir de
également le cas pour toutes les unités suivantes, et ainsi d
principale. De cette maniére, les boucles numériques a verrouj
étre utilisées pour obtenir I'horloge locale, restent verrouillé
synchronisation avant le début du message proprement di

9) ou d’'un
suivre la

gremier dans
de b), c'est
e la liaison
ih de compte

& perte de temps liée a la

5.7 | Connexion a la fibre optique

Le pgrésent paragraphe décrit de mani orfhexion a la fibre optiqud relative a
la ligison principale et & la liaison seondaire ajn 2 leur interaction.

Le tpbleau 12 ci-dessods i ctiohs fondamentales devant étre exégutées par
unejconnexion.

A Jablea netionsNondamentales de la connexion
onctign }x@r par la liaison la liaison
/\ principale secondaire
\1\ upek\rkﬁ@ge/a partir du signal regu X X
§\ R\ge%cgr e>ransmettre le signal regu X
IS
Transmettre 01111111 comme signal de X
@p issage
4 Jransmettre son propre message X X
5 Assurer une transition a correction de phase et 4->3 4->2
sans pointe entre numeéros
3._>4 2>/

5.7.1 Connexion de la liaison principale

La figure 16 illustre un exemple parmi les fonctions de la connexion a une liaison principale.
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LI
|
|
|

a) Transmitting clock, symbolic

NN
rrTrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrr T T T
| N N U e N A Y A TN A B B B |
[N I I e M e O O O L L L L
| T Y [ N Y [ A A A AN A BN N B |

b) Fill signal

[1lolalalalalalalalolalalalalalalalolalalalalalal 2l 1l ¢) Bit sequence

Figure 15 — Fill signal

b) Between its own telegrams, a slave transmits with its synchronized local clock the
physically regenerated, received signals (repeater mode).

During th¢

(slave), si

NOTE

its reg
the rp
local
teleg

5.7 Conn

In this su
interactior

Table 12 §

Transition from tetegram to Tl signal (master) or irom telegram
gnal changes shall follow the pattern of the current clock.

ram.

ection to the optical fiber

bclause, the connection to the optical fil
are described in more detail.

hows all basic functions to be pe

Table — Basig f

Function to be perforrﬁ\d by\< N aN ) Master Slave

Retri/e«@ cIJQ( f%é\reg}‘»@d égg&\ \ X X

Reéwgzt;\gq transﬂq reébi{ew\at/ X

Transpa{({ll& ll\-\&ﬁll\s“rgﬁéK X

Trar&@it\wv}\@eg\x@\/ X X

gl |OW|IDN]|EF

PhaSe:cqrredt andispikedfree transition between 4->3 4->2

umbers
/\\ﬂ\ & 3—>4 2—>4

5.7.1 Ma

RN Y%

Ster eonine

Figure 16

shows an example of the functions of connecting a master.

ode

heir
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Conformément a la figure 14, le bloc de commande [1] désigné par commande numérique
construit le message a envoyer et le convertit en un signal codé en NRZI. Depuis le coté
récepteur, [1] identifie le signal recu, régénéré et codé en NRZI en tant que message pour la
liaison principale, en se fondant sur les délimiteurs du message et la zone d'adresse. D'autres
fonctions consistent a contrbler le message et ne transmettre que des zones de données
correctes a I'étape de traitement du signal.

Excepté le codage/décodage NRZI et la génération/identification des délimiteurs de message,
les fonctions ci-dessus feront I'objet d'une discussion pour des niveaux de protocoles
supérieurs.

[2] Générateur de signal

de remplissage [3] Multiplexeur _[4] Emetteur
Signal de Elect
- rempliss;gje j\—E&C—/ﬁg

TxCIk TxD INAC

[1] Unité de coy@x

[5] Récepteur [6J/QIoc def /o\@h\

A Elec,
-

L
Signal
recu Electr
optiquement

signal de

e| signal de
theur [3].
b coincide
es unités
2 ouHlle phe rloge ces
boucles seront alors tou10urs synchronlsees par rapport a Ihorloge de transmlssmn de la
liaison principale.

Le bloc de fonction [6] sera discuté en 5.7.2.

5.7.1.2 Basculement

Lors de la transition du signal de remplissage (01111111) aux délimiteurs de messages,

a) la chaine binaire 01111111 peut étre interrompue en tout point; et

b) jusqu'a deux bits arbitraires (de transition) "xx" peuvent étre insérés (motif: simplifie la
mise en oeuvre).
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The function block [1] called the control block constructs the telegram to be sent according to
figure 14 and converts it into a NRZI-coded signal. As the receiver, the control block [1]
recognizes out of the NRZI-coded and regenerated received signal if it is a telegram for the
master based on the telegram delimiters and the address field. Other functions are checking
the telegram and transmitting only correct data fields to the signal processing unit.

Except for NRZI coding/decoding and the generation/recognition of the telegram delimiters, the
functions above will be discussed with higher protocol layers.

[2] Fill signal generator  [3] Multiplexer [4] Transmitter

Fill signal
d 1 FEr EIect}/ “Qtirallv
-— /ﬁ» transritted
Si
TxCIlk T,D T IDLE
[1] Control block
N

[5] Receiver [6] Function block
: "\ Clock retrieval
OptlcaII¥ Elec. @K{
rs?gﬁglled Electr Signal regen
Figure 16 — Functigns @a eneco

5.7.1.1 Generating afill $

ection

Yenerates the transmitting clock (TxCIk) for| the
[2], where the fill signal is generated according to

According| to figure
master. It|is sent to the
figure 15.

As long a$ Q. )g the fill signal (IDLE = 1), this signal reaches the ele¢tro-
optical convg i [3]. The switch shall work so that a signal change at its
output alw i the pattern of the transmitting clock. In this way, subsequent Ugnits
can use p or clock retrieval, which will then always be synchronized tqg the

transmitting clockuofthe myaster.

Function hlocK [6] will be discussed in 5.7.2.

5.7.1.2 Switch over

When transitioning from fill signal (01111111) to telegram delimiters:

a) the bit string 01111111 may be interrupted at any point; and

b) up to two arbitrary (transitioning) bits ‘xx’ may be inserted (reason: simplifies
implementation).
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Toutes les variations des signaux générés de cette maniére doivent cependant suivre la
configuration de I'horloge de transmission.

La figure 17 illustre quelques exemples de configurations du signal de transmission correcte
pendant la transition du signal de remplissage en un message a transmettre, ou les bits
occasionnellement insérés (en transition) sont mis en évidence.

Conformément a la figure 17, il est possible de générer des séquences binaires présentant
plusieurs délimiteurs. Le récepteur doit étre capable d'identifier le signal a double ligne, mis en
valeur comme le délimiteur de message de téte.

Pendant la transition de délimiteurs de message en signaux de remplissage, c'est-a-dire apres
la séguence binaire 01111110 (délimiteur),

QD

) il est possible d'insérer jusqu'a quatre bits arbitraires de transiti

O
N
(2]
c
<
o
oY)
-
)
(]
o
3
3
C
=4
Q
=
o
=}
(2]
c
-
c
=}
o
o
=}
=
Q
=
o
=
=
Q
=
D
o
Q
=}
(72
)
(%2
D
)
o

1111 (bits

Q.
[}
=
)
3
=
>
0
QO
«Q
D
-\/

Toufes les variations de signal générées doivent sui
tranpmission. La figure 18 illustre quelques exemples. L% ment sont
mis |en évidence. Il est possible de voir apparaitre i N r doit étre
capable d'identifier le premier délimiteur comme uy W deprotection de messdge.

porloge de
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All signal changes generated this way shall, however, follow the pattern of the transmitting

clock.

Figure 17 shows some examples of valid signal patterns of the transmitting signal during
transitioning from fill signal to a telegram to be sent, where occasionally inserted (transitioning)

bits are shaded.

According to figure 17, bit sequences having several delimiters can be generated. The receiver
shall be able to recognize the highlighted, double-lined signal as the leading telegram delimiter.

During the transition from telegram delimiters to fill signals, that is, after the bit sequence

01111110 (dnlimifnr)-

a) up tp four arbitrary transitioning bits may be inserted;
b) follgwed by switching to an arbitrary point in the bit sequence 01141

All generdgted signal changes shall follow the pattern of the transmijtti
some examples. Occasionally inserted (transitioning) bits are sha
several dplimiters appear. A receiver shall be able to recg
enclosing[telegram delimiter.

&

ows
ave
an
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Horloge de transmission (‘&Clk)

R I I
|||||||——o—o—| [ '—I-—U—II

Cas a) ! ! 1! T T 1 L Lo
[ e I I

| ol ol ol sl of o] 2| a]a ] 2] e 2ol 2f s of 2] ]| 2] 2] 2] ofa faa]

Signal de remplissage
—_ 9 P 94>|<_ Délimiteur —'L— Adresse

| [
| [
l l l l l L 1 1 1 1
| [
Ll Ll Ll Ll

Cas b) [T O T T I I
l ) ) ) ) ) ) ) ) ) ) ) ) ) ) 1
1l of 2ol sl afafafaf 2|2 of 2] 2] s of 2] 2]2]2] s I
Signal de remplissage

P T I A R B R O
PO T T I I
l—o—o—o—o—o—o—o—l [ |
[ T T T T I L1
Casc):uuuuuuuuuuuu
[ 2] 2| 2a] 2] 2] 2] 2o 2| 2] 3

Signal de remplissage Adresse

[ I I |

[ I I |

[

L

Cas F

Délimiteur Adresse

"'““e:"?' ” RN

T T T T O T TR T O B

: : L P I

I — !_I_I—I [ | o

1o . e T I I B

1| Olllllllllllllll OIO OIOIlIlIlIlI 1| 1|0|d|d|d|

Signal de remplissage - Delimiteur Adresse

Figure 1 ghaux de transmission corrects pendant les transitions de signal de¢
remplissage en délimiteurs de message

Dans la figure 18, le cas e) est identifié par le fait que deux fronts successifs et de sens
opposés sont séparés par un nombre maximal de 12 cycles d'horloge de transmission (fg7) et
que deux fronts séquentiels de méme sens sont séparés par un nombre maximal de 20 cycles
d’horloge de transmission (fz7). Cela est trés important pour la configuration d'une boucle
numérique a verrouillage de phase.


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

1491 0O IEC:1995 - 95—

Transmitting clock (TyClk)

e eniBEEEEE

ity

Case
| I I I | LI I B | LI I B |
[l el afefofalefalafslaf el of 2] xfo s |2 [a] 2] 2] 2] o|a]a]
Fill signal 4>|<— DeIimiter—VL— Address
| | N T Y N Y A T A A TN N A R Y A Y N R B |
P L O O O e e e
l l l l l l L 1 1 1 1 1 1
| AN A AN O R B | | N I B |
Casemllllllllllllllllllllll
[l ol elol el a|a]alef 2] 2] o] x| 2] 2] o]
Fill signal
| | I Y I N A N N B |
| | I Y I N A N N B |
l—O—O—O—O—O—O—O—I |
| I Y A N I B | |
Case c) : | I Y I N A N N B |
| o] sl e]a] o[ 2] 2] 2]o] 2
I
Case

1|2 ]2 4]

Delimiter —>|<— Address

Case

[ I
|olx|fe]a]s]2]o]a]a] 4]
Fill signal - Delimiter Address

Figure/ 17 — Vdlid transmitting signals during transitions from fill signal

to telegram delimiters

In figure 18, case e) is identified by the fact that two consecutive edges of opposite directions
are separated by a maximum of 12 transmitting clock cycles (tg|T) and two sequential edges

with the same direction are separated by a maximum of 20 transmitting clock cycles (tg|T). This
is important for the layout of a DPLL.
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Horloge de transmission (T, CIk)
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Délimite

I

Cas e)

[

[ |

T T 1

[ |

| L | L) | [} L | L

[1lalalalalalalelalalol alalal ol al 4l
Signal de remplissage

< 20 x cycle d'horloge de transmission > |

—12 X cycle d'horloge—>|
de transmission

1

Y o°

Fid mission corrects pendant les transitions de délimiteurs|de

message au signal de remplissage

5.7. e dle la liaison secondaire

La flgute-19 illustre les fonctions de connexion d'une liaison secondaire.

[5] Récepteur [6] Bloc de fonction [3] Multiplexeur [4] Emetteur

£ Rdégé_néraltion RxD Electr,
ecl de signal
Signal _L' Récupgération j\ilei * —-
recu Electr. de I'horloge _N_ Signal
optiguement transmis
optiquement
R,CIK/T, CIk ROD| |[T,D T INACTIF

[1] Unité de commande

Figure 19 - Fonctions de connexion d'une liaison secondaire
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Transmitting clock (T, Clk)

| [N N T N Y O Y Y O Y Y Y Y O Y N Y Y JY O I O N I |
I_I_‘l L O O N | | T A B B | [T T T oo |
Case @) | | bepreprpmpmpmged 1T T T T T T 11 1 11 111
N
ldlalolal 2l 2l1lalalololalelalalalalalolalalalalalal 1l0l
Delimiter —>|<7 Fill signal
L | | |

|
Case b)

Figur

5.7.2 Sla

Figure 19

L

|<— Delimiter —%

|
|
I
Case ¢) '—t—-' :
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|d|d0111111

Delimiter Fill sify
L O O T Delimiter? t |
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Case d) .
[
EXNERENENEY
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|

|

T

|

'
1|1|1|1|1|1| IIOIl

[y

I

Fill signal

12 x transmitting
clock cycle

to fill signal

Ve connection

shows the functions of a slave connection.

o

20 x transmitting clock cycle —>|

itting signals during transitions from telegram delimiter

[5] Receiver  [g] Function block  [3]multiplexer [4] Transmitter

Optically Signal . RxD Electr )
receivad EleCt regeneration | Blec. 7 Optically

. Clock retrieval - transmitted
signal Electr _N_ signal

R(CIWTX C|k+ R D TXD T IDLE

[1] Control block

Figure 19 — Functions of a slave connection
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bloc de fonction [6] remplit les taches suivantes:

a) récupérer I'horloge provenant du signal électrique recu (récupération d'horloge,
éventuellement par la boucle numérique a verrouillage de phase). L'horloge récupérée en
[6] est utilisée comme horloge de transmission et de réception pour [1] (il convient de noter
que, pour la liaison principale, les horloges de transmission et de réception sont des
signaux différents);

b) régénérer le signal recu, des précautions doivent étre prises pour que toute variation du
signal se produise conformément a la configuration de I'horloge récupérée en a). S'il n'est
pas nécessaire que la liaison secondaire transmette son propre message, le signal régénéré
recu est transmis (fonction de répéteur, INACTIF=1).

multiplexeur [3] doit opérer conformément aux parametres de transition décrits en 5.7.1.2.

Afin| d'exécuter toutes les fonctions mentionnées ci-dessus, Ctroniques
doivent continuer a fonctionner (par exemple pendant le démarrage & } its), méme
lorsqiue les parties fonctionnelles des dispositifs d'entraine i arrét. Les
liaispns secondaires doivent étre au moins capables de.régénérerg données et de

fondtionner en tant que répéteurs en transmettant les doefinées,

5.7.

La
On

printipale. Le multiplexeur [3] dans
remplissage de sorte que le bloc defsnctio
I'hofloge. La liaison secondaire 2 tr

nsmq le
récgpteur du signal re ua oyen de s% blqc

troig boucles asserw
Cette synchronisatig

Lorg de la comwuta
configuration de Lhar

du

B Interaction entre les connexions
flgure 20 illustre Il'interaction de Ig [ e isons secondaires sur ume boucle.
suppose que la liaison seconddire [ y al la liaison

signal de
récupérer
brmeédiaire
‘horloge du
ge fonction [6]. Il convient de noter que les
doivent étre synchronisées a touf moment.
ue, méme lorsqu'une transition [3] est activée.
nt d'éviter tout front de signal qui ne suit pas la
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The function block [6] has the following tasks:

a) to retrieve the clock from the electrical received signal (clock retrieval, possibly with
DPLL). The clock retrieved in [6] is used as transmitting and receiving clock for [1] (note,
that for the master, transmitting and receiving clocks are different signals);

b) to regenerate the received signal, care shall be taken that any signal changes take place
according to the pattern of the clock retrieved in a). Where the slave does not need to
transmit its own telegram, the regenerated received signal is sent (repeater mode, IDLE =
1).

The multiplexer [3] shall work according to the transitioning parameters as shown in 5.7.1.2.

Power supply:

In order t¢ perform the above functions, the electronic components shal
during start-up and diagnostics), even when the power supply of the &
down. The slaves shall at least be able to regenerate the strea
repeaters|by transmitting the data.

5.7.3 Intgractions of the connections

In figure |20, the interaction of the connection of two sfavyes The
assumptidn is made that slave 1 is in the process o \SI The
multiplexdr [3] in the master transitions ilPpsi 3 5] of
slave 1 cdn retrieve the clock from it. Slawxe 2 gnal
(i.e. the slave 1 telegram) to the master. Th S i rom
the receivied signal by means of its functioh block [6] s in

figure 20 ghall be synchronized a . hed,
even whep a transition [3] i i any
signal eddes which do not follo

9,
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[3] Multiplexeur [4] Emetteur

[2] dGénérat?ur de signal Signal de Eloct Sianal
e remplissage - lec. igna
remplissage j\i_ ﬂ transmis
optiguement
A
TyClk TxD INACTIF
[1] Unité de commande principale
RyClk | RyD
[5] Récepteur [6] Bloc de fonction
Régénération -
Signal | Ellec. de signal -
recu Récupération -
optiquement ¥/ Electr. de I'horloge /\ &
- m—
[5] Récepteur [6] Bloc de fonction  [3] multipl r\m E}\e}eur
. Régénération| R p %\
Signal B Ejed_de signal X &ec Q
recu Récupération </21\ 2 BN\
optiquement/Electr. de I'norloge *\ g&r.'é‘ﬂé'sm ok
RXCIk/TXCIk+ AC

@ 4’6@%@
: -
Wultiplexeur [4] Emetteur
Electr .
Signal

[5] Récepteur [6] ﬁ;/c de fonc
Signal
optiguement ect , g

A
C' C TyD | INACTIF

J\ nité de commande secondaire 2

transmis
optiquemen

gu e 2 — Boucle munie de deux liaisons secondaires
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[2] Fill signal generator  [3] Multiplexer [4] Transmitter

fill signal
= Elec. Elect Ogtically

transmitted
signal

—

A
T,Clk TyD IDLE

[1] Master control unit

RyClk | RyD

[5] Receiver [6] Function block

Y

yA
; Clock retrieval
OptlcallL& Elec,

received Electr Signal regeneration /\ Q\

signal

- -
[5] Receiver  [6] Function block [3] Multiplexer [4 ra}smi er

) " Signal RyD _ Ele
S tu.:all | Elect regeneration 4\ g
received Electr Clock retrieval

signal

N ;
RyCIK/Ty Clk RD / iﬂDLE >
(\Q lc ntrolém@ >

[5] Receiver [6] Functiofi' b ock }J‘M ltiplexer  [4] Transmitter
. Q) Signal Elect
Opt|caII¥ Y Ele . |on = _Ellec. Optjcally
recei\fed Eleg qlock retreval - gq transmitted
signa I signal
" CIK Ry T4D | IDLE

: vl] Slave 2 control unit
(\ \&\

/

wa 20 — Ring with two slaves
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6 Transfert de données et couche de liaison de données

6.1

Généralités

Le présent article décrit la structure des messages (structure de trame).

La spécification d'interface reconnait trois types de messages:

CEI:1995

a) le message de synchronisation de la liaison principale (MST). Ce type de message est
diffusé par la liaison principale au début d'un intervalle de transfert (cycle). Les MST sont
trés courts et servent & synchroniser la séquence de temporisation dans l'intervalle de
transfert (cycle);

b) le message de données de la liaison principale (MDT). La liaison principale transmet ce

Co
disp

6.2
un
gén
6.2.

Tou
"011

ositifs d'entrainement.

Structure des messages

Brale des messages).

|l Délimiteurs de messages

5 les message
11110". Tous lg

par le délimiteur de

a [transférer

emple les

is par les
bment a la

duit entre

structure

message
e.

6.2.p
L'ingertion bina es zones
d'adresses, séguence
est gxécu
essage, y
qo ' la trame.
Aprés avoiy rencontré cing “1” binaires séquentiels consécutifs, un “0” binaire est ajouté.
(ela assure~quee délimiteur n’est pas simulé a I'intérieur du message.
4 Je récepteur doit vérifier le contenu de la trame et éliminer chaque “0” binaire aprés
chaguechatmedecing“ T bimairescontinus:

6.2.3 Zone d'adresse

Les adresses doivent avoir des valeurs comprises entre 0 < ADR < 255. Le chiffre 0 est
considéré comme l'adresse d'invalidation et 255 est I'adresse globale (diffusion).

La valeur XX de l'adresse d'un dispositif d'entrainement est comprise entre 0 et 254 (0 < XX
< 254) et elle est réglée sur le dispositif (par exemple, par l'intermédiaire d'un sélecteur). Dans
une boucle, il n'est pas possible que deux adresses de dispositifs d'entrainement soient
réglées a la méme valeur XX = 1. Seul XX = 0 peut se produire plusieurs fois et indique au
systeme qu'aucun message de dispositif d'entrainement n'a été généré par le dispositif
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6 Data transfer and data link layer

6.1 General

In this clause, the structure of telegrams (frame structure) is described.

The interface specification recognizes three types of telegrams:

a) master synchronization telegram (MST). This type of telegram is broadcasted by the
master at the beginning of a transmission cycle. MSTs are very short and serve to
synchronize the timing within the transmission cycle.

b) ma

from th|

As determ

6.2 Telegram structure

Data trans

6.2.1 Tel

All frames

6.2.2 Bit

Bit stuffin
check seq

drives to the control unit (e.g. feedback values).

ined by these definitions, no direct data transmissiont

stuffing

j ensures that |
uence. T

hed

ame

— the fransmitter ding
the adg and the frame check sequence and shall insert a ‘0’ bit after
all seglhences qf the
telegram;
- the Jrg hall, exarmine the frame content and shall discard any '0" which dirgctly
follows|fi

6.2.3 Address. field

Addresse

b ‘shall have values between 0 < ADR < 255. An address of 0 is the restricted add

[ess

(no-station address) and 255 is the broadcast address (all-station address).

The address XX of a drive is 0 £ XX £ 254 and is set on the device (e.g. via a selector). In a
ring, no two drive addresses may be set to the same value XX = 1. Only XX = 0 may occur
several times and indicates that no drive telegrams are being generated by this drive. This
makes it possible to remove drives logically from the ring (e.g. for testing purposes). The
repeater function of associated slaves, however, shall remain intact. The content of the
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d'entrainement en question. Cela permet également de supprimer logiqguement des dispositifs
d'entrainement de la boucle (par exemple a des fins d'essais). Cependant, la fonction répéteur
des liaisons secondaires associées doit demeurer intacte. Le contenu de la zone d'adresse est

défini de maniere différente selon la phase de transmission en cours comme suit:

a) fonctionnement non cyclique (CP,... CP,). Ces phases de transmission sont utilisées
durant l'initialisation de l'interface. Le terme non cyclique signifie que la liaison principale ne
peut communiquer, au cours d'un cycle, qu'avec un seul dispositif d'entrainement a la fois;

b) fonctionnement cyclique (CP3, CP,). Ces phases de transmission sont utilisées pendant
l'initialisation (CP3) et pendant le fonctionnement normal (CP,) de linterface. Le terme
cyclique signifie que, pendant un cycle donné, la commande numeérique peut communiquer

avec tous les dispositifs d'entrainement (avec XX = 1).

6.2.8.1 Contenu de la zone d'adresse pendant la transmission

Megsage de dispositif d'entrainement (AT):

Megsage de synchronisation de la liaison principale

o
QD
o
=
@
n
n
@

Megsage de données de la liaison principale

- le MDT est transmis par la ligison prixs
valeur du dispositif d'entrainement quf va rec
a) fonctionnemek ¢ y e . toutes les adresses sauf 0 et

validées;
b) fonctionne 6 sterface: seule la valeur 255 (adresse de diffusion) e
Ta 2> zone d'adresse pendant la transmission

Phase de transmission

etteur Fonctionnement Fonctionnement
non cyclique cyclique

NN (phases 0, 1, 2) (phases 3, 4)
W?miso We MST 255 255
\L'ra@n éincipale MDT 1<ADR <254 255

Liaison secondaire AT 1<ADR <254

s dans sa
t affectés
validées.

b Sa Zone

dresse, la

255 sont

5t validée.

6.2.3.2 Contenu de la zone d’adresse pendant la réception

Liaison secondaire:

a) pendant le fonctionnement cyclique, une liaison secondaire recoit tous les messages
comportant la valeur 255 dans leur zone d’adresse (toutes les autres valeurs indiquent des

valeurs AT que la liaison secondaire ne recoit pas);
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address field is defined differently depending on the current communication phase as shown
below:

a) non-cyclic operation (CPg ... CPy). These communication phases are used during the

initialization of the interface. In this case non-cyclic means that the master can communicate
during one cycle with one drive only;

b) cyclic operation (CP3, CP4). These communication phases are used during initialization
(CP3) and during normal operation (CP4) of the interface. In this case cyclic means that,
during a given cycle, the control unit can communicate with all drives (with XX = 1).

6.2.3.1 Content of the address field during transmission

Drive telegram (AT):

— atelegram which is sent by a slave shall have values in its address {fjel i ton
the driyes assigned to it (source addressing). All values between 1 bd.

Master sypchronization telegram (MST):

- the MST is sent by the master and contains the value 2
Master dajta telegram (MDT):

- the [MDT is sent by the master and contains im N c rive
which is going to receive the telegram i
a) Non-cyclic operation of the interfage: all ad i d.

b) Qyclic operation of the interface:

Tablel — Address fi

Communication phase

Transmitte<> Woperatlon Cyclic operation

ases 0,1, 2) (phases 3, 4)

master /\\ I\)IS\ \ 255 255

master \\MQ 1<ADR <254 255

sIave& \ \AT ) 1 < ADR < 254

6.2.3.2 dontent ofthe ad s field during receiving

Slave:

a) during cyclic operalion, a slave receives all telegrams with the value 255 in the address
field (all other values indicate ATs which the slave does not receive);
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b) pendant le fonctionnement non cyclique, la liaison secondaire recoit les MST (ADR =
255) et tous les messages dans les zones d'adresses des valeurs comprises entre 1 et 254
(1 < ADR < 254), et qui sont ajustés sur les dispositifs d'entrainement affectés a la liaison
secondaire.

Liaison principale:

La liaison principale recoit tous les messages dont la zone d'adresse comporte des valeurs
comprises entre 1 et 254 (1 < ADR < 254).

Tableau 14 - Valeurs de la zone d'adresse pendant la réception

Phase de transmission

r(éuepu::w I‘UllbliUlIIIBIIICIIl I‘UllbliU TETIU
non cyclique cyclique
(phases 0, 1, 2) haSes3x4)
Liaison secondaire ~ MST 255 (\ 255\

Liaison secondaire MDT 1 <ADR <254

A
Liaison principale AT 1?@%% 25i\ \ \/

6.2.4 Zone de données

Tou arbitraires
d'un [S.

6.2.

La { mplément
de 1

O X Q

e’apres le dernier bit du délimiteur initial de message et se
1 séquence de vérification de la trame a I'exclusign des bits

— —+

> O
o
o
=
o
N
~
©
QD
=
o
o
=A
<
>
o
3
@

6 par le contenu de la trame existante entre, mais ne comprengnt pas, le
ernier bit duwwdglimiteur initial et le premier bit de la séquence de vérification de Ia trame, &
I'exclusion des bits insérés pour la transparence.

Comme installation type, pour améliorer au niveau du transmetteur le contenu initial du registre
calculateur, le reste de la division est présélectionné a tous les "1", puis modifié par la division
du polynéme général des zones d'adresses et de données, ils compléetent le résultat et le
transmettent comme séquence de vérification de la trame 16 bits.

Au niveau du récepteur, le contenu initial du registre calculateur est présélectionné a tous les
"1". Le reste final aprés la multiplication par X16, puis divisé (modulo 2) par le polynéme:
X16 + X124+ X5 + 1

des bits protégés d'arrivée en série et la séquence de vérification de la trame sera:
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b) during non-cyclic operation, the slave receives the MSTs (ADR = 255) and all telegrams
whose address fields have values between 1 < ADR < 254, and which are set on the drives
assigned to the slave.

Master:

The master receives all telegrams with values between 1 < ADR < 254 in their address fields.

Table 14 — Address field values during reception

Communication phase

as it

the

it of
rted

the
bits

Receiver Non-cyclic operation Cyclic operation
(phases 0, 1, 2) (phases 3, 4)
slave MST 255 255 /\
slave MDT 1<ADR <254 225/\\ N\
master AT 1 <ADR <254 (\ \
6.2.4 Daia field w
All transnlitted data is allowed to have arbitrary bit sequence
follows th¢ rules as described in later clauses.
6.2.5 Frame check sequence (FCS) field
The fram¢g check sequence consists of a 16
sum (modulo 2) of:
a) the femainder of:
XKx (15 + x4+, +X2 ¥
X16 + %12 4 x5+ 1
where K is the n
the ope¢ning deli ~
for trarisparency (bit
b) the femainder Qf the'd
X16 +
of the produe the content of the frame existing between, but not including,
final bi g imiter and the first bit of the frame check sequence excluding
insertef for traksparency.
As a typidal/implementation, at the transmitter, the initial content of the register of the device
computing the remainder of the division is preset to all ‘1's and is then modified by divisig

n of

the operator polynomial (as described above) of the address and data fields; the ones
complement of the resulting remainder is transmitted as the 16-bit frame check sequence.

At the receiver, the initial content of the register of the device computing the remainder is
preset to all ‘1's. The final remainder after multiplication by X16 and then division (modulo 2) by
the generator polynomial,

X16

of the seri

+ X124+ x5 + 1,

al incoming protected bits and the frame check sequence will be:
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0001 1101 0000 1111 (XI5 jusqu'a X0, respectivement)

en l'absence d'erreurs de transmission.

NOTE - Ce texte est identique a I'lSO/CEI 3309, 4.5.2.

6.2.6 Séquence de transmission binaire

La séquence de transmission binaire des zones d'adresses et de données doit démarrer avec
le bit de plus faible valeur (c'est-a-dire que le premier bit du nombre séquentiel transmis doit
avoir un poids de 29). Si la combinaison de deux octets constitue un mot & 16 bits ou si la
combinaison de quatre octets constitue un mot a 32 bits, l'octet de plus faible valeur sera
toujours transféré en premier.

S'il y a plusieurs octets dans la zone de données, le bit inférieur de bes 1 sera
trangmis en premier.

La $équence de vérification de la trame doit étre transmiseg vec le bit
auglel a été affecté le coefficient le plus élevé (X19).

6.2.] Messages incorrects

Un fnessage est incorrect:

3 gelimiteurs de message a ses
€
o | longueur
d longueur
€
Les meur. Des
mes iteurs de
mes
6.3
On s—syhchrone permettant d'accéder, sans erreur, au gupport de
tran \t échangés dans des cycles de transmission fixes. [La liaison
prin lecycle de transmission en stricte coordination avec la durée du cycle de
tran ansmettant le message de synchronisation de la liaison |principale
(MS
Ce eS§sé sous forme de message global (diffusé) a toutes les unitég et arrive
simyitanément a tous les dispositifs d'entrainement, sans tenir compte du temps pas$é dans la
boucle. TCe MST est particulierement court, car I contient uniquement des informations

concernant I'état de la boucle dans sa zone de données. Le contenu de la zone de données
demeure constant pendant la méme phase de transmission de sorte que l'insertion binaire (voir
6.2.2) n'entraine pas d'instabilité a la fin du message.

Le message du dispositif d'entrainement est désigné par AT,,, ol m représente le numéro de la
tranche de temps de transmission relatif au dispositif d'entrainement associé XX (m=1, 2,...
M; M le nombre de dispositifs d'entrainement dans la boucle). La tranche de temps de
transmission décrit l'intervalle de temps au cours duquel une liaison secondaire est validée a
transmettre un AT a partir de I'un des dispositifs d'entrainement qui lui sont reliés. Le début de
la tranche de temps de transmission du m-ieme AT suit t; ,, aprés la fin du MST. Cette tranche
de temps est mémorisée par le dispositif d'entrainement (liaison secondaire) en tant qu'IDN
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0001 1101 0000 1111 (X15 through X9, respectively)

in the absence of transmission errors.

NOTE - This text is identical to ISO/IEC 3309, 4.5.2

6.2.6 Order of bit transmission

The order of bit transmission of the address and data fields shall be low-order bit first (i.e. the
first bit of the sequence number that is transmitted shall have the weight 20). Where two bytes
make up a 16-bit word or where four bytes form a 32-bit word, the lowest-valued byte will
always bertransferredfirst:

When there are several bytes in the data field, the low order byte of{data(Ti il be
transmitted first.

The frame¢ check sequence shall be transmitted to the line co the
coefficien{ with the highest term (X19).
6.2.7 Invalid telegrams
A telegram is invalid:
a) whe
b) whe ned
during
Invalid te hore
sequentia
6.3 Timir
A synchrg ech trol is used. Telegrams are exchanged in fixed
communig the communication cycle strictly equidistant with| the
communig itting the master synchronization telegram (MST).
This MST| is itted oadcast telegram to all stations and reaches all drives
simultane oh\taking i account the time delay of the ring. The MST is especially short,
since it on i ion.about the status of the ring in its data field. The content of the flata
field remdi ant dyring the same communication phase so that bit-stuffing (see 62.2)
does not ¢ ji

The drive telegram is called ATyy,, where m represents the number of the transmission time-slot

for the associated drive XX (m = 1, 2 ... M; M = the number of drives in the ring). The
transmission time-slot describes the time interval within which a slave is allowed to transmit an

AT from one of its connected drives. The beginning of the mth AT transmission time-slot follows
f1.m after the end of the MST. This time-slot is stored by the drive (slave) as an IDN (i.e. in a

variable lave memory which can be read or written to by the master).
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(c’est-a-dire, dans une mémoire de la liaison secondaire variable dans laquelle la liaison
principale peut lire et écrire). La séquence des tranches de temps détermine la synchronisation
des AT, qui est indépendante de la structure physique de la boucle ainsi que de l'adresse
définie du dispositif d'entrainement. La liaison principale est le destinataire des AT. Les unités
de la liaison secondaire situées entre la liaison principale et la liaison secondaire de
transmission transférent les messages au moyen de leurs fonctions de répétition.

Le MDT est transmis au temps t, apres la fin du MST, une fois que tous les AT ont été
transmis au cours d'un cycle de transmission. Tous les dispositifs d'entralnement sont des
récepteurs du MDT. Le cycle suivant démarre avec la transmission du MST suivant.

Dorénavant, le "début de trame" (BOF) est le point du front du signal qui marque le “0” binaire
en téte du délimiteur initial. De méme, "fin de trame" (EOF) est le point du front de signal du
dernjier “0” binaire du delimiteur de fin de message.

6.3.l Acces au support de transfert

). L'acces
$t traité a

La flgure 21 illustre I'acces au support pendant CP5 et CP, (f
au pupport pendant CPy a CP,, qui sont utilisées au c
I'art|cle 9.

L'ad es limites

spegifi
6.3.1L.

Les
de tf

b de cycle

~

='0,25 ms x 2! pouri= -1, -2

5cyC

NOTE - i est un nombre entier ordinaire et n’est pas lié aux abréviations.

Cette durée de cycle tolere une certaine instabilité. L'instabilité décrit les écarts par rapport a
la valeur fg., . dans la distance entre les fins de deux MST. Jig., . est déterminé comme suit:

Jiscye = Min {5 us, 0,005 X tgeyc} + 4xtg T
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The sequence of time-slots determines the timing of the ATs which is independent of the
physical order of the ring as well as the defined drive address. The master is the recipient of
the ATs. Slave units positioned between the master and the transmitting slave transmit the
telegrams by means of its repeater function.

The MDT is sent out at time t> after the end of the MST after all ATs have been sent within a

communication cycle. All drives are receivers of the MDT. The next cycle starts with the
transmitting of the next MST.

From now on, ‘beginning of frame’ (telegram), BOF, is the signal edge point which marks the
leading binary O of the opening delimiter. Similarly, end of frame (telegram), EOF, is the signal

edge pointof the last binary 0 of the closing delimiter
6.3.1 Transfer medium access
Figure 21] shows the medium access during CP3 and CP4 (cyclic Jium
access during CPg - CP»2, which are used during initialization, is given
"1 "1
MST (AT, (ATH,
[11
12
Medium access is s i mes
are allowdd to have
6.3.1.1 dycle time
The following referens > ition
cycle time
tSCyC = i=1to 256
tscyc 50,25 ms x fori=-1, -2
NOTE ~1is an ordinary integer and not related to the abbreviations.

This cycle time is allowed to have some jitter. The jitter describes the deviations from the tgcyc
value in the distance between the ends of two MSTs. Jiscyc is determined as follows:

JtSCyC = min {5 US; 0,005 X tSCyc} + 4 X tBI-I—
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Par conséquent, l'intervalle de temps réel entre la fin d'un MST et la fin du j-ieme MST suivant

est un minimum de:
j X tScyc x 0,9999 - JtSCyC (i=1,2,3,.)
et un maximum de:

X tggye X 1,0001 + Jigeye (=1,23,..)

NOTE - j est un nombre entier ordinaire et n’est pas lié aux abréviations.

Les facteurs 0,9999 et 1,0001 tiennent compte de l'écart toléré de la duree du cycle de

tran IIIIbeUII Pal Tapport ol & pr(—.‘LIbIUII gucristat-trabituet (Z1LUU ppI).
I'insfabilité ne doit pas se cumuler sur plusieurs périodes (c'est-a-dir
doit|étre égale a zéro).

6.3.[..2 Durées de transmission de message

Pengdant la phase d'initialisation, la liaison principale in
leur[ demander des informations sur certains paramétr
informations, il est possible de calculer une distribyti
temps relatives aux messages au cours des cycleg

Lal
les
tem

Ces|
défipi

dans le dispositif d'entralnement associé en tant qu’'IDN.

noter que

valeur moyenne

hires pour
Ace a ces
hnches de

ives a tous

début du

ages sont

s nominal
principale

'éciart permis

Btre inclus

s nominal
a §on t_1.n3
mémorisé

Jn Instabilité en t;: il s'agit de I'écart maximal du début de I'AT. C’est I'écart permis de

l'intervalle de temps t;. J;; est déterminé comme suit:

L'intervalle de temps réel entre la fin d'un MST et le début d'un AT, doit étre inclus

dans les limites comprises entre f; ., — J;q et t;.m + Jiq.

La figure 21 illustre les temps de démarrage des tranches de temps de transmission.
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Therefore, the actual time interval between the end of an MST and the end of the jth following
MST has a minimum value of:

j X tSCyC X 0,9999 - J‘[SCyC (J = 1, 2, 3, )

and a maximum value of:

j X tSCyC x 1,0001 + JtSCyC (J =1, 2, 3, )

The factofs 0,9999 or 1,0001 take into account the deviation of the com
tscyc, compared to the accuracy of the usual crystal (+100 ppm). Note

accumulale over several periods (i.e. the average value shall be zero).
6.3.1.2 Tlelegram transmission times

During thqg initialization phase, the master inquires about s
(see 6.3.2). With this information, it is possible to ca 5 S free distributio
transmissjon time-slots for the telegrams within the icati

The mast {nning © smission starting time, t; ,, fo

connected
MDT to. T

Jitter has peen incorporated in

)

Ji2

f1

Jil

NOTE - j is an ordinary integer and not related to the abbreviations.

smission starting time o
Qr the telegrams are defined 1
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O
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o

ne MST and th N ¢ ng CP3 and CP4. The master stores

—

me interv{?a
i in tp: this deviation of the beginning of the MDT. It is the allo

AT transfission starting time: this is the nominal time interval between the end of
ST and thesbeginning of the AT. Every drive has its determined t1 m. This param

asbeen determined by the master and is stored in the associated drive as an IDN.

fime
not

ves
h of

r all

the
ext.

d of
this

wed

hall

the
eter

Jitter in fy: this Is the maximum deviation of the beginning of the AT. It is the allo
deviation of the time interval t1. Ji1 is determined as follows:

Jt1 = min {5 ps; 0,005 X tscyc} + 4Xt g1

wed

The actual time interval between the end of a MST and the beginning of an AT, shall

lie between t1 m - Ji1 and t1. m + Ji1.

Figure 21 shows the starting times of the transmission time-slots.
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6.3.2 Parametres temporels

6.3.2.1 Parameétres temporels relatifs a la distance temporelle entre messages

1491 0O CEI:1995

Les parametres temporels suivants sont des valeurs caractéristiques des liaisons secondaires.
Ils sont demandés par la liaison principale a chaque liaison secondaire pendant l'initialisation, y
compris les valeurs relatives a tytrp €t lrpaT:

f1min

IATRP

IaTA

La
détq

o o 0 Q

RPAT

Laf

Temps de départ de transmission de I'AT le plus court. tijmin.m €st le temps
minimal aprés le MST pour que le dispositif d'entrainement XX avec la donnée
m puisse transmettre son AT. Ce parameétre est mémorisé dans tous les

dispositifs d'entrainement en tant qu'IDN.

Temps de transition maximal d'une liaison secondaire pour passer de la

ne doit pas dépasser 4 X tg|T.

répéteur a la transmission de I'AT (voir 5.7.1.2).
pas dépasser 2 X tg|7.

—transmission de I'AT 2 la fonction répéteur (voir 5.7 1.2) Cet intervalle de temps

a fonction
ps ne doit

dispositif
‘état "prét
dispositifs

la liaison
re prét a
5 tous les

5 par une
rainement
la fin d'un
b dépassé
dispositifs
un tel IDN

peut étre

ondaire.
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6.3.2 Time parameters

6.3.2.1 Time parameter for the time intervals between telegrams

The following time parameters are characteristic values of slaves. They are requested by the
master from every slave during initialization, including the values for toTrp and IRpaT-

f1min

IATRP

Shortest AT transmission starting time. tymin.m iS the minimum time after the MST
that drive XX with data record m can transmit its AT. This parameter is stored in

all drives as an IDN.
Maximum transition time of a slave to switch from transmitting the AT to

the

[RPAT

IATMT N

IMTSY .4

IATAT

can be de
a) IATR
b) taTA

C) taTM

These deflined time

rnpn::fnr function (cnn 5 71 ’)) This time interval shall not exceed 4 x .

Bl

Transmit/receive transition time in the drive M

transmitting an AT to the ready state for receiving %
stored in all drives as an IDN.

smit

rom
TS

Hata
This

rder

tual
n all

ram
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Liaison secondaire 1

;-A?rl-ll ;-A-l_—l ;

LIalso secondalre'_Z_
|AT2 |ATm AT

IMDT

[msT]

CEI:1995

1m|n 1 | | ATAT |<- | ATRP 1
Limin2, | .’l ¢
RPAT.2

/

B

Scyc
Figure 22 - Intervalles de temps requis entre messages

6.3.2.2 Parametres relatifs au traitement des commandes et des valeurs de retour

Le MST ne contrble pas uniquement l'accés a la boucle, il aide
traittment dans les dispositifs d'entrainement. On prévoit des proje
dis ositifs d'entrainement peuvent fournir des valeurs de reto

les
d'un intervalle de temps 5 mémorisé en tant qu'IDN. Cs
minjmal requis entre le point f, du temps de mesure g
au di

l'3 alété
duq
acce

diriger le

lesquelles les

ommande
dispositifs
brisé dans
sent déja

permettre
t.

a la suite
hutorisé a
Lient, pour

des|dispositifs d'entrainement fonctignhant e bmps peut
étre| déterminé pour la validité des(val morise le
pargmetre t; dans les d g forme d’IDN. Afin de détermfiner t;, le
parametre ty,rsc (te 2| dans les
dispositifs d'entraing s minimal
reqyis par la liaisg ent & de
nouyelles vale de

La flgure 23 illusty

Liaison secondaire 2
M3T] Y CA ) AT (AT M [msT]

ts

7]
i

DT!
_>| t MTSG.Kl‘l:

[

! J |
il |

t Scyc

Figure 23 - Validité des valeurs de commande et des temps d’acquisition de retour

dans les dispositifs d'entrainement
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Slave 1

—-117 -

Slave 2

-= =

[msT]

(AT

[AT1,!

T AT AT

MDT'

_>t1m|n1|<_->| ATAT|<' '>| IaTRP.1

o

" 1m|n 2. |

‘VI IRPAT 2

= Eseye /4
Figure 22 — Required time intervals between telegrams

6.3.2.2 Parameters for handling command and feedback values

The MST
within the
control unlit. These values shall be captured in all affected drives sim
point indigated by ¢, referenced to the end of the MST is stored i

minimum
allow the

t3 has beg

counting
transmitte

order to dptermine t3, the parameter tyT1s

in the driyes as an IDN. This g
proceed the new command vd

Figure 23|i

MST.

[Mm$T

oint
5. In
bred
e to

Figure 3 A Validity ' ef’command values and feedback acquisition times in the drives
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7 Structure de protocole

7.1 Généralités

Le présent article décrit I'échange de données entre la liaison principale et les liaisons
secondaires. L'échange des données dans l'interface SYSTEME consiste en la transmission de
données d'exploitation et de commandes de procédure. Toutes les données d’exploitation et
les commandes de procédure sont caractérisées par des IDN. A chaque IDN est associé un
bloc de données composé de plusieurs éléments.

Elément 1 IDN (obligatoire) | Etat des données

Elément 2 Nom (option)

Elément 3 Attribut (obligatoire)

Elément 4 Unités (option)

Elément 5 Valeur d’entrée minimale (optio@f
Elément 6 Valeur d‘entrée maximale ion)
Elément 7 Données d’exploitation obli toi-xek

@onn ?/

L'in ; s de données cycliqug¢s et non
cycliques (voie de service). i , seul ['élément 7 [(données

d'exploitation) d' un bloc de donnée i3. issi éléments
du 8 3 t . L'échange
de ¢onnées non cycliq e 3 S bciales de
I'éc ; i

se trouve
relié 5 sont les
Suivj

Les| informations” importantes, telles que des sighaux d'état provenant des [dispositifs
d'entraimement ou des signaux de commande transmis aux dispositifs d'entrainement, sont
toujours transmises de facon cyclique. Toufes les auires données dexploitaiion peuvent étre
transmises de facon cyclique (par exemple valeurs de commande et valeurs de commande par
retour) ou de facon non cyclique (par exemple valeurs limites) selon l'application.

7.2 Structure générale du protocole

Dans l'interface SYSTEME, tous les échanges de données entre la liaison principale et les
liaisons secondaires ou les dispositifs d'entrainement s'effectuent par l'intermédiaire de
messages spécifiques. (La structure générale d'un message est montrée a la figure 14.)

Il existe trois types de messages différents (voir 6.1).
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7 Protocol structure

7.1 General

In this clause, the data exchange between the master and the slaves and vice versa is
described. The data exchange in the SYSTEM interface consists of the transmission of
operation data and procedure commands. All operation data and procedure commands are
assigned to an IDN. Every IDN has an associated data block which consists of several
elements.

Element 1 IDN (mandatory) Data status
Element 2 Name (optional)
Element 3 Attribute (mandatory)
Element 4 Unit (optional)
Element 5 Minimum input value (optional)
Element 6 Maximum input value (optional)
Element 7 Operation data (mandat}x{)

The SYSTEM interface distinguishes betweg ok-non= ic data exchanges (service
channel). [During the cyclic exchange, only element\¥ ation data) of a data block can be
transmitted. The transmission of all elements thredata block can only take place vial the
service chlannel. Non-cyclic data ge\takes: placeNin steps in special data fields of| the
cyclic data exchange.

and on tle mode hich are connected to the slaves. The most

The type pnd Iengt ; e J epends on the condition of the SYSTEM interface
$t oderdti .
important joperation mog

— veldcity cd
- torq

Important|informe N ch™as status signals from the drives or control signals to the driveg, is
always transmitted sally. All other operation data can be transmitted cyclically (e.g.
command| values, feedback values) or non-cyclically (e.g. limit values) depending on|the
application:

7.2 General protocol structure

In the SYSTEM interface, all data exchange between the master and slaves or drives takes
place through defined telegrams (the general structure of a telegram is shown in figure 14.)

There are three different telegram types (see 6.1).


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

-120 - 1491 0O CEI:1995

7.2.1 Segment administratif

Les zones suivantes, également illustrées a la figure 14, font partie des segments
administratifs du message:

— délimiteur de message (début);

- zone d'adresse;

— séquence de vérification de la trame;

- délimiteur de message (fin).
Le segment administratif de message est requis pour toute transmission de message. Les
messages en provenance de la liaison principale peuvent étre adressés a une cible spécifique.
La ljai inci : ili i i ansmettre

simyiltanément des messages a tous les dispositifs d'entraineme sages de
dispositifs d'entrainement (AT) comportent I'adresse source.

L'utilisation des composants appropriés de l'interface SYSTEME blement la
sélgction et le traitement du segment administratif car ce acceptent
autgmatiquement cette tache.

7.2.p Zone de données

La Zone de données contient des informations_spécifigues; est gérée
difffremment selon les trois types de e

Danls le MST, la zone de données 8 ul 'octet dlinformation qui indique I'état de
fondtionnement de l'interface.

Pendant le fonctionnepfent cyelique ectif pour
asslirer un gain de temps. d’enregis-
trenments des donné i rincipale.

Le MIDT cont@u s lesdon s\d'exploitation qui sont transmises de fagon cycligue par la

liaispn principa Q\s

nregis. données Enregis. données Enregis. dpnnées K
2 K Dispos. dlentrain.
Dispos. d’entrain. Dispos. d’entrain. X
XX XX

Figure 25 — Zones de données du message de données
relatives a la liaison principale

Considérés séparément, les enregistrements de données peuvent avoir des longueurs
différentes. Au cours de l'initialisation, chaque enregistrement de données est affecté a son
dispositif d'entralnement respectif (ayant une adresse XX).

La zone de données de I'AT ne dispose que d'un seul enregistrement de données contenant
les données d'exploitation qui sont transmises de fagon cycliqgue par le dispositif
d'entrainement a la commande numérique. Les enregistrements de données des AT individuels
peuvent avoir des longueurs différentes selon I'application du dispositif d'entrainement.
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7.2.1 Administrative segment

The following fields, also shown in figure 14, are part of the administrative segments of the

telegram:

— telegram delimiter (start);

— address field;

— frame check sequence;

— telegram delimiter (end).

The admlnlstratlve segment of the telegram is reqwred for the transmlssmn of any telegram

contain the

When us
processin
and suppq

7.2.2 Dat

The data

ng the appropriate components for the SYSTEM interfacs and
) of the administrative segment is greatly simplified singé ndle
rt this task automatically.

a field

field contains specific information and is hree

telegram fypes and the status of the interface.
In the MST, the data field consists of justgne i ation
status of the interface.
During cyglic operation, the is led a roadcast telegram to save time. The fata
field of the MDT is divided Into many\driyve reco as there are drives serviced by| the
master. The MDT contains\all the opération ich are cyclically sent to all connefted
drives by the master
Déta record 1 resgrd, 2 \/\ Data record k L Data record K
Drive address XX Drive a Drive address XX Drive address XX

Individual
assigned

S\Qa fields of the master data telegram

The data

ield of the AT has only one data record containing the operation data, which are sent

from the drive to the control unit cyclically. The data records of individual ATs can be of
different lengths depending on the drive application.
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Enregis. données
m

Dispos. d’entrain.
XX

Figure 26 — Zone de données du message du dispositif d'entrainement

Dans le MDT ou I’AT, chaque enregistrement des données relatives a un dispositif
d'entrailnement contient une partie fixe et une partie variable de I'enregistrement de données.
La partie fixe de I'enregistrement de données est toujours présente, tandis que la structure de
la partie variable de I'enregistrement de données est déterminée pour chaque dispositif

d'entrainement par des paramétres d'initialisation, selon son mode de fonction-nement et selon
le vplume de données requis.
Lorgqu'un dispositif d'entrainement fonctionne dans plusieurs la partie
varigble de I'enregistrement de données doit étre sélectionnée, somme de
toutes les données cycliques requises.
La dtructure du MDT différe de celle de I'AT, dans les pf uelles, au
cours de l'initialisation de l'interface.
d) Pendant CPg, seul le MST est transmis p 1 et CP,,
I'échange de messages s'effectue uniquemeén dispositif
d'entrainement séparé. Le MDT et aduj 'ement de
données.
) Pendant CP5 et CP,, I'échange 3 le et tous
I¢s dispositifs d'entrainement, e tion et de
messages définis dap Mg cyclique.
Rendant CPj, les o : S ne sont
tpujours pas valaples.
Les paragra?. onnement
cycljque. L'article 4 P 5.
La ljaison secondajre i tant que jonction physique de la boucle a fibres optiques
de ['interfaCe hogiguement, une liaison secondaire se comporte cpmme un
dispositif §'entra iduel. Par conséquent, une liaison secondaire a K [dispositifs
d'entrdinems i enregistrements de données provenant du MDT et transmet yn nombre
tota
La ptructure et longueur des messages restent constantes pendant le fonctjonnement
cycliqtie de l'interface SYSTEME. Les messages ne peuvent étre modifiés qu'en réinifialisant le

systefie:

La transmission sérielle de chaque partie de message commence toujours par I'élément binaire
le moins significatif (sauf pour la zone FCS, qui commence sa séquence par I'élément binaire
qui est affecté au coefficient le plus élevé, X19). Dans les exemples de messages ci-aprés, le
bit le moins significatif (LSB) est repéré par un symbole z. Chaque exemple de message
indique la séquence de transmission des éléments binaires de gauche a droite. La différence
entre les exemples détaillés réside dans le fait que les zones individuelles du LSB sont situées
a droite, tandis que le bit de poids fort (MSB) est indiqué a gauche. Si une zone se compose de
plusieurs octets, I'octet de plus faible valeur est transmis en premier et I'octet ayant la valeur la
plus élevée est transmis en dernier (sauf pour le FCS). S'il existe plusieurs enregistrements de
données opérationnelles dans la partie variable d’'un enregistrement de données, le LSB de
faible valeur d’octet de la donnée 1 doit étre transmis le premier.
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Data record m
Drive address XX

Figure 26 — Data field of the drive telegram

Every drive data record in the MDT or AT contains a fixed and a configurable part of the data
record. The fixed part of the data record is always present, while the structure of the
configurable part of the data record is determined for every drive by initialization parameters,

according to its operation mode and the desired data volume.
When a drive operates in several operation modes, the configurable part cord
shall be sglected, which transmits the sum of all the required cyclic data.
The strucfure of the MDT and the AT differs in individual commupication\p the
initialization of the interface:
a) During CPg, only the MST is sent by the master. ram
excharnge takes place only between the master and ea the
AT are|reduced to the fixed part of the data record.
b) During CP3 and CPy4, telegram exchange take : Ves,
based |on timing and telegram para for
cyclic gperation. During CP3, the data i
In 7.3 and 7.4, the telegram structure for the
changing felegram structures i
The slavd exists as the physi ace.
Logically, |a slave acts like anjr ses
several data record@m
The structure and lep ain constant during the cyclic operation of|the
SYSTEM |nterface. T ; nged only by reinitializing the system.
The seria rt of a telegram always starts with the least significant bit
(except for hich” starts its sequence with the bit that is assigned with|the
highest-value ). In the telegram examples which follow, the LSB is marked |with
a z symbaql. Each example shows the transmission sequence of bits from left to r|ght.
The detailed examples _of the individual fields differ in that the LSB is located on the right|and
the MSB is shown on the left side. Where a field consists of several bytes, the lowest-vajued
byte is transmitted first and the highest-valued hyte is sent last (except for the FCS) When

there are several operational data records in the configurable part of the data record, then the
LSB of low byte of data record 1 shall be sent first.
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7.3 Echange de données cycliques (CP,)

7.3.1 Message de synchronisation de la liaison principale (MST)

Chaque cycle d'échange de données cycligues commence par la transmission du message de
synchronisation de la liaison principale envoyé par la liaison principale. Le MST est transmis
avec une adresse cible de diffusion, c'est-a-dire que tous les dispositifs d'entrainement
connectés doivent recevoir le message en question. Par conséquent, toutes les liaisons
secondaires ont recu un signal (marqueur) de synchronisation par rapport auquel chaque
dispositif d'entralnement associé coordonne sa synchronisation fonctionnelle et sa tranche de

temps de transmission.

1491 0O CEI:1995

Structure générale du message de synchronisation de la liaison principale:

(0]

Contenu des zones individuelles du message de synchr

7.3...1 Délimiteur de message BOF (début de tradme)

Lgngueur: 1 octet

o/ 11,1 1

Cdntenu: MSB

Fon

7.3.1L.

Lg

Cq

Figure 29 - Zone ADR

incipalé

liaisgn principa

L

Fonction: adresse cible du message; (11111111)y est l'adresse de diffusion globale (c'est-a-

dire que le message est recu par tous les dispositifs d'entrainement).

e:
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7.3 Cyclic data exchange (CP,)

7.3.1 Master synchronization telegram (MST)

Every cycle of cyclic data exchange starts with the transmission of the master synchronization
telegram sent by the master. The MST is sent with a broadcast target address, i.e. all
connected drives shall receive the telegram. Therefore, all slaves have received a
synchronization marker to which every connected drive coordinates its functional
synchronization and its transmit time slot.

| o F@' ——= [
BOF[[ s cuees Info I_"(fb_l EOF

Figure 27 — Structure of the master synchronization telegfa
Contents ¢f the individual fields of the master synchronization teleg
7.3.1.1 BOF telegram delimiter (beginning of frame)
Length: 1 byte

A
olllil\'f\l‘lKll&xG

Contents: MSB SB

Function: |indicates the st

7.3.1.2 ADR targee

Length:

Contents: M

Figure 29 — ADR field

Function: | _target address of the telegram: (11111111)g is the broadcast address (i.e.| the
telegram is received by all drives).
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7.3.1.3 Info (informations)
Longueur: 1 octet
T T T T T
0 1 0 1 0 1 0 1 _I _I _
MSB LSB
Contenu: I I
Etat de fonctionnement de l'interface:
0 0 0 - CPq (aliaison principale tente de fermer la boucle)
0 0 1 - CPq (adresse et identification du dispositif d'entrainement)
V) T 0= CP7 (parametrage)
0 1 1 - CPg (paramétrage cycli
1 0 0 - CPy4 (fonctionnement cyclique
Figure 30 - Zone info
Fongtion: état de fonctionnement de l'interface (voir arti )

7.3.L.4 Séquence de vérification de la trame FC

Longueur:

Contenu:

Fongtion: Info tio
polynéme gén e

OCthg(} G
BN N\ AN

LSB

afismission du FCS commence par le bit qui a été affecté au
jon est exécutée et acceptée automatiquement par les éléments appropriés de

SO 7776;

pendant la
oefficient le

7.3.L.5 mMessage EOF (fin de trame)
Longueur: 1 octet
I Fal T 1 T 1 T 1 ) 1 ) 1 ' 1 T I
l A 1 = 1 - 1 = 1 = 1 - 1 = 1 UI
Contenu: MSB LSB

Fonction:

Figure 32 - Zone EOF

indique la fin du message
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7.3.1.3 Info (information)

Length: 1 byte

MSB LSB
Contents: o

Operation status of the interface:

— CPg (master attempts to close ring)
— CP1 (address and drive identification)

CP5 (parameterization)
— CPg3 (cyclic parameterization)

= O O|O O

O Kr|IO O

O - Ol O
|

— CPg4 (cyclic operation)
Figure 30 — Info field

Function: | Operation status of the interface (see clause 9).

7.3.1.4 HCS Frame check sequence

Length: ytegs

BEEEEPSEEENNNEEN

Contents: SB

4/6.2 of ISO/IEC 3309 and ITU-T X.25, 3.6 of
al: G(x) = X16 + x12 + x5+ 1.

Function:

NOT is t ; teld which is sent in reverse sequence during the transmission of the
teleg| . IS issh pCS starts with the bit that is assigned to the highest-valued coefficient

(X15 . ioQi ted and supported automatically by the appropriate interface elements.

7.3.1.5 H

Length: 1 byte

Contents: MSB LSB

Figure 32 — EOF field

Function: indicates the end of the telegram.
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7.3.2 Message de données relatives a la liaison principale (MDT)

La structure du MDT est identique a celle illustrée par la figure 33. Le MDT est un message de
groupe et il est transmis par la liaison principale avec une adresse cible de diffusion (c'est-a-
dire que tous les dispositifs d'entrainement reliés doivent recevoir le message). La zone de
données du MDT dispose d'un nombre aussi important d'enregistrements de données qu'il y a
de dispositifs d'entralnement desservis par la liaison principale. La longueur des
enregistrements de données individuelles peut varier. L'affectation d'un enregistrement de
données a un dispositif d'entrainement (adresse XX) s'effectue au cours de l'initialisation par
I'intermédiaire de I'IDN 00009.

Chaque enregistrement des données relatives a un dispositif d'entrainement dans le MDT se
compose d'une partie fixe et d'une partie variable (se reporter a la partie centrale de la

figuy “eotrinande” et
“infg

La idure de la
figu afives a un
disp tation) du
blog ) peuvent
étre 5 données

d'ex nées. Les
don : g rédéfinies
par isée ¢terminée par la liste de
configuration IDN 00024.

Structure générale du MDT:

7.3.p.1 Délimiteur de message BOFR (d@e am

Se feporter a 7.3.1.

7.3.R.2 Adre@ci e R

Se fleporter a 7. %
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7.3.2 Master data telegram (MDT)

The MDT has the structure shown in figure 33. The MDT is a group telegram and is sent by the
master with a broadcast target address (i.e. all connected drives shall receive the telegram).
The data field of the MDT has as many data records as there are drives which are serviced by
the master. Individual data records may vary in length. The assignment of a data record to a
drive address XX takes place during initialization via IDN 00009.

Every drive data record in the MDT consists of a fixed and a configurable part (see figure 33,
center). The fixed part of the data record contains the fields 'control' and 'master-service info'.

The configurable part of the data record (see figure 33, bottom) can be used for individual data
records fpr any drive. Only element 7 (operation data) of the data blo 3 and
operation [data configured in two or four byte strings can be used. The telegram type parameter
IDN 0001% (see 8.3) determines which operation data is included in the cg f|gur ep the
data recdrd. The appropriate operation data for standard telegrag {nes this
parametell. The structure of the application telegram is determined_b i (oAl list
labelled IDN 00024.

General sructure of the MDT:
7.3.2.1 HOF telegram delimiter (beginning of frame)
Refer to 7]3.1.1.

7.3.2.2 ADR target address

N\
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Début d'enregistrement de données 1 du dispositif d'entrainement portant I'adresse XX.
Cela est défini par les données d'exploitation IDN 00009 de ce dispositif d'entrainement (k =1).

Début d'enregistrement de données k du dispositif d'entrainement portant I'adresse XX.
Cela est défini par les données d'exploitation IDN 00009 de ce dispositif d'entrainement.

Début d'enregistrement de données K du dispositif d'entrainement
portant I'adresse k. Cela est défini par les données d'exploitation
IDN 00009 de ce dispositif d'entrainement.

. !
| |
v Y \

BOF | ADR

Diffusion
globale

Enregis. données 1
Disp. d'entrain. XX

U ]
Enregis. données k FCS
Disp. d'entrain. XX 1

Enregis. données k
Disp. d'entrain. XX

EOF

| |
|<— Longueur de la zone de données définie par Ies—>|

données d'exploitation IDN 00010 pour tous les dispositifs d'entrainement
(la valeur est identique pour tous les dispositifs d'entrainement)

Enregistrement de données k pour le dispositif d'entrainement XX

il

Commande
| k

SN
Données d'exploitation

pour le dispositif d'entraTnementé(\

de la liaison
principale k

|I Info service l

Parti
ded

d'entfainement XX

e variable de I'enregistrement
nnées k pour le dispositif

L.———Partie variable de l'enregiste

Données d'exploitation
IDN eeeee

-

{ ! > ..
Données d'eXploitatiof nnées grexploitation Données d'exploitation
/\ ABN seove DK ssees IDN seoee

e données relatives a la liaison principale (MOT)

Con
7.2. mande relatif au dispositif d'entrainement XX
Bit 15-13
111 TICONVIENt que e aiSpositT o entrainement SUIVe 1es valeurs de commande
Bit 15 (MSB) Dispositif d’entrainement EN SERVICE/HORS SERVICE
0 Dispositif d’entrainement HORS SERVICE: lors du changement de 1 - 0 le dispositif d’entrainement
réduit au mieux sa vitesse, puis désactive le couple a nmni,. L'étape de puissance peut rester active
(seulement possible lorsque le bit 14 = 1)
1 Dispositif d’entrainement EN SERVICE
Bit 14 Dispositif d’entrainement validé
0 Non validé: lors du changement de 1 — 0, le couple est immédiatement désactivé et les impulsions de
I’état de puissance sont bloquées (indépendant des bits 15 et 13)
1 Dispositif d’entrainement validé
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Start of data record 1 of drive with address XX. This is defined by
the operation data in IDN 00009 of this drive (k =1).

Start of data record k of drive with address XX. This is

|
VO

\

defined by the operation data in IDN 00009 of this drive.
Start of data record K of drive with address XX.

This is defined by the operation data

\ in IDN 00009 of this drive
U TN
ADR | Datarecord 1 Data record k Data record K FCS | EOF
broadeasy | OTIVE @dd. XX drive add. XX drive add. XX |

Contents

le—

Data field length defined by operation

—]

data IDN 00010 for all drives

1 -l r TR
VaiucT 1S Uuie salfic Ul air urives)

Data record k for drive XX

[ >
Master |
Control k | service Operation data for drive XX \
info k .

I Fixed part of data

record k for drive XX

-————

Configurable part o
data record k for drive X

IDN eecee

Operation data

S Op Mdata

Operation data
IDN eecee

pf individual fig¢

7.3.2.3 (ontrol k. _co ve XX
Length: two bytes
Contents:
Bit 15-13
111 Drive should follow command values
Bit 15 (MSB) | Drive ON/OFF

Drive OFF: when changing from 1 -> 0: drive is decelerated as best as possible, followed by disabling of the
torque at n mjpn. The power stage can remain in an activated state (only possible when bit 14=1)

Drive ON
Bit 14 Enable drive
0 Not enabled: when changing from 1 —> 0, torque is immediately disabled and the power stage pulses are
blocked (independent of bits 15 and 13).
1 Enable Drive
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Bit 13 Arrét/redémarrage du dispositif d’entrainement (peut étre utilisé pour stopper le dispositif d’entrainement sans
tenir compte de la fonction de la commande numérique actuellement active)

0 Arrét du dispositif d’entrainement: lors du changement de 1 - 0 le dispositif d’entrainement est arrété selon
le paramétre d'accélération (IDN 00137 ou 00138) et la boucle de commande reste fermée (seulement
possible si les bits 15 et 14 sont mis & 1)

1 Redémarrage du dispositif d’entrainement: lors du changement de 1 - 0, la fonction d’origine est maintenue
avec le parameétre d’accélération

Bits 12, 11 Réservé

Bit 10 Bit de synchronisation de la commande numérique: ce bit est initialement mis a zéro. Il devient valable en CP5
et reste valabe au cours des fonctions commandées par le dispositif d’entrainement. Le bit est basculé avec la
durée de cycle de la commande numérique (f\.,.) indiquant la mise a jour de la valeur de commande (par
exemple utilisé pour la synchronisation de l'interpolation de la commande numérique avec l'interpolation fine
dans Te diSposHif d entrainement) N

Bits 9, 8 Mode de fonctionnement

N

00 Mode de fonctionnement primaire (défini par les données d’exploitffﬁ/b%}QN Oé)({?,})\

01 Mode de fonctionnement secondaire 1 (défini par les donnéW)%@teh‘@n\ﬂ{N &3{@}}\/

10 Mode de fonctionnement secondaire 2 (défini par les donnéés\d’eMo}\lDN\@Q@)

11 Mode de fonctionnement secondaire 3 (défini par les Qnésé\gxmn@on Ibgl 00035)

Bit 7 Bit 2 de commande en temps réel (IDN 00302) \

Bit 6 Bit 1 de commande en temps réel (IDN 093:06) (7 \/

Bits §, 4, 3 Elément bloc de données /\& X\/Z (\\ \>

000 Voie de service non activé@rm%%c@ de\sgrvice\w interr9lnpt la transmission en cours

001 IDN de la donnée d’exploitatiom La vor servise est fermée pour I'ancien IDN et ouverte dour le nouvel IDN

010 Nom de la donnée d’exploitation

011 Attribut déa}@Qn\‘m@‘t@oM N >

100 Unité[H{Iahhqnée d’e(einte&sQ )

101 VaIeLL{d’Mé\}ﬁQima}é\ \

110 \Y/ %%ntree%am

111 K@e\a\ Nu}mé?n%n/

Bit 2 \\

0 ( %Mnl\-\({)n\gcours

1 /\\ &rn €ere fommunication

Bit 1 N W

0 Lec}re info service

1 Ecriture info service

Bit O MHS

0/1 Protocole de transport de la liaison principale

Fonction: commandes de contrble relatives au dispositif d'entrainement XX.
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Bit 13 Halt/restart drive (may be used to stop the drive regardless of the presently active control unit function)
0 Halt drive: when changing from 1 —> 0, drive is halted according to the acceleration parameter (IDN 00137 or
00138) and the control loop remains closed (only possible when bits 15 and 14 are set to 1).
1 Restart drive: when changing from 0 —> 1, original function is continued maintaining the acceleration
parameter.
Bits 12, 11 Reserved
Bit 10 Control unit synchronization bit: this bit is initially set to 0. It becomes valid in CP3 and shall remain valid
during drive-controlled functions. This bit is toggled with the control unit cycle time (¢ Ncyc) indicating the
update of the command value (example: used to synchronize the interpolation in the control unit with the fine
interpolator in the drive)
Bits 9, 8 Operation mode /\
00 Primary operation mode (defined by operation data IDN 00032) /\\ ~
01 Secondary operation mode-1 (defined by operation data IDN 00033) /\ \
10 Secondary operation mode-2 (defined by operation data IDN 00034) \
11 Secondary operation mode-3 (defined by operation data IDN 0003;;)\ \ \ \ \/
Bit 7 Real-time control bit 2 (IDN 00302) & \ \ X
Bit 6 Real-time control bit 1 (IDN 00300) / ) \
Bits 5, 4, 3 Data block element A\ K g 7 R \/
000 Service channel not active, close seryiC chanryhs& brék a ténséli%ion i%rogress
001 IDN of the operation data. The service haMNoseﬁ{or the\previous/ IDN and opened for a new IDN
010 Name of operation data
011 Attribute of operation data \ \)
100 Units of the operatlzﬁdeﬁ\ [_\\ \) N >
101 Minimum input \{éh{e (\ \j
110 Maxmuwutk@ue \
111 Operatiﬁ\ga%,\& \ \
Bit 2 /\& \/\
0 Transmi&on\q 9) greg\ \/
) K ranemagen ) N D
SRR PN AN
0 M&ic&{w
1 Write%m’c\e 9)0
Bit O MHS
0/1 Service transport handshake of the master

Function:

control commands for drive XX.
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7.3.2.4 Info service de la liaison principale k

Longueur: deux octets

Contenu: MSB LSB

Figure 34 — Zone info service de la liaison principale k
Fonction: Voie de service de la liaison principale au dispositif d'entrainement XX.

La zone info service de la liaison principale est la mémoire (CNM) pour le transfert de données
non| cycliques de la liaison principale vers un dispositif d'entral t, qui_|s'effectue
partjellement pendant I'échange de données cycliques (voir 7.4).

7.3..5 Partie variable de I'enregistrement de données k

Longueur: plusieurs zones a deux octets ou a quatré.octe

Contenu: MSB Octet ELEVE Octet FAIBL SB De gonnées d’exploitation
ou
| T T T l T T T T T T |
Octet FAIBLE LSB
xploitation
d'exploitation

Fongtion: donriées s i sléxpent 7) transmises de facon cyclique par |la liaison
printipale a u i 9

7.3.p:8V Exemples de messages de données relatives a la liaison principale

Afin de simplifier l'utilisation de l'interface SYSTEME, plusieurs messages préconfigurés,
présentant une structure fixe pour les enregistrements de données ont été définis pour divers
modes de fonctionnement des dispositifs d'entralnement. La sélection du message
préconfiguré approprié est déterminée par le paramétre de type de message (IDN 00015)
relatif & chaque dispositif d'entrainement (voir 8.3).

L'exemple ci-aprés illustre un MDT dans lequel tous les enregistrements de données k sont
sélectionnés pour le mode de fonctionnement "commande de vitesse" par le message
préconfiguré 2. Chaque enregistrement de données du MDT contient dans la partie variable
des données d'exploitation relatives au dispositif d'entrainement concerné (élément 7), a savoir
IDN 00036 (valeur de commande de vitesse).
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7.3.2.4 Master service info k

Length:

Contents:

Function:

Two bytes

Figure 34 — Master service info field k

Service channel from master to drive XX

The mastg
master to

7.3.2.5 (

Length:

Contents

or

Function:
7.3.2.6 H

Refer to 7,

br service info field is the container (CNM) for the non—cyclic dat
a drive which takes place piecewise during cyclic data exchan

onfigurable part of data record k

beveral two byte or four byte fields

MSB HIGH-Byte

: Two bytes of operation data

T T T T 11 7T T T T~ T T T T T T T 171
|_| B R TN | N_N‘l 11 M‘l 1 _M 1 _I B TR T T T T
MSB HIGH-B >~ LOW-Byte LSB
four-bytes of operation data

Operation data

which are transmitted cyclically from the master to a dri

7.3.2.7 H

OFtelegram delimiter (end of frame)

Referto 7

.3.1.5.

7.3.2.8 Examples of master data telegrams

the

e.

In order to simplify the use of the SYSTEM interface, several standard telegrams with fixed
structure for data records have been defined for various drive operation modes. The selection
of the appropriate standard telegram is determined by the telegram type parameter (IDN
00015) for each drive (see 8.3).

The following example shows a MDT where all data records k are set for the ‘velocity-control’
operation mode with standard telegram 2. Every data record of the MDT contains in the
configurable part the appropriate drive operation data (element 7), which is IDN 00036 (velocity

command

value).
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H

BOF | ADR
Diffusion :
globale
Enregistrement de données 1
! J Commande de vitesse du
Commande | Infoservice dela I gispositif d'entrainement
| liaison ppnmpale (IDN 00036)
Enregistrement de données 2
J J Commande de vitesse du
Commande Info service de la
\ liaison p[incipale

dispositif d'entrainement —
(IDN 00036) )

1491 0O CEI:1995

7.3.

La g
adrg

La rone de do
partje fixe et
I'enfegistreme
nen

.
Enregistrement de données k

' T
Commande

T
Info service de la
liaison p|iincipale

Commande de vitesse du N
dispositif d'entrainemen
(IDN 00036)

T
Commande

T
nfo service de la
liaison prlincipale

Comnrande denitesse
dispasitif thentrail ent
DN 00086)

N\

Enregstre@®§

U8 Teor

iStre de données du messade
ent en commande de vitesse)

2e par la figure 37. L’AT est transmig avec son

pose d'un enregistrement de données présgntant une
(voir la partie centrale de la figure 37). La partie fixe de

d'entrai-
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BOF | ADR
broadcast j

Data record 1
I
Master Drive velocity command

A

COI’]ItI‘O| serviqe info (IDN 00036) _)
( | | Data record 2
Master Drive velocity command |_
Cor:trOI service info (IDN 00036) )
° -
Data record k
T T
Master Drive velocity command|
Control service info (IDN 00036)
: : Data record’K
Control Master Drive velocity~eom
ontro service info (}) 00036) \

(]

N\
el
_/

(with data records of standard telegram @ Otity cgntrol operation mode)

7.3.3 Driye telegram (AT)

The AT has the structure SN is sent with its source address from the

drive (slaye) to the @er.

The data [field of the A
figure 37, center).
service info’.

a~datd record with a fixed and a configurable part (see
@ data record contains the fields ‘status’ and ‘drive
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ADRJ Enregis. données m
BOF|ID‘5P°5- Dispos. d'entrain. XX FCS rEOF

d'ent. x
Enregistrement de données m
du dispositif d'entrainement XX

Etatm | o deovast Données d'exploitation du dispositif
d'entrain. m d'entrainement XX

I< Partie variable de I'enregistrement
Partie fixe des données d'enregistrement m de données m du dispositif d'entrainement XX

du dispositif d'entrainement XX

La g
37)
d'en
don
utilig

L'ID
qui

d'ex
para
affe

7.3.

Se fleporter a 7

7.3.

metre. La struc

Ctée de I’IDT

3.1 Délimité

contenu:

Eonction:

Figure 37 — Structure du message du dis SM

Initialisé par la liste IDN O

ou par le message sélectonn pr&
I
Données d'exploitation | Données d'exploitatio Dongées d'exploitatior nhées d'exploitation
IDN eecee IDN eecee N eeee IDN\ eoese
N
Qe t

0
m

artie variable de I'enregistrement de données((se aptie inférieure de la figure
peut étre utilisée pour des enregistreme oes individuels relatifs a url dispositif
tralnement quelconque. Cependant, seuls 2es d'exploitation) du bloc de
nées et les données d'exploitat aur-fixe (deux ou quatre octets) pelivent étre
és.

N 00015 du paramétre de type 3) détermine les données d'ekploitation
sont incluses daps 1Is Al gnregistrement de données. Les données

ploitation appraoprie i ges préconfigurés sont prédéfinigs par ce

un octet
(voir figure 29)

adresse du dispositif d'entrainement XX

Toutes les valeurs sont validées sauf

- (00000000)y - reserveé;

- (11111111)p - adresse de diffusion globale.

Chaque dispositif d'entrainement doit avoir une adresse unique !

7.3.3.3 Etat m - mot d’état du dispositif d'entrainement XX

Longueur:
Contenu :

deux octets
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I | | ll
Data record m
(ﬁv'?@ drive XX FCS EOF
/ Data record m of drive XX
drive
Status m Seerce Operation data of drive XX

leed part Of Configurable part of data
data record m record m of drive XX
of drive XX

Initialized by IDN list IDN 00016
or by the selected preferred tele

gram

Figure 37 — Structure of the drive telégra

The configurable part of the data record (see figure 37,
records for any drive. However, only element 7 (opeyatio
data of fixed length (2 or 4 bytes) can be yse

Telegram [type parameter IDN 00015 (see 8.8 which-operation data are include
the configurable part of the data record. The approptiate operation data for standard telegr
is predeﬁ;{v_‘ed by this parameter. The strugtur on telegram is determined by
configuratjon list labeled IDNO

7.3.3.1 Tlelegram delimit b

Refer to 7}3.1.1. Q

7.3.3.2 ADR (sourcé add

Length
Contents:

Functign:

— (00000000)pg - reserved,;
— (11111111)g - broadcast address

A\
||Operation data |Operation datd] I‘Operation dat%IOperatio&akl\\f\/
|DN eeeee |DN eeeee |DN eecee |Pm\g\

pbewused for individual
e dat&’block and operg

Hata
tion

din
aAMS
the

Each drive shall have a unique address!
7.3.3.3 Status m — status word of drive XX

Length: two bytes

Contents:
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Bit 15, 14 “Prét a fonctionner”

00 Dispositif d’entrailnement pas prét pour la mise sous puissance, contrdles internes encore non achevés avec
succes

01 Logique du dispositif d’entralnement préte pour la mise sous puissance principale (fraction de I'étape de
puissance)

10 Dispositif d’entrainement prét et sous puissance principale, le dispositif d’entrailnement est libre de couple, les
impulsions d'étape de puissance sont bloquées

11 Dispositif d’entrainement prét & fonctionner, “dispositif d’entrainement validé” et dispositif d’entrainement EN
SERVICE sélectionnés et actifs, le dispositif d’entralnement subit un couple. L’étape de puissance est active

Bit 13 Arrét du dispositif d’entrainement - Erreur en C1D (données d’exploitation IDN 00011)

0 Pas d'arrdt

1 Arrét du dispositif d’entrailnement da a une erreur

Bit 12 Changement de bit en C2D (données d’exploitation IDN 00012) /\& (\

0 Pas de changement

1 Changement < \ >

} ) ) o N\
Bit 11 Changement de bit en C3D (données d’exploitation @@@&2 \ \

0 Pas de changement \\/

1 Changement

(O
Bit 10 (Réserve) (\\// /\ \

A
Bits| 9, 8 Mode de fonctionnemen{@el < < K \J )\/

00 Mode de fonctionnement p}glre?di\xgar donn exploitation IDN 00032)
01 Mode de fonctionnement éecoqdau@ 1?39\}\8&“ données d’exploitation IDN 00033)
10 Mode d?/(}rc{iom}ement\s\a{oné&(e\})(défMar les données d’exploitation IDN 00034)

11 thl\hement s\s(\{hs@re 3 (d%par les données d’exploitation IDN 00035)

Bit 7 Blt%d\\a(é{\rxmps»v\\(‘iQN 00306)

Bit < @t lietat er»ém}s\ree\wg\ga/M

Bit %mmWnde de procédure (voir 7.4.4.2)

0 >’~§§c@ chaggement d'état de commande de procédure

1 /\\th\gt%e\nt E’éj\at de commande de procédure

Bits 473\\ ﬁsek\é)

Bit \\ \gr r(v/éir 7.4.2.3)

0 Pa\;d’erreur

1 Meur dans la voie de service, message d’erreur dans I'info service du dispositif d’entrainement
Bit Qccupé

0 Etape terminée

1 Etape en cours

Bit 0 AHS

0/1 Protocole de transport du dispositif d’entrainement

Fonction: état de fonctionnement du dispositif d'entralnement XX
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Bits 15, 14 'Ready to operate'

00 Drive not ready for power up, internal checks not yet concluded successfully

01 Drive logic ready for main power on (power stage section)

10 Drive ready and main power applied, drive is free of torque, power stage pulses are blocked
11 Drive ready to operate, 'enable drive' and 'drive ON' are set and active, drive is affected with torque. Power

stage is active

Bit 13 Drive shutdown - Error in C1D (Operation data IDN 00011)

0 No shutdown

1 Drive is shutdown due to error f\
Bit 12 Change bit for C2D (operation data IDN 00012) A(‘ (\
0 No change < \

1 Change /\ \ \ \
Bit 11 Change bit for C3D (operation data IDN 00013) \ \\\ \

0 No change \\ >

1 Change / A~ \ \

Bit 10 (Reserved) F\\) / /\

Bits 9, 8 Actual operation mode /\ {\\ % ( ‘\)

00 Primary operation mode (defined by oxKatlo\(@\ta\DNEQ(BZ)\/

01 Secondary operation mode—1 (deflne@peratl&\\a\lDNO%)

10 Secondary operation /dee—Z (define(}\by o&rh@(\ d&s\IMOM)

11 Secondary 0per§ti0n&QOMdefinm¥\QgeM dMN 00035)

Bit 7 Real-time status{ NQ@\\O%O&\ ~—_"

Bit 6 Real-tir?e’éta\tus\gt 1 (|D@053q4) >

Bit 5 Procedu\résc{)r(ﬁMang\\bit (s 7@.2)

0 No changéh\Nc;&uqe é)(qm;rjldﬁftus

1 Chyg@gﬁ{o&%@on}x\m&r@s

Bits 4, 3 (Ré*ierved) \ \)

oz || Broceeniid) \

0 SN

1 Etror ianhannel, error message in drive service info

Bit 1 Busy

0 Step finished

1 Step in progress

Bit O 'AHS'

0/1 Service transport handshake of the drive
Function: Operation status of drive XX.
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7.3.3.4 Info service du dispositif d'entrainement m

Longueur: Deux octets

Contenu:  MSB Octet ELEVE Octet FAIBLE LSB

Figure 38 — Zone info service du dispositif d'entralnement m

Fonction: voie de service du dispositif d'entrainement XX & la liaison principale

La zone info service du dispositif d'entrainement est la mémoire (CNA) pour le transfert de
données non cycliques d'un dispositif d'entrainement vers la liaison principale, qui s'effectue

partjellement pendant I'échange de données cycliques (voir 7.4).

7.3.B.5 Partie variable de I'enregistrement de données m

Longueur: plusieurs zones a deux octets ou quatre getets

BARERRRSEERRARRS

ou

LI UL Ix I\&L(}I‘I I\‘: /!\\.V UL IJ
Octet FAIBLE LSB
e données dexploitation

Quatre locte

pgar un disp

7.3.

7.3.8.8 \Exemplede message du dispositif d'entrainement

Contenu: MSB Octet ELEVE Octet FAIBLE L D C domées d'explo

Honction: coitie it les”dohnées d's itation (élément 7) qui sont transmises cyd

tation

liguement

Afin—de simplifier Iutilisation de linierfacé SYSITEME, plusieurs messages preconfigurés,
présentant une structure fixe pour des enregistrements de données, ont été deéfinis pour
différents modes de fonctionnement des dispositifs d'entrainement. La sélection du message
préconfiguré approprié est déterminée par le paramétre de type de message (IDN 00015)

relatif & chaque dispositif d'entrainement (voir 8.3).

L'exemple ci-aprés illustre un AT dans lequel tous les enregistrements de données m du
message préconfiguré 2 sont sélectionnés pour le mode de fonctionnement "commande de
vitesse". Chaque enregistrement de données de I'AT contient dans la partie variable les
données d'exploitation relatives au dispositif d'entrainement concerné (élément 7), a savoir

IDN 00040 (valeur de commande par retour de vitesse).
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7.3.3.4 Drive-service infom

Length:

two bytes

Contents: MSB HIGH-byte LOW-byte LSB

Figure 38 — Drive—service info field m

Function: service channel from drive XX to master.

The drive-service info field is the container (CNA) for the non cyclic data exchange from a drive

to the may

7335 ¢

Length several two byte or four byte fields
Illllll|lllllll|
B T T T T e T T T T T
Contents: MSB HIGH-byte LOW-byte 5 ofopeération dat
or

Functid
drive td

7.3.3.6 H

Refer to 7|

7.3.3.7 H

Refer to 7|

ter which takes place piecewise during cyclic data exchange (see 7/4).

onfigurable part of data record m

IIIIIII|IIIIIII—I\I\LI\<IIKIIIIII|
T M M T T M M T M ) T e | N N B BN v B I ) T T e

LOW-byte LSB

MSB HIGH-byte

four bytes of operation

n: Con@ S eht 7) which are transmitted cyclically fro
the master:

Hata

m a

7.3.3.8 Example of drive telegram

In order to simplify the use of the SYSTEM interface, several standard telegrams with fixed
structure for data records have been defined for various drive operation modes. The selection

of the appropriate standard telegram

(IDN 00015) for each drive (see 8.3).

is determined by the telegram type parameter

The following example shows an AT where the data record m is set for the ‘velocity-control’
operation mode with standard telegram 2. The data record of the AT contains in the
configurable part the appropriate drive operation data (element 7) which is IDN 00040 (velocity
feedback value).
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BOF | ADR
Dispos. j
d'ent. xX
Enregistrement de données m

T L
Info service
: = | Valeur de retour de la
Etat || du d'§p°S'“fl‘ vitesse (IDN 00040) )

| d'entralnemen
Cr—
FCS TEOF
]

7.3.4 Diagramme de synchronisation relatif au fonctionneme

Pengdant le fonctionnement cyclique de l'interface SYSTEW s sont transmis
dang des tranches de temps prédéterminées. Par conséque pnisations

ur chaque

displositif d'entrainement au cours de CP,.

. A\

>
(Donrges dexploitatign JD 0050/2 tous les dispositifs

d'entrailnement, m valel‘pou es dispositifs d'entrainement)
[msT|  [ATi] [AF2d p 1ATw] /o[ ATw [ mMDT | [msT
CINL. (R

(Données d'exploitati

IDN 00006 du djspositif
d'entrainement

™ : -
(Donné itati
IDN 000086.du it fm
d'entrairement XX)he AN -
wxploitaﬂon IDN 00006 du)
ispositif d'entrainement XX) f1.m _
(Do?nées d'exploitation IDN 00006 du)

ispositif d'entratnement XX) t2

.

(Données d'exploitation IDN 00089 de tous les dispositifs
entrainement, méme valeur pour tous les dispositifs d'entrainement)

Figure 41 - Diagramme de synchronisation relatif au fonctionnement cyclique

7.3.5 Eléments binaires en temps réel

Deux éléments binaires en temps réel sont réservés, dans le mot de commande du MDT et
dans le mot d'état de I'AT, qui peuvent étre utilisés pour des affectations spéciales (IDN). Les
affectations sont transmises, a la demande, par l'intermédiaire de la voie de service. Les
éléments binaires en temps réel, représentant des signaux, indiquent un certain état ou
événement sélectionné (par exemple niveau des signaux de commutation) dans la liaison
principale ou les dispositifs d’entrainement. Cet état ou événement de la liaison principale au
dispositif d’entrainement et vice versa est représenté en temps réel.
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drive xx —)
| T .
Status Drive Velocity feedback value

serviFe info (IDN 00040) 3
C> l
FCS ]I EOF

Data record m

Figure 40 — Example of a drive telegram
(standard telegram 2 for velocity control operation mode

7.3.4 Timing diagram for cyclic operation

During cyclic operation of the SYSTEM interface, ele
predetermined time slots. All timing is in reference to the ehd

timing is dstablished for every drive during CP>. (\
< ! Seye\ N
(Operation data IDN W , sa e aluj\)l drives)
lustl  [ATa| [ATo] , AT 4 \) MDT | [msT]

(CR) (CP)

K

l‘1|v|‘

\{\iwt\w 00006 of drive XX) ¢,

peratlo data IDN 00089 of all drives, value is the same for all drives)

re 41 — Timing diagram for cyclic operation

7.3.5 Real-time bits

in
iate

Two real-time bits are reserved in the control word of the MDT and in the status word of the
AT, which can be used with special assignments (IDNs). Assignments are transmitted on
demand via the service channel. The real-time bits are signals which indicate some selected
status or event (e.g. level of switching signals) in the master or the drives. This status or event

from the master to the drive and vice versa is represented in real time.
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Les bits de commande en temps réel (dans le mot de commande du MDT) sont distincts des
bits d'état en temps réel (dans le mot d’état de I'AT).

Les éléments binaires en temps réel sont structurés de facon logique (se reporter également a
une description détaillée a I'article 8) au moyen des affectations suivantes:

— la liaison principale utilise I'IDN 00301 d'affectation pour informer le dispositif
d'entrainement de la valeur logique (IDN...) que la liaison principale a affecté au bit de
commande en temps réel 1 (IDN 00300) dans le mot de commande (bit 6) du MDT.

— la liaison principale utilise I'IDN 00303 d'affectation pour informer le dispositif
d'entrainement de la valeur logique (IDN...) que la liaison principale a affecté au bit de
commande en temps réel 2 (IDN 00302) dans le mot de commande (bit 7) du MDT.

____ = i info e dispositif
qit affecter

< la liaison principale utilise I'IDN 00307 d'affectation ¢po
d'entrainement de la valeur logique (IDN...) que le dispositi
du bit d'état en temps réel 2 (IDN 00306) dans le mot d'étg

dispositif
rdit affecter

Toufes les affectations logiques doivent étre des I
(éléments binaires, signaux de commutation).

‘ekploitation

Toup rvent leur
signiifi 00000 ou
jusqu’

Lorg d'un IDN
affer ere l'erreur:

"dor

IDN O nhev'inform valeur logique est assignée Dispositif
\@rl on PrincipaléNau bit de commande en temps réel 1 d'entrainement

E\de coqmal de)eﬁ temps réel 1 (IDN 00300)

—<

r la liajgon principale au bit de commande en temps réel 2

AN
IDN 00303)ydonne l'information; la valeur logique est assignée>

Bit de commande en temps réel 2 (IDN 00302)

L

par le dispositif d'entrainement au bit d'état en temps réel 1

IDN 00305 donne l'information; la valeur logique est assignée >

Bit d'état en temps réel 2 (IDN 00306)

A
S
P

>
>
Bit d'état en temps réel 1 (IDN 00304) (IDN >

par le dispositif d'entrainement au bit d'état en temps réel 2

IDN 00307 donne l'information; la valeur logique est assignée >

Figure 42 — Fonction des élément binaires en temps réel

Les applications des bits en temps réel sont décrites a l'article 8.
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Real-time control bits (in the control word of the MDT) are distinguished from real-time status
bits (in the status word of the AT).

Real-time bits are assigned a logic meaning (also refer to a detailed description in clause 8) by
means of the following assignments:

— The master uses assignment IDN 00301 to inform the drive which logical value (IDN . .. .. )
the master has assigned to real-time control bit 1 (IDN 00300) in the control word (bit 6) of
the MDT.

— The master uses assignment IDN 00303 to inform the drive which logical value (IDN . . . .. )
the master has assigned to real-time control bit 2 (IDN 00302) in the control word (bit 7) of
the MDT.

— The|master uses assignment IDN 00305 to instruct the drive which logical
the driye should assign to real-time status bit 1 (IDN 00304) in the statys
AT.

— The|master uses assignment IDN 00307 to instruct the drive whigh l0g
the driye should assign to real-time status bit 2 (IDN 00306) in {
AT.

All logicallassignments shall be IDNs of binary operation ¢a

ainta ‘he' meanhing until the mgster

Any real-tjme bits activated through these assignmen
i c an the togical assignment.

overwriteq or erases them with 00000 or u anothe,

When thefe is a write access over the servi gtion data of an IDN whigh is
assigned [to a real-time control bit, the [Mdrive ge ) the error: 'operation data is write

protected |at this time".
infe, the logical meaning
Master [\ \N‘kakﬂ.w)e:control bit 1

(IDN . § R ) < -ti \/ (IDN 00300) >
ID OOWinfc, the logical meaning
\'@ assigned by master real-time control bit 2
R

N\ b eaktimé control bit 2 (IDN 00302)
< \ Real-time status bit 1 (IDN 00304)
(IDNseses)

\> IDNO0305 gives the info, the logical meaning
is assigned by the drive to real-time status bit 1

Reaf-time status bit2 (IDN'UUSUD) fIDN
eccee

Drive

A

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

IDN 00307 gives the info, the logical meaning >

Figure 42 — Function of the real-time bits

Applications of real-time bits are described in clause 8.
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7.4 Echange non cyclique de données (voie de service)
7.4.1 Généralités

Outre la transmission cycliqgue de données, l'interface SYSTEME donne la possibilité de
transmettre des informations non cycliques. Pour transmettre ces informations, deux octets par
dispositif d'entralnement sont réservés pour la voie de service (se reporter a la rubrique "info
service" en 7.3.2.4 et 7.3.3.4) dans le MDT et dans I'AT. Des bits spéciaux de commande et
d'état sont utilisés, dans le mot de commande du MDT ou dans le mot d'état de I'AT, pour
commander I'exécution dans la voie de service. De ce fait, la liaison principale est capable de
gérer des voies de service pour chaque dispositif d'entrainement relié.

Pendant une transmission non cyclique, les opérations suivantes sont possibles:

< initialisation de l'interface SYSTEME;

< transmission de tous les éléments d'un bloc de données;

< transmission des commandes de procédure;

- modification des valeurs limites, a la demande;

< modification des parameétres de la boucle de comman
- obtention de messages d'état détaillés a partir d i i Wrajnement;
< fonctions de diagnostics.
Toule transmission non cyclique s's i i brvice est
toujpurs déclenchée et commandé es actions, "lire élgment" et

"écrjre élément"”, sont du ressort de I s les actions sont toujours liées
au dernier IDN transmis.

La Joie de service est jnitialisée et’reste fonctionnelle le temps dli cycle de
transmission.

La liaison pringipale ev'le 4| j \ nmande de
syn hronisati@ iSSION. ESSUS Non
syng¢hronisé dextai i nission du
MD7 isation de

tran d'état de
seryi
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7.4 Non-cyclic data exchange (service channel)
7.4.1 General

In addition to the cyclic transmission of data, the SYSTEM interface provides the ability to
transmit non-cyclic data. To transmit this data, two bytes per drive are reserved for the service
channel (see 'service info' in 7.3.2.4 and 7.3.3.4) in the MDT and in the AT. Special control and
status bits in the control word of the MDT or the status word of the AT are used to control
execution in the service channel. Therefore the master is able to support a separate service
channel for every connected drive.

During a non-cyclic transmission, the following operations are possible:

- initielalization of the SYSTEM interface;

— trangmission of all elements of a data block;
— tranpmission of procedure commands;

— changing limit values on demand;

— changing control loop parameters on demand,;

— obtdining detailed status messages from a drive;

— diagnostic functions.

Any non-g¢yclic transmission via the service channg 7 the
master. Tlhe operations, 'read element'<or it the

The service channel is initialized during i the
communidation cycle.

The master and the drive| e e iming control. This synchronizes the hon-
timed prog¢ess of the service chan ith the transmission starting time of the MD[T at
tr, or of the AT at@( i efmore, the transport timing control writes| the
service inlormation a i (ol and status bits in the appropriate telegram fields
just beforg t; or t; m.
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Liaison Information de la voie de servic
pr|nC|paIe Bits de commande
de la voie de service
t
2
> /
com- [Info service de la
mande |liaison principale
Voie de service Transmission du MDT
44— Commande de
. synchronisation
Gestion | e transmission AT recu
de la voie < . Info service
de service Etat | dudispositi  |-esll—
d'entrainement
Bits d'état de la (_\
voie de service Q
Information de la voie de servicg /\
] - Bits d'état de la voie de service” \
Dispositif Information de
d'entrainement la voie de service \
=2
:jnf?('serw \
u disposftif
_d'en a%nﬁt R Eta

detransmission de la voie de service

\ T\rgns
t
> 1de. Lm
Gestion >t MD
de la voie >
de service < > foservicende 19 com-
Q“a' on\pringipald mande [
n de
la voie de service
: its dg commande de la voie de service
Ct prat transmission de données par la voie de service

Fansmission ndn cycliqgue de données d'exploitation ou d'une commande de prog
eepar l'intermédiaire d'une séquence opérationnelle prédéterminée (voir figures

rela

édure est
44 et 45),

Ive a des actions Individuelles. La Mlaison principale doit observer stric

configuration de ce diagramme de séquence opérationnelle.

ement la
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7.4.2 Sel

The non-
predeterm

Master Service channel information
Service channel
control bits
t
Master
Control service info
Service channel MDT transmission
-4—»  Transport
Sﬁmcel timing control Received AT
channe o~ -
management Status|  DTVe = |e—
Service channel
qQ
Service channel information
Drive Sgrwce channel status bits \
Service channel <
information \\
l ] \
Drive~ /SB
service in tatus /
7 Wanessi
Service chann rangmissio
- t
] Transport k im
Sﬁ‘r"'cel timing control getwed MBT
channe —
managemen \ \&2( —y———————

Cyclic )transport

x?}aﬁte_r trol
rvice info

~1

Service channel control bits

ansport mechanism

chrannel data transmission scheme

of operation data or of a procedure command is handled v
ined’ handling and proceeding sequence (see figures 44 and 45) for indivi

a a
dual

actions. T

e master shall strictly Tollow the outline of these dlagrams.
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Voie de service (phase de transmission = 2)

= \
/~—Iot de copimande < ‘}
T * Info service MDT Info service AT )
\ bit 5,4,3 \ bitl= Ecrire | Lire état -
~001™ > b | des données
Erreur: pag/d' IDN
bit 5,4,3 bit1=1 i
\_ h Ecrire | W
o ] bit 1 0’ nom > m
tl= Lire
g e M
\_bit 5,4,3 bit 1 = 1> Ecrire | __ m)

—— Lire _J

attribut

—
—UlLllL
l\ bit1=0

bit 5,4,3 it1= :
bitl=1 EC.nr'e I
=100 . unite
bit1=0
——P]

\ bit 5,4,3.: bit 1 =1 [Ecrire valeur |

=101 minimale
bit 1 = irg V
i—| g BRI

[

%
V

[

\_bit 5’4’(3;: bit 1 = 1,. Ecrire valeur
=11 W . imale
\blt 1=0 1r e

aximal

kbit 5,4,3 F )

=111 -

Lire
données

T e
fin

Lat ¢ erture de la voie de service, par la transmission de I'IDN du
blog - . La liaison secondaire (dispositif d'entrainement) népond en
écri G des données ou avec l'acquittement de la commande de pro¢cédure).

Au uivante, la liaison principale indique les éléments du bloc de dgnnées qui
doiv raités\ A Cette fin, la liaison principale sélectionne les bits 5, 4 et 3 dans|le mot de

com 1 liafson principale. A la suite de cela, la liaison principale indique, dans le bit 1,
si I'élément sera lu ou écrit. Pendant I'écriture, la zone d'info service de la liaison [principale
(CNM)-du MDT est remplie avec les données carrespondantes pour le dispositif d'entrainement
(le contenu de la zone d'info service du dispositif d'entrainement (CNA) n'est pas valable).
Lorsque la lecture est sélectionnée, le dispositif d'entralnement insére les données
correspondantes dans la zone d'info service du dispositif d'entrainement (CNA) de I'AT (le
contenu de la zone d'info service de la liaison principale (CNM) du MDT n'est pas valable).

Chaque action peut nécessiter plusieurs étapes, selon la longueur des éléments du bloc de
données a transmettre. Chaque étape transmet deux octets de données.
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Service channel (communication phase = 2)

-l

-+ ™
("Control word | Control word _ AT )
service-info service-info
\bit 5,43\ bitl= DN | —_p Datastatus F——
001 1> write > read —
. . Error{ no IDN
\ it 5,4,3.: bitl1=1 Name | __ 1
=010 ) .. write
bit1=0 Name
e === Ml
bit 5.4.3 bitl=1 —At-t-ﬂbute——;
— 011E ] > write T
bit1=0 —— Attribute
—r read (
bit 5,4,3 bit1=1 Unit | __ | \
- 100 write
hit1=0 Unit
::=I- — ™ read \
\ it 5,4,3 bit1 = Minimum R
= 101.: 1> value write > \/
bit1=0 fhimum
A~ vhive ey
\_ bit 5,4,3 bit 1 =
=
bit1=0 aximym
valuge re
\bit 5,4,3 bit 1 = l>
=111
bit 5,4,3
(N o J/
=000 >

of the service channel by sending the IDN of the
responds by writing the IDN with the data status or

agter indicates which elements of the data block shall be proces
urposeythe master sets hits 5, 4 and 3 accordingly in the master control w
this{.the master indicates in bit 1 whether the element will be read or written to. W

Hata
the

sed.
ord.
hile

e\master service info field (CNM) of the MDT is filled with the appropriate data fof

the

drive (conifents of the drive service Iinfo field (CNA) are invalid). When reading IS selected, the
drive inserts the appropriate data in the drive device info field (CNA) of the AT (contents of the

master se

rvice Info field (CNM) of the MDT are invalid).

Depending on the length of the data block elements which need to be transmitted, several
steps may be required. Every step transports two bytes of data.
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La liste ci-dessous indique les étapes nécessaires pour les éléments individuels d'un bloc de

données:

- élément 1 IDN

- élément 2 nom

- élément 3 attribut

- élément 4 unité

- élément5 valeur minimale
- élément 6 valeur maximale
- élément 7 données

foarmotura do la vole de -service

une étape;

deux a 32 étapes;

deux étapes;

deux a huit étapes;

une ou deux étapes;
une ou deux étapes;
une ou deux étapes (longueur fixe);

deux a 32 768 étapes (longueur variable);

une dtane
Pe-

La
une
(bit
liais

terni
com
Suiv

principale,

iers octets

ée par la

cédure se
le mot de
Xploitation

MHS Bit de protocole de transport de liaison principale
AHS Bit de protocole de transport du dispositif d’entrainement

Busy  Bit du dispositif d’entrainement

en fonction

Erreur Bit d’erreur du dispositif d’entrainement

Nouvelle étape Pas de réaction
P Elément(XX HS Erreur = 0 ; Busy = Busy
Info service.en rit& AHS = AHS
> 4 Etape recu
Erreur =0
<
&g Infe e Busy =1
k AHS = MHS
o eeatuee > [eecteouee
Elément (000); MHS # MHS AHS = MH’S
Info service en écriture
DELAI D’ATTENTE (err. syst) Erreur dans derniére étape
—1 Aprés 10 cycles de trans- SF=1S8B=0
mission sans reconnaissance AHS = MHS )
Message d’erreur en info

service

(mot de commande, bit 0)

Figure 45 — Schéma de traitement par étapes

(mot d’état, bit 0)
(mot d’état, bit 1)
(mot d’état, bit 2)
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The following list shows the necessary steps for individual elements of a data block:

- element 1 IDN one step;

- element 2 Name two to 32 steps;

- element 3 Attribute two steps;

- element 4 Unit two to eight steps;

- element 5 Minimum input value  one or two steps;

- element 6 Maximum input value one or two steps;

- element 7 Operation data one or two steps (fixed length);

- closing the service channel

The master indicates in bit 2 of the master control word a transmission j i ) or
the transnpission of the last 2 bytes (bit 2 = 1). A transport with just ane i set
by the mapter as the last transmission (bit 2 = 1).

The non-gyclic transmission of operation data or a proced M the
deactivatipn of the service channel (writing the bits 5, 4, i ' with
0) or trangmission of the IDN for the next operation data/or

<
ﬁ
New step Nz/reaction
| Element (XXX)gWIHE# A Error = 0 ; Busy = Busy
Service=info during\rite AHS = AHS
AN aN

Step received
Error=0
Busy =1
AHS = MHS

/N
Y/ Y VY

%&ortﬁy\) Step processed

Error = 0; busy =0
leme (OOO)B MHS # AHS AHS = MHS

Service—info during write

TIMEOUT (system error) Error in last step
—»-1 After 10 communication cycles SF=1SB=0
without acknowledgement AHS =MHS o
Error message in service—info

MHS Master handshake bit (control word, bit 0)

AHS Drive handshake bit (status word, bit 0)
Busy  Drive busy bit (status word, bit 1)
Error  Drive error bit (status word, bit 2)

Figure 45 — Step proceeding diagram
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7.4.2.1 Bits de protocole

Pendant les transmissions non cycliques, la transmission de chaque étape est protégée par
deux bits de protocole de transport (bit 0) dans le mot de commande de liaison principale
(MHS) ou dans le mot d’état du dispositif d’entrainement (voir 7.3.2.3 et 4.3.3.3).

Pour chague nouvelle étape pendant la transmission, la liaison principale sélectionne le bit
MHS. Le dispositif d'entrainement reconnait, par le bit MHS sélectionné, qu'une nouvelle étape
doit étre exécutée. Une fois que le dispositif d'entrainement a regu I'étape requise et qu'il en a
accepté le traitement, il sélectionne son bit AHS et le met en égalité avec le bit MHS. En
comparant le bit MHS et le bit AHS, la liaison principale et les dispositifs d'entralnement sont
toujours capables de reconnaitre I'état réel de la transmission pendant une transmission non
cyclique.

Les|conditions suivantes s'appliquent a la liaison principale:

Bit AHS de dispositif d'entrainement = bit MHS de liaison princip

> |'étape a é€té recue et acceptée par le dispogitif dispositif
d'entrainement commence le ftraitement. La~Jiaiso NG| it| attendre
I'acquittement du traitement (bit occupé = 0, bit i

Bit 4

ainement.

Les

Bit |

o%pos' if e e

ine nouV€lle étape, le dispositif d'entrainemgnt répéte

Bit |

principale

endant la

—

lersque la liaison principale n'émet aucune nouvelle étape, a cet instant.

Pendant chaque "cycle d'attente", la liaison principale ou le dispositif d'entralnement transmet
les données du cycle d'interface précédent dans la zone d'information de service.

A l'issue d'un nombre maximal de 10 cycles de transmission, la liaison principale établit une
condition de "délai d'attente" (time out) lorsque le dispositif d'entrainement n'acquitte pas
correctement la réception d'une étape en adaptant son bit AHS (voir 10.5).
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7.4.2.1 Handshake bits

During non-cyclic transmissions, the transport of every step is secured by two service transport
handshake bits. These are the bits 0 in the control word of the master (MHS) and in the status
word of the drive (AHS) (see 7.3.2.3 and 7.3.3.3).

For every new step during the transmission, the master toggles the MHS-bit. The drive
recognizes by the toggled MHS-bit that a new step needs to be executed. After the drive has
received the required step and secured it for processing, it proceeds to set its AHS-bit equal to
the MHS-bit. By comparing the MHS-bit with the AHS-bit, the master and the drives are always
able to recognize the actual transport status during non-cyclic transmission.

The following applies to the master's perspective:

Drive AHS-bit = master MHS-bit:

-->the ktep was received by the drive and secured, drive starts proce
wait| for processing acknowledgment (busy bit = 0, bit 1 in the

shall

Drive AHS-bit # master MHS-bit:

--> thd steps were not yet received or secured by the e. TP 5 all repeat the|last
steq.

The following applies to the drive's perspéctive:
master|MHS-bit = drive AHS-bit:

--> thg master does not require a new
master|MHS-bit # drive Ak

--> thg master requests

The servige transportN\han
during thel transmiss W

— whe

Lles

— whe

— whe

During ev face

cycle into

After a mg
drive doeq
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7.4.2.2 Bit occupé

Le bit occupé permet au dispositif d'entralnement de commander toute transmission non
cyclique. Le bit occupé indique que le dispositif d'entrainement est en train de traiter I'étape
requise a cet instant, ou qu'il est juste en train d'en terminer le traitement. La liaison principale
ne peut démarrer la nouvelle étape que lorsque le dispositif d'entrainement a transmis l'accusé
de réception du traitement (bit occupé = 0). Le bit occupé permet au dispositif d'entrainement
d'empécher la liaison principale de forcer trop rapidement le dispositif d'entrainement a traiter
les étapes.

Aucun parameétre "délai d'attente" (time out) n'est défini par l'interface SYSTEME pour
I'acquittement du traitement du dispositif d'entrainement. Cependant, au bout d'un certain
temps, |I conwent que la Ilalson prmmpale soit en mesure d' mterrompre une étape qui n'a pas

été peguitteeparte-disposiif-dentratremen
7.4.p.
Des grvice, par
exe ipale sont
diff§rentes des données d'exploitation relatives au dispositi nent que I'IDN
n'est pas défini. Afin d'annoncer les erreurs décelées 4 dispo |t|f d ntramement un bit
d'erfeur (bit 2) est défini dans le mot d'état de I'AT- ' B, la zone
d'informations de service de I’AT contient un code 4’
Le ¢ |sposmf d' entralnement est um 4 ali 4 v ' orsqu'une
nou
- lorsque le MHS de la liaison p Btape non
gncore acceptée);
- ou lorsque le bit ¢
Lorgque le dispositifie nat il 'é 5 , 'interrompt et
prégente un accusé|de 3 :
- mettant 5 lors d'un
gycle précéde
_ aqu 15);
Si | message
d'er
Toupg“les messages d'erreur possibles sont indigués au tableau 15; les codages npn utilisés

sont réservés.

Le mécanisme de transmission dans les étapes possibles pour le transfert de données de la
voie de service est illustré dans un exemple donné 'annexe |.
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7.4.2.2 Busy bit

The drive is able to control any non-cyclic transmission through the busy bit. The busy bit
indicates that the drive is processing or just finishing the requested step at this time. Not until
the drive sends the processing acknowledgement (busy bit = 0) is the master allowed to start
the next step. The busy bit allows the drive to prevent the master from forcing the steps on the

drive too quickly.

The SYSTEM interface defines no ‘time out' parameter for the processing acknowledgment of
the drive. After some time, the master should be able to interrupt a step which was not

acknowledged by the drive, by closing the service channel.

7.4.2.3 YHervice channel error messages

the AT stdtus word. When this bit is set, the service info field of

The drivelis allowed to report an error message only wher
the mastef, that is:

— when master MHS # drive AHS
— busy bit =1

When theldrive recognizes an error, it ignores the actia

— sengling the eryox _cod

— setting the busybi
Where thg master i
lowest-valued byt

All possib|e e

The transport me
an exampl|e in anne

by:

ous

the

nin
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Tableau 15 — Messages d'erreurs
Groupe d'erreurs, bits 15.. Bits 3... 0
12
0000 Erreur générale
0000 Aucune erreur dans la voie de service
0001 Voie de service non ouverte
1001 Accés invalide a la fermeture de la voie de service
0001 Elément 1
0001 Aucun IDN
1001 Acceés a I'élément 1 invalide
0010 Elément 2
0001 Aucun nom f\
0010 Transmission de nom trop courte A A~
0011 Transmission de nom trop longue /\ \
0100 Changement de nom impossible \\
0101 Nom protégé en écriture, a cet instant \ >
001] Elément 3 AN\ X\
0010 Transmission d'attribut trpp—ee{}e\ \ \\/
0011 Transmission d’attribu,ﬂrop)@g@\ \
0100 Changement d'a;tFHS{uk\imB&s/Abl?\
0101 Atyfﬁ}N)roté};é% é&iture é ce(in tant >
010 Eldment N,
0001 Auc nité
0010 Tra&]smis‘(sib&\d’uhisg}szg coyrte
041  THan mis% d\mité}@g\fgngue
N O\J\O (N Cha}gg\hcgnt d'unitMossible
I \Q/:L\O\ Lh‘Q prét@\eé*eﬁ/écriture a cet instant
70 AR BN "2
\O/QON \&qu}s)valeur minimale
/\\ \QO}Q ,}‘Fq\hsﬁ”lission de valeur minimale trop courte
\ \ .0 O\i\l )/ansmission de valeur minimale trop longue
( N\O (N Changement de valeur minimale impossible
\ \\\ 01 0\1/ Valeur minimale protégée en écriture a cet instant
011 \\ \ > Elément 6
) \ 0001 Aucune valeur maximale
0010 Transmission de valeur maximale trop courte
0011 Transmission de valeur maximale trop longue
0100 Changement de valeur maximale impossible
0101 Valeur maximale protégée en écriture a cet instant
0111 Elément 7
0010 Transmission de données trop courte
0011 Transmission de données trop longue
0100 Changement de données impossible
0101 Données protégées en écriture a cet instant
0110 Données inférieures a la valeur minimale
0111 Donnes supérieures a la valeur maximale
1000 Données éronnées (par exemple: combinaison de bits incorrectes pour cet IDN)

NOTE - Les bits 11 — 4 sont toujours a 0
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Table 15 — Error messages

Error group, bits 15.. 12 [ Bits 3...0
0000 General error
0000 No error in the service channel
0001 Service channel not open
1001 Invalid access to closing the service channel
0001 Element 1
0001 No IDN
1001 Invalid access to element 1
0010 Element2
0001 No name ( \
0010 Name transmission too short /\< A (\
0011 Name transmission too long < \
0100 Name cannot be changed /\ \ \
0101 Name is write-protected at this time \ \\ \
0011 Element 3 & \ \ X
0010 Attribute transmission too y\o/rt 5) \
0011 Attribute transmission toc(long(7 \/
0100 Attribut%annot be c@ahqéd// /\ \
0101 Attribé\e is iteﬁrot‘ect@ at th% tin}ej )\/
0100 Element \/
0001 No uni
0010 Unit tra\smis\s\iomo sh)\t\/
0011 Q Unithr\s\v{ssic}ﬁo)) Ing)
010 p\ ‘Ur(it‘sqnnéN{W
Q1 OQ \/\ Unmivh\e-p%ugcted at this time
PR T
q@ 1 W{Q\"‘@)ﬁ' value
o}\}o\ Minim)\Zm value transmission too short
0 J\l Minimum value transmission too long
\ O\ Minimum value cannot be changed
< \ 01 \ Minimum value is write-protected at this time
0110 N \ Element 6
00 9>1 No maximum value
0010 Maximum value transmission too short
66—+ Meximtm-vatte-transmisston-tootong
0100 Maximum value cannot be changed
0101 Maximum value is write-protected at this time
0111 Element 7
0010 Operation data transmission too short
0011 Operation data transmission too long
0100 Operation data cannot be changed
0101 Operation data is write-protected at this time
0110 Operation data is smaller than the minimum value
0111 Operation data is greater than the maximum value
1000 Invalid data (e.g. invalid bit combination for this IDN)

NOTE - Bits 11 — 4 are always 0
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7.4.3 Initialisation de la voie de service

Au début de CP,, chaque voie de service commence avec I'état suivant:

- les bits MHS dans le MDT et les bits AHS dans I'AT sont mis a 1 (voir 9.3.2). Tous les
autres bits de commande ou d'état de la voie de service sont mis a zéro;

— tout bit présent dans les zones d'information de service est invalide.

En commencant avec CP,, les zones d’information de service dans les MDT et les AT sont
validées. Cela implique que la liaison principale et une liaison secondaire desservant plusieurs
dispositifs d'entrainement figent I'état de la voie de service avant la transmission entre un
dispositif d'entrainement et un autre. En adressant une nouvelle fois ce dispositif
d'entrainement a un moment ultérieur, la liaison principale et la liaison secondaire sont
réinitialisées a cet état figé.

7.4.4 Fonctions de commandes de procédures par l'intermédiaire de ] ice

Danls l'interface SYSTEME, des fonctions de commandes vent étre
transmises par l'intermédiaire de la voie de service. Ung edure est
considérée comme un type spécial de données non cycliqu ransmises
par |'intermédiaire de la voie de service, font appel a des 5 dans les
dispositifs d'entrainement et dans la liaison principale. G un certain
temps. Ainsi, une commande de procédure entraine iquen adéclenchement d'un
prog i W apres le
déc pour la transnission de

don mandes de procédute.

Con » 3 dont la transmission est achevée
des mi d'une commande de procédurg pendant
I'exg e durée est indiquée par [le bit de

cha )t d'état de I'AT). La liaison prirjcipale est
éga procédure pendant son exécutipn, ce qui
est {mpossible pour fa tra on cycliques.

Un G S proprié ont été affectés & chaque commande de grocédure.
Cep émé vées ne sont pas tous définis, et d'autres élégments ont
une in¥ i gonne une description plus détaillée des commandes de
prod 2 i niguement des processus spéciaux des fonctions de
com

7.4.

Une) i ande de procédure sollicite toujours un contrdle de com:[nande de
prog i ement de
com

Le ¢ontréle de commandes de procédure est intégré dans I'élément 7 du bloc dg données
('élément 7 est toujours représenté comme une liste de bits relatifs & des commandes de
procédure) (voir tableau 16).

Les contrdoles de commandes de procédure permettent aux commandes de procédure ce qui
suit:

- la sélection;
- la validation de I'exécution;
— l'interruption en cours d'exécution;

- l'annulation.
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7.4.3 Service channel initialization

In CP1, each service channel starts with the following status:

— the MHS-bit in the MDT and the AHS in the AT are set to 1 (see 9.3.2). All other control
or status bits of the service channel are set to O;

— any bits in the service information fields are invalid.

Starting with CP2, the service info fields in the MDT and the AT become valid. This implies that
the master and a slave servicing several drives freeze the status of the service channel before
switching from one drive to another. When addressing this drive again at a later time, the
master and the slave are set to this frozen status.

7.4.4 Prdcedure command functions via the service channel

channel. A procedure command is considered a special type of npn-c
transmitted through the service channel, invokes fixed functional fRroce
and the nlaster. These processes may take up some time. Hen )

for more grocedure commands.

tted
. n is
indicated py the procedure command change ! tatus word). The master is
also able to interrupt a procedure command during\ts ich is not possible for pon-
cyclic dat

t all
id other elements have a predetermjned
ore detail in clause 8. In this subclause, pnly

Every pro
elements
form. Pro
special pr

7.4.4.1 H acknowledgment

A proced( \ ction 8ys prompts a procedure command control from the mgster
to the dri 3 S mand acknowledgment from a drive to the master. [The
procedure 3 3 integrated in element 7 of the data block (element 7 is always
represent : ist\forprocedure commands) (see table 16).

Procedurg command control allow procedure commands to be:

— set;

enabled for execution;

interrupted during execution;

canceled.
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Le dispositif d'entrainement acquitte la transmission d’'une commande provenant de la liaison
principale par l'intermédiaire de la voie de service, en acquittant la commande de procédure et
par le bit occupé dans son mot d’état.

Tableau 16 — Procédure de contrdle commande

Bits 15-3 | (Réservé)

Bit 1

0 Interrompre I'exécution de la commande de procédure

1 Valider I'exécution de la commande de procédure

Bit 0

0 Annuler la commande de procédure

1 Etablir la commande de procedure
En commengant linitialisation (CPg), toutes les commandes d la liaison
printipale doivent étre désactivées. Les contrbles de commandes de vent faire

I'objet d'une mise a jour interne appropriée dans la liaison pri

L'acguittement d'une commande de procédure fait partie d eau 17).

Afin[de recevoir un accusé de réception de com ipale écrit

I'IDN de la commande de procédure par l'inter

Lorg de l'acquittement d'une commande.de¢procéd i ique I'état
réell de la commande de procédu indi et 1 de
I'acquittement de la commande de 3 implément des copies du contréle de

commande de procédure et indiquent I'é

Tableau 17 - Aquittement

andeXde procédure (état des données)

[N
Bits|15-9 (Reservlé) ~—
2 AN TP AN
0 D Qéﬁ&&p@ta%&v hb@s>
1 Q{N d’&p@iﬁ@gﬂ non%lables
Bits|7-4 (F%Qe%‘)
o N
0 & Pa\h\ﬁe{eur\% commande de procédure
1 Erreu \exécution de la commande de procédure impossible
Bit 3
0 Commande de procédure exécutée convenablement
1 Commande de procédure non encore exécutée
Bit 1
0 Exécution de la commande de procédure interrompue dans le dispositif d’entrainement
1 Exécution de la commande de procédure validée dans le dispositif d’entrainement
Bit O
0 Commande de procédure non encore établie dans le dispositif d’entrainement par la liaison principale
1 Commande de procédure établie dans le dispositif d'entrainement

En commencant linitialisation (CP,), toutes les commandes de procédure présentes dans la
liaison principale doivent étre invalidées en premier. L’'acquittement de commande de
procédure doit faire I'objet d'une mise a jour interne dans la liaison secondaire.
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The drive acknowledges the transmission of a procedure command from the master via the
service channel by its procedure command acknowledgment and the busy bit in its status word.

Table 16 — Procedure command control

Bits 15-3 (Reserved)

Bit 1

0 Interrupt procedure command execution
1 Enable procedure command execution
Bit O

0 Cancel procedure command

1 Set procedure command

With start|ng the initializing (CPg), all procedure commands inside the g

and then|the procedure command control shall be updated ap
internally.

The procgdure command acknowledgment is part of the data

In order tp receive a procedure command acknowledgnien
procedurg command via the service channel.

When acknowledging a procedure co
procedurg command as given in table 17.
ment are simply copies of the procedure c
procedurg command.

owle

Table 17 - Pr%e}ﬂ{em Vi

ment (data status)

bdg-
the

Bits 15-9 (Reserved)[\ N (N \j

o VN S

0 Opw /déé\are vz}rsk \

1 Operﬁﬂé\\dat;\\@re}\@id

Bits 7-4 ﬁes\{v&}*\

N
0 (\ r\\tQ pR{cqjure command error

1 EFrOK, p&}m{e/command execution is impossible

oz >

0 Procedure command executed correctly

1 Procedure command not yet executed

Bit 1

0 Procedure command execution interrupted in the drive

1 Procedure command execution enabled in the drive

Bit 0

0 Procedure command not yet set in the drive by the master
1 Procedure command set in the drive

With the starting of the initializing (CPg), all procedure commands within the slave shall be
disabled and then the procedure command acknowledgment shall be updated appropriately in

the slave internally.
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7.4.4.2 Bit de changement de commande de procédure

Afin d'informer la liaison principale de la fin d'une commande de procédure en cours
d'exécution dans le dispositif d'entralnement, un bit de changement d'état de commande a été
réservé dans le mot d'état (bit 5).

Seuls les changements suivants dans l'acquittement de la commande de procédure pourront
établir le bit de changement d'état de commande:

- commande de procédure exécutée convenablement (acquittement positif, le bit 2 passe
de 1 a 0);

- erreur, exécution de la commande de procédure impossible (acquittement négatif, le bit 3
passe de 0 a 1).

Toup les autres changements de l'acquittement de la commande de procéedure (exemple: une
intefruption) ne sont pas indiqués par le bit de changement d'état de

La Jiaison principale doit lire I'état des données, en écrivan ande de
prodédure; elle doit également vérifier I'acquittement de la co ande 5 qui y est
confenu. Cela indique si la commande de procédure & é 5 itivement ou
négativement.

Lorg fets sur la
com dispositif
d'en 3| plusieurs
commandes de procedure tous Ie &\ )des de procédure [résultants
doiv i d'état de commande, afin de
détg

En régle générale, i ule une commande de procédure aprés

si elle a été acquittée positivement ou

mettant le bit 0 du contré6le de commande de
['état de l'exécution réelle de la comimande de

|ne définit Ies changements d’état permis pour les commandes de

de procédure (CC), seules les valeurs ci-dessous sont
permises:

UUUUUAA A =UO0OU 1L

Lorsque CC n'est pas valable (> (11)g) dans I'état des données, le dispositif d’entrainement
affiche le message "données d’exploitation non valables".

Un changement d'état vers "commande de procédure non établie” (CA = (00000000)g), n'est
possible qu'en annulant la commande de procédure.

Lorsque plus d'une exécution de commande de procédure est active et si le "bit de
changement de commande de procédure" est activé par plus d'une commande de procédure,
ce bit est remis dans le mot d'état lorsque toutes les commandes de procédure ayant activé ce
bit sont annulées.
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7.4.4.2 Procedure command change bit

In order to inform the master of the end of a procedure command being executed in the drive, a
procedure command change bit has been reserved in the status word (bit 5).

Only the following changes in the procedure command acknowledgment will set the procedure
command change bit:

— procedure command properly executed (positive acknowledgment, bit 2 changes from 1
to 0);

— error, procedure command execution impossible (negative acknowledgment, bit 3
Chang s from 0O to 1)

All other [changes of the procedure command acknowledgment (e.g. a not
indicated py the procedure command change bit.

The master shall read the data status by writing the IDN of the progeti eck
the procqgdure command acknowledgment contained therein, is ingy the
procedurg command was executed positively or negatively.

When a pfocedure command is canceled by the master/all e and

ere the master|has

on the prdcedure command change bit in the drive are gandel
uIti g procedure command
ammasid change bit in order to

activated | several procedure commands concurren
acknowledgments shall be checked aftekKsetting<a procedute

determinel which procedure command caus
ethure )d after it has been procesged,
Iy ox negatively.

Q_in the procedure command control to 0. [This

As a rulg, the master shall cancel a
irrespectiye of whether it was a

A procedyre command is

is independent from tie a
The folloying state nTaeht ¢ i allowed state changes for procedure commagnds
using the following abbye

CB: propcedurgs (status word, bit 5)
CC: prpcedure commy
CA: prpcedure

For proceflure comn sontrol (CC), only the following values are allowed:

000000XX, X=0or1

When the CC is invalid, (> (11)g), in the data status, the drive generates the message:
‘operation data are invalid'.

A state change to '‘procedure command not set’ (CA = (00000000)g), is only possible by
canceling the procedure command.

Where more than one procedure command execution is active and the 'procedure command
change bit' is set by more than one procedure command, this bit is reset in the status word
when all procedure commands which had set the bit are canceled.
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|—CC=X0?

Commande de procédurg
non sélectionnée | CB=0
CA = 0000 0000

Sélectionner la commande de

procédure CC =01 |— CC= 011

Sélectionner Annuler la
et valider Commande de procédure commande
la commande sélectionnée CA = 0000 0001 de procédure '
Talal S Via

! lrrml
uc protcuurc I

cc=11 Sélectionner
et valider

la commande

de procédure

cC =11 I—CC=111
\4
huler la

Commande de procédure sélectionnée, A nde

— validée, encore non exécutée procédure
CA =0000 0111 / cc Sxo

la procédure
de commande -0
Commande
de procédure
exécytée

. g . p Annuler la
Commande deprocédu électionnée, commande
elxompug, encorenon exécutée |—— —’

~ de procédure
CA=0 0101 CC = X0
ommand \lqgé{jure sélectionnég Annuler?
validéedet exécutée _ﬁgoggzgufe;’
0000 0011 CC = X0
\> |— CC= le
Commande de procédure sélectionnée Annuler la
validée, encore non exécutée, erreu commande

CA =00001111 de procédure
CC =X0

Commande
de procédure
traitée avec

erre
CB

A

/<Y

Figure 46 — Machine d’état pour I’exécution de la commande de procédure
pour I'exécution de la commande de procédure


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

1491 0O IEC:1995 — 169 -

|—CC=X0?

Procedure command not

set < CB=0
CA = 0000 0000

Set procedure

command CC =01 |— CC= 011

Set Cancel
and Procedure command set procedure '
enable CA = 0000 0001 command
nrnr‘ndllrn CC=X0
command I
cc=11 Set and
enable
procedure
command _
cc=11 |— CC =11
\4 ;
Procedure command set, enabled
— not yet executed
CA =0000 0111
A |
Enable Interrupt
procedure
command
Procedure CC 1
command Cancel
executed Procedure\comn set nt procedure
Alocedure  CB=1 n yet axeduted e command_>
cpmmand 000001 CC =X0
ptocessed
vith error
CB=1 I?
Cancel
procedure '
command
® B
ce ure command set, enabled Cancel
procedure
not yet executed, error T ommand
CA =0000 1111 CC = X0

Figure 46 — State machine for procedure command execution
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7.4.4.3 Exécution d'une commande de procédure

Les exemples de processus donnés ci-apres illustrent les interactions entre la liaison principale
et le dispositif d'entrainement, y compris les exécutions de commande de procédure avec ou
sans interruption et les exécutions de commande de procédure avec messages d'erreurs. En
outre, lI'annexe J comporte un exemple détaillé représentatif des effets des exécutions de
commande de procédure dans la voie de service.

Controle de commande de procédure ' Acquittement de commande de procédure
de liaison principale | du dispositif d'entrainement
(Début de la commande de procédu@ |
A
[00000000 j00000011] Sélection de I:; commande

de Inrm‘érh m[:-

[

Exécution de
la commande (00000000
| de procédure

00000111]

}
|
Commande |
Ide procédure |

correctement
| exécutée 0000000

& tio
| ,

) Annulation de|
00000000 |OOOOOOOOl la commande
| de procédure|
U
o acgg oooobqoo ooodoooo|
‘-F(nulatlon des effets du bit de chdngement

hangement de la
dure (mot d'dtat)

de la commande de procédure (mot d'état)

Figure 47 (— i ande de procédure sans interruption
cedure  Acquittement de commande de procédure
de I | du dispositif d'entrainement
CDe{ut\\k{co}W}N@ de }?rocedu} |
\ Sélection de |

0&200 0011] la commande
de procédure |

| -

I'—_lxécution de Y
|ﬁ commande [00000000 ;00000111]

de procédure |
Interruption dg |
l

[nnnnnnnn nnnnnnml la cammande

_de procédure |

o |Commande Y
de procédurefpppo0000'00000101]
[interrompue

| Réinitialisation

[p0000000 T00000000] ~ de la commiande

j de procédure ou

commande de

procédure &

niveau vali(?ée

l
[00000000; 00000011

B

Figure 48 — Exécution d'une commande de procédure avec interruption
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7.4.4.3 Procedure command execution

In the following examples of processes, the interactions between the master and the drive are
shown, including procedure command executions with or without interruption and procedure
command executions with error messages. In addition, annex J contains a sample detailed
description of the effects of procedure command executions in the service channel.

Master procedure command control ' Drive procedure command acknowledgment

00000000, 00000011 | Set procedurel
command I

(Start procedure command)

| Procedure

command |00000000| 00000111
| executing |

| Procedure |
command |

L
| proPer"é [00000000;

execut
=% Set proce

! Cancel |
00000000,00000000 I procedure

| o command

ts of procedure
aT hange bit
(status word)

Y
@nd of procedure comm\aqa

Figu@ﬂ rocegdu mand gxecution without interrupt

Master proceQﬂr@c\ an

C Start prqcéét{\re\cohman
\ \ Set |

[ 0900000073000Q011 \precedure
N N \ command |
\; | Procedure

| command 00000000, 00000111

executing |
: Procedure | |
[00000000; 00000001 ] command |
| o interrupt |
o Procedure

command | 00000000, 00000101
| interrupted |
Procedure

[ 00000000, 00000000 | cOMmMand |
reset Or |

L procedure
[00000000,00000011 | command |

| . enabled again,
o I

Figure 48 — Procedure command execution with interrupt
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Contrdle de commande de procédure  Acquittement de commande de procédure
de la liaison principale du dispositif d'entrainement

@ébut de la commande de procédu@ I

Sélection de

[00000000 bOODOD11] l2 commande |
de procédure |

Exécution de

|
la commande [o0000000 100000111|
| de procédure |

Exécution de | Sélection du bit d'erreur
]
'la commande (ot o etat)
4 1
| de procédure (550000001 00001111
impossible

| Sélection
- la com S tat)

\ Annulation de

| 00000000 {00000000] '& commande
de procédure |

|Commande <'

de procédure [000600QQ, BRO00BSY

Inon — g nulation des\effets du bit de chahgement

activée . s

| L (7 de ta_com de de procédure (mqt d'état)
Y N
(IIEin de la commande de procédure)

Ne

Figure 49 - Exécution d'une om@de de\procgedure avec message d'erreur
8 (ontenu des donpées

8.1 | Types de@n
8.1 >

..l Donnéesgg¢

Données d i [ I'interface
SYYTEME; riés selon
des : ifi t-a-dire qu'ils n'indiquent pas que les données d'eikploitation
appgartien donné). Des IDN sont affectés, dans l'ordre ascendant, aux
donpee Xgloiation non triées. Cet ordre est décrit de maniere détaillée dans get article.
Les d'exploitation comprennent des parameétres, des commandes de progédure de
I'int¢rfacesSYSIEME, ainsi que des valeurs de commandes et des valeurs de retour.|L'élément
7 du bloe“de données est également désigné par "données d'exploitation” ou plus s|mplement
par |'dennées" (se reporter a la structure de bloc de données, figure 24).

Parameétres: Les paramétres sont utilisés pour effectuer des ajustements dans les dispositifs
d'entrainement et dans la commande numérique, destinés a assurer un fonctionnement du
systéme exempt d'erreurs (se reporter également aux données d'initialisation).

Commandes de procédure de SYSTEME: Les commandes de procédure de SYSTEME servent
a activer des fonctions dans les dispositifs d'entrainement ou entre la commande numérique et
les dispositifs d'entrainement (voir l'article 7).
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Master Procedure command
control

(Start procedure command)

-173 -

Drive procedure command acknowledgement

I
Set
[00000000,00000011] procedure |
command |
| Procedure
command [ 00000000, 00000111 |
| executing |
| Procedure | Set error bit
command ! (status word)
| execution 00000000 ,00001111 |
not ——= Set procedure command chal bit
possible (status word)
! Cancel |
| 00000000, 00000000 |procedure
| __command
Procedure

Y
[ 00000000¢00008000 |

command

Y

CEnd of procedure commanoD

Figure 49 — Procedure com

8 Data cpntents

types and fta
neral data

8.1 Data

8.1.1 Ge

Operation|data: all data IDN
and is called ope not
reveal thdt opekxation ned
IDNs in aseéndi Hata
includes pars interface procedure commands, and command and feedlack
values. Elemen Hata
block strugture,sfigure_24)

Paramete it in

order to ensure the error-free operation of the system (see also initialization data).

System procedure commands: system procedure commands are used to activate functions in
the drives or between the control unit and the drives (see clause 7).
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Valeurs de commandes et valeurs de retour: Les valeurs de commandes et les valeurs de
retour sont également incluses dans les messages en tant que données cycliques (se reporter
également aux données cycliques).

8.1.2 Termes des données
Données de la voie de service

Les données de la voie de service sont des données échangées entre la commande numérique
et les dispositifs d'entrainement; ces données sont transmises par l'intermédiaire de la voie de
service. L'affichage ou l'entrée de certaines données sur le terminal de la commande
numérique constitue un exemple de demande représentatif.

Afinpcte op ges sur le
terminal de la command it instant,
toutes les données peuvent étre lues ou saisies en tant que donnéegd i rvice.

Danjs des cas particuliers tels que le démarrage ou le service, went ggactiver la
reprise des données cycliques dans le dispositif d'entrainerx férées de
facgn cycliqgue dans des conditions normales de fonction ande étre
écrites en tant que valeurs fixes.

Données cycliques

Des| données sont cycliques si elles riable des
megsages, qui est transmis au ¢ eption du
systéme permet I'échange entre la ¢ Eri ement de
"données cycliques" de n’importe haines de
deuk octets et de quatre octets.

C'egt au cours de CPxque » données qui seront transmises| de facon
cyclique par la com i dispositif d'entrainement individuel,| ainsi que
les [données trans 3 dispositif d'entratnement et regues par la qommande
numérique.

Les|valeurs de s S leurs de retour sont généralement définies comme des
don

Don

Ces cesypitialisentle systéme de transmission et définissent les paramétres d'ekploitation

de |

ol
oS
@D

2

)
(9]
=3
@D
3
D
>
=

©
@D
>
o

Q
=]
~—+
o

(@D
7]
=
)
n
(0]
7]
o
(0]

Les|données d'initialisation sont partiellement transf

Les données d'initialisation sont adressées spécifiqguement par les fabricants dans les manuels
pour les utilisateurs relatifs a des dispositifs d'entratnement.

8.1.3 Structure de bloc de données

Des IDN sont affectés a toutes les données d'exploitation.
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Command and feedback values: command and feedback values are usually included in the
telegrams as cyclic data (see also cyclic data).

8.1.2 Data terms

Service channel data

Service channel data is data communicated between the control unit and the drives and
transferred via the service channel. An example of such a demand would be the display or
input of certain data on the control unit terminal.

1y all
hen

Cyclic datp
Data is ¢ rred
during eve any
length, ar the
drives.
During CH ach
individual ach
individual [drive.
Command and feedback v,
Initializatipn data Q
This datalinitiali 3 the
control an
Initializatipn data i i hore
detailed in i
Initializati the
drives.

8.1.3 Databfockstructure

All operation data is assigned IDNs
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Chaque IDN dispose d'un bloc de données sous-jacent. Les blocs de données sont utilisés
dans différents types de données pour fournir des informations supplémentaires requises pour
I'affichage et la saisie de données, ainsi que pour l'utilisation de programmes universels a

I'aide du terminal de la commande numérique.

L'introduction d'informations supplémentaires est nécessaire au traitement de données liées
arbitrairement au dispositif d'entrainement. Avec cette information, les données d'exploitation

anonymes peuvent étre interprétées par la commande numérique.

La structure de bloc de données est indiquée en figure 24. Les éléments 1, 3 et 7 dans un bloc
de données sont obligatoires et toujours présents. Les éléments 2, 4, 5 et 6 sont optionnels et
peuvent étre tolérés. Les éléments appropriés des blocs de données sont sélectionnés par les

bits de contrbéle de la voie de service dans le mot de commande.

8.1.B.1 Elément 1: structure des IDN

Lordgqu'elles sont écrites et lues par l'intermédiaire des voi données
appfopriées sont adressées au moyen des IDN (voir 7.4). données
d'exploitation, contenues dans la partie variable des rwées des
megsages respectifs du dispositif d'entrainement et de ont définies au
moylen d’IDN (voir 8.3).

Les|IDN ont une plage de 216 qui est subdivisé données
starjdard et aux données relatives au produit, t groupes
de garameétres.

Les|IDN sont généralement transféré binaires a
16 hits.

Les| données d'exploifatio gui sont
requises pour certaines f - i z broduit, doivent étre spécifiées par l¢ fabricant

congerné dans l'enregist

Strupture des @

15 11 12 11 A

Lx Lx x x ] xS SO o x/x x x ><|

Donnges standard (normatives)
nnges relatives aux produits (spécifiées par le fabricant)
Ensemble de paramétres de 0 a 7

Bits-11,- 0 uméro de bloc de données, de 0 a 4 095

Structure générale des IDN

X- X- XXXX
0 & 4 095: numéro de bloc de données
0 a 7: ensemble de parameétres

S - Données standard
P - Données relatives aux produits

Exemple: S-2-0100
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Every IDN has an underlying data block. Data blocks are used in different data types to supply
additional information which is required to allow the display and input of data and the use of
universal routines by means of the control terminal.

This additional information is necessary for handling arbitrary drive-related data. With this
information, anonymous operation data can be interpreted by the control unit.

The data block structure is shown in figure 24. In a data block, elements 1, 3, and 7 are
mandatory and are always present. Elements 2, 4, 5, and 6 are optional and can be supported.
The appropriate elements of the data blocks are selected via the service channel control bits in
the control word.

8.1.3.1 Hlement 1: structure of IDN

When written and read via the service channels, the appropriate data is addressed.b ans of
the IDNs (see 7.4). Beyond that, operation data within the configurable i S brds
of the drivie and master telegrams is defined by means of the IDNs{see&

IDNs have a range of 216 which is subdivided into the two range : | duct
data. Eve

IDNs are

is required for a spé€cific
facturer in the product fata

Operation
function o
record.

Structure

15

General strdcture of IDNs:

X-X- XXXX

Data block number 0 - 4 095
Parameter set: 0 - 7

S - Standard data
P - Product data

Example: S -2 - 0100
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Etant donné que la présente spécification regroupe uniquement des données d'exploitation
normalisées dans le groupe de parameétres 0, les IDN sont indiqués sous une forme simplifiée
(par exemple 00100).

8.1.3.2 Elément 2: nom des données d'exploitation

Le nom se compose d'un nombre maximal de 64 octets. Il présente deux spécifications de
longueur ayant deux octets chacune, ainsi qu'un texte ASCII de 60 caracteres au maximum (60
octets). Les octets 1 et 2 du nom spécifient la longueur, en octets, du texte programmé. Les
octets 3 et 4 du nom indiquent le nombre maximal de caractéres disponibles pour le texte dans
un dispositif d'entrainement si le nom est modifiable. Un texte dont la longueur est supérieure a
la longueur spécifiée par ces octets ne peut étre mémorisé dans les dispositifs d'entrainement.
Les longueurs des quatre premiers octets sont codées pour des éléments hexadécimaux.

Longueur du nom: 64 octets maximum
Structure de nom:

|<_ longueur de nom - k _______

Texte

<1.ongueur de texte programms’ |

~—— | ongueur maximale de texte disponibl

Les octets 3 et 4 indiquent la longueur maximale
dans le dispositif d'entrainement

es octets 1 et 2 spécifient la longueur (
ans le dispositif d'entrainement

1

q

(ctet 1: indication de longueur faible, de 0 3690

Qctet 2: indication de longueur élevée to ujol a0

eur d¢ texte en nombres pairs, car la voie {le service

Il eqt préférable de
ne geut transférer que dé

Si la longueur gramune texte est égale a 0, seules les deux indications congernant la
londueur seronpAra i ¢S 1 et 2 contiendront alors les valeurs 0.

Lecture: ne commande de lecture dans la voie de service, [la liaison
i ite les octets 1 et 2. Les octets 3 et 4 sont uniquement|lus par la
pour éviter I'écriture de textes trop longs.

Ecriture: cfiture d'un nom, la liaison principale sélectionne les octets 1 et 2 selon
eur du texte programmé. La longueur du texte ne doit pas étre supérieure a
spécifiée dans les octets 3 et 4. Pendant I'écriture, le dispositif d'enfrainement

ignore les octets 3 et 4, et insére leur longueur disponible au cours de la |ecture.

8.1.3.3 Elément 3: attribut de données d'exploitation

Chaque bloc de données a un attribut qui permet une interprétation intelligible des diverses
données d'exploitation au moyen de programmes universels. L'attribut contient toutes les
informations nécessaires pour l'affichage intelligible des données d'exploitation. L'attribut
permet la conversion de données d’exploitation transférées en données d'affichage intelligibles
et réciproquement. La conversion n'a aucun impact sur les données proprement dites. Si les
données nécessitent un changement d'échelle, des parameétres spécifiques de changement
d'échelle sont prévus. Chaque modification d'échelle donne lieu a une modification des
attributs des données concernées.
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Since this specification encompasses only standardized operation data in parameter set O,
IDNs are shown in simplified form (e.g. 00100).

8.1.3.2 Element 2: name of operation data

The name consists of 64 bytes maximum. It has two length specifications of two bytes each,
and a character string of 60 characters maximum (60 bytes). Bytes 1 and 2 of the name specify
the length of the programmed text in bytes. Bytes 3 and 4 of the name indicate the maximum
number of characters available for text in a drive if the name is changeable. Text longer than
that specified by these bytes cannot be stored in the drives. Length specifications of the initial
four bytes are coded for hexadecimal digits.

Name length: maximum 64 bytes

Name strycture:

|<7 Name length —»k -----

rr!Tr 1 - - - -7
NN Text

A A & Length of programmed text->|
-—— Maximum text length available

It is advigable to progra only

transfer wprds.
If the programmed te; Z

1 and 2 w|ll then conie

ytes

Reading: ires
text

Writing: : the
programmed’ text. The text shall not be longer than specified in bytes 3 and 4.

During writing the drive ignores bytes 3 and 4 and inserts its available length ddring
reading.

8.1.3.3 Element 3: attribute of operation data

Every data block has an attribute which allows for an intelligible representation of various
operation data by means of universal routines. The attribute contains all information which is
needed to display operation data intelligibly. The attribute makes it possible to convert the
transferred operation data into intelligible display data and vice versa. The conversion has no
impact on the data itself. If data needs to be scaled, specific scaling parameters are supplied.
Every scaling modification needs a change in the attributes of the affected data.


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 180 - 1491 0O CEI:1995

Structure d'un attribut: longueur de quatre octets

31 24 16 8 0
[ (reservé) i XXXX [rxxx i XXxX | | |
| Bits 15-0: facteur de conversion

Bits 18-16: longueur de données

I I

I [

I I

I [

| | Bit 19: fonction des données d’exploitation
I |

| Bits 22-20: type de données et format d’'affichage

I

Bits 27-24: position apres la virgule décimale

r — rgsetvé

Facteur de conversion

BIT [L5-0: le facteur de conversion est un entier sans signe desti { 5 données
numeériques en format d'affichage. Le facteur de ! mis a une
valeur de 1 lorsqu'il n'est pas requis pour l'affichage des hnées emple en

BIT[18-16: la longueur des données est requis
capable d'effectuer correctement de

riqgue soit
service.

000 - réservé

011 - réservé
100 - longueLy variable
101 - longugéurvariablena

BIT dexploitation indique que des données d'eikploitation

pour faire appel a des fonctions de commandes de

BIT ; e dewdonnées et le format d'affichage est utilisé pour convertir de$ données
dexploljation et les valeurs minimale et maximales d'entrée en format d'affichage

Fypededonnées Format-d'affichage
000 - nombre binaire binaire

001 - entier sans signe décimal sans signe
010 - entier décimal avec signe
011 - entier sans signe héxadécimal

100 - caractere ASCII texte

101 - entier sans signe IDN

110 - réservé

111 - réservé
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Attribute structure: Length four bytes

31 24 16 8 0
[(reserved) I XXXX_ [rxxX T XXXX_| |
| | | Bits 15-0: conversion factor
I I |
| | | Bits 18-16: data length
I I I
| | Bit 19: function of operation data
I I
| Bits 22-20: data type and display format
I
BIS Z7-Z47 pPlaces alter the declimal POInt
r —reserved
Conversian factor
Bit 15-0: | the conversion factor is an unsigned intege h to
display format. The conversion factor shall be set not
needed for data display (e.g. for binary display
Bit 18-16:| data length is required so tha nnel
data transfers correctly.
000 - reserved
011 - reserved
100 - variable leng
101 - variable|le
110 - varjable{ength
111 - r
Bit 19: the functionof \gpe [ up
Bit 22-20: displdy format is used to convert the operation data and|the

um input value to the correct display format.

Display format

Q00 - binary number binary

001 - unsigned integer unsigned decimal
010 - integer signed decimal
011 - unsigned integer hexadecimal

100 - extended character set text

101 - unsigned integer IDN

110 - reserved

111 - reserved
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BIT 27-24: la position apres la virgule décimale indique la position de la virgule décimale pour
I'affichage et I'entrée des données d’exploitation concernées. Il s'agit de données

d'affichage supplémentaires.

0000 - aucune position apres la virgule décimale
1111 - 15 emplacements au maximum aprés la virgule décimale

8.1.3.4 Elément 4: unités de données d'exploitation

L'élgment des unités se compose d'un nombre maximal de 16
spégifications de longueurs ayant deux octets chacune, !
12 daractéres au maximum (12 octets). Les octets 1 et 2 de l'ufité\spé&ci
octdts, du texte programmé. Les octets 3 et 4 de ['unité jndi
cargctéres disponibles pour le texte dans un dispositif d' ent me )

Un fexte dont la longueur est supérieure a la longueur $j
meémorisé dans les dispositifs d'entrainement. Les spéwsifi

bnte  deux
ASCIl de
gueur, en
aximal de
nodifiable.
peut étre
, relatives aux

gquafre octets initiaux, sont héxadécimales. Les do gnt aucune Qnité, sile

typd de données est un nombre binaire ou une chai

Longueur des unités: 16 octets maxi

Structure des unités:

| Longueur des unités
LB /\
HHN}

audongueur faible, de 0 412, (C)
de longueur élevée, toujours égal a 0

Il eqt préférable
ne geut transférer’que des mots.

Ent

de programmer une longueur de texte en nombres pairs, car la voie fle service

Si la longueur programmée du texte est égale a 0, seules deux indications concernant la

longueur seront transmises. Les octets 1 et 2 contiendront alors les valeurs 0.

Lecture: pour exécuter une commande de lecture dans la voie de service, la liaison
principale nécessite les octets 1 et 2. Les octets 3 et 4 sont uniquement lus par la
liaison principale pour éviter I'écriture de textes de transfert trop longs.

Ecriture: lors de I'écriture d'un nom, la liaison principale sélectionne les octets 1 et 2 selon
la longueur du texte programmé. La longueur du texte ne doit pas étre supérieure a
celle spécifiée dans les octets 3 et 4. Pendant I'écriture, le dispositif d'entrainement
ignore les octets 3 et 4, et insére sa longueur disponible au cours de la lecture.
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For extend

Bit 27-24:

ed character set, see annex E.

Places after the decimal point indicate the position of the decimal point for

the

display and input of appropriate operation data. This is additional display

information.

0000 - no places after decimal point
1111 - 15 places after decimal point (maximum)

8.1.3.4 Element 4: operation data unit

The unit glement consists of 16 bytes maximum. It has two length specificali ytes
each, and a character string of 12 characters maximum (12 bytes). Byie unit
specify thle length in the programmed text in bytes. Bytes 3 and 4 of the
maximum|number of characters available for text in a drive where iy/is . nger
than that ppecified by these bytes cannot be stored in the drives. Len \sps i the
initial four bytes are coded for hexadecimal digits. Operation Hata
type is either a binary number or a character string.

Unit length: maximum 16 bytes

Unit structure:
|<7Unit length

LI LB L

It is advig only

transfer wiords

If the prog s the length O only the two length indications are transmitted. Bytes 1

and 2 will thiefrcontain the value 0.

Reading: in order to complete a read command in the service channel, bytes 1 and 2 are
required by the master. Bytes 3 and 4 are only read by the master to prevent
writing text which is too long.

Writing: when writing a name, the master sets bytes 1 and 2 according to the length of the

programmed text. The text shall not be longer than specified in bytes 3 and 4.
During writing the drive ignores bytes 3 and 4 and inserts its available length during

reading.
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CEI:1995

La valeur d'entrée minimale est la plus petite valeur numérique relative aux données

d'ex

ploitation, qui est susceptible d'étre traitée par le dispositif d'entrainement.

Lorsque, sur une demande d'écriture, la valeur relative aux données d'exploitation est
inférieure a la valeur d'entrée minimale, les données d'exploitation restent inchangées.

Les données d'exploitation ne présentent aucune valeur d'entrée minimale lorsque des
nombres binaires ou des chaines de caractéres sont utilisés ou lorsque les données

d'ex

Lon

ploitation sont de longueur variable.

ueur des données: identique a celle des données d'exploitation.

Affig

d'ex

8.1.

La
d'ex

Les
non
d'ex

Lorg
d'ex

Lon

Affig
d'ex

8.1.

Lal

hage: la valeur d’entrée minimale est affichée de la méme
ploitation.

données d'exploitation ne présentent e maximale lof
bres binaires ou des chainesg G 2s ou lorsque les

g

hage: la ung
ploitation.

longueur vatigble jusqu’a 65 532 octets.

Les

spécifications de longueur variable seulement sont cadées dans les quatre prem

pour éléments hexadécimaux.

Stru

cture des données d'exploitation de longueur variable:

données

données

sque des

données

5 données

données

ers octets
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8.1.3.5 Element 5: minimum input value of operation data

The minimum input value is the smallest numerical value for operation data which can be

processed

by the drive.

When, in a write request, the value for the operation data is lower than the minimum input

value, the

operation data is not changed.

The operation data have no minimum input values if a binary number or a character string is
used or when the operation data is of variable length.

Data leng
Display:
8.1.3.6 E

The maxi
processed

When, in
operation

The opers
or if the o

Data leng
Display:
8.1.3.7 E

The oper3

fixe

fixe

vari

mum input value is the largest numerical value f

b b
SdlllC ds UPJCTatiull udtld.

The minimum input value is displayed like the operation data.

lement 6: maximum input value of operation data

by the drive.

a write request for the operation data, the
data is not changed.

tion data has no maximum input
peration data is of variable lengt

h:

slayed like the operation data.

ee groups:

Length

S
hexadecir;{;

al digits.

Structure of operation data with variable length:

the

for
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Longueur des données d'exploitationH »}

TTrr[1
| L ‘ | | | Données d'exploitation

Longueur des données programmeées
- Sl
|-g——Longueur maximale des données disponible

Les octets 3 et 4 indiquent la longueur maximale disponible (en octets) dans le dispositif d'entrainement

Octet 3: indication de longueur faible N
Octet 4: indication de longueur élevée} de 11065532 [(1)y a (FFFC)

Les octets 1 et 2 spécifient la longueur des données programmeées (en octets) dans le dispositif d'entrainement

Octet 1 : indication de longueur faible N
Octet 2: indication de longueur élevée} de 110 65532 [(1)ya (FFFC)Y]

Les peur dans

les

Des h partir de

la c itation de

lond Xploitation

mén

Il eq car la voie

de dervice ne peut transférer que dg

Si 14 longueur du texte est égale a 0,-s¢ ansmises.

Les|octets 1 et 2 contiendront alors [es v

Lecfure: pour exécuter bervice, la
liaison grincips ement lus

' htion trop

Ecri riées d’exploitation, la liaison principale sélectionne les
longueur des données programmées. La longueur des
0it pas étre supérieure a celle spécifiée dans les octefs 3 et 4.

le dispositif d'entrainement ignore les octets 3 et 4, eflinsére sa

8.1.

Le ¢ontenu de "lI'état des données" est lié a l'intégralité du bloc de données. "|'état des
donkées" bUIIIlJUItC tes—conditions qu; vartent dyllalll;quculcnt. tors—detouverture—de la voie
de service par l'intermédiaire d'un IDN, |'état des données en cours est automatiquement
transféré a la liaison principale. Cela permet a la commande numérique de répondre a des
acquittements des commandes de procédure pendant la transmission d’'une commande de
procédure. L'état des données (acquittement des commandes de procédure) doit étre
réinitialisé par le dispositif d'entralnement au cours de chaque nouvelle réinitialisation.

Les bits 0 a 3 ne sont présents que pour les commandes de procédure (acquittement de
commande de procédure).
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~—— QOperation data length

rTrr__________________ 1 - - - -- - I
nne Programmed operation data |

A A ~| ength of programmed data'>| »‘

~—— Maximum data length available
Bytes 3, 4 indicate maximum data length available (in bytes) in the drive

Byte 3: length indication low byte
Byte 4: length indication high byte } from 1 t0 65 532 [(1)yto (FFFC)H]

Bytes 1, 2 specify length of programmed data (in bytes) in the drive

Byte 1: length indication low byte
Byte 2: length indication high byte } from 110 65 532 [(1)to (FFFC)y]

Operation| data with variable length consists of length indicators in t tes,

followed By the programmed operation data.

Files or tgbles can be loaded from the control unit to the drives or'vicew the

transfer o ive).

It is advis@ble to program the length of the operation data the

service cHannel can only transfer words.

When the|text has the length 0, only the e leng nd 2

will then contain the value 0.

Reading: | in order to complete a read command inéthe vice channel correctly, the mgster
requires bytes 1 and 2. e d@ arenonly read by the master to preyent
writing operation/ata i 0Xg

Writing: when writing ets bytes 1 and 2 according to the lepgth
of the proyra Il not be longer than specified in bytes 3|and
4. Duri iti B.igneres’bytes 3 and 4 and inserts its available lepgth

8.1.3.8 Data stafus
The conten ed to the entire data block. 'Data status' contains conditjons
which chgnge . When opening the service channel via an IDN the current gata
status is {ransfe } xfically to the master. This enables the control unit to respond to
procedurg command nowledgments during transmitting a procedure command. The fata
status (prpcedure comnfand acknowledgment) shall be reset by the drive during every renewed
initializatign.

Bits 0-3 are only present for procedure commands (procedure command acknowledgment).


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 188 -

Des modifications de l'acquittement de commande concernant:

1491 0O

CEI:1995

—-Bit 2: commande de procédure correctement exécutée (1->0 = acquittement positif), ou

-Bit 3: procédure de exécution de commande impossible (0—->1 = acquittement négatif)

conduisent a la sélection de bit de changement de commande de procédure dans le mot d'état

du dispositif d'entrainement (voir l'article 7).

Le bit 8 est sélectionné par le dispositif d'entrainement si le bloc de données est reconnu
comme invalide, comme c'est par exemple le cas lorsque la mémoire de données est vérifiée
pour une perte de données et sélectionne une erreur de total de contrdle.

Structure de I'état de données

15 9 8 7 4
| reservé | X | reservé |
I
I
|
|
I
I
|
|
|
I
I
I
| _
0- Données d’exploita
8.2 | Parameétres géné

bd. non sélectionnée
htrainement

bdure sélectionnée
htrainement

océdure interrompue
nt

e procédure validée
nt

tement
cutée

sible

8.2.L Paramétres
Ces paramé de transmission a linterface SYSTHME. Ces
paragmeétres doiv dant CP, et activés pendant CP3 a la fois| dans les
liaispns princi oir annexe C pour la description spécifique| des IDN
indiyiduels).
IDN Annexe C

Durg 00001

Durge de cycle*det@ansmission (fscyc) 00002

Ten|pside,départ de transmission de I'AT le plus court (t;min) 00003

Temps de depart de transmission de I'AT () 00006

Temps minimal de traitement du retour () 00005

Temps de départ d'acquisition des données de contrdle par retour (&) 00007

Temps de transition entre transmission et réception (ty1yT) 00004

Temps de récupération entre deux transmissions successives (fa7at) 00087

Temps de récupération entre deux réceptions successives (fyrsy) 00088

Temps du départ de transmission du MDT (f,) 00089

Temps de transmission d'une valeur de commande (fyrsc) 00090
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Changes in the procedure command acknowledgment by:

— bit 2: procedure command executed correctly (1 - 0 = positive acknowledgment), or

— bit 3: procedure command execution is impossible (0 - 1 = negative acknowledgment)

lead to setting the Procedure command change bit in the status word of the drive (see clause 7).

Bit 8 is set by the drive if the data block is recognized as invalid, such as when the data
memory is checked for data loss and sets a check sum error.

Structure of the data status (see also table 17):

15 9 7 4 3
reservgd | | reserved | X

| the drive
| drive
| in the drive
| in[the drive
I
I

—_———— — X

0- Operation data is valid
1- Operation data is invalid

8.2 Gengral parameters

8.2.1 Communication parameters

The communication parame ace.
Communi¢ation paramete and
activated i {n both the master and the slave (see anngx C
for the sp¢

Control unit

Communicaji

Shortest AT

AT transmispi

Minimum fe

Feedback agquisition capture point (f4) 00007

Transmit/redeive-transition-time-(tasH) 00004

Transmit to transmit recovery time (tATAT) 00087

Receive to receive recovery time ({MTSY) 00088

MDT transmission starting time (f2) 00089

Command value proceeding time (fTsG) 00090
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Description IDN Annexe C
Temps correct de valeur de commande (t3) 00008
Position d'enregistrement de données dans un MDT 00009
Longueur du MDT 00010
Disposition de la liaison secondaire (SLKN) 00096
Contrdle de transition de la CP, 00127
Controle de transition de la CP, 00128
g transfert
ustl  [and  [A7 3] [aTz] ,,  [aTn] [ATy MD MST
tlmin.l: H':_ ItATMTI _>|tATRP.2|<_ sy
f1pa <l o i
-~ h.2 ; o o ——— -
< 1.m - X
> ——{5) | H
- iy \vg ™ Début d'acquiition
Synchronisation du dispositif de retour
d'entrainement
Figure 50 — Diagramhime de fironjsation pour CP 3/CP,
IDN Annexe C
Synghronisation de la liaiso
— teps de dépaan 00003
— teps de transition’eptfe 00004
—te 00087
—te 00088
—te 00090
—te 00005
—te 00006
— temps de départd'acquisition des données de controle par retour (f4) 00007
— temps,dudépart de transmission du MDT (t2) 00089
— temps correct de valeur de commanade (i3) 00008

Se référer a I'annexe H pour le calcul des temps de départ de tranmission et des tranches de

tem

ps de transfert.
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Description IDN Annex C
Command value valid time (t3) 00008
Position of data record in MDT 00009
Length of MDT 00010
Slave arrangement (SLKN) 00096
CP5 transition check 00127
CP, transition check 00128

8.2.2 Di
tScyc 2 C\
)
[wsTl | [Amg  [ATio] AT2| ,, D\\ [mgT]
timin.1 : It ItATMT _>| IatrP. 2 Mt MTSY.K
t111 t 15 X (g
h2 fs
f1m ;
1M ¢ mmand values vallg |
drive synchronization t, 3 7! Feedback aquislition
capture point
Figure 50 — Tim ng\% 3/CPy
<Qesc\?p\€ IDN Annex €
Slave timing:
— Shortest AT transmissiorystarting 00003
— Transmit/rpceive transit@v A 00004
— Transmit tp transmit recovery 00087
NOTE - The paramete 8 9 0 IDNs (see 6.3.2.1)
— Receive tg 00088
— Command v 00090
Drive timing
— Minimum feedback ‘pregessing\time (ts) 00005
Time intervdls computed by the’ master:
— AT transnission starting time (1 = t min) 00006
— Feedback acquisition capture point (t4 < tscyc — 5) 00007
— MDT transmission starting time (fp) 00089
— Command value valid time (t3) 00008

Refer to annex H for computation of transmission starting times and transfer time slots.
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8.2.3 Diagnostics

Description IDN Annexe C
Diagnostic de classe 1 (C1D) 00011
Diagnostic de classe 2 (C2D) 00012
Diagnostic de classe 3 (C3D) 00013
Etat d'interface 00014
Diagnostic de classe 1- remise a zéro 00099
Message de diagnostic 00095
Diagnostic de classe 1 spécifique au fabricant 00129

Diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant

Diagnostic de classe 3 spécifique au fabricant

Diagnostic de classe 2- masque

Diagnostic de classe 3- masque

Conjpteur de MST erronés x
Conjpteur de MDT erronés <\ N

8.2.4 Listes des IDN des données d'exploitation

BEmorisées
Kploitation
eurs dans

Dans une listes des IDN, les donn
sou$ forme de chaines de donné
comporte des IDN. Le dispositif d'ent
un hut de diagnostic; elles peuvent

IDN fnnexe C
Listg¢ des IDN de toutes | 00017
Liste des IDN de toutes le 00025
List¢ des IDN de 00018
Listg S 00019
Listg 00020
Listg 00021
Listg 00022
Listg 00023
List¢ des IDN donnegs d'exploitation de sauvegarde 00192

8.2.b Qign:-my nternes et externes (hifc)

Certains signaux ou bits destinés a exercer des fonctions particulieres dans les dispositifs
d'entrainement nécessitent des IDN. Les bits en temps réel de I'état du dispositif
d'entrainement et le mot de commande ont des définitions de paramétres d'allocations
complémentaires afin d'assigner ces IDN qui sont des signaux ou bits internes ou externes aux
bits en temps réel.

S'il existe une demande d'écriture complémentaire par la voie de service aux données
d'exploitation d'un IDN, lequel est assigné a un bit de commande en temps réel, le dispositif
d'entrainement génére le message d'erreur "donnée actuellement protégée en écriture”.
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Manufacturgr class 3 diagnostic
Mask class P diagnostic

Mask class B diagnostic

MST error cpunter

MDT error cpunter

Description IDN Annex C

Class 1 diagnostic (C1D) 00011
Class 2 diagnostic (C2D) 00012
Class 3 diagnostic (C3D) 00013
Interface status 00014
Reset class 1 diagnostic 00099
Diagnostic message 00095
Manufacturgretass—tdiagnostic 00129
Manufacturgr class 2 diagnostic 001

8.2.4 IDN lists of operation data

In an IDN
the opera
purposes;

nt of

IDN - list ofjall operation data

IDN - list ofjall procedure comma
IDN - list of joperation d
IDN - list of joperation data for £

IDN - list of

IDN - list of

IDN - list of

00017
00025
00018

00019

00020

00021

00022

00023

00192

8 2 5 Int el anad avitarpmal cinpale (hifc)
L. TTTAT O TU- CATCTTIAr STgiiars (0115

Certain signals or bits which are designated to trigger special functions in the drives require
IDNs. The real-time bits of the drive status and the control word have additional allocation
parameter definitions in order to assign these IDNs which are external — or internal — signals or

bits to the real-time bits.

If there is an additional write request via the service channel to the operation data of an IDN
which is assigned to a real-time control bit the drive generates the error message ‘Data is

write-protected at this time’.
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Description IDN Annexe C
Bit 1 de commande en temps réel 00300
Bit 2 de commande en temps réel 00302
Bit 1 d'état en temps réel 00304
Bit 2 d'état en temps réel 00306
Affectation du bit 1 de commande en temps réel 00301
Affectation du bit 2 de commande en temps réel 00303
Affectation du bit 1 d'état en temps réel 00305
Affectation du bit 2 d'état en temps réel 00307

Alarfne de surcharge

Alarme de surchauffe de I'amplificateur
Alarme de surchauffe du moteur

Alarme due a un refroidissement défectueux

Etat"Mvetour = Ncommande”

Etat|"negoyr = 0"

Etat]" Nrerour < Ny" 32
Etat]"Neommande > Mimite” 00335
Etat|"T=T," 00333
Etat]" T2 Timite" 00334
Etat|"en position" 00336
Etat|"P > P," 00337
Sonple 1 00401
Sonple 2 00402
Valiglation de la sonde 1 00405
Valiflation de la @ 00406
Verrpuillage positi 15 00409
Verrpuillage négatifde ta 00410
Verrpuillage pgsitif s 00411
Verrpuillage\négatideNa-su 00412
Intefrupteu 00400
Etat|de la v 00403
Valiglation du-retour a la position de référence 00407
Etat|della valeur de la commande de position 00404
Enregistrement de Mmpulsion du marqueur de reference 00208
Mot d’état de signal 00144
Mot de commande de signal 00145
Liste de configuration relative au mot d'état de signal 00026
Liste de configuration relative au mot de commande de signal 00027
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Description

Annex C

Real-time control bit 1
Real-time control bit 2
Real-time status bit 1
Real-time status bit 2
Allocation of real-time control bit 1
Allocation of real-time control bit 2

Allocation of real-time status bit 1

Allocation of real-time status bit 2
Overload warning

Amplifier overtemperature warning
Motor overt¢mperature warning
Cooling erroy warning

Status ‘Nfeefiback = Mcommand’

Status ‘Nfeefback = 0’

Status ‘Nfeefback < x’

Status ‘Ncoimand > Mimit’

Status ‘T2 T x

Status ‘T2 Tjimit’

Status ‘In pgsition’
Status ‘P = Py’
Probe 1
Probe 2 Q
Probe 1 engble

Probe 2 engble

Probe 1 posjtive latch
Probe 1 negdativ

Probe 2 posjtive

Probe 2 negative latched
Home switc

Position feefiback’value status

00335

00333

00334

00336
00337

00401
00402
00405
00406
00409
00410
00411
00412
00400
00403

Homing enable

Position command value status
Reference marker pulse registered
Signal status word

Signal control word

Configuration list for signal status word

Configuration list for signal control word

00407
00404
00408
00144
00145
00026
00027



https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 196 -

8.2.6 Spécifications du constructeur

1491 0O CEI:1995

Description IDN Annexe C
Type de régulateur 00140
Type de moteur 00141
Type d'application 00142
Version d'interface SYSTEME 00143
Version du fabricant 00030
Mot de commande de la liaison principale 00134
Mot d'état du dispositif d'entrainement 00135

8.3 | Définition du contenu des messages
Les|contenus des messages des enregistrements de données_variab Mminés soit
par les messages préconfigurés, soit par les messages pefson termination a
lieuldans le parametre de type de message. Pour la structuce icle 7.
Toules les valeurs de retour contenues dans I'A¥ pou ivent étre
mis¢s a jour avec les données valables, a chaqué cy, MDT, les
valgurs de commande a transmettre cycliqu t CP4 en
fondtion du mode de fonctionnemeny.

Descriptio IDN Annexe C
Parametre de type de message \) 00015
List¢ de configuration du MDY 00024
List¢ de configuration d'A 00016
List¢ des IDN de dgnnées vari 00188
Longueur du reg : 00186
List¢ des IDN de donnges vayi 00187
Longueur du regisfre 00185
8.3.1L configurés
Quelnd econfiguré est choisi, les données d’exploitation et les géquences
assgciées s I'eRregistrement des données variables de I'AT, aussi bien que cell¢s dans le
MDT sont défini our un dispositif d'entrainement donné.

8.3.I'T Message preconfigure-0

Aucune donnée cyclique n'est échangée entre la commande numérique et le dispositif
d’entralnement dans un message préconfiguré. Seul I'enregistrement des données fixes est

défini. L'échange de données a lieu par la voie de service.
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8.2.6 Manufacturer specifications

Description IDN Annex C
Controller type 00140
Motor type 00141
Application type 00142
SYSTEM interface version 00143
Manufacturer version 00030
Master control word 00134
Drive status[word 00135~ —

8.3 Definition of telegram contents

The telegfam contents of the configurable data records are deter ard
or applicgtion telegrams. This determination takes place in the t .| For
the structdire of telegrams, refer to clause 7.

All feedbdck values which are contained in the AT for alid
data every cycle during CP4. In the MDT, the command(valde$ to ted cyclically shall
remain valid in CP, depending on the open&n m

Description \ \/ IDN Annex ¢

Telegram type parameter 00015

Configuratiop list of MDT % 00024

Configuration list of AT 00016

IDN-list of donfigurable data in th 00188

Length of thg configurable data r 00186

IDN-list of donfigurable d t I 00187

Length of thg configurable gat\ ecord,in 00185

8.3.1 Sta
When a { chosen, operation data and the associated sequence in|the
configural AT as well as the MDT are defined for a given drive.

8.3.1.1 S

No cyclic data are exchanged between the control unit and the drive in a standard telegram-0.
Only the fixed data record is defined. Data exchange takes place through the service channel.
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8.3.1.2 Message préconfiguré-1

Il comporte le mode de fonctionnement de la commande de couple dans le dispositif

d'entrainement.

Enregistrement des données variables dans le MDT:

Zone de données 1

Valeur de commande de
couple
IDN 00080
I

Enrggistrement des données variables dans I'AT:

Le message préconfiguré-1 n'a pas d’enregistrement de données xax|
contient que I'enregistrement de données fixes.

8.3.L.3 Message préconfiguré-2

Il cqmporte le mode d’opération de commande de |z
L'adquisition du retour de la position et la fermety
commande numérique.

Enrg¢gistrement des données variables dansJe MDT;

Zone de donné

I
Valeur de commande\de 5e
| OFO?\
e
Enregistremed nées {ariakles T:
/\<\Zo de donxe
I I
eur Me vitesse
| 00040
| | |

X

8.3...4 MeSsage préconfiguré-3

Il cpmporte le mode de fonctionnement de commande de la vitesse dans

pOsitif d’entr
position ont lie

le

. L'AT ne

ainement.
u dans la

dispositif

d’enfrainement. C'acquisition de retour de position a lieu dans Ie dispositit dentrainement. La

fermeture de la boucle de position a lieu dans la commande numérique.
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8.3.1.2 Standard telegram-1
Standard telegram-1 supports the torque control operation mode in the drive.

Configurable data record in the MDT:

Data field 1
|

Torque command value
IDN 00080

l

Configuraple data record of the AT:

Standard [elegram-1 has no configurable data record in the AT. The AT
record only.

8.3.1.3 9dtandard telegram-2

Standard [telegram-2 supports the velocity control ope
feedback pcquisition and the closing of the position loop
Configuraple data record in the MDT:

Data field 1
| | |

Ve|00|ty command value
036

N
Configuraple data ref rd W

fee ack
000

N

8.3.1.4 Etan

Standard felegram-3 s

ports the velocity control drive operation mode. The position feed
acquisitionp takes place in the drive. The position loop is closed in the control unit.

Hata

ition

Tack
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Enregistrement des données variables dans le MDT:

Zone de données 1
[ [ [
Valeur de retour de vitesse
IDN 00036

Enregistrement des données variables dans I'AT:

Zone de données 1

Valeur 1 ou 2 du retour de position

1491 0O CEI:1995

IDN OUUS1 ou OUUSs

Le fontenu de la zone des données 1 est fonction du pard
(IDN 00015).

8.3...5 Message préconfiguré-4
Il cpmporte le mode de fonctionnement de con

d'entrainement. L'acquisition du retour de positi
position ont lieu dans le dispositif d’entrainemgn

Enrg¢gistrement de données variables\du MDY

Zone de données 1

Valeuf de‘sgmman pé}lg
N

IO\
egistreme@ ées WT:
\ onéde donnges 1
| N |
al&ur dy_retoyr de position 1 ou 2
< \ IDN©0051 ou 00053
I I I

En

=

(IDN 00045).

de| message

osition dans le| dispositif

eture de la poucle de

~X
Le fontehu la’zone de données 1 est fonction du parametre de type de| message

8.3.1.6 Message préconfiguré-5

Il comporte le mode de fonctionnement de commande de position et de vitesse dans le
dispositif d'entrainement. La commutation entre les modes de commande de position et de

vitesse est aussi possible par des moyens du message préconfiguré-5.


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

1491 0O IEC:1995 — 201 -

Configurable data record in the MDT:

Data field 1

| | |
Velocity command value
IDN 00036

Configurable data record of the AT:

Data field 1

Position feedback value 1 or 2
IDN 00051 or 00053

The conte
8.3.1.5 9

Standard
feedback

Configura

tandard telegram-4

ble data record of the MDT:

Data field 1

Nt of the data field 1 depends on the telegram type para

Position mand %
00047

Configura

Dle data re %\KK\
A

The conte

8.3.1.6 S

tandard telegram-5

nt of thexdata field 1 depends on the telegram type parameter (IDN 00015).

tion

Standard telegram-5 supports the velocity and position control operation mode in the drive.
Switching modes between velocity and position control is also possible by means of standard
telegram-5.


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

-202 -

Enregistrement de données variables du MDT:

Zone de données 1

Zone de données 2

1491 0O CEI:1995

Valeur de commande de position
IDN 00047

Valeur de commande de position

IDN 00036
I I

Enregistrement de données variables de I'AT:

Zone de données 1

Zone de données 2

Le g

8.3.

Il cd

Valeur I ou Z au retour de posiion
IDN 00051 ou 00053

Valeur de retour de posiion
IDN 00040

1.7 Message préconfiguré 6

ontenu de la zone de données 1 dépend du paramétre de

D0015).

ainement.
u dans la

L'agquisition du retour de position et la fermetute
commande numérique.

Enrg¢gistrement de données variablesr\dans\eNVIDT

Zone de donnges 1—_

Le n
I'en

8.3.p

La
I'en
assi

SEq!

Une donnée cyclique configurée est toujours transférée vers

seulement

gueur de

¥ données variables dans le MDT" (IDN 00186). Une donnée cyclique est
griege aux zones de données dans l'enregistrement des

données variables a I'aide d'une
/l

les zones de données

séquentielles commencant par la zone de données 1. Aucune zone de données vide n'est
validée dans le MDT.
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Configurable data record in the MDT:

Data field 1 |

— 203 -

Data field 2

Position command value

IDN 00047
I I I I

Velocity command value

IDN 00036
I | |

Configurable data record of the AT:

Data field 1 | Data field 2

Position feedback value 1 or 2 Velocity feedback value

IDN 00051 or 00053 IDN 00040
I | | I I | |

The conte

[«

J

8.3.1.7

Standard
feedback

Configura

nt of the data field 1 depends on the telegram type pa
tandard telegram-6

telegram-6 supports the velocit
hcquisition and the closing of t

ble data record in the MDT:

Dat/a\(eld 1

Configura

Standard
record on

8.3.2 Co

ty co an \
AN &
N

Dle data recoxd

gurable data record in the AT. The AT contains the fixed

The lengt
configural

h of the ‘Copfigurable data record’ in the MDT is limited by the ‘length of

tion

Hata

the
s in

le.data record in the MDT’ (IDN 00186) Cycl|c data is aSS|gned to the data f|eIc

the configttabte
the MDT (IDN 00024)

iSt of

Configured cyclic data are always listed to sequential data fields beginning with data field 1. No

empty data fields are allowed in the MDT.


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 204 - 1491 0O CEI:1995

8.3.3 Configuration de I'AT

La longueur de “I'enregistrement de données variables" de I'AT est limitée par la "longueur de
I'enregistrement de données variables dans I'AT" (IDN 00185). Une donnée cyclique est

assignée aux zones de données dans l'enregistrement des données variables a l'aide d'une
séquence d'IDN dans la liste configurative de I'AT (IDN 00016).

Une donnée cyclique configurée est toujours transférée vers les zones de données
séquentielles commencant par la zone de données 1. Aucune zone de données vide n'est
validée dans I'AT.

8.4 Modes de fonctionnement du dispositif d'entrainement

! ! £ et PR | (H A 1] + 2 4 PR 4 Il
Le roucT U TUTTCUHUTITIETITETTU UU UlSpPUSTUT U TTINATTTETITETIU ©SU TTAT PJdar 1€

t—dte—commande du
MDT. Ce mot permet au systéme de choisir entre un mode de fonctionfheme i re et trois
modes de fonctionnement secondaires (voir article 7). La réponse arait dans
le mot d'état de I'AT.

Changement de mode de fonctionnement:

Lorg du changement de mode de fonctionnement, le diSposi a ) plusieurs
cycles de transmission pour reconnaitre le c Lors du
chapgement, la commande numérique doit garde cycliques

coufantes. Aprés acquittement par le dispo I'eptral ent du”changement dans le mot
d'état, seules les valeurs de comman soin d'étre
conservées par la commande numexj

Touf changement vers un mode de fonctionne y e d'erreur
dang I'état d'interface (IDN 00014) g [ '

Les|modes de fonctionnement primai
parameétres particulier

t par des

IDN fnnexe C
Mod 00032
Mod 00033
Mod 00034
Mod foncti n%ﬂl\seco aire 3 00035
AN
8.5 | Donnges loitation standard
8.5.1Daonnées de pncifinn

Toutes ces données ont quatre octets pour longueur. Les parametres d'échelle de position sont
applicables & toutes les données de position.
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8.3.3 Configuration of the AT

The length of the ‘configurable data record’ of the AT is limited by the ‘length of the
configurable data record in the AT’ (IDN 00185). Cyclic data is assigned to the data fields in the
configurable data record by means of the sequence of IDNs given in the configuration list of the

AT (IDN 00016).

Configured cyclic data is always transferred to sequential data fields beginning with data

field 1. No empty data fields are allowed in the AT.

8.4 Drive operation modes

The drive
system to
operation
the AT.

Switching|operation modes:

When swlitching operation modes, the drive is given
acknowlegige the switching in the status word. During
needs to |
the status
the contro

Switching
(IDN 0001

Ily defined in separate parameter|

the
5 of
0 of

to
unit
gin
d by

atus

[2)

IDN Annex €
Primary opefation mode<> 00032
Secondary gperation mode 00033
Secondary gperation modg’2 00034
Secondary peratioryn&@ 00035

8.5 Stan

8.5.1 Pogiti

All positioh data are four bytes long. The position scaling parameters apply to all position data.
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Description IDN Annexe C
Valeur de commande de position 00047
Valeur de commande de position supplémentaire 00048
Valeur limite de position positive 00049
Valeur limite de position négative 00050
Valeur de retour de position 1 (retour du moteur) 00051
Valeur de retour de position 2 (retour externe) 00053
Parameétre de polarité de position 00055
Distance suivante 00189

Fenffre de position

Débpttement inverse

Sélgcteur de position 1 - 16

Parametre de drapeau de changement de position
Front positif de la sonde 1

Front négatif de la sonde 1

Front positif de la sonde 2

Front négatif de la sonde 2

Valgur modulo

8.5.p

Toufes ces données occupent guatre ogte
applicables a toutes les denné e ite
AN

Données de vitesse

s parametres d'échelle de vitgsse sont

o\
Desc\i{tiﬁ\ IDN fnnexe C

Valqg \/ 00036

Valg 00037

Valg 00038

Valg 00039

Valg 00091

Valg 00040

Vitegse de reteur a la position de référence 00041

Seull de Vvitesse n, 00125

Pargmetré de polarité de vitesse 00043

Fenétre de vitesse 00157

Fenétre d'immobilisation 00124

8.5.3 Données de couple

Toutes ces données occupent deux octets.
applicables a toutes les données de couple.

Les parametres d'échelle de couple sont
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Description

Annex C

Position command value

Additive position command value

Positive position limit value

Negative position limit value

Position feedback value 1 (motor feedback)
Position feedback value 2 (external feedback)

Position polarity parameter

Following diftance
Position window
Reversal cldarance
Position swifch point 1-16

Position swifch flag parameter

Probe 1 valye negative edge

Probe 2 valye positive edge

Probe 2 valye negative edge
Modulo value <\

Probe 1 valye positive edge Q

O

8.5.2 Velpcity data @

All velocity data are four bytes long.

ing parameters apply to all velocity data.

IDN Annex ¢
Velocity compmand valueQ \) 00036
Additive velgcity command VAl 00037
Positive velgcity limit value 00038
Negative velocity limit xalue 00039
Bipolar velogity limit 00091
Velocity feegikz@ 00040
Homing velqcity 00041
Velocity thrgshold. sy 00125
Velocity polarity{parameter 00043
Velocity window 00157
Standstill window 00124

8.5.3 Torque data

All torque data are two bytes long. The torque scaling parameters apply to all torque data.
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Description IDN Annexe C
Valeur de commande de couple 00080
Valeur de commande de couple supplémentaire 00081
Valeur limite de couple positif 00082
Valeur limite de couple négatif 00083
Valeur limite de couple bipolaire 00092
Valeur de retour de couple 00084
Parameétre de polarité de couple 00085
Seuil de couple T, 00126
Conjpensation de couple de frottement
Conjre-poids d'équilibrage /m
8.5.4 Données d'accélération
Toufes les données d'accélération occupent quatre oc ts Les ramet d'échelle sont
applicables a toutes les données d'accélération. Une est définie comme
une|vitesse croissante et une accélération negatlve roissante,
Description §7 L \/ IDN f\nnexe C
Valdqur de commande d'accélération 00194
Valgur limite d'accélération positive 00136
Valgur limite d'accélération négative 00137
Valgur limite d'accélération blpolalre 00138
Acceglération de retour a la p itiornde r erence 00042
N w
8.5.p Commande édu ur procédures de retour a la position
- (@\\’E\
B@g\h&@) IDN fnnexe C
Conf positigh de référence sous le contrdle de la 00146
com
Con | duydéplacement 00171
Con de\prodgdure de §éplacement par rapport au systeme de coordonnées de 00172
réfé
Conf S de retour a la position de référence sous le contrle du 00148
disp
Annplatien'de commande de procédure du point de référence 00191
Distance e Téférence © UUUSZ
Distance de référence 2 00054
Ecart de référence 1 00150
Ecart de référence 2 00151
Parametre de retour a la position de référence 00147
Position du marqueur A 00173
Position du marqueur B 00174
Parametre de déplacement 1 00175
Parametre de déplacement 2 00176
Distance absolue 1 00177
Distance absolue 2 00178
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Description IDN Annex C
Torque command value 00080
Additive torque command value 00081
Positive torque limit value 00082
Negative torque limit value 00083
Bipolar torque limit value 00092
Torque feedback value 00084
Torque polarity parameter 00085

Torque threghold Ty

Friction torgpe compensation

Weight courfterbalance

8.5.4 Acdgeleration data

All accelefation data are four bytes long. The scaling par
Positive agceleration is defined as increasing velocity apd

etels

ata.
5ing

velocity. (\
Description < <\ C

A
S

Absolute distance 2

00178

Annex €
Acceleratior] command value 00194
Positive accgleration limit value 00136
Negative acfeleration limit value Q 00137
Bipolar accdleration limit value 00138
Homing accEleration /\/\ (\ 00042
N
8.5.5 Prdcedure c@{&d\@;dxiﬂt\a/\ho ing procedures
AN
\ \\Des ipti\ow\/ IDN Annex €
Control unit homing ar§\> 00146
Calculate di ure corgmand 00171
Displacement to t procedure command 00172
Drive controjled homing p command 00148
Cancel reference point procedure command 00191
Reference distance I 00052
Reference distance 2 00054
Reference offset 1 00150
Reference offset 2 00151
Homing parameter 00147
Marker position A 00173
Marker position B 00174
Displacement parameter 1 00175
Displacement parameter 2 00176
Absolute distance 1 00177
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8.5.6 Commandes de procédure et données spécifiques aux machines
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Description IDN Annexe C
Commande de procédure d'axe de parc 00139
Commande de procédure d'arrét complet du dispositif d'entrainement 00149
Commande de procédure du cycle d'essai 00170
Parameétre de commande de la sonde 00169
Etat de la sonde 00179

8.6 Changement d’échelle relatif aux données d'exploitation

Les|données peuvent avoir différentes échelles selon les capacités @
dispositifs d'entrainement et des applications.

L'inferface SYSTEME différencie les données d'exploitation
donpées spécifiques-utilisateur possédant une échelle.

Lorg d'un affichage de données sans échelle, I'utilisaté
d'exjploitation.

Lorg des changements d'échelle, les donnée
linéaires ou rotationnels.

Il eqt aussi possible de choisir des vale

moyen de parameétres librement ajustables de gha uent d'échelle.

Le type de changemend

Orctionngment des

&chelle aux données
£s mouvements fde charge
aires de changement d'gchelle au

m@ poids des données d'exploitation a trapsférer de

la cpmmande numéfiqu ispositifs d'eptrainement (et vice versa) utilisant|l'interface
SYYTEME. La précisi : a commande numérique et des |[dispositifs

d'entrainemeny/r yngement d'échelle.

8.6.L Changemedt dé l données de position

/\ \ Desctiption IDN

Annexe C

ha emthe e er données de position 00076

Facte ‘échelje relatif aux données de position linéaire 00077

Typé¢ d

Exppsant de ngemeNnt d’échelle relatif aux données de position linéaire 00078

Résplutioh de positionwbtationnelle 00079

8.6.1.1 Pas de changement d’échelle relatif aux données de position

Les données de position acquises par le dispositif d’entrainement et les données de position
calculées par la commande numérique sont transférées entre la commande numérique et les
dispositifs d’entrainement et vice versa sans changement d'échelle. L'utilisateur peut prendre
en considération le facteur de conversion approprié lorsqu'il travaille avec les données de

position.

8.6.1.2 Changement d’échelle relatif aux données de position linéaire

Ce changement est défini par le type de changement d’échelle (voir IDN 00076). Les
parameétres de changement d’échelle linéaires (IDN 00077 et 00078) sont applicables a toutes

les données de position linéaires.
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8.5.6 Machine specific procedure commands and data

Description IDN Annex C
Park axis procedure command 00139
Positive stop drive procedure command 00149
Probing cycle procedure command 00170
Probe control parameter 00169
Probe status 00179

8.6 Scalimgofoperatiomrdata

Operation|data can have different scaling depending on the functional ca

and applidations.

The SYSTEM interface differentiates between unscaled operation d

scaled data.

With appl|cation specific scaling, the data is referped
movements.

It is also |possible to chose from scaling pn
means of freely adjustable scaling param

The type |of scaling is defin€
parameters.

Scaling d¢termines ,
unit and the drives i
the control unit and th i

8.6.1 Scaling of

ives

cific

oad

5 by

type

ntrol
y of

< \ \ \%escription IDN Annex €
Position datf scalin e\ 00076
Linear positipn data scaling¥ac 00077
Linear positipn data scaling exponent 00078
Rotational position resolution 00079

8.6.1.1 No scaling of position data

The position data acquired by the drive and the position data calculated by the control unit are
transferred between the drives and the control unit (and vice versa) without scaling. It is up to
the user to take into consideration the appropriate conversion factor when working with position

data.

8.6.1.2 Scaling of linear position data

Linear scaling is defined by the scaling type (see IDN 00076). Linear scaling parameters (IDN

00077 and IDN 00078) apply to all linear position data.
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Le poids du LSB de la donnée de position linéaire est donné par la multiplication du facteur de
changement d'échelle par I'exposant de changement d’échelle (base 10).

Poids du LSB = unités x facteur x 10€xposant
Echelle préférée (en métres)

1x 107

Exposant de changement d’échelle (IDN 00078)
Facteur de changement d’échelle (IDN 00077)

Echelle préférée (en pouces)
13 106

Exposant de changement d’échelle (IDN 00078)
hcteur de changement d’échelle (IDN 00077)

T

8.6.[L.3 Changement d’échelle relatif aux donpé

Ce ¢hangement est défini par le type ds
de [position rotationnelle (IDN 000
rotationnelle.

Le poids du LSB de la g
rotafionnelle.

Poids du LSB=

Echglle préféré

0,00p1

T}Qe anement d'échelle de données de position (IDN 00076) |

@N 00076 bit 0-2

[Yei ] |

Linéaire |

| Rotation |

IDN 00076 bit 6

|Charge ou moteuf | Charge ou moteur |

| Charge ou moteur |

Echelle Parameétre Echelle Parametre
IDl\tl)i(t)(31076 préférée échelle préférée échelle
IDNthO5O76 métres| [pouces mpégru%ség u Degrés Degrés
i
[ ] | | |
LSB 5 |LSB = Poids Résolution: Poids
107'm||108in| |variable LBY 3 600 000 variable LBS
LSB = 0,000
(IDN 00077) degrés (IDN 00079)
(IDN 00078)

résolution

e position

Figure 51 - Diagramme du type de changement d’échelle des données de position
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The weight of the LSB of linear position data is derived from the multiplication of the scaling
factor and the scaling exponent (base 10).

LSB weight = unit x factor x 10 éxponent

Preferred scaling (metric):

1x 107 m

Scaling exponent (IDN 00078)
Scaling ffactor (IDN 00077)

Preferred |scaling (inches):

1x 106 in

Scaling exponent (IDN 00078)
Scaling ffactor (IDN 00077)

8.6.1.3 Hcaling of rotational position data

Rotationa
(IDN 00079) applies to all rotational positi

5)—Rotational position resoljition

The weight of the LSB of roteti position data efined by the rotational position resolution.

LSB weight = (360°/
Preferred

scaling (de

0,0001

degrees

Q\\‘\/ _
| |

IDN 00076 bit 6
|Load or mot0r| |

Position data scaling type (IDN 00076) |

[ (none) Linear | | Rotational |

Load or motor |

Load or motor | |

Preferred Parameter Preferred Parameter
lDI\tl)i(t)cz)lom scaling scaling scaling scaling
|DNth0é)76 Meter| | Inch Mﬁ:g{] or Degrees Degrees

i
] _| | |
LSB = |LsB = Variable || Resolution: Variable
107m||10%in| |-SBWeight| | 3600000 LSB weight
(IDN 00077) Lsse;roégg 01 (IDN 00079)
(IDN 00078)

Figure 51 — Position data scaling type diagram
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8.6.2 Changement d’échelle relatif aux données de vitesse

Description IDN Annexe C
Type de changement d'échelle relatif aux données de vitesse 00044
Facteur de changement d'échelle relatif aux données de vitesse 00045
Exposant de changement d'échelle relatif aux données de vitesse 00046

8.6.2.1 Pas de changement d'échelle relatif aux données de vitesse

Les données acqmses par le d|sposmf d’entrainement et les données de V|tesse calculées par

la gommrande llunn-_'llquc sonttransférées vers tacommande TTumneT) lispositifs
dOeptrainement (et vice versa) sans changement d'échelle. L'utilispteur endre en
considération des conversions lorsqu'il travaille avec les données de/vi

8.6.p.2 Changement d'échelle relatif aux données de vitesse M

Ce |changement est défini par le type de changemen ; i D44). Les
paragmeétres de changement d’échelle (IDN 00045 et Q004 a foutes les
donpées de vitesse linéaire.

Le poids du LSB de la donnée de vitesse Hu facteur
d'échelle par I'exposant de changeme

Poids du LSB = (unités/unités de temps

Echgplle préférée des donpées de vitssire.

Deux unités préféré \ ‘e e vitesse

charigement d’échelle (IDN 00045) a pour[base 1 et

linégire (métres et p
I 046) dépend des unités utilisées.

I'exposant de@g 3

Echglle préférée

1 X

harigement d'échelle (IDN 00046)
ent d’échelle (IDN 00045)

T

hcteurtde cha

Echelle preferee (en pouces):

1x 10° in/min

Exposant de changement d'échelle (IDN 00046)
Facteur de changement d’échelle (IDN 00045)
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8.6.2 Scaling of velocity data

Description IDN Annex C
Velocity data scaling type 00044
Velocity data scaling factor 00045
Velocity data scaling exponent 00046

8.6.2.1 No scaling of velocity data
The velocjty data acquired by the drive and the velocity data computed by the control unit are
transferrefl between the drives and the control unit (and vice versa) without gcali It issyp to
the user tp take into consideration the appropriate conversion factor when using velocity data.
8.6.2.2 Hcaling of linear velocity data
The lineal scaling is defined by the scaling type (see IDN 00044, IDN
00045 and IDN 00046) apply to all linear velocity data.
The weight of the LSB of linear velocity data is derived frer th hling
factor and
Preferred
Two prefe ling
factor (ID unit
used.
Preferred

1x 106

Scalip

Scaling
Preferred |sealing (inches):

1x 10° in/min

Scaling exponent (IDN 00046)
Scaling factor (IDN 00045)
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8.6.2.3 Changement d'échelle relatif aux données de vitesse de rotation

Ce changement est défini par le type de changement d'échelle (voir IDN 00044). Les
parameétres de changement d’échelle (IDN 00045 et IDN 00046) sont applicables a toutes les
données de vitesse de rotation.

Le poids du LSB de la donnée de vitesse de rotation est donné par la multiplication du facteur
de changement d'échelle par I'exposant de changement d’échelle (base 10).

Poids du LSB = (unités/unités de temps) x facteur x 10exposant

Echelle préférée des données de vitesse de rotation:

itesse de
base 1 et

Deux unités préférées de changement d'échelle sont fixées pour leg ([données de
rotafion. Pour les deux, le facteur de changement d’échelle (IDN¢00D4
I'exposant de changement d’échelle (IDN 00046) dépend des unitg ili

Ec

>

blle préférée (en minutes):

1% 104 min~1 (RPM)

Exposant de changement d’échelle (IDN 00046

T

hicteur de changement d’échelle (1

Echelle préférée (en secondes):

14 106 s71 (rev/s)

Exposant de

acteur de c@

T
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8.6.2.3 Scaling of rotational velocity data

Rotational scaling is defined by the scaling type (see IDN 00044). The scaling parameters (IDN
00045 and IDN 00046) apply to all rotational velocity data.

The weight of the LSB of rotational velocity data is derived from the multiplication of the scaling

factor and

Preferred

the scaling exponent (base 10).

LSB weight = (unit/time unit) x factor x 10€xponent

scaling of rotational velocity data:

Two prefe
(IDN 0004

Preferred

1x 104

Scaling exponent (IDN 00046)

Scaling

Preferred 3

1x 106

Scaling f

rred scaling units are defined for rotational velocity data. For bo
5) is 1 and the scaling exponent (IDN 00046) depends on the tj

scaling (minutes):

min~1 (RPM)

factor (IDN 00045)

caling (seconds):

s71 (rev/s)

Scaling exponent (IDN 0004
ctor (IDN 0?045

ctor
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| Type de changement d'échelle de données de vitesse(IDN 00044) |

IDN 00044 bit 0 — 2

[ (Aucun) | | Linéaire | | Rotation |

[IDN 00044 bit6 | |
|Charge ou moteu] | Charge ou moteur | | Charge ou moteur |

Fi

IDN 00044 Echelle Paramétre Echelle Parameétre
bit 3 préférée échelle préférée échelle
[ [ [ [
IDNb(')t05044 min min ou s min S min ou s
: | | |
1 1 1
IDNb(i)tOA?44 métres| jpouces ng)(zt{]%segu (\(
| | |
LSB=||LSB=| | poids  ||LSE7 LS8 =< ids\
) i 10 i
%19m|n in/min variable LBS min4 §//1\ variable -BS
(IDN 00045) \@Q
(IDN 00046)

gure 52 — Diagramme du type de changement

8.6.8 Changement d'échelle relatif do;zés}
Descriptio/nl IDN Annexe C
Typ¢ de changement d'échelle relatif aux donng¢es cgotple/forc \> 00086
Facfeur de changement d'échglle ¥elatif &u n 'eforce 00093
Exppsant de changementNém couple/force 00094

8.6.

pou

Ave
la d
du d

8.6.8.

\ng@Qelle relatif aux données couple/force
ent \dé e relatif aux données (IDN 00086) est calcu

le. Aucun parameétre complémentaire n'est néces

age hahg
fonde sur 0,1 % du couple du moteur a l'arrét (IDN 00111) e

Ce

& lors du
saire.

ju LSB de
n fonction

changement est défini par le type de changement d'échelle (voir IDN 00

D86). Les

paramétres de changement d’échelle (IDN 00093 et IDN 00094) sont applicables a toutes les
données de force.

Le poids du LSB de la donnée de force est donné par la multiplication du facteur de
changement d'échelle par I'exposant de changement d’échelle (base 10).

Poids LSB = Unités x facteur x 10exposant (1 N = 0,22481 |bf)
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| Velocity data scaling type (IDN 00044) |

IDN 00044 bit 0 — 2

| (none) || Linear | | Rotational |

[IDN 00044 bit6 | |
|Load or motod | Load or motor | | Load or motor |

IDN 00044 | Preferred Parameter Preferred Parameter
bit 3 scaling scaling scaling scaling
I I I I I
IDNb(i)tOF?M min minors | | min s min or s
| | |
1 1 1
. meter or
O+ [meter [ ineh | | ™inch
[ [ [
LSB=||LSB= ; = = :
106 |[10°5 Variable 1L§ 5 1L§ 5 Végiab
m/min| [in/min| | LSB weight| P 1l (151 £SB Weight
(IDN 00045)
(IDN 00046)

8.6.3 Scaling torque/force data

.
[ K\Q\

Description IDN Annex ¢
Torque/forcg data scaling type Q 00086
Torque/forcg data scaling factor 00093
Torque/forcg data scaling exponent (\ 00094

8.6.3.1 H

The perce ring
percentag

With percks the
continuou the

motor (se

8.6.3.2 Hcaling of force data

The scaling of force data is defined by the scaling type (see IDN 00086). The scaling
parameters (IDN 00093 and IDN 00094) apply to all force data.

The weight of the LSB of force data is derived from the multiplication of the scaling factor and
the scaling exponent (base 10).

LSB weight = unit x factor x 108XPonent (1 N = 0,22481 Ibf)


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 220 - 1491 0O CEI:1995

Echelle préférée de la donnée de force:

Deux unités préférées de changement d'échelle sont fixées pour les données de force. Pour
les deux, le facteur de changement d’échelle (IDN 00093) a pour base 1 et I'exposant de
changement d’échelle (IDN 00094) dépend des unités utilisées.

Echelle préférée (newton):

1x 1090 N(=1N)

Exposant de changement d’échelle (IDN 00094)
acteur de changement d’échelle (IDN 00093)

T

Echelle préférée (en livres):

14 101 Ibf(=0,1 Ibf)

Exposant de changement d’échelle (IDN 00094)
hcteur de changement d’échelle (IDN 00093)

T

8.6.8.3 Changement d’échelle relati

D86). Les
toutes les

Ce |changement est défini par le
parameétres de changement d’échellg
donpées de couple.

Le Qe s t/donné par la multiplication du facteur de
cha ‘

Poid
Ech

iple. Pour
hbosant de

Deu
les
cha

Ech

11 107 Nm(=0.01 Nm)

Exposant de changement d’échelle (IDN 00094)
Facteur de changement d’échelle (IDN 00093)

Echelle préférée (en poucesl/livres):
1x 101 inlbf(=0,1 inlbf)

Exposant de changement d'échelle (IDN 00094)
Facteur de changement d’échelle (IDN 00093)
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Preferred scaling of force data:

Two preferred scaling units are defined for force data. For both, the scaling factor (IDN 00093)

is based on 1 and the scaling exponent (IDN 00094) depends on the unit used.

Preferred scaling (newton):

1x 100 N(=1N)

Scaling exponent (IDN 00094)

NI aVa¥aVaVall

Scaling factor-BiN-00093)

Preferred |scaling (pound force):

1x 101 Ibf(=0,1 Ibf)

Scaling exponent (IDN 00094)
Scaling ffactor (IDN 00093)

8.6.3.3 Hcaling of torque data

The scalipg of torque data is defined b
parametels (IDN 00093 and IDN 00094) apyp

The weight of the LSB of torgu
the scaling exponent (base 10

actor x 10exponent
Preferred

Two pref
(IDN 0009

Preferred

1x 102

defined for torque data. For both, the scaling fg
scaling exponent (IDN 00094) depends on the unit used

ling

and

ctor

Scaling exponent (IDN 00094)
Scaling factor (IDN 00093)

Preferred scaling (inch-pound force):

1x 101 inlbf(=0,1 inlbf)

Scaling exponent (IDN 00094)
Scaling factor (IDN 00093)
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| Type du changement d'échelle de données couple/intensité (IDN 00086)

| IDN 00086 bit 0 — 2] |
Pourcentage Couple de
(0,1 %) rotation

IDN 00086 bit 6
|Charge ou moteur| |

Intensité linéaire

Charge ou moteur |

Charge ou moteur

CEI:1995

Echelle Parametre Echelle Parametre
lD'\éi?%OSG préférée échelle préférée échelle
I I I I I I
IDN 00086| Ibf N ou Ibf Nm || inlbf Nm ou inlbf
Sl | — —
LSB =[[LSB Poids LSBZZ LgBl= POids
i q|10- ) ;
1,0N|[|0,1lbf| |variable LBS Nm | | inibf (érlaéle(EQS
(IDN 00093) 00093)
(IDN 00094) (I 09
Figure 53 — Diagramme du type de chanhg t XRéchell
pour les données de c
8.6.1 Changement d’échelle relatif aux donné
IDN Annexe C
Typ 00160
Fac 00161
Exp 00162
8.6.4. llexcelatjf aux données d'accélération
Les par le dispositif d’entralnement et les| données
d'ac ande numérique sont transférées entre la qommande
numeé d’ertrainement (et vice versa) sans changement |d'échelle.
L'utili ndre e conS|derat|on le facteur de conversion approprié lorsqulil travaille
ave
8.6.4. €chelle relatif aux données d'accélération linéaire
Ce t défini par le type de changement d'échelle (voir IDN 00[L60). Les
pargmeétres de changement d’échelle (IDN 00161 et 00162) sont applicables a joutes les
donhées d'accélération linéaire

Le poids du LSB de la donnée d’accélération linéaire est donné par la multiplication du facteur
de changement d'échelle par I'exposant de changement d’échelle (base 10).

Poids du LSB = (unités/unités de temps?) x facteur x 10exposant

Echelle préférée des données d’accélération linéaire:

Seule une unité préférée est fixée pour les données d'accélération linéaire (par exemple les
metres). Le facteur de changement d'échelle (IDN 00161) a pour base 1 et I'exposant de
changement d’échelle (IDN 00162) a pour base 6.
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| Torque/force data scaling type (IDN 00086)
| IDN 00086 bit 0 — 2] |

Percentage . Rotational
(0.1 %) Linear force torque
| IDN 00086 bit 6 | |
| Load or motori | Load or motor | | Load or motor |
I I I
IDN 00086 | Preferred Parameter Preferred Parameter
bit 3 scaling scaling scaling scaling
I I I I I I
IDN 00086 Ibf Noribf || Nm || inlbf Nm or inlbf
bit 4
| | | | I |
LSB=||LSB | Variable ||LSBS L%)Blz Variable
i 10° )
1,0 N||0,1Ibf| |LSB weight Nm | inibt LSB Wéh?
(IDN 00093) (IDN\0O
(IDN 00094) 09%)

Figure 53 — Torque/force data scaling typé dia

8.6.4 Scaling of acceleration data

\f\ AN
Description ( ( 6 ( U ‘\/ IDN Annex ¢

Acceleratior] data scaling type 00160
Acceleratior] data scaling factor 00161
Acceleratior] data scaling exponent “ 00162

\( w
8.6.4.1 No scaling of acgels
The accelgration d
unit are trpnsferred bétw

the acceleration data computed by the coptrol
e control unit (and vice versa) without scalirlg. It

Qhsideration the appropriate conversion factor when using

is up to

accelerati

8.6.4.2 S

The linear 1/ finethby the scaling type (see IDN 00160). The scaling parameters (IDN
00161 ang 62) apply to all linear acceleration data.

The weight~of the LSB of linear acceleration data is derived from the multiplication ofl the
scaling factor and the scaling exponent (base 10).

LSB weight = (unit/time unit?) x factor x 10exponent
Preferred scaling of linear acceleration data:

Only one preferred unit is defined for linear acceleration data (i.e. metric). The scaling factor
(IDN 00161) is based on 1 and the scaling exponent (IDN 00162) is based on 6.
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Echelle préférée (en métres):

1x 10 m/s?

Exposant de changement d’échelle (IDN 00162)
Facteur de changement d’échelle (IDN 00161)

8.6.4.3 Changement d’échelle relatif aux données d’accélération de rotation

1491 0O CEI:1995

Ce changement est défini par le type de changement d'échelle (voir IDN 00160). Les
paramétres de changement d’échelle (IDN 00161 et IDN 00162) sont applicables a toutes les

données d'accélération de rotation.

Le poids du LSB de la donnée d'accélération de rotation est don
facteur de changement d'échelle par I'exposant de changement d’é

Poids du LSB = (unités/unités de temps?2) x facteur x 10€XPosan
Echplle préférée des données d'accélération de rotation
potation.

Seuje une unité préférée est fixée pour les donnée

Echglle préférée (en rad/s2):

13 103 rad/s?

Exposant de changem

Tn

hcteur de chang t

/M\e&haﬁg@m@d'&helle de données d'accélération (IDN 00160)
[IDN.00'160 bit 0 2 | |

(Aucun) \i\| Linéaire | | Rotation |
uDNQo16p bit6 | |

[Gharde-oukmoted’

Charge ou moteur | | Charge ou moteur |

ication du

IDN 00160 Echelle Parameétre Echelle Parametre
bit 3 préférée échelle préferee échelle
I I I I
IDN 00160 | s | | s [ | s [ | s
hit 5 T T | |
I I I I
ID'\éi?TGO Métres I\F/I)gbrggsou Radians Radians
I I I I
6 Poids -10° Poids
LSB =10 ; LSB=10 .
m/s 2 variable LBS rad/s 2 variable LBS
(IDN 00161) (IDN 00161)
(IDN 00162) (IDN 00162)

Figure 54 — Diagramme du type de changement d’échelle
pour les données d'accélération


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

1491 0O IEC:1995 — 225 -

Preferred scaling (metric):

1x 106 m/s?

Scaling exponent (IDN 00162)
Scaling factor (IDN 00161)

8.6.4.3 Scaling of rotational acceleration data

Rotational scaling is defined by the scaling type (see IDN 00160). The scaling’p
00161 and IDN 00162) apply to all rotational acceleration data.

The weight of the LSB of rotational acceleration data is derived from<he
scaling fagtor and the scaling exponent (base 10).

LSB weight = (unit /time unit?) x factor x4 0€XRONENY

ation at@

Preferred |scaling of rotational acceleration data:

Only one preferred unit is defined for rotaj

Preferred [scaling:

1x 103 rad/s?

Scaling exponent (I 0
Scaling factor (IDI@&
/\/\ .

xg{:e%@tion data scaling type (IDN 00160)

IRN 0015Q bit B2 I

[ (none)\~\{ tinear | | Rotational |
N.OO160 bit6 | |
Load{pr-N0 I) Load or motor | | Load or motor |
NI I I I
IDN 00460} Preferred Parameter Preferred Parameter
bit 3 scaling scaling scaling scaling
I I I I
IDN 00160 s s S 3
bit 5 I I I I I I I [ I I [ I
IDI\kI)i(t)(AImo Meter Meter or inch Ra|dian Radian
I I ! I
LSB = 10°® Variable LSB=10" Variable
m/s 2 LSB weight rad/s 2 LSB weight
(IDN 00161) (IDN 00161)
(IDN 00162) (IDN 00162)

Figure 54 — Acceleration data scaling type diagram

IDN

the
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Description IDN Annexe C
Type de changement d'échelle relatif aux données de température 00208
8.7 Parametres du dispositif d'entrainement
8.7.1 Parameétres de la boucle de vitesse
Description IDN Annexe C
Gaiffproportionnet te DOUCIE U8 VITESSE 9)
Tenps d'action intégral de boucle de vitesse 00101
Temnps différentiel de boucle de vitesse '\ OO{(A

8.7.L.1 Ajustement de la boucle de vitesse

Lorg

prof
de \

de l'utilisation des paramétres d'adaptation (IDN
ortionnel de la boucle de vitesse (voir IDN 00
itesse (IDN 00101) peuvent étre ajustés dans ine

P), le gain
de boucle

A
KO o

Descrip@n < N < Annexe C
Limife d'adaptation inférieure \/ 00209
Limife d'adaptation supérieure 00210
Adaptation de gain proportion % 00211
Adaptation de temps d‘actfi\onm 00212
Exe
50
3min~1
8 min~1
150 %

150 % (IDN 00100)

d'ajustement

\
- ~~~200 % (IDN 00100)
Gamme

Limite d'adaption
inférieure (IDN 00209)

Ll

Limite d'adaptation
supérieure (IDN 00210)

Figure 55 — Exemple de I'ajustement du gain proportionnel

pour la boucle de vitesse
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Description IDN Annex C
Temperature data scaling type 00208
8.7 Drive parameters
8.7.1 Velocity loop parameters
Description IDN Annex C
Velocity loop proportional gain 00100
Velocity loop integral action time 0001
Velocity loop differential time é(}%) Q
8.7.1.1 Adaptation of the velocity loop w

When usipg the adaptation parameters (IDNs 00209, 00 wJe proportional
gain (see|IDN 00100) and the integral action time (see locity loop cah be
adapted within a programmable velocity range. /(x
Description \ \ IDN Annex|C

Lower adapfation limit 00209

Upper adapfation limit % 00210

Adaptation groportional gain 00211

Adaptation iptegral action time I\ (\ 00212

Example:

Vel

Low

Upp
Adal

100):

\

50

3 min—1
8 min—1
150 %

~~
Adaptation
range
Ll
Lower adaption  Upper adaptation

limit (IDN 00209)

Figure 55 — Example for the adaptation of the proportional gain

limit (IDN 00210)

in the velocity loop

10094 (1IDN 00100}
=+ S oo 7



https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 228 - 1491 0O CEI:1995

Exemple:
— Temps d'action intégral de boucle de vitesse (IDN 00101): 2ms
- Limite d'adaptation inférieure (IDN 00209): 3 min~1
- Limite d'adaptation supérieure (IDN 00210): 8 min—1
- Adaptation de temps d'action intégral (IDN 00212): 75 %

100 % (IDN 00101)

75 % (IDN 00101) /

Galrtime
d'ajustement

o
Limite d'adaptation Limite d'adaptation
inférieure (IDN 00209) supérieure (IDN 00220

Figure 56 — Exemple de I'ajustement du te
pour la boucle de vitesg

8.7.p Paramétres de la boucle de position

f7 &
Descrlp?({\ IDN fA\nnexe C

Q

]

3

Facfeur K, de boucle de position 00104
Tenps d'action intégral de boucle de position 00105
Fengtre de contrdle 00159
Valgur de position d'interpolafion a |I| ire 00056

8.7.B Paraméts
lIs sont divisés ol
groupe Xp
groyge

AN
\ \ \ > Description IDN Annexe C

Y
Rég Jlateungain proportionnel 1 00106
Régulatedr de courantde temps d'action intégral 1 00107

Régulatear de courant de gain proportionnel 2 00119

Régulateur de courant de temps d'action intégral 2 00120
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Example:

Velocity loop integral action time (IDN 00101):

Lower adaptation limit (IDN 00209):

Upper adaptation limit (IDN 00210):
Adaptation integral action time (IDN 00212):

75 % (IDN 00101) /

Adaptation

2 ms
3 min—1
8 min—1
75 %

100 % (IDN 00101)

range

8.7.2 Pogition loop parameters

Lower adaptation Upper adaptation
limit (IDN 00209) limit (IDN 00210)

Figure 56 — Example for the adaptation of the integral<a
in the velocity loop

»n

Description

> IDN

Annex

00056

Auxiliary intgrpolation position value (\ /_\
N

8.7.3 Cufrent loop para

Current lopp paramegs ;

— groyp 1 for torguecp Qi :
— groyp 2 fo Ng current.

roups:

T\ Q A
AN L0
Position loop Ky—factor \_/ 00104
Position loop integral action time 00105
Monitoring Window % 00159
X

-Rprooue
& \\ @escription

IDN Annex
Current loog proportigral gain 00106
Current loog integfal,action tirmg”1 00107
Current loog proportional gain 2 00119
Current loop integral action time 2 00120



https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 230 -

8.7.4 Valeurs limites du dispositif d'entrainement

1491 0O CEI:1995

Description IDN Annexe C
Courant de créte du moteur 00109
Courant de créte de I'amplificateur 00110
Courant du moteur a l'arrét 00111
Courant assigné du moteur 00196
Courant assigné de I'amplificateur 00112
Vitesse maximale du moteur 00113
Charge limite du moteur 00114

Déppssement de vitesse d'avance

Température d'alarme de I'amplificateur

Tenpérature d'alarme du moteur

Température d'alarme due & un refroidissement défectueux

Tenpérature d'arrét de I'amplificateur

N\

Tenpérature d'arrét du moteur N 00204
Température d'arrét di & une erreur de refroidissement 05
¥
8.7.p Parameétres de fonctionnethr\gQé (l\(}% ®>
Descrlptlon IDN Annexe C
Retqrd & la mise en marche du dispositif d'entrainem, \> 00206
Retqrd a I'arrét du dispositif d ;ﬁ\a{nem/em\ % 00207
8.7.6 Paramétres c@s\%\@x
\/ \Des tlo IDN Annexe C

Conpmande de procédiie d'engagewtment d'e %nages commandée par le dispositif 00190
d'enfrainement

Seu|l de puisgans 00158
Vitepse 00213
Vitepse~de stati 00214
Durge de cycle 00215
Etat|nrgel < yitesse minimale de la broche 00339
Etat| npgaf > vitesse maximale de la broche 00340
Vitesse minimale de broche 00220
Vitesse maximale de broche 00221
Commande de procédure de positionnement de broche 00152
Parameétre de position de broche 00154
Vitesse de positionnement de broche 00222
Position angulaire de broche 00153
Décalage relatif de broche 00180
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Description IDN Annex C
Motor peak current 00109
Amplifier peak current 00110
Motor continuous stall current 00111
Motor rated current 00196
Amplifier rated current 00112
Maximum motor speed 00113
Load limit offthe motor
Feedrate ovprride
Amplifier warning temperature
Motor warning temperature
Cooling errgr warning temperature
Amplifier shyitdown temperature
Motor shutdpwn temperature
Cooling errgr shutdown temperature

8.7.5 Gehperal operation parameters

Description F IDN Annex|C
Drive on delpy time \Q \/ 00206
Drive off delpy time 00207

>
8.7.6 Maljn spmdle@/l%gk
/\& \Q \C{@tlon IDN Annex|C

Drive controjled gear engaging procedure €om 00190
Power threshold 00158
Engaging difhef al 00213
Average engagin 00214
Engaging difher peried 00215
Status ‘ngctfjalSminimum spindle speed’ 00339
Status ‘Nactyal = maximum spindle speed 00340
Minimum spindle speed 00220
Maximum spindle speed 00221
Position spindle procedure command 00152
Spindle position parameter 00154
Spindle positioning speed 00222
Spindle angle position 00153
Spindle relative offset 00180
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8.7.7 Fonctionnement synchrone de la broche principale
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Description

Annexe C

Commande de procédure de fonctionnement synchrone commandée par le dispositif

d'entrainement

Adresse de la broche mére

Parametre de fonctionnement synchrone
Rotations de la broche mére

Rotations de la broche synchrone
Décalage de position synchrone

Fenétre de position de synchronisation
Etat de fonctionnement de synchronisation

Limile d'erreur de position de synchronisation
Etat|d'erreur de synchronisation
Fengtre de vitesse de synchronisation

Limite d'erreur de vitesse de synchronisation

Etat: valeur de

position réelle

NN

Impulsion du marqueur
de retour de position

| Imyulsion du marqueur de référence
etour de position 1
|, Décalage de référence
(IDN 00150)

Point de référence —
broche meére

Broche synchrone

Valeur de position réelle relative
au point zéro de la machine

| —
|-t

I\ Impulsion du marqueur de référence

IDécalage de référence 1pgcalage de position

de retour de position 1

[

Point de référence —

broche cynrhrnnn

“de broche synchrone
(IDN 00230)

(IDN 00150)

NOTE - Les signes des données de position dépendent de la configuration de la machine

Figure 57 — Schéma de fonctionnement de la broche synchrone



https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

1491 0O IEC:1995 — 233 -

8.7.7 Main spindle synchronous operation

Description IDN Annex C
Drive controlled synchronous operation procedure command 00223
Lead spindle address 00224
Synchronous operation parameter 00225
Lead spindle revolutions 00226
Synchronous spindle revolutions 00227
Synchronous position offset 00230

Synchronizg
Synchronizg
Synchronizg
Synchronizg

Synchronizg

Synchronizg

10N posituon Window
tion operation status
tion position error limit
tion error status

tion velocity window

tion velocity error limit

UUZZ6

Status: actual

(\ §O{B4
RN Y%
Lead spim B

position value

Position feedback

I
ctyal’ po itic@aluei
o haching ‘zere pai
L | L

referred

marker pulse

ack

AN osition feedback 1
% reference/marker pulse
{ Reference offset 1

| =
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Reference point=—¢y.

lead spindle

ynchronous spindle

ctual position value is referred
to machine zero point
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reference marker pulse
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NOTE - The signs of the position data depend on the machine configuration.

Figure 57 — Synchronous spindle operation diagram
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8.7.8 Engrenages électroniques

Description IDN Annexe C

Commande de procédure d'engrenage électronigue commandé par le dispositif 00231
d'entrainement

Adresse du dispositif d'entrailnement principal 1 00232
Adresse du dispositif d'entrailnement principal 2 00233
Adresse du dispositif d'entrainement principal 3 00234
Parametre de fonctionnement des engrenages électroniques 00235
Rotation du dispositif d'entrainement principal 1 00236
Rotation du dispasitif d'entrainement secaondaire | 00237

Rotation du dispositif d'entrainement principal 2

Rotation du dispositif d'entrainement secondaire Il

Rotation du dispositif d'entrainement principal 3

Rotation du dispositif d'entrainement secondaire 11|
Déchlage de position du dispositif d'entrainement principal 1
Déchlage de position du dispositif d'entrainement principal 2
Déchlage de position du dispositif d'entrainement principal 3
Posftion angulaire du dispositif d'entrainement principal 1
Position angulaire du dispositif d'entrainement pri

Pos
Fen
Etat
Fen
Etat
Fen
Etat
Limi
Etat
Limi
Etat
Limi
Etat

20
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8.7.8 Electronic gearing
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Description IDN Annex C
Drive—controlled electronic gearing procedure command 00231
Lead drive 1 address 00232
Lead drive 2 address 00233
Lead drive 3 address 00234
Electronic gearing operation parameter 00235
Lead drive 1 revolutions 00236

slave drive fgvoratons 1

Lead drive 4 revolutions

Slave drive fevolutions Il

Lead drive J revolutions

Slave drive fevolutions IlI

Lead drive 1 position offset

Lead drive 4 position offset

Lead drive J position offset

Lead drive 1 angular position

Lead drive 4 angular position

Lead drive 3 angular position

Lead drive 1 synchronization window
Lead drive 1 synchronization status

Lead drive 4 synchronization window

Lead drive 4 synchronization stat
Lead drive 3 synchronizatj in

Lead drive 3 synchronizagj;ﬁt s
Lead drive 1 synchronizatig
Lead drive 1
Lead drive
Lead drive
Lead drive 3

Lead drive 3 synchrenizatian err
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Dispositif d'entrainement principal XX

. |
Btat: valeur de L Valeur de position réelle relative

position réelle | vl :
au point zéro de la machine

|
|
Impulsion du marqueur | | | ] ]
de retour de position I\ Impulsion du marqueur de référence
|
|
I

de retour de position 1
Décalage de référence 1

—

(IDN 00150)
Point de référence — e
dispositif d'entrailnement principal XX

Dispasitif d'entrainement secandaire XX

Etat: valeur de

position réelle L Valeur de position réelle relative
I au point zéro de la machine <
|

. |
Impulsion du marqueur |

de retour de position

| de retour de position 1
!Décalage de référence

(IDN 00150)

/

Point de référence
dispositif d'entrailnement secondai

NOTE - Les signes dg

NN
XX \\/ Description IDN A\nnexe C

Résplution.de Wonnel 1 00116

Résplutien de retour rotationnel 2 00117
Résolution de retour linéaire 00118
Marques de référence de distance codée A 00165
Marques de référence de distance codée B 00166
Limite de fréquence du retour 1 00167
Limite de fréquence du retour 2 00168

Parameétre de type de retour de position 00115
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Status: actual

position value

Position feedback
marker pulse

- 237 -

Lead drive XX

LActual position value is referred
I to machine zero point

reference marker pulse

|
|
|
I\ Position feedback 1
|
! Reference offset 1

—

(IDN 00150)

Reference point—_e_

lead drive XX
Slave drive XX

Status: actual
position value

Position feedback
marker pulse

8.8 Mechanics

8.8.1 Fegdback/systexus

| Actual position value is referred
to machine zero point

1

1 1

& Position feedback 1
reference marker pulse Lead Sive X

Reference offset 1

/A

(IDN 00150)

reference point —
slave drive XX

L NONL Beseription

IDN Annex
Resolution df rotati(%ﬂ@:}l 00116
Resolution df rotational feed 2 00117
Resolution df linear feedback 00118
Distance coded reference marks A 00165
Distance coded reference marks B 00166
Frequency limit of feedback 1 00167
Frequency limit of feedback 2 00168
Position feedback type parameter 00115
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8.8.2 Constante d'avance

Description IDN Annexe C

Constante d'avance 00123

8.8.3 Engrenage

Le rapport d'un engrenage est calculé par le dispositif d'entrainement a partir du rapport des
rotations d'entrée et de sortie.

Rapport d'engrenages = nombre de tours d'entrée/nombre de tours de sortie

Description /\\ IDN \nnexe C
raN
Nonpbre de tours d'entrée d'engrenages de charge 00121
Nonpbre de tours de sortie d'engrenages de charge 22 \/

8.8.8 Ensemble de paramétres, rapport d'engrenages

Le pombre de paramétres, tant pour I'ensemble/qQue po i tif d'entrainement, sont
détg 1 ) numéros deq blocs de
donpé 3 é &fini de parametres commg des IDN
fixe

La sembles de paramétreq chacune.

Généralement, les IDN de l'enspmble de
pargme . s e sélection de I'ensemble de paramegtres (IDN
002[6), quelques uns fouNoug) des ¥ es de I'ensemble de parametres 0 pelivent étre
comimutés (par exempleNad i e\egulateur sur une inertie variable).

Les|liste des | 5-0-0 ti s les parametres commutables des Ilstes IDN S-X-
00219 (X=1..: < ~ rainement
I mande de

si uh ensemble/de
progé 5

Puig de I'IDN
(voif 8.1. wnmande, numérique acceéde a tous les IDN par la voie d¢ service,
indé humérique
de 1 u'un autre

est

La gommande de“procédure de sélection de I'ensemble de paramétres (IDN 00216)| est aussi
valgblevpour un changement de rapport d'engrenages. Le changement du rapport d'epgrenages
demandé est sélectionné avec I'IDN 00218 (seulement possible si le dispositif d'entrainement
tolére une fonction de changement d'engrenages).

Description IDN Annexe C
Liste des IDN de I'ensemble de parameétres 00219
Commande de procédure de sélection de I'ensemble de paramétres 00216
Présélection de I'ensemble de paramétres 00217
Présélection du rapport d'engrenages 00218
Ensemble de paramétres réel 00254
Rapport d'engrenages réel 00255
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8.8.2 Feed constant
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Description

IDN

Annex C

Feed constant

00123

8.8.3 Gear train

The gear ratio of a gear train is calculated by the drive from the ratio of input revolutions to

output revolutions.

Gear ratio—= |np||f rn\/nlllflnnclnllfpllf revolutions

Description

Input revolutions of load gear

Output revolutions of load gear

8.8.4 Pailameter set and gear ratio preselection and switchin

The numbler of parameters in a parameter set as well ag

f parameter sets fol the

drive are [determined by the drive manufacturer. All data(block. mimb ranging from Q000

through 4095 can be defined in each parameter se

of IDNs.)

The standard and the product data range

command| (IDN 00216), some
(e.g. the gdaptation of the regulato

drive works with the IDNs of paramete se ¥
, P
; / ] _ A

IDN list S|F0-00219 conta
S—-X-00219 (X =

preselectgd paramet
(IDN 0021

Since the
control unmni
parameteJ >
off-line wihi
through th

The switc
The dema
supports a gear changmg funct|on )

ihg inertia).

ed D!@(se 8.1.3.1 for the strudture

ontains,_eight parameter sets each. Generally | the
witch parameter set procedure
parameter set 0 can be switghed

e parameters which are listed in the IDN [lists

N a
and

| the
tual
ich is
ished

ing.
Irive

Description IDN Annex C
IDN list of parameter set 00219
Switch parameter set procedure command 00216
Parameter set preselection 00217
Gear ratio preselection 00218
Actual parameter set 00254
Actual gear ratio 00255
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9 Initialisation de l'interface SYSTEME

9.1 Généralités

Le présent article définit la structure de la transmission aprés que le réseau est complété et
que toutes les liaisons secondaires sont mises sous tension. L'initialisation se subdivise en
cing phases de transmission (CP). CPg et CP; servent a identifier les dispositifs
d'entrainement concernés. Au cours de CP,, la durée et la structure de données des
protocoles CP3 et CP4 sont préparées.

L'initialisation se déroule dans l'ordre croissant. La liaison principale lance la phase de
transmission en sélectionnant I'octet "info" du MST (voir figure 30). L'initialisation se termine
lors du passage a CPy4, qui correspond a un fonctionnement cyclique avec des données
Cyclfques valables. La machine ne peut eire mise sous ension qu en CPq4.

9.2 | Phase de transmission 0 (CPy)

daires du
nt-1a, tous
principale
ée et que

Apré
rése
les

env
tout

CPy
sup
CPy.

ne phase
ncer avec

9.2.

Pendant CPg, la liaiso
(voif figure 27).

9,

mplissage
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9 Initialization of the SYSTEM interface

9.1 General

This clause describes the structuring of the communication after the network has been
completed and all slaves have been powered up. This initialization is divided up into five
communication phases (CPs). CPg and CP4 are used for recognizing the participating drives. In
CP,, the time and data structure of the protocols for CP3 and CP4 are prepared.

The initialization takes place in ascending sequence. The master initiates the CP by setting the
info byte of the MST (see figure 30). The initialization is concluded by switching to CP4, which
is cyclical[operation with valid cyclical data. The main power 1o the drives m switched on
in CP4 only.

9.2 Cominunication phase 0 (CPy)

After the glectronics of all the slaves in the network have been p ¢ [ y to
close the [ring. At this time all drives are operating in repeater™ . nds
MST's and looks if it receives them, meaning the ring is closéd anthgl » ater
mode.

CPq is the only phase to which the ring may be ans

when the fing has to be reinitialized this stialNpbeg

9.2.1 Struycture of the telegrams

During CHo, the master only sends the MS a% i

¥
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9.2.2 Durée de cycle des messages

CEI:1995

La durée du cycle de transmission est préréglée par la liaison principale pour que tscyc = 1 ms

(figure 59).
|< >1ms >|
MST MST
(CR) (CR)
Figure 59 - Diagramme temporel pour CP

9.2.p Quitter CP,,
La ljaison principale attend la réception de son MST. Si la bouclecest f t-a-dire si
toutes les liaisons secondaires sont en mode répéteur dans la principale
démarre CP,, aprés avoir recu ses propres MST pendant au moins 10 ifs.
Si |p boucle ne peut étre fermée dans lintervalle de ommande
numérique, un message doit étre émis. L'objet du message & quel il doit
étre|activé ne font pas partie de la spécification de |
Si gP, est déclenchée en réponse a une erre rieure (voir artigle 10), un
programme d'incrément peut étre u umerique pour proyoquer un
passage automatique a CP,, ave diagnostic d'erreurs. Llincrément
autgmatique ne fait pas partie de la s SYSTEME
9.3
Dans CP,, tout echange la liaison
pringipale et un disposit dispositifs
d’entrainement .conpec L la liison
pringipale a resse du
dispo sitif d’entraine ommande
numé $i possible
de adresses
possi aine-ment
con ts doivent
étre| é ‘erreur). Le
disp enbrépond a un MDT qui lui est adressé en envoyant un AT dans le cycle
suiV
L'adresse’ XX =0 ne peut étre utilisée au cours de linterrogation. Les [dispositifs
d'entralhement qui ne participent pas a la transmission utilisent cette adresse commie adresse

de leur propre dispositif d'entrainement (voir article 6). Les dispositifs d'entraine-ment qui ne
sont pas adressés en CP; et dont I'adresse n'est pas 0 doivent se comporter comme les
dispositifs d'entrainement portant I'adresse 0. Aucun dispositif d’entralnement ne doit réagir en

CPq

, Si I'adresse 0 ou 255 est requise.
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9.2.2 Telegram cycle time

The communication cycle time is preset by the master so that tscyc 21 ms (figure 59).

|< >1ms >|
MST MST
(CR) (CRy)

Figure 59 — Time diagram for CP

9.2.3 Leg

The mastér waits for its MST to be received. When the ring is closed
the repeater mode), the master initiates CP, after it ha

ring are in
at least 1(

When the
message.
SYSTEM

Where CH
routine in
possibility,

9.3 Com

In CPy an
CP, is us
each drive
in order td
calling all
drives ma
evaluated
MDT whic

The addrg
communig
addresseq

ving communication phase 0 (CPg)

successive cycles.

ation udse/this
in CPy anthy

drive shal

react in CP; when address 0 or 255 is queried.

advance to CP, with
of error diagnostics. This routin SYSTEM interface specificatio
munication phase
y data exchang sible between the master and one d
bd for recognizi ' i 9 d to the ring. To do so, the master addrej
specific@' ve 3 ~Fhe addresses can be stored in the control
compare 113 S sentylt is also possible to find all drives in the rin
allowed drj € it for an answer. The addresses of the conne
ly be co Deviations shal

ddress as their address (see clause 6). Drives that are not b
ose address is not 0 shall behave like drives with the address 0

nerror (see clause 1d

the
5 for

e a
the

), a
the

=

rive.
5Ses
unit
) by
cted

be
to a

the
eing
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9.3.1 Séquence opérationnelle au cours de CP;

Au début de CP4, il n'est pas certain que la liaison secondaire physique soit préte a recevoir le
MDT. Il peut arriver que le répéteur d’'un dispositif d’entrainement fonctionne (la boucle est
fermée) mais que les programmes de démarrage soient encore traités de fagon interne. Ainsi,
une adresse particuliere de dispositif d'entralnement devra peut-étre étre demandée plusieurs
fois. La liaison principale envoie le message de demande d'identification commencant par
I'adresse la plus basse dans la boucle (ou n'importe quelle autre stratégie) et attend une
réponse au cours du délai d'attente du HS (voir 7.4.2.1 et 10.5).

La liaison principale réitére cette demande jusqu'a l'acquittement du dispositif d'entrainement
adressé ou jusqu'a la fin du délai d'attente du HS. Si un dispositif d'entrainement ne répond
pas, il est & nouveau adressé apres un délai d’attente (qui ne fait pas partie de l'interface

SY SFEME)-

Cettle procédure de demande est répétée jusqu'a ce que le temps d'i ificati dispositif
d'entrainement soit écoulé. Ce temps peut étre fixé au moyen dé ommande
numérique. Ce temps d'identification du dispositif d'entraineme i tie de la

spégification de l'interface SYSTEME.

9.3.p Structure des messages

Les|MDT spécifiques aux dispositifs d'entraine emande d'identification)
sony utilisés pour demander les adresses de-dispasiti ément. Leur strlicture est
illustrée a la figure 60.

Juittement

T [
Info service
’:spos. d'entrain| FCS
|
Etat
rrrr e rr T rrrrord
|OIOI0IOI0IOIOIOIolololololololll
Le bit HS acquitte _/
MSB la réception LSB

ARR

d'ent. xx

Contenu du mot d'état

Figure 61 — Structure du message d'acquittement d'identification
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9.3.1 Operational sequence in phase 1 (CP;)

At the beginning of CPq, it is not certain that the physical slave is ready to receive the MDT. It
might happen that a drive's repeater operates (the ring is closed) but start-up routines are still
being processed internally. Thus a particular drive address might have to be queried several
times. The master sends out the ID request telegram beginning with the lowest address in the
ring (or any other strategy) and it expects a response within the HS timeout (see 7.4.2.1 and

10.5).

The master repeats this request until the addressed drive acknowledges or until the HS
timeout. When a drive does not respond, it is addressed again after some time is elapsed (not

part of the SYSTEM interface).

This requést procedure is repeated until the drive identification time has el
be set by means of the control unit data. The drive identification time is
interface gpecification.

9.3.2 Struycture of the telegrams

Drive spegific MDTs (ID request telegrams) are used to
structure is shown in figure 60.

I/\
ster

| L]
por] coml [ueti

The addrepsed drive

ws L8| Cess | [
Drive
Stalltus service info FCS EOF

Status
T rrrrrrrrrrr

60600006000000000 1|

yan AT (ID acknowledge telegram) as shown in figure

dresses. T

can

TEM

heir

MSB HS bit acknowledges—/LSB
reception
Contents of the status word

Figure 61 - Structure of the ID acknowledge telegram
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L'info service de la liaison principale et I'info service du dispositif d'entrainement font partie de
la demande d'identification et des messages d'acquittement, mais leur contenu n'a aucune
signification pendant CP;.

9.3.3 Temps de départ de transmission des messages

La durée de cycle de transmission est prédéterminée par la liaison principale pour que
tscyc 2 1 ms en multiples de 1 ms. Les temps de départ de transmission des messages au
cours de CPq ont été définis conformément & la figure 62.

4

*1ms |

MNMST rI\'I'rm
| AL

(CR)

ou
(CP,) | 100..300ys

- 500...700us

un
derr

LU avant le

9.3.

Uneg) ositifs d’entrainement sur la |boucle et
gu'gucune erreur ne s'est produite, lfoct st utilisé pour lancer CP,,.

Si |g temps d'identificatie i i Tnepient est dépassé et si des écarts par rapport
aux|adresses mémokisées {SPOSi ainement sont détectées, l'initia-lisafion ne se

poufsuit pas. La co and eriqle peut répondre par un message d'erreur. Cg¢la ne fait
pas|[partie de interfage 4

9.4 | Phase de

Pen : d'enfrainement sont sollicités par leurs adresses spécifiques. Pour
CP, de service, I'échange de données non cycliques peut @tre utilisé
ave¢ unhe s

Au mini N, les parametres de temps requis pour le fonctionnement cyclique (paf exemple
temps de reponses temps de transition, durées de cycles, etc.) et les parameétreq liés a la
détgrmiination de la longueur et du contenu des MDT et AT sont transmis (voir artigle 8) aux
diS, osiftifs d'entrainement. 1l a détermination au'rnma'riqup des tranches de temps In‘est pas

requise, mais elle est gérée par l'interface SYSTEME.

L'intégralité de ['échange d'informations s'effectue par l'intermédiaire de mécanismes de
I'échange de données non cycliques (voir 7.4). La fiabilité de la transmission est garantie par
les bits HS et par le délai d'attente du HS. D'autres échanges de paramétres peuvent avoir lieu
au cours de CP, ou CP,. Aucun dispositif d’entrainement ne doit réagir en CP, si les adresses
0 ou 255 sont requises.
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Master service info and drive service info are part of the ID request and acknowledge
telegrams but their content has no meaning during CP4.

9.3.3 Telegram transmission starting times

The communication cycle time is preset by the master so that tscyc 2 1 ms in multiples of 1 ms.
The telegram transmission starting times during CP4 are shown in figure 62.

- *1lms -
MST AT, MDTm, MST
(CR) (CP)

or
S

(CR) 100...300p

- 500...700ps o

- it

An AT is gent by a slave only when the MDT, which
directed af its own address.

was

9.3.4 Legving communication phase 1 (&P;)

After the master has identified the drives @ I Info
byte is used to initiate CP».

When thg drive identification ti i S ) rive
addresseg are detected, t i h an

error mesgage. This i
9.4 Cominunication :;
During CHy, the drive igher

on the s¢grvice . - \ lete
functionallity.

As a minimurs Q me,
transition fimes, ey«¢ s of
the MDT eAransmitted to the drives (see clause 8). The automatic time |slot
determinarion IS not required, but it is supported by the interface.

The entire information exchange takes place via the mechanisms of the non-cyclic data
exchange (see 7.4). The reliability of transmission is guaranteed by the HS bits and the HS-
timeout. Further parameter exchanges can take place in CP, or CP3. No drive shall react in

CP, when the addresses 0 or 255 are queried.
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9.4.1 Structure des messages

Les messages en CP, ont la méme structure qu'en CP, mais le contenu de I'info service de la
liaison principale et de I'info service du dispositif d'entrainement sont désormais valables.

9.4.2 Temps de départ de transmission des messages

Les temps de départ de transmission des messages sont identiques a ceux de CPq (voir figure
62). Un AT n'est transmis par une liaison secondaire que si le MDT qui a été recu avant le
dernier MST a été directement transmis a sa propre adresse.

9.4.3 Quitter CP;

Le pa 3 2 : iai i a-cemmande de
progé par éhange de
don !
relafi
exe
puis
des|messages de dispositifs d'entrainement.

ansmettre

Si Ig dispositif d'entrainement n'est pas encore prét 1 A< gh i arametres
requis pour le fonctionnement cyclique n'ont pas é Y 8s), le| dispositif
d'entrainement doit acquitter la commande de p ocedyrespa i bdure non
exégutée". Si, aprés le traitement,.de ; BGe i core des

parameétres invalides supplémentaides, iQi Rit'ré Juittement
de ¢ommande de procédure “erreu i possible".
Dans ce cas, la liaison principale doj ommande

numéri ifles ou de
tran par une
inte

La \Jé orter qu'a
des hesure de
déts gpport aux
don i la liaison
sec ut y avoir
des ncorrects par rapport a I'ensemble de l'installation, ce qui
peu on de la transmission cyclique.

Si d ehpar incrément automatique apres une erreur, cette erreur doit d'abord étre
corr

9.5 | Rhase de transmission 3 (CPj)

Depuis CP3, l'échange de données est effectué par les messages définis pour un
fonctionnement cyclique. Les tranches de temps pour le fonctionnement cyclique sont aussi
utilisées.

Pendant CP3, les parameétres relatifs aux dispositifs d'entrainement sont sélectionnés a l'aide
des échanges de données non cycliques. La fiabilité de transmission de I'échange de données
non cycligues est garantie par les bits HS et le délai d’attente HS (voir 10.2 pour le traitement
des défaillances de messages).
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9.4.1 Structure of the telegrams

Telegrams in CP, have the same structure as in CP4, but the contents of master service info

and drive

service info are now valid.

9.4.2 Telegram transmission starting times

Telegram transmission starting times are the same as in CP, (see figure 62). An AT is sent by
a slave only when the MDT, which was received before the last MST, was directed at its own

address.

9.4.3 Leaving Communication phase 2 (CP»)

Switching
‘communi
exchange
and ackn
correctly’)

send drive telegrams.

Where th
operation

acknowlegigment — ‘procedure command ngt yet exe
parametels still present after the procedure. con
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9.5 Com

From CPg ofvthe exchange of data is done via the telegrams defined for cyclic operation.

the time s

from CP, to CP3 is initiated by the master by means of the prgcedureNcommn
Cation phase 3 transition check’ as defined in IDN 00127 via\the i

b correct 2
munication phase 3 transition check’ positi

and
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During CP3, the parameters for the drives are set by means of the non-cyclic data exchange.

Transmission reliability for the non-cyclic data exchange is guaranteed by the HS bits and the
HS timeout. (See 10.2 for the handling of telegram failures.)
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9.5.1 Structure des messages

Le MDT est structuré conformément a la figure 33. La partie fixe des enregistrements de
données est utilisée. La partie variable des enregistrements de données peut étre occupée de
n'importe quelle maniére, mais elle doit avoir le nombre d'octets requis pour le fonctionnement
cyclique. Les positions de la partie fixe des enregistrements de données correspondante aux
dispositifs d'entrainement individuels ont été transmises au cours de CP, avec les paramétres
de transmission correspondants.

Dans le mot de contr6le du MDT, le bit 10 (bit de synchronisation de la commande numérique)
est valable dés CP,. Il est mis a zéro de CPy a CP,. En CP5, la commande numerique doit
démarrer le cycle d'interpolation et le garder constant. Le bit 10 du mot de commande dans le
MDT est inversé a chaque cycle d'interpolation. Au premier passage de 0 a 1, il est possible de

déc

L’AT
est
que

9.5.

Les
ete

2§ parametr
de temps rel

gfini par I'DN 00128 par éc
déterminer la validité des para
faire fonctionner le

pas encore prét & commuter (c'est-a-dire si les p
dispositif d'entralnement n'ont pas été com

as, la liaison principale doit rester en CP3 et, suivant les capa
commande-=ntérigue, elle doit essayer de renouveler les paramétres identifié
invalides.ou de transmettre un message d'erreur pour permettre une initialisation ulté
unelintfefvention de I'opérateur.

ment d¢ données

n'importe
Cycligue.
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atives au
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cédure, il
ondre par
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Cités de la
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9.6 Phase transmission 4 (CP4) — fin d'initialisation

Lors du passage a CPy4, fonctionnement cyclique, l'initialisation est terminée. Le dispositif
d'entrailnement ne peut étre mis sous tension qu'a CP, (voir l'article 10 pour la gestion des
erreurs de transmission).
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9.5.1 Structure of the telegrams

The MDT is structured as shown in figure 33. The fixed part of the data records is used. The
configurable part of the data records may be filled in any way, but it shall have the number of
bytes required for cyclical operation. The positions of the fixed part of the data records relevant
to the individual drives were transmitted during CP, with the corresponding communication

parameters.

In the control word of the MDT, bit 10 (control unit synchronization bit) is valid from CP3 on.
This bit is set to 0 during phases 0 to 2. In CP3, the control unit has to start the interpolation
cycle and keep it steady. Bit 10 of the control word in the MDT is inverted with each

interpolation cycle. With the first change from 0 to 1, it is possible to switch to CPa.

The AT i structured as shown in figure 37. The fixed part of the data
configuralple part of the data record may be filled in any way, but it s
bytes required for cyclical operation.

9.5.2 Telpgram transmission starting times

Telegram [transmission starting times are specified by the paramse ich~were trans-m
during CPp and correspond to the time slots for cyclical i 8 41).

9.5.3 Legving communication phase 3 (CP

The transftion from CP3 to CPy4 is initiated ™y tf mean’s of a procedure comm
‘communig¢ations phase 4 transition chec i DN 00128 via the non-cyclic
exchange| Subsequently, the slave shall Q% of the parameters, complete
processing of the parameterg thk N ating the drive, and acknowledge
procedurg command positive

master may initiate CPy4.

Where the drive is

drive have¢ not yet bee

acknowleq [ Ot yet executed’. Where there are additional in
parameteys still present\aft dure command has been processed, the slave s
respond with th and acknowledgment — ‘error procedure command execl
impossiblg’. ' gr shall remain in CP3 and, depending on the capabilitig
the contr¢ re-establish the parameters identified as invalid or send an ¢
message (ndicati intervention (e.g. operator) is required.

9.6 Cominunication phdse 4 (CP,4) — end of initialization

(i.e. the parameters required for operating
bed), the drive shall set the procedure comm

.{The

br of

tted

and
Hata
the
the
the

the
and
alid
hall
tion
s of
rror

Upon switching To CPz-cyciical operation, the mitialization 1S complete. The main power 10 the
drive may be switched on only in CP4. (See clause 10 for the handling of communication

errors.)
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9.6.1 Structure des messages

Le MDT est structuré conformément a la figure 33. La partie variable de l'enregistrement de
données est occupée par les valeurs de commande qui ont été déterminées par les paramétres
transmis au cours de CP»,. Les positions de la partie fixe des enregistrements de données
correspondants aux dispositifs d'entrainement individuels ont été transmises au cours de CP,
avec les parametres de transmission correspondants.

L'AT est structuré conformément a la figure 37. Les composants de la partie variable de
I'enregistrement de données sont occupés par des valeurs réelles qui ont été déterminées par
des paramétres transmis en CP».

9.6.2 Temps de départ de transmission des messages

Les netres de

tran

temps de départ de transmission des messages sont spécifiés (par |
Smission qui ont été transmis au cours de CP,.

para

9.6.B Quitter CP,

CPy

de fransmission (article 10), ou a des erreurs au

BS erreurs
ratnement

engendrées par des erreurs de C1D, ou encore a upei ateur (par
exemple). Dans tous les cas de commutation & CP dispositif
d'entrainement en cours de fonctionnement s sible (par
exemple des programmes de rappe i buple). La
méthode utilisée pour arréter les di Ecification
de llinterface SYSTEME.

10 |Traitement des erreurs

10.1

La gestion des~erre
doiVent étre
dang des situation

gé surveillance qui garantissent un arrét aytomatique

e réponse correcte a des commandes génér¢es par la
commande nu ipale)
Dan ne prévoit le fonctionnement qu'au cours de CP,, les [dispositifs
d'entrainerment “dojv Adre en s'arrétant automatiquement en présence d'éventuelles
pha ission autfes que la CP, dans le MST.

s-mission

5 MST ou
des| MDT n'aboutissent pas deux fois successives pendant la CP, dans un| dispositif

d'entrainement.

Comme décrit ci-dessus, les dispositifs d'entralnement qui ne sont pas en mesure de répondre
convenablement doivent s'arréter d'eux-mémes. Cela ne signifie pas nécessairement que la
commande numérique doit répondre par une interruption et une réinitialisation si une erreur de
message se produit au cours de CP,. On peut plutdt assister a I'exécution d'un certain nombre
de procédures mémorisées dans la commande numérique, avant l'arrét, suivant la condition au
cours de laquelle se produit I'erreur. Ces procédures n'appartiennent pas a la spécification de
I'interface SYSTEME.

Si la liaison secondaire sélectionne le bit "erreur de transmission" dans le diagnostic de
classe 1 (C1D, IDN 00011), le message de diagnostic IDN 00095 peut alors étre utilisé pour
lire une description ASCII de I'erreur (voir annexe C).
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9.6.1 Structure of the telegrams

The MDT is structured as shown in figure 33. The configurable part of the data records are
filled with command values which have been determined by the parameters transmitted during
CP,. The positions of the fixed part of the data records relevant to the individual drives are

transmitted during CP» with the corresponding communication parameters.

The AT is structured as shown in figure 37. The configurable part of the data record is filled
with actual values which are determined by the parameters transmitted in CP».

9.6.2 Telegram transmission starting times

Telegram [transmission starting times are specified by the communication terscwhich
were trangmitted during CP».

9.6.3 Legving communication phase 4 (CPy)

CP4 can pnly be terminated by a return to CPg. The reason i 3 ication
errors (se e.g.
operator). the
best poss The
method of

10 Error handling

10.1 Drije safety functions

Error han ring
functions rect
response

Since the ting
down autg

Drives sh y to
guarantee P in
successio

As descrilbed abowe, drives which are unable to respond properly shall shut themselves down.
This doeg not™ hecessarily mean that the control unit shall respond with an interrupt [and

reinitializgtion when telegram failures occur in CP4. Rather, there may be certain procedpres
stored inﬁthe—mmﬂﬂm-iﬁvmvh—m—be—amﬁmmmﬁmpem—thTrror

situation. These procedures are not part of the SYSTEM interface specification.

Where the slave sets the ‘communication error’ bit in the class 1 diagnostic (C1D, IDN 00011),
then the diagnostic message, IDN 00095, can be used to read a character set string which
describes the error (see annex C).
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10.2 Défaillance des messages
Par définition, un message est valable si:

a) le contrdle CRC ne déceéle aucune erreur;

1491 0O CEI:1995

b) le message arrive dans les limites définitives de temps toléré (voir article 6);

c) la longueur du message est correcte.

De plus, le MST est uniqguement valable si I'octet INFO indique une phase de transmission

valable (0-4).

10.2.1 Défaillance d'un message (MST, MDT, AT)

secpndaire doivent répondre comme suit:

Les|réactions ci-dessous sont des configurati
transmission lorsque deux MST successifs €

Tableau 18 — Perte ou défaillance du messal

Si Line erreur se produit dans un MST, un MDT ou un AT, la liaison /ri

o 0O O T Q
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=
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cipale cetf la liaison

hases de

1ST)

Réaction dans le dispositif d’entraijnement

(liaison secondaire)

CP Réaction dans la liaison rlnCIp%

2 Aucur&\\\)

0 || La liaison principal Aucune
boucle se ferme unjqu
principale d’'ur no
Cela conse c
cours de CP}
AV
1 || Aucune. En ncantpar &P, la lialson principale n'effectue | Aucune
plus de con@n eall w
Aucune

3 || Aucu La liaison secondaire retourne automatjquement a
CPy et attend le MST de CP,. Le dispogitif
d’entrainement sélectionne le “bit d’errgur de
transmission” en C1D (voir annexe C)

4 TAucune Ca laison secondaire retourne automatiquement a

CP, et attend le MST de CP,. En outre, les
dispositifs d’entrainement en fonctionnement a ce
moment-la doivent étre arrétés dans les meilleures
conditions possibles. Les dispositifs d’entrainement
sélectionnent un bit d’erreur de transmission en
C1D (voir annexe C).

NOTE - Voir 10.4 pour la surveillance.
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10.2 Failure of telegrams

By definition, a telegram is valid where:

a) the CRC check finds no error;

b) the telegram arrives within the defined time tolerance limits (see clause 6); and

c) thel

ength of the telegram is correct.

Additionally, the MST is only valid if the info byte indicates a valid communication phase (0-4).

10.2.1 Failure of a telegram (MST, MDT, AT)

When a fd

a) on
commg

b) the pynchronization of the interface shall be maintained;

c) several counters (internal) shall be incremented for missi

d) an 4

The follow
fail:

ilure occurs in an MST, MDT or AT, the master and slave shall respgh

he basis of the last correct command values, the drive
nd values to replace the missing telegram;

T is sent only when the MST has been received.

ing are the error patterns for all communicati

Table 18 - Loss or failure of stersychronization telegram (MST)

follows:

rnal

O successive MSTs

CP Reaction in master Reaction in the drive (slave)

0 The master registers the rin . i Non \/

losed only after the mas i i )
umber of successive MS i
ny errors. This is the|pre-condition for
CP1.
1 None. BeginWh 1, the masteriqo longer None
erforms monitoriw T,
A\

2 None \\ \\/ None

3 NO \ The slave automatically returns to CPy and waits for the
MST of CP,. The drive sets the ‘communication error| bit’
in C1D (see annex C).

4 None \) The slave automatically returns to CP, and waits fof the
MST of CPy. In addition, all its connected drives which
are running are shut down in the best possible way.| The
drives set the ‘communication error bit' in C1D (see
annex C).

NOTE - Monitoring, see 10.4.
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Les réactions suivantes sont les configurations d'erreurs relatives a toutes les phases de
transmission lorsque la liaison secondaire enregistre deux MDT qui sont successivement
défaillants.

Tableau 19 — Défaillances des messages de données relatives a la liaison principale (MDT)

CP Réaction dans la Réaction dans le dispositif d’entrainement
liaison principale ) (liaison secondaire) 2

0 Aucune

1 Aucune

2 Aucune

B Aucune

a (see note 1) En CP,, la défaillance de deux MDT successifs epfralner bs

meilleures conditions possibles des dispositifs lés par la

liaison secondaire (voir 5.2). La liaison secordairg refourne@ end le MST
de CPy. Les dispositifs d’entrainement sélecti
transmission” en C1D (voir annexe C).

NOTES \
1) Réaction dans la liaison principale: pas de réaction dans aucu
2) Voir 10.4 pour la surveillance. ~

Les|réactions suivantes sont les d’efre relayves a toutes les phases de
trangmission lorsque la liaison secondaire enregistreydgux AT defaillants successifs.

qP &actiqn dans Taliaison prirgipale 4) Réaction dans le dispositif
d’entrainement (liaison sefondaire)

L La liaison principale repand en \\ndiguant WSItIf Aucune ¥
d’entrajaement manqu s I'affichage ¥

32 La I|alw\a©\tou é a nte de fermer la boucle. Aucune
k2 La Im@/\\xlpé\ \@e a CB? et tente de fermer la boucle. Aucune 3

42 laison principale\répand, [orsque cela est applicable, par une Aucune ¥
reur mémorisée dans la commande

3)Réaction dans le dispositif d’entrainement qui réagit indirectement & la remise a zéro CPq.

HPouTfaSuTveittante voir 107

10.3 Changement de phases de transmission
10.3.1 Phases de transmission croissantes

La séquence des phases de transmission en ordre croissant (0, 1,.., 4) doit étre conservée.

Si cette séquence n'est pas conservée, la liaison secondaire doit retourner a CP,. Le bit
d'erreur de transmission est sélectionné en C1D.
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The following are the error patterns for all CPs when the slave registers two successive MDT

failures:
Table 19 - Failure of master data telegrams (MDT)
cpP Reaction in master 1) Reaction in the drive (slave) 2)
0 None
1 None
2 None
3 None
4 see note 1) In CPy4, the failure of two successive MDTs will result in the pwn
of those drives that are controlled by the slave (see 5.2). Po
and waits for the MST of CPq. The drives set the ‘com 1D
(see annex C).
NOTES
1) Redction in the master: no reaction in any CP. The master will react indireefly tq_the belavior of the drive.
2) Monitoring, see 10.4

The following are the error patterns for all CPs whe avle registers two successivg AT
failures.
Table 20 - Failure-of drive telegrams )
CP }h{ction}iux@t&{‘l) \\ \/ Reaction in the drive (slave) A)
T
1 The master respondsR/in icating\ihat a drive,js\aissing on) e display 1) None 3)
22) The master returns tot:let\sQ\x%eNing. None 3)
32) The masterr urn 0 Oand%n%k&\cki ring. None 3)
42) The master respands whexe apglicab \hsah/error handling procedure None 3)
tored in the cdntrol unjt and\then eturns CPg and attempts to close the
NOTES
1 The
2) Erd
3) Redction inthe drive: the drives react indirectly to the reset of CP.

4) Monitoring, see 10.4.

10.3 Changing the communication phases

10.3.1 Ascending communication phases

The sequence of the CPs in ascending order (0,1,..,4) shall be maintained.

Where this sequence is not maintained, the slave has to return to CPg. The communication

error bit is

set in C1D.
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10.3.2 Phases de transmission décroissantes

1491 0O CEI:1995

Un changement des phases de transmission en ordre décroissant est uniquement effectué par
l'intermédiaire de CP. La progression, a partir de CP, s'effectue conformément a l'article 9.

Si la liaison principale passe d'une phase de transmission supérieure a une phase de
transmission inférieure autre que CP, la liaison secondaire doit alors immeédiatement retourner
a CP, et attendre le MST de CPq transmis par la liaison principale. Le bit d'erreur de

transmission est alors sélectionné en C1D.

10.4 Surveillance (présentation générale)

10.4.1 Surveillance dans la liaison principale

N
CPg | CPq |/\k:P2,\ |\CP3 | CPy
Suryeillance du MST avec: /\ \
Confroéle CRC X N \ 3 -
Confréle de la longueur du message X \— x \ / - -
Suryeillance du MDT avec: < \ § \
Confroéle CRC / \\ \ = - -
Confréle de la longueur du message h ( —§ 7 R \ \/ - - -
Suryeillance de I'AT avec: A > / \ N >
Confroéle CRC \ =2 \ )x X X X
Confréle de la longueur du message /L \ X X X X
Confréle de la synchronisation (\ —) X X X X
Conjpteurs d'erreurs 1, (C@W \BS\) 3\>
messages successives (v&eur aximum = 2)
Conppte des defalllances e X - - - -
Conppte des déf(a@s OEMDT < \/ - - - - -
Conppte des defalllan s A - - X X X
Conjpteur d’erreuf\?ﬁa< Walllances
de messages}s&le im
Conjpteur d&MS‘Ws\{DN\G@Z - - - - -
Conf (E@TW (@\00029) - - - - -
Con pteuh’eg\ |IIa}v\es T - - - X X
NOTE =X = stiyejtance/contrble nécessaire; — = surveillance/contréle non nécessaire
10.4.2 Surveillance dans le dispositif d’entrainement (liaison secondaire)
CPg | CPp | CP2 | CP3 | CPyg
Surveillance du MST avec:
Contrdéle CRC X X X X X
Contr6le de la longueur du message X X X X X
Octet info X X X X X
Contr6le de la synchronisation - - - X X
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10.3.2 Descending communication phases

— 259 -

A change of the CPs in descending order is only accomplished through CPq. The progres-sion
from CPq is accomplished in accordance with clause 9.

Where the master switches from a higher CP to a lower CP other than CPgq, the slave shall then
immediately return to CPg and wait for the MST of CPg from the master. The commu-nication
error bit is then set in C1D.

10.4 Monitoring (overview)

10.4.1 M

onitorina in the master.
1

RN

7

EAN

CPyg

MST monito

Fing with :

NN

CRC checki

9

Telegram le

hgth checking

X

X

MDT monitg

ring with:

CRC checki

19

N\
-\

Telegram le

hgth checking

AT monitorifg with

N\
S

CRC checki

hg : \

Telegram le

hgth checking AN

Timing cheg

K

Error count
maximum v

brs 1 (count successive gram
lue = 2)

Count of Mg

T failures

Count of M[J

T failures

Count of AT]

failures

Error counts
maximum v

rs 2 (count aII teI

MST error c

MDT error ¢

bunter (IDN 00 8)

bunter (@N M \

Count of AT]

faHur

NOTE {

\mzkto g/\t\ec\k‘»qg/% necessary; — = monitoring/checking is not necessary

10.4.2 M

bnftoring in the drive (slave)

CPo

CPq1

CPo

CP3

CPyg

MST monitoring with:

CRC checking

Telegram length checking

Info—byte

Timing check

X | X | X | X

X | X | X | X
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Surveillance du MDT avec:

Contréle CRC

Contr6le de la longueur du message - X X X X

Contr6le de synchronisation - X X X X

Surveillance de I'AT avec:

Contrdle CRC

Contrdle de la longueur du message - - - - -

Compteurs d’erreur 1 (compte les défaillances de
messages successives, valeur maximale = 2)

Compte des défaillances MST - = X X

Conjpte des défaillances MDT - - (— X X

Conjpte des défaillances AT - A - C\ \ _

Conjpteur d’erreur 1 (compte toutes les défaillances de
megsages, valeur maximale =2 16 —1)

Conjpteur de MST erroné (IDN 00028) - \_ x \\ / X X

N
Conjpteur de MDT erroné (IDN 00029) - < \\ - B - X
N

Conjpte des défaillances d’AT - - - -

NOTE - X = surveillance/contrdle nécessaire; — = surveye\né\e/co trgle Ror%@essaim.

10.5 de\transyport
Un g1 un dispqsitif dentrainement adressé ne sélecj;onne pas
son cles de transmission au cours (les CP, a
CP4 nregistré comme absent si le bjt AHS n'a
pas ps d'identification maximal de| dispositif
d'en
Réaction dans le dispositif d’entraijnement
(liaison secondaire)
est trapismis a l'opérateur. La | Pas de réponse possible.
ne procédure de gestion
mémorisée dans la commande
e & CP, ensuite

10.4 sages d'erreur dans la voie de service
Un message d r valable pour la liaison principale est présent dans la voie de sgrvice si le

dispositif d entralnement selectlonne Ie bit 2 dans le mot d'état du dlsposmf d' entrame-ment a

aimarrer 5 ‘ u mot de

commande de la liaison pr|nC|paIe (voir art|cle 7).

CP Réaction dans la liaison principale Réaction dans le dispositif d’entrainement
(liaison secondaire)
2-4 Affichage d’un message d’erreur L’étape en cours de traitement est interrompue, le bit

occupé (bit 1 dans le mot d’'état) est mis a “0” (voir
7.4.2.3)
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MDT monitoring with:
CRC checking - X X X X
Telegram length checking — X X X X
Timing check - X X X X
AT monitoring with:
CRC checking - - - - -
Telegram length checking - - - - -
Error counters 1 (count successive telegram failures,
maximum value = 2)
Count of MYT failures - - - \ X
) N
Count of MOT failures - - = (\ X
Count of AT[failures - - <— \ -
Error countgrs 2 (count all telegram failures,
maximum value =2 °- 1)
AN
MST error cpunter (IDN 00028) - \ \ X X
N
MDT error cpunter (IDN 00029) - —\ - \ - X
Count of AT[failures —/\K } /—/\ - - -
NOTE { X = monitoring/checking is necessary ; = nitor{'r@khe%ing is(not e s;@;}
10.5 Redction to handshake timeout
A handshgke (HS) timeout %s ed>drive does not set its AHS-bit in the
Status woyd after 10 communi 4. During CP4, a drive is registerefl as
not presept where the A a logical '1' within the maximum drive
identificatlon time (sgexclause 9).
cP ( \%é&c@nw Reaction in the drive (slave)
2-4 Error message nt to he\xqa;:g?The master responds | No response possible.
with ap~errok handling-procedure that may be stored in the
contr{lﬁ\akthe switehes back to CPq
N\
10.6 Redpon sgages in the service channel
A valid erfor message-fgr'the master is present in the service channel when the drive sets pit 2
in the drive{status word to logical '1' and the AHS-bit of the drive equals the MHS-bit of the
master control word (cnn clause 7)
CP Reaction in master Reaction in the drive (slave)
2-4 Display of an error message The step currently being processed is interrupted, the busy bit

(bit 1 — status word) is set to '0' (see 7.4.2.3).



https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 262 - 1491 0O CEI:1995

10.7 Compteurs d'erreurs dans les liaisons principale et secondaire

Les compteurs d'erreurs 1 dans la liaison principale comptent les défaillances successives du
MST en CP, et les defaillances successives de I'AT commencant en CP,. Il existe un compteur
MST1 et différents compteurs 1+1 pour chaque dispositif d’entralnement. Quand un de ces
compteurs a pour valeur 2, la liaison principale doit retourner en CP, et redémarrer
I'initialisation.

Tableau 21 - Etats des compteurs d'erreurs 1 dans la liaison principale

Défaillances du message selon 10.2 Compteurs d’erreur 1 (MST, AT) +1
Message valable Compteurs d’erreur 1 (MST, AT) =0
{“nmptnllrc derreur (I\/IQT’ AT) >2 Retourner a f‘DU ot redémarrer I'initialisation

Les ' afai i ifS) ‘Rentrainement
com efai i , } WptE MBT 1 d’'un
dispositif d’ i iai iy Rriéeretourng en CPj et
atte ui sont en
fonqti dispositif
d’en

Défaillances du MST selon 10.2 & & Cgmptet}rg dMur T'(MST) +1

MST valable Con})@ursﬁ'@m&ﬂr 1 (MST) =0

Compteurs d’erreur 1 (MST) = 2 WPO, attente du MST de CPy, arrét en

CRy seutement, sélection du bit d’erreur de
(\ frangmission en C1D

Les|compteurs d'erkeurs

nces MDT dans les dispositifs d’entrainement comptent
les défaillan i I/en CP,. Si le compteur MDT d'un| dispositif
d’entrainement\a . i n secondaire appropriée retourne en CP ef attend le
MST S ntrainement connectés qui sont en fonctionnement sont
arrélt' S itions possibles. Les dispositifs d’entralnement sélgctionnent
leb [

pour les défaillances du MDT en CP 4

Défaw d)}MDT selon 10.2 Compteurs d’erreur 1 (MDT) +1

MDT valable Compteurs d’erreur 1 (MDT) =0

Compteurs d’erreur 1 (MDT) = 2 Retour en CPy, attente du MST de CPy, arrét des
dispositifs d’entrainement, sélection du bit d’erreur
de transmission en C1D

Les compteurs d'erreurs 2 pour les défaillances AT (chaque adresse d'entrainement a son
propre compteur) dans la liaison principale comptent les défaillances de I'AT selon 10.2. Si
plus de deux AT consécutifs ne sont pas valables, les suivants, eux-aussi non valables, ne
sont pas comptés. Les compteurs sont remis a zéro lors du passage de CP, a CP3 et sont
incrémentés en CP5; et CP, a une valeur maximale de 216-1, (FFFF)y4. Il y a différents
compteurs pour chaque dispositif d'entrainement. Les compteurs de défaillances de I'AT

doivent étre lisibles dans la liaison principale pour certification.
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10.7 Error counters in the master and the slave

— 263 -

Error counters 1 in the master count successive MST failures in CPy and successive AT
failures starting in CP,. There is one MST counter 1 and different AT counters 1 for each drive.
When one of these counters has the value 2, the master has to return to CPgy and restart the

initialization.

Table 21 — States of error counters 1 in the master for MST and AT failures

Telegram failure according to 10.2

Error counters 1 (MST, AT) +1

Telegram valid

Error counters 1 (MST, AT) =0

Eror counters 1 (MST, AT) =2

Return to CPq and restart initialization /\

When the[MST-counter 1 of a drive has the value 2, the appropriat
waits for the MST of CPg. (During CPy4, all its connected drives which ar
in the bes} possible way.) The drive sets the communication epforbit in

Table|22 — States of error counters 1 in the drives foyMST-failu

CPy.
and
own

MST failures according to 10.2

@
Errgc\@neé/(l\ﬁ) \ +1

MST valid

érrc?r c@nters\{ (Mg?)) )\/ =

Error counters 1 (MST) < 2

seflcommunication error bit in C1D

w o8P, MST of CPg, shutdown in CP4
onl

Error counters 1 for MDT-fa
the MDT ¢ounter of a drive

the MST ¢f CPg. Al
way. The frives se\‘

Thble 23 — of

eys 1 in the drives for MDT-failures in CP

hen
5 for
ible

MDT failureéw to\0.2 x Error counters 1 (MDT) +1
MDT v/ﬁfl?j\\ \\ \ Error counters 1 (MDT) =0

Error WDH\EQ\)

Return to CPg, wait for MST of CPg shutdown drives,
set communication error bit in C1D

Error counters 2 for AT-failures (each drive address has its own counter) in the master ¢

punt

all AT-failures according to 10.2. If more than two consecutive ATs are invalid, the invalid ATs
over two are not counted. The counters are reset to 0O during the transition from CP, to CP3 and

are incremented in CP3 and CP4 to a maximum value of 216_1, (FFFF)y. There are different
counters for each drive. The counters for AT-failures have to be readable in the master for

certification.
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Tableau 24 - Etats des compteurs d’erreurs 2 dans la liaison principale
pour les défaillances de I'AT

CPq, CPq, CP2

Défaillances du message selon 10.2 Compteurs d’erreurs 2 (AT):  inchangé

Message validé Compteurs d’erreurs 2 (AT):  inchangé

Commutation de CP» a CP3 Tous les compteurs d’erreurs 2 (AT) =0

CP3,CPyg

Défaillances du message selon 10.2 Compteurs d’erreurs 2 (AT) +1

hﬂneea:r\ valida {‘nmprnnre deaerrairc 2 (I\T): inﬁhangr’\

Compteurs d’erreur 2 (AT) = (FFFF)H Compteurs d’erreurs 2 (AT): ( incha*fgg’
Les|compteurs d'erreurs 2 des défaillances MST dans les dispo 't|f comptent
toutps les défaillances MST selon 10.2 en CP5; et CP,. Si écutifs ne
son{ pas valables, les suivants, eux-aussi non valables, compteurs
de MST erronés ont pour IDN 00028 dans chaque dispasiti nt étre lus
et nfis a zéro par la liaison principale dés CP,. La va gt (FFFF)
(voif annexe C pour la description d’IDN 00028)

Tableau 25 - Etats des compte erreyrs t
s défaillanc
CPQ) c}\cp
Défaillances du message selon 10.2\ (\ Bo{n eurs d'erreurs 2 (MST): inchangé
Message valable < ( \) ompteurs d’erreurs 2 (MST): inchangé
I\ ) O\ N
\ S >CP3, CPy

Défaillwmge%n\m\z \ Compteurs d’erreurs 2 (MST): +1

Messag/a\gak{ Compteurs d'erreurs 2 (MST): inchangé

Cog{e\ﬁ d&&x{ ZMT) FF)H Compteurs d’erreurs 2 (MST): inchangé
Les|c 2 des défaillances MDT dans les dispositifs d’entrainemeny comptent
toutps les défaillances’MDT selon 10.2 en CP,. Si plus de deux MDT consécutifs ng sont pas

ivapts, eux-aussi non valables, ne sont pas comptés. Ces compteurs de MDT

errones,'ent pour

vaI]:)les, les

N 00029 dans chaque dispositif d’entrainement et peuvent étre luls et remis

a zqro.par la liaison principale dés CP,. La valeur maximale de ce compteur est (FFFF)y (voir

annexe C pour la description de IDN 00029).

Tableau 26 - Etats des compteurs d'erreurs 2 dans les dispositifs d’entratnement

pour les défaillances MDT

CPq, CPq, CPy, CP3

Défaillances du message selon 10.2 Compteurs d’erreurs 2 (MDT):  inchangé

Message valable Compteurs d’erreurs 2 inchangé
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Table 24 — States of error counters 2 in the master for AT-failures

CPq, CP1, CP2
Telegram failures according to 10.2 Error counters 2 (AT): not changed
Telegram valid Error counters 2 (AT): not changed
Transition from CP» to CP3 All error counters 2 (AT) =0
CP3, CPyg

Telegram failures according to 10.2 Error counters 2 (AT) +1
Telggram valid Error counters 2 (AT): not chanqeﬂ'\
Errar counter (AT) = (FFFF)y Error counters 2 (AT): not chan d(\

Error coumters 2 for MST-failures in the drives counts all MST-failu aceor anc\WM(LO.Z
in CP3 anfl CP4. If more than two consecutive MSTs are invalid, the i TS\over two are
not countg¢d. These MST error counters have the IDN 0002 e aRd can be fead
and reset|by the master from CP, on. The maximum val i is)(FFFF)H (see
annex C fpr the description of IDN 00028).

Table 25 — States of error CONS 2 in(th

&
e (X

Telggram failures according to 10.2 \N\te}s\%(MST) not changed

Telggram valid \ \ B{or c\bQW(MST): not changed
NN ~
AN

Telggram failureg’acci diE to 10. 22 rror counters 2 (MST) +1

Telggram valid N Error counters 2 (MST): not changed

Error counters 2 M\?\FFPRH > Error counters 2 (MST): not changed
Error countey | i i -fai i ith 0.2
in CP4. I not
counted. ] and
reset by t nex
C for the ¢

Table 26 — States of error counters 2 in the drives for MDT-failures
CPq, CPq, CP2, CP3
Telegram failures according to 10.2 Error counters 2 (MDT): not changed
Telegram valid Error counters 2 (MDT): not changed
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CPy
Défaillances du message selon 10.2 Compteurs d’erreurs 2 (MDT) +1
Message valable Compteurs d'erreurs 2 (MDT):  inchangé
Compteurs d'erreurs 2 (MDT) = (FFFF)y Compteurs d’erreurs 2 (MDT):  inchangé

11 Seéquences fonctionnelles

11.1 Généralités

Les séquences fonctionnelles suivantes décrivent les commandes de procédure et les bits en

temps réel et leurs applications en plus de détails. Les IDN se réfé
paramétres des données standardisées (voir 8.1.3.1)

11.4 Affectation des bits en temps réel

Cas|1: affectation d'un IDN # 0 a un bit en temps réel, quan¥
en temps réel n'est activée (voir figure 63).

003P1/00303 est écrit. L'état du bit d'état en tenips [eg
rem|se a zéro du bit occupé.

a l'ens

emble de

ion a ce bit

7 de I'IDN
0 avant la

Le qalcul du bit de contréle en temps\ré narrex dans de dispositif d'entrainement avant

la r¢mise a zéro du bit occupé. Le cul du

printipale avant que le dispositif d’'e traffme

Denfande d'écriture pour donpées\(glément
d'IDIN 00301/00303 (ou|0Q305/80307)

(bit 1 mot de commandg
AHY du disposi v
(bit @ mot d'état)

Bit dccupé | 1
(bit 1 mot d'état) oer | _
. ) D?Iflnl I |
Etat|du bit ¢& com ¢ p | /] 1
(bit 7/6 mot de comm ¢ %///% | I :
I Pas defini | : Dein :_»
tat|du bitdé be & - } T /=
(bit /6 mot.d'&ta mmmmmmnn // iz
o |
Pas défini | |
Calquihdu’bit de commande en temps | [TTT1 T//TT 1711
réel dans e dispositit dentrainement : LB QP B
|
| -
Calcul du bit d'état en temps réel | :
dans la liaison principale /]

Figure 63 — Affectation d'un IDN # 0 aux bits en temps réel
(sans autre affectation active avant)
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CPyg

Telegram failures according to 10.2 Error counters 2 (MDT)

+1

Telegram valid

Error counters 2 (MDT):

not changed

Error counters 2 (MDT) = (FFFF)y

Error counters 2 (MDT):

not changed

11 Functional sequences

11.1 General

The follow
applicatio
8.1.3.1).

N in more detail. The IDNs refer to parameter set 0 of

11.2 Assjgnment of real-time bits

Case 1: Alssignment of an IDN # 0 to a real-time bit, when no 4
bit is active (see figure 63).

The statg of the real-time control bit shall be d
IDN 00301/00303 is written. The state of i
before thg busy bit is reset.

The evaluyation of the real-time control bi
reset. The
drive has

ing functional sequences describe procedure commands and real-time bits and

the st r

heir

ed ta (see

0 this real-fime

¥ of
test

it is
the

of IDN 00304/00303 (or 0830 11
(Bit 1 coor
Drive AHS 1
' /1
[ R I
! D_elfined : I
~ /1 1
: |
. Not deﬂned! | Defined :_»
; > ) 117
(BIt-7/6 status word) v y mm :
Mot defined : I |
Evaluation of the real-time | | T T T T T7//TTTT7
control bit in the drive : I R N I
|
| -
Evaluation of the real-time | :
status bit in the master /]
Figure 63 — Assignment of IDN  # O to the real-time bits

(no other assignment was active before)
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Cas 2: affectation d'un IDN = 0 a un bit en temps réel, quand aucune autre affectation n'est
activée (voir figure 64).

L'état du bit de commande en temps réel doit rester défini jusqu'a ce que le dispositif
d’entralnement remette a zéro le bit occupé. L'état du bit d'état en temps réel doit, au
minimum, étre défini avant la remise a zéro du bit occupé par le dispositif d’entrainement.

Le calcul du bit de commande doit cesser avant que de dispositif d’entrainement remette a
zéro le bit occupé. Le calcul du bit d'état en temps réel doit cesser dans la commande
numérique quand I'élément 7 est écrit.

Dﬂlllallu‘c d‘éblilulc pUL.II UIUIIIIéCD (éiélllCIIL _I') /\
d'IDN 00301/00303 (ou 00305/00307) /1
(bit 1 mot de commande) (\K o\

AHS du dispositif d'entrainement : ’\
(bit 0 mot d'état) e m— )

Bit occupé :

(bit 1 mot d'état) \

Etat du bit de commande en temps réel

|
|
(bit 7/6 mot de commande) : ! N\ :W
I | o Pasldefini
Défini \ |

Etat du bit d'état en temps réel

I~ ; \
(bit 7/6 mot d'éta) Q \K///// Yy /’//////////////////
T !
,

\tﬁgdefml |
/

Calcul du bit de commande en temps 1 I /] |

réel dans le dispositif d'entrainemen \}Ql |I
|

| !

\7
v}
58
El

Cas|3: ’ Z 0&"un bit en temps réel, quand une autre affectation a ce vit en
tem '

L'étatd D sommande en temps réel doit rester défini par la commande pumérique
jusqu’s ‘ demande d’écriture pour I'élément 7 soit envoyée. Quand le bit dccupé est

séle dispositif d’entrainement, le nouveau bit de commande en temps$ réel doit
étre| envoyé. Le calcul de l'ancien bit de commande en temps réel est effectu¢ dans le
dispositif d’entrainement jusqu’a ce que le bit occupé soit remis a zéro.

Dans la période entre I'écriture de I'élément 7 et la remise a zéro du bit occupé, c’'est a la
commande numérique de s’assurer que la valeur du bit de commande en temps réel transmis
ne conduise pas a des modes de fonctionnement non permis ou a des erreurs. Généralement,
cela n’est permis que pour les bits de commande “non occupés” pour lesquels la valeur
contenue dans le dispositif d’entrainement n'a pas de signification & ce moment.

Le passage entre un bit de commande en temps réel actif et un autre n'est slire que si
|'affectation de I'IDN 0 est utilisée. La commande numérique doit tenir compte de ces regles
pour la commutation.
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Case 2: Assignment of IDN = 0 to a real-time bit, when another assignment to this real-time bit
is active (see figure 64).

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

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

Write request for data (element 7)
of TDN 00301700303 (or 00305/00307)
(Bit 1 control word)

rive AHS |
(Bit O status word) t /\

Blusy bit (Bit 1 status word)

Sjate of real-time control bit
Bit 7/6 control word)

/\De ed —>1R \
o,

AN

e =
N7 [:_

—~

Defined —IL‘

(0))

tate of real-time status bit
Bit 7/6 status word)

—

m

valuation of the real-time
bntrol bit in the drive

(@]

Eyaluation of the real-time
stptus bit in the master

/1

Case 3. A time
bit is active (see figur'e G

The state vrite
request fd time
control bit b nNo

In the per|od’ frem writing element 7 until the busy bit is reset it is up to the control unit to fake
care that the value of the transmitted real-time control bit does not lead to unallowed operation
states or errors. Generally this is only possible for ‘not active’ real-time control bits, for which
the value in the drive has no meaning at this time.

The transition from an active real-time control bit to another is only safe if the assignment of
IDN 0 is used. The control unit has to handle the switching according to these rules.
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L'état de I'ancien bit d'état en temps réel ne doit pas devenir indéfini avant la réception de la
demande d'écriture. L'état du nouveau bit d'état en temps réel doit étre défini avant la remise a
zéro du bit occupé.

Le calcul du bit d'état en temps réel dans la commande numeérique de lI'ancienne affectation ne
doit étre effectué que lorsque la demande d'écriture de I'élément 7 est envoyée. La nouvelle
affectation ne doit pas étre calculée avant que le dispositif d’entrainement n'ait remis a zéro le
bit occupé.

En cas d'erreur, l'ancienne affectation reste valable. Dans ce cas, le calcul est a nouveau
validé dés que le bit occupé est remis a zéro.

Demande d'écriture pour données (élément 7) ~
d'IDN 00301/00303 (ou 00305/00307)
(bit 1 mot de commande)

AHS du dispositif d'entrainement : /
(bit 0 mot d'état)

Bit occupé

[

|

(bit 1 mot d'état) I
. ) Défini -'r/\' k\De ]

Etat du bit de commande en temps réel ‘\ w %
(bit 7/6 mot de commande) Ancien &ty 7| Nouve tat

Pas [{ A

. . &fini definpy M

’*\/

_*______

Défin
Etat du bit d'etat en temps réel AN
(bit 7/6 mot d'état) n &t :\//W/ / / :Nouvel Btat
\ | Pas défini I |
|
|
| Ancien état || Nouvel fétat
| T
I [
! || Nouvellétat

11

cedur@peut éfre commandée soit par la commande numérique, soit par lg dispositif

par le dispositif d’entrainement

Les Tonditions suivantes doivVent eire TeSpeclees.

- le retour de position est connecté au dispositif d’entralnement et Il'acquisition de la
position présente est effectuée par le dispositif d’entrainement;

- linterrupteur de retour est directement connecté au dispositif d’entrainement ou a la
commande numérique.

Avant que la commande numérique ne démarre la procédure de retour a la position de
référence par le dispositif d’entrainement en mettant en place et en validant la commande de
procédure IDN 00148, la commande numérique doit affecter les signaux d’état et de commande
nécessaires aux bits en temps réel par la voie de service.
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The state of the old real-time status bit shall not become undefined before the write request is
received. The state of the new real-time status bit shall be defined before the busy bit is reset.

The evaluation of the real-time status bit in the control unit for the old assignment shall only be
done until the write request for element 7 is sent. The new assignment shall not be evaluated
before the drive has reset the busy bit.

In the case of an error the old assignment remain valid. In this case the evaluation is allowed
again as soon as the busy bit is reset.

Write request for data (element 7)
0f TDN 00301700303 (or 00305/00307)
(Bit 1 control word) |
Drive AHS | I A
(Bit O status word) /\

11

|

Busy bit (Bit 1 status word) |
|

Defined ™t I“ Deflned

State of real-time control bit I Y
(Bit 7/6 control word) Old State' Wi\ ~ ?ﬁe\

Not |
Defined -DL defined |

State of real-time status bit

(Bit 7/6 status word) O'd Jate | W W /
< N\ I€ Not r!kefl

Evaluation of the real-time bl ot |
control bit in the drive \\\s + New state

|

Evaluation of the real-time I
New state

status bit in the maste /] !

Defined

New state

0 to the real-time bits
s active before)

11.3 Homi

The homi
procedure

controlled by the control unit or by the drive. There| are
goth possibilities.

11.3.1 Dui ing procedure command

The followi

— the pagsition feedback is connected to the drive and the actual position acquisition is done
by the trive:

— the home switch is connected directly to the drive or to the control unit.

Before the control unit starts the drive-controlled homing procedure by setting and enabling the
procedure command IDN 00148, the control unit shall assign the necessary control and status
signals to real-time bits via the service channel.
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en place et validée I |

Bit de changement de commande
de procédure (bit 5 mot d'état) 4 ),--if-.i

(dispositif d'entrainement arrété) £

Interrupteur de retour a la
position initiale (IDN 00400) 1 .

T
Impulsion du marqueur de | /

référence du verrouillage

4
\ 4
Impulsion du marqueur de | | | | !

AY
retour de position “ /
Etat de la valeur de retour de

position réelle (IDN 00403)

* Pendant cette période, la commande numérique doit lire la valeur de ¢ IDN 00047)
du dispositif d’entrainement.
Figure 66 — Séquence des bits pour le retour a la
commandé par le dispositif d’entral
E
Interrupteur de retour ala 1]
position initiale (IDN 00400) 0: Qr/ﬂ
|
' '
Impulsion du marqueur de " M 1 / O \>
retour de position b /\l : y B
|
' ", .
Vitesse de retour a la E 1 >\ . 56 l?epfé?é?zndclémarqueur
position initiale (IDN 00041) ! \'.|\> \
|
' '
Vitesse du dispositif : % VYoo cTaa
d'entrainement : \\ AN \
[l / \
. ' NV /7 EANY
Point zéro de lajmal ] 0
—> Point de référgnce

NOTES

9,

tion de‘déplacement du .ot de référence 1 ou 2
—

(IDN 00150/5 00151)
>

Distance de référence 1 ou 2
(IDN 00052/00054)

e 67 — Schéma de retour a la position de référence
commandé par le dispositif d'entrainement

La commande de procédure "retour a la position de référence sous la commande flu dispositif

2)

3)

4)

d'entrainement” (IDN 00148) est selectionnee et validee.

Le point de départ du dispositif d'entrainement n'est pas encore référencé au point zéro de la
machine. Le dispositif d'entrainement commute en commande de position interne et remet a zéro le
bit "état de la valeur de retour de position" (IDN 00043)

En tenant compte de la direction de départ déterminée par le paramétre de retour a la position de
référence"” (IDN 00147) et l'accélération de retour a la position de référence (IDN 00042), le
dispositif d'entrainement accélére jusqu'a la vitesse de retour a la position de référence
(IDN 00041).

En reconnaissant le changement de signal programmé sur l'interrupteur de retour a la position de
référence (programmé par le parametre de retour a la position de référence IDN 00147), le
dispositif d'entrainement trouve I'impulsion du marqueur de retour de position suivante et la prend
comme valeur de référence. Le dispositif d'entrainement peut avoir une fonction interne pour
réduire la vitesse apres reconnaissance du signal de l'interrupteur de retour a la position de
référence (pointillé de la figure 67). Cette fonction ne fait pas partie de la spécification de
I'interface SYSTEME.
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H(

Pd
md

H

(I0

Ve

NOT

Procedure command
set and enabled | |

Procedure command change

bit (Bit 5 status word) , ),--if-.{
(drive stopped) |\ -+
\ /
Home switch (IDN 00400) “q S
Latch reference marker | '
pulse \ /

Position feedback | | \
marker pulse L Vs

Actual position feeback

value status (IDN 00403)

* During this period, the control unit has to read the position command value (IDN Q0047) f the\dtive.

Figure 66 — Bit sequence for drive controlled homing

:
]

)

1.

me switch (IDN 00400) OE

sition feedback
rker pulse

ming velocity
N 00041)

locity of the drive

Machine zero point

. . )
N\ Motign directen__y,. E| Reference point
Q ' oft e i Reference' offset 1 or 2
—EIErENCE
)
]

! (IDN 00150/5 00151)
: . >
\}eference distance 1 or 2
(IDN 00052/00054)
67 — Drive controlled homing diagram
ES

1)/ The procedure command ‘drive controlled homing’ (IDN 00148) is set and enabled.

2) Start-point of the drive not yet referenced to the machine zero point. The drive switches into
internal position control and resets the bit ‘position feedback value status’ (IDN 00043).

3) Taking the start direction into account which is determined by the homing parameter (IDN 00147)
and the Homing acceleration (IDN 00042) the drive accelerates to the homing velocity (IDN 00041).

4) Recognizing the programmed signal change at the home switch (programmed by the homing
parameter IDN 00147) the drive finds the next position feedback marker pulse of the feedback as the
reference marker pulse. The drive may have an internal function for reducing the velocity after it has
recognized the home switch signal change (dotted line in figure 67). This function is not part of the
SYSTEM interface specification.
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Le dispositif d'entrainement réduit la vitesse jusqu'a l'arrét en utilisant I'accélération de retour a la
position de référence.

La reconnaissance de l'impulsion du marqueur de référence de retour de position dans le dispositif
d'entrainement conduit a la détermination de la valeur de retour de position 1 ou 2 (valeur de retour
de position 1 ou 2 = distance de référence 1 ou 2 + décalage de référence 1 ou 2 + distance a
I'impulsion du marqueur de référence. Les signes de ces données de position doivent étre prises
en compte). Dés que la valeur de retour de position 1 ou 2 par rapport au point zéro de la machine
est entré dans le message du dispositif d'entrainement, le dispositif d'entrainement met en place le
bit de changement de commande de procédure (bit 5 dans le mot d'état, indiquant que le retour a la
position de référence commandé par le dispositif d'entrainement a été correctement exécuté).

Ensuite, la commande numérique annule la commande de procédure et le dispositif d'entrainement
suit les valeurs de commande de la commande numérique.

En fonction de la structure de la commande numérique (spécifications du constructeur,
indépendantes de la spécification de l'interface SYSTEME), on distingue deux cas:

8)

2 Les signes des données de position dépendent de I3

commande d
pférence

a) la commande numerique affecte automatiguement une nouvelle val au dispositif
d'entrainement, afin de passer par le décalage de référence 1 ou 2 et i le point de

b) la commande numérique n'affecte pas de nouvelles valeur ifion (c'est-a-
dire que l'axe s'arréte prés de I'impulsion du marqueur de xéfé position), et

Le point de référence de I'axe. La commande numérigue appli 2 our tous les
autres dispositifs d'entrainement.

6le de la

nnées de

ommande

ffectations

valider le retour a la position de référgnce (IDN
00407);

- bit d'état en temps réel: enregistrement du marqueur de retour a la position

de référence (IDN 00408).

Si l'interrupteur de retour a la position de référence est connecté au dispositif d'entrainement,
I'affectation complémentaire est nécesaire:

- bit d'état en temps réel: interrupteur de retour a la position de référence (IDN

00400).

Ces affectations doivent étre effectuées avant le démarrage de la commande de procédure et
peuvent étre contrdlées par le dispositif d'entrainement.
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11.3.2 C

For the co

ca

5) The drive reduces the velocity to standstill using the homing acceleration.

6)  The recognition of the position feedback reference marker pulse in the drive leads to the setting
of the position feedback value 1 or 2 (position feedback value 1 or 2 = reference distance 1 or 2 +
reference offset 1 or 2 + distance to reference marker pulse. The signs of these position data have to
be taken into account.). As soon as the position feedback value 1 or 2 referenced to the machine zero
point, is entered in the drive telegram, the drive sets the procedure command change bit (bit 5 in the
status word, indicating that the drive controlled homing was executed properly).

The drive calculates a command value which equals the referenced position feedback value 1 or 2 and
the control unit reads this position command value (IDN 00047) from the drive and sets its command
value to this position.

7 Afterwards the control unit cancels the procedure command and the drive follows the command
values of the control unit.

DepemdiTg— o Comtror Ut fuTncHoTatity (manufacturer  SPeciiic, 1ot Subject tg STEM—teyface

specification), two cases can be distinguished:

a) the control unit automatically assigns a new position value to i i o0 go
b)  the control unit does not assign new position command values \j.e. i r the

8)  Reference point of the axis. The control unit continues Avith 3 pther

re commands available:

These commands m S ¢ iafly, if for example the control unit calculates| the
displacement and writé

11.3.2.1

For the cqrre s to
real-time ¢ontro

— real
— real

time contro homing enable (IDN 00407);

timé status bit: reference marker pulse registered (IDN 00408).

If the home switch is connected to the drive, additionally the following assignment is necessary:

— real

-time status bit: home switch (IDN 00400).

These assignments have to be made before the procedure command is started and may be
checked by the drive.
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Pour cette commande de procédure, trois cas peuvent étre distingués.

Cas 1: linterrupteur de retour a la position de référence est connecté a la commande
numeérique, le dispositif d'entrainement calcule seulement le signal "possibilité de retour a la
position de référence".

Commande de procédure I |

sélectionnée et validée

Bit de changement de commande | l

de procédure (bit 5 mot d'état)
Valider le retour a la position |
de référence (IDN 00407)

Interrupteur de retour de postion Non significatif dans le cas 1
initiale (IDN 00400) \ Pt

Impulsion du marqueur Y -
de référence de verrouillage |
Impulsion du marqueur de | | PAN (\

retour de position

Cas| 2: linterrupteur de retour a la position| de connecté au| dispositif
d'entrainement.
Cas| 2.1: le dispositif d'entrainement référence
(IDN 00400) & la commande numérigu

référence

gel Le dispositif d'entrainement ne calcule que

/
'l
\ /

§ I
\ s . .
Calcul dans la fommande numérique unigqugment
\ |

v/
référence de-verrauillage
ImpUisiondii marquélr de | |
retoyr'deposition

Figure 69 — Séquence de bits pour le retour a la position de référence
sous le contrdle de la commande numérique (cas 2.1)

Cas 2.2: le dispositif d'entrainement signale l'interrupteur de retour a la position de référence
(IDN 00400) a la commande numérique par le bit d'état en temps réel 2.

La commande numérique détermine la validation du retour a la position de référence
(IDNt00407) par le bit de commande en temps réel. Le dispositif d'entralnement ne calcule que
la validation du retour a la position de référence (IDN 00407) et l'interrupteur de retour a la
position de référence (IDN 00400).
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For the control unit controlled homing, three cases have to be distinguished:

Case 1: the home switch is connected to the control unit, the drive only evaluates the ‘homing
enable’ signal.

Procedure command I |

set and enabled
Procedure command | |

change bit (Bit 5 status word)
Homing enable (IDN 00407) |

Not significance in case 1
\\ - /
Latch reference marker .-~

pulse

Position feedback | | | | (\
marker pulse v

Figure 68 — Bit sequence for control unit controlledkhoming (easg 1)

Case 2: tle home switch is connected to the drive.

Case 2.1: time
status bit p.
The contrpl unit sets the homing enable (IDN_0048& rive

evaluatesihoming enable (IDN 00407) only

Procedure commal
et and enabled

Procedure 4@
Bit 5 status wofd

Homing enablé\(Ik

[
[ ]

!

/
|
|
/

\ [

Positign feey |

Figure 69 — Bit sequence for control unit controlled homing (case 2.1)

Case 2.2: The drive signals the home switch (IDN 00400) to the control unit via the real-time
status bit 2.

The control unit sets the homing enable (IDN 00407) via the real-time control bit. The drive
evaluates the homing enable (IDN 00407) and the home switch (IDN 00400).
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Commande de procédure I_
L

sélectionnée et validée
Bit de changement de commande
de procédure (bit 5 mot d'état) 4
Valider le retour a la postion |\ /
de référence (IDN 00407) T /
Interrupteur de retour & la position \‘~‘| |
initiale (IDN 00400) N /
Impulsion du marqueur de 4 !
référence de verrouillage ‘\\ /'
Impulsion du marqueur de | | | | | \\ H
retour de position </
Enregistrement de I'impulsion
du marqueur de référence (IDN 00408)
Laf parametre
der
11.3
Pou Erencé au
poin
3 procédure
‘calcul du
hine:
N 00052/
lent de la
rqueur de
on A\(IDN 00173), du marqueur de position B (IDN 00174) ou des|distances
apsolue ou 2 (IDN 00177/00178).
8) le dispositif d'entrainement calcule la distance entre le point zéro de la machine et le
point zéro du dispositif d'entrainement sans référence par la formule suivante (en

respectant les signes): déplacement 1 ou 2 = distance du point zéro de la machine -
position du marqueur A (IDN 00173). Le résultat est mis en mémoire par le parametre de
déplacement 1 ou 2 (IDN 00175/00176) et est valable pour les systemes incrémentés et

de retour a codage de distance;
4) le dispositif d'entralnement acquitte positivement la commande de procédure dés que

le déplacement est calculé et mis en mémoire;
5) la commande numérique lit le parameétre de déplacement 1 ou 2 dans le dispositif

d'entrailnement afin de fixer la valeur de commande par rapport au systéme référencé;

6) la commande numérique annule la commande de procédure "calcul du déplacement”;
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Procedure command I_

set
Pro
(Bit
Ho

Home switch (IDN 00400) \\\‘| \

Latch reference marker
pulse \ J
L | | |

and enabled
cedure command change bit
4
/
/
H

5 status word)
ming enable (IDN 00407) |\

Po

The progr
11.3.2.2

To calcul
reference

a) the

displadement’ (IDN 00171).
1) the control unit star
2) the drive calculatk

3)t
the

farker pulse < (

Reference marker pulse
Fegistered (IDN 00408)

sition feedback

procedure command ‘calcyl

drive calculates the displacement

for inckeme

istance fr

hot teférenced drive by the following formula (observing the signs): Displaceme

is

ate

—

4) +
hine

n A
r 2

nt of
nt 1
It is

={distance from machine zero point — marker position A (IDN 00173). The resu

or 2
stored In the displacement parameter I or 2 (IDN 00175/00176) and is valid

for

incremental and distance-coded feedback systems;

4) the drive acknowledges

the procedure command positively as soon as

displacement is calculated and stored;
5) the control unit reads the displacement parameter 1 or 2 from the drive to set the
command value to the referenced system;

6) the control unit cancels the procedure command ‘calculate displacement’.

the
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b) la commande numérique calcule le déplacement:

1) la commande numérique lit, dans le dispositif d'entrainement, les données
nécessaires au calcul (voir a);

2) la commande numérique calcule le déplacement 1 ou 2 = distance du point zéro de la
machine — marqueur de position A (IDN 00173);

3) la commande numérique écrit le parametre de déplacement 1 ou 2 (IDN 00175/00176)
dans le dispositif d'entrainement.

Point zéro du dispositif Impulsion du maraueur de
d'entrailnement non référencé np marq .
référence de retour de position

Point zéro de l ¢ Point de référence
\

Paramétre de : Position du :
]

déplacement 1 oy 2 marqueur A Ecart de référency\QL 2

(IDN 00175/00176)I (IDN 00173) (IDN 00150/Q0151)

Distance de référence 1 ou
(IDN 00052/00054)

mpulsions du marqueur gle
retour de position

- :
' Pogition du marqueur B'!

' (IDN 00174) '

' Position du marqueur A
(IDN 00173)

Djstance de référence 1 ou 2
(IDN 00052/00054)

Point zéro de

la machine @

Y

res 71 et 72, les signes des données de position dépendent de la configdiration de la

igure 72 — Systéme de retour & codage de distance

11 [s BEa o) ' Al Al &l LLPY P4 ] + rS o Al 2l A
PR Fy-apxe ) wuUlimimanutc utc pruttuulc utpiattTlliTrit par Tdppult au oy otTint ucT L’UUIUUnneeS

de référence"”
Pour un fonctionnement adéquat de cette commande de procédure (IDN 00172), les
affectations suivantes des bits en temps réel sont nécessaires:
- bit de commande en temps réel:  état de la valeur de commande de position
(IDN 00404);

- bit d'état en temps réel: état de la valeur de retour de position (IDN 00403).
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b) The control unit calculates the displacement:
1) the control unit reads the data out of the drive which are necessary for the calculation
(see a);

2) the control unit calculates the displacement 1 or 2 = distance from machine zero point
— marker position A (IDN 00173);

3) the control unit writes the displacement parameter 1 or 2 (IDN 00175/00176) to the
drive.

Zero point of the Position feedback
Machine zero point not referenced drive reference marker pulse Reference point

F w— ]

Displacement | Marker |
parameter 1 or 2 position A_ ' Reference offset 1 or
—_— i}

(IDN 00175/00176)I (IDN 00173) (IDN 00150/00151)

Reference distance 1 or 2
(IDN 00052/00054)

Zero point of th
Machine zero point feedback systém

@

NQTE — |

11.3.2.3 |Procedur

For the cq tem

(IDN 00172) the foIIowmg aSS|gnments of real-time b|ts are necessary

— real-time control bit: position command value status (IDN 00404);
— real-time status bit: position feedback value status (IDN 00403).
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Simultanément a la détermination du bit de commande en temps réel (état de valeur de
commande de position), les valeurs de commande de position sont commutées par rapport au
systeme référencé. Simultanément a l'entrée des valeurs de retour référencées 1 ou 2 dans
I'AT, I'état de la valeur de retour de position (IDN 00403) est fixé par le bit d'état en temps réel
connu dans la commande numérique. Lorsque les deux bits sont fixés, le dispositif
d'entrainement acquitte positivement la commande de procédure. La séquence dans laquelle
les bits doivent étre fixés n'est pas définie.

L'état de valeur de commande de position doit étre fixé par la commande numérique
indépendamment du mode de fonctionnement.

Commande de procédure
sélectionnée et validée 4
Bit-de-chandement-de-eommande

de procédure (bit 5 mot d'état)
Etat de valeur de commande
de position (IDN 00404)

Etat de valeur de retour
de position (IDN 00403)

11.4 Mesures

Pouf activer la fonction "mesure pay i"th @ i ssai” (IDN
001y0) est disponible. Avec cettexco 2 pmme les

La gélection et la validation de la ca ure" dans
le dispositif d'entraine i ainement signale cela en fixant l'acquittement de
comimande de procé e, validée
et gncore non exéc mande de procédure correctement |exécutée"

n'est pas sélectionné bit de changement de commande de progédure ne
serg sélectio @

Par|le "paramé
peu
004p5/00406

onde" (IDN 00169), des fronts spécifiques d'espai 1 ou 2
des signaux "validation de la sonde 1 oul 2" (IDN

Avepd ariti ont choisi a la sonde, le dispositif d'entrainement met en njémoire la
valdur deretdXir de position dans les paramétres IDN 00130 a 00133 (valeur d'esspi 1 ou 2,
fronf positifoy négatif) qui est affectée au front approprié et fixe les bits correspondant dans
I'état de la sontde”(IDN 00179). Les bits d'état dans I'état de la sonde sont indijuellement
adrgsSables par les IDN 00409 a 00412 (sonde 1 ou 2 verrouillée) et peuvent [donc étre
affectésades bitsdessar emtemps TEet pour CEttEe TMESUTE.

Avec l'apparition d'un front actif, le fonctionnement d'un autre front équivalent est désactivé.
Cette opération est annulée en resélectionnant la commande de procédure "validation de la
sonde 1 ou 2" (IDN 00405/00406), la mesure est a nouveau validée.
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Simultaneously to the setting of the real-time control bit (position command value status) the
position command values are switched to the referenced system. Simultaneously to entering
the referenced feedback values 1 or 2 in the AT, the position feedback value status (IDN
00403) is set via the real-time status bit known in the control unit. When both bits are set the
drive acknowledges the procedure command positively. The sequence in which the bits have to
be set is not fixed.

Position command value status must be set by the control unit independently from the
operation mode.

Procedure command

+ el aakblad
Sttartreraoitt

Procedure command change bit

(Bit 5 status word) = o
Position command value | % Not defined V////ﬁl" /

status (IDN 00404) /'

Position feedback value | v ot gefined v |f \>
status (IDN 00403)

Figure 73 — Bit sequence to activate the displacem

11.4 Measurements

To activate the function ‘measuring via p S cle
(IDN 00170) available. With this procedure i probing is possible as well as
multiple pfobing (using real-time bits).

Setting and enabling the preCedt rive.
The drive| signals this by, setting b ) to
‘procedur¢ command set exécuted’. An acknowledgment ‘proceglure
command|executed garres ans that the procedure command change bit
will be seqonly in t@ 4

Via the ‘probe coniroh p be
selected. Using the sigha 5 ed.
With the appeara 8 d edge at the probe the drive stores the position feedlack
value in thepara Se ge)
which is gssig G atus
(IDN 00179). The\s 9 to
00412 (prpbe 1 or 2 lat this
measuring.

With the appearance of an active edge the operation of an equivalent edge is disabled. This
disabling is canceled by resetting the procedure command ‘probe 1 or 2 enable’ (IDN 00405/
00406). With the following setting of the procedure command ‘probe 1 or 2 enable’, the
measuring is enabled again.
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1 \
(IDN 00401/00402) ) \ \\
Etat de la sonde (IDN 00179) 2)
(IDN 00409 — 00412) _

Validation de la sonde 1 ou 2

(1

! /V \K

DN 00405/00406)

X Essai désactivé — ™ Nouveau cycle d'essai
+pour le front

! laggrogrié. X

Validation de la sonde 1 ou 2 (IDN 00405/00406)

- -

11.5

La

com
I'acq
sélg
exé
sélg

Le n
brod

horai
étre| €

11.5.

11.5

Commande de procédure sélectionnée, validég; encgre nop.e
NOTES

1) sélection de la sonde 1 ou 2 et du front actif par le paramétre de comm@

IDN 00409 a 00412.

3) Pendant cette période, la valeur de sonde 1 ou 2, fron 00134

normalement lue.

gment par la sélection et la validg

efitralnement signale [l'activation
sfat des données) a "commande de
ctionnée, i Un acquittement "commande de
Cutée" n'e<>

ctionné qu'e

hewtin le plus court. En complément, il définit si le positionng
absolue ou relative.

AXl¥ Valeur de retour de vitesse > vitesse de positionnement de broche

CEI:1995

kécutée

001609).

hffectés aux

-00133) est

isée pour
tion de la

tion de la
en fixant
procédure
procédure
dure n'est

osition de
che, sens
ement doit

Quand la commande procédure "positionnement de broche" est activée et que la valeur de
retour de la vitesse du dispositif d'entralnement & ce moment-1a est plus élevée que la vitesse
de positionnement de broche (IDN 00222), le dispositif d'entralnement réduit sa vitesse a celle
de la vitesse de positionnement de la broche et commence ensuite le positionnement.
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Probe 1 or 2 1
(IDN 00401/00402) \ \\

Probe status (IDN 00179)
(IDN 00409 — 00412)

2)

! /V-\k

Probe 1 or 2 enable \
(IDN 00405/00406) '

A A Bail .

for the appro-
| priate edge

Probe 1 or 2 enabled (IDN 00405/00406)

Procedure command set, enabled, not yet executed
NOTE
1) Helection of probe 1 or 2 and the active edge via the probe control parametex IDN, 00:169*

2) The active probe status 1 or 2, positive or negative edge, appears in IRN 00
to IDN 00409 to 00412.

3) Within this period the probe value 1 or 2, positive or negative edge (IDN_00

11.5 Podgjition spindle procedure commans

The positlon spindle procedure command (IDN 08
absolute gngle position or to rotate a spindle a@

The functlon is activated jn the dn
drive signpls the activation by sett]

‘procedur¢ commanghse
command|execute

in case of|an error.

The modg

be executpd absal\vtely tively.

11.5.1 Pgsitioningwhen the function is started

11.5.1.1 Melocity feedback value > spindle positioning speed

ommand acknowledgment (data statu
executed’. An acknowledgment ‘proce

stored in the ‘spindle position parameter’ (IDN 001
This pargmete efi ' the spindle is driven into the position clockw
counterclgckwis t gt way. Additionally it defines whether the positioning hg

gned

hd.

[ an

The
5) to
jure

set

54).
ise,
s to

When the procedure command ‘position spindle’ is activated and the velocity feedback value of
the drive at that moment is greater than the spindle positioning speed (IDN 00222), the drive

slows down to the spindle positioning speed and then it starts the positioning.
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A

Commande de procédure sélectionnée et validée

Réduction a la vitesse de positionnement de la broche

y -

CEI:1995

Vitesse de positionnement de la broche

Lorg & itesse de positjonnement
de la broche (IDN 00222), le dispgsiti e en commande de position
inte gfihies par IDN 00153 |en tenant
com

Le houvement ne peut alatif. ancg couverte n'est pas définie car I point de
dénjarrage du mouvemen il

Vitesse b
% aleur de commande de la vitesse inchangée
N

procédure sélectionnée et validée

) ~. .

Angle

broche en position
(position absolue, donnée
par le mode en IDN 00154)

Figure 76 — Diagramme de vitesse pour le positionnement de la broche
(retour de vitesse < vitesse de positionnement de la broche)

Vitesse de postionnement de la brpche
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A

Velocity | Procedure command set and enabled

Slow down to spindle positioning speed

Spindle positioning speed

11.5.1.2

When the IDN

00222) th lute

position d nt.
NOTE

The motign can only be relatiy nt of

the motion is not defined.

elocity ommand set and enabled

o

Spindle positioning speed

Velocity command value is not changed

~. .

) ) ~ Angle
Spindle in position

(absolute position,
given by the mode in
IDN 00154)

Figure 76 — Velocity diagram for spindle positioning (2)
(velocity feedback < spindle positioning speed)
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11.5.1.3 Valeur de retour de la vitesse = 0

Quand la commande de procédure “positionnement de la broche” est activée pendant que le

dispositif d’entrainement s'arréte, ce dernier positionne la broche a la position d’angle de la
broche absolue définie par IDN 00153 en prenant en compte le paramétre de positionnement

de la broche (IDN 00154), les paramétres d'accélération définis par la vitesse maximale de
broche (IDN 00222) ou procéde a écart relatif de la broche (IDN 00180) (aussi défini par le
paramétre de position de la broche).

11.5

A Commande de procédure sélectionnée et validée

Vitesse | Vitesse de positionnement de la broche

Figure 77 — Diagramme de vitesse pourle p
(retour de vitesse = 0)

Pendant que la commande de proc st activée
par [la commande numérique, le dispositi A P position
intefne et exécute toute nouvelle position d bsolue) et
progede respectivement a tout nouveau ant que le
mode de positionnement absolairelati e position
de la broche (IDN 00154). cumulées
chaque fois qu’une nouvelte valef
Lorggu’'une n@;é bctionnant
le bjt occupé, I"éta D013), est
valable pour lar
:
'
'
)
. | 7
Bit occupé '
(ot 1 ot A'AEa+)
\FiE St ettty Valable * 1+ Valable
Validité de I'état en position Non valable
(IDN 00336 et 00013) |/

Figure 78 — Séquence de bits pendant I'écriture de nouvelles valeurs de position
(IDN 00153 ou IDN 00180)
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11.5.1.3 Velocity feedback value = 0

When the procedure command ‘position spindle’ is activated while the drive is stopped the
drive positions the spindle to the absolute Spindle angle position defined by IDN 00153 taking
the spindle position parameter (IDN 00154), the acceleration parameters and the maximum
speed defined by the spindle positioning speed (IDN 00222) into account or drives a relative
spindle relative offset (IDN 00180) (also defined by the spindle position parameter).

Procedure command set and enabled

Velocity | Spindle positioning speed

11.5.2 N¢

While the
drive stay
(IDN 0015
positionin
(IDN 0015
offset vall

When a n
status ‘in
position.

-~ 0 (n

bri

* (Absolute or relative position, depending on the mode, IDN\0015

Figure 77 — Velocity diagram for spindle
(velocity feedback = 0

bW position values while the procedure co

procedure command ‘position sp Q152)\is activated by the control uni
5 in internal position control and e olute) spindle angle pos
3) respectively drives every new spindleNehativesoffset (IDN 00180) as long ag

) mode absolute/relative is not\changedob g the spindle position param
4). The values of a/spindleTelative offset are™gccumulated each time a new rela
ew spindle~pos
position’

bindle Kelative 3 //

acknowledged by resetting the busy bit,
the C3D (IDN 00013) is valid for the

/1

pit 0 status wQrd)

the
tion
the
eter
itive

the
new

) /1
Busy/bit
(bit 4 _status waord) m— S—
'—
Validity of status "in position" .
(IDN 00336 and 00013) Notvald 1

Figure 78 — Bit sequence while writing new position values (IDN 00153 or 00180)
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11.5.3 Commutation de mode de positionnement absolu/relatif lorsque la commande

de procédure est active

La commutation du mode de positionnement a partir du mode absolu avec des positions
d’angle de la broche (IDN 00153) vers le mode relatif avec des valeurs de décalage relatif de la
broche (IDN 00180), ou réciproguement lorsque la commande de procédure “positionnement
de la broche” (IDN 00152) est active, est démarrée par I'écriture du paramétre de position de la
broche (IDN 00154) et n'est pas valable tant qu'une nouvelle valeur de position n'est pas

écrite. L'ancien état “en position” est valable.

Position d'angle de la broche (IDN 00153)
(demande d'écriture, bit 1 mot de commande)

Décalage relatif de la broche (IDN 00180)

/1

—/ /]

(derflande d'ecriture, bit L mot de commande)

Pargmetre de position de la broche (IDN 00154)
(demande d'écriture, bit 1 mot de commande)

Bit occupé
(Demande d'écriture, bit 1 mot de commande)

11.4

Pouf la sélection d'gnse
est yalable:

demande
brésélection’d

annuler latdmmande de procédure.

Valiglité de I'état "en position” Non
(IDN 00336 et 00013) Valable valab

ommande de procédure

"sélection de

ILalale_\/lalable

l'ens

osition relative)

P suivante

P17) et/ou

emble de

pdarame
. procédure est acquittée positivement lorsque "présélection de
I'erisempble para etres" (IDN 00217) / "présélection du rapport d'engrenages" (IDN
(o271 "ensemble de paramétres réel" (IDN 00254) / "rapport d'epgrenages
reel" (1D
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11.5.3 Switching the positioning mode absolute/relative while the procedure command

is active

The switch of the positioning mode from absolute with spindle angle positions (IDN 00153) to
relative with values for spindle relative offset (IDN 00180) or vice versa while the procedure
command ‘position spindle’ (IDN 00152) is active, is started by writing the spindle position
parameter (IDN 00154) and is not valid before a new position value is written. The old ‘in
position’ status is valid until the write request for a new position command value is given.

Spindle angle position (IDN 00153)
(write request, bit 1 control word)

I/

Spindlp relative offset (IDN 00180)
(write fequest, bit 1 control word)

Spindlg position parameter
(IDN 0p154) (write request,
bit 1 control word)

Busy hjt (bit 1 status word)

Validity of status "in position”
(IDN 0p336, 00013)

11.6 Swi
For the sw

— writ
(IDN 0
- set
— the procedur{:}n 5
(IDN 0p217) ‘/Gear'rati

(IDN 00254)/ ‘actual’yg

— can

_E-l_//_!_” //—|7<<

/] 1
Valid |ﬁ)t veﬂ Valid (absplute ition) N
/1

id
elative position)

tion’

tion’
set’
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Les|séquences suivantes illustrent l'utilisation des bits
7.3.R.3) et les bits 14-15 dans le mot d'état (voir 7,3

11.7%
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Commande de procédure de

présélection de I'ensemble de parametres/ |
présélection du rapport d'engrenages |

(IDN 00217/00218) - /1

Commande de procédure de sélection

de I'ensemble de paramétres sélectionnée
et validée (IDN 00216)

/1

P E—

/1
/1

procédure (bit 5 mot d'état) 1 1

Validité de I'ancien ensemble de
paramétres/rapport d'engrenages

Valable Y, Pas défini % | Non valable

)
)
)
)
)
)
)
)
Bit de changement de commande de .
)
)
)
)
)
)
)
)
)

Validité du nouvel ensemble de ! 2 .
paramétres/rapport d'engrenages O Varante } P 7

Figure 80 — Séquence de bits pour la sélection d'ensemblgs
et/ou du rapport d'engrenages

e patametre

Fonctions de démarrage/arrét

.1 Démarrage

QD

) Sous tension de commande:

mmande)Le dispositif dentralnement subit un couple-

itif d'entralnement ne sont pas te

ét pour la mise sous puissance"; bit
o envqie’l'état "prét pour la puissance principale"; (
n
d pourde ou les dispositifs d'entrainement est enclenchée
€ went est prét et libre de couple (bit 14 = 0, bit 15 =1, m
L sélectionner "valider le dispositif d'entrainement” et
d
f pale émet "dispositif d'entrainement validé" (bit 14 = 1
G
d).LaTiaison principale émet "dispositif d'entrainement en service" (bit 15 =

hnde (voir

ainement;

minés, le
5 14 et 15

it 14 = 1,
ot d'état).
"dispositif

mot de

|, mot de

h) Le dispositif d'entrainement signale que "prét a fonctionner", "dispositif d'entrainement en
service" et "dispositif d'entrainement validé" sont sélectionnés et actifs (bit 14 = 1, bit 15
= 1, mot d'état). Le "retard a la mise en marche du dispositif d'entrainement” (IDN 00206)

est démarré.

i) Le "retard a la mise en marche du dispositif d'entrainement” (IDN 00206) est écoulé. Le
dispositif d'entrainement suit les valeurs de commande de la commande numérique.
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Procedure command
parameter set preselection/ ‘
gear ratio preselection |
(IDN 00217/00218) e

Switch parameter set

procedure command set
and enabled (IDN 00216) T 11

11.7 Sta

The follow

11.7.1 Si

a) Confrol voltage 'on":

1) d
2) €

b) As |
ready fi

c) The

C1D, (IDN 0001

)
' ]
Procedure command change bit E E
(Bit 5 status word) ' /17T '
)
Validity of the old T 11T, .
parameter set/gear ratio Valid E Y, Notdefined 7 | ot valid
' ]
Validity of the new i 5
parameter set/gear ratio Not valid , /1 Y ot geed 4| vara

Figure 80 — Bit sequence for switching parameter sets and/or ¢

ting/stopping functions

art-up

drive sends the

d) The|main powe

e) Drive is ready

‘enablg

f) madter is

g) master is

h) Drive signals

bit 15 # 1 status™word)y The ‘drlve on delay time’ (IDN 00206) is started.

) The

‘drive’ on delay time’ (IDN 00206) is elapsed. The drive follows the command v

of the d

ontrol unit

ing sequences illustrate the use of the bits 13:45~ : vaopd (see 7.3{2.3)
and the bits 14-15 in the status word (see 7.3.3.3).

not

DI in

set

:]_,

arues
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Mot de commande, bit 14,

1 3 4 5 6 7 8
valider le dispositif d'entratlnement .

la+b W | :

-1- - - ©©

IDN 00206'

Dispositif d'entrainement
en service, bit 15

Mot d'état, bit 14 T .

Bit 15 T . . . .

CEI:1995

—~ (O

- DO O T O O 3 O O O OO
(=}
=}
Q
©
=
-
(2]
o
[N
(]
L
D
—
Q
=
o
=}
Qv
>
3
=}

Figure 81 — Séquence de bits au démarrag

.2 Arrét

) La liaison principale émet "dispositif d'entraine
ommande).

Le dispositif d'entralnement est stoppé ds
ompte de "retard a l'arrét du dispositif ‘

ispositif d'entrainement peut déci inement sera libre de

) Le dispQ
pit 14 =1, Db

nérique.
D, mot de

en tenant

00207). Le fabifiguant du

couple ou
£ avec le
séquence
e fait pas

brincipale”

Mot d'état, bit 14

Bit 15

IDN 00207

Figure 82 — Séquence de bits a l'arrét
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11.7.2 Shutdown

a) The|drive follows the command values of the control unit.

b) The|master issues 'drive off' (bit 15 = 0, control word).

c) The|drive is halted in the best possible manner ta ay time’
00207)|into account. The drive manufacturer can dec ve’/will oe free of torqu
not aftgr deceleration to n,,;, When the drive is halted i 3 3t ¥4, status word
bit 14, pontrol word remain at 1 and the sequencg the sequence contin
with d)|(this procedure is not part of th¢ ation)

d) The|drive sends the status 'no torque™(bit

e) The|master resets bit 14 to ‘not enabled' (bit 1*

f) Main power is turned of

g) The|drive sends the status 'r on' (bit 14 = 1, bit 15 = 0, status wol

1 3 ‘|‘ 5 6 7 8 9

1a+b . . 7 . 0 0

Control word, bit 14, | " !
enable drive , , - - -
Drive on, bit 15 . . . | -

‘ ' © ', 'IDN 00206

X 2 0 . 0

Status word, bit 14 u .
Bit 15 T . . . .

Figure 81 — Bit sequence during start-up

5 6 7

Contr@d, it 14 N\
enable e . .

IDN 00207

IDN
e or
and

ues

d).

Figure 82 — Bit sequence during shutdown
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11.7.3 Arrét dad a une erreur

Cet arrét est réalisé par le dispositif d'entrainement si une erreur de C1D apparait.

CEI:1995

a) Le dispositif d'entrainement suit les valeurs de commande de la commande numérique.

b) Le dispositif d'entralnement a reconnu une erreur envoie |'état "arrét du
d'entrainement, erreur dans le C1D" (bit 13 = 1, mot d'état). Le dispositif d'entrain
stoppé de la meilleure maniere possible sans tenir compte des bits 13-15 d

dispositif
ement est
u mot de

commande. L'état réel du dispositif d'entrainement aprés I'arrét est renvoyé a la commande

numeérique avec I'état des bit 14 et 15, mot d'état.

Avant de rétablir la puissance, l'arrét du dispositif d'entrainement doit étre annulé par

I'intermédiaire de "diagnostic de classe 1 — remise a zéro" (IDN 00099). Apres cela, |

es bits 14

et 15-mot-de commande doivent étre a |'état 0

A (Y

> =

rrét du dispositif d'entrainement, bit 13

RN

flot de commande 1 2
Valider le dispositif d'entrainement, bit 14

AN

/1
RN

Disppsitif d'entrainement en service, bit 15

Mot d'état, bit 13

Bit 14

\V%///////I’%/////% Remise a zéro p

ar IDN 00099

Bit 15

%////////}//////% Remise & zéro no

h spécifiée

/1

11.§

Pou ande o gcéedure d'dxe de parc (IDN 00139), la séquence suivante es

ensuite, & de la valeur de retour de position est remis a zéro dans le
d'entrainement et le bit de changement de commande de procédure est sélectio

[ valable:

Hée par la

xemple la

dispositif
né par le

+ HRY S L) + 2 + ool H H S 1 2l Eaet ]
ISPUSTUT U T AlricTIicTit. CTIa TTUTigucT a Ta LCUTTIdarnuc 1mmaimcTiyuc yuc 1d - CUTT

procédure est exécutée;
- le dispositif d'entrainement peut désormais exécuter d'autres fonctions;

- la commande de procédure est annulée. Cela réactive la surveillance.

ande de
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11.7.3 Shutdown due to error
This is done by the drive when an error of C1D occurs.

a) The drive follows the command values of the control unit.

b) The drive has recognized an error and sends the status 'drive shutdown, error in C1D'
(bit 13 = 1, status word). The drive is halted in the best possible manner without taking care
of bits 13 - 15 of the control word. The actual status of the drive after shutdown is sent back
to the control unit with the state of bits 14 and 15, status word.

Before turning on power again, the drive shutdown shall be canceled via 'reset class 1
diagnostic' (IDN 00099). After this, bits 14 and 15, control word shall be in the O state.

Control word

Drive halt, bit 13 W////W

mn
A N

Drive on, bit 15 , I W
Status word 1

bit 13 L q ﬁ @ A

Bit 14 :< %/{/%////% setby IDN 00099

Reset is not specified

11
Enable drive, bit 14 )

e
R R I N

Bit 15 .

11.8 Park axis proc:ur e
For the pgrk axis pro ' DN 00139) the following sequence is valid:

— the park axis g ) DN 00139) is set and enabled by the control unif via
the seryice ch :

— in th e feedback system (e.g. position window) is shut dowr;

— aftef he. position\feedback value status is reset in the drive and the proce¢lure
comma ‘ < isSsét by the drive. This is the indication to the control unit that the

procedure comp
— the grive-is now able to perform other functions;

— the procedurecommandis canceted—This reactivates themormitoring:
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Commande de procédure
sélectionnée et validée

Bit de changement de commande
de procédure (bit 5, mot d'état)

Contr6le du systeme de retour Actif | %, |“,' 'y Arrét | . E Actif
Etat de la valeur de retour I_
de position (IDN 00403) /

11

11 N

LL

Figure 84 — Séquence de bits pour I'axe de parc

11.9 Commande de procédure d'arrét complet du dispositif d'entrainenjent

Pouf la commande de procédure d'arrét complet du dispositif d'efitral D0149), la

séqlience suivante est valable:

< la commande de procédure d'arrét complet du dispositif d' el “ ¢ 0149) est
sélectionnée et validée par la commande numérigue - 2gial h voie de
service;

- le dispositif d'entratnement coupe la surveilla position);
1 lorsque T = Tjmite €t Nretour = O est attei itee;

A t régler la
valeur de commande a la valeur

. He vitesse
(Bt de position) devient & nouveal act

4 pendant que cet b surveille
Nretour = 0.

-

V]

74 ////////7//;//////////////////////////////////////////MI

La commande numérique contrdle n retour— ©

Figure 85 — Séquence de bits pour I'arrét complet du dispositif d’entrainement

11.10 Commande de procédure de fonctionnement synchrone commandé par le dispositif
d'entrainement

Une application type d'un dispositif d'entrainement de la broche synchrone est une machine
tournante dans laquelle la piéce usinée doit étre transférée de la broche principale (broche
meére, adresse dans I'IDN 00224) a la broche secondaire (broche synchronisée # broche
synchrone) sans exiger 'arrét de la broche principale.

Le paramétre de fonctionnement synchrone (IDN 00225) sélectionne le type de fonctionnement
synchrone a exécuter.
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Procedure command "park axis"
set and enabled I 11

Procedure command change bit \ 1/ N

(Bit 5 status word) “ I‘ L\_
Montoring of the feedback e [ | _shucon [ nae
Position feedback value ' I—
status (IDN 00403) /]

Figure 84 — Bit sequence for park axis

11.9 Poditive stop drive procedure command
For the prpcedure command positive stop drive (IDN 00149), the following
— the procedure command positive stop drive (IDN 00149) is se
unit vig the service channel;
— the frive turns off the monitoring of the velocity (and pos
— wheln T = Tjimit and Nfeedback = 0 is reached the p

— befdre the procedure command is canceled, and

value tp the feedback value;

— as s$oon as the procedure commaxd i 3 and
position) becomes active again;

— while this procedure command is ac ive,@

Procedure command
bet and enabled

Command stgte chg
Monitoring 3
and velocity fee€d

/1
/1 T\

/1l

Control unit monitors N ¢sednack = ©

85 — Bit sequence for positive stop drive

11.10 Dnve'ctontrolled synchronous operation procedure command

A typical application of a synchronous spindle drive is a turning machine where the workpiece
shall be transferred from the main spindle (lead spindle, address in IDN 00224) to the
secondary spindle (synchronized spindle # synchronous spindle) without requiring the main
spindle to stop.

The synchronous operation parameter (IDN 00225) selects which kind of synchronous
operation is to be executed.
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11.10.1 Synchronisation de la broche synchrone a la broche mére avec un décalage
de position synchrone

a) La broche synchrone suit les valeurs de commande de la commande numérique.

b) Avec le démarrage de la commande de procédure de fonctionnement synchrone
commandé par le dispositif d'entralnement (IDN 00223), les valeurs de commande pour la
broche synchrone sont dérivées de la valeur de commande de vitesse ou de la valeur de
commande de position de la broche mére. Cela est réalisé dans la commande numérique.
Le MDT pour la broche synchronisée contient les valeurs dérivées.

¢) La broche synchrone accélére jusqu'a la vitesse synchrone. Afin d'atteindre le décalage
de position synchrone (IDN 00230), le dispositif d'entrainement qui doit étre synchronisé
peut dépasser la vitesse synchrone pour une courte durée.

T Etatde fonctionmement de synchromsation (IDN-00308) estsetectorTe quand:

itesse de
osition de

itesse ou

es limites

O T — D

Broche meére
vitesse réell %

} b

Commande de procédure,  Un nouveau décalage de  Un nouveau rapport

fonctionnement synchrone position synchrone est de vitesse est
commandé par le dispositif ordonné (IDN 00230) ordonné
d'entrainement (IDN 00223) (voir 11.10.2) (voir 11.10.3)

(voir 11.10.1)

Figure 86 — Diagramme de vitesse pour les broches meére et synchrone
en mode de fonctionnement angulaire synchrone
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11.10.1 Synchronization of the synchronous spindle to the lead spindle with a fixed angular offset

a) The synchronous spindle follows the command values of the control unit.

b) With the start of the drive controlled synchronous operation procedure co
00223), the command values for the synchronous spindle are derived from
command value or the position command value of the lead spindle. This is
control unit. The MDT for the synchronized spindle contains the derived values.

¢) The synchronous spindle accelerates to the synchronous speed. In order

mmand (IDN
the velocity
done in the

to reach the

given angular offset (IDN 00230), the drive which has to be synchronized may exceed the

synchronous velocity for a short time period.
d) The synchronization operation status (IDN 00308) is set when:

1) the velocity feedback value is within the synchronization velocity window
duripg velocity synchronization or

2) the position feedback value is within the synchronization posit
duripg position synchronization.

e) The|monitoring of the synchronization error limit (IDN 001
position) is activated when synchronization is achieved for &
values|(velocity or position) exceed the error limits, t
00309)|is set.

|

Lead spindle
actual velocity

-
t
. P
I
Synchronous spindl 1 '
actual velocity :
I
I
I
I
D |
|
I
I
I
|
|
|
S
Procedure command, New synchronous A new speed
drive controlled position offset ratio is
synchronous is commanded commanded
operation (IDN 00223) (IDN 00230)
(see 11.10.1) (see 11.10.2) (see 11.10.3)

Figure 86 — Velocity diagram for lead and synchronous spindle
during angle synchronous operation mode
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11.1

Dan
nou
rédu
ang

11.%

La
(IDN

et la broche synchione (IDN 00227) sans que cela ne soit pris en compte au niv
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A— — Fenétre de position de synchronisation (1IN 00228)
———- Limite d’erreur de la position de synchronlsatlo n(IDN 00229
—— Broche mere g -
Broche synchrone 7 7
/// 7~
Broche mére /"/ A .
Broche synchrone e e e
position réelle /// enétre de position
e ~ (IDN 00228) P
-7 L|m|te derreur” ;/ s e
-7 - (IDN 00229)
// -
~
/// /
g 7 Broche'mere A
e
-

(debut du contréle)
(élément 5, figure 86)

Figure 87 — Diagramme de retoyr d€ pesiti
e Qngtio '

s le mo

eau décalage

ira la vites

hrone angulaire (IDN 00225) et aprés é
pne (IDN 00230),
on pendant un court instant afin d'obtenir |
@, la position angulaire désirée est atteinte.

he’ synchrone a cet instant.

la broche synchrone augm

1%

criture du
entera ou
h  position

synchrone
DN 00226)
eau de la

La commande numérique régle dans la broche synchrone un nouveau rapport de vitesse entre
la broche mére et la broche synchrone.

Le réglage du parameétre de fonctionnement synchrone (IDN 00225) bit 2 =

1 permet a la

broche synchrone de prendre en compte le nouveau rapport de vitesse et d'accélérer la broche
synchrone jusqu'a la nouvelle vitesse synchrone. A la figure 86, point 7, la vitesse désirée est
atteinte.

En mode de synchronisation de position, une nouvelle position angulaire peut étre atteinte en
réglant un nouveau décalage de position synchrone (IDN 00230).
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Lead spindle —— Lead spindle s

A— — Syncronization position window (IDN 00223)
———- Synchronization position error limit (IDN 00229)
=

Synchronous spindle Synchronous spindle e e
Actual position e e -
Vd
/// /
e / //’
i _~ Position window e
Ve Ve
yd s (IDN 00228) s
7 Error limit ~ }/ - e
<" (IDN 00229)

11.10.2 N

fset
tion
86,

and
ous
ous

In the angle synchronjzat{on wiog N 00225)Nand after the new synchronous position o
(IDN 002380) is wr* the idie will exceed or reduce the synchronizg
speed for[a short time ps achieve the desired angular position. In figure
point 6, thie desired angt i

11.10.3 A

The contrp e synchronous operation parameter (IDN 00225) to 0
permits a|ct between lead spindle revolutions (IDN 00226) and synchror
spindle re 27) without this being taken into account in the synchrof
spindle at|that time.

The controlunit sets in the synchronous spindle a new speed ratio hetween lead spindle

synchronous spindle.

and

Setting in the synchronous operation parameter (IDN 00225) bit 2 = 1 effects the synchronous
spindle to take the new speed ratio into account and to accelerate the synchronous spindle to
the new synchronous speed. In figure 86, point 7, the desired speed is achieved.

While in the position synchronization mode, a new angular position can be reached by setting a
new synchronous position offset (IDN 00230).
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11.11 Commande de procédure d'engagement d'engrenages commandé par le dispositif
d’entrainement

Pour la commande de procédure d'engagement d'engrenages commandé par le dispositif
d'entrainement (IDN 00190), la séquence suivante est valable:
- la commande de procédure (IDN 00190) est sélectionnée et validée par la commande
numeérique par l'intermédiaire de la voie de service;

- le dispositif d'entrainement ignore les valeurs de commande de la commande numérique
et décélere (ou accélére) jusqu'a la vitesse de statisme en roue libre (IDN 00214);

- la vitesse de statisme en roue libre est modulée par la vitesse en roue libre (IDN 00213),
prenant en compte la durée de cycle en roue libre (IDN 00215);

- des que ces conditions sont remplies, le dispositif d'entrainement signale que la
gommande de procédure a été exécutée (prét pour le changement d'

- le dispositif d'entralnement poursuit son statisme a la vitesse i DN 00214)

ps valeurs
dispositif
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e commande de la commande numérique sont a nog
d'entrainement.
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T

Vitesse gle statisme

de pfocédure

annylée
'/ et ddsactivée

| , |

, Durée de cycle en roug libre

I enroue libre 1 (IDN 90214)

: (IDN 00215) :

| |

1 1 / | .
: : Commande

| |

] ]

Bit de changement
de commande de procédure
(bit 5, mot d'état )

-~

T Prét pour le changement d'engrenages

Figure 88 — Commande de procédure d’engagement d’engrenages commandé
par le dispositif d’entrainement
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11.11 Drive controlled gear engaging procedure command

For the drive controlled gear engaging procedure command (IDN 00190) the following
sequence is valid:

— this procedure command (IDN 00190) is set and enabled by the control unit via the
service channel;

— the drive ignores the command values from the control unit and decelerates (or
accelerates) to the average engaging speed (IDN 00214);

— the average engaging speed is modulated by the engaging dither amplitude (IDN 00213)

taking into account the engaging dither period (IDN 00215);

— asS goor—as—thnese—-C OGO S—ate€ - e—G E—Stotrars—thattre—Procetutre=Comae haS
been ekecuted (ready for gear change);
— the frive continues to dither at the average engaging speed (IDN 00214 ntrol
unit capcels the procedure command;
— the frive turns off the gear engaging function and the commg unit
are acgepted by the drive again.
A
Actual velocity
1
|
|
) | I Average engaging
Engaging 1 ! speed
! dither | ! (IDN 00214)
\ period ! !
| ! : (IDN 00215) : :
1 1 1 II II | >
Pr \:\ : : : : Procedure t
) | | | | command
get an ! ' ' » cancelled
¢nabled \> I H /and disabled
|
|
rocedure command :

change bit
(Bit 5, status word )

T Ready for gear changing

Figure 88 — Drive controlled gear engaging procedure command
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Annexe A
(normative)

1491 0O CEI:1995

Numéros d'identification (IDN) classés par ordre numérique

La liste ci-dessous énumére les IDN classés par ordre numérique.

IDN Nom

00000 (réservé)
00001 Duree de cycle de la commande numérique (incyc)

00Q62—DuréedeTycte detransmission(tseyc)
00Q03 Temps de départ de transmission de I'AT le plus court (tmin)
0004 Temps de transition entre transmission et réception (tatmT)
00Q05 Temps minimal d'acquisition des données de contrdle par retg
0006 Temps de départ de transmission de I'AT (t;)

00Q07 Temps de départ d'acquisition des données de control
00408 Temps correct de valeur de commande (f3)

00Q09 Position d'enregistrement de données dans un MD3

00010 Longueur du MDT

00011 Diagnostic de classe 1 (C1D)
00012 Diagnostic de classe 2 (C2D)
00013 Diagnostic de classe 3 (C3D)
00414 Etat d'interface

00Q15 Parameétre de type de message
00016
00Q17
00018
00(

004
004
004
004
004
004
004
00d¢
00¢
004

000930 Version du fabricant

00031—(réserve)

00032 Mode de fonctionnement primaire

00033 Mode de fonctionnement secondaire 1

00034 Mode de fonctionnement secondaire 2

00035 Mode de fonctionnement secondaire 3

00036 Valeur de commande de vitesse

00037 Valeur de commande de vitesse supplémentaire
00038 Valeur limite de vitesse positive

00039 Valeur limite de vitesse négative

00040 Valeur de retour de vitesse
00041 Vitesse de retour a la position de référence
00042 Accélération de retour a la position de référence
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Annex A
(normative)

Identification numbers in numerical order

The following is the list of IDNs in numerical order.

IDN Name

00000 (reserved)

00001 Control unit cycle time (iNcyc)
00002 Communication cycle time (tcmjm\
00003 Shortest AT transmission starting time (f1min)
00004 Transmit/receive transition time (taTMmT)
00005 Minimum feedback processing time ()
00006 AT transmission starting time (1)
00007 Feedback acquisition capture point (1)
00008 Command value valid time (23)
00009 Position of data record in MDT
00010 Length of MDT

00011 Class 1 diagnostic

00012 Class 2 diagnostic

00013 Class 3 diagnostic

00014 Interface status

00015 Telegram type parameter

00016 Configuration list of AT

00017

00018 q

00019 i f
00020 @0

00021

00022

00023

00024

00025

00026

00027

00028

00029 MDT error counter

00030 Manufacturer version

00031 (reserved)

00032 Primary operation mode

00033 Secondary operation mode 1
00034 Secondary operation mode 2
00035 Secondary operation mode 3
00036 Velocity command value

00037 Additive velocity command value
00038 Positive velocity limit value
00039 Negative velocity limit value
00040 Velocity feedback value

00041 Homing velocity

00042 Homing acceleration


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 308 - 1491 0O CEI:1995

IDN Nom

00043 Parameétre de polarité de vitesse

00044 Type de changement d'échelle relatif aux données de vitesse
00045 Facteur de changement d'échelle relatif aux données de vitesse
00046 Exposant de changement d'échelle relatif aux données de vitesse
00047 Valeur de commande de position

00048 Valeur de commande de position supplémentaire
00049 Valeur limite de position positive

00050 Valeur limite de position négative

00051 Valeur de retour de position 1 (retour du moteur)
00052 Distance de référence 1

004053 Valeur de retour de position 2 (retour externe)
00054 Distance de référence 2

00455 Parameétre de polarité de position

00456 Valeur de position d'interpolation auxiliaire
00457 Fenétre de position

00058 Débattement inverse

00459 Parameétre de drapeau de changement de positi
00460 Sélecteur de position 1

00061 Sélecteur de position 2

00062 Sélecteur de position 3

00063 Sélecteur de position 4

00Q64 Sélecteur de position 5

00465 Sélecteur de position 6

00066 Sélecteur de position 7

00Q67 Sélecteur de position 8

00Q68 Sélecteur @¢€ position 9

00069 i

00470 5

00971

00Q72

00973

00Q74

00475

00Q76

00qQ7,

00d
00Q79 Resolition’de position rotationnelle

00480 Valeur de commande de couple

00Q8% Valeur de commande de couple supplémentaire

00082 Valeur limite de couple positif

00083 Valeur limite de couple négatif

00084 Valeur de retour de couple

00085 Parametre de polarité de couple

00086 Type de changement d'échelle relatif aux données couple/force
00087 Temps de récupération entre deux transmissions successives (IaTAT)
00088 Temps de récupération entre deux réceptions successives (fyrsy)
00089 Temps du départ de transmission du MDT (&)

00090 Temps de transmission d'une valeur de commande (fyT1sc)

00091 Valeur limite de vitesse bipolaire

00092 Valeur limite de couple bipolaire
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IDN Name

00043 Velocity polarity parameter
00044 Velocity data scaling type

00045 Velocity data scaling factor
00046 Velocity data scaling exponent
00047 Position command value

00048 Additive position command value
00049 Positive position limit value

00050 Negative position limit value
00051 Position feedback value 1 (Motor feedback)

00052 Reference distance 1

00053 Position feedback value 2 (External feedback)
00054 Reference distance 2

00055 Position polarity parameter

00056 Awuxiliary interpolation position value

00057 PRosition window

00058 Reversal clearance

00059 Position switch flag parameter

00060
00061
00062
00063
00064
00065
00066
00067
00068
00069

fPosition switch point 1

fPosition switch point 2
fPosition switch point 3
fPosition switch point 4
Position switch point 5
Position switch point 6
Position switch point 7

Position switch point
fPosition switch point
Position switch p

fPosition SV@ i
fPosition swi DO}

00070
00071
00072
00073
00074
00075
00076
00077 3
00078 inear pasition data scaling exponent
00079 Rotational pesitiop resolution

00080 orgue command value

00081 Additive torque command value

00082 Positive torque limit value

00083 Negative torque limit value

00084 Torque feedback value

00085 Torque polarity parameter

00086 Torque/force data scaling type

00087 Transmit to transmit recovery time (tATAT)

00088 Receive to receive recovery time (fMTSY)
00089 MDT transmission starting time (t2)
00090 Command value proceeding time ({MTSG)

00091 Bipolar velocity limit value
00092 Bipolar torque limit value
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IDN Nom

00093 Facteur de changement d'échelle relatif aux données couple/force
00094 Exposant de changement d'échelle relatif aux données couple/force
00095 Message de diagnostic

00096 Disposition de la liaison secondaire (SLKN)

00097 Diagnostic de classe 2- masque

00098 Diagnostic de classe 3- masque

00099 Diagnostic de classe 1- remise a zéro

00100 Gain proportionnel de boucle de vitesse

00101 Temps d'action intégral de boucle de vitesse
00102 Tampc différentiel de hatcle de vitesse

00103 Valeur modulo

00104 Facteur K,, de boucle de position

00105 Temps d'action intégral de boucle de position
00106 Régulateur de courant de gain proportionnel 1
00107 Régulateur de courant de temps d'action intégral 1
00108 Dépassement de vitesse d'avance

00109 Courant de créte du moteur

00110 Courant de créte de I'amplificateur

00111 Courant du moteur a l'arrét

00112 Courant assigné de I'amplificateur

00113 Vitesse maximale du mqtéu

00114 Charge limite du moteur

00115 Parameétre de type de retounde pesi

00116 Résolution de retour rotationnel 1

001

001 : :
001 s proportiprinel 2

001 58 ' e d'action intégral 2
001 grénages de charge
001 gngrenages de charge
001
001
001
001
001
001
001 i stic'de classe 1 spécifique au fabricant

001 Front positif de la sonde 1

00131 Front négatif de la sonde 1

00132 Front positif de la sonde 2

00133 Front négatif de la sonde 2

00134 Mot de commande de la liaison principale
00135 Mot d'état du dispositif d'entrainement
00136 Valeur limite d'accélération positive
00137 Valeur limite d'accélération négative
00138 Valeur limite d'accélération bipolaire
00139 Commande de procédure d'axe de parc
00140 Type de régulateur

00141 Type de moteur

00142 Type d'application
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IDN Name

00093 Torque/force data scaling factor
00094 Torque/force data scaling exponent
00095 Diagnostic message

00096 Slave arrangement (SLKN)

00097 Mask class 2 diagnostic

00098 Mask class 3 diagnostic

00099 Reset class 1 diagnostic

00100 Velocity loop proportional gain
00101 Velocity loop integral action time

00102 elocity loop differential time
00103 odulo value

00104 osition loop Ky-factor

00105 osition loop integral action time
00106 urrent loop proportional gain 1
00107 urrent loop integral action time 1
00108 eedrate override

00109 otor peak current

00110 mplifier peak current

00111 otor continuous stall current
00112 mplifier rated current

00113 aximum motor speed

00114 oad limit of the motor

00115 osition feedback type parameter
00116 esolution of rotational feedback 1

00117 esolution of rotationd
00118 esolution of line
00119 urrent loop propg

00120 Gurrent |00@
00121 put revoluti
00122 utput revolyti
00123

00124
00125

00126

00127 ase’3 transition check
00128 ommunisation phase 4 transition check
00129 anufacturerslass 1 diagnostic

adan

00130 robe-value-d-positive-edge
00131 Probe value 1 negative edge
00132 Probe value 2 positive edge
00133 Probe value 2 negative edge
00134 Master control word

00135 Drive status word

00136 Positive acceleration limit value
00137 Negative acceleration limit value
00138 Bipolar acceleration limit value
00139 Park axis procedure command

00140 Controller type
00141 Motor type
00142 Application type
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IDN Nom

00143 Version d'interface SYSTEME

00144 Mot d’'état de signal

00145 Mot de commande de signal

00146 Commande de procédure de retour a la position de référence sous le controle de la
commande numérique

00147 Parameétre de retour a la position de référence

00148 Commande de procédure de retour a la position de référence sous le contréle du
dispositif d'entrainement

00149 Commande de procédure d'arrét complet du dispositif d'entrainement

00150 Ecartderéférence-1

00151 Ecart de référence 2

00152 Commande de procédure de positionnement de broche

00153 Position angulaire de broche

00154 Parameétre de position de broche

00155 Compensation de couple de frottement

00156 (réservé)

00157 Fenétre de vitesse

00158 Seuil de puissance Py

00159 Fenétre de contrble

00160 Type de changement d'échelle relatif ay G

00161 Facteur de changement atif o ‘ acCcélération

00162 Exposant de changementd'éch i 2es d'accélération

00163 Contrepoids d'équilibrage

00164 (réservé)

00165

00166

00167

00168

00169

00170

00171 3

00172 Y S nées de
00173

00174

0017

00176

00177 stance absolue 1

00178 Distance absolue 2

00179 Etat de la sonde

00180 Décalage relatif de broche

00181 Diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant

00182 Diagnostic de classe 3 spécifique au fabricant

00183 Fenétre de vitesse de synchronisation

00184 Limite d'erreur de vitesse de synchronisation

00185 Longueur du registre de données configurables dans I'AT
00186 Longueur du registre de données configurables dans le MDT
00187 Liste des IDN de données configurables dans I'AT

00188 Liste des IDN de données configurables dans le MDT

00189 Distance suivante
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IDN

00143
00144
00145
00146
00147
00148
00149

00150
00151
00152
00153
00154
00155
00156
00157
00158

00159

00160
00161
00162
00163
00164
00165
00166
00167
00168
00169

00170
00171
00172
00173
00174
00175
00176
00177
00178
00179

00180
00181
00182
00183
00184
00185
00186
00187
00188
00189

Name

SYSTEM Interface version

Signal status word

Signal control word

Control unit controlled homing procedure command
Homing parameter

Drive controlled homing procedure command
Positive stop drive procedure command

Reference offset 1

Reference offset 2

osition spindle procedure command
pindle angle position

pindle position parameter

riction torque compensation

onitoring window

cceleration data scaling type
cceleration data scaling factor
cceleration data scaling exponen
eight counterbalance

eserved)

istance coded reference marks
istance coded reference marks B

pmand
procedure command

robe-statu

pindle relative offset

Manufacturer class 2 diagnostic

Manufacturer class 3 diagnostic

Synchronization velocity window

Synchronization velocity error limit

Length of the configurable data record in the AT
Length of the configurable data record in the MDT
IDN-List of configurable data in the AT

IDN-List of configurable data in the MDT
Following distance
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IDN Nom

00190 Commande de procédure d'engagement d'engrenages commandée par le dispositif d'entralnement
00191 Annulation de commande de procédure du point de référence
00192 Liste des IDN des données d'exploitation de sauvegarde
00193 (réservé)

00194 Valeur de commande d'accélération

00195 (réservé)

00196 Courant assigné du moteur

00197 (réservé)

00198 (réservé)

00199 (réservé)

00200 Tompérnh we d'alarme de I'nmplifihnfa| I

00301 Température d'alarme du moteur

00302 Température d'alarme due a un refroidissement défectueux
00303 Température d'arrét de I'amplificateur

00304 Température d'arrét du moteur

00305 Température d'arrét di a un refroidissement défectye
00306 Retard a la mise en marche du dispositif d'entraine

00307 Retard a I'arrét du dispositif d'entrainement

00308 Type de changement d'échelle relatif aux d

00309 Limite d'adaptation inférieure

00310 Limite d'adaptation supérieure

004 i

004

004

004

004

004

004

004

004

004

004

002

002 ositif

004

004

004

004 Rotations de la broche synchrone

00328 Fenétre de positon de synchronisation

00329 Limite d'erreur de position de synchronisation

00230 Décalage de position synchrone

00231 Commande de procédure d'engrenages électroniques commandé par le dispositif
d'entrainement

00232 Adresse du dispositif d'entrainement principal 1

00233 Adresse du dispositif d'entrainement principal 2

00234 Adresse du dispositif d'entrainement principal 3

00235 Paramétre de fonctionnement des engrenages électroniques

00236 Rotation du dispositif d'entrainement principal 1

00237 Rotation du dispositif d'entrainement secondaire |

00238 Rotation du dispositif d'entrainement principal 2

00239 Rotation du dispositif d'entrainement secondaire Il
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IDN

00190
00191
00192
00193
00194
00195
00196
00197
00198
00199

00200
00201
00202
00203
00204
00205
00206
00207
00208
00209

00210
00211
00212
00213
00214
00215
00216
00217
00218
00219

00220
00221
00222
00223
00224
00225
00226
00227
00228
00229

00230
00231
00232
00233
00234
00235
00236
00237
00238
00239

Name

Drive controlled gear engaging procedure command
Cancel reference point procedure command
IDN-List of backup operation data

(reserved)

Acceleration command value

(reserved)

Motor rated current

(reserved)

(reserved)

(reserved)

mplifier warning temperature

otor warning temperature

ooling error warning temperature
mplifier shutdown temperature
otor shutdown temperature

ooling error shutdown temperature
rive on delay time

rive off delay time

emperature data scaling type

ower adaptation limit

pper adaptation limit
daptation proportional gain
daptation integral action time
ngaging dither amplitude

witch parameter

arameter set pre
ear ratio b
N-List of paré

ion parameter
utions
ynchronous spindle revolutions
yriehronization position window
Synchronization position error limit

Synchronous position offset

Drive controlled electronic gearing procedure command
Lead drive 1 address

Lead drive 2 address

Lead drive 3 address

Electronic gearing operation parameter

Lead drive 1 revolutions

Slave drive revolutions |

Lead drive 2 revolutions

Slave drive revolutions I
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IDN Nom

00240 Rotation du dispositif d'entrainement principal 3

00241 Rotation du dispositif d'entrainement secondaire Ill

00242 Décalage de position du dispositif d'entrainement principal 1
00243 Décalage de position du dispositif d'entrainement principal 2
00244 Décalage de position du dispositif d'entrainement principal 3
00245 Position angulaire du dispositif d'entrainement principal 1

00246 Position angulaire du dispositif d'entrainement principal 2

00247 Position angulaire du dispositif d'entrainement principal 3

00248 Fenétre de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 1
00249 Fenétre de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 2
00350 Fenétre de synchronisation du dispositif d'entrainement principgl 3
00351 Limite d'erreur de synchronisation du dispositif d'entraineme inci
00352 Limite d'erreur de synchronisation du dispositif d'entrainepre
00353 Limite d'erreur de synchronisation du dispositif d'entraineg

00354 Ensemble de parametre s réel

00355 Rapport d'engrenages réel

00356 (réservé)

00357 (réservé)

00358 (réservé)

00359 (réservé)

00300
00301
00302
00303
00304
00305
00306
00307
00308
00309

00310
00311
00312
003
00314

l\.x;

pour un diagnostic de classe 2)

003 un diagnostic de classe 2)
003 reser € pour un diagnostic de classe 2)
003 seryé pour un diagnostic de classe 2)
00318 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00319 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00320 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00321 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00322 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00323 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00324 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00325 (réservé pour un diagnostic de classe 2)
00326 (réservé)

00327 (réservé)

00328 (réservé)

00329 (réservé)
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00240 Lead drive 3 revolutions

00241 Slave drive revolutions llI

00242 Lead drive 1 position offset

00243 Lead drive 2 position offset

00244 Lead drive 3 position offset

00245 Lead drive 1 angular position

00246 Lead drive 2 angular position

00247 Lead drive 3 angular position

00248 Lead drive 1 synchronization window
00249 ead drive 2 synchronization window

00250 Uead drive 3 synchronization window
00251 Uead drive 1 synchronization error limit
00252 lead drive 2 synchronization error limit
00253 lead drive 3 synchronization error limit
00254  Actual parameter set

00255 Actual gear ratio

00256 (reserved)

00257 (reserved)

00258 (reserved)

00259 (reserved)

00300 HReal-time control bit 1

00301 \llocation of realtime control bit 1
00302 Real-time control bit 2

00303 \llocation of realtime control bit 2

A
A
A
A
00304 Real-time status bit 1
/ S
A
A
S
S

00305 Allocation of realtime
00306 Real-time status hi
00307

00308
00309

\llocation of fealti

Synchroni 3

bynchronizatioh e
00310

q A
00311 Amplifiepeverten
00312 N )

00313 (

00314 (re
00315 (reserve Mliagnostic)
00316 (reserved.forclass 2 diagnostic)
00317 (reservéd for cldss 2 diagnostic)
00318 (réserved for class 2 diagnostic)

00319 (reserved for class 2 diagnostic)

00320 (reserved for class 2 diagnostic)
00321 (reserved for class 2 diagnostic)
00322 (reserved for class 2 diagnostic)
00323 (reserved for class 2 diagnostic)
00324 (reserved for class 2 diagnostic)
00325 (reserved for class 2 diagnostic)
00326 (reserved)
00327 (reserved)
00328 (reserved)
00329 (reserved)


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 318 - 1491 0O CEI:1995

IDN Nom

00330 Etat "retour = Mcommande”

00331 Etat "nyetoyr = 0"

00332 Etat "Nretour < Ny"

00333 Etat"T= Ty"

00334 Etat"T= Tjimite"

00335 Etat "Ncommande > Mimite”

00336 Etat "en position"

00337 Etat"P= P,"

00338 (réservé)

00339 Etat "nyge) < vitesse minimale de broche”

00340 Etat "nyge = vitesse maximale de broche™

00341 (réservé pour un diagnostic de classe 3)

00342 (réservé pour un diagnostic de classe 3)

00343 (réservé pour un diagnostic de classe 3)

00344 (réservé pour un diagnostic de classe 3)

00345 (réservé pour un diagnostic de classe 3)

00346 (réservé)

00347 (réservé)

00348 (réservé)

00349 (réservé)

00350 Etat de synchronisation S

00351 Etat de synchronisation dy dispQsitif d'engraine

00352 Etat de synchronisation du disposi{

00353 Etat d'erreur de synchronjsation du chspg sm d'entrainement principal 1
00354 Etat d'erreur de synchronisati dispositif d'entrainement principal 2
00355 Etat d'erreu ORjsation ispositif d'entrainement principal 3
004 (réservé

004

004

004

004

004

004

004

004

004

004

004

00408 Enregistrement de I'impulsion du marqueur de référence
00409 Verrouillage positif de |a sonde 1
00410 Verrouillage négatif de la sonde 1
00411 Verrouillage positif de la sonde 2
00412 Verrouillage négatif de la sonde 2
00413 (réservé)

00414 (réservé)

00415 (réservé)

00416 (réservé)

00417 (réservé)

00418 (réservé)

00419 (réservé)
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00330 Status "nfeedback = "command”
00331 Status "nfeedback = 0"

00332  Status "nfeedback > Nx"
00333 Status "T= Ty"

00334 Status "T = Tjimit"

00335 Status "ncommand > Mimit"

00336 Status "In position”
00337 Status "P = Py"

00338 eserved)
00339  $tatus "ngctyal < Minimum spindle speed”

00340  $tatus "ngctual = Maximum spindle speed”

00341 (reserved for class 3 diagnostic)
00342 (reserved for class 3 diagnostic)
00343 (reserved for class 3 diagnostic)
00344 (reserved for class 3 diagnostic)
00345 (reserved for class 3 diagnostic)
00346 (reserved)

00347 (reserved)

00348 (reserved)

00349 (reserved)

00350 LUlead drive 1 synchronization status
00351 ead drive 2 synchronization statu
00352 lead drive 3 synchronjzation sta

00353 G
00354 llead drive 2 synchronizati
00355 lead drive 3 sync izatio
00356 (reserved)
00357 (reserved)
00358 (reserved)
00359 (reserved)

e ——

00400 Home

00401 Prope

00402 PrQbe

00403 Posi

00404 Position

00405 Probe lenabte
00406 Probe 2 enable
00407 I IUIII;IIg Clldbic

00408 Reference marker pulse registered
00409 Probe 1 positive latched

00410 Probe 1 negative latched
00411 Probe 2 positive latched
00412 Probe 2 negative latched
00413 (reserved)
00414 (reserved)
00415 (reserved)
00416 (reserved)
00417 (reserved)
00418 (reserved)
00419 (reserved)
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Annexe B
(normative)

Numeéros d'identification (IDN) classés par ordre alphabétique

La liste ci-dessous énumére les IDN classés par ordre alphabétique.

IDN Nom

00042 Accélération de retour a la position de référence
00211 Adaptation de gain proportionnel

OOF 12 Adaptat|U| 1 dc tcl LLI 925 d'abtiul 1 ;I Itégl a:

00324 Adresse de la broche mére

00332 Adresse du dispositif d'entrainement principal 1
00333 Adresse du dispositif d'entrainement principal 2
00334 Adresse du dispositif d'entrainement principal 3
00305 Affectation du bit 1 d'état en temps réel

00301 Affectation du bit 1 de commande en temps réel
00307 Affectation du bit 2 d'état en temps réel

00303 Affectation du bit 2 de commande en temp
00310 Alarme de surcharge

00311 Alarme de surchauffe de I'amplificateur

00312 Alarme de surchauffe du

003413 Alarme due a un refroidig

00191

00304
00300
00306
00302

00114
00149
00139 9 >
00190 NS ositif

00331 Sitif

0017
00172 nées de

00323 Commende de procédure de fonctionnement synchrone commandé par le dispositif
d'entrainement

00152 Commande de prnr‘érlllrn de pn:ifinnnnmnnf de broche

00146 Commande de procédure de retour a la position de référence sous le contrdle de la
commande numérique

00148 Commande de procédure de retour a la position de référence sous le contréle du
dispositif d'entrainement

00216 Commande de procédure de sélection de I'ensemble de parametres

00170 Commande de procédure du cycle d'essai

00155 Compensation de couple de frottement

00029 Compteur de MDT erronés

00028 Compteur de MST erronés

00123 Constante d'avance

00163 Contrepoids d'équilibrage
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Annex B
(normative)

Identification numbers in alphabetical order

The following is the list of IDNs in alphabetical order.

IDN Name

00177 Absolute distance 1

00178 Absolute distance 2

00194 ACCeleration command value

00162 Acceleration data scaling exponent
00161 Acceleration data scaling factor

00160 Acceleration data scaling type

00255 Actual gear ratio

00254 Actual parameter set

00212 Adaptation integral action time

00211 Adaptation proportional gain

00048 Additive position command value

00081 Additive torque command value

00037 Additive velocity command value

00301 Allocation of realtime control bj

00303 Allocation of realtime control

00305 Allocation of realtime status bit

00307 Allocation of realtime status bit

00311 ‘

00110 Amplifier peak c

00112 Amplifier rated Surrex

00203 Amplifier shyt \

00200 Amplifier warning ten

00142 Applic

00006 AT tr:@s

00056

00214

00138

00092

00091

00171 Calculate displacement procedure command
00191 Cancel reference point procedure command
00011 Class 1 diagnostic

00012 Ctass 2 diagnostic

00013 Class 3 diagnostic

00090 Command value proceeding time (qTsG)
00008 Command value valid time (t3)

00002 Communication cycle time (fscyc)

00127 Communication phase 3 transition check
00128 Communication phase 4 transition check
00027 Configuration list for signal control word
00026 Configuration list for signal status word
00016 Configuration list of AT

00024 Configuration list of MDT

00140 Controller type

00146 Control unit controlled homing procedure command

00001 Control unit cycle time (iNcyc)
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00127 Controle de transition de CP4

00128 Controle de transition de CP,

00112 Courant assigné de lI'amplificateur

00196 Courant assigné du moteur

00110 Courant de créte de lI'amplificateur

00109 Courant de créte du moteur

00111 Courant du moteur a l'arrét

00058 Débattement inverse

00242 Décalage de position du dispositif d'entrainement principal 1
00243 hénnlngn de pncifinn du rlicpncifif d'entralnement prinr\ipnl 2
00344 Décalage de position du dispositif d'entrainement principal 3
00330 Décalage de position synchrone

00180 Décalage relatif de broche

00108 Dépassement de vitesse d'avance

00411 Diagnostic de classe 1 (C1D)

00129 Diagnostic de classe 1 spécifique au fabricant
00Q99 Diagnostic de classe 1- remise a zéro

00412 Diagnostic de classe 2 (C2D)

00181 Diagnostic de classe 2 spécifique au fabri
00qQ97 Diagnostic de classe 2- masque

00d Diagnostic de classe 3 (C3D)

001 Diagnostic de classe 3 spécii

00(

00(

001

001

00(

00(

001

00(

00(

002

001

001

004

002

003

003

003

004 Etat d'erreur de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 3
00qQ14 Etat d'interface

00308 Etat de fonctionnement de synchronisation

00179 Etat de la sonde

00404 Etat de la valeur de la commande de position

00403 Etat de la valeur de retour de position

00350 Etat de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 1
00351 Etat de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 2
00352 Etat de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 3
00336 Etat "en position"

00335 Etat "ncommande > Mimite”

00339 Etat "nyge) < vitesse minimale de la broche”

00340 Etat "nyge) = vitesse maximale de la broche”

00332 Eta.t "nretour < nX"
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00205
00313
00202
00107
00120
00106
00119

00175
00176
00172
00165
00166
00231
00190
00148
00223
00207
00206
00135

00235
00213
00215

00123
00007

00108
00189
00167
00168
00155

00218

00400
00042
00407
00147
00041

00017
00025
00192
00187
00188
00021
00022
00023
00018
00019
00020
00219
00121
00014

Name

Cooling error shutdown temperature
Cooling error warning

Cooling error warning temperature
Current loop integral action time 1
Current loop integral action time 2
Current loop proportional gain 1
Current loop proportional gain 2

Displacement parameter 1
Displacement parameter 2

Displacement to the referenced system procedure command
Distance coded reference marks A

Distance coded reference marks B

Drive controlled electronic gearing procedure command
Drive controlled gear engaging procedure command
Drive controlled homing procedure command

Drive controlled synchronous operation procedure cg
Drive off delay time
Drive on delay time
Drive status word

Electronic gearing operation pat
Engaging dither amplitude
Engaging dither period

Feed constant
Feedback acquigi

Frequepgy li
Frequéi;?li
Friction\torg

IDN-List of all operation data

IDN-List of all procedure commands
IDN-List of backup operation data
IDN-List of configurable data in the AT
IDN-List of configurable data in the MDT
IDN-List of invalid operation data for CP2

IDN-List of invalid operation data for CP3
IDN-List of invalid operation data for CP4
IDN-List of operation data for CP2
IDN-List of operation data for CP3
IDN-List of operation data for CP4

IDN-List of parameter set
Input revolutions of load gear
Interface status
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00331 Etat "Nyetour = 0"

00330 Etat "Nretour = Mcommande”

00337 Etat"P= P,"

00334 Etat"T= Tjimite"

00333 Etat"T=> T,"

00094 Exposant de changement d'échelle relatif aux données couple/force
00162 Exposant de changement d'échelle relatif aux données d'accélération
00078 Exposant de changement d'échelle relatif aux données de position linéaires
00046 Exposant de changement d'échelle relatif aux données de vitesse
00Q93 Factet-de-changement-d-échellerelatiF-atdennces-codpleHoree
00161 Facteur de changement d'échelle relatif aux données d'accélér
00qQ77 Facteur de changement d'échelle relatif aux données de posi
00Q45 Facteur de changement d'échelle relatif aux données de vife

00104 Facteur Ky, de boucle de position

00124 Fenétre d'immobilisation

00159 Fenétre de contrble

00457 Fenétre de position

00328 Fenétre de positon de synchronisation

00348 Fenétre de synchronisation du dispositif d

00349 Fenétre de synchronisation du dispositif(d'e

00350 Fenétre de synchronisation du dispg

00157 Fenétre de vitesse

00183 Fenétre de vitesse de sy

00131 Front négatif de la sonde 1

00133 Front négatif de la sonde

00130 Front positif de la sonde

001

001

004

007
007
007
007
007
007
00184

errexir de synchronisation du dispositif d'entrainement principal 3
d'erfeur de vitesse de synchronisation

00167 Limite de fréquence du retour 1

00168 Limite de fréquence du retour 2

ooQa16 Liste de configuration d'AT

00024 Liste de configuration du MDT

00026 Liste de configuration relative au mot d'état de signal

00027 Liste de configuration relative au mot de commande de signal
00187 Liste des IDN de données configurables dans I'AT

00188 Liste des IDN de données configurables dans le MDT
00219 Liste des IDN de I'ensemble de parametres

00025 Liste des IDN de toutes les commandes de procédure
00017 Liste des IDN de toutes les données d'exploitation

00192 Liste des IDN des données d'exploitation de sauvegarde
00021 Liste des IDN des données d'exploitation invalides pour CP,
00022 Liste des IDN des données d'exploitation invalides pour CP3

00023 Liste des IDN des données d'exploitation invalides pour CPy4


https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

1491 0O IEC:1995 - 325 -

IDN Name

00232 Lead drive 1 address

00245 Lead drive 1 angular position

00242 Lead drive 1 position offset

00236 Lead drive 1 revolutions

00251 Lead drive 1 synchronization error limit
00353 Lead drive 1 synchronization error status
00350 Lead drive 1 synchronization status
00248 Lead drive 1 synchronization window
00233 Lead drive 2 address

00246 Lead drive 2 angular position

00243 Lead drive 2 position offset

00238 Lead drive 2 revolutions

00252 Lead drive 2 synchronization error limit
00354 Lead drive 2 synchronization error status
00351 Lead drive 2 synchronization status
00249 Lead drive 2 synchronization window
00234 Lead drive 3 address

00247 Lead drive 3 angular position

00244 Lead drive 3 position offset

00240 Lead drive 3 revolutions

00253 Lead drive 3 synchronization error limit
00355 Lead drive 3 synchronization efie
00352 Lead drive 3 synchronization status
00250 Lead drive 3 synchronization wihdow
00224 Lead spindle address

00226 Lead spindle revolutions

00010 Length of MDT

00185 Length of the confi

00186 Length of the

00078 Linear position data

00077 Line i 2

00114 Load limit' ofthe

00209 INRj

00129

00181

00182

00030

00173

00174

00097 Mask class 2 diagnostic

00098 Mask class 3 diagnostic

00134 Master control word

00113 Maximum motor speed

00221 Maximum spindle speed

00029 MDT error counter

00089 MDT transmission starting time (2)
00005 Minimum feedback processing time (i5)
00220 Minimum spindle speed

00103 Modulo value

00159 Monitoring window

00111 Motor continuous stall current

00312 Motor over temperature warning
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00018 Liste des IDN des données d'exploitation relatives a CP»
00019 Liste des IDN des données d'exploitation relatives a CP3
00020 Liste des IDN des données d'exploitation relatives a CP4
00010 Longueur du MDT

00185 Longueur du registre de données configurables dans I'AT
00186 Longueur du registre de données configurables dans le MDT
00165 Marques de référence de distance codée A

00166 Marques de référence de distance codée B

00095 Message de diagnostic

00032 Mode de faonctionnement primniro

00433 Mode de fonctionnement secondaire 1

00434 Mode de fonctionnement secondaire 2

00435 Mode de fonctionnement secondaire 3

00135 Mot d'état du dispositif d'entrainement

00134 Mot de commande de la liaison principale

00145 Mot de commande de signal

00144 Mot détat de signal

00121 Nombre de tours d'entrée d'engrenages g€

00122 Nombre de tours de sortie d'engrenage

00169 Parameétre de commandg

00175 Parametre de déplacement 1

00176 Parametre de déplacement 2

00059 Parametre de drapeau d

002

007

changemeqts
fonctionnerent engrens
jonnmement syachrone

00d ple

00d i

00d

001

001

00d

001

001

004

004

004

00d

001 ~

001 Position du marqueur B

00417 Préselection de I'ensemble de parameétres
00218 Préselection du rapport d'engrenages

00255 Rapport d'engrenages réel

00106 Régulateur de courant de gain proportionnel 1
00119 Régulateur de courant de gain proportionnel 2
00107 Régulateur de courant de temps d'action intégral 1
00120 Régulateur de courant de temps d'action intégral 2
00079 Résolution de position rotationnelle

00118 Résolution de retour linéaire

00116 Résolution de retour rotationnel 1

00117 Résolution de retour rotationnel 2

00207 Retard a l'arrét du dispositif d'entrainement
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00109 Motor peak current

00196 Motor rated current

00204 Motor shutdown temperature
00141 Motor type

00201 Motor warning temperature
00028 MST error counter

00137 Negative acceleration limit value
00050 Negative position limit value
00083 Negative torque limit value

00039 Negative velocity limit value
00122 Output revolutions of load gear
00310 Overload warning

00217 Parameter set preselection
00139 Park axis procedure command
00047 Position command value

00404 Position command value status
00076 Position data scaling type

00115 Position feedback type parameter
00051 Position feedback value 1 (Motokfeedbas
00053 Position feedback value 2 (EX e
00403 Position feedback value status
00105 Position loop integral action tiry
00104 Position loop Ky-factor

00009

00055

00152

00059

00060

00061

00062

00063

00064

00065

00066

00067

00068

00069 Pasition.swjtch point 10
00070 Rosition switch point 11
00071 Position switch point 12
00072 Position switch point 13
00073 Position switch point 14
00074 Position switch point 15
00075 Position switch point 16
00057 Position window

00136 Positive acceleration limit value
00049 Positive position limit value
00149 Positive stop drive procedure command
00082 Positive torque limit value
00038 Positive velocity limit value
00158 Power threshold Py

00032 Primary operation mode
00401 Probe 1

00405 Probe 1 enable
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00206 Retard a la mise en marche du dispositif d'entrainement
00236 Rotation du dispositif d'entrainement principal 1
00238 Rotation du dispositif d'entrainement principal 2
00240 Rotation du dispositif d'entrainement principal 3
00237 Rotation du dispositif d'entrainement secondaire |
00239 Rotation du dispositif d'entrainement secondaire Il
00241 Rotation du dispositif d'entrainement secondaire Ill
00226 Rotations de la broche mére

00227 Rotations de la broche synchrone

00060 Sélecteur de position 1

00081 Sélecteur de pncifinn 2

00Q62 Sélecteur de position 3

00Q63 Sélecteur de position 4

00Q64 Sélecteur de position 5

00Q65 Sélecteur de position 6

00Q66 Sélecteur de position 7

00Q67 Sélecteur de position 8

00Q68 Sélecteur de position 9

00Q69 Sélecteur de position 10

00470 Sélecteur de position 11

00971 Sélecteur de position 12

00Q72 Sélecteur de position 13

00973 Sélecteur de position 14

00Q74 Sélecteur de position 15

00475 Sélecteur de position 16

00126 Seuil de couple Ty

00158 Seuil de puissance Py

Oo] i 11 =

004

004 y

004 amyplificateur

004 oteur

004 NPE 3 e duea un refroidissement défectueux
004 _aMpE amplificateur

002

002 é &t d0 a un refroidissement défectueux
00d de valeur de commande (t3)

001 on intégral de boucle de position

001 Temps, d'action intégral de boucle de vitesse

00d de départ d'acquisition des données de contrdle par retour (t4)
00qo6 Temps de départ de transmission de I'AT ()

00403 Temps de départ de transmission de I'AT le plus court () min)

00088 Temps de récupération entre deux réceptions successives (fy1sy)
00087 Temps de récupération entre deux transmissions successives (taTaT)
00004 Temps de transition entre transmission et réception (tatmT)

00090 Temps de transmission d'une valeur de commande (fyTsc)

00102 Temps différentiel de boucle de vitesse

00089 Temps du départ de transmission du MDT (&)

00005 Temps minimal d'acquisition des données de contrble par retour (fs)
00142 Type d'application

00086 Type de changement d'échelle relatif aux données couple/force
00160 Type de changement d'échelle relatif aux données d'accélération
00076 Type de changement d'échelle relatif aux données de position

00208 Type de changement d'échelle relatif aux données de température
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00410 Probe 1 negative latched

00409 Probe 1 positive latched

00402 Probe 2

00406 Probe 2 enable

00412 Probe 2 negative latched

00411 Probe 2 positive latched

00169 Probe control parameter

00179 Probe status

00131 Probe value 1 negative edge
00130 Probe value 1 positive edge
00133 Probe value 2 negative edge
00132 Probe value 2 positive edge
00170 Probing cycle procedure command
00300 Real-time control bit 1

00302 Real-time control bit 2

00304 Real-time status bit 1

00306 Real-time status bit 2

00088 Receive to receive recovery time (t MTSY)
00052 Reference distance 1

00054 Reference distance 2

00408 Reference marker pulse registere
00150 Reference offset 1

00151 Reference offset 2

00099 Reset class 1 diagnostic

00118 Resolution of linear feedback
00116

00117

00058

00070

00033

00034

00035

00003

00145

00144

00096

00237

00239

00241 Slave drive revolutions I

00153 Spindle angle pasition

00154 Spindle position parameter
00222 Spindle positioning speed

00180 Spindle relative offset

00124 Standstill window

00336 Status "In position”

00339 Status "nactual £ Minimum spindle speed”
00340 Status "nactual 2 Maximum spindle speed"”
00335 Status "ncommand > NMimit"
00331 Status "nfeedback = 0"

00330 Status "nfeedback = Ncommand”
00332 Status "nfeedback > nx"

00337 Status "P = Py"
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00044 Type de changement d'échelle relatif aux données de vitesse
00141 Type de moteur

00140 Type de régulateur

00194 Valeur de commande d'accélération

00080 Valeur de commande de couple

00081 Valeur de commande de couple supplémentaire
00047 Valeur de commande de position

00048 Valeur de commande de position supplémentaire
00036 Valeur de commande de vitesse

00037 Valeur de commande de vitesse supplémentaire
00056 \/aleur de pncifinn ri'infarpnl::finn auviliaire
00484 Valeur de retour de couple

00451 Valeur de retour de position 1 (retour du moteur)
00453 Valeur de retour de position 2 (retour externe)
00440 Valeur de retour de vitesse

00138 Valeur limite d'accélération bipolaire

00137 Valeur limite d'accélération négative

00136 Valeur limite d'accélération positive

00492 Valeur limite de couple bipolaire

00083 Valeur limite de couple négatif

00Q82 Valeur limite de couple positif

00450 Valeur limite de position négative

00Q49 Valeur limite de position gositive

00Q91 i

00039 gadi

00038

00103

00405

00406 ~

00407 a(layositic aférence
00410 i 3

00412

00409

00411

00143

00430

00322 3¢ de

00041

se'de xetour a la position de référence

00414 tisme en roue libre
00413 e en’roue libre
00321 maximale de broche

00113 Vitesse maximale du moteur
00420 Vitesse minimale de broche
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IDN Name

00334 Status "T = Tjimit"

00333 Status "T = Ty"

00216 Switch parameter set procedure command
00309 Synchronization error status
00308 Synchronization operation status
00229 Synchronization position error limit
00228 Synchronization position window
00184 Synchronization velocity error limit
00183 Synchronization velocity window
00225 Synchronous operation parameter
00230 SyrehRrorous-position-offset
00227 Synchronous spindle revolutions
00143 SYSTEM Interface version

00015 Telegram type parameter

00208 Temperature data scaling type
00080 Torque command value

00084 Torque feedback value

00085 Torque polarity parameter

00126 Torque threshold Ty

00094 Torque/force data scaling exponent
00093 Torque/force data scaling factg
00086 Torque/force data scaling typé
00087 Transmit to transmit recovery tin AT
00004 Transmit/receive transition time
00210 Upper adaptatiopfii

00036 Velocity co

00046 Velocity datg

00045 Velocj

00044 Veloci

00040

00102

00101

00100

00043

00125

00157

00163 Weight codnterbalance
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Annexe C
(normative)

Description des IDN

La description des IDN est donnée dans le format suivant :

IDN

Nom (abréviation)

Fonction/description

Longueur (octets) | Valeur d’entrée minimale Changement d’échelle/résolution Unités

Valeur d’entrée maximale f\

Lorgque des informations supplémentaires sont requises pour ure
cellgs-ci sont fournies a la suite de ce bloc.

C.1| Paramétres généraux

particuliéere,

0001 Durée de cycle d’'unité de commande (thyc) ( (7 \)
=\
La durée de cycle de la co 3 init*tas intewvalles cycliques durant |lesquels la
commande numérique rendde n disponibles. La durée de|cycle de la
commande numérique doit de la liaison principale § la liaison
secondaire, pendant CP, et . La durée de cycle de la|commande
numeérique doit obligatoirem é i ier de la durée de cycle de transmission:
thyc:tScym: (el it A O
2 Min. =6 \)\/ 1 us
[\/\ MaQK\SEQ 50
0002

Dur/é\MM 07 (toy0)

trangmission de I'interface définit les intervalles durant lesquels Ig¢s données
b transmises. Les durées de cycle de transmissions sont définies comme|62 ps, 125
} A 65 500 ps par incréments de 250 ps. La durée de cycle de transrpission doit
smige deMa liaison principale a la liaison secondire pendant CP, et devenir actiye dans les

Min. = 62 1 us
Max. < 65 500

00003

Temps de départ de transmission de I'AT le plus court (¢, ...

Indique le temps requis par les liaisons secondaires entre la fin de la réception du MST et le début
de la transmission de I'AT. Cet intervalle de temps, requis par la liaison secondaire, dépend du

type de message sélectionné (voir 8.3) de I'AT. Le temps t; est lu par la liaison principale

min
pendant CP, pour calculer le temps de transfert du temps de départ de transmission de I'AT, t,
(IDN 00006)

2 1 Hs
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Annex
(normat

C
ive)

Description of IDNs

The description of IDNs is given in the following format:

IDN Name (abbreviation)

F

unction/description

L ength (bytes) Minimum input value

Scaling/resolution

Unit

Maximum input value

Where adgitional information is required for a particular description,

block.

C.1 Gendral parameters

00001 Control unit cycle time (fNcyc)

of AT transmission starting time, t1 (IDN 00006).

The control unit cycle time defines, the cycli new
command values available. The co slave
during CP, and becomes active in integer
multiple of the communication cycle tim
2 Min. = 62 us
Max. < 65 500& (N \
VNN I
00002 Communication P\e\ (tcyct»\
The compaypicalt es oKthe\interfgce defines the intervals during which the cyclic data are
transfer i tim re defined as 62 ps, 125 ps, 250 ys, ..., up to 65,50Q ps in
steps of {K\ =% e time shall be transferred from the master to the slave fluring
CP»2 and becomes activeg Qg CP3.
2 A 3
2 \ \ i 1 us
00003 |4 s \OI‘Q\ Wsméglon starting time (t1min)
Indi \ne requirement of the slaves between the end of the reception of the MST and th¢ start
of transmission)of the AT. This time interval, required by the slave, depends on the selected telegram
type (see 8.3). The time t1min is read by the master during CP» in order to calculate the time of transfer

2

us
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00006 Temps de départ de transmission de I'AT (t,)
Le temps de départ de transmission de I'AT détermine l'instant ou la liaison secondaire doit
envoyer son AT, pendant CP, et CP,, a la suite du MST. Ce paramétre est transmis par la liaison
principale a la liaison secondaire pendant CP,. Le temps de transfert de I'’AT doit étre supérieur ou
égal au temps de départ de transmission de I'AT le plus court (IDN 00003): ¢, > t, ..
2 ; 1 S
Min. = t, . H
Max. < tScyc
00005 Temps minimal d’acquisition des données de contrdle par retour (ts)
ur et la fin
rte que les
mission du
endant CP,
onnées de
us
0007 Temps de départ d’acquisition des données (éco(mﬁole parge (t>
hiné par la
un temps
nement qui
acquisition
trainement
pbrte que ce
N 00002) et
le temps N 00005):
t, < tgoyon s s données
relatives/a\\@/{
0 K/\ "
0004
w\\wm@mre transmission et réception (t,1y,)
re uis par la liaison secondaire pour passer de la transmission de I’AT a la r¢ception du
temps de transition relatif & la transmission/réception est Ilu par la liaisony principale
%, afin de calculer correctement le temps de transmission du MDT, t, (IDN 00089).
1 [VE
00087

Temps de récupération entre deux transmissions successives (fyra1)

Le temps requis entre deux AT, lorsque ces derniers sont transmis par la méme liaison
secondaire. Ce parametre n'est pas utilisé pour les liaisons secondaires disposant d'un seul
dispositif d’entrainement. Le temps de récupération entre deux transmissions successives est lu

par la liaison principale pendant CP,, afin de calculer correctement le temps de transmission d’un
AT, t, (IDN 00006).

2 1 us
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00006 AT transmission starting time (1)
The AT transmission starting time determines when the slave shall send its AT during CP3 and CPy,
following the MST. This parameter is transferred by the master to the slave during CP2. The time of
transfer of the AT shall be set greater than or equal to the shortest AT transmission starting time (IDN
2 Min. = {1 min 1 us
Max. < fscyc
00005 Minimum feedback processing time (i)
The time required by a drive between the start of feedback acquisition and the/end the next|MST.
This value shall be declared by the drive such that feedback values will be tra bl unit
during the next drive telegram. The master reads this value during CP2 i ize the
measurement times of the feedback acquisition capture point, t4 (ID. or all
drives.
2 us
00007 Feedback acquisition capture point (t4)
The acquisition capture time of the feedback as deteriin t . is why the
master declares a default acquisition capture pofnt i i ination
with each other. This ensures synchto isiti i rives.
The master sets the acquisition cap rence
between the communication cycle timg (IDNN0002) ini bssing
time (IDN 00005). t4 < tgcyc-ts Th Huring
CP3.
2 in=0 us
Max g tScyc
00004 Transm@ve\gansmo% %e\(tm\)\)
The time r witch from transmitting the AT to receiving the MDT. The trapsition
time for tr e master during CP2 in order to correctly calculate the time of
transmis 'on N 00089).
2 <D D> E E
00087 SPNG I\Wcovery time (tATAT)

The tinwg}d between two ATs when sent by the same slave. This parameter is not used for $laves
with' a single drive. The transmit to transmit recovery time is read by the master during CP> in orlder to

eorrectly calculate the time of transfer of AT t; (IDN 00006).

2 | 1 |us
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00088 4 Arati 4 i i
Temps de récupération entre deux réceptions successives (f,1sy)
Le temps de récupération a la liaison secondaire, apres la réception d’'un MDT, pour passer a la
réception du MST suivant. La liaison principale lit ce temps pendant CP, pour s’assurer que
I'intervalle de temps entre la fin du MDT et le début du MST est suffisant.
2 1 s
00089 Temps de départ de la transmission du MDT (t,)
Le temps de départ de transmission du MDT détermine l'instant ou la liaison principale doit
transmettre son MDT au cours de CP, et CP,, apres le MST. Ce parametre est transmis par la
Tiaison principale a la Naison secondaire pendant CP, et devient actit au de CP.
2 Min. 2 0 Us 1 Us
Max. < fg. (\ x
0090 N
Temps de transmission d’une valeur de commande m \
Le temps requis par la liaison secondaire pour disposition
d'un dispositif d’entrainement, apres la ré la liaison
principale au cours de CP, afin de calculer commande
t; (IDN 00008). Le temps deﬂnsmissio(d\\ /R\ S message.
: | SO (@& T ) E
0008

Temps correct de valeur de komn{a?d{(m >

ositif d’entralnement est autorisé a acféder a de
mandeNa l'issye d'un MST. De cette maniéere, la liaison principale
ommande pour les valeurs de commande paimi tous les
t de maniere coordonnée. Le dispositif d’entrainement active

1 us

09 POW d’e}\eglstrement de données dans un MDT
ke po iMn enregistrement des données du dispositif d’entrainement dans un MDT, exprimée
me hne position d'octet. Elle commence par (01),, pour I'octet de données initial situé apres le
d’adresse dans le MDT. Chaque dispositif d’entralnement est informé pal la liaison
principale, au cours de CP,, de I'adresse de début de I'enregistrement des données du dispositif
d’entrainement dans le MDT. La position d’'un enregistrement de données dans le MDT, devient
active pendant CP, dans la liaison principale et dans la liaison secondaire.
2 Min. = 1 (un dispositif d’entrainement)
Max. < 65 531
00010 Longueur du MDT

La longueur du MDT, exprimée en octets, comprend les enregistrements de données relatifs a tous

les dispositifs d’entrainement. Au cours de CP,, la liaison principale informe chaque dispositif
d’entrainement de la longueur du MDT et chaque dispositif d’entrainement devient actif dans la

liaison principale et dans la liaison secondaire au cours de CP,.
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00088 Receive to receive recovery time (f{MTSsY)
Recovery time of the slave after reception of a MDT to switch over to receive the next MST. The master
reads this time during CP» to ensure that the interval will be sufficient between the end of the MDT and
the beginning of the MST.
2 1 us
00089 MDT transmission starting time (t2)
The MDT transmission starting time determines when the master shall send its MDT during CP3 and
CPy, following the MST. This parameter is transferred by the master to the slave during CP» and
becomes active during CP3.
2 Min. 2 0 us 1 us
Max. < tScyc
00090 Command value proceeding time ({\TSG)
The time required by the slave to make command values a MDT.
This time is read by the master during CP» in order to co i time
t3 (IDN 00008). The command value proceeding time pe;d\s o) .
: NV E
00008 Command value valid time (t3) \/
t3 determines the time at which the drive is alowed to access the new command values aftpr the
completion of a MST,_In thls Way pre \ command value valid time for conjmand
values among all cq rdl . e d the command value valid time during CPg.
AN
2 in. 5\0 us } us
& fS c
00009 Position MW I\hﬁ\ >
e&)%i?irive in a MDT, expressed as a byte position. It starts with (01)y for
ss field within the MDT. Every drive is informed by the master fluring
s of the data record of the drive in the MDT. The position of a data fecord
& during CP3 in the master and slave
AN
< 2 \ Min. = 1 (one drive)
Max. < 65 531
00010 Length of MDT

Ftretengthrofthe BT expressedmmbytes;, mctudes data Tecords forattdrives—Every drives-mformed
by the master during CP2 of the length of the MDT and becomes active in the master and slave during

CP3
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00010 2 Min. = 4 (un dispositif Structure générale du MDT:
. d’entrailnement) e
(suite) (voir figure 33, 7.3.2)
Max. < 65 534 (nombre d’octets de
254 dispositifs d’entrainement)
00096 Disposition de la liaison secondaire (SLKN)
Pendant I'initialisation, la liaison principale a besoin d’identifier les liaisons secondaires physiques
présentes ainsi que leurs dispositifs d’entrainement associés, afin d’optimiser le calcul
automatique des intervalles de temps. La liaison principale peut demander ces informations aux
dispositifs d’entrainement pendant CP,. Apres chaque entrée, la liaison principale identifie
d’autres dispositifs d’entrainement appartenant a la méme liaison secondaire physique. Les
adresses de r\licr\r\citifc dentrainement valabhles sont toutes des valeurs dé_c_i.male_s_mm_prises entre
1 et 254, conformément aux valeurs hexadécimales (01),, a (FE),,
L N |
2 (voir figure 33, 7.3.2) /\< (\
SLKIN:

Oct¢t élevé:

entrg ici sa propre adresse.

“adresse intrinséque du dispositif d’entral d’entrainement

- L’adresse du dispositif d’entraineme a liaison
gecondaire est introduite ici par e Croisg

- Si le dispositif d’entrainement I'adresse
l& plus élevée, alors la liaison sec élevée.

Si

Exe
(adn

la

liaison secondaire des ertu dispositif d’entrainement, |I’*adresse
i St i ite ici.

Adresse suivante du
t dispositif d’entrainement
suivant
(1 - 254)

Dispositif Dispositif
d’entrainement 3 d’entrainement 5 d’entrainement 8
du SKLN du SKLN du SKLN
03 05 05 08 08 03
00127

Contrdle de transition de CP,

La liaison principale utilise cette commande de procédure pour ordonner a la liaison secondaire de vérifier

que tous les paramétres nécessaires ont été transférés pour CP,. Autrement, cette commande de procédure
résulte en une erreur (voir IDN 00021). Lorsque la commande de procédure a été correctement effectuée, la

commande numérique doit annuler la commande de procédure et peut activer CP, dans le MST.

2 Structure de commande de procédure (voir tableau 16, 7.4.4)

Structure de reconnaissance de la commande de procédure (voir tableau 17,
7.4.4)
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00010 2 Min. = 4 (one drive) General structure of the MDT:
Max. < 65 534 (number of bytes of | (see figure 33, 7.3.2)
(continued) 254 drives)

00096 Slave arrangement (SLKN)
During initialization, the master needs to recognize which physical slaves and their associated drives
are present in order to optimize the automatic time slot computation. The master can request this
information from the drives during CP5. After each entry the master recognizes other drives which
belong to the same physical slave. Valid drive addresses are all decimal values from 1 to 254, in
accordance with hexadecimal values (01)H through (FE)H .
2 (See figure 33, 7.3.2)

SLKN:

High byte:

Low byte:
- The
order h

- If th
enters

- Ifth

Example: glave

SL@}M@

ding

lave

Next drive address

(1 - 254)

S (drive addresses 3, 5, 8)

SLKN drive 5 SLKN drive 8

05 08 08 03

00127

Communication phase 3 transition check

The master uses this procedure command to instruct the slave to check that all necessary parameters
have been transferred for CP3. Otherwise, this procedure command results in an error (see IDN 00021).
After the procedure command is performed correctly, the control unit has to cancel the procedure
command. The control unit can then activate CP3 in the MST.

2 Structure of procedure command (see table 16, 7.4.4)

Structure of procedure command acknowledgment (see
table 17, 7.4.4)
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00128 Controle de transition de CP,,

La liaison principale utilise cette commande de procédure pour ordonner a la liaison secondaire de vérifier

que tous les paramétres nécessaires ont été transférés pour CP,. Autrement, cette commande de procédure
résulte en une erreur (voir IDN 00022). Lorsque la commande de procédure a été correctement effectuée, la

commande numerique doit annuler la commande de procédure et peut activer CP, dans le MST.

2 Structure de la commande de procédure (voir tableau 16, 7.4.4)
Structure de reconnaissance de la commande de procédure (voir tableau 17, 7.4.4)

C.2 Diagnostics

00011 Diagnostic de classe 1 (C1D)

Erreur entrainant I'arrét du dispositif d’entrainement.

hs I'état du
dispositif d’entrainement (bit 13). Le bit d’erreu b dispositif
d’entrainement que lorsque le C1D ne signale commande
diagnostic de classe 1 remise a zéro (IDN 00099) a~&t tralnement
par I'intermédiaire de la voie de service.

2 Structure du C1D:
Bit O:

Bit 1: température d'a
Bit 2: te
Bit 3:
Bit 4:
Bit 5:
Bit 6:

itiopexcessif (voir IDN 00159)
nsmission (voir IDN 00014)
t de limite de surcourse (voir 00049, 00050)

Bit cune erreur
kﬁ\(z 1 erreur

N
2 \QJ\WC d%classe 2 (C2D)

Alarme\d’arrét

e

Lor une alarme est activée ou annulée dans le C2D, le bit de changement relatif au C2D est
mis a “1” binaire dans I'état du dispositif d’entrainement (bit 12). Lorsque le C2D|est Ilu par
I'intermédiaire de la voie de service, le bit de changement du C2D est annulé et remisl a zéro. Le
masque associé au C2D peut masquer les effets sur le bit de changement de I'état du dispositif
d’entrainement, en cas de variation d’'une condition d'alarme (voir IDN 00097). Les bits définis par
le C2D le sont également par des IDN.

2 Structure du C2D:

Bit 0: alarme de surcharge (voir IDN 00310)

Bit 1: alarme de surchauffe de I'amplificateur (voir IDN 00311)

Bit 2: alarme de surchauffe du moteur (voir IDN 00312)

Bit 3: alarme due a un refroidissement défectueux (voir IDN 00313)
Bit 4: réservé

Bit 5: réservé

Bit 6: réservé

Bit 7: réservé

Bit 8: réservé

Bit 9: réservé
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00128

Communication phase 4 transition check

procedure command. The control unit can then activate CP4 in the MST.

The master uses this procedure command to instruct the slave to check that all necessary parameters
have been transferred for CP4. Otherwise, this procedure command results in an error. (see IDN

00022). After the procedure command is performed correctly, the control unit has to cancel the

2 Structure of procedure command (see table 16, 7.4.4)
Structure of procedure command acknowledgment (see table 17, 7.4.4)

C.2 Diagnostic

00011 Class T aragnostt (CID)
Drive shutdown error
A drive error situation of C1D leads to the following:
a) A best case deceleration followed by torque release at nmjn.
b) The drive shutdown error bit for C1D is set to '1' in the drive status (bi set to
'0" by the drive only when no errors of C1D exists and aftér the 6om hostic'
(IDN 00099) has been received by the drive via the servise chanqek
2 Structure of C1D:
Bit O:
Bit 1: amplifier over temperat )
Bit 2:  motor over e :
Bit 3:  cooling epfor
Bit 4:  control vo
Bit 5: feedback erro
Bit 6:
ase error
e pasition~deviation (see IDN 00159)
00012

(bit"12) to a binary '1'. When the C2D is read via the service channel, the C2D change bit is ca

status
celed

and reset to '0'. The mask associated with C2D can _mask the effects on the change bit of the

drive

IDNs.

status when a warning condition changes (see IDN 00097). Bits defined by C2D are also defined by

2 Structure of C2D:

Bit 0: overload warning (see IDN 00310)

Bit 1:  amplifier over temperature warning (see IDN 00311)
Bit 2:  motor over temperature warning (see IDN 00312)
Bit 3:  cooling error warning (see IDN 00313)

Bit 4: reserved

Bit 5: reserved

Bit 6: reserved

Bit 7:  reserved

Bit 8: reserved

Bit 9: reserved
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00012 2 Bit 10: réservé
Bit 11: réservé
(suite) Bit 12: réservé

Bit 13: réservé
Bit 14: réservé
Bit 15: alarme spécifique au fabricant (voir IDN 00181)

Bit = 0 aucune alarme d’arrét
Bit = 1 alarme d’arrét

00013 Diagnostic de classe 3 (C3D)

Drapeaux d’état de fonctionnement du dispositif d’entrainement. Lorsqu’une situation change dans
le dispositif d’entrainement, le bit correspondant change dans le C3D, le bit de changement relatif
au CD3 est mis a “1” binaire dans I'éat du dispositif d’entrainement (bi orsque-le|C3D est lu
par I'intermédiaire de la voie de service, le bit de changement du C /|ILe masque
associé au C3D peut masquer les effets sur le bit de changemen 2 I dispositif
d’entrainement, lorsqu’'une condition de fonctionnement change”( i{s|définis par
le C3D le sont également par des IDN.

5 Structure du C3D: \ \>
Bit 0: étatn =n (voir 33

retour commande

Bit 1: état|n | =0 (voir ID

retour

Bit 2: état |n | < |n. (vir IDN 00

retour

Bit3: état|T|2|T]

Bit 4:
Bit 5:
Bit 6:
Bit 7:

Bif\1l5: état de fonctionnement spécifique du fabricant (voir IDN 00182

\ Bit = 0 la condition n’existe pas

Bit =1 la condition existe

0014 Etat d’interface

Une erreur de communication est présente dans le C1D (voir IDN 00011) si une erreur est forcée
dans I'état d’interface. Le forcage des bits 0-2 ne signifie pas la présence d'une erreur. S'il n'y a
aucune erreur de communication, la phase de transmission réelle est contenue dans l'interface. Si
une erreur de transmission s’'est produite, I'erreur et la phase de transmission concernée au
moment ol I'erreur s’est produite seront mémorisées. Le dispositif d’entrainement n’élimine une
erreur de communication et n'effectue une remise a zéro que si 'erreur présente au niveau de
I'interface a été éliminée et s’il a recu la commande “diagnostic de classe 1 — remise a zéro” (voir
IDN 00099) par I'intermédiaire de la voie de service.

Structure d’état d'interface:

Bit 2-0: phase de transmission
Bit 3: MST erroné

Bit 4: MDT erroné

Bit 5: phase non valable (phase > 4)
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00012

(continued)

2 Bit 10: reserved
Bit 11: reserved
Bit 12: reserved
Bit 13: reserved
Bit 14: reserved
Bit 15: manufacturer-specific warning (see IDN 00181)

Bit = 0 no shutdown warning
Bit = 1 shutdown warning

00013 Class 3 diagnostic (C3D)
Drive operation status flags. When a condition changes in the drive, the corresponding bit changes in
the C3D, this sets the change bit for C3D in the drive status (bit 11) to a binary™1"~When the ¢3D is
read via the service channel, the C3D change bit is reset to '0'. The mask itho G3D can
mask the effects on the change bit of the drive status when an operating i (see IDN
00098). Bits defined by C3D are also defined by IDNs.
2 Structure of C3D:
Bit 0:  Onfeedbackd = Ncommand (see IDN 003
Bit 1:  Onfeedbackd = O (see IDN 00331)
Bit 2:  OnfeedpbackC < nx (see IDN 00332
Bit 3: OT0O = OTxO (see IDN 00333)
Bit4: 07O 2 OTjjmit0 (see IDN 003
Bit 5:
Bit 6:
Bit 7:
Bit 8:
Bit 9: €e IDN 00339)
ed (see IDN 00340)
: i : ific operation status (see IDN 00182)
00014 InteacNiQJs\ \
colmu i(%f\rbn roth in C1D (see IDN 00011) if the interface status is set by an errof. The
< 2—0 dyes not signify an error. If there are no communication errors present, the gctual
is contained in the interface. If a communication error has occurred, the errpr and
e of the error will be stored. The drive cancels a communication error and resetg to '0'
oply<if* theserrof at the interface has been eliminated and on receiving the command ‘reset class 1
diagnostic' (sée IDN 00099) via the service channel.
2 Strueture-of-rterfacestatus:

Bit 2-0: communication phase
Bit 3: MST failure
Bit 4: MDT failure

Bit 5: invalid phase (phase > 4)



https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 344 - 1491 0O CEI:1995

Bit 6: erreur au cours du passage a une phase de vitesse supérieure

00014 2 g
(séquence correcte?)
(suite Bit 7: erreur au cours du passage a une phase de vitesse inférieure (autre que
phase 0)
Bit 8: passage a une phase sans accusé de réception “prét”
Bit 9: passage a un mode de fonctionnement non initialisé
Bit 10: deux dispositifs d’entrainement portant la méme adresse dans la boucle
Bit 11: réservé
Bit 12: réservé
Bit 13: réservé
Bit 14: réservé
Bit 15: réservé
Bit = 0 aucune erreur
Bit = 1 erreur (pour les bits 3 a 15)
0099 Diagnostic de classe 1 — remise a zéro

Lorsque le dispositif d’entralnement regoit cette la voie de

service et qu'aucune erreur n’existe, le C1D, I'état bit d’erreur

d’arrét du dispositif d’entrainement, et le mécanism d é itif d’ 1 bnt dans le

dispositif d’entralnement sont remis a zéro (v@ir II;QOO L

2 Structure du diagnostic A\/sx - kemise a z M(vow tableau 16, 7]4.4)
Sructure recghnaissance {d€ @w e de procédure (voir fableau 17,
7.4.4)

0095 Message de diagnostic & (\ >

L'état de fodctio \e.g): 6l¢ par des messages de diagnostics. Leq messages
de diagnostics.sonth\généré i i ‘entrainement sous forme de textes claird et stockés
dans les

1 yatiab
ér S)

Wées d’exploitation de longueur variable et aux cafactéres de

2 indiquent la longueur des données d’exploitation prggrammées,

es ets 3 et 4 indiquent la longueur maximale relative auk données
d'exploitation disponibles dans le dispositif d’entralnement.

d
NN

-\

W\
\&awclasse 1 spécifique au fabricant

e eond
dan

n diagnostic de classe 1 spécifique au fabricant. Si une erreur est présente dans le
diagnostic de classe 1 spécifique au fabricant, cela entraine également la sélectipn d'un bit

d Scifi fabri t [ H1DN 00011 1 di wifd tral + n'édlimli !
erreurspecifigue—aufabricant (voir )= edispositi entratnement n'élimline I'erreur

abrigant du dispositif d’entralnement peut définir des erreurs supplémentaires entralnant I'arrét

spécifique au fabricant et n’effectue une remise a zéro que si I'erreur présente dans le diagnostic
de classe 1 spécifique au fabricant a été éliminée et s’il regoit la commande “diagnostic de classe
1 — remise & zéro” (voir IDN 00099) par I'intermédiaire de la voie de service.

2

Structure du diagnostic de classe 1 spécifique au fabricant:

Bits 15 — 0: uniquement des “0”: aucune erreur

uniquement des “1”: erreur
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00014

(continued)

2 Bit 6: error during phase upshift (proper sequence?)
Bit 7:  error during phase downshift (not to phase 0)
Bit 8: phase switching without ready acknowledge
Bit 9:  switching to uninitialized operation mode

Bit 10: 2 drives with the same address in the ring

Bit 11: reserved

Bit 12: reserved

Bit 13: reserved

Bit 14: reserved

Bit 15: reserved

Bit=0 no error

Bit=1 error (for bits 3-15) /\

ANERNAN

00099 Reset class 1 diagnostic \ \\)
When this command is received by the drive via t ec n\r\@ error exists, C1D, the
interface status, the manufacturer's C1D, the e s ut own or bittvand the drive shutdown
mechanism in the drive are all reset (/\e IDN 00 11 | 0001 nd | 00129).
2 Structure of resekclas gnBstl (se€tab M6
Structure of proce e co d ac nowledgment (see table 17,7.4.4)
00095 Diagnostic message
The currently relevant o%ng st is b njtored with diagnostic messages. The diagnhostic
messages are querat by ea in text ahd stored in the operation data of this IDN.
1. variable Re operati d aof rlgﬁlglength and data type characters.
(charac@ _tes 1 i the length of the programmed operation data available [in the
ve.
i d e maximum length for operation data available in the drie.
00129 M\Kr c\m\\wlah\stlc

facturer define additional shutdown errors in manufacturer class 1 diagnostic|
ufacturer class 1 diagnostic, a manufacturer-specific error bit in class 1 diag
as well. The drive cancels the manufacturer-specific error and resets to '0'

If an
nostic
pnly if
'reset

2 Structure of manufacturer C1D
Bits 15 - 0: all Os — no error

all Is —error
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00181 Diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant

Le fabricant du dispositif d’entrainement peut définir des alarmes supplémentaires entrainant
I'arrét dans un diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant. Si une alarme est sélectionnée ou
remise a zéro dans le diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant, cela entraine également la
sélection du bit d’alarme spécifique au fabricant (voir IDN 00012) dans le diagnostic de classe 2.
Lorsque le diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant est lu par l'intermédiaire de la voie de

service, le bit d'alarme spécifique au fabricant dans le diagnostic de classe 2 est remis a zéro
mais le bit de changement du C2D dans I'état du dispositif d’entrainement n’est pas changé.

2 Structure du diagnostic de classe 2 spécifique au fabricant:
Bits 15 — 0O: uniquement des “0”: aucune alarme

uniquement des “1”: alarme

0182 Diagnostic de classe 3 spécifique au fabricant

tionnement
n état de
Pcifique au
pcifique au
e classe 3

Le fabricant du dispositif d’entrainement peut définir des co
supplémentaires dans un diagnostic de classe 3 spécifi
fonctionnement est sélectionné ou remis a zéro dans le/th
fabricant, cela entraine également la sélection du bit
fabricant (voir IDN 00013) dans le diagnostic de ¢

spécifigue au fabricant est lu par lintermédiaire_de d'état de
fonctionnement spécifique au fabricant dans le di OSH mais le bit
de changement du C3D dans I'état du disposijif d’entraiqe

itions

0097

mes préséntes dans le diagnostic de classe 2 pguvent étre

et sur le bit de changement dans I'état dj dispositif
ent d’alarmes masquées, le bit de changement relatif au
pas_sétectionné dans I'état du dispositif d’entrainement. Le masque

uniquement des “0”: alarme masquée

uniquement des “1”: alarme non masquée

<
AN

0098 \&ag}x{Wclasse 3 — masque

AYaidetle ce masque, les drapeaux de condition présents dans le diagnostic de classg¢ 3 peuvent
étre Masqués pour ce qui concerne leur effet sur le bit de changement dans I'état du dispositif
d’entrainement. En cas de changement de drapeaux de conditions masqués, le bit de dhangement
Tefatftau dfagnostc U8 Classe 3 MEST pas Selectionne dans retar du dispositt o enrathement. Le
masque n'affecte pas les données d’exploitation du diagnostic de classe 3 (voir IDN 00013).

2 Structure du diagnostic de classe 3 — masque
Bits 15 - 0:  uniguement des “0": drapeaux de condition masqués

uniqguement des “1": drapeaux de condition non masqués
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00181 Manufacturer class 2 diagnostic
The drive manufacturer can define additional shutdown warnings in manufacturer class 2 diagnostic. If a
warning is set or reset in manufacturer class 2 diagnostic, the manufacturer-specific warning bit in class
2 diagnostic (see IDN 00012) is set as well. When the manufacturer class 2 diagnostic is read via the
service channel, the manufacturer specific warning bit in class 2 diagnostic is reset to 0 but the change
bit for C2D in the drive status is not changed.
2 Structure of manufacturer C2D:
Bits 15 — 0: all 0s — no warning
all 1s — warning occurred
00182 Manufacturer class 3 diagnostic
The drive manufacturer can define additional operation status conditions ju| manufasturer“elpss 3
diagnostic. If an operation status is set or reset in manufacturer class 3 di turer-
specific operation status bit in class 3 diagnostic (see IDN 00013) is set cturer
class 3 diagnostic is read via the service channel, the manufacturer specKic ogeration class
3 diagnostic is reset to 0 but the change bit for C3D in the drive staw :
2 Structure of manufacturer C3D: \ \/
Bits 15 - 0: all 0s — no conditions exist
any bit(s) set — operation condition XM
/ J \
00097 Mask class 2 diagnostic
By means of this mask, warnings in bn the
change bit in drive status. When chapgin is not
set in the drive status. The mask does nota e IDN
00012).
2 Structure of Mask C2D:
Bits A5 — 0: all
a
N
N\
00098 Mask cIa}s\:% d| nostlc x
By mean © ask, conditiotxflags 'nyD can be masked with respect to their effect on the change
bit in drive stdtus® ma3ked candjtion flags change, the change bit for C3D is not set in thqg drive
status. Th k does notaffect t peration data of C3D (see IDN 00013).
2 rictie oPMasK C3D:
Bifs.15 —\Q: all 0s — masked condition flag

all 1s — unmasked condition flag

\
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00028 Compteur de MST erronés

Le compteur de MST erronés décompte tous les MST non valables en CP3 et CP4 (se reporter
également au traitement des erreurs a l'article 10). Si plus de deux MST consécutifs sont non
valables, tous les MST non valables venant aprés ces deux messages ne sont pas décomptés. Le

. N . 16
compteur de MST erronés peut décompter les MST erronés jusqu’a un nombre maximal de 2 -1.

Cela signifie que si une valeur de 65 535 est sélectionnée dans le compteur, il est possible que la
transmission ait été perturbée pendant une longue période.

2 Min. =20
Max. < 65 535

00029 Compteur de MDT erronés

Le compteur de MDT erronés décompte tous les MDT non valables ¢n CP3 se reporter
également au traitement des erreurs a l'article 10). Si plus de d ifs sont non
valables, tous les MDT non valables venant aprés ces deux me omptés. Le

compteur de MDT erronés peut décompter les MDT erronés jusqu’a ombye de 2*° -

Cela signifie que si une valeur de 65 535 est sélectionnée s e compteur, i ible que la
transmission soit perturbée penant une longue période.

AN
2 Min. = 0
Max. < 65 535

C.3| Listes des IDN relatifs aux donyges d'e)@o\ 0 /\

0017 Liste des IDN de toutes Ieé{{)nn\ée\s%xpl 'tation\ N )\/

Tous les IDN de toutes les nné expl 'tatioM dispositif d’entrainement ¢lonné sont
mémorisés dans les donnéef de Ia liste dgSNDN.

Chaines de nées variables a deu octe %r 11.2.3.7 et la note ci-aprés, par
(IDN) /& exemple)

0025 L}«tﬁdeL\DN d\s)\u\s I\\\m%ges de procédure

I DN de toutes \((mmandes de procédure de dispositifs d’entraingment sont
les la liste des IDN.

mem
s\de d nWes a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-aprés, par
exemple)

18 \{MID@%S données d’exploitation relatives a CP,
AN

es IDN\de toutes les données d’exploitation requises pour CP, sont mémorisés dans Igs données

de cette liste d’'IDN et doivent étre transmis au cours de CP,. Le traitement de ceffe liste est

requis avant le passage a CP,.

Chaines de données variables, a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-aprés, par
(IDN) exemple)

00019 Liste des IDN des données d’exploitation relatives a CP,

Les IDN de toutes les données d’exploitation requises pour CP, sont mémorisés dans les données
de cette liste d’IDN et doivent étre transmis au cours de CP,. Le traitement de cette liste est

requis avant le passage a CP,.

Chaines de données variables, a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-aprés, par
(IDN) exemple)
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00028

MST error counter

The MST error counter counts all invalid MST's in communication phases 3 and 4. (Refer also to error

handling in clause 10). In the case where more than two consecutive MSTs are invalid, the i

nvalid

MSTs over two are not counted. The MST error counter counts to a maximum of 216 - 1. This means
that if a value of 65 535 is set in the counter, there may have been a noisy transmission over a long

period of time.

2 Min. =20
Max. < 65 535

00029

MDT error counter

The MDT error counter counts all invalid MDTs in communication phases 3 and/4. (Refer alsotd
handling in clause 10). In the case where more than two consecutive MD

that if a value of 65 535 is set in the counter, there may have been a {ois

MDTs over two are not counted. The MDT error counter counts to a maxi
period of time. <\\

error
nvalid

2 Min. = 0 \ \)
Max. < 65 535

N

C.3 IDN

ists of operation data N

00017

IDN list of all operation data S

All IDNs of all operation data of a givren N%Qsmk{j in‘the data c) the IDN list.

Variable, 2-byte data strings (IDNs) (See 1123+ Aand note below for example)

00025

IDN list of all proce@e}uQﬁands \ \) \\)
N
All IDNs of all dlﬁb&pr&\dure thm\anHB\a\rewﬁ in the data of the IDN list.

Variable/iﬁ\{-b)}tg data}w%gi (N) |§ee 8.1.3.7 and note below for example)
PZAVER N

00018

IDN list of/a}s%x{tio\rNQm\to\r &/\

IDNs of alNopekatiog.datannee for CP» are stored in the data of this IDN list and must be trang
V@E}\roc ssing thisVist is reqmred before switching to CP3.

ferred

VAN

/\M Wyte &\ta strings (IDNs) (See 8.1.3.7 and note below for example)

00019

IDN IisWion data for CP3

IDNs of all operation data needed for CP3 are stored in the data of this IDN list and must be trans

ferred

during CP3. Processing this list Is required before switching to CP4.

Variable, in 2-byte data strings (IDNs) (See 8.1.3.7 and note below for example)
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00020 Liste des IDN des données d’exploitation relatives a CP,,
Les IDN de toutes les données d’'exploitation susceptibles de varier au cours de CP, sont
mémorisés dans les données de cette liste d'IDN.
Chaines de données variables, a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-aprés, par
(IDN) exemple)
00021 Liste des IDN des données d’exploitation non valables pour CP,
Les IDN qui sont contenus dans la liste intitulée “liste des IDN des données d’exploitation relatives
a CP, (IDN 00018) et qui sont considérés comme non valables par le dispositif d’entrainement
avant e passage deCP; o CP;SomtmemoTises darns fes domees T N (voir IDN
00127).
Cas 1: la commande de procédure IDN 00127 est correctem IDN (IDN
00021) ne contient pas d’IDN.
Cas 2: la commande de procédure IDN 00127 aboutit 3 DN 00021)
contient tous les IDN des données d’exploitatio§ non
Chaines de données variables, a deux octets Ia note\ci-apres, par|exemple)
(IDN)
0022 Liste des IDN des données d’ explmtanorz’\)\r\}lé/esmu&
Les IDN qui sont contenus<dans\a ligte ihtitalée ste des données d’exploitatipn relatives
a CP, (IDN 00019) et qui s idéré non valables par le dispositif d’entrainement
avant le passage de CP, & isé€s dans les données de la liste d'IDN (voir IDN
00128).
Case 1: 128 est correctement exécutée, la list¢ IDN (IDN
Case 2: 0128 aboutit & une erreur; la liste IDN (IDN p0022)
des.données d’exploitation non valables.
@ données vagiab andeux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-aprés, par exgmple)
ID )
0023 \N\\e\dé\\ﬁgnnees d’exploitation non valables pour CP,
to}tes/les données relatives aux dispositifs d’entrainement, qui sont [considérés
non Wwalables par le dispositif d’entrainement sont mémorisés dans les donnéeg de la liste
D apres Jé passage a CP,.
ainesyde données variables, a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-apres par exemple)
(ID
00192 Liste des IDN des données d’exploitation de sauvegarde

Les IDN de toutes les données relatives au dispositif d’entrainement, qui ont été chargés dans le
dispositif d’entrainement dans le but de garantir un fonctionnement correct, sont mémorisées dans
cette liste d’IDN. La liaison principale utilise cette liste pour créer une copie de sauvegarde des
parametres relatifs au dispositif d’entrainement (par exemple sur une disquette)

Chaines de données variables, a deux octets | (voir 8.1.3.7 et la note ci-apres, par exemple)

(IDN)
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00020 IDN list of operation data for CP4

IDNs of all operational data which can be changed during CP4 are stored in the data of this IDN list.

Variable, in 2-byte data strings (IDNs) (See 8.1.3.7 and note below for example)

00021 IDN list of invalid operation data for CP»

IDNs which are in the list "IDN list of operation data for CP2" (IDN 00018) and which are considered
invalid by the drive prior to switchover from CP, to CP3 are stored in the data of the IDN list (see
IDN 00127).

Ldse 1. proceaure Comimana TN UULZ7 11S] periormed cofrectly, e TN fist [UL>) ns no
IDNs.

Case 2: procedure command IDN 00127 results in an error; the IDN list (I 000 ontains al| IDNs
of invalid operation data.

Variable, in 2-byte data strings (IDNs) (See 8.1.3.7 and note byowkfb\ex bgl

00022 IDN list of invalid operation data for CP3 & \\ X

IDNs which are in the list "IDN list of operation data d which are cons|dered

invalid by the drive prior to switchover from CP3 t e data of the IDN list (see

IDN 00128).

Case 1: procedure command IDN {Q0128.i N list (IDN 00022) contalns no
IDNSs.

Case 2: procedure command IDN 0 results i r; the IDN list (IDN 00022) contains al| IDNs

of invalid operation data.

(@RN
variable, in 2-byte dafa ring;r(‘l'BQs\)\ \T\Qe\é)&l.égand note below for example)

[\ \l yaN
00023 IDN list of invalié Wta\{\c%

IDNs of\all dyive Qata w}&a coanalid by the drive are stored in the data of the IDN list
following swit e CPg
9 gﬁb\ 2 JAN

Variable,m d}ta\st}ngs (|D>S) | (See 8.1.3.7 and note below for example)

AN
00192 /LQN\}'@ of\b\a&wp peratign’ data
<

DNs IIthich have to be loaded in the drive in order to guarantee correct operatign, are
d-nthisNDNigt. The master uses this list to generate a backup copy of the drive parameters (e.qg.

\ariable, in 2-byte data strings (IDNSs) (See 8.1.3.7 and note below for example)
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Cc4

NOTE:

1. 2. 3. 4. |<- Longueur de la liste >
12 00 [12 00 |01 00 |02 00 (03 00 (05 00 (06 00 {07 00 |09 00 |0A 00 |0B 00

IDN 00011

IDN 00010
IDN 00009
IDN 00007
IDN 00006
IDN 00005
IDN 00003
IDN 00002
IDN 00001

longueur = 18 octets (0012),,

Les octets 1 et 2 indiquent la longueur

programmeées; exemple de longueur = 18 gc

Signaux internes et externes (bit

0300 | Bit 1 de comfiande m\’ee'\\ \>

Ce para étre WéfiniNun

t défini pour les données d’exploitation.

e bit 1 de commande en temps réel du mot de commande (voir
commande en temps réel peut étre affecté p certaines

it t.de commande en temps réel:
= ON\bit remis a zéro
\Ditsélectionné

N

0302 W comm nd%n temps réel

Ce
folhcti son IDN. Seul le bit 0 est défini pour les données d’exploitation.

nande (voir
B certaines

N Structure du bit 2 de commande en temps réel:
Bit 0 = 0: bit remis a zéro
1: bit sélectionné

00304 Bit 1 d’état en temps réel

(voir l'article 7). De cette maniere, le bit 1 d’état en temps réel peut étre affecté
fonctions par son IDN. Seul le bit 0 est défini pour les données d’exploitation.

Ce parametre définit un IDN pour le bit 1 d’état en temps réel de I'état du dispositif d’entrainement
¢ a certaines

2 Structure du bit 1 d’état en temps réel:
Bit 0 = 0: bit remis & zéro

1: bit sélectionné
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NOTE:
1. 2.3. 4. |<- Length of list —>|
12 00 [12 00 |01 00 |02 00 |03 00 |05 00 |06 00 (07 00 (09 00 |0A 00 [0B 00
IDN 00011
IDN 00010
IDN 00009
IDN 00007
IDN 00006
IDN 00005
IDN 00003
IDN 00002
IDN 00001
Bytes 3 and 4 indicate the maximum le
available in the drive; example length = 1
Bytes 1 and 2 indicate the length for prog
length = 18 bytes (0012)y
Figure C.2 — Examplenof t
C.4 Interpal and external signals (bits) (\
00300 Real-time control bi@ (_\\ \) \\>
N
This parameter inesan IDN forthe « wtrol bit 1 of the control word (see clause 7). [n this
way the real-time cowntrol bit 1 can besassigned to certain functions by its IDN. Only bit 0 is definfed for
operatioprdata.
2 <\ Wontrol bit 1:
00302 Reé\timer it 2\}
Thk%aén defings an IDN for the real-time control bit 2 of the control word (see clause 7). |n this
way_thexeal-tj trol bit 2 can be assigned to certain functions by its IDN. Only bit O is defined for
the operation
2 Structure of real-time control bit 2:
Bit 0 = 0: bit reset
1- bit set
00304 Real-time status bit 1
This parameter defines an IDN for the real-time status bit 1 of the drive status (see clause 7). In this
way the real-time status bit 1 can be assigned to certain functions by its IDN. Only bit O is defined for
the operation data.
2 Structure of real-time status bit 1:
Bit 0 = 0: bit reset
1: bit set
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00306 Bit 2 d’état en temps réel
Ce parameétre définit un IDN pour le bit 2 d’état en temps réel de I'état du dispositif d’entrainement
(voir l'article 7). De cette maniére, le bit 2 d’état en temps réel peut étre affecté a certaines
fonctions par son IDN. Seul le bit 0 est défini pour les données d’exploitation.
2 Structure du bit 2 d’état en temps réel:
Bit 0 = 0: bit remis a zéro
1: bit sélectionné
00301 Affectation du bit 1 de commande en temps réel
Afin d’affecter un signal au bit 1 de commande en temps réel, I'IDN du signal est écrit par rapport
a l'affectation des données d’exploitation relatives au bit 1 de commande en temps réel. Aprés
I'affectation, le signal affecté apparait dans le bit 1 de commande en temps réel
2 (IDN) 0 < (x) < 65535 (
N
0303 Affectation du bit 2 de commande en temps réel \ \
Afin d’affecter un signal au bit 2 de commande en temps éelm sig}xls%écrit par rapport
a l'affectation des données d’exploitation relatives it R de_co ande entemps féel. Aprés
I'affectation, le signal affecté apparait dans le bit 2 co d temps, réel.
2 (IDN) 0 < (x) < 65 535 /\ D) \
O XIS
0305 Affectation du bit 1 d’état eWps ré
Afin d’affecter un signal at\ bit S temWIDN du signal est écrit pal rapport a
I'affectation des données d’exploitatiqn xelatives au bi ‘état en temps réel. Aprés ljaffectation,
le signal affecté apparait daps le bit 1 Rétafien temps réel.
2 (IDN) \/
0307 Affectati&m{u Bi\g d'étc{\t’éx\tew
A d’affecter un> signal u\b&\i}at en temps réel, 'IDN du signal est écrit paf rapport a
8 atién des dgnnéés d’exploitdtion relatives au bit 2 d’état en temps réel. Aprés Ijaffectation,
le g(rv.ﬂ\L ap I’al/t\ ns g bit 2 d’état en temps réel.
2{6\) B\&(x) s§ 535
03 Alar de\s\urcw
AN
meétre sert & définir un IDN pour l'alarme de surcharge. Cela permet, pafr exemple,
ffester Ralarme de surcharge a un bit d’état en temps réel (voir IDN 00305). Yalarme de
rcharge est définie comme un bit de C2D (IDN 00012) et elle est correctement sdlectionnée,
ément a la valeur limite de surcharge (voir IDN 00114). Le bit O est uniquement|défini pour
les données d’exploitation.
(a3 + =i Lal A L .
i Straettre-detalarme-de-sureharge:
Bit 0 = 0: aucune alarme de surcharge
1: alarme de surcharge
00311 Alarme de surchauffe de I'amplificateur

Ce parameétre sert a définir un IDN pour I'alarme de surchauffe de I'amplificateur. Cela permet, par
exemple, d’affecter I'alarme de surchauffe de I'amplificateur & un bit d’état en temps réel (voir IDN
00305). L'alarme de surchauffe de I'amplificateur est définie comme un bit de C2D (IDN 00012) et

elle est correctement sélectionnée, conformément a la température d'alarme de I'amplificateur
(voir IDN 00200). Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
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00306 Real-time status bit 2
This parameter defines an IDN for the real-time status bit 2 of the drive status (see clause 7). In this
way the real-time status bit 2 can be assigned to certain functions by its IDN. Only bit O is defined for
the operation data.
2 Structure of real-time status bit 2:
Bit 0 = 0: bit reset
1: bit set
00301 Allocation of real-time control bit 1
In order to assign a signal to the real-time control bit 1, the IDN of the signal is written to the operation
data allocation for real-time control bit 1. After the allocation the assigned signal appears in thg real-
time control bit 1.
2 (IDN) 0 < (x) < 65535
00303 Allocation of real-time control bit 2
In order to assign a signal to the real-time control bit 2, the I N o} ration
data allocation for real-time control bit 2. After the aIIoc assi real-
time control bit 2.
2 (IDN 0 < (x) < 65 535 K 7 DN
— : AL S
00305 Allocation of real-time status bit 1 \ \ /
In order to assign a signal to the real-time status bt the IDN of the signal is written to the opdration
data allocation for real-time status kit 1. r theNallocatiolr, the assigned signal appears in thg real-
time status bit 1.
2 (IDN) o}@s 535 \ ~ \\/
& ~—"
00307 AIIocatl%}y }me sta@ }\ \/
In order to agsi e status bit 2, the IDN of the signal is written to the opdration
data alloc 2. After the allocation, the assigned signal appears in thg real-
time statlis bih2.
2 (|M
\ \
00310 W&é\weﬁw\ng\/
This Ws used to define an IDN for the overload warning. This allows the overload warning to
be assigned;or instance, to a real-time status bit (see IDN 00305). The overload warning is defirjed as
a,C2D bit (IDN 00012) and is set appropriately according to the overload limit value (see IDN 0p114).
Bit+-6-s-defined-foroperation-dataonhy-
2 Structure of overload warning:
Bit 0 = 0: no overload warning
1: overload warning
00311 Amplifier over temperature warning

This parameter is used to define an IDN for the amplifier over temperature warning. This allows the
amplifier over temperature warning to be assigned, for instance, to a real-time status bit (see
IDN 00305). The amplifier over temperature warning is defined as a C2D bit (IDN 00012) and is set
appropriately according to the amplifier temperature warning (see IDN 00200). Bit 0 is defined for
operation data only.
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00311 2 Structure de I'alarme de surchauffe de I'amplificateur:
Bit 0 = 0: aucune alarme de surchauffe de I'amplificateur

(suite) 1: alarme de surchauffe de I'amplificateur

00312 Alarme de surchauffe du moteur
Ce parametre sert a définir un IDN pour I'alarme de surchauffe du moteur. Cela permet, par
exemple, d’affecter I'alarme de surchauffe du moteur a un bit d’état en temps réel (voir IDN
00305). L'alarme de surchauffe du moteur est définie comme un bit de C2D (IDN 00012) et elle est
correctement sélectionnée, conformément a la température d’alarme du moteur (voir IDN 00201).
Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
2 Structure de 'alarme de surchauffe du moteur:

Bit 0 = 0: aucune alarme de surchauffe du moteur
1: alarme de surchauffe du moteur
0313 Alarme due a un refroidissement défectueux
Ce paramétre sert a définir un IDN pour l'alarme dueda u i 5 peux. Cela
permet, par exemple, d’'affecter I'alarme due a un ref(oi S t d’état en
temps réel (voir IDN 00305). L'alarme due a un ref : comme un
bit de C2D (IDN 00012) et elle est correcteme Empérature
d’alarme due a un refroidissement défectueux. i &fini s données
d’exploitation.
2
ent défectueux
défectueux
L
0330

Ce parafngtre ert a\ défi pour ljétat “n Cela permet, pgr exemple,

— n »
retour commande

d'affecter I'e Your =g Xa un bit d’état en temps réel (voir IDN 00305). L'etat “n

retour
nde e C3D (voir IDN 00013) et il est sélectionné lorsqye la valeur
denyet IDN MQ0040) est comprise dans les limites de la valeur de [commande
progrdmm de’vitesse (IDN 00157) qui est déterminée par la valeur de[commande
d%@ e (voir 00036)y Le bit 0 est uniguement défini pour les données d’exploitatipn.

2 tructure de I'état “n..or = Meommande.
Bir0 = 0 “nretour # ncommande"
Q \ L “retour = ncommande"
)\
0331 EMOM =0
Ceparamétre—sert—défmromiDNtpour+état “IIrErer —0—Cetapermetpar—exempte, d'affecter
I'état “n ., = 0" & un bit d'état en temps réel (voir IDN 00305). L'état “n,,,, = 0" est défini

comme un bit de C3D (IDN 00013) et il est sélectionné lorsque la valeur de retour de la vitesse est
comprise dans les limites de la fenétre d'immobilisation (voir IDN 00124). Le bit 0 est uniquement
défini pour les données d’exploitation.

2 Structure de I'état “n, ., = 0™
Bit0=0: On g, 0%0
L DnretourD =0
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00311

(continued)

Structure of amplifier over temperature warning:
Bit 0 = 0: no amplifier over temperature warning
1: amplifier over temperature warning

00312 Motor over temperature warning
This parameter is used to define an IDN for the motor over temperature warning. This allows the motor
over temperature warning to be assigned, for instance, to a real-time status bit (see IDN 00305). The
motor over temperature warning is defined as a C2D bit (IDN 00012) and is set appropriately according
to the motor temperature warning (see IDN 00201). Bit O is defined for operation data only.
2 Structure of motor over temperature warning:
Bit 0 = 0: no motor over temperature warning
1. motorover rnmpnrnh e \M:\rning
00313 Cooling error warning
This parameter is used to define an IDN for the cooling error warning.\Thi g error
warning to be assigned, for instance, to a real-time status bit error
warning is defined as a C2D bit (IDN 00012) and is set appropriately ai d error
warning temperature (see IDN 00202). Bit 0 is defined for operati oqly)
2 Cooling error warning: \ \)
Bit 0 = 0: no cooling error warning
1: cooling error warning as
00330 Status 'Nfeedback = "command'’ < <\\ 6 K U M
status
status
dback
0157)
h data
only.
2 3
00331
dback
2 Structure of status 'nfeedback = 0"
Bit0= O:|nfeedbackl # 0

1: |nfeedbackl = 0
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00332 Etat “n <n/

retour X

Ce paramétre sert & définir un IDN pour I'état “n < n/. Cela permet, par exemple, d’affecter

retour
I'état “n g, < N @ un bit en temps réel (voir IDN 00305). L'état “n,,,,, < n,” est défini comme un
bit de C3D (IDN 00013) et il est sélectionné lorsque la valeur de retour de la vitesse (voir IDN
00040) est inférieure au seuil de vitesse n, (voir IDN 00125). Le bit 0 est uniqguement défini pour
les données d’exploitation.

2 Structure de I'état “n . . < n,”™
Bit 0 = 0: On, o = 1O
L Dnretour < nxD

0335 | Etat *n

"
commande ~ Mimite (\

Ce paramétre sert a définir un IDN pour I'état “n gr exemple,

>
commande

d'affecter I'état “n > Nimite. & UN bit d’état en temps réel\voi “n

commande commande
> Minite. €St défini comme un bit de C3D (IDN 00013) h valeur de
commande de vitesse (voir IDN 00036) est supérieure A la valeur I'mj i DN 00038,
IDN 00039 et IDN 000921). Le bit O est uniquement @V\K n.

2 Structure de I'état “n

Bit 0 = 0: Dncommande

L |]ncommandemf/m@i i

commande
Os< Dnl mite

R KO

N

2

0333 Etat“T=T"

|
“T=2T.) auxbi S oir

,él@n". Cela permet, par exemple, d’affecter I'état
| 0305). L’état “T = T,” est défini commle un bit de
la valeur de retour du couple (voir IDN[00084) est
supérieurana la oir DIN 00126). Le bit 0 est uniquement défjni pour les
dop\née d'e i

03 Et@ %‘{ N

rametpe€ sert a deéfinir un IDN pour I'état “T 2 T} e
Timite. @ UN bit d’état en temps réel (voir IDN 00305). L'état “T = T, ... est dgfini comme
e C3D (IDN 00013) et il est sélectionné lorsque la valeur de retour du couple (voir IDN

00084) est située en dehors des limites programmées pour le couple (voir IDN 00082,(IDN 00083

et IDN ﬂﬂﬂQ?) Le hit Q est ||nin||n:-mnnf défini pour les données ri’n:-ylnlnif:ninn

". Cela pemet, par exempld, d’affecter

2 Structure de I'état “T = T ..."
Bit 0 = 0: OTO < OT; e 0
1: 0702 OT; 0
00336 Etat “en position”

Ce paramétre sert a définir un IDN pour I'état “en position” qui doit étre affecté a un bit d’état en
temps réel (voir IDN 00305). L'état “en position” est défini comme un bit de C3D (IDN 00013) et il
est sélectionné lorsque la valeur de retour de position est comprise dans les limites de la fenétre
de position (voir IDN 00057) relative a la valeur de commande de position (voir IDN 00047). Le
bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
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00332 Status 'Nfeedback < Nx'
This parameter is used to define an IDN for the status 'nfeedback < Mx- This allows the status
'Nfeedback < Nx' to be assigned to a real-time status bit (see IDN 00305). The status 'nfeedback < Mx' is
defined as a C3D bit (IDN 00013) and is set when the velocity feedback value (see IDN 00040) is
smaller than the velocity threshold ny (see IDN 00125). Bit 0 is defined for operation data only.
2 Structure of status nfeedback<Nx:
Bit 0 = 0: |nfeedbackl 2 17x |
1: Infeedback! < 1nx |
00335 SteteS—Arommramd——HmT
This parameter is used to define an IDN for the status ncommand > Mimi status
Ncommand > Mlimit' to be assigned to a real-time status bit (see IDN 003 and >
Niimit' is defined as a C3D bit (IDN 00013) and is set when the vel IDN
00036) is greater than the velocity limit value (see IDN 00038, IDN ) efined
for operation data only.
2 Structure of status ncommand = Mimit': A
Bit 0 = 0: [ncommand | < [Mlimit |
1: Incommand | > 1Mlimit | /\
NEIR %
N
00333 | |Status'T= Ty /\ /\\ > ( Q N>
This parameter is used to define anNDN the status 'TWS allows the status 'T = Ty'|to be
assigned to a real-time status bit (s N 00305)..The\status 'T =2 Ty' is defined as a C3D bif (IDN
00013) and is set when the torque feedb valuey(see IDNN00084) is greater than the torque threshold
value Ty (see IDN 0%). Bit 0 is defined\for, operathon only.
2 St ctuN(Status' TX':\)
it 0=0: |T | =~Ix|
INT | 2Ty
00334 | | status 'Tz/T{@t ' \/\\/\\\/
i d\e‘ﬁ.@g/lDN for the status 'T 2 Tjjmit.' This allows the status 'T 2 Tjjm|t' to
tatus bit (see IDN 00305). The status 'T = Tjjmijt' is defined as a C3Ip bit
the torque feedback value (see IDN 00084) lies beyond the programmed
00082, IDN 00083, IDN 00092). Bit 0 is defined for operation data only.
\ Qtpkture of status 'T = Tjimit "
Bit0=0:|T | <|Tjimit |
LT | 2 Tiimit |
00336 Status 'in position'

This parameter is used to define an IDN for the status 'in position' to be assigned to a real-time status
bit (see IDN 305). The status 'in position' is defined as a C3D bit (IDN 00013) and is set when the
position feedback value falls within the position window (see IDN 00057) relative to the position

command value (see IDN 00047). Bit 0 is defined for operation data only.
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00336 2 Structure de I'état “en position™:
Bit 0 = 0: en-dehors de la fenétre de position
(suite) 1: dans les limites de la fenétre de position

00337 Etat ‘P2 P,”

Ce paramétre sert a définir un IDN pour I'état “P = P,". Cela permet d’affecter I'état “P > P,” a un
bit d’état en temps réel (voir IDN 00305). L'état “P = P,” est défini comme un bit de C3D (IDN

X
00013) et il est sélectionné lorsque la puissance réellement fournie est supérieure au seuil de

puissance P, (voir IDN 00158). Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.

2 Structure de I'état “P > P,
Bt o—0—"FP=< Py
1:P2P,
0401 Sonde 1
Ce parametre sert a affecter un IDN pour la sonde 1 (s na ‘affecter la

constituent
des parametres supplémentaires. Le signal “sonde e dispositif
d’entrainement que si la commande de procéd ie et que le
signal “validation de la sonde 1" (IDN 00405 est sélectionné i i défini pour
les données d’exploitation.

2 Structure de Ia sonde \/
Bit 0 = 0: |na
1: nde ctive

0402 Sonde 2

ppur la“sonde 2 (signal externe). Cela permet d'affecter la
N 00305). Les IDN 00132 et IDN 00133 |constituent
“sonde 2" n’est vérifié et mis a jour par le dispositif

de procédure “cycle d’essai” (IDN 00170) est actie et que le
(IDX 00406) est sélectionné. Le bit O est uniquement|défini pour

e la’sonde 2:
onde inactive

sert & définir un IDN pour la “validation de la sonde 1”. Cela permg¢t d'afecter

“validation de la sonde 1” & un bit de commande en temps réel (voir IDN 00301). La validation de

1 est vérifiée par le dispositif d’entrainement tant que la commande de procédure “cycle

d’essai” (IDN 00170) est active. Pour effectuer un nouveau cycle d’essai avec le méme front de

signal que celui de la sonde 1, la commande numérique doit remettre la validation de I§ sonde 1 a

ZEro puls la forcer a un (voir I1.4). Le bit 0O est uniquement defini pour Ies donnees d exploitation.
(Pour plus de détails, voir IDN 00179.)

2 Structure de la validation de la sonde 1:
Bit 0 = 0: sonde 1 non validée

1: sonde 1 validée
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00336

(continued)

Structure of status 'in position":
Bit 0 = 0: outside of position window
1: within position window

00337 Status 'P = Py’
This parameter is used to define an IDN for the status 'P = Py.' This allows the status 'P = Py' to be
assigned to a real-time status bit (see IDN 00305). The status 'P = Py' is defined as a C3D bit
(IDN 00013) and is set when the actual supplied power exceeds the power threshold Py (see
IDN 00158). Bit 0 is defined for operation data only.
2 Structure of status 'P = Py":
Rit O —0O- D D
Bit R
1 P2 Py (\
%
A\ (\
00401 Probe 1 \ \\
This parameter is used to assign an IDN to probe 1 (external { VW 1 tg be
assigned to a real-time status bit (see IDN 00305). Additi IDN00130 |and
IDNT00131.
The signal "probe 1" is checked and updated by the i urexdommand "proping
cycle" (IDN 00170) is active and the signal "probe 1 epflable” i
Bit O is defined for operation data onIy
2 Structure of prob
Bit 0 = 0: inactive robe
1: active prob
—~
00402 Probe 2 \ \\\ \
/N
This parameter is u \4 to prob (external signal). This allows probe 2 t¢ be
assigned to a i 00305). Additional parameters are IDN 00132 |and
IDNT00133.
The sigf sobe 2" is d by the drive only if the procedure command "proping
Cycle" (IDNO i i igpal "probe 2 enable" (IDN 00406) is set.
Bit O is dgf/r}e\ for operatlen data oly.
2
00405 Probe(1 enab
Tihis parMs used to assign an IDN to probe 1 enable. This allows the status "probe 1 enabl¢" to
be assigned to a real-time control bit (see IDN 00301).
Probe I enable Is checked by the drive only as long as the procedure command "probing cycle” (IDN

Bit O is defined for operation data only.

(For more details see IDN 00179.)

00170) is active. For a new probing cycle with the same edge of probe 1 the control unit has to reset
probe 1 enable to "0" and set it to "1" (see 11.4).

2

Structure of probe 1 enable:
Bit 0 = 0: probe 1 not enabled
1: probe 1 enabled
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00406 Validation de la sonde 2
Ce paramétre sert a définir un IDN pour la validation de la sonde 2. Cela permet d'affecter la
validation de la sonde 2 & un bit de commande en temps réel (voir IDN 00301). La validation de la
sonde 2 est vérifiée par le dispositif d’entralnement tant que la commande de procédure “cycle
d’essai” (IDN 00170) est active. Pour effectuer un nouveau cycle d’essai avec le méme front de
signal que celui de la sonde 2, la commande numérique doit remettre la validation de la sonde 2 &
“0” puis la forcer a “1” (voir 11.4). Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
(Pour plus de détails, voir IDN 00179.)
2 Structure de la validation de la sonde 2:
Bit 0 = 0: sonde 2 non validée
1: sonde 2 validée
pE409 rerrotitage-positif-detasonde—+
Ce parameétre sert a affecter un IDN au verrouillage positif de la s . t d’affecter
I'état verrouillage positif de la sonde 1 a un bit d’état en temps r i .|Le bit 0 de
ce parameétre est uniquement sélectionné par le dispositif d’ent nmande de
procédure “cycle d’essai” (IDN 00170) est active, le signal validati 00405) est
mis & un et le front positif de la sonde 1 (IDN 00401) e 8. i iti trainement
mémorise simultanément la valeur de retour de position 2 it) A sonde 17
(IDN 00130) (voir 11.4). Le dispositif d’entraineme commande
numériue annule la commande de procédure “cycle ®sessark la sonde 1
est remise a zéro. Le bit 0 est uniquement défi ur bur plus de
détails, voir IDN 00179.) m\
2 Structure du verrouillage W;Za son :
Bit 0 = 0: sonde 1 non yerhrouiJiée positivement
1:,86% 1 v;(r\gﬁ% po Qﬂn}k
0410 Verrouillage négatif de la sopde

ilage négatif de la sonde 1. Cela pemgt d’affecter

Ce parameétre sert a affectef un Wy
i it'd’état en temps réel (voir IDN 00305).|Le bit O de

I’état “verroytllage négatitde

ce parametre S e dispositif d’entrainement lorsque la cofnmande de
procédu i 0) estjactive, le signal “validation de la sonde 1 (|[DN 00405)
est mis| a egat a “sonde 1" (IDN 00401) est annoncé. Le¢ dispositif
d’entral 2 i eur de retour de position dans I'état “front négatif de |a sonde 1"
<®e 1) (voif 11.4). ispqgitif d’entrainement remet ce bit a zéro lorsque la [commande

de procédure “cycle d’essai” ou lorsque la validation della sonde 1
uniqguement défini pour les données d’exploitation. (Ppur plus de

détails, voir |

tructuré du verrouillage négatif de la sonde 1:
Bit\) = 0: sonde 1 non verrouillée négativement
1: sonde 1 verrouillée négativement

<
SR

0411

\ \%rroﬁﬁa@/positif de la sonde 2

CMmétre sert a affecter un IDN au verrouillage positif de la sonde 2. Cela permgt d’affecter
I'état “verrouillage positif de la sonde 2" a un bit d’état en temps réel (voir IDN 00305).|Le bit O de
ce parametre est uniguement sélectionné par le dispositif d’entrainement lorsque la coimmande de

procédure “cycle d’essai” (IDN 00170) est active, le signal “validation de la sonde 2" (IDN 00406)
est mis a un et le front positif de la sonde 2 (IDN 00402) est annoncé. Le dispositif d’entrainement
mémorise simultanément la valeur de retour de position dans I'état “front positif de la sonde 2"
(IDN 00132) (voir article 11). Le dispositif d’entrainement remet ce bit a zéro lorsque la commande
numérique annule la commande de procédure “cycle d’essai” ou lorsque la “validation de la
sonde 2" est remise a zéro. Le bit 0 est uniqguement défini pour les données d’exploitation. (Pour
plus de détails, voir IDN 00179.)

2 Structure du verrouillage positif de la sonde 2:
Bit 0 = 0: sonde 2 non verrouillée positivement
1: sonde 2 verrouillée positivement
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00406 Probe 2 enable
This parameter is used to assign an IDN to probe 2 enable. This allows the status "probe 2 enable" to
be assigned to a real-time control bit (see IDN 00301). Probe 2 enable is checked by the drive only as
long as the procedure command "probing cycle" (IDN 00170) is active. For a new probing cycle with
the same edge of probe 2 the control unit has to reset probe 2 enable to "0" and set it to "1" (see
11.4). Bit 0 is defined for operation data only. (For more details see IDN 00179.)
2 Structure of probe 2 enable:

Bit 0 = 0: probe 2 not enabled
1: probe 2 enabled

00409 Prohe 1 pnciti\ln latched
This parameter is used to assign an IDN to probe 1 positive latched. This allg Atus
probe 1 positive latched" to a real-time status bit (see IDN 00305). Bit 0 of'thi t by
the drive only if the procedure command "probing cycle" (IDN 00170) i el
enable" (IDN 00405) is set to 1 and the positive edge of "probe 1 ted.
Simultaneously the drive stores the position feedback value in "pr 130)
(see 11.4). The drive resets this bit when the control unit cancel bing
cycle" or when probe 1 enable is reset to 0. Bit 0 is defined fo i tails
see IDN 00179.)
2 Structure of probe 1 positive latched:

Bit 0 = 0: probe 1 positive not latche
1: probe 1 positive latched

00410 Probe 1 negative latched
This parameter is used to assign an Atus
"probe 1 negative latched" to a real{time t by
the drive only if the el
enable" (IDN 0040 ced.
Simultaneously the 131)
(see 11.4). The|dxjve r bing
cycle" or when prob tails
see IDN 2@6‘1{9 )
2 gative latched:

tive not latched
/\ s\probe IT\yegative latched
00411 Pro%)e 2 pér% B\che

i the procedure command "probing cycle" (IDN 00170) is active, the signal "pro
enable"” 406) is set to 1 and the positive edge of "probe 2" (IDN 00402) is announ
Simultaneously the drive stores the position feedback value in "probe 2 positive edge" (IDN 00

Atus
t by
e 2
ced.
132)
and

(See clause 11). The drive resets this bit when the control unit cancels the procedure comm

"probing cycle" or when probe 2 enable is reset to 0. Bit O is defined for operation data only.
more details see IDN 00179.)

(For

2 Structure of probe 2 positive latched:
Bit 0 = 0: probe 2 positive not latched
1: probe 2 positive latched
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00412 Verrouillage négatif de la sonde 2

Ce paramétre sert a effecter un IDN au verrouillage négatif de la sonde 2. Cela permet d’affecter
I’état “verrouillage négatif de la sonde 2” & un bit d’état en temps réel (voir IDN 00305). Le bit 0 de
ce parametre est uniquement sélectionné par le dispositif d’entrainement lorsque la commande de
procédure “cycle d’essai” (IDN 00170) est active, le signal “validation de la sonde 2" (IDN 00406)
est mis a un et que le front négatif de la “sonde 2" (IDN 00402) est annoncé. Le dispositif
d’entrainement mémorise simultanément la valeur de retour de position dans I'état “front négatif de
la sonde 2" (IDN 00133) (voir article 11). Le dispositif d’entrainement remet ce bit & “0” lorsque la
commande numérique annule la commande de procédure “cycle d’essai” ou lorsque la validation
de la sonde 2 est remise a zéro. Le bit 0 est uniquement défini pour les données d’exploitation.
(Pour plus de détails, voir IDN 00179.)

2 Structure du verrouillage négatif de la sonde 2:
Bit 0 = 0: sonde 2 non verrouillée négtivement

1-conda-2 varrouillda ndaativamant
e Her-e———Y-CH-O-tHr HegathY

0400 Interrupteur de retour a la position de référence
Ce paramétre sert & affecter un IDN a I"interrupteur de retour\3 iti aféremce” (signal
externe). Cela permet d’affecter I'interrupteur de retour a | iti S 3 it d’état en
temps réel (voir IDN 00305). Si la commande de procédu i position de

rrupteur de
e référence
xploitation.

retour & la position de référence n’est valable que
validé” (IDN 00407) est sélectionné. Le bit 0 es

2 Structure de l'interrupteur dg¢ ret
Bit 0 = 0: interrupteur inacti
1: interrupteur {cti

JAN
KO
N/

0403 Etat de la valeur de retour de positi

les\yaleurs de retour de position par fapport aux
chine, le dispositif d’entrainement gélectionne
mmande numérique que les valeurs dgs positions
igine de la machine. Le bit 0 est remis a z¢ro soit lors

ndes de procédures suivantes: “déplacement par|rapport au

(IDN 00172), “procédure de retour a la position de

&l duNdispositif d’entrainement” (IDN 00148) ou “annulation glu point de
yu€ le dispositif d’entrainement perd sa référence par rapport au

L'état de la valeur de retour de position peut étre affe¢té a un bit
par conséquent, étre signalé en permanence a la [commande
at du dispositif d'entrainement (voir IDN 00305). Le| bit 0 est
g données d’exploitation.

Strycture de I'état de la valeur de retour de position:
10 = 0: la valeur de retour de position ne se rapporte pas au point d’'prigine de

1: la valeur de retour de position se rapporte au point d’origine fe la
machine.

uniguekie
N
\ la machine.

0407 Validation du retour a la position de référence

Ce parametre sert & affecter un IDN a I'état “validation du retour & la position de référence”. Cela
permet d’affecter I'état “validation de retour a la position de référence” a un bit de commande en
temps réel (voir IDN 00301). Le dispositif d’entrainement interpréte la validation du retour a la
position de référence uniqguement lorsque la commande de procédure “retour a la position de
référence sous le contrdle de la commande numérique” (IDN 00146) est active. Le bit O est
uniqguement défini pour les données d’exploitation.

2 Structure de la validation du retour a la position de référence:
Bit 0 = 0: retour a la position de référence non validé
1: retour a la position de référence validé
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00412 Probe 2 negative latched
This parameter is used to assign an IDN to probe 2 negative latched. This allows to assign the status
"probe 2 negative latched" to a real-time status bit (see IDN 00305). Bit 0 of this parameter is set by
the drive only if the procedure command "probing cycle" (IDN 00170) is active, the signal "probe 2
enable" (IDN 00406) is set to 1 and the negative edge of "probe 2" (IDN 00402) is announced.
Simultaneously the drive stores the position feedback value in "probe 2 negative edge" (IDN 00133)
(see clause 11). The drive resets this bit when the control unit cancels the procedure command
"probing cycle" or when probe 2 enable is reset to 0. Bit 0 is defined for operation data only. (For
more details see IDN 00179.)
2 Structure of probe 2 negative latched:
Bit 0 = 0: probe 2 negative not latched
1: probe 2 negative latched
00400 Home switch
This parameter is used to assign an IDN to the home switch (external bme
switch to be allocated to a real-time status bit (see IDN 00305). Bi Hata
only. If the procedure command "control unit controlled homing"\(IDN 'hpme
switch" is only valid if the signal "homing enable" (IDN 00407\ tion
data only.
2 Structure of home switch: N
Bit 0 = 0: inactive switch
1: active switch (7
N\ e
AN D) >
00403 Position feedback value status \ \ \ \ )
rero
tion
and
"displacement to t lled
homing procedure" 1) is
ack
htrol
00407
hing
hing
Bit O
is-define eration data only.
2 Structure of homing enable:

Bit 0 = 0° homing not enabled

1: homing enabled
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00404 Etat de la valeur de commande de position

Lorsque les valeurs de commande de position sont modifiées par rapport aux coordonnées
rapportées au point d'origine de la machine, la commande numérique sélectionne le bit 0 de ce
paramétre. Cela indique au dispositif d’entralnement que toutes les valeurs de commande de
position sont définies par rapport au point d’origine de la machine. L'unité de commande transfére
simultanément les nouvelles valeurs de commande de position dans les données cycliques. Le bit
0 est remis a zéro lors du démarrage de la commande de procédure “déplacement par rapport au
systeme de coordonnées de référence” (IDN 00172). L’'état de la valeur de commande de
positionpeut étre affecté a un bit de commande en temps réel; il peut, par conséquent, étre signalé
en permanence au dispositif d’entrainement dans le mot de commande (IDN 00301). Le bit O est
uniguement défini pour les données d’exploitation.

2 Structure de I'état de valeur de commande de position:
Bit 0 = 0: la valeur de commande de position n’est pas déterminée par rapport au

pati-dloriainadalamachinag

1: la valeur de commande de position est détefminée™par rapport au point
d’origine de la machine.

%
&

0408 Enregistrement de I'impulsion du marqueur de référence \ \

Ce paramétre sert a affecter un IDN a I'enregistrement rqugur dg référence.
Cela permet d’affecter I'état “enregistrement de I'i i marguely de Yeférencg” a un bit
d’état en temps réel (voir IDN 00305).

Le dispositif d’entrainement met ce bit & un sk édure de retour alla position
de référence sous le contréle de la commangde numéri (IDN\00148) est active, si le[retour a la
position de référence est validé (IDN 004 [ ion marqueur du signgl de retour

Simultanément, le disposiif d valeur de retour de pgsition non
référencée dans la position 8 (IDN 00173 ou IDN 00174).
L’entrainement met ce bit a zé i 9 de numérique active la commande dg procédure

“retour sous le contr6le de( la comma ique” (IDN 00146). Quand cette commande de
procédure (IDN 00146) est active strexpent de I'impulsion du marqueur de réffrence” est
valable. La 2 atour anJa position de référence commandé par |e dispositif

d’entrainem d*effef\sur ce bit (IDN 00408).

Le bit 0 gs uni/q ées d’exploitation.
trement de I'impulsion du marqueur de référence:

2 ructurede
it 0.=(0:% u marqueur de référence non enregistrée
s implysion du marqueur de référence enregistrée

\/\

0144 M\d'\é@\g shv@\/
Les\disp itifs\q:a?ramement peuvent transmettre des signaux en temps réel a la[commande

ar I'imtermédiaire du mot d’état de signal. Par conséquent, le mot d’'état de signal doit
ns le message du dispositif d’entrainement sous forme de données cycligues. Il est

efinir les bits dans le mot d’état de signal au moyen de la liste de configuration des
\Qots d*état de signal (voir IDN 00026).

2 Les bits 15 — 0 sont définis dans la liste de configuration IDN 00026.

00145 Mot de comande de signal

L'unité de commande peut transmettre des signaux aux dispositifs d’entralnement par
I'intermédiaire du mot de commande de signal. A cette fin, il est nécessaire que le mot de
commande de signal soit intégré dans I'AT sous forme de données cycliques. Il est possible de
définir les bits dans le mot de commande de signal au moyen de la liste de configuration des mots
de commande de signal (voir IDN 00027).

2 Les bits 15 — 0 sont définis dans la liste de configuration IDN 00027.
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00404 Position command value status
When the position command values are switched to the coordinates referred to the machine zero point
the control unit sets bit 0 of this parameter. This signals to the drive that all position command values
are based on the zero point of the machine. Simultaneously the control unit transfers the new position
command values in the cyclic data. Bit 0 is reset when the procedure command "displacement to the
referenced system" (IDN 00172) is started. The position command value status can be assigned to a
real-time control bit and therefore it can be signaled to the drive in the control word permanently (see
IDN 00301). Bit 0 is defined for operation data only.
2 Structure of position command value status:
Bit 0 = 0: position command value not referenced to machine zero point
1: position command value referenced to machine zero point
00408 Reference marker pulse registered
This parameter is used to assign an IDN to reference marker pulse registefed\This a ign the
status "reference marker pulse registered" to a real-time status bit (see QN 00 s this
bit to 1 if the procedure command "control unit controlled homing” (I ing is
enabled (IDN 00407) and the marker pulse of the feedba nced.
Simultaneously the drive stores the not referenced positio harker
position (IDN 00173 or IDN 00174). The drive resets this bf{_to bs the
procedure command “control unit controlled homing” (ID (IDN
00146) is active, the "reference marker pulse regis "drive
controlled homing” (IDN 00148) has no effect on this h data
only. A\ )
2 Structure of referepcemark IseYegis ere%)
Bit 0 = 0: reference marker pulse not redistere
1: reference markerpulse registere
00144 Signal status word
Signals can be trans status
word. Therefore[the si h. Bits
in the signal status i (see
IDN OOO}K)\
Y
00145
ontrol
Bits in
il (see

Bits 15 — 0 are defined in configuration list IDN 00027
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00026 Liste de configuration relative au mot d’état de signal

Tous les IDN des bits qui font partie du mot d’état de signal (voir IDN 00144) se trouvent dans les
données de la liste de configuration. L’ordre de succession des IDN dans la liste de configuration
détermine le systéme de numérotation des bits, en commencant par le bit de poids le plus faible
(LSB) dans le mot d’état de signal. L'IDN initial de la liste de configuration définit le bit 0, le
dernier IDN définit le bit 15 du mot d’état de signal.

2, variable (IDN) (voir 8.1.3.7 et figure C.3, par exemple)

00027 Liste de configuration relative au mot de commande de signal

Tous les IDN des bits qui font partie du mot de commande de signal se trouvent dans les données
de la liste de configuration (voir IDN 00145). L'ordre de succession des IDN dans la liste de
configuration détermine le systeme de numeérotation des bits, en comm par le bit|de poids le
plus faible (LSB) dans le mot de commande de signal. L'IDN initial 15te desconfiguration
définit le bit O, le dernier IDN définit le bit 15 du mot de commande de

2, variable (IDN) (Voir 8.1.3.7 et figure C.3 par exemple)(\ \
1. 2. 3. 4. |- Longueur de la Ilst/e\ “ =
OE 00 20 00 9301 9001 0000 5001 4D & \\4w1 >
0 1 2 3 4 5 Numéro de bit [dans le modéle

d’état du signal)

Le bit 6 est défini par
I'IDN 00330

e bit 5 est défini par I'IDN
00332

bit 4 est défini par I'IDN 00333

Figure C.3 — Configuration du mot d’'état de signal

C.5 —Specifications du fabricant

00140 Type de régulateur

Les données d’exploitation du type de régulateur comprennent le nom de la société et le type de
régulateur du fabricant.

1, variable Structure du type de régulateur:

(caractéres) Se reporter aux données d’exploitation a longueur variable (8.1.3.7), ainsi
gu’aux caractéres des types de données (11.2.3.3).
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00026 Configuration list for signal status word
All IDNs of bits which are part of the signal status word (see IDN 00144) are found in the data of the
configuration list. The sequence of the IDNs in the configuration list determines the bit numbering
scheme, starting with the LSB in the signal status word. The initial IDN of the configuration list defines
bit 0, the last IDN defines bit 15 of the signal status word.
2, variable (IDN) (See 8.1.3.7 and figure C.3 for example)
00027 Configuration list for signal control word:
All IDNs of bits which are part of the signal control word are found in the data of the configuration list
(SET DN UUIHS)T Fe SEUETICE ofthe—tDNs—the L,unl'igwaliuu trst—determm i Jering
scheme, starting with the LSB in the signal control word. The initial IDN of the cpnfiguration list defines
bit 0, the last IDN defines bit 15 of the signal control word.
2, variable (IDN) (See 8.1.3.7 and figure C.3 for example)
1. 2. (3. 4. |<- Length of list —>
AN

OE 00 |20 00 9301

Byte]
=14

0

igure C.3 — Configuration of signal status word

9001 0000 5001 4D01 46@{ \LM\\@\

2 3 4 Bit pumber
(in the signpl status word)

C.5 Manufacturer specifications

00140

Controller type

The operation data of the controller type contains the name of the company and the manufacturer

controller type.

1, variable
(characters)

Structure of controller type:
Refer to operation data with variable length (8.1.3.7) and data type characters
(11.2.3.3).
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00141 Type de moteur

Les données d’exploitation du type de moteur comprennent le nom de la société et le type de
moteur du fabricant

1, variable Structure du type de moteur:
(caracteres) Se reporter aux données d’exploitation a longueur variable (8.1.3.7), ainsi
gu’aux caracteres des types de données (11.2.3.3).

00142 Type d’application

Les données d’exploitation du type de moteur comprennent le type d’'application du dispositif
d’entrainement (par exemple dispositif d’entrainement de la broche principale, axe circulaire).

1, variable Structure de type d’application:
(caracteres) Se reporter aux données d’exploitation a longu riable (8.1.3.7) ainsi
gu’aux caractéres des types de données (11.2.3.3).

N
0143 Version d’interface SYSTEME

Les données d’exploitation de la version d’interface S TN W efsion de la
spécification de I'interface SYSTEME.

1, variable Structure de version d’interfac
(caracteres)

V X X,. X3X,

X,...-X, sont fixés par cgtte norme lors‘dé que’mise a jour.
Le numéro de vers D

sWOl. .
0030 Version du fabricant

Les données d’exploitation de la versionidifabrisant comprennent la version effectivg, ainsi que
des informations supplémentaire fo nies\paNle fabricant. La structure de la version du fabricant

n’est pas dWee}}&ﬁc\tt nor

1, variable Structu version abricant:
(caracte S POrt x dopnées d’exploitation a longueur variable alnsi qu’aux
cahacteres types de données.

<> <

0134 Mot t{\n}@\{e Wrmmpale

Wde commande de la liaison principale sur I'écran de la |commande
inte diaire de la voie de service. (Cela peut s'avérer utile pendant le

t la correction d’erreurs).

Structure de mot de commande de liaison principale:
Se reporter aux structures de protocole spécifiées a I'article 7.

0135 I\Mt du dispositif d’entrainement

Permet l'affichage du mot d'état du dispositif d’entrainement sur I'’écran de la |commande
numeérique, par l'intermédiaire de la voie de service. (Cela peut saverer ufile pendant le
démarrage et pendant la correction d’erreurs).

2 Structure de mot d’état de dispositif d’entrainement:
Se reporter aux structures de protocole spécifiées a I'article 7.
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00141 Motor type

The operation data of the motor type contains the name of the company and the manufacturer motor

type.

1, variable Structure of motor type:

(characters) Refer to operation data with variable length (8.1.3.7) and data type characters
(11.2.3.3).

00142 Application type

The operation data of the application type contains the type of the drive application (e.g., main spindle
drive, round axis)

1, variable Structure of application type:

(characters) Refer to operation data with variable length (8.1.3.7) data ty charpcters
(11.2.3.3). /\

00143 SYSTEM interface version

The operation data of SYSTEM interface version containg”the_versi of the SYg‘I/EM Interface

specification.

1, variable Structure of SYSTEM interface version

(characters) V X1 X5-XaXy
Xq..-X, are fixed by this st ith faghyupdate.
The DIS verMmb iIS\V01202.

00030 Manufacturer version

The operation data of the manufactu r vexsio co actual version and additional information of
the manufacturer. THe s ct e o anu ct rer ve ion is not fixed by the standard.

1, variable truc\fﬁre of ma Wmn
(characters) [\ Refer to ope tlon ta ariable length and data type characters.

2

NN
00134 Master C\/M ,\

Allows th y 0 he aster coptrol word on the control unit screen, via the service channel] (This
can beu ful url or recovery.)

tructure of master control word:
fer'to protocol structure in clause 7.

&\\\

00135 Dwtus de

Allows the display of the drive status word on the control unit screen, via the service channel. (Thjs can
be useful during startup and error recovery.)

pA STructure of urive status word:
Refer to protocol structure in clause 7.
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C.6 Définition du contenu des messages

00015 Paramétre de type de message

Le parametre de type de message permet de faire un choix entre des messages préconfigurés et
des messages personnalisés.

2 Structure des parameétres de types de message:

Bits 3-0:
0000 — Message préconfiguré — 0
0001 — Message préconfiguré — 1
0010 — Message préconfiguré — 2
x011 — Message préconfiguré — 3
x100 — Message préconfiguré — 4
x101 — Message préconfiguré -5

Add-0
OTITo— lvlc:cayc pl\:bullllyul\: =6

0111 — Message personnalisé
| (voir IDN 00016, IDN 00024)

|
0 — Valeur de retour de position 1 (retbur otewr)
1 — Valeur de retour de position 2/ket re te e)

~N
0024 Liste de configuration du MDT < \ \ \

Mansmises cycliguement
dans le MDT dans un message personnalisg. i i ntraingment ne doit se |charger de
cette liste que lorsqu’il valide le message personndlisé.d rametre de type de message

(IDN 00015). Seules les données d’exploitat régentes dans la “Liste des IDN de données
configurables dans le MDTMOO 8)N\sont valigé€ t

2, variable (IDN) te de onfiWu MDT: (voir 8.1.3.7)

la longueur des données d’exploitation
ibles dans le dispositif d’entrainement; gxemple de

nt la longueur maximale des données d’gxploitation;

1/= 16 octets (0010),,
2F)H champ de données 1 = valeur de commande de position
Q 038.(0024)y champ de données 2 = valeur de commande de vitesse
& 0092 (005C)H champ de données 3 = valeur limite de couplg bipolaire

IDN 36000 (8CAO)H champ de données 4 = spécifique du fabricanf

OO

0 Lis{{&s IBQ de\d{nnées configurables dans le MDT

\&s Wnts dans cette liste sont ceux des données d’exploitation qui peuvent dtre traitées
cycligdement par le dispositif d’entrainement en tant que valeurs de commande. Lg dispositif

traipement ne doit se charger de cette liste que lorsqu’il valide le message personpalisé dans

son p&rametre de type de message (voir IDN 00015).

2, variable (IDN) Structure de la liste des IDN des données configurables dans I MDT: voir
8.1.3.7

00186 Longueur du registre de données configurables dans le MDT

Dans les données d’exploitation de cet IDN, le dispositif d’entrainement indique la longueur
maximale, en octets, qui peut étre traitée dans le registre de données configurables du MDT. Le
dispositif d’entrainement doit uniquement prendre en charge cet IDN s’il permet la présence du
message personnalisé dans son parameétre de type de message (voir IDN 00015).

2 Min. = 0
Max. < 65 534
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C.6 Definition of telegram contents

00015 Telegram type parameter
The telegram type parameter allows selection between standard telegrams and application telegrams.
2 Structure of telegram type parameter:
Bits 3-0:
0000 — Standard telegram - 0
0001 — Standard telegram - 1
0010 — Standard telegram - 2
x011 — Standard telegram — 3
x100 — Standard telegram — 4
x101 — Standard telegram - 5
0110 — Standard telegram - 6
0111 — Application telegram
| (see IDN 00016, 00024)
|
0 — Position feedback value 1 (motor feedback
1 — Position feedback value 2 (external feedback)
00024 Configuration list of MDT /\\ \\ \
This IDN list contains the IDNs whose operation data w teally”in the MDT|in an
application telegram. The drive needs to support this lj8t only w llows the application telegfam in
its telegram type parameter (see IDN 00015). Only operatio esent in the "IDN|list of
configurable data in the MDT" (IDN 00188) are al}crw{a asty Iigsqata.
2, variable (IDN) Structure of th€ tonfiguration |j
(see 8.1.3.7)
Example:
Bytes 1 and in the
rive; exampl
hgth =
/\Q A>
00188 IDNN&nﬁ\g{J%&Q data in the MDT
} IistMD oh)p;a(ation data are present which can be processed by the drive cyclicglly as
< nd ues. TRe drive needs to support this list only if it allows the application telegram|in its
V. ameter (see IDN 00015).
2, va}cmje\(lD\)) Structure of the IDN list of configurable data in the MDT: see 8.1.3.7
00186 tengtirof the configurabte data record i the MBT
In the operation data of this IDN the drive indicates the maximum length in bytes which can be
processed in the configurable data record of the MDT. The drive needs to support this IDN only if it
allows the application telegram in its telegram type parameter (see IDN 00015).
2 Min. =0
Max. < 65 534
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00016 Liste de configuration d’AT
Cette liste d’IDN contient les IDN dont les données d’exploitation seront transmises cycliquement
dans I'AT dans un message personnalisé. Le dispositif d’entrainement ne doit se charger de cette
liste que lorsqu’il valide le message personnalisé dans son parametre de type de message (IDN
00015). Seules les données d’exploitation présentes dans la “Liste des IDN des données
configurables dans I’AT” (IDN 00185) sont validées en tant que données cycliques.
2, variable (IDN) Structure de la liste de configuration d’AT:

Se reporter a la liste de configuration du MDT (IDN 00024).

00187 Liste des IDN de données configurables dans I'AT
Les IDN présents dans cette liste sont ceux des données d’exploitation qui peuvent étre traitées
byb:;l{uclllcllt Pal :U dIO’JUQItIf d’clltla‘l‘llclllcllt \>20) tﬂllt quc VG:UUIO e |ctuu|. L d|SpOS|t|f
d’entrainement ne doit se charger de cette liste que lorsqu’il valide le fnessage personpalisé dans
son parametre de type de message (voir IDN 00015). L
2, variable (IDN) Structure de la liste des IDN des do s configu ble?\%ws I'AT:

voir 8.1.3.7.
0185 Longueur du registre de données configurables dans}A\\ \

Dans les données d’exploitation de cet IDN, N Wt indique la longueur
maximale, en octets, qui peut étre traitée da i de donnges™Configurables fde I'AT. Le
dispositif d’entrainement ne doit se charger/de il pertpet la présence du message
personnalisé dans son parametre de typ/({e message v0|

2 RPN (QQ

Modes de fonctionnement du d%)snn‘\\\gn;}s@

C.7
0032 Mode de fon nem}nuwé\glre\\\
\b&l ISpOSItIf entrainement, défini par ce parametre, dpvient actif
tprimaire est sélectionné dans le mot de commande ¢lu MDT. Le
la commande de position.
SY T
KOGV
0033 Néde\d\wcwn\e\we\m%condaire 1
de\de Yonctispnement du dispositif d’entrainement, défini par ce parametre, devient actif
lors le\modendg” fonctionnement secondaire 1 est sélectionné dans le mot de comnmande du
MBQ’&Le bit'8 est uniquement significatif pour la commande de position.
\2\ \\/ (Voir tableau C.1)
0034 Mode de fonctionnement secondaire 2
Le mode de fonctionnement du dispositif d’entrainement, défini par ce parametre, devient actif
lorsque le mode de fonctionnement secondaire 2 est sélectionné dans le mot de commande du
MDT. Le bit 3 est uniquement significatif pour la commande de position.
2 (Voir tableau C.1)
00035 Mode de fonctionnement secondaire 3

Le mode de fonctionnement du dispositif d’entrainement, défini par ce parametre, devient actif
lorsque le mode de fonctionnement secondaire 3 est sélectionné dans le mot de commande du
MDT. Le bit 3 est uniquement significatif pour la commande de position.

2 (Voir tableau C.1)
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00016

Configuration list of AT

This IDN list contains the IDNs whose operation data will be transmitted cyclically in the AT
application telegram. The drive needs to support this list only if it allows the application telegram
telegram type parameter (see IDN 00015). Only operation data which are present in the "IDN
configurable data in the AT" (IDN 00187) are allowed as cyclic data.

in an
in its
list of

(IDN 00024).

2, variable (IDN) Structure of the configuration list of AT: refer to configuration list of MDT

00187

IDN list of configurable data in the AT

In this list the IDNs of operation data are present which can be processed by the drive cyclically as

feedback values. The drive needs to support this list only if it allows the appli€ation_telegram
telegram type parameter (see IDN 00015).

in its

2, variable (IDN) Structure of the IDN list of configurable datey‘r\g@ AT:@QlB.\Q

00185

Length of the configurable data record in the AT

In the operation data of this IDN the drive indicates the
processed in the configurable data record of the AT. The
the application telegram in its telegram type parameter(see ID

An be
hllows

2 Min. = 0
Max. < 65 534 "\ N

C.7 Drive

3 Q\w

00032

Primary operation mode

The drive mode of peét\(defln th r becomes active when the primary ope
mode is selecte?i\n the.control word o |t is only significant for position control.

ration

2 W 01)

00033

ORUEES
D OGN

This dr| m f operation_defined by this parameter becomes active when secondary ope
mod lec the ntrol word of the MDT. Bit 3 is only significant for position control.

ration

eet Cl)

\\\ )

00034

Sem opésatlon mode 2

This driveMe of operation defined by this parameter becomes active when secondary opgq
mode 2 is selected in the control word of the MDT. Bit 3 is only significant for position control.

ration

2 (See table C.1)

00035

Secondary operation mode 3

mode 3 is selected in the control word of the MDT. Bit 3 is only significant for position control.

This drive mode of operation defined by this parameter becomes active when secondary operation

2 (See table C.1)
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Tableau C.1 — Structure des modes de fonctionnement du dispositif d’entrainement

Bit 15
0 Mode de fonctionnement défini par I'interface SYSTEME
Mode de fonctionnement défini par le fabricant
Bit 14
0 Valeurs de commande cycliques
Valeurs de commande par I'intermédiaire de la voie de service
Bits 13-4 (Réservés)
Bits 3-0
0000 Aucun mode de fonctionnement n’est défini
0001 Commande de couple
0010 Commande de vitesse
X011 Commande de position a I'aide de la valeur de retour de posi?{n\\l (r(GJQur\Ehkmot Bur)
X100 Commande de position a I'aide de la valeur de retour de Q({s\m{}xKZ (r&‘\om@xte\r\e
X101 Commande de position a I'aide des valeurs de retour}i{pés\iti&\l\etxz
X110 (Réservé) & \ \ >
NOTE — X = 0 — Commande de mouvement av, CW 'v;nte
=1 - Commande de mouvemeymﬁd&itan M
0111 Mode de fonctionnement sans boucle d,écopqquarhg B

(Tous les autres bits sont reserve§)/\

C.8| Données d’exploitation precor@& i U

qoo47 Valeur de commande de po |t|on
Pendant le i enw dispQsi |f d’entrainement avec commande de| position,
les valeurs de co sitiomsongtrahsférées de la commande numérique au|dispositif
d'entraTlT?\men con £ durée programmeée du cycle de I'unité de commnde.
4 Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 000f7
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: ID[N 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel = 1x10  degrés
-7 -6
— linéaire = 1x10 m ou 1x10 in
-
ZAANANE RN
CO@\%IWmande de position supplémentaire
Wction est utilisée si un décalage de position supplémentaire est requis pendanf le mode
de Ctionnement avec commande de position dans le dispositif d’entrainement. La paleur de
commande de position supplémentaire est ajoutée a la valeur de commande de pgsition du
nlucpncuhf A'nr\ltra:namnnt I!DII\‘I f'\f'\f'\A7\
4 Min. = —2°" Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Max. = +2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel = 1x10  degrés
-7 -6
— linéaire = 1x10 m ou 1x10 in
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Table C.1 — Structure of drive operation modes

Bit 15
0 Operation mode defined by the SYSTEM Interface
1 Operation mode defined by manufacturer
Bit 14
0 Cyclic command values
1 Command values via service channel
Bits 13-4 (Reserved)
Bits 3-0
0000 No mode of operation defined /4
0001 Torque control /\\ Q\
0010 Velocity control \ \\
X011 Position control using position feedback value 1 (motor feedback) < \ >
X100 Position control using position feedback value 2 (external fee@l&)\\ = \
X101 Position control using position feedback values 1 and 2 \
X110 (Reserved) (7 \)
NOTE — X = 0 — motion control with following distanc \/
=1 — motion control W|th®o\w distance
0111 Operating mode without control Ioops
(All other bits are reserved.)
C.8 Stangard operation dF\W
00047 P05|t|on<c/0}1§1 *9 value
During IM ti \GKQMMU n mode, the position command values are transferred frgm the
control un)/t\ the e time pattern of the control unit cycle.
4 Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (8.6.1)
Preferred scaling:
x — rotational = 1x10~* degree
\/ — linear = 1x10~" m or 1x107% in
00048 Additive position command value

This IDN is used if an additional position offset is required during position control operation mode

in the

drive. The additive position command value is added to the position command value of the drive (IDN

00047).

4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Max. < +231— 1 Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
— linear = 1x10-" m or 1x10-°



https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

- 378 - 1491 0O CEI:1995

00049 Valeur limite de position positive

La valeur limite de position positive décrit le trajet maximal permis dans le sens positif. La valeur
limite de position positive n’est validée que lorsque toutes les données de position sont
déterminées par rapport au point d’origine de la machine. Les paramétres de polarité de position
(voir IDN 00055) peuvent étre utilisés pour invalider les valeurs limites de position. Lorsque la
valeur limite de position positive est dépassée, le dispositif d’entrainement sélectionne un bit
d’erreur en C1D (IDN 00011).

4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

—4

— rotationnel = Ix10 res
L -7 —6 .

— linéaire = 1x10 ou 1x1 in

31
Max. < +2 -1

A

Joos0 Valeur limite de position négative

La valeur limite de position négative décrit le trajet maximal i Pgatif. La

valeur limite de position négative n’est validée que | ition sont
déterminées par rapport au point d’origine de la ma P position
(voir IDN 00055) peuvent étre utilisés pour invati prsque la
valeur limite de position négative est dépasgee, ne un bit
d’erreur en C1D (IDN 00011).
4 [6

D077

00078

N 00079

oir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:

-4
rotationnel = 1x10  degrés

C

-7 -6
— linéaire = 1x10 mou 1x10 in

qoos1 ya’l&{r d%retour }x{sit%\l\(xgoydu moteur)

de" positi 1 est transmise du dispositif d’entralnement a la cpmmande

L4l eto i

nu iqgueNde ie e ttre a la commande numérique d’échelonner les enregigstrements
eyd’affisher, s{ netessaire,)des informations relatives a la position.

4

in. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076
3 Facteur de changement d’échelle: IDN 0p077
M s+2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN|00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
\ (voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel = 1x10  degrés
-7 -6
— linéaire = 1x10 m ou 1x10 in
00053 Valeur de retour de position 2 (retour externe)

La valeur de retour de position 2 est transmise du dispositif d’entrainement a la commande
numérique de maniére a permettre a la commande numérique d’échelonner les enregistrements
et d’afficher, si nécessaire, des informations relatives a la position.

4 Min. = —2°" Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

31
Max. < +2 -1

-4
— rotationnel = 1x10  degrés

-7 -6
— linéaire = 1x10 m or 1x10 in
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00049 Positive position limit value
The positive position limit value describes the maximum allowed distance in the positive direction. The
positive position limit value is only enabled when all position data are based on the machine zero point.
Position polarity parameters (see IDN 00055) can be used to disable the position limit values. When the
positive position limit value is exceeded, the drive sets an error bit in C1D (IDN 00011).
4 Min. = =231 Scaling type: IDN 00076
Max. < +231— 1 Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10-* degree
— linear = 1x10~" m or 1x10-6 ii \_
00050 Negative position limit value
The negative position limit value describes the maximum allowed @i i i ction.
The negative position limit value is only enabled when all position‘data a ing zero
point. Position polarity parameters (see IDN 00055) can be i iti hlues.
When the negative position limit value is exceeded, the drive‘sgts anexror
4 Min. = —281
Max. < +231 - 1
6.1)
00051 Position feedback vyzre\l (mme back)\
N
The position feedba va%eil is transfexfed from drive to the control unit so that it is possiple for
the control unit {b\;{erfo block(gbe,gpin and_displgly position information if necessary.
4 i 3 Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8/6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
— linear = 1x10-" m or 1x10-% in
00053 P%’m’o\fWk vé&ue 2 (external feedback)

The s?hon edback value 2 is transferred from the drive to the control unit so that it is possilple for
thexeontrsl unit to perform block stepping and display position information if necessary.

4 Min. = 23! Scaling type: IDN 00076
Max < +231 — 1 Scaling factor: IDN 00077

Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:

— rotational = 1x10~* degree

— linear = 1x10~" m or 1x10-% in
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00055

Paramétre de polarité de position

Ce parameétre est utilisé pour changer les polarités des données de position indiquées pour des
applications spécifiques. Les polarités ne sont pas sélectionnées de maniére interne; elles le
sont de facon externe (c’est-a-dire sur I'’entrée et sur la sortie) d'un systéme en boucle fermée.
L'arbre du moteur tourne dans le sens des aiguilles d'une montre lorsqu’il y a un différentiel
positif de commande de position et qu'aucune inversion n’est programmée.

2 Structure du parametre de polarité de position (voir figure C.4):
Bit 0 Valeur de commande de position

0 — non inversée

1 - inversée
Bit 1 Valeur de commande de position supplémentaire

0 — non inversée

1 - inversée

o
+
P

Mated-de—retou-de—positiont

0 — non inversée

1 - inversée

Bit 3 Valeur de retour de position 2
0 — non inversée
1 - inversée

Bit 4 Valeurs limites de position

0 — invalidées

1 — validées
Bits 15-5 (réservés) \
N

0 <_I IDN 00081

IDN 03047 IDN 00048 IDN 000 0
ID

IDN IDN ID IDN IDN
00055]| [ 00055 %OO4 043 00085| | 00085
bit 0 bit 1 itQ &\ > bit 0 bit 1
+/- +/- /\ /- P +/- +/-
Ngulateur de Régulateur de Régulateur de
la bou€le Ll 1 |a boucle de 1 |a boucle de
B vitesse couple
1D IDN IDN
IDN P0051 08_?25 00043 Valeur de 00085 Valeur de
! bit 2 retour de bit 2 retour de
~=— bit vitesse couple
IDN p0053 L/ - /-
\ L> IDN 00040 L> IDN 00084
gure C.4 — Paramétre de polarité de position
Joxs9 Distance suivante

Le dispositif d’entrainement utilise les données d’exploitation de cet IDN pour mémoriser la
distance entre la valeur de commande de position et la valeur de retour de position 1/2
appropriée. Calcul de la distance suivante: distance suivante = valeur de commande de position
- valeur de retour de position 1/2.

4 Min. = —2°" Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

31
Max. < +2 -1

-4
— rotationnel = 1x10  degrés

-7 -6
— linéaire = 1x10 mou 1x10 in
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00055

Position polarity parameter

This parameter is used to switch polarities of reported position data for specific applications. Polarities
are switched outside (i.e. on the input and output) of a closed loop system. The motor shaft turns
clockwise when there is a positive position command difference and no inversion is programmed.

2 Structure of the position polarity parameter (see figure C.4):
Bit 0 Position command value
0 — non-inverted
1 —inverted
Bit 1 Additive position command value
0 — non-inverted
1 —inverted
Bit 2 Position feedback value 1
0 — non-inverted
1 —inverted
Bit 3 Position feedback value 2
0 — non-inverted
1 —inverted
Bit 4 Position limit values
0 — disabled
1 - enabled

Bits 15-5 (Reserved)

IDIN 00047 DN 00048 IDN 00036 IDN 0003 IDN 00081
IDN IDN IDN N\ IDN
00055( | 00055 00043[" | 000 00085 | 00085
bit 0 bit 1 bit 0 itl bit 0 bit 1
+/- +- (\ /_ +/ +/- +-
* sitioh Velocity * Torque
loop loop loop
\éﬁul or regulator regulator
IDN IDN
IDN 00051 {00055 00085 torque
| bit2 bit 2 Velocity feedback bit 2 feedback
~=— bit 3 - value value
IDN 00053 | /- +|- -
—» DN 00040 L> IDN 00084
igure C.4 — Position polarity parameter
00189 Following distance

The drive uses the operation data of this IDN to store the distance between position command value
and the appropriate position feedback value 1/2.Calculation of the following distance: following distance
= position command value — Position feedback value 1/2

4

Min. = —231
Max. < +231 -1

Scaling type: IDN 00076

Scaling factor: IDN 00077

Scaling exponent: IDN 00078

Rotational position resolution: IDN 00079 (8.6.1)

Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
— linear = 1x10-" m or 1x10-% in
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00057 Fenétre de position
Lorsque la différence entre la valeur de commande de position cumulée et la valeur de retour de
position reste comprise dans les limites de la fenétre de position, les informations sont alors
transmises a la commande numérique pour des calculs supplémentaires selon le mode de
fonctionnement. Lorsque cela est nécessaire, I'état “en position” est affecté a un bit d’état en
temps réel dans I'état du dispositif d’entrainement, puis transmis a la commande numérique (voir
IDN 00305). Se reporter a I'état “en position” (IDN 00336).
4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Max. < +2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
—4
— rotationnel = Ix10 res
-7 -6
— linéaire = 1x10 ou 1x1 in
gooss8 Débattement inverse \
Le débattement inverse décrit le jeu résiduel entre le moteyr etk%rg pe}wskay)’inversion, par
rapport aux données de position. /\ PN
4 Min. > —2°% t\d\’égz)le: IDN 00076
31 t chelle: IDN 0p077
Max. = +2 -1 ant\e/chaqgement d’échelle: IDN|00078
ton rotationnelle: IQN 00079
chelle recommandé:
-4
el = 1x10  degrés
-7 -6
— linéaire = 1x10 m ou 1x10 in
0p060-— Sélecteurs positign (poi e c‘h\ang)a nide position 1-16)
Joo75 [\ \
Les _sélecteul’s itionrsencompgsent d’un point de changement de position et d’'urn drapeau
de changement valeur de retour de position est inférieure a la valeuf du point
decha i rapeau de changement de position correspondant est mlis a zéro.
Si lagale itigh est égale ou supérieure a la valeur du point de changement de
p?s/iNQ le de chapgement de position correspondant est mis a un.
4 in>—=5°t Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 0p077
Max. = +2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN[00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
\ (voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel = 1x10  degrés
-7 -6
— linéaire = 1x10 mou 1x10 in
00059 Parameétre de drapeau de changement de position

Bit 0 = point de changement de position 1 (IDN 00060)
Bit 15 = point de changement de position 16 (IDN 00075)

Se reporter aux sélecteurs de position (IDN 00060-00075)
2 Structure du parametre de drapeau de changement de position:
Bit (n) (n=0, ...15)

= 0 Retour de position < point de changement de position (n+1)

=1 Retour de position = point de changement de position (n+1)
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00057 Position window
Where the difference between the accumulated position command value and the position feedback
value remains within the range of the position window, then the information is passed on to the control
unit for further computations depending on the operation mode. When needed, the status 'in position' is
assigned to a real-time status bit within the drive status and then transferred to the control unit (see
IDN 00305). Refer to 'in position' status at IDN 00336.
4 Min. = =231 Scaling type: IDN 00076
Max. < +231 — 1 Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10-* degree
— linear = 1x10~" m or 1x10-6 ii \_
f\
00058 Reversal clearance
The reversal clearance describes the amount of backlash betwe otar and eVersal,
relative to the position data.
4 Min. = 231 [ ;
Max. < +231 -
00060— Position switches (posmon switch paqints \>
00075
The position s n swntc point and a position switch flag. If the pgsition
feedback is les e appropriate position switch flag is set to 0.|If the
position feedbagk is équ position switch point, the appropriate position switgh flag
is set togx
4 / Scaling type: IDN 00076
) Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* degree
PN — linear = 1x10-" m or 1x10-% in
00059 Positiwch lag parameter

Bit 0 = position switch point 1 (IDN 00060)

Bit 15 = position switch point 16 (IDN 00075)
Refer to position switches (IDN 00060-00075)

2 Structure of the position switch flag parameter:

Bit (n) (n =0, ...15)
=0 Position feedback < position switch point (n+1)
=1 Position feedback > position switch point (n+1)
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00130 Front positif de la sonde 1

En présence d'un retour externe, le dispositif d’entralnement mémorise la valeur de retour de
position 2 dans le cycle de mesure, dans ce paramétre, a la suite du front positif du signal
d’entrée de la sonde 1 (voir IDN 00401). En I'absence de tout retour externe, la valeur de retour
de position 1 est mémorisée. Cela permet a la commande numérique de lire, ultérieurement,
I'état “front positif de la sonde 17,

4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Max. < +2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel = 1x10  degrés
=7 =5
— linéaire = 1x10 nm in
A(\\ (@AN
qoi31 Front négatif de la sonde 1
En présence d'un retour externe, le dispositif d’entrainexien \ valeur de [retour de
position 2 dans le cycle de mesure, dans ce parametre\a la S ggatif du signal

, |& valeur|de retour
de position 1 est mémorisée. Cela permet a la co lire, ultérigurement,

I’état “front négatif de la sonde 1".

(6

D077
00078

N 00079

31
4 Min. = -2

31
Max. < +2 -1

-4
rotationnel = 1x10  degrés

-7 -6
@ linéaire = 1x10 mou 1x10 in

v

do132 {N ~_"

retQur<e terispositif d’entralnement mémorise la valeur de [retour de

esdre, dans ce paramétre, a la suite du front positif du signal
IDX 00402). En I'absence de tout retour externe, la valeur|de retour
o, Cela permet & la commande numérique de lire, ultérigurement,

Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 0p077

31
x.<+2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN|00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

-4
— rotationnel = 1x10  degrés

7 6
— lhealre = IX1U m ou IX1U m

00133 Front négatif de la sonde 2

En présence d'un retour externe, le dispositif d’entrainement mémorise la valeur de retour de
position 2 dans le cycle de mesure, dans ce parameétre, a la suite du front négatif du signal
d’entrée de la sonde 2 (voir IDN 00402). En I'absence de tout retour externe, la valeur de retour
de position 1 est mémorisée. Cela permet a la commande numérique de lire, ultérieurement,
I’état “Front négatif de la sonde 2".



https://iecnorm.com/api/?name=ee2c11d422193c84d8801bb82d935623

1491 0O IEC:1995 — 385 -

00130 Probe value 1 positive edge
If an external feedback is present, the drive stores position feedback value 2 in the measuring cycle in
this parameter following the positive edge of the input signal of probe 1 (see IDN 00401). If no external
feedback is present, position feedback value 1 is stored. This allows the control unit to read 'probe
value 1 positive edge' at a later time.
4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Max. < +231 -1 .
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 degree
linear = 1x10="m or 1x10-5 o
00131 Probe value 1 negative edge
If an external feedback is present, the drive stores position feedback valye 2\in cle in
this parameter following the negative edge of the input signal of proke ternal
feedback is present, position feedback value 1 is stored. This alfows th probe
value 1 negative edge' at a later time.
4 Min. = -231
Max. < +231 -1
16.1)
00132 \ (\ )
i ion feedback value 2 in the measuring cycle in
signal of probe 2 (see IDN 00402). If no external
ack stored. This allows the control unit to read [probe
ter tinge,
Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8/6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 degree
— linear = 1x10~" m or 1x10=8 in
X /
00133 PWIue Z\QeMW edge

If an exter\nal/éedback is present, the drive stores position feedback value 2 in the measuring cy
this parameter following the negative edge of the input signal of probe 2 (see IDN 00402). If no e

cle in
ternal

feedback is present position feedhack value 1 is stored This allows the control unit to read

probe

value 2 negative edge' at a later time.
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00133 4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
(suite) Max. < +2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel = 1x10  degrés
-7 -6
— linéaire = 1x10 m ou 1x10 in
00103 Valeur modulo
Si le format modulo est choisi dans le facteur de changement d’échelle des données de position
(IDN_00076), la valeur modulo définit le domaine des données de position. Si cette valeur est
dépassée, la commande numérique et le dispositif d’entrainement/entrajnent le, falcul du
modulo.
4 Min. = —2°" Type de changem 5 : '6
31 Facteur de change X D077
Max. = +2 -1 Exposant de chahgementd@ét 00078
Résolutionde N 00079
(voir 8.6.1)
Chan
= rotationn
/—I}e\we
AN/
qoo36 Valeur de commande de v@s}e\ {\\ % ( Q ‘\)
Dans le mode de fonctionnement itNf\d’entrainepfent avec commande de la Vitesse, la
commande numérique tra re | de commande de vitesse au |dispositif
d’entrainement dans linteryalle te is dans le temps de cycle de la cpmmande
numérique.
4 in > — \) Type de changement d’échelle: IDN 00044
Facteur de changement d’échelle: IDN 0p045
Max. K Exposant de changement d’échelle: ION 00046
(voir 8.6.2)
Changement d’échelle recommandé:
-4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min  oulx30 s
-6 -5
/\<\ — linéaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min
qoo37 Md%o%n de vitesse supplémentaire
~N
LaNaleur de\,commande de vitesse supplémentaire est un décalage de vitesse suppl¢mentaire
Ni iDétre ajouté a la valeur de commande de vitesse.
4 Min. = —2°" Type de changement d’échelle: IDN 00044
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 0p045
Max. = +2 -1 Exposant de changement d’échelle: ION 00046
(voir 8.6.2)
Changement d’échelle recommande:
-4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulx 10 s
-6 -5
— lindaire=1x 10 m/minou1lx 10 in/min
00038 Valeur limite de vitesse positive

I'état

“n

La valeur limite de vitesse positive décrit la vitesse maximale autorisée dans le sens positif. Si
la valeur limite de vitesse est dépassée, le dispositif d’entralnement répond en sélectionnant

commande > Mimite. d@ns le C3D (voir IDN 00013).
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00133

(continued)

Min. = -231
Max. < +231 -

Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078

Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 degree
m or 1x10-6

— linear = 1x10~7

Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.

6.1)

00103 Modulo value
If the modulo format is selected in the position data scaling factor (IDN 00076), the modulo value
defines the range of all position data. When the modulo value is exceeded, the control unit and the
drive activate the maodula calculation
4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Max. < +231 — Scal?ng factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00
Rotational position resol(tio 6.1)
Preferred scaling
rotational = 1x{0~4
— linear = 1x30~
00036 Velocity command value / \
In the velocity control drive operating mode, the n%g)el/éni tragsfe the\vel/ocity command valies to
the drive in the time pattern of the cyr(ol unit},;éleé\'& . 7\
4 Min. > —231 Scaling type:"1DN 00044
Max. < +231 — ingfactor; IDN 00045
T ling™exponent: IDN 00046 (see 8.6.2)
red scaling
iorfal = 1x10~4 min~1 or 1x106 51
/\ /\ — linpar = 1x10~% m/min or 1x10-5 in/min
00037 Additive \f\OCItJ’\CCM}(@\Qﬂue
The additive elo |ty comrandalue} Mdmonal velocity offset which is to be added to the v¢locity
command a e.
4 Scaling type: IDN 00044
Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046 (see 8.6.2)
Preferred scaling:
< — rotational = 1x10~4 min~1 or 1x1076 s~
\ — linear = 1x10~% m/min or 1x10-5 in/min
X \
00038 Rositive \Peon/y limit value
The positive velocity limit value describes the maximum allowable speed in the positive direction, If the

(see IDN 00013).

velocity limit value is exceeded, the drive responds by setting the status 'ncommand > Mimit in C3D
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00038 4 Min. 2 0 Type de changement d’échelle: IDN 00044
Max. < +231_1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
(suite) Exposant de changement d’échelle: IDN 00046
(voir 8.6.2)

Changement d’échelle recommandé:

. -4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min  oulx10 s

-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min

00039 Valeur limite de vitesse négative

La valeur limite de vitesse négative décrit la vitesse maximale autorisée dans le sens négatif. Si
la valeur limite de vitesse est dépassée, le dispositif d’entralnement répond en sélectionnant

I'état “n 4> n. .. " dans le C3D (voir IDN 00013).
4 Min. > 231 Type de changement d’ ) 14
n.z- Facteur de changem 6 b D045
Max. < 0 Exposant de cha _ION 00046
(voir 8.6.2)
Changement d'é
-6 -1
— rotatignnel oy1x 10 s

-5
1x 10 in/min

qoo91 Valeur limite de vitesse bipolaire
La valeur limite de vitesse bipolaire déc t e m X|ma|es autorisées dans|les deux
sens. Si la valeur limite vitess epags dispositif d’entrainement r¢pond en
sélectionnant I'état “n ;N e > M le C3 (v0|r IDN"00013).
4 Min. 2 0 ypeMngement d’échelle: IDN 00044
Max. < +23 -1 Facteur de changement d’échelle: IDN 0p045
Expgsant de changement d’échelle: IDN 00046
ir 8.6.2)
>Changement d’échelle recommandé:
-4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min  oulx30 s
-6 -5
% — lindaire =1x 10 m/minoulx 10 in/min

%

ORI
qo040 Vale(/de\go de\‘kﬁs\\)

La valety de tWtesse est transférée du dispositif d'entrainement a la cpmmande
nuiérigue,safin perméttre a I'unité de commande d’afficher périodiquement la vitesseg.

\N? > -231 Type de changement d’échelle: IDN 00044

ax. < +231 -1 Facteur de changement d’échelle: IDN 0p045
Exposant de changement d’échelle: IDN 00046

\ (voir 8.6.2)

Changement d’échelle recommandé:
-4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min  oulx30 s

-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min

00041 Vitesse de retour a la position de référence

La vitesse de retour a la position de référence est utilisée pendant la commande de procédure
“retour & la position de référence commmandée par le dispositif d’entrainement” (IDN 00148).
Lorsqu’elle est activée, le dispositif d’entrainement effectue sa propre commande de retour a la
position de référence.

4 Min. = =281 Type de changement d’échelle: IDN 00044
Max. < +231-1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
Exposant de changement d’échelle: IDN 00046
(voir 8.6.2)

Changement d’échelle recommandé:

. -4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulx1l0 s

-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min
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00038

(continued)

4 Min. 2 0 Scaling type: IDN 00044
Max. < +231 -1 Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046 (see 8.6.2)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* min~1 or 1x10-% s

— linear = 1x10~% m/min or 1x10~° in/min

00039 Negative velocity limit value
The negative velocity limit value describes the maximum allowable speed in the negative direction. If
the velocity limit value is exceeded, the drive responds by setting the status 'ncommand > Alimit’ N
C3D (see IDN 00013).
4 Min. > —231 Scaling type: IDN 00044
Max. < 0 Scaling facto: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00048 (see
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4
— linear = 1x10~8fmi
00091 Bipolar velocity limit value \ \ \
N
The bipolar velocity limit value describes the maxippum allo eeds both directions. |If the
velocity limit value is exceeded, the drive responds by sgtti g th statu Negmmand > Mimit 1M €3D
(see IDN 00013). (\
4 Min. 20 Scafi g typet Ib\l\ﬂo
Max. < +231 — Scalipgfactor: IDN §0045
caling.expo N 00046 (see 8.6.2)
ling:
Q) — Patatidnal = 1x10~* min~1 or 1x10-6 s~1
f-\ lipéar = 1x10~% m/min or 1x10-5 in/min
00040 VeIocny)e’e{ba value
The velo ck vaI |s tr sfe d from the drive to the control unit in order to allow the qontrol
unit to perlo caII
4 Scaling type: IDN 00044
l Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046 (see 8.6.2)
Preferred scaling:
< — rotational = 1x10~* min~1 or 1x10-6 s~1
— linear = 1x10=% m/min or 1x10-° in/min
00041 Homing VM
The homing velocity is used during the procedure command ‘drive controlled homing' (IDN 00148) when

activated. The drive performs its own homing control.

4 Min. > —231 Scaling type: IDN 00044
Max. < +231- 1 Scaling factor: IDN 00045
T Scaling exponent : IDN 00046 (see 8.6.2)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 min~1 or 1x10-6 s~1
— linear = 1x10~% m/min or 1x10~° in/min
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00125 Seuil de vitesse n,
Si la valeur de retour de vitesse tombe en deca du seuil de vitesse n,, le dispositif
d’entrainement sélectionne I'état “n,, . < n,” (IDN 00332) dans le C3D.
4 Min. = 0 Type de changement d’échelle: IDN 00044
Max. < +2°1-1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
Exposant de changement d’échelle: IDN 00046
(voir 8.6.2)
Changement d’échelle recommandé:
-4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulx10 s
-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx10 in/min
Joo43 Paramétre de polarité de vitesse
Ce parametre est utilisé pour inverser les polarités des donné ives a des
applications spécifiques. Les polarités ne sont pas commutées s externe
(sur I'entrée et sur la sortie) d’'un systéme en boucle fermée. 1 ’'ar e dans le
sens des aiguilles d’'une montre lorsqu’il y a un différenti ositif itesse et
gu’il n'y a aucune inversion.
2 Structure du parametre de polarité i vzﬁ*fig re CBS:
Bit 0 — Valeur de la commande
= 0 — non inversée
=1 - inversée
IDN 00036 * IDN 00081
| IDN
<>oo 3 00085
i bit 1
+/- +/-
Régulateur de Régulateur de
boucle de = boucle de
vitesse couple
IDN_| IDN
09043 Valeur d'asservissement | 00085 Valeur d'asservissement
bit 2 de vitesse bit 2 de couple
+/- +/-
* [(ImTNWaTaTaVila) * =N 4
=T I TN UUUOGH

Figure C.5 — Paramétre de polarité de vitesse
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00125 Velocity threshold ny
If the velocity feedback value falls below the velocity threshold ny, the drive sets the status 'nfgedback
< ny ' (IDN 00332) in C3D.
4 Min. 20 Scaling type: IDN 00044
Max. < +231 — Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046 (see 8.6.2)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~* min~1 or 1x10-6 s~1
— linear = 1x10-% m/min or 1x10-%
00043 \Iglnnify pnlarify pqramufar

This parameter is used to switch polarities of velocity data for specific appli
switched internally but externally (on the input and output) of a closed lo
turns clockwise when there is a positive velocity command difference an

re not
shaft

= 0 - non-inverted
=1 - inverted

= 0 - non-inverted
=1 —inverted

=0 - non- mverted
=1- |n
Bits 15-3 (rese ed)

Bit 1 — Additive velocity command value

Bit 2 — Velocity feedback value

2 Structure of velocity polarity parameter (see figur
Bit 0 — Velocity command value

C.

G

00043| 000

bit 0 ’\%\1/\
+ +)*

DN 00036 * * IDN 00037 | ID 80
IDN II@Q ) IDN

IDN 00081
IDN
00 00085
O bit 1
+/- +/-
Torque
- - loop
regulator
IDN
00085 Torque
bit 2 feedback
value
+/-
* IDN 00084

Figure C.5 — Velocity polarity parameter
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00157 Fenétre de vitesse

Tous les drapeaux d’état qui varient en fonction de la vitesse sont sélectionnés par le dispositif
d’entrainement lorsque les valeurs respectives liées a la vitesse sont dépassées et que la valeur
de vitesse mesurée se situe dans les limites de la fenétre de vitesse (voir figure C.6).

4 Min. =0
31
Max. < +2 -1

Type de changement d’échelle: IDN 00044
Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
Exposant de changement d’échelle: IDN 00046
Changement d’échelle recommandé:

. -4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulx1l0 s

-6 -5
— lingaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min

Viteg

Fené

Le d

compri

v A

| [ Fenétre de vitesse

| [ Fenétre de vitesse

|
- Xite e référence
|
< -

e de vitesse est sélectionné lorsque la valeur de retour de Ig

nétre de vitesse

vitesse est

0124 né}\eMobilisation

d’entrainement sélectionne I'état “n

+.

We d’'immobilisation décrit I'importance de I'écart de la vitesse par rapport a “0”. [Si la valeur
de retour de vitesse se situe dans les limites de la fenétre d'immobilisation, I¢ dispositif

= 0" (IDN 00331).

4 Min. =0
31
Max. £ +2 -1

Type de changement d’échelle: IDN 00044
Facteur de changement d’échelle: IDN 00045
Exposant de changement d’échelle: IDN 00046

Changement d’échelle recommandé:

. -4 -1 -6 -1
— rotationnel = 1x10 min oulx1l0 s

-6 -5
— linéaire=1x 10 m/minoulx 10 in/min
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00157

Velocity window

All velocity dependent status flags are set by the drive when the respective velocity related values are
exceeded and the measured velocity value falls within the velocity window (see figure C.6).

4

Min. =0
Max. < +231 - 1

Scaling type: IDN 00044
Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046

Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 min~1 or 1x10-6 s~
— linear = 1x10~8 m/min or 1x10~5 in/min

Reference v

Velocity win

The status fl

Ry

blocity = 100 min~1

low = 10 mi@
s

. A

| Velocity window

Velocity window

— Reference \elotit

m
m

ANLB S

(IDN 00330),{

™
Figure C.6 — Ex mp%el ity Wi
et when Hje ve E;d

back value is between 90 min~1 and 110 min~1.

00124

VAN

The tanmm ow\q%ibes the amount of the deviation of the velocity from 0. If the v
s within the standstill window the drive sets the status n feedpack = 0 (IDN 00331).

chWl
~X

NV > 0

Max. < +231 - 1

Scaling type: IDN 00044
Scaling factor: IDN 00045
Scaling exponent: IDN 00046
Preferred scaling:

— rotational = 1x10~4 min~! or 1x10-6 s~1

— linear = 1x10~% m/min or 1x10~° in/min

tlocity
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00080 Valeur de commande de couple
Pendant le mode de fonctionnement avec commande de couple du dispositif d’entrainement, les
valeurs de commande de couple sont transférées de la commande numérique au dispositif
d’entrainement.
2 Min. = —2°° Type de changement d’échelle: IDN 00086
15 Facteur de changement d’échelle: IDN 00093
Max.<+2 -1 Exposant de changement d'échelle: IDN 00094
(voir 8.6.3)
Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple du moteur
(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm
0081 Valeur de commande de couple supplémentaire
Il s’agit d'une fonction supplémentaire pour la commande lg dispositif
d’entrainement. La valeur de commande de couple supplémghtajr d valeur de
commande de couple (IDN 00080), dans le dispositif d’entrainement.
2 Min. = —2°° Type de ¢ "dchele: IDN 00046
15 Facteur de échele,/IDN 00093
Max. € +2 -1 LA : 00094
hoteur
< ¢
0082 Valeur limite de couple posmf
La valeur limite de couple positif limjte le wxmal dans le sens positif. Si la valelur limite de
couple est dépassée, le disposi ntral e t sélectionne I'état “T = T,.,." dgns le C3D
(IDN 00013{\
2 Type de changement d’échelle: IDN 000846
Facteur de changement d’échelle: IDN 00093
Exposant de changement d’échelle: IDN p0094
Q (voir 8.6.3)
Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple du moteur
(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm
0 Va@mit de &(ple négatif
imite de couple négatif limite le couple maximal dans le sens négatif. Si la valeur limite
e couple est dépassee, le dispositif d’entrainement sélectionne l'état “T = T ..." dans le C3D
(ID 013)
2 Min. = —2°° Type de changement d’échelle' IDN 00086
i = o L déehete—DN-00093
Max <0 Factetr-de-changementaéehete—DN-60 _
Exposant de changement d’échelle: IDN 00094 (voir
8.6.3)
Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple du moteur
(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm
00092 Valeur limite de couple bipolaire

Si la valeur limite de couple est dépassée,

" dans le C3D (IDN 00013).

Ilmne

La valeur limite de couple bipolaire limite symétriquement le couple maximal dans les deux sens.

le dispositif d’entrainement sélectionne I'état “T =
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00080 Torque command value
During the torque control operation mode of the drive, torque command values are transferred from the
control unit to the drive.
2 Min. > =215 Scaling type: IDN 00086
Max. < +215 — 1 Scaling factor: IDN 00093
T Scaling exponent: IDN 00094 (see 8.6.3)
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)
— rotational = 0,01 Nm
00081 Additive torque command value f\
This is an additional function for torque control in the drive. The additive forgue .command vdlue is
added to the torque command value, (IDN 00080), in the drive. /\ C\
2 Min. > =215 Scaling type: IDN 00086
Max. < +215 — 1 Scaling factor: IDN
T Scaling exponent:
Preferred scaliriok
— percenta
(see | 1
— rotational ='9,02
IR
00082 Positive torque limit value /\\ > / \ >
q /\ N
The positive torque limit value limits\the XImum rquwgtive direction. If the torqug limit
value is exceeded, the drive sets the status imit N C3D 00013).
2 Min. = 0 type; IDN 00086
Maxas +215 - 1 or: IDN 00093
calingyexponent: IDN 00094 (see 8.6.3)
fed scaling
percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)
— rotational = 0,01 Nm
00083 Negative}oﬂ%re\lin\m%e%x \/\
The negative tyrque. limi ths the maximum torque in the negative direction. If the torqug limit
valg%s&ed , the drive\sets the status 'T = Tjjmjt' in C3D (IDN 00013).
N\ Mia. 2§2/15 Scaling type: IDN 00086
4 Max < 0 Scaling factor: IDN 00093
Scaling exponent: IDN 00094 (see 8.6.3)
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)
— rotational = 0,01 Nm
00092 Bipolar torque limit value

limit value is exceeded, the drive sets the status

'T2 Tjimit' in C3D (IDN 00013).

The bipolar torque limit value limits the maximum torque symmetrically in both directions. If the torque
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00092 2 Min. =2 0 Type de changement d’échelle: IDN 00086
(suite) Max. < +2°° - 1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00093
Exposant de changement d’échelle: IDN 00094 (voir
8.6.3)
Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple du moteur
(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm
00084 Valeur de retour de couple
La valeur de retour de couple est transférée du dispositif d’entrainement a la commande
numérique.
2 T P Type de changement d’échelle: IDN 00086
o 15 Facteur de changement d’échelle: IDN~Q(093
Max.<+2 -1 Exposant de change 00094 (voir
8.6.3)
Changement d’'é
— pourcentage\= 0 hoteur
(IDN (%Tl\k\IS\N
— rotatiognel =
NN\
0085 Paramétre de polarité de couple \ \\/

Ce paramétre est utilisé pour inverser les polarités\des
des applications spécifiques. Les polajités\ne as
externe (sur I'entrée et sur i S @oucl
dans le sens des aiguilles ilAasuR_di

et qu’il n'y a aucune inversion,

nrées_de eouple rapportées|relatives a
mmutées de maniére inferne, mais
fermée. L'arbre du mogeur tourne
tiel positif de commande de couple

2

Structure d polatité de couple (voir figure C.7):
Bit 0 — Valéur de_commande du cquple

u couple supplémentaire

IDN 00080 * * IDN 00081
IDN IDN
00085( | 00085
bit 0 bit 1
+/- +/-

+ Reguiateur
de boucle [—w
de couple

IDN
00085 Valeur
bit 2 de retour
- de couple
‘ IDN 00084

Figure C.7 — Paramétre de polarité de couple
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00092

(continued)

2 Min. 20 Scaling type: IDN 00086

Preferred scaling:

— rotational = 0,01 Nm

Max. < +215 -1 Scaling factor: IDN 00093
Scaling exponent : IDN 00094 (see 8.6.3)

— percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)

00084 Torque feedback value
The torque feedback value is transferred from the drive to the control unit.
2 Min. > —215 Scaling type: IDN 00086
TR +le — Qr‘:\ling factor- DN 00093
T Scaling exponent: IDN 00094 (s¢®e 8.6:
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % otqQr torque
(see IDN 00111, 0019
— rotational = 0,
00085 Torque polarity parameter \ \ \ >

shaft turns clockwise when there is a positive torgﬂe\ m

Nere e and no inversion.

applications. Pol
oop system. The

hrities
motor

2 Structure of torqugfpolari r (se fi@c 7);

Bit 1 — Additive torque commandivalue
=0 — non-inyerte

N

IDN80080

* IDN 00081

IDN IDN
00085 00085
bit 0 bit 1
+- +/-
Torque
loop —
regulator
IDN
00085 Torque
bit 2 g g feedback
m value
‘ IDN 00084

Figure C.7 — Torque polarity parameter
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00126 Seuil de couple T,
Si la valeur de retour de couple dépasse le seuil de couple ny, le dispositif d’entrainement
sélectionne I'état “T > T " dans le C3D (IDN 00333).
2 Min. 2 0 Type de changement d’échelle: IDN 00086
Max. < +2°° Facteur de changement d’échelle: IDN 00093 _
Exposant de changement d’échelle: IDN 00094 (voir
8.6.3)
Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple du moteur
(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm
0155 Compensation de couple de frottement
La compensation de couple de frottement est introduite en sup commande
de couple. Pendant I'opération d’addition, il est nécessaire couple de
frottement et la valeur de commande de couple soient tion de la
compensation de couple de frottement aide a corriger le<frotte tion depuis
la position d'arrét et pendant les inversions de sens. N
2 Min. 2 0 changent \\df\é;:\hee}e: IDN 00086
Max. < +2°° - 1 chamgementdéchelle: IDN 00093
ngement d’échelle: IDN 00094
échelle recommandé:
= 0,1 % du couple du moteur
OLY1, IDN 00196).
= 0,01 Nm
0163 Contrepoids d’équilibrage \ (\
Ce parameéte }X@ilisé r.p amm le contrepoids (couple) des axes positionnés
verticaleﬂent usp durslda sens effecCtif positif ou négatif.
2 - ! Type de changement d’échelle: IDN 00046
Facteur de changement d’échelle: IDN 00093
Exposant de changement d’échelle: IDN 0094
(voir 8.6.3)
Changement d’échelle recommandé:
— pourcentage = 0,1 % du couple du moteur
(IDN 00111, IDN 00196).
— rotationnel = 0,01 Nm
\\ \ N
CO%SA\ awco mande d’accélération
a valeur de commande d’accélération peut étre transférée sur demande de la |commande
numérjgue, sous forme de données cycliques ou par I'intermédiaire de la voie de service.
4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00140
_ 21 Eacteur de r‘hnngnmnnf d’échelle: IDN Q0161
Max. < +2 -1

(voir 8.6.4)
Changement d’échelle recommandé:

-3 2
— rotationnel: =1 x 10 rad/s

S, -6 2
— linéaire=1x10 m/s

Exposant de changement d’échelle: IDN 00162

00136

Valeur limite d’accélération positive

Le paramétre d’accélération positive limite la capacité d'accélération maximale du dispositif

d’entrainement a la valeur programmée. Si la vitesse augmente, on parle d’accélération

positive.
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00126 Torque threshold Ty
If the torque feedback value exceeds the torque threshold n y, the drive sets the status 'T = Ty' in C3D
(IDN 00333).
2 Min. 20 Scaling type: IDN 00086
Max. < +215 Scaling factor: IDN 00093
Scaling exponent: IDN 00094 (see 8.6.3)
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)
— rotational = 0,01 Nm
00155 Friction torque compensation (\
The friction torque compensation is overlaid additively to the torque comm ncN/al adgition,
the friction torque compensation and torque command value need to have’theNsame idlusion
of friction torque compensation helps compensate for the frictional grip from
standstill, and during reversals.
2 Min. 2 0
Max. < +215 -
00163 Weight counterbalance
This parameter is used to program the cou terbalafnce (torque) of vertically positioned (hanging) axes in
the positive or negative effective dir t|on
2 )Scalln type: IDN 00086
Scabirfg factor: IDN 00093
Scaling exponent: IDN 00094 (see 8.6.3)
Preferred scaling:
— percentage = 0,1 % of motor torque
(see IDN 00111, 00196)
N — rotational = 0,01 Nm
N\ D
00194 NMCBT%@ value
The ccel njcomm alue can be transferred on demand by the control unit as cyclic datalor via
/}e\ge wc&t\annel
\ \M}l{Z 231 Scaling type: IDN 00160
Max. < +231 — 1 Scal!ng factor: IDN 00161
Scaling exponent: IDN 00162 (see 8.6.4)
Preferred scaling:
— rotational = 1x103 rad/s?
— linear = 1x10~% m/s?
00136 Positive acceleration limit value

The positive acceleration parameter limits the maximum acceleration ability of the drive to the

programmed value. If the velocity increases it is said to be a positive acceleration.
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00136 4 Min. =2 0 Type de changement d’échelle: IDN 00160
(suite) Max. < +231_1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00161
Exposant de changement d’échelle: IDN 00162 (voir
8.6.4)
Changement d’échelle recommandé:
-3 2
— rotationnel: =1 x 10 rad/s
-6 2
— linéaire =1x10 m/s
00137 Valeur limite d’accélération négative
Le parametre d'accélération négative limite la capacité d’accélération maximale du dispositif
d’entrainement a la valeur programmée. Si la vitesse diminue, on parle d’accélération négative.
4 M 231 Type de changement d’échelle: IDN 00160
Max. < 0 Facteur de changement le: IDN~O0161
T Exposant de change 00162 (voir
8.6.4)
Changement d’'é
— rotationnel:
- IlnealzN
/\\ \\ \
0138 Valeur limite d’accélération bipolaire
Le paramétre d’'accélération bipolaire limi aC| \a%cils?tlon maximale du dispositf
d’entrainement symétriquement a la vale/ur\p og dans les X sens.
4 Min. 20 Type de changemment d’échelle: IDN 00160
Max. < +2 Fdcoteur gement d’échelle: IDN 00161
ExpoOsant de¢/changement d’échelle: IDN p0162 (voir
6.4)
Changement d’échelle recommandé:
-3 2
rotationnel: =1 x 10 rad/s
-6 2
N — linéaire =1x 10 m/s
0042 Ameri\on de\e}\K \a\e\ﬁ\on\if référence
a la p sition de référence est requise par le dispositif d’entrainement si la
our a la position de référence commandé par Ig dispositif
est activée.
Type de changement d’échelle: IDN 00140
-1 Facteur de changement d’échelle: IDN 00161
Exposant de changement d’échelle: IDN p0162 (voir
8.6.4)
Changement d’échelle recommandé:
-3 2
— rotationnel: =1 x 10 rad/s
-6 2
— linéaire =1x 10 m/s
00146 Commande de procédure de retour a la position de référence sous le contréle de la commande

numeérique

Lorsque la liaison principale sélectionne et valide la commande de procédure de retour a la
position de référence sous le contréle de la commande numérique, le dispositif d’entrainement doit
réagir en intervenant sur les signaux programmeés ou affectés (validation de retour a la position de
référence IDN 00407, interrupteur de retour a la position de référence IDN 00400, impulsion de
marqueur de référence de systéme de retour).

Lorsqu’il atteint Il'impulsion du marqueur approprié du systéeme de retour, le dispositif
d’entrainement doit mémoriser la valeur de retour de position dans la position correspondante du
marqueur (IDN 00173 et IDN 00174). En outre, le dispositif d’entrainement doit sélectionner le
signal “enregistrement de I'impulsion du marqueur de référence” (IDN 00408). Par la suite, le
dispositif d’entralnement accuse réception de la commande de procédure, si celle-ci a été
effectuée correctement.
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00136

(continued)

4 Min. 20 Scaling type: IDN 00160
Max. < +231 -1 Scaling factor: IDN 00161
Scaling exponent: IDN 00162 (see 8.6.4)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~3 rad/s?

— linear = 1x10~% m/s?

00137 Negative acceleration limit value
The negative acceleration parameter limits the maximum acceleration ability of the drive to the
programmed value. If the velocity decreases it is said to be a negative acceleration.
4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00160
Max. < 0 Statmy factor tDN0016T
Scaling exponent: IDN 00162 (s¢e 8.6.
Preferred scaling:
— rotational = 1x10=3 r
— linear = 1x10=% m/s
00138 Bipolar acceleration limit value /\\ \
The bipolar acceleration parameter limits the maximum a ratiQn ability \he\dy>e symmetricplly to
the programmed value in both directions.
4 Min. =0
Max. < +231 -
00042 Homing acceleratio< N \) ‘\>
The homing ac ration_is ne by rlve the procedure command 'drive controlled hpming'
(IDN 00148) is gctiv
4 Scaling type: IDN 00160
X, < +231~ Scaling factor: IDN 00161
Scaling exponent: IDN 00162 (see 8.6.4)
Preferred scaling:
— rotational = 1x103 rad/s?
/\ — linear = 1x10=% m/s?
NI
00146 \(‘Q]Wn\c\\on\I homing procedure command
master sets and enables the control unit controlled homing procedure command the driye has
to react o) programmed or assigned signals (homing enable IDN 00407, home switch IDN 0400,
reference marker pulse of the feedback system).

Reachimgthe—appropriate Tmarker putseof the—feedbacksystemmthedrivetrasto—storethep

sition

feedback value in the corresponding marker position (IDN 00173 and IDN 00174). Furthermore the drive

has to set the signal "reference marker pulse registered" (IDN 00408). Afterwards the

acknowledges the procedure command as performed correctly.

drive
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00146 La commande de procédure engendre une erreur dans l'accusé de réception de la commande de
(suite) procédure lorsqu’une erreur se produit dans le C1D.
2 Structure de la commande de procédure de la position de référence sous le
contréle de la commande numérique: voir tableau 16, 7.4.4.
Structure d’accusé de réception de la commande de procédure: voir tableau 17,
7.4.4.
00171 Commande de procédure de calcul de déplacement
Lorsque la liaison principale sélectionne et valide la commande de procédure de calcul du
déplacement, le dispositif d’entraifnement tient compte des parameétres suivants:
- distance de référence 1/2 (IDN 00052/00054);
= ecart de reference 172 (DN 00150700151,
- position du marqueur A et position du marqueur B (IDN 00
pour calculer le déplacement entre I'ancien et le nouvea e bnnées de
commande/retour.
Le déplacement calculé est mémorisé dans les parametre
- paramétre de déplacement 1 (IDN 00175, re
- paramétre de déplacement 2 (IDN 00176, refo
Dans le paramétre de retour a la position de référence/ (it Bctionne le
systeme de retour pour lequel le déplacemerit doi
La commande de procédure gngendre ine S S nmande de
procédure lorsque le dispogitif
Pour plus de détails, voir 11.3\
2 Structure dg comman protédure de calcul de déplacement: voir fableau 16,
7.4.4.
Structure d ccu@qéce iohde la commande: voir tableau 17, 7.4.4.
N
0172 Commar{}a\de/bﬂq:édurgﬁe\dé\ph\m\m&%ar rapport au systeme de coordonnées de ré&férence

L sélectighne et valide la commande de procédure de déplacement par
p hute sur le
lectionnant

e valeur de

arfde de procédure est activée, I'unité de commande commute sur le systéme de valeur
référencée et signale cet état de fait en sélectionnant simultanément le bit “état fle valeur de

rmer le dispositif d’entrainement de la commutation en temps réel, le bit “état de valeur de

Le bit “état de valeur de commande de position” doit étre sélectionné par la commandg numérique

inuepenuammen[ dumode te foncHonmenent.

La commande de procédure est exécutée en séquence par le dispositif d’entrainement, dés que les bits “état
de valeur de retour de position” et “état de valeur de commande de position” sont mis a un. Il n’existe
aucune séquence définie pour sélectionner les bits.

Pour plus de détails, voir 11.3

2 Structure de la commande de procédure de déplacement par rapport au systeme de
coordonnées de référence: voir tableau 16, 7.4.4.
Structure d'accusé de réception de commande: voir tableau 17, 7.4.4.
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00146

(continued)

When an error of C1D occurs, the procedure command results in an error in the procedure command

acknowledgment.

2 Structure of the control unit controlled homing procedure command: see tab
7.4.4.
Structure of procedure command acknowledgment: see table 17, 7.4.4.

le 16,

00171

Calculate displacement procedure command

When the master sets and enables the procedure command "calculate displacement” the drive
the parameters:

— reference distance 1/2 (IDN 00052/00054);

takes

— reference Offset 1/2 (IDN 00150/00151);
— marker position A and marker position B (IDN 00173/00174);

into account to calculate the displacement between the old

command/feedback system.

ew\ (refexg

The calculated displacement is stored in the parameters
— displacement parameter 1 (IDN 00175, motor feedback);
— displacement parameter 2 (IDN 00176, external feedback

In the homing parameter (IDN 00147, bit 3) it is seleCted fo i . system the displac|
has to be calculated.

When the drive recognizes the disptacement {nvalid, the p gommand results in an e
the procedure command acknowledgmenty

For more details see 11.3.

nced)

Ement

ror in

2 Structure of the ca culat ispla nt p cedure command: see table 16, 7.4.4
StrU}\ure of comm nd agknowled e table 17, 7.4.4.

S

00172

N
Displacement to[hwkre%xqwed ystem\p M&z/fz}ommand

When thg’mastexsets any enable tf@dure command "displacement to the referenced sy
the drive € sition feedback system and marks this by setting simultan

the bit "positio " (DN 00403).

operation mode.

btem”,
tously

" has to

value
04).

to be

m the

The prm‘ndllre command is pprfnrmnd aorderly by the drive as soon as the hits “Inncitinn feedhackl

value

status" and "position command value status" are set to 1. There is no fixed sequence to set the bits.

For more details see 11.3.

2 Structure of the displacement to the referenced system procedure command: see

table 16, 7.4.4.
Structure of command acknowledgment: see table 17, 7.4.4.
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00191

Annulation de la commande de procédure de retour a la position de référence

Lorsque la liaison principale sélectionne et valide la commande de procédure “annulation du point
de référence”, le dispositif d’entrainement remet & zéro le bit “état de valeur de retour de position”
(IDN 00403) et les valeurs de retour de position ne sont plus déterminées par rapport au point de
référence. La commande de procédure est exécutée en séquence par le dispositif d’entrainement,
dés que le bit “état de valeur de retour de position” est remis a zéro.

2 Structure d’annulation de la commande de procédure de retour a la position de
référence: voir tableau 16, 7.4.4.
Structure d’accusé de réception de commande: voir tableau 17, 7.4.4.

00148

Commande de procédure de retour a la position de référence sous le contréle du dispositif
d’entrailnement

Lorsque la liaison principale sélectionne et valide la commande de/ proc retour a la
position de référence sous le controle du dispositif d’entr hier lance
automatiquement une commande de position interne et accélg i vitesse de
retour a la position de référence (IDN 00042). Le dispositif d’'e le bit “état
de valeur de retour de position” (IDN 00403). Une paramétrisation additiphn procédure
de retour a la position de référence est programmeée dan position de
référence” (IDN 00147).

Aprés avoir dépassé I'impulsion du marqueur de ref s'arréte en
tenant compte de l'accélération de retour a la positi procédure
“retour a la position de référence sous le dt exécutée

correctement lorsque le dispositif d’entrainement S de position
se rapporte au point de référence de } S once cette
situation en sélectionnant le bit “état dg

h réelle qui
commande
service et
imande de
ande et le

r de retour
du’signal de retour de position. De ce fait, le bft de valeur

pas sélectionné.

, laxconfmande de procédure engendre une erreur dans lfaccusé de

2 tructuré de commande de procédure de retour a la position de référepce sous le
conyréle du dispositif d’entrainement: voir tableau 16, 7.4.4.
ucture d’accusé de réception de commande: voir tableau 17, 7.4.4.

A
Distan\;g de référence 1

CMmétre donne la distance entre le point zéro de la machine et le point de référence par
rapport au retour externe. Apres la procédure de retour a la position de référence, la paleur 1 du

retour-de naosition-estcalculée avies:
P -

- la distance de référence 1;
- I’écart de référence 1 (IDN 00151);
- la position du marqueur A/B (IDN 00173/00174).

4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076

Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

31
Max. <+2 -1

-4
— rotationnel: =1 x 10 degrés

-7 -6
— linéaire=1x10 moulx10 in
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00191 Cancel reference point procedure command
When the master sets and enables the procedure command "cancel reference point" the drive resets
the bit "position feedback value status" (IDN 00403) and the position feedback values are not
referenced to the reference point any more.
The procedure command is performed orderly by the drive as soon as the bit "position feedback value
status" is reset to 0.
2 Structure of the cancel reference point procedure command: see table 16, 7.4.4.

Structure of command acknowledgment: see table 17, 7.4.4.

00148 Drive controlled homing procedure command
When the master sets and enables the Drive Controlled homing procedur drive
automatically starts a drive internal position control and accelerates to the h i 0041)
taking the homing acceleration (IDN 00042) into account. The drive rese i iti dback
value status" (IDN 00403). Further parametrization for the homing precedyresi n the
"homing parameter" (IDN 00147). All changes of the cyclic command.values a¥e | bs the
procedure command is activated.
After passing over the reference marker pulse the drive stgf Ki ) h into
account. The procedure command "Drive controlled homing"S 3 e has
stopped and the position feedback value is referred to drive
announces this by setting the bit "position feedback va
The drive internally calculates the actual positign 3 whi rence
marker pulse and the control unit reag iti ia the
service channel and switches the/position gommanpd valte alue.
Afterwards the procedure command™ mand
values of the control unit.
An interrupt of this procedure command {sali value
and the marker pulsing of the positio r not be
set.
When an error ¢f C1 y mand
acknowledgment.
For mor;xﬁé@ls ee clau .3
2 \/ ructurd\of thexdrivéncontrolled homing procedure command: see table 16, 7.4.4.

(\S{r Ciyre o ng’acknowledgment: see table 17.7.4.4.
00052 Reﬁe{(ﬁs@i{t%ﬁe\ \

is para

— marker position A/B (IDN 00173/00174).

etondb

ribMe distance between the machine zero point and the reference point rglated
. After the homing procedure, the position feedback value 1 is calculated by:

4

Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Max. < +231 -1 .
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:

— rotational = 1x10~4 degree

— linear = 1x10~7" m or 1x10=% in
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00054 Distance de référence 2
Ce parameétre donne la distance entre le point zéro de la machine et le point de référence par
rapport au retour externe. Apres la procédure de retour a la position de référence, la valeur 2 du
retour de position est calculée avec:
- la distance de référence 2;
- I’écart de référence 2 (IDN 00151);
- la position du marqueur A/B (IDN 00173/00174).
4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Max.<+2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle rg€om
— rotationnel: = 1
_7 -
— linéaire = 1 ¥ 20\ m on\1 X\10
0150 Ecart de référence 1 Q \ >
~N
Ce parameétre décrit la distance entre I'impulsion dudnarq éférence de retour d¢ position 1
et le point de référence.
Pour plus de détails, voir I'article 11. m
Min. > —2°t \‘F}p ement’d’échelle: IDN 00076
3 a cha ement d’échelle: IDN 00077
Max. < +2/ - Expos ngement d'échelle: IDN 00078
Résglution de position rotationnelle: [DN 00079
v0|r
gement d’échelle recommandé:
—/rotationnel: = 1 x 10 degrés
/\ /\ . — linéaire=1x10 'moulx10 _in
0151 Ecart d{rew \ \
é%} aCxt landistan \vt/ I'impulsion du marqueur de référence de retour d¢ position 2
et n
Pg(r\g de'détal ticle 11
4 in}_fl Type de changement d’échelle: IDN 00076
Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
M s+2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 0078
Résolution de position rotationnelle: |[DN 00079
\ (voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel: =1 x 10 degrés
-7 -6
— linéaire=1x10 moulx10 in
00147 Paramétre de retour a la position de référence

Ce paramétre est utilisé pour aligner les séquences pendant la procédure de retour a la position de
référence de l'installation, de la commande numérique ou du dispositif d’entrainement.

En ce qui concerne la commande de procédure de retour a la position de référence sous le
contréle du dispositif d’entrainement, seul le bit 0, le bit 1, le bit 2, le bit 3, le bit 5 et le bit 6 sont
applicables. En ce qui concerne la commande de procédure de retour a la position de référence
sous le contréle de la commande numérique, seuls le bit 1, le bit 2, le bit 3 et le bit 4 sont
applicables.
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00054 Reference distance 2
This parameter describes the distance between the machine zero point and the reference point related
to the external feedback. After the homing procedure, the position feedback value 2 is calculated by:
— reference distance 2;
— reference offset 2 (IDN 00151);
— marker position A/B (IDN 00173/00174).
4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Max. < +231 — Scaling factor: IDN 00077
T Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling.
— rotational = 1x10~4 degre
— linear = 1x10=" m or 1x¥0=%n /™~
00150 Reference offset 1
This parameter describes the distance between the reference rkex pu stﬁ\po {tion dback |1 and
the reference point.
For more details see clause 11.
Min. > =231 Scall g typeyIDN 007w
: RN 08077
Max. < +231 -
} € 078
ution: IDN 00079 (see 8|6.1)
104 degree
7'm or 1x10-5
00151 Reference offset 2 \
This parameter S\the distance\be M reference marker pulse of position feedback|2 and
the refere g€ p
For more d e clau
4 231 Scaling type: IDN 00076
Maxhg +331 _ 1 Scalrng factor: IDN 00077
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8|6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~4 degree
— linear = 1x10~" m or 1x10=% in
N\
00147 Homing paranieter
This parameter is used to align sequences during the homing procedure with the installation bf the

plant, the control unit or the drive.

For the drive controlled homing procedure command only bit 0, bit 1, bit 2, bit 3, bit 5, and bit 6 apply.

For the control unit controlled homing procedure command only bit 1, bit 2, bit 3, and bit 4 apply.
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00147 2 Structure du parametre de retour a la position de référence:
(suite) Bit 0: Sens de retour a la position de référence
0 — positif: I'arbre du moteur tourne dans le sens des aiguilles d’'une montre
1 — negatif: 'arbre du moteur tourne dans le sens contraire des aiguilles
d’une montre
Bit 1: Impulsion de marqueur de retour de position
0 — premiere impulsion du marqueur aprées le front positif de I'interrupteur
de retour a la position de référence (IDN 00400)
1 — premiére impulsion du marqueur apres le front négatif de I'interrupteur
de retour a la position de référence (IDN 00400)
Bit 2: Sélecteur de position de référence (IDN 00400)
0 — connecté a la commande numérique
1 — connecté au dispositif d’entrainement
Bit 3: Retour a la position de référence
0 — utilisant le retour du moteur
1 — utilisant le retour externe
Bit 4: Interprétation dans le dispositif d’entrainemen

Bit 5: Evaluation de I'interrupteur de retour a |
0 — évalué
1 - non évalué

Bit 6 Evaluation de I'impulsion du m
0 — évalué

1 - non évalué
(tous les autres bits sont résefé)\

O XN/

0173 Position du marqueur A /\& X\// (\\ \>

Lorsque le dispositif d’entralnem i i I’imw marqueur de référence d¢ retour de
position 1/2, pendant le retoix_a | itioo\de refé e, il mémorise la valeur d¢ retour de
position 1/2 temporaire non péférencée, le paramétre “position du marqueur A”.
4 Min. > _23 % ypg de changement d’échelle: IDN 00076
31 F&cteur de changement d’échelle: IDN 00077
axe = TN >Exposant de changement d’échelle: IDN 0078

Résolution de position rotationnelle: |[DN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
Q — rotationnel: =1 x 10 degrés
-7 -6
/\ — linéaire=1x10 moulx10 in

0174 \%é?\ior\qu\%rqu rB

\{lo du queur B est utilisée en complément pour permettre au retour a |codage de
cé de galculer la position absolue rapportée au point zéro du systéme de retouf. Avec les
es.de fetour a codage de distance, il y a des groupes de deux impulsions de mjarqueur de

le dispositif d’entrainement identifie I'impulsion du marqueur de référence d¢ retour de
position a codage de distance 1/2 pendant le retour a la position de référence, il njémorise la

valeur de retour de position 1/2 temporaire non référencée, dans le parameétre “position du
marqueur B”.
4 Min. > _231 Type de changement d’échelle: IDN 00076

Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)

Changement d’échelle recommandé:

31
Max. <+2 -1

-4
— rotationnel: =1 x 10 degrés

-7 -6
— linéaire=1x10 moulx10 in
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00147

(continued)

2 Structure of homing parameter:
Bit 0: Homing direction

0 — positive: motor shaft turns clockwise

1 — negative: motor shaft turns counter-clockwise
Bit 1: Position feedback marker pulse

Bit 2: Home switch (00400)
0 — connected to the control unit
1 — connected to the drive
Bit 3: Homing
0 — using motor feedback
1 - using external feedback
Bit 4: Interpretation in the drive

0 — first marker pulse after the positive edge of the home switch (IDN 00400)
1 — first marker pulse after the negative edge of the home switch (IDN 00400)

0 — home switch and homing enable (IDN 00407)
1 — homing enable only
Bit 5: Evaluation of home switch
0 — home switch is evaluated
1 — home switch is not evaluated
Bit 6 Evaluation of position feedback marker puls
0 — marker pulse is evaluated
1 — marker pulse is not evaluated

(all other bits are reserved)
/\ \ \

00173 Marker position A

When the drive recognizes the refergfige mar I sﬂ(on)feedb k 1/2 during homing it ptores

the momentaneous not referenced Qositi dback value (21 meter marker position A

4 Min. > -231 076

Max. < +231 — 1 ] ctor: IDN 00077
T nent: IDN 00078
Q i osition resolution: IDN 00079 (see 8.4.1)
tational = 1x10~* degree
(N linear = 1x10=" m or 1x10=5 in

00174 Marker W\/\ \ \

sitiolB 1S\ used a Mnally for distance coded feedback to be able to calcula

nizes the reference marker pulse 2 of distance coded position feedback 1/2

e the
dback
A, the

Huring

omi omentaneous not referenced position feedback value 1/2 in the parameter marker
positi .
4 \) Min. > —231 Scaling type IDN 00076
Max. < +231 — 1 Scal!ng factor IDN 00077
Scaling exponent IDN 00078
Retational-posiienteselutiontBN-006+9{see-8-61)

Preferred scaling:
— rotational = 1x10~% degree
— linear = 1x10~7 m or 1x10~8 in
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00175 Paramétre de déplacement 1
Lorsque la commande de procédure “calcul du déplacement” (IDN 00171) est active, le dispositif
d’entrainement calcule la différence entre I'ancien et le nouveau retour de position. Le dispositif
d’entrainement mémorise la différence dans le “parametre de déplacement 1”, si le retour du
moteur est sélectionné.
Pour plus de détails, voir 11.3.2.2.
4 Min. = —2°" Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Max. = +2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
= IULaLiUIIIIC:. - 1 A 1U } gléb
-7 -6
— linéaire =1 x 10 m "
N
AR QX
0176 Paramétre de déplacement 2 \ \
Lorsque la commande de procédure “calcul du déplace 00 71)\§Q?ive, e dispositif
d’entrainement calcule la différence entre I'ancien et ounde pegition. e dispositif
d’entrainement mémorise la différence dans le “parg&metr 2" si le retpur externe
est sélectionné.
Pour plus de détails, voir 11.3.2.2. //\\
4 Min. = —2°% ;}p de,thahgement'd’échelle: IDN 00076
3 a changement d’échelle: IDN 00077
Max. s +2/ - Expos ngement d’échelle: IDN P0078
Résylution de position rotationnelle: [DN 00079
voir 8
Changement d’échelle recommandé:
-4
—/rotationnel: =1 x 10 degrés
-7 -6
/\ /RN . — linéaire=1x10 moulx10 in
0177 DistancJ\ MLE\
éi’[?a tre de it Ia istan e\w{/e le point zéro de la machine et le point zéro d’un gysteme de
/(f\q , e lme sionabsolue.
Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
ax.=%2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 0078
Résolution de position rotationnelle: |[DN 00079
(voir 8.6.1)
\ Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel: =1 x 10 degrés
-7 -6
— lindaire=1x10 moulx10 in
UUl7o6 Distance absoiue 2
Ce parametre décrit la distance entre le point 0 de la machine et le point zéro d'un systeme de
retour sur la machine (systeme de retour externe), en dimension absolue.
4 Min. = —2°" Type de changement d’échelle: IDN 00076
31 Facteur de changement d’échelle: IDN 00077
Max.=+2 -1 Exposant de changement d’échelle: IDN 00078
Résolution de position rotationnelle: IDN 00079
(voir 8.6.1)
Changement d’échelle recommandé:
-4
— rotationnel: =1 x 10 degrés
-7 -6
— lindaire=1x10 moulx10 in
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00175 Displacement parameter 1
When the procedure command "calculate displacement” (IDN 00171) is active the drive calculates the
difference between the old position feedback and the new position feedback. The drive stores the
difference in the "displacement Parameter 1" if motor feedback is selected.
For more details see 11.3.2.2.
4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076
Scaling factor: IDN 00077
Max. < +231 -1 .
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~%4 degree
—linear = 1x10~" m or 1x107° T ~_
00176 Displacement parameter 2
When the procedure command "calculate displacement” (IDN 0017 1)\ i \cu}(es the
difference between the old position feedback and the new posion fi b i s the
difference in the "displacement parameter 2" if external feed
For more details see 11.3.2.2.
4 Min. = -231
Max. < +231 -1
5.1)
( (@R
00177 Absolute distance 1/\ /\\ \\ \>
This parameter pdescri es\ﬂg«e distan tween the machine zero point and the zero point |of an
absolute feedbatk s}g on the metor:
4 in.>- Scaling type: IDN 00076
\ Scaling factor: IDN 00077
: Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.4.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~%4 degree
(\ — linear = 1x10~" m or 1x10=8 in
O\ \
/\\ DN
00178 Nﬁr&ns\.\m\s\z)

This—pa eter) describes the distance between the machine zero point and the zero point [of an

absplute feetifack system on the machine (external feedback system).

4 Min. > =231 Scaling type: IDN 00076

Scaling factor: IDN 00077
Max. < +231 -1 .
Scaling exponent: IDN 00078
Rotational position resolution: IDN 00079 (see 8.6.1)
Preferred scaling:
— rotational = 1x10~%4 degree

— linear = 1x10~7" m or 1x10-% in
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00139 Commande de procédure d’axe de parc
La sélection et la validation de la commande de procédure d'axe de parc entraine l'arrét de tous
les dispositifs de contrdle associés au systéme de détection de retour. Cela affecte la commande
de position, le circuit de contrdle du transducteur (équipement de retour), ainsi que le contréle de
la fenétre de position (IDN 00057). Tant que la commande est active, le dispositif d’entrainement
ne signale aucune erreur de C1D (IDN 00011). L’'état de la valeur de retour de position
(IDN 00403) est remis a zéro par le dispositif d’entralnement.
La commande est acquitée positivement lorsque le systéme de contrble mentionné ci-dessus est
mis hors service.
Lorsque la commande sélectionnée est annulée, tous les dispositifs de contréle mentionnés
ci-dessus sont remis en service. Afin de rapporter a nouveau les valeurs de retour de position par
rapport au point de référence, la commande numérique doit démarrer une procédure de retour a la
position de référence
2 Structure de la commande de procédure d’axe de pard: voir tableau\16{ 7.4.4.
Structure d’accusé de réception de commande: voir't Ieg{l?, W4,
0149 Commande de procédure d’arrét complet du dispositif d’ent}&‘l@}\ent\&n}éc\aniq e)
La commande de procédure d’arrét complet du dispositif d ntraﬁ%&nt ntWarrét de tous les
dispositifs de contréle du systeme de retour; autrepien d’arrét de
C1D provoquée par le blocage du dispositif d’entra L’'arrét des
dispositifs de contréle du systeme de retour g"appligue iojnement du
dispositif d’entrainement.
La séquence de la commande de prog€d e di iti omplet est
identique dans les deux 7 mande de
position.
La commande est acquittée posjtivementdes.jue
- les dispositifs de cgntrdle du s
- Urd =z U7l et
- nfe@km N
2 Strictu de T‘a\c;gynde de procédure d'arrét complet du dispositif
:entratnement: ®ir au 16, 7.4.4.
\S>t cturexd’ascuséde réception de commande: voir tableau 17, 7.4.4.
0170 Coya&mde eb«{:éwj cle d’essai
liaisoq principale sélectionne et valide la commande de procédure du cyclel d’essai, le
i ent réagit en intervenant sur les parametres suivants:
nde 1/2 (IDN 00405/00406); et
idation, de sonde 1/2 (IDN 00401/00402) telle que programmée dans le parameétrg de
de la sonde (IDN 00169).
la commande de procédure est activée, la commande numérique peut lancer plusieurs
Si la commande numérique ne veut plus effectuer de mesure, la commande numériquge annule la
commande de procedure.
Pour plus de détails, voir 11.4.
2 Structure de la commande de procédure de cycle d'essai: voir tableau 16, 7.4.4.
Structure d’accusé de réception de commande: voir tableau 17, 7.4.4.
00169 Paramétre de commande de la sonde

Les paramétrisations effectuées dans ce paramétre permettent de définir la sonde et les front qui
sont activés pour la commande de procédure du cycle d’essai.

Pour plus de détails, voir 11.4.
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00139

Park axis procedure command

Setting and enabling the park axis procedure command causes all monitors associated with the
feedback sensing system to shut down. This affects the position control, the transducer monitoring
circuit (feedback hardware), and the monitoring of the position window (IDN 00057). While the
command is active the drive does not report a C1D error (IDN 00011). The position feedback value
status (IDN 00403) is reset by the drive.

The command is positively acknowledged when the monitoring system mentioned above is turned off.

When the set command is canceled, all monitors mentioned above are turned on again. In order to
relate the position feedback values again to the reference point, the control unit shall start a homing
procedure.

2 Structure of Park axis procedure command: see table 16, 7.4.4.

Structure of Command acknowledgment: see table 17, 7.4.4.  /

00149

Positive drive stop procedure command

AN o
N\

The positive drive stop procedure command results in all feedb i ing shut which
otherwise would result in a C1D shutdown error due to drive locking dur ositive stpp. Shutting

The sequence of the positive stop drive procedure comma both)operation njodes;

velocity control and position control.

The command is positively acknowledged as soon:

— as monitoring of the feedback system is

- |T|= |TIimit | ; and

Nteedback = 0 is true.

00170

2 Structure of the po?\ive dri stoWe command: see table 16, 7.4.4.
SW of/oem% d acknowied nt™see table 17, 7.4.4.
(N
an

gm
N )
Probing cy&le pr@ce}\rﬁe\c\o m \ \

enables e\s/obing cycle procedure command, the drive reacts g¢n the

es not want any more measurements the control unit cancels the prodedure

see 11.4.

2 Structure of probing cycle procedure command: see table 16, 7.4.4.
Structure of command acknowledgment: see table 17, 7.4.4.

00169

Probe control parameter

The parametrizations in this parameter fix up which probe and which edges are activated for the probing
cycle procedure command.

For more details see 11.4.
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00169 2 Structure de parametre de commande de la sonde:
(suite) Bit 0: Front positif de la sonde 1
— le front positif n’est pas actif
1 — le front positif est actif
Bit 1: Front négatif de la sonde 1
— le front négatif n’est pas actif
1 — le front négatif est actif
Bit 2: Front positif de la sonde 2
0 — le front positif n’est pas actif
1 - le front négatif est actif
Bit 3: Front négatif de la sonde 2
0 — le front négatif n’est pas actif
1 - le front négatif est actif
(tous les autres bits sont réservés)
0179 Etat de la sonde
Si le dispositif d’entrainement mémorise une ou pIu5|eurs brs que la
commande de procédure “cycle d’essai” (IDN 00170) est anément le
bit affecté dans I'état de la sonde.
Si la validation de sonde 1 (IDN 00405) est re mérique, le
dispositif d’entrainement remet a zéro le bit 0 et le bit
Si la validation de la sonde 2 (IDN 00406) i la commande numérique, le
dispositif d’entrainement remet a zéro le bit i
Le dispositif d’entraTnement met 3 t de sonde, lorsque lalcommande
numérique annule la com nd de N 00170)
2
C.9 é/\mqg mﬁn "éc eIIe des données d’exploitation
0076 %pe\Ke\cha«r(gement d’échelle relative aux données de position
b\%}a}nétre de type de changement d’échelle permet de sélectionner une grande|variété de
méthodes de changement d’échelle (voir aussi figure 51).
2 Structure de type de changement d’échelle relative aux données de pogition:

Bits 2-0: Méthode de changement d’échelle
000 — pas de changement d’échelle
001 — changement d’échelle linéaire
010 — changement d’échelle rotationnel
Bit 3:
0 — changement d’échelle recommandé
1 — changement d'échelle parameétrique
Bit 4: Unités relatives au changement d’échelle linéaire
0 — metres (m)
1 —inches (in)
Bit 4: Unités relatives au changement d’échelle rotationnel
0 — degrés
1 — (réservé)
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00169

(continued)

2 Structure of probe control parameter:
Bit 0: Probe 1 positive edge
0 — positive edge is not active
1 — positive edge is active
Bit 1: Probe 1 negative edge
0 — negative edge is not active
1 - negative edge is active
Bit 2: Probe 2 positive edge
0 — positive edge is not active
1 — positive edge is active
Bit 3: Probe 2 negative edge
0 — negative edge is not active
1 - negative edge is active
(all other bits are reserved)

00179 Probe status
If the drive stores one or more measurement values while the procedure xomiga " (IDN
00170) is activated it sets simultaneously the assigned bit in the prob€e
If probe 1 enable (IDN 00405) is reset by the control unit the drixe resets bit atus.
If probe 2 enable (IDN 00406) is reset by the control unit the atus.
The drive resets all bits of the probe status when the gontrol um edure
command" (IDN 00170).
2 Structure of probe status:
Bit 0: Probe 1 posi
0 — not latshed
— latched
Probe 1 negati
C.9 Scaling ofmn a\
00076 /\s\\:\ d@calln type
figure

N fWethods can be selected by means of the scaling type parameter (see also
51).

2 Structure of position data scaling type:
Bits 2-0: Scaling method

Q000 —na -:r-;:\ling

001 - linear scaling
010 - rotational scaling
Bit 3:
0 — preferred scaling
1 — parameter scaling
Bit 4: Units for linear scaling
0 — meters (m)
1 —inches (in)
Bit 4: Units for rotational scaling
0 — degrees
1 — (reserved)
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00076 2 Bit 5: (réservé)
(suite) Bit 6: Référence de données
0 — au niveau de I'arbre du moteur
1- au niveau de la charge (voir 8.8)
Bit 7: Format de traitement
0 — format absolu
1 — format modulo (voir IDN 00103)
(tous les autres bits sont réservés)

00077 Facteur de changement d’échelle relatif aux données de position linéaire

Ce parametre définit le facteur de changement d’échelle relatif a toutes les données de position
dans un dispositif d’entrainement.

2 Min, >1 Structure du facteur de changement d'échelle:
Max. <276 - 1 Bits 15-0: facteur de chafige

0078 Exposant de changement d’échelle relatif aux données de p05|t< \@a\ﬁe

Ce parametre définit I'exposant de changement d’échelle fel totes \{ de position
das un dispositif d’entrainement.

2 Min. > -215 nt du shangement d'échelle:
Max. € +215 -1

Deux unités de changement\d’é commandées/pour les données de positipn linéaires
(en metres et en inches). LeMacted echelle (IDN 00077) est bagé sur 1 et
I'exposant de changement d“échelle (ID épend des unités utilisées

Changement d’échelle recomman

tre

/\< de changement d’échelle (IDN 00077)

\\\/

0079 Wlu)bn de position rotationnelle

Ce parameétre définit la résolution de position rotationnelle relative a toutes les données de
position dans un dispositif d’entrainement

4 Min. 2 1 Structure de résolution de position rotationnelle:
Max. < 232-1 Bits 31 —0: résolution de position rotationelle

Changement d’échelle recommandé pour les données de position rotationnelle.

Si un changement d’échelle rotationnel recommandé (IDN 00076) est utilisé, Ia résolution
rotationnelle est fixée a 3 600 000. Par conséquent, le bit de poids faible relatif a toutes les
données de position rotationnelle est fixé a 0,0001 degrés angulaires.

Changement d’échelle recommandé:

Résolution rotationnelle = (0036EE80),, (3 600 000)
Bit 31 Bit 0
0000 0000 0011 0110 1110 1110 1000 0000

-4
Poids du LSB = (360 degrés/3 600 000)= 0,0001 degrés angulaires (1 x 10 )
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00076

(continued)

2 Bit 5: (reserved)
Bit 6: Data reference
0 — at the motor shaft
1 — at the load (see 8.8)
Bit 7: Processing format
0 — absolute format
1 — modulo format (see IDN 00103)
(all other bits are reserved)

00077 Linear position data scaling factor
This parameter defines the scaling factor for all position data in a drive.
Z IVIiII. =1 Stuctuare or tre bbdlillg 1daCLlUT.
Max. < +216 — 1 Bits 15-0: factor (\
N
/\< (\
00078 Linear position data scaling exponent < \
This parameter defines the scaling exponent for all position data |n€dme\ \ \ \>
Min. = -215
Max. < +215 -1
Preferred scaling of linear position data
Two preferred scaling units are defined iti i . ing |factor
(IDN 00077) is based on 1 and the scali
Preferred scaling (metric)
1x107' m
[
|  Scaling expqnen
|
Scaling facjor
Preferr@
1x107Yi
|
| <ScaNngnexporent
@Fm\q
\ ! \
00079 \WN pasitian resgolution
This Mte&iefines the rotational position resolution for all position data in a drive.
4 Min. > 1 Structure of rotational position resolution:
Max. < +232 - 1 Bits 31-0: rotational position resolution

Preferred scaling for rotational position data

If rotational preferred scaling (see IDN 00076) is used, the rotational resolution is fixed on 3 600 000.
Therefore, LSB weight for all rotational position data is fixed at 0,0001 angular degrees.

Preferred scaling:

Rotational resolution = (0036EE80)H (3 600 000)

Bit 31 Bit 0
0000 0000 0011 0110 1110 1110 1000 0000

LSB weight = (360 degrees/3 600 000) = 0,0001 angular degrees (1 x 10™%)
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00044 Type de changement d’échelle relatif aux données de vitesse
Le paramétre de type de changement d’échelle permet de sélectionner une grande variété de
méthodes de changement d’échelle. Le bit 5 est mis sur “minute” pour les données recommandées
(voir aussi figure 52).
2 Structure du type de changement d’échelle relatif aux données de vitesse:
Bits 2-0: Méthode de changement d’échelle
000 - pas de changement d’échelle
001 — changement d’échelle linéaire
010 — changement d’échelle rotationnel
Bit 3:
0 — changement d’échelle recommandé
1 — changement d’échelle paramétrique
Bit 4: Unités relatives au changement d’échelle linéaire
O—retres—
1 - inches (in)
Bit 4: Unités relatives au changement d’échelle rojatipnnel
0 - rotations (R)
1 — (réservé)
Bit 5: Unités de temps
0 — minutes (min)
1 - secondes (S)
Bit 6: Référence de données
0 — au niveau de I'arbre du eur
1- au niveau de la cha e (v i
(tous les autres bits sont ré
NG
0045 Facteur de changement d’ egzﬁé% rel ux>sionn{e e)mﬁs}
Ce parametre définit le facteur dexchapngement d’échelle selatif a toutes les données|de vitesse
dans un dispositif d'entraine
2 Min. = Str ture du facteur de changement d’échelle:
Max. < 2 “ 15-0: facteur
0046 Exposar{ke\k\\g\eme t diéche WUX données de vitesse
otre déf ‘exp. a}l\de>hangement d’échelle relatif a toutes les données|de vitesse
ns dn dispositi ine
Structure de I'’exposant de changement d'échelle
Bit 15: Signe de I'exposantt
0 — positif
1 — négatif
Bits 14-0: Exposant
FANNERAN
008 \%(pe\c{e\ohgréement d’échelle relatif aux données de couple/force
Le.paragimetre de type de changement d’échelle permet de sélectionner une grande|variété de
méthotes de changement d’échelle (voir aussi figure 53).
2 Structure de type de changement d’échelle relatif aux données couple/force:

Bits 2-0: Méthode de changement d’échelle
000 — changement d’échelle en pourcentage
001 — changement d’échelle linéaire
010 — changement d’échelle rotationnel
Bit 3:
0 — changement d’échelle recommandé
1 - changement d'échelle paramétrique
Bit 4: Unités relatives a la force
0 — newtons (N)
1 — pound-force (Ibf)
Bit 4: Unités relatives au couple
0 — newton-metre (Nm)
1 — inch-pound-force (in-1bf)
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00044 Velocity data scaling type

A variety of scaling methods can be selected by means of the scaling type parameter. Bit 5 is set to
'minute’ for preferred data (see also figure 52)

2 Structure of velocity data scaling type:
Bits 2-0: Scaling method
000 — no scaling
001 - linear scaling
010 - rotational scaling
Bit 3:
0 — preferred scaling
1 — parameter scaling
Bit 4: Units for linear scaling
0 — meters (m)
1 —inches (in)
Bit 4: Units for rotational scaling
0 — revolutions (R)
1 — (reserved)
Bit 5: Time units
0 — minutes (min)
1 - seconds (s)
Bit 6: Data reference

0 — at the motor shaft
1- at the load (see 8.8)
(all other bits are reserved) m

AN LA

N
00045 Velocity data scaling factor Q < < \ N )\/

This parameter defines the scaling fac forWlt\ﬁQta M

2 Min. > 1 re o\the scaling factor:
Maxas +216 — 1 {\\Blts 5°8; féctor

R

00046 Velocity data SCM }o\nent \J

This par er ésflnes t}\ng\a{}w\ >br all velocity data in a drive.

2 < Structure of the scaling exponent:

Bit 15:  Sign of the exponent
/\

/N

00086

0 — positive
ToMr\?&a@ scymg type

1 — negative

Bits 14-0: Exponent
A var of scaling methods can be selected by means of this scaling type parameter (see also|figure
53).

2 Structure of torque/force data scaling type:
Bits 2-0: Scaling method
000 — percentage scaling
001 — linear scaling
010 - rotational scaling
Bit 3:
0 — preferred scaling
1 — parameter scaling
Bit 4: Units for force
0 — newtons (N)
1 — pound-force (Ibf)
Bit 4: Units for torque
0 — newton-metre (Nm)
1 — inch-pound-force (in-Ibf)
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Bit 5: (réservé)

00086 ! =>* i
Bit 6: Référence de données
(suite) 0 — au niveau de I'arbre du moteur
1- au niveau de la charge (voir 8.8)
(tous les autres bis sont réservés)
00093 Facteur de changement d’échelle relatif aux données de couple/force
Ce parametre définit les facteurs de changement d’échelle relatif a toutes les données de
couple/force dans un dispositif d’entrainement.
2 Min. =1 Structure du facteur de changement d’échelle relatif
Max. < 2-°-1 aux données couple/force:
Bits 15-0: facteur
0094 Exposant de changement d’échelle relatif aux données de couple/fo
Ce paramétre définit I'exposant de changement d’échelle AfelatiNa t IeS\Qr)nnées de
couple/force dans un dispositif d’entrainement.
2 Min. = -215 Structure d men d’échelle
Max. < +215 - 1 relatif au
Bit 15: i
AT R
0160 Type de changement d’écl—(\w\latiéu\} d({hnées(d’ag\& M
Le paramétre de type de changemen d’ec eIIe atlf ux données d’accélération |permet de
sélectionner une grande varig e metho hangement d’échelle (voir aussi figurg 54).
2 Structure typg te_cha ent ¢’'échelle relatif aux donnée d’accéléfation:
: ethodeNde ch ent d’échelle
hangement 'cheIIe en pourcentage
angeme d’échelle linéaire
t d’échelle rotationnel
ent d’échelle recommandé
arfgement d'échelle paramétrique
W4 ités relatives a la force
—‘newtons (N)
— pound-force (Ibf)
Unités relatives au couple
0 — newton-metre (Nm)
1 — inch-pound-force (in-Ibf)
Bit 5: (réservé)
Bit 6: Référence de données
0 — au niveau de I'arbre du moteur
1- au niveau de la charge (voir 8.8)
(tous les autres bis sont réservés)
00161 Facteur de changement d’échelle relatif aux données d’accélération
Ce parametre définit le facteur de changement d’échelle relatif a toutes les données d’accélération
dans un dispositif d’entrainement.
2 Min. 2 1 Structure du facteur d’échelle:
Max. < 20— 1 Bits 15-0: Facteur
00162 Exposant d’échelle relatif aux données d’accélération

Ce parametre définit I'exposant d’échelle relatif a toutes les données d’'accélération dans un

dispositif d’entralnement.
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00086

(continued)

2 Bit 5: (reserved)
Bit 6: Data reference
0 — at the motor shaft
1 — at the load (see 8.8)
(all other bits are reserved)

00093 Torque/force data scaling factor
This parameter defines the scaling factor for all torque/force data in a drive.
2 Min. =2 1 Structure of the torque/force data scaling factor:
Max. < +216 — 1 Bits 15-0: factor
00094 Torque/force data scaling exponent <\ (\
A\
This parameter defines the scaling exponent for all torque/force data in aQri\%.\
2 Min. > —215 Structure of the torquefforee dhata ‘scallng exponeht:
Max. < +215 — 1 Bit 15:  Sign of the expone
0 — pogiti
1-ne
Bits 14-0:/Ef®ne\nt
00160 Acceleration data scaling type (\\// /\ \
A
A variety of scaling methods can be selected\by means of ihe écn/el rgtion data scaling type pargmeter
(see also figure 54)
2 t@cal@pe:
que)
1 —\(reserved)
\11me units
< 0 — seconds (s)
1 — (reserved)
it 6: Data reference
0 — at the motor shaft
1 — at the load (see 8.8)
(all other bits are reserved)
00161 Acceleration data scaling factor
This parameter defines the scaling factor for all acceleration data in a drive.
2 Min. =2 1 Structure of the scaling factor:
Max. < +216 _ 1 Bits 15-0: factor
00162 Acceleration data scaling exponent

This parameter defines the scaling exponent for all acceleration data in a drive.
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00162 2 Min. = —2%° Structure de I'exposant d’'échelle:
(suite) 15 Bit 15: Signe de I'exposant
Max.<+2 -1 0 - positif
1 — négatif
Bits 14-0: Exposant
00208 Type de changement d’échelle relatif aux données de température

Ce parametre de type de changement d'échelle détermine si la température utilisée est exprimée
en unités °C ou F. Le changement d’échelle de température est de 0,1 °C ou 0,1 F. La longueur
des données relatives a la température est fixée a deux octets.

2 Structure de type de changement d’échelle des données de température:
Bit 0: 0 —entrée en 0,1 °C

1 antrda-an-0.1 L
g

(tous les autres bits sont réservés) /\

C.10 Paramétres de dispositifs d’entrainement (\Q x

0100 Gain proportionnel de boucle de vitesse
Les caractéristiques opérationnelles du gain proporti el de L&de vite}s(sont définies par
les fabricants de dispositifs d’entrainement.
2 Min. 2 0 efini fabricant Msposmf d’enfrainement.
16
Max. <+2 -1
0101 Temps d’action intégral de@u d<|tess€ K U ]\/
Les caractéristiques opérationnglles\du™Nemps\@’ ach‘bn_lmggral de boucle de vitesse s¢nt définies
16
par les fabricants de dispositifs d’entratgetrent. Avec la valeur maximale de 2 - 1, llintégrateur
du régulateur de la boucle dg vitess st arets
2 <m\) 0.1 ms
< +2
II\
0102 Z{r%ﬁ d}?érentle de\tgucx\e\\q%e

Les’caratienistigues\op Wlles du temps différentiel de boucle de vitesse sont définies par
Ies/fQ icants dedispositi “entrainement.

N

Minsz 0/ 0,1ms
16
N. <+2 -1

%

NN
imWap)ation inférieure

n dessous de la limite d’adaptation inférieure, 'adaptation de gain proportionnel (voir |DN 00211)
t Radaptation de temps d'action intégral (voir IDN 00212) sont validées. Au-dessus fle la limite
d’adaptation inférieure, I'adaptation de gain proportionnel et le temps d’action infégral sont
linéaires et atteignent les valeurs a la limite d’adaptation supérieure, telle que définie gour le gain

proportionnel de boucle de vitesse (IDN 00100) et pour le temps d’action intégral de la boucle de
vitesse (IDN 00101).

4 Min. 2 0 Type de changement d’échelle IDN 00044
Max. < +2°1- 1 Facteur d’échelle IDN 00045
Exposant d’échelle IDN 00046 (voir 8.6.2)

00210

Limite d’adaptation supérieure

Au-dessus de la limite d’adaptation supérieure, le gain proportionnel de boucle de vitesse
(IDN 00100) et le temps d’action intégral de la vitesse (voir IDN 00101) sont validés. En dessous
de la limite d’adaptation supérieure, le gain proportionnel et le temps d’action intégral de boucle de
vitesse varient de facon linéaire et atteignent les valeurs a la limite d’adaptation inférieure telle
que définie pour I'adaptation de gain proportionnel (voir IDN 00211) et pour I'adaptation du temps
d’action intégral (IDN 00212).
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00162

(continued)

2 Min. = -215 Structure of the scaling exponent:
Max. < +215-1 Bit 15:  Sign of the exponent
0 — positive
1 - negative

Bits 14-0: Exponent

00208 Temperature data scaling type
This scaling type parameter determines whether temperature is used in units of °C or F. Temperature
scaling is 0,1 °C or 0,1 F. The data length of temperature data is fixed to two bytes.
2 Structure of temperature data scaling type:
Bit 0: 0 —entryin0,1°C
l-entryinO0,1F
(all other bits are reserved) (\
N
C.10 Drive parameters
00100 Velocity loop proportional gain \ \ \ \/
The operational characteristic of the velocity loop proportlona in |s theyive manufagturer.
2 Min. 20 (Defin byt anufa ur&f
Max. < +216 -1
00101 Velocity loop integral action time
The operational characteristic of the\velotity Noop. tegMon time is defined by the| drive
manufacturer. With the maximum Value of 218« the\integrator in the velocity loop regulgtor is
switched off.
2 M. =
Maxy < + -1
00102 Velocitym”%éemial @1 \)
The operWeréwav%|ty loop differential time is defined by the drive manufacturer.
0,1 ms
\ax. N2
00209 /Dm@\gdag{ti\on |i}\it
B w\tk [} e\radﬂgtation limit, the proportional gain adaptation (IDN 00211) and the integral pction
time aptation (IDN 00212) are enabled. Above the lower adaptation limit, the adaptatjon of
proportion n and the integral action time are linear and they reach the values at the |upper
adaptation limit, as defined for the velocity loop proportional gain (IDN 00100) and the velocity loop
integral action time (IDN 00101).
4 Min. 20 Scaling type IDN 00044
Max. < +231 -1 Scaling factor IDN 00045
Scaling exponent IDN 00046 (see 8.6.2)
00210 Upper adaptation limit

Above the upper adaptation limit, the velocity loop proportional gain (IDN 00100) and the velocity loop
integral action time (see IDN 00101) are enabled. Below the upper adaptation limit, the proportional

gain and the integral action time velocity loops change linearly and they reach the values at the

lower

adaptation limit as defined for the proportional gain adaptation (IDN 00211) and the integral action time

adaptation (IDN 00212).
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00210 4 Min. 2 0 Type de changement d’échelle IDN 00044
Max. < 221 1 Facteur d’échelle IDN 00045
(suite) Exposant d’échelle IDN 00046 (voir 8.6.2)
00211 Adaptation de gain proportionnel
L'adaptation de gain proportionnel détermine la valeur en pourcentage en dessous de la limite
d’adaptation inférieure, en fonction du gain proportionnel de boucle de vitesse (IDN 00100). Au-
dessus de la limite d’adaptation supérieure, I'adaptation de gain proportionnel n’est pas validée.
Entre les limites d’adaptation inférieure et supérieure, le gain proportionnel de boucle de vitesse
varie de facon linéaire, en fonction de I'adaptation du gain proportionnel et de la vitesse réelle.
2 Min. 2 0 0,1 % (exemple: voir figure 55)
Max. < 6 553,5
0212 Adaptation de temps d’action intégral
L'adaptation de temps d’action intégral détermine la valeur en de la limite
d’adaptation inférieure, en fonction du temps d'action intégral d DN 00101).
Au-dessus de la limite d’adaptation supérieure, I'adaptatigh | n'est pas
validée. Entre les limites d’'adaptation inférieure et sup Pgral de la
boucle de vitesse varie de facon linéaire, en fonctio intégral et
de la vitesse réelle.
2 Min. = 0 1% exemplevoirNigure’56)
Max. < 6 553,5
AL/ A
0104 Facteur K,, de boucle de p%ﬁ%‘\(c@nf@ en bQuc r
Le facteur K, détermine le in du\régulate Wcle de position sur toute Ip plage de
vitesses
2 Min. 2 0 0% (m/min)/mm
\Max/‘655
0105 Temps c{aWral &\ e cauplede posmon
h%i/e\ W\ mps d'action intégral de la boucle de vitesse est définie par le
ins >4 0,1 ms
(\ Max <2/ -1
0 Fe,&étr de\ontr\m{
de/contrdle pemet de définir I'écart de position maximale relative a la valeyr de retour
de’ po t|0n. Lorsque la valeur de décentrage de position dépasse la valeur de la|fenétre de
aximale, le dispositif d’entrainement sélectionne une erreur relative a I'écart [de position
if dans le C1D (IDN 00011)
2 Min. = 0 (Définie par le fabricant du dispositif d’entrainement)
Max.<2 -1
00056 Valeur de position d’interpolation auxiliaire

Lorsqu’il est commandé par l'intermédiaire de valeurs de commande de position variables en
fonction du temps de cycle, le dispositif d’entralnement est informé, au moyen de la valeur de
position d’interpolation auxiliaire, du nombre de “temps de cycles” de transmission (IDN 00002)
pendant lesquels les variatios des valeurs de commande de position doivent étre distribuées a une
valeur de commande de position associée. L'interpolation intermédiaire requise est effectuée par
le dispositif d’entralnement proprement dit.

4 Min. = 0

32
Max. <2 -1
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00210

(continued)

4 Min. =0
Max. < +231-1

IDN 00044
IDN 00045
IDN 00046 (see 8.6.2)

Scaling type
Scaling factor
Scaling exponent

00211 Adaptation proportional gain
Adaptation proportional gain determines the percentage value below the lower adaptation limit,
dependent on the velocity loop proportional gain (IDN 00100). Above the upper adaptation limit,
adaptation proportional gain is not enabled. Between the upper and lower adaptation limits, the velocity
loop proportional gain changes linearly, dependent on the adaptation proportional gain and the actual
velocity.
2 Min. 20 0,1 % (example: see figure 55)
MC\ — I~ EE')’E
00212 Adaptation integral action time
Adaptation integral action time determines the percentage value belo tiosl limit,
dependent on the velocity loop integral action time (IDN 00101),/Abave\the\up tation limit,
adaptation integral action time is not enabled. Between the lowgr and limits, the
velocity loop integral action time changes linearly, dependent tion tinje and
the actual velocity.
2 Min. 2 0 0,1% (gxamp flg\re 5
Max. < 6 553,5
00104 Position loop Ky -factor (\ (\ e ( w M
The Ky-factor determines the gain of}:ngONuIWghout the entire velocity rande.
2 Min. 2 0 /mm
Max. < 655,35
00105 Position loop |nthaI}Qoer )
The methyckof &{er}tén\%\@ pbs\\)\oo\gutegral action time is defined by the manufacturer.
\) 0,1 ms
\M N 210,
00159 Mow\«n W,
onit window, the maximum position deviation can be defined for the pgsition
e Wh n the position misalignment value exceeds the maximum position window palue,
erro for excessive position deviation in C1D (IDN 00011).
2 \> Min. =0 (Defined by the drive manufacturer)
Max. < 216 -1
00056 Auxiliary interpolation position value

When controlled through variable cycle time position command values, the drive is informed by means
of the auxiliary interpolation position value over how many communication cycle times (IDN 00002) the
changes to the position command values are to be distributed to an associated position command
value. The required intermediate interpolation is performed by the drive itself.

4 Min. = 1
Max. < 232 -
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00106 Régulateur de courant de gain proportionnel 1
Le régulateur de courant de gain proportionnel 1 exerce un effet sur le courant générateur de
couple. Le mode de fonctionnement est déterminé par le fabricant du dispositif d’entralnement.
2 Min. 2 0 (Défini par le fabricant du dispositif d’entrainement)
16
Max. <2 -1
00107 Régulateur de courant de temps d’action intégral 1
Le régulateur de courant de temps d’action intégral 1 exerce un effet sur le courant générateur de
couple. Le mode de fonctionnement est déterminé par le fabricant du dispositif d’entrainement.
2 Min. = 0 us
16
Max 2 -1
7z B . \‘
0119 Régulateur de courant de gain proportionnel 2
Le régulateur de courant de gain proportionnel 2 exerce un gffet le"e UW érateur de
couple. Le mode de fonctionnement est déterminé par le f;k(\rs{ |sp itif nement.
2 Min. = 0 (Deflnl ar fabrl du\disp d’entfainement
. W )
Max. <2 -1
0120 Régulateur de courant de temps d’action inté gral
Le régulateur de courant de temps d’acfion n rce effet sur le courant gépérateur de
flux. Le mode de fonctionn est détar Ie icany/du dispositif d’entrainement.
2 Min. =0
16
Max. <2 -
0109 Courant de du ?n/\w\\
Sile co cre ote Wr a celui de I'amplificateur, le courant de I'amplificateur
est auto an nt nrﬂa valeu Courant de créte du moteur.
0110 ngrab\\o*%re de ifficaeur
L ra de\@e I'amplificateur est limité par le matériel, ce qui signifie que le coprant relatif
a I&v ur\imite couple maximal est également défini.
\) Min. = 0 mA
32
Max. <2 -1
0221 Courant du moteur a I'arrét

Le courant du moteur a l'arrét représente le courant auquel le moteur produit le couple d'arrét
permanent, conformément a la fiche de spécifications techniques du moteur. Pour tous les
moteurs hormis les moteurs asynchrones, le parameétre sert de référence a toutes les données
relatives au couple ou pour déterminer les valeurs du courant lié au moteur a partir des données
relatives au couple.

4 Min. = 0 mA
32
Max. <2 -1
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00106 Current loop proportional gain 1
The current loop proportional gain 1 influences the torque-producing current. The mode of operation is
determined by the drive manufacturer.
2 Min. =0 (Defined by the drive manufacturer)
Max. < 216 -1
00107 Current loop integral action time 1
The current integral action time 1 influences the torque-producing current. The mode of operation is
determined by the drive manufacturer
2 Min. =0 us
Max. < 216 -1 /\ (\
00119 Current loop proportional gain 2
The current loop proportional gain 2 influences the flux producing.chyre The mQde of operation is
determined by the drive manufacturer.
2 Min. 20 (Defi dby the ive manufacturer)
Max. < 216 -
00120 Current loop integral action time 2 \
The current loop integral action time 2-fluentes —producmg current. The mode of operafion is
determined by the drive manufacturdfr.
2 Min, 0 \
A )
00109 Motor pe/\curr nt
If the m or k urrentNs lesscthan \r/f the amplifier, the amplifier is automatically limited fto the
level of the Urrent:
4 Min\2 0 mA
Max S
00110 /,Wsr p§{k\currén\t
T amfie Mrrent is limited by the hardware, which means that the current for the maximum
attainable torque limit value is fixed as well.
4 Min. 20 mA
Max. < 232 -
00111 Motor continuous stall current

The motor continuous stall current is the current at which the motor produces the continuous standstill
torque according to the motor spec sheet. For all motors except for asynchronous motors, this
parameter is used as a reference for all torque data or for determining motor-related current values from
the torque data.

4 Min. =0 mA

Max. < 232 -
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00196 Courant assigné du moteur
Le courant assigné du moteur est le courant auquel le moteur produit le couple assigné
conformément a la fiche de spécifications techniques du moteur. Pour tous les moteurs
asynchrones, ce paramétre est utilisé comme référence pour toutes les données du couple ou pour
la détermination des valeurs liées au moteur a partir des données relatives au couple.
4 Min. 2 0 mA
32
Max. <2 -1
00112 Courant assigné de I'amplificateur
Le courant assigné de I'amplificateur est égal au courant permanent admissible du dispositif de
commande.
4 Min. = 0 mA
32
Max. <2 -1
0113 Vitesse maximale du moteur \ \
La vitesse maximale du moteur est indiquée dans la fiche\de spécifica ons\e\c@ques du moteur,
fournie par le fabricant. N
. —4 -1
4 Min. = 0 N \ \)
31
Max.<2 -1 ﬁ
iy N\
0114 Charge limite du moteur
Lorsque la charge limite es ‘alarme de
surcharge en C2D (voir IDN 00310). A b ‘oq i ecifié pbricant, le
bit d’arrét de surcharge est elec(l’(m emCIR (IDN 00011).
2 Min. > \) (Définie pr le fabricant)
< 2
0108 ?ép\a.isehent de}\{e d\\}c\ >
‘avance est uniquement activé a l'aide des comipandes de
dispositif d’entrainement. Dans ce cas, la valeur de commande de
, en i terne, par le dispositif d’entrainement. Le dépassement |[de vitesse
multiplicateurs sur la valeur de commande de vitesse.
2 \m? >0 0,01 %
X. £ 655,35
o\ e
0200 Temp\e‘f\ature d’alarme de I'amplificateur
LM la température de I'amplificateur dépasse la valeur de la température dfalarme de
I'amplificateur, le dispositif d’entrainement sélectionne un bit relatif & I'alarme de sufchauffe de
I’nmlnlifir::fmlr (Inl\l 00012)

2 Min. 2 0 (Se reporter a la méthode en C2D, IDN 00208)
Max. < 6 553,5

00201

Température d’alarme du moteur

Lorsque la température du moteur dépasse la valeur de la température d’alarme du moteur, le
dispositif d’entralnement sélectionne un bit relatif & I'alarme de surchauffe du moteur en C2D (IDN
00012).

2 Min. 2 0 (Se reporter a la méthode de changement d'échelle,
Max. < 6 553,5 IDN 00208)
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00196 Motor rated current
The motor rated current is the current at which the motor produces the rated torque according to the
motor spec sheet. For all asynchronous motors, this parameter is used as a reference for all torque
data or for determining motor related current values from the torque data.
4 Min. 2 0 mA
Max. <232 -1
00112 Amplifier rated current
The amplifier rated current is equal to the allowable continuous current of the control device.
Max. <232 -1 r\
/\(\\ (\
00113 Maximum motor speed < \
The maximum motor speed is listed in the motor spec sheet providg{w&%ﬂwek}
4 Min. 2 0 10-4 min-1 ~\
Max. <231 -1 <\ \
RN O \
00114 Load limit of the motor ( O \/
N\ A
When the load limit is exceeded, th ive setsnthe % @’warning bitiin C2D (see IDN 00310)| After
a time period specified by the mandfacturer, the overfload sRutd bjtS set in C1D (IDN 00011).
2 Min. 2 0 efined by the drive manufacturer)
Max. <216 -1
00108 | | Feedrate override < N NS ‘\>
N
The feedrate ovekide is\activat nly. Wntrolled procedure commands. In such a cage, the
velocity command late&gh bythe drive internally. The feedrate override has multiplying
effects er city co d valje.
2 in.20 0,01 %
4 %%&5/\ >
00200 Amyme\v}a{niﬁgtémge%u{e
hen, the a}ﬁjfie temperature exceeds the amplifier warning temperature value, the drive sets the
< warr{ng bi amplifier over temperature in C2D (IDN 00012).
2 AN \M'yfz 0 (Refer to scaling type, IDN 00208)
Max. < 6 553,5
00201 Motor warning temperature

bit for motor over temperature in C2D (IDN 00012).

When the motor temperature exceeds the motor warning temperature value, the drive sets the warning

2 Min. 20 (Refer to scaling type, IDN 00208)
Max. < 6 553,5
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00202

Température d’alarme due a un refroidissement défectueux

Lorsqu’'une erreur se produit dans le systéeme de refroidissement (la température interne des
circuits dépasse la valeur d'alarme de surchauffe due & un refroidissement défectueux), le
dispositif d’entrainement sélectionne un bit relatif & une alarme de surchauffe due & un
refroidissement défectueux en C2D (IDN 00012).

2 Min. 2 0 (Se reporter a la méthode de changement d'échelle,
Max. < 6 553,5 IDN 00208)

00203

Température d’arrét de I'amplificateur

Lorsque la température de I'amplificateur dépasse la valeur de la température d'arrét de
I'amplificateur, le dispositif d’entralnement sélectionne un bit relatif & I'arrét dG & une surchauffe
de I'amplificateur en C1D (IDN 00011)

2 Min. 2 0 (Se reporter a la méthode de changemer|t d'échelle,
Max. < 6 553,5 IDN 00208)

0204

Température d'arrét du moteur \

Lorsque la température du moteur dépasse la valeur Ia%ra ure\&ay}t du|moteur, le
dispositif d’entrainement sélectionne un bit relatif a@awrc auffe”du moteur en C1D

(IDN 00011).

2 Min. 2 0 /(ée reparterillaiméthodede changement d’échelle,
Max. < 6 553,5 IDN~Q020

0205

Lorsqu’'une erreur se produit\dans\le \systewie de\rgfuo'dissement (la température interne des
circuits dépasse la valeur rme a un refroidissement défectueux), I dispositif
d’entrainement sélectionne (un bit_relatioaNarréhdld a un refroidissement défectuefix en C1D
(IDN 00011). <\

2 inf20 \) Se reporter a la méthode de changemer|t d’échelle,
R M2X. < 6 553) ™M IbN 00208)
\/

0206

a\? mise %n NCNW“” d’entrainement

itif @’entrainement en marche” et “dispositif d’entrainement yalidé” sont
du mot de commande de la liaison principale), le [couple est
le dispositif d’entrainement ne suit les valeurs de commande valable

0,1 ms

0207

\\R@rdé I'arrét du dispositif d’entrainement

Une fois que le signal “dispositif d’entrainement a I'arrét” (bit 15 du mot de commande de la liaison

principale) a été remis a zéro et que n_._est atfeint, le couple reste activé dans le dispositif

d’entrainement jusqu’a I’écoulement du délai d'attente.

2 Min. = 0 0,1 ms
16
Max.<2 -1

00158

Seuil de puissance P,

Le paramétre de seuil de puissance P, détermine le niveau de puissance auquel le dispositif

d’entrainement génére I'état “P > P,” (voir IDN 00337).

4 Min. 2 0 1 watt (W)
31
Max.<2 -1
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