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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  

 
Part 7-1 :  Generic interface and  use  of profi les  for  

power drive  systems – Interface defin i tion  
 

FOREWORD 

1 )  The  I n ternati onal  E lectrotechn i cal  Commiss ion  ( I EC)  i s  a  worl dwide  organ ization  for standard ization  compris i ng  
a l l  n ational  e l ectrotechn ical  commi ttees  ( I EC National  Comm i ttees).  The  object  of I EC i s  to  promote  
i n ternati ona l  co-operation  on  a l l  q uestions  concern i ng  standard i zati on  i n  the  e l ectri cal  and  e l ectron ic fi e l ds.  To  
th i s  end  and  i n  add i ti on  to  other acti vi ti es,  I EC  publ i shes  I n ternational  S tandards,  Techn ical  Speci fi cati ons,  
Techn ical  Reports ,  Publ i cl y Avai l abl e  Speci fi cati ons  (PAS)  and  Gu ides  (hereafter referred  to  as  “ I EC  
Publ i cation (s )” ) .  Thei r preparation  i s  en trusted  to  techn ical  commi ttees;  any I EC  Nati onal  Commi ttee  i n terested  
i n  the  subj ect  deal t  wi th  may parti ci pate  i n  th i s  preparatory work.  I n ternational ,  governmental  and  non -
governmental  organ izations  l i a i s i ng  wi th  the  I EC a l so  parti ci pate  i n  th i s  preparation .  I EC col l aborates  cl osel y 
wi th  the  I n ternational  Organ i zation  for Standard ization  ( I SO)  i n  accordance  wi th  cond i t i ons  determ ined  by 
agreement between  the  two  organ i zati ons.  

2)  The  formal  decis ions  or ag reements  of I EC on  techn ical  matters  express,  as  nearl y  as  possib le,  an  i n ternati onal  
consensus  of opi n ion  on  the  rel evant  sub jects  s i nce  each  techn ical  commi ttee  has  representati on  from  a l l  
i n terested  I EC National  Committees.   

3)  I EC Publ i cations  have  the  form  of recommendations  for i n ternational  use  and  are  accepted  by  I EC National  
Commi ttees  i n  that  sense.  Whi l e  a l l  reasonable  efforts  are  made  to  ensure  that  the  techn ical  content  of I EC  
Publ i cations  i s  accu rate,  I EC  cannot  be  hel d  responsi b le  for the  way i n  wh ich  they are  used  or for any 
m i s i n terpretation  by any end  u ser.  

4)  I n  order to  promote  i n ternational  u n i form i ty,  I EC National  Comm i ttees  undertake  to  app ly I EC Pub l i cations  
transparentl y to  the  maximum  extent  poss ible  i n  the i r national  and  reg i onal  publ i cati ons.  Any d i vergence  
between  any I EC Pub l i cation  and  the  correspond i ng  national  or reg i onal  publ i cati on  shal l  be  cl earl y i n d icated  i n  
the  l atter.  

5)  I EC i tsel f d oes  not  provi de  any attestation  of conform i ty.  I n dependent  certi fi cati on  bod ies  provi de  conform i ty 
assessment  services  and ,  i n  some  areas,  access  to  I EC marks  of conform i ty.  I EC i s  not  responsi ble  for any 
services  carri ed  ou t  by i ndependent certi fi cation  bod i es .  

6)  Al l  u sers  shou ld  ensure  that  they have  the  l atest  ed i ti on  of th i s  publ i cati on .  

7)  No  l i abi l i ty shal l  attach  to  I EC  or i ts  d i rectors,  employees,  servants  or agen ts  i ncl ud ing  i n d ivi dual  experts  and  
members  of i ts  techn ical  comm i ttees  and  I EC  Nati onal  Commi ttees  for any personal  i n j u ry,  property  d amage  or 
other damage  of any natu re  whatsoever,  whether d i rect  or i nd i rect,  or for costs  ( i ncl ud i ng  l egal  fees)  and  
expenses  ari s i ng  ou t  of the  publ i cation ,  use  of,  or re l i ance  upon ,  th i s  I EC Publ i cati on  or any other I EC  
Publ i cations.   

8)  Atten tion  i s  d rawn  to  the  Normative  references  ci ted  i n  th i s  publ i cation .  Use  of the  referenced  publ i cations  i s  
i nd i spensable  for the  correct  appl i cati on  of th i s  publ i cation .  

9)  Atten tion  i s  d rawn  to  the  poss ib i l i ty that  some of the  e l ements  of th i s  I EC Publ i cation  may be  the  subject  of 
paten t  ri gh ts.  I EC shal l  not  be  hel d  responsib l e  for i den ti fyi ng  any or a l l  such  patent  ri gh ts.  

I n ternational  Standard  IEC  61 800-7-1  has  been  prepared  by subcommittee  SC  22G:  
Ad justable  speed  e lectric  d ri ve  systems i ncorporati ng  sem iconductor power converters ,  of I EC 
techn ica l  committee  TC  22:  Power e lectron ic  systems and  equ ipment.  

Th is  second  ed i ti on  cancels  and  replaces  the  fi rst ed i ti on  publ ished  i n  2007.  Th is  ed i tion  
consti tu tes  a  techn ica l  revis ion .  

Th is  ed i tion  i ncludes  the  fol l owing  s ign i fican t techn ica l  changes  wi th  respect to  the  previous  
ed i tion :  

a)  mapping  of d ri ve  profi le  type  1  on to  add i tional  network technolog ies;  

b)  m inor updates  i n  the  subclauses  for profi l e  types  1 ,  2  and  4,  i n  re lation  wi th  correspond ing  
changes  in  the  ded icated  I EC  61 800-7-20x parts.  
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The  text of th is  s tandard  is  based  on  the  fo l lowing  documents:  

FDIS  Report  on  voti ng  

22G/306/FDIS  22G/321 /RVD  

 
Fu l l  i n formation  on  the  voti ng  for the  approval  of th is  s tandard  can  be  found  i n  the  report on  
voting  ind icated  in  the  above  table.  

Th is  publ ication  has  been  drafted  i n  accordance wi th  the  I SO/IEC  D irecti ves,  Part 2 .  

A l i st of a l l  parts  of the  I EC  61 800  series,  under the  general  ti tle  Adjustable speed electrical 
power drive systems,  can  be  found  on  the  I EC  websi te.  

The  committee  has  decided  that the  con ten ts  of th is  publ i cation  wi l l  remain  unchanged  unti l  
the  stabi l i ty date  i nd icated  on  the  I EC websi te  under "h ttp: //webstore. iec.ch "  i n  the  data  
re lated  to  the  speci fic  publ ication .  At  th is  date,  the  publ ication  wi l l  be   

•  reconfi rmed ,  

•  wi thdrawn ,  

•  replaced  by a  revised  ed i ti on ,  or 

•  amended .  

 

IMPORTANT – The 'colour inside'  logo on  the  cover page of th is  publ ication  ind icates  
that i t  contains  colours  which  are  considered  to  be  usefu l  for the  correct 
understand ing  of i ts  contents.  Users  shou ld  therefore print  th is  document using  a  
colour printer.  
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INTRODUCTION  

The I EC 61 800  series  i s  i n tended  to  provide  a  common  set of speci fications  for ad j ustable  
speed  e lectrical  power d ri ve  systems.  

I EC 61 800-7  speci fies  profi l es  for power d ri ve  systems (PDS)  and  the ir mapping  to  existi ng  
communication  systems by use  of a  generic i n terface  model .  

I EC 61 800-7  describes  a  generic i n terface  between  control  systems  and  power d ri ve  systems.  
Th is  i n terface  can  be  embedded  i n  the  con trol  system .  The  con trol  system  i tsel f can  also  be  
l ocated  i n  the  d ri ve  (sometimes  known  as  "smart  d ri ve"  or " in tel l i gen t d ri ve").  

A variety of phys ica l  i n terfaces  i s  avai l able  (analogue  and  d ig i ta l  i nputs  and  ou tputs ,  seria l  
and  paral le l  i n terfaces,  fie ldbuses  and  networks).  Profi l es  based  on  speci fic phys ica l  
i n terfaces  are  a l ready defined  for some appl ication  areas  (e. g .  motion  con trol )  and  some 
device  classes  (e. g .  s tandard  d rives,  pos i ti oner).  The  implementations  of the  associated  
dri vers  and  appl ication  programmers  in terfaces  are  proprietary and  vary widel y.  

IEC 61 800-7  defines  a  set of common  drive  con trol  functions,  parameters ,  and  s tate  mach ines  
or description  of sequences  of operation  to  be  mapped  to  the  d ri ve  profi les .  

IEC 61 800-7  provides  a  way to  access  functions  and  data  of a  d ri ve  that i s  i ndependent of the  
used  d ri ve  profi l e  and  communication  in terface.  The  objective  i s  a  common  drive  model  wi th  
generic functions  and  objects  su i table  to  be  mapped  on  d i fferent commun ication  i n terfaces.  
Th is  makes  i t  poss ib le  to  provide  common  implementations  of motion  con trol  (or veloci ty 
con trol  or d ri ve  con trol  appl ications)  i n  con trol l ers  wi thout any speci fic knowledge  of the  d ri ve  
implementation .  

There  are  several  reasons  to  defi ne  a  generic i n terface:  

For a  drive  device  manufacturer 

– l ess  effort to  support  system  in tegrators;  

– l ess  effort to  describe  d ri ve  functions  because  of common  term inology;  

– the  selection  of d ri ves  does  not depend  on  avai lab i l i ty of speci fic support.  

For a  control  device  manufacturer 

– no  in fluence  of bus  technology;  

– easy device  i n tegration ;  

– i ndependent  of a  d ri ve  suppl ier.  

For a  system  integrator 

– l ess  i n tegration  effort  for devices;   

– on l y one  understandable  way of model i ng ;  

– i ndependent of bus  technology.  

Much  effort i s  needed  to  des ign  a  motion  con trol  appl ication  wi th  several  d i fferent d ri ves  and  
a  speci fic control  system .  The  tasks  to  implement the  system  software  and  to  understand  the  
functional  description  of the  ind ividual  components  may exhaust the  project resources.  I n  
some cases,  the  d ri ves  do  not share  the  same phys ical  i n terface.  Some con trol  devices  j ust  
support a  s i ng le  i n terface  wh ich  wi l l  not be  supported  by a  speci fic d ri ve.  On  the  other hand ,  
the  functions  and  data  structu res  are  often  speci fied  wi th  i ncompatib i l i ti es.  Th is  requ i res  the  
system  in tegrator to  wri te  specia l  i n terfaces  for the  appl ication  software  and  th is  shou ld  not be  
h is  responsib i l i ty.  
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Some appl ications  need  device  exchangeabi l i ty or in tegration  of new devices  i n  an  existing  
configuration .  They are  faced  wi th  d i fferen t i ncompatib le  solu tions.  The  efforts  to  adapt a  
solu tion  to  a  d ri ve  profi l e  and  to  manufacturer speci fic extens ions  may be  unacceptable.  Th is  
wi l l  reduce  the  degree  of freedom  to  select a  device  best su i ted  for th is  appl ication  to  the  
selection  of the  un i t wh ich  wi l l  be  avai l ab le  for a  speci fic phys ical  i n terface  and  supported  by 
the  control ler.  

Th is  part of I EC  61 800-7  i s  d i vi ded  i n to  a  generic part and  several  annexes  as  shown  i n  
F igu re  1 .  The  drive  profi l es  types  for CiA® 402 1 ,  CIP  MotionTM 2,  PROFI drive 3  and  
SERCOS® 4  are  mapped  to  the  generic i n terface  i n  the  correspond ing  annex.  The  annexes  
have  been  subm itted  by open  i n ternational  network or fi e l dbus  organ izations  wh ich  are  
responsib le  for the  content of the  re lated  annex and  use  of the  re lated  trademarks.  

The  d i fferen t profi l e  types  1 ,  2 ,  3  and  4  are  speci fi ed  i n  I EC 61 800-7-201 ,  I EC  61 800-7-202,  
I EC 61 800-7-203  and  I EC 61 800-7-204.  

  

——————— 

1   CiA® 402  i s  a  reg i stered  trade  mark of CAN  i n  Au tomation  e .V.  (C iA).  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  
conven i ence  of users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  
mark holder or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  reg i stered  trade  mark  
CiA® 402.  Use  of the  reg i stered  trade  mark CiA® 402  requ i res  perm iss ion  of CAN  i n  Au tomation  e.V.  (C iA).  

2  CI P  Moti on™  i s  a  trade  mark  of ODVA,  I nc.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven i ence  of users  of th i s  
I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC  of the  trade  mark holder or any of i ts  
products .  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  mark CIP  Motion™ .  Use  of the  trade  mark  
CIP  Moti on™  requ i res  perm ission  of ODVA,  I nc.  

3  PROFI dri ve  i s  a  trade  name  of PROFIBUS  & PROFINET I n ternational .  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  
conven i ence  of users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement by I EC of the  trade  
name  hol der or any of i ts  products .  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  trade  name  
PROFI dri ve.  Use  of the  trade  name PROFI dri ve  requ i res  perm ission  of PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati onal .  

4  SERCOS® i s  a  reg i stered  trade  mark of SERCOS  I n ternational  e .V.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  
conven i ence  of users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  
mark holder or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  reg i stered  trade  mark  
SERCOS®.  Use  of the  reg i stered  trade  mark SERCOS® requ i res  perm ission  of the  trade  mark hol der.  
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I EC 61 800-7-301 ,  I EC  61 800-7-302,  I EC  61 800-7-303  and  I EC  61 800-7-304  speci fy how the  
profi le  types  1 ,  2 ,  3  and  4  are  mapped  to  d i fferen t network technolog ies  (such  as  
CANopen® 5,  CC-Link I E® F ie l d  Network 6,  EPA™ 7,  E therCAT® 8,  E thernet Powerl i nkTM 9,  
DeviceNetTM 1 0,  Con trolNetTM 1 1 ,  E therNet/I PTM 1 2,  PROFIBUS 1 3,  PROFINET 1 4  and  
SERCOS®).  

——————— 

5  CANopen® i s  a  reg i stered  trade  mark of CAN  i n  Au tomation  e .V.  (C iA).  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  
conven i ence  of users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  
mark holder or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  reg i stered  trade  mark  
CANopen®.  Use  of the  reg i stered  trade  mark CANopen® requ i res  perm ission  of CAN  i n  Au tomation  e .V.  (CiA).  
CANopen® i s  an  acronym  for Control l er A rea  Network open  and  i s  used  to  refer to  EN  50325-4.  

6  CC-Link I E® F i el d  Network i s  a  reg i stered  trade  mark of M i tsubish i  E lectri c  Corporati on .  Th i s  i n formation  i s  
g i ven  for the  conven ience  of users  of th i s  I n ternati onal  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by 
I EC of the  trade  mark holder or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  
reg i stered  trade  mark CC-Li nk I E® F iel d  Network.  Use  of the  reg i stered  trade  mark CC-Link I E® F iel d  Network 
requ i res  perm ission  of M i tsub ish i  E lectri c  Corporation .  

7  EPA™  i s  a  trade  mark of SUPCON  Group  Co.  Ltd .  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven i ence  of users  of th i s  
I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement by I EC  of the  trade  mark holder or any of i ts  
products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  mark EPA™ .  Use  of the  trade  mark 
EPA™  requ i res  perm ission  of the  trade  mark hol der.  

8  E therCAT® i s  a  reg i stered  trade  mark of Beckhoff,  Verl .  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven i ence  of users  
of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  mark holder or any of 
i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  reg i stered  trade  mark EtherCAT®.  Use  of 
the  reg i stered  trade  mark E therCAT® requ i res  perm iss ion  of the  trade  mark hol der.  

9  E thernet  Powerl i nk™  i s  a  trade  mark of Bernecker &  Rainer I ndustri eelektron ik Ges.m . b.H . ,  con trol  of trade  
mark use  i s  g i ven  to  the  non -profi t  organ i zati on  EPSG.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven ience  of users  of 
th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  mark ho lder or any of 
i ts  products .  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  trade  mark Ethernet  Powerl i nk™ .  Use  of the  
trade  mark Ethernet  Powerl i nk™  requ i res  perm ission  of the  trade  mark hol der.  

1 0  DeviceNet™  i s  a  trade  mark of ODVA,  I nc.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven ience  of users  of th i s  
I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC  of the  trade  mark holder or any of i ts  
products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  mark DeviceNet™ .  U se  of the  trade  mark  
DeviceNet™  requ i res  perm ission  of ODVA,  I nc.  

1 1   ControlNet™  i s  a  trade  mark of ODVA,  I nc.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven i ence  of users  of th i s  
I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC  of the  trade  mark holder or any of i ts  
products .  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  mark Contro lNet™ .  U se  of the  trade  mark  
ControlNet™  requ i res  perm ission  of ODVA,  I nc.  

1 2 EtherNet/I P™  i s  a  trade  mark of ODVA,  I nc.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven ience  of users  of th i s  
I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC  of the  trade  mark holder or any of i ts  
products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  mark E therNet/I P™ .  Use  of the  trade  
mark EtherNet/I P™  requ i res  perm ission  of ODVA,  I nc.  

1 3  PROFIBUS  i s  a  trade  name  of PROFIBUS  & PROFINET I n ternational .  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  
conven i ence  of users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement by I EC of the  trade  
name  hol der or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  trade  name  
PROFIBUS.  Use  of the  trade  name PROFIBUS  requ i res  perm iss ion  of PROFIBUS  & PROFINET I n ternati onal .  

1 4  PROFINET i s  a  trade  name  of PROFIBUS  &  PROFINET I n ternational .  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  
conven i ence  of users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  
name hol der or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  trade  name 
PROFINET.  Use  of the  trade  name PROFINET requ i res  perm ission  of PROFIBUS  &  PROFINET I n ternational .  
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Figure 1  – Structure  of IEC  61 800-7  

Annex A 
Mapping  of 
Profi l e  type  1  
(CiA 402)  

Annex B  
Mapping  of 
Profi l e  type  2  
(CIP  Moti on)  

Annex C  
Mapping  of 
Profi l e  type  3  
(PROFI dri ve)  

Annex D  
Mapping  of 
Profi l e  type  4  
(SERCOS)  
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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  
 

Part 7-1 :  Generic interface and  use  of profi les  for  
power drive  systems – Interface defin i tion  

 
 
 

1  Scope 

This  part of I EC 61 800  speci fies  a  generic i n terface  between  power d ri ve  system(s)  (PDS)  
and  the  appl ication  con trol  program  i n  a  con trol l er.  The  generic PDS in terface  i s  not speci fic 
to  any particu lar commun ication  network technology.  Annexes  of th is  part of I EC  61 800  
speci fy the  mapping  of the  d i fferent  d rive  profi l es  types  on to  the  generic PDS i n terface.   

The  functions  speci fied  i n  th is  part of I EC 61 800  are  not i n tended  to  ensure  functional  safety.  
Th is  requ i res  add i tional  measures  accord ing  to  the  re levant standards,  agreements  and  l aws.  

2  Normative references  

The fol l owing  documents,  i n  whole  or i n  part,  are  normativel y referenced  i n  th is  document and  
are  i nd ispensable  for i ts  appl ication .  For dated  references,  on l y the  ed i ti on  ci ted  appl ies .  For 
undated  references,  the  l atest ed i tion  of the  referenced  document ( i nclud ing  any 
amendments)  appl i es .  

I EC 61 1 58-5-2 ,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 5-2:  
Application layer service definition – Type 2 elements 

IEC 61 1 58-5-3,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 5-3:  
Application layer service definition – Type 3 elements 

IEC 61 1 58-5-1 0 ,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 5-10:  
Application layer service definition – Type 10 elements 

I EC 61 1 58-6-2 ,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 6-2:  
Application layer protocol specification – Type 2 elements  

I EC  61 1 58-6-3,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 6-3:  
Application layer protocol specification – Type 3 elements  

I EC 61 1 58-6-1 0,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 6-10:  
Application layer protocol specification – Type 10 elements  

IEC 61 800-7  (a l l  parts) ,  Adjustable speed electrical power drive systems – Generic interface 
and use of profiles for power drive systems 

I EC 61 800-7-201 ,  Adjustable speed electrical power drive systems – Part 7-201 : Generic 
interface and use of profiles for power drive systems – Profile type 1  specification 

IEC 61 800-7-202: 201 5,  Adjustable speed electrical power drive systems – Part 7-202: 
Generic interface and use of profiles for power drive systems –  Profile  type 2 specification 

I EC 61 800-7-203,  Adjustable speed electrical power drive systems – Part 7-203: Generic 
interface and use of profiles for power drive systems – Profile type 3 specification 
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I EC 61 800-7-204: 201 5,  Adjustable speed electrical power drive systems – Part 7-204: 
Generic interface and use of profiles for power drive systems – Profile  type 4 specification  

I EC 61 800-7-304,  Adjustable speed electrical power drive systems – Part 7-304: Generic 
interface and use of profiles for power drive systems – Mapping of profile type 4 to network 
technologies 

IEC TR 62390:2005,  Common automation device – Profile  guideline 

EN  50325-4,  Industrial communications subsystem based on ISO 11898 (CAN)  for controller-
device interfaces – Part 4:  CANopen 

3 Terms,  defin i tions  and  abbreviated  terms  

For the  purposes  of th is  document,  the  fo l l owing  terms,  defi n i ti ons  and  abbreviations  appl y.  

3.1  System  defin i tions  

3. 1 . 1   
power drive  system  
PDS  
combination  of a  motor and  the  Complete  Drive  Modu le  (CDM)  

Note  1  to  en try:  The  complete  d ri ve  modu le  may i ncl ude  converter,  con tro l  and  sel f-protecti on  functions  and  a l so  
some auxi l i ari es  (for example  venti l ati on ).  The  PDS  does  not  i ncl ude  the  equ i pment  d ri ven  by the  motor.  

Note  2  to  en try:  A l og ical  power d ri ve  system  consists  of the  PDS  and  an  i n terface  (e. g .  commun ication  network,  
fi e l dbus  or software  i n terface)  and  i s  accessed  by an  appl i cation  con tro l  program  over the  generic  PDS  i n terface  as  
described  i n  F i gu re  3  to  F i gure  5.  

Note  3  to  en try:  Th i s  d efi n i ti on  i s  adapted  from  speci fi cations  i n  I EC 61 800-1 ,  I EC 61 800-2 ,  I EC 61 800-3  and  
I EC 61 800-4.  

Note  4  to  en try:  The  Eng l i sh  abbreviati on  PDS  i s  a l so  used  i n  French .   

3.2  General  defin i tions  

3.2. 1   
algori thm  
complete l y determ ined  fi n i te  sequence of operations  by wh ich  the  values  of the  ou tput data  
can  be  ca lcu lated  from  the  va lues  of the  i npu t data  

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -42-27,  mod i fied  — The  words  " i nstructions"  and  
"variables"  are  replaced  by the  words  "operations"  and  "data"  and  the  notes  to  en try are  
deleted . ]  

3.2.2   
appl ication  
software  functional  e lement speci fic  to  the  solu tion  of a  problem  in  i ndustria l -process  
measurement and  control  

Note  1  to  en try:  An  appl i cation  may be  d i s tri bu ted  among  resou rces,  and  may commun icate  wi th  other 
appl i cations.  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3 . 1 . 2 ,  mod i fied  — The  term  “appl ication  program”  has  been  
replaced . ]  

3.2.3   
attribute  

property or characteristic  of an  en ti ty 
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[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 3]  

3.2.4   
axis  
l og ica l  e lement i ns ide  an  au tomation  system  (e. g .  a  motion  con trol  system)  that represents  
some form  of movement 

Note  1  to  en try:  Axes  can  be  rotary or l i near,  phys ical  or vi rtual ,  con trol l ed  or s imply observed .  

3.2.5   
class  
description  of a  set of objects  that share  the  same attributes ,  operations,  methods,  
re lationsh ips,  and  semantics  

[SOURCE:  I SO/IEC 1 9501 : 2005,  0000_1 21 ,  mod i fied  — The  second  sentence is  om i tted . ]  

3.2.6   
control  

purposefu l  action  on  or i n  a  process  to  meet speci fi ed  obj ecti ves  

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -42-1 9,  mod i fied  — The  notes  to  entry are  om i tted . ]  

3.2.7   
control  device  
physical  un i t  that  con ta ins  – i n  a  modu le/subassembly or device  – an  appl ication  program  to  
con trol  the  PDS  

3.2.8   
data type  

set of va lues  together wi th  a  set of perm i tted  operations  

[SOURCE:  I EC 62390: 2005,  3 . 1 . 6]  

3.2.9   
device  
fie l d  device  

<function  b locks>  networked  i ndependent phys ical  en ti ty of an  industria l  au tomation  system  
capable  of perform ing  speci fi ed  functions  in  a  particu lar context and  del im i ted  by i ts  i n terfaces  

[SOURCE:  I EC 61 499-1 : 201 2,  3 . 29,  mod i fied  — The  note  to  entry i s  om i tted ,  “networked”  and  
“of an  i ndustrial  au tomation  system”  are  added . ]  

3.2. 1 0   
device  
fie l d  device  

<system  in tegration>  en ti ty that performs con trol ,  actuating  and/or sensing  functions  and  
i n terfaces  to  other such  enti ti es  wi th in  an  au tomation  system  

[SOURCE:  I SO  1 5745-1 : 2003,  3 . 1 1 ]  

3.2. 1 1   
device  profi le  
representation  of a  device  i n  terms  of i ts  parameters ,  parameter assembl ies  and  behaviour 
accord ing  to  a  device  model  that describes  the  data  and  behaviour of the  device  as  viewed  
through  a  network,  i ndependen t from  any network technology 

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 9,  mod i fied  — The  notes  to  en try are  om i tted . ]  
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3.2. 1 2   
feedback variable  
variable  quan ti ty,  wh ich  represents  the  control led  variable  and  is  returned  to  the  comparing  
e lement 

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -48-03,  mod i fied  — The  fi gure  is  om i tted . ]  

3.2. 1 3   
functional  element  
enti ty of software  or software  combined  wi th  hardware,  capable  of accompl ish ing  a  speci fi ed  
function  of a  device  

Note  1  to  en try:  A functi onal  e l ement  has  an  i n terface,  associations  to  other functional  e l ements  and  functions .  

Note  2  to  en try:  A functi onal  e l ement  can  be  made  ou t  of fu nction  b l ock(s),  obj ect(s)  or parameter l i s t(s) .  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 1 2]  

3.2. 1 4   
input  data  

data  transferred  from  an  external  source  i n to  a  device,  resource  or functional  e lemen t  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 1 4]  

3.2. 1 5   
in terface  
shared  boundary between  two en ti ties  defined  by functional  characteristics ,  s ignal  
characteristics,  or other characteristics  as  appropriate  

[SOURCE:  I EC  60050-351 : 201 3,  351 -42-25,  mod i fied  — The  words  "functional  un i ts"  are  
replaced  by "en ti ties"  and  the  notes  to  entry are  om i tted . ]  

3.2. 1 6   
log ical  power drive  system  
model  wh ich  i ncludes  PDS and  communication  network accessib le  through  the  generic PDS  
i n terface  

3.2. 1 7   
model  
mathematica l  or physical  representation  of a  system  or a  process,  based  wi th  su fficient  
precis ion  upon  known  l aws,  i den ti fication  or speci fied  supposi ti ons  

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -42-26]  

3.2. 1 8   
operating  mode  
characterization  of the  way and  the  exten t to  wh ich  the  human  operator i n tervenes  i n  the  
con trol  equ ipment 

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -55-01 ,  mod i fied  – The  fi gure  i s  om i tted . ]  

3.2. 1 9   
output  data  
data  orig inating  i n  a  device,  resource  or functional  e lement and  transferred  from  them  to  
external  systems  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 21 ]  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 8  – I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  

 

3.2.20   
parameter 
data  e lement that represents  device  i n formation  that can  be  read  from  or wri tten  to  a  device,  
for example  through  the  network or a  l ocal  HMI  

Note  1  to  en try:  A parameter i s  typical l y characteri zed  by a  parameter name,  data  type  and  access  d i rection .  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 22,  mod i fied  – The  note  1  to  en try is  om i tted . ]  

3.2.21   
profi l e  
representation  of a  PDS in terface  i n  terms  of i ts  parameters,  parameter assembl ies  and  
behavior accord ing  to  a  communication  profi l e  and  a  device  profi le  

Note  1  to  en try:  Used  i n  th i s  part  of I EC 61 800  as  a  synonym  for the  speci fi cations  referenced  i n  the  annexes.   

3.2.22   
reference  variable  
i nput variable  to  a  comparing  e lemen t i n  a  con trol l ing  system  wh ich  sets  the  desi red  va lue  of 
the  control led  variab le  and  i s  deducted  from  the  command  variable  

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -48-02,  mod i fied  — The  fi gure  i s  om i tted . ]  

3.2.23   
type  
hardware  or software  element wh ich  speci fies  the  common  attribu tes  shared  by a l l  i nstances  
of the  type  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 25]  

3.2.24   
use  case  
class  speci fication  of a  sequence of actions,  i nclud ing  varian ts,  that a  system  (or other enti ty)  
can  perform ,  i n teracti ng  wi th  actors  of the  system  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 26]  

3.2.25   
variable  

software  en ti ty that  may take  d i fferen t va lues,  one  at  a  t ime  

Note  1  to  en try:  The  val ues  of a  variable  as  wel l  as  of a  parameter are  usual l y restri cted  to  a  certa i n  data  type.  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 27,  mod i fied  — Note  1  to  en try is  added . ]  

3.3  Specific  defin i tions  

3.3. 1  Common  defin i tions  

NOTE  The  fol l owing  terms  and  defi n i ti ons  are  mapped  by the  d i fferent  profi l es  to  thei r speci fi c  terms.  

3.3. 1 . 1   
actual  value  

value  of a  variable  quanti ty at  a  g i ven  i nstant  

Note  1  to  en try:  Actual  val ue  i s  used  i n  th i s  document as  i npu t  d ata  of the  appl i cation  con trol  program  to  mon i tor 
variables  of the  PDS  (e. g .  feedback variables).  

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -41 -02,  mod i fied  – A note  to  en try i s  added . ]  
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3.3. 1 .2   
appl ication  mode  
type  of appl ication  that can  be  requested  from  a  PDS  

Note  1  to  en try:  The  d i fferen t  appl i cation  modes  refl ect  the  con trol  l oop  for torque  con trol ,  ve loci ty control ,  
posi ti on  con trol  or other appl i cations  such  as  hom ing .  

3.3. 1 .3   
commands  
set of commands  from  the  appl ication  con trol  program  to  the  PDS to  control  the  behavior of 
the  PDS or functional  e lements  of the  PDS  

Note  1  to  en try:  The  behavi or i s  refl ected  by states  or operati ng  modes.  

Note  2  to  en try:  The  d i fferent  commands  may be  represented  by one  b i t  each .  

3.3. 1 .4   
I /O  data  
i nput data  and  ou tpu t data  that wou ld  typica l l y need  to  be  updated  on  a  regu lar bas is  (e. g .  
period ic change  of state)   

EXAMPLE  Commands,  set-poin ts ,  s tatus  and  actual  va l ues  

3.3. 1 .5   
set-point  

value  or variable  used  as  ou tput data  of the  appl ication  con trol  program  to  con trol  the  PDS  

3.3. 1 .6   
status  
set of i n formation  from  the  PDS to  the  appl ication  con trol  program  reflecting  the  state  or mode 
of the  PDS  or a  functional  e lement of the  PDS  

Note  1  to  en try:  The  d i fferent  status  i n formation  may be  coded  wi th  one  b i t  each .  

3.3.2  Defin i tions  for Annex A 

3.3.2 . 1   
CANopen  

appl ication  l ayer protocol  as  defined  in  EN  50325-4  

3.3.2 .2   
object  d ictionary 

l i st  of objects  wi th  un ique  1 6-bi t i ndex and  8-b i t  sub- index as  defined  i n  EN  50325-4  

3.3.2 .3   
process  data  object  

communication  object wi th  real -time capabi l i ty 

3.3.3  Defin i tions  for Annex B  

The terms  and  defin i ti ons  g i ven  i n  I EC  61 1 58-5-2  and  I EC 61 1 58-6-2  as  wel l  as  the  fol lowing  
a lso  appl y for Annex B .  
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3.3.3.1   
CIP  Motion™ 1 5  
extensions  to  the  CIP  services  and  protocol  to  support motion  con trol  over CIP  networks  

3.3.3.2   
C IP  Motion™control ler 
CIP compl ian t con trol ler con tain ing  a  Motion  Con trol  Axis  Object that can  i n terface  to  a  CIP  
Motion  device  via  a  CIP  Motion  I /O  Connection  

Note  1  to  en try:  A d escription  of the  Moti on  Control  Axis  Obj ect  i s  beyond  the  scope  of I EC  61 800-7.  

3.3.3.3   
CIP  Motion™  device  
CIP compl ian t device  conta in ing  one  or more  Motion  Device  Axis  Object i nstances  that can  
communicate  to  a  C IP  Motion  con trol l er via  a  CIP  Motion  I /O  Connection  

EXAMPLE:  A CIP  Moti on  d ri ve  i s  a  parti cu lar case  of a  CI P  Moti on  device.  

3.3.3.4   
CIP  Motion™  I /O  Connection  
CIP  Motion™  Connection  
period ic b i -d i rectional ,  cl ass  1 ,  CI P  connection  between  a  con trol l er and  a  d ri ve  that i s  defined  
as  part  of the  CIP  Motion  speci fication  

3.3.3.5   
CIP  Sync™ 1 5  
extensions  to  the  CIP  services  and  protocol  to  encapsu late  I EC 61 588: 2009  time 
synchron ization  functional i ty over a  CIP  Network 

Note  1  to  en try:  See  Time  Sync Object  i n  I EC 61 1 58-5-2  and  I EC 61 1 58-6-2 .  

3.3.3.6   
cycl ic data  

h igh  priori ty real -time data  that i s  transferred  by a  CIP  Motion  Connection  on  a  period ic basis  

Note  1  to  en try:  Th i s  data  wou ld  be  consi dered  I /O  data  as  defi ned  i n  I EC 61 800-7.  

3.3.3.7   
event  data  
medium  priori ty real -time data  that i s  transferred  by a  CIP  Motion  Connection  on l y after a  
speci fied  even t occurs  

Note  1  to  en try:  Reg istration  and  marker i npu t  transi ti ons  are  typica l  d ri ve  events.  

3.3.3.8   
motion  

any aspect of the  d ynam ics  of an  axis  

Note  1  to  en try:  I n  the  con text  of th i s  part  of I EC 61 800-7,  i t  i s  not  l im i ted  to  servo  d ri ves  bu t  encompasses  a l l  
forms  of d ri ve  based  motor con trol .  

3.3.3.9   
Motion  Device  Axis  Object  
object that defi nes  the  attributes,  services,  and  behavior of a  motion  device  based  axis  
accord ing  to  the  CIP  Motion  speci fication  

——————— 

1 5  CIP  Motion™  and  CIP  Sync™  are  trademarks  of ODVA,  I nc.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven ience  of 
users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement by I EC of the  trade  mark holder or 
any of i ts  products .  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  marks  CIP  Moti on™  or CI P  
Sync™ .  Use  of the  trade  marks  CIP  Moti on™  or CI P  Sync™  requ i res  perm iss ion  of ODVA,  I nc.  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  – 21  – 

 

Note  1  to  en try:  Th i s  obj ect  i ncl udes  Commun ications,  Devi ce  con trol ,  and  Basic d ri ve  FE  elements  as  defi ned  i n  
I EC 61 800-7  

3.3.3. 1 0   
service  data  
l ower priori ty rea l -time data  associated  wi th  a  service  message  from  the  con trol ler that i s  
transferred  by a  CIP  Motion  Connection  on  a  period ic bas is  

Note  1  to  en try:  Service  data  i ncl udes  service  request  messages  to  access  Moti on  Device  Axis  Object  attri bu tes  
or perform  vari ous  d ri ve  d i agnosti cs.  

3.3.3. 1 1   
synchronized  
cond i ti on  where  the  local  clock value  on  the  d rive  is  l ocked  on to  the  master clock of the  
d istribu ted  System  Time 

Note  1  to  en try:  When  synch ron i zed ,  the  d ri ve  and  con tro l l er d evices  may u ti l i se  time  stamps  associated  wi th  CIP  
Moti on  Connecti on  data.  

3.3.3. 1 2   
System  Time  
absolu te  time value  as  defined  i n  the  CIP  Sync speci fication  in  the  con text of a  d istribu ted  
time system  where  a l l  devices  have  a  l ocal  cl ock that  i s  synchron i zed  wi th  a  common  master 
clock 

Note  1  to  en try:  I n  the  con text  of CI P  Motion ,  System  Time  i s  a  64 -bi t  i n teger val ue  i n  un i ts  of nanoseconds  wi th  a  
va l ue  of 0  correspond i ng  to  the  date  1 970-01 -01 .   

3.3.3. 1 3   
time stamp 
System  Time stamp va lue  associated  wi th  the  CIP  Motion  Connection  data  that conveys  the  
absolu te  time  when  the  associated  data  was  captured ,  or that can  a lso  be  used  to  determ ine  
when  the  associated  data  shal l  be  appl i ed  

Note  1  to  en try:  CI P  t ime  stamps  are  a lways  i n  the  context  of a  d i s tri bu ted  t ime  system  where  a l l  nodes  on  the  
CI P  control  network have  clocks  that  are  synch ron i zed  wi th  a  master cl ock source  us ing  CI P  Sync.  

3.3.4  Defin i tions  for Annex C  

3.3.4. 1   
Appl ication  C lass  
configuration  of a  Drive  Object wi th  a  set of functional  obj ects  and  supported  by s tandard  
te legrams  

3.3.4.2   
Control ler 
control l i ng  device  wh ich  i s  associated  wi th  one  or more  d ri ves  (axes)  a  host for the  overal l  
au tomation  

3.3.4.3   
Drive  Object  

functional  e lement of a  Drive  Un i t  

3.3.4.4   
Drive  Un i t  

l og ical  device  wh ich  comprises  a l l  functional  e lements  re lated  to  one  centra l  processing  un i t  

3.3.4.5   
host  

device  that covers  the  au tomation  functional i ty of an  au tomation  device  
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3.3.4.6   
P-Device  
fie ld  device  and  the  host for the  Drive  Objects  

3.3.4.7   
standard  telegram  

set of i npu t data  and  ou tpu t data  for an  appl ication  mode  

3.3.4.8   
Supervisor 
eng ineering  device  wh ich  manages  provis ions  of configuration  data  (parameter sets)  and  
col l ections  of d iagnosis  data  from  P-Devices  and /or control l ers  

3.3.5  Defin i tions  for Annex D  

3.3.5. 1   
acknowledge  telegram   
AT  

te legram,  in  wh ich  each  s lave  inserts  i ts  data  

Note  1  to  en try:  The  Eng l i sh  abbreviati on  AT i s  a l so  used  i n  French .  

3.3.5.2   
communication  cycle  

accumu lation  of a l l  te legrams  between  two  master synchron ization  te legrams  

3.3.5.3   
control  un i t  

control  device  

3.3.5.4   
control  word  
two ad jacent bytes  ins ide  the  master data  te legram  contain ing  commands  for the  addressed  
dri ve  

3.3.5.5   
cycle  time  
time span  between  two  consecutive  cycl ical l y recurring  events  

3.3.5.6   
cycl ic data  
part of the  message wh ich  does  not change i ts  mean ing  during  cycl i c operation  of the  
i n terface  

3.3.5.7   
data exchange  
demand  dependent,  non-cycl ic transm ission  of i n formation  after request  was  sen t by the  
master (service  channel )  

3.3.5.8   
feed  forward  
command  value  used  to  compensate  the  l ag  i n  the  control  l oop  

3.3.5.9   
identi fication  number  
IDN  
designation  of operating  data  under wh ich  a  data  b lock i s  preserved  wi th  i ts  a ttribu te,  name,  
un i t,  m in imum  and  maximum  input  values,  and  the  data  
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Note  1  to  en try:   The  Eng l i sh  abbreviati on  I DN  i s  a l so  used  i n  French .  

3.3.5. 1 0   
master 
node,  wh ich  assigns  the  other nodes  the  right  to  transm it  

3.3.5. 1 1   
master data telegram   
MDT 

te legram,  i n  wh ich  the  master i nserts  i ts  data  

Note  1  to  en try:   The  Eng l i sh  abbreviati on  MDT i s  a l so  used  i n  French .  

3.3.5. 1 2   
operating  cycle  

period  of the  control  l oop  wi th in  the  d rive  or the  control  un i t  

3.3.5. 1 3   
protocol  
convention  about  the  data  formats,  t ime sequences,  and  error correction  i n  the  data  exchange  
of commun ication  systems  

3.3.5. 1 4   
s lave  

node,  wh ich  is  ass igned  the  righ t to  transm i t by the  master 

3.3.5. 1 5   
status  word  
two ad jacent bytes  ins ide  the  d rive  te legram  con tain ing  s tatus  i n formation  

3.3.5. 1 6   
telegram  
message  
dataset  

3.3.5. 1 7   
topology 
physica l  network arch i tecture  wi th  respect to  the  connection  between  the  s tations  of the  
communication  system  

3.4  Abbreviated  terms  

3.4. 1  Common  abbreviations  

CDM  complete  d rive  modu le  

DCS  d istribu ted  con trol  system  

ERP en terprise  resource  p lann ing  

FE  functional  e l ement 

HM I  human  mach ine  in terface  

I /O  i nput/ou tpu t  

ID  i denti fier 

MES  manufacturing  execution  system  

NC  numerical  con trol  system  wi th  a  numeric  con trol  command  set  

PDS  power d rive  system  

PLC  programmable  log ic control l er wi thout a  motion  control  command  set  
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SCADA supervisory control  and  data  acqu is i ti on  

URL un iversal  resource  l ocator 

3.4.2  Abbreviations  for Annex A 

CiA CAN  i n  Au tomation  

FSA fin i te  state  au tomaton  

NMT network management 

PDO  process  data  obj ect  

3.4.3  Abbreviations  for Annex B  

Attr ID  attribu te  i denti fi er 

CIP™  Common  I ndustria l  Protocol  (see  I EC  61 1 58  Type 2 ,  I EC 61 784-1  and  
IEC 61 784-2  Commun ication  Profi l e  Fam i l y 2)  

3.4.4  Abbreviations  for Annex C  

AC x  Appl ication  Class  x,  where  x  i s  the  number of the  AC  

DO  Drive  Object  

DU  Drive  Un i t  

I&M  i denti fication  and  maintenance  functions  

P-Device  Peripheral  Device  

PROFI drive  PROcess  F I e l dbus  for d ri ves  

STW con trol  word  

ZSW status  word  

3.4.5  Abbreviations  for Annex D  

AT acknowledge  te legram  

C1 D  class  1  d iagnostic  

C2D  class  2  d iagnostic  

C3D  class  3  d iagnostic  

CP  communication  phase  (CP0  …  to  CP6  – commun ication  phases  0  …  6)  

IDN  i denti fication  number 

MDT master data  te legram  

SERCOS SEria l  Real  t ime COmmun ication  System  

SVC service  channel  

3.5  Conventions  

Hexadecimal  numbers  shal l  be  represen ted  by 0xnn ,  nn hex  or nnh .  

4 General  archi tecture  

4.1  Generic PDS interface  

This  part of I EC  61 800-7  speci fi es  a  generic i n terface  between  power d rive  systems  (PDS)  
and  the  appl ication  con trol  program  i n  a  con trol l er.  The  generic PDS in terface  is  not speci fic 
to  any particu lar commun ication  network technolog ies.  The  generic PDS  i n terface  supports  
on l y s ing le  axis  control .  Any functions  for coord ination  of mu l tip le  axis  are  ou tside  the  scope  
of th is  part  of I EC  61 800-7.  Th is  m ight  be  a  part of the  log ical  con trol ler.  
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NOTE  I n  th i s  part  of I EC 61 800-7,  the  d ri ve  device  corresponds  to  the  Complete  Dri ve  Modu le  (CDM).   

Figure 2  – Defin i tion  of power drive  system  

The PDS i ncludes  the  d ri ve  device  (or complete  d ri ve  modu le)  and  the  motor and  sensors  as  
shown  i n  F igure  2 .  

The  l og ica l  PDS  is  control l ed  by one  or more  l og ical  control lers.  The  functions  of the  log ical  
con trol l er are  performed  by the  appl ication  control  program.  The  functional i ty of the  log ical  
PDS  may be  d i fferentiated  by pos i ti on-control ,  ve loci ty-con trol  and  torque-control  
appl ications.  F igure  3  shows  a  subset of poss ib le  s tructures  for pos i tion-control ,  F igure  4  
shows  a  subset of possible  structures  for veloci ty-control  and  F igure  5  shows a  subset of 
possib le  structures  for torque-control  appl ications.  

NOTE  1  Poss ibl e  veloci ty con trol  types  are  l i s ted  i n  I EC 61 800-4: 2002,  Annex B ,  and  not  covered  by th i s  part  of 
I EC 61 800-7.  

NOTE  2  “Ve loci ty”  i s  used  th roughou t th i s  part  of I EC 61 800  to  mean  speed  (e. g .  movement of a  motor)  as  wel l  as  
vel oci ty (e. g .  movement  of mechan ical  equ i pment).  However “speed ”  i s  retai ned  i n  the  ti t l e  to  be  cons isten t  wi th  
common  usage.  

IEC 

Logical  Power Drive System  

Instal lation or part of automation  system  

Power Drive System (PDS)  

Driven  equipment 

Motor and  sensors  

Complete Drive Module (CDM)  

System control  and  sequencing   

Basic Drive Module (BDM) 
control,  converter and  protection  

Feeding  section,  field  supply 
auxi l iaries,  others  

Communication  interface (e.g.  communication  network,  fieldbus, . . . )  

Generic PDS interface  
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NOTE  1  I n  general ,  the  PDS  model  i ncl udes  the  motor.  

NOTE  2  Between  the  control  device  and  the  d ri ve  device  i s  a  network or fi e l dbus  to  transm i t  the  data  values  such  
as  posi ti on ,  vel oci ty and  torque.  

NOTE  3  Mapping  or adaptati on  as  needed  for speci fi c  network or fi e l dbus  technology.  

Figure 3  – Example  of system  structures  for position-control  appl ications  

Structure  a  i n  F igure  3  shows  a  pos i tion-con trol  appl ication  where  a l l  three  con trol  l oops  are  
implemented  i nside  the  d ri ve  device.  I n  s tructure  b,  the  veloci ty-  and  torque-control  l oops  are  
i nside  the  d ri ve  device  and  the  posi tion-con trol  l oop  is  i n  the  control  device.  I n  structure  c,  
on l y the  torque-control  i s  i ns ide  the  d ri ve  device  and  the  other con trol  l oops  of the  complete  
l og ical  PDS  are  implemented  ins ide  the  con trol  device.  I n  a l l  three  examples ,  the  generic  PDS  
i n terface is  i den tica l .  
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NOTE  1  I n  general ,  the  PDS  model  i ncl udes  the  motor.  

NOTE  2  Between  the  control  device  and  the  d ri ve  device  i s  a  network or fi e l dbus  to  transm i t  the  data  val ues  l i ke  
vel oci ty and  torque.  

NOTE  3  Mapping  or adaptati on  as  needed  for speci fi c  network or fi e l dbus  technology.   

NOTE  4  The  app l i cation  control  prog ram  can  a l so  i ncl ude  posi ti on  con trol .  

Figure 4  – Examples  of system  structures  for veloci ty-control  appl ications  

Structure  d  i n  F igure  4  shows a  veloci ty-control  appl ication  where  al l  the  control  l oops  are  
implemented  in  the  d rive  device.  I n  structure  e,  the  veloci ty-control  l oop  i s  implemented  in  the  
con trol  device  and  the  torque-control  i n  the  d ri ve  device.  Structure  f shows  an  implementation  
where  a l l  the  functional i ty i s  implemented  in  one  s i ng le  device.  I n  fact,  i n  structure  f,  the  
network or fie ldbus  is  m issing .  I n  a l l  th ree  s tructu res  of F igure  4 ,  the  generic PDS i n terface  i s  
i dentical .   

I t  i s  poss ible  that the  generic  PDS  i n terface  be  used  i n  ve loci ty-con trol  and  the  appl ication  
con trol  program  i ncludes  a lso  pos i ti on-con trol  functional i ty.  
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NOTE  1  I n  general ,  the  PDS  model  i ncl udes  the  motor.  

NOTE  2  Between  the  con trol  device  and  the  d ri ve  device  i s  a  network or fi e l dbus  to  transm i t  the  data  val ues  for 
torque.  

NOTE  3  Mapping  or adaptati on  as  needed  for speci fi c  network or fi e l dbus  technology.  

NOTE  4  The  app l i cation  control  prog ram  can  a l so  i ncl ude  posi ti on  con trol  and  vel oci ty control  functional i ty.  

Figure 5  – Examples  of system  structures  for torque-control  appl ications  

I n  F igure  5 ,  poss ib le  implementations  of torque-control  appl ications  are  l i sted .  The  torque-
con trol  may be  i n  the  control  device  as  i n  s tructu re  g .  I n  s tructure  h ,  a l l  the  functional i ty i s  i n  
one  device  and  the  network or fie l dbus  i s  m iss ing .  I t  i s  a lways  possib le  that the  generic PDS  
i n terface be  used  for torque-control  and  the  appl ication  program  includes  ve loci ty-control  and  
pos i tion-con trol  functional i ty.  I n  structure  i ,  th is  generic in terface  i s  i ns ide  the  “smart”  d rive  
device.  

The  speci fication  of functional i ti es  for the  con trol  device  i s  beyond  the  scope  of th is  part of 
I EC 61 800-7.  Table  1  l i s ts  the  structures  wi th in  the  scope  of th is  part of I EC 61 800-7.   
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Table  1  – Structures  with in  the  scope  of th is  part of IEC  61 800-7  

Structure  Appl ication  In  the  scope of the  document 

a  Pos i ti on  control  Yes  

b  Pos i ti on  control  No,  for fu ture  consideration  

c  Pos i ti on  control  No,  for fu ture  consideration  

d  Veloci ty con trol  Yes  

e  Veloci ty con trol  No,  for fu tu re  cons ideration  

f Veloci ty con trol  No,  for fu tu re  cons ideration  

g  Torque  con tro l  Yes  

h  Torque  con tro l  No,  for fu tu re  cons ideration  

i  Torque  contro l  No,  for fu ture  consideration  

 

4.2  Typical  structure  of au tomation  systems  

The model l ing  of a  device  i s  done  accord ing  to  I EC device  profi l e  gu idel ine  (see  
IEC TR 62390).  An  au tomation  system  includ ing  PDS typical l y has  the  structu re  defined  i n  
F igure  6 .   

 

NOTE  1  The  eng ineering  tool  can  be  one  too l  connected  to  one  of the  d i fferent  commun ication  networks  or th ree  
d i fferen t  too l s  depend ing  on  the  type  of commun ication  network connected  to.  

NOTE  2  Commun ication  systems  can  be  redundant  as  requ i red ;  th i s  has  no  i n fl uence  to  the  generic  PDS  
i n terface.  

NOTE  3  Mapping  or adaptati on  as  needed  for speci fi c  network or fi e l dbus  technology.  

Figure 6  – Typical  structure  of automation  systems (adapted  from  IEC  TR 62390)  

The PDS  has  d i fferen t l og ical  i n terfaces  to  the  ou tside  world  numbered  1 )  to  5)  i n  F igure  6.   

1 )  I /O  data  (generic PDS interface)  

This  i n terface  i s  part of the  generic PDS in terface.  I t  provides  the  con trol  and  mon i toring  
i n terface  between  the  control  device  and  the  PDS  (see  3 . 3 . 1 . 4) .  
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2)  Device parameters  (generic PDS  interface)  

Th is  in terface  provides  parameter access  to  the  con trol  device  and  remote  eng ineering  
tools  for i den ti fication ,  configuration ,  ad j ustmen t,  mon i toring  or data  l ogg ing .  The  device  
parameters  are  avai lable  for transfer via  the  commun ication  system  through  the  generic  
PDS  in terface.  

3)  Peer to  peer device  communication  

The use  of peer to  peer communication  service  among  other devices  i s  a  function  of 
speci fic fi e l dbus  technology and  i s  not covered  by the  generic PDS i n terface.  

4)  Device  parameters  ( local  or other in terface)  

The local  access  and  in terface  of an  eng ineering  tool  or HM I  to  the  PDS is  not covered  i n  
th is  part  of I EC 61 800-7.  

NOTE  HMI  or eng i neeri ng  tool s  can  use  the  generic  PDS  i n terface  or the  fi e l dbus  commun ication  services  
wh ich  support  the  PDS  i n terface.  However,  HMI  sharing  of the  fi e l dbus  cou ld  resu l t  i n  changes  to  performance  
of PDS  data,  th i s  cou l d  be  noti fi ed  to  the  appl i cati on .   

5)  In terface  to  the  process  

The i n terface  to  the  process  – the  d riven  equ ipment – i s  not  covered  by th is  part of 
I EC 61 800-7.  

4.3  Structure  of the  log ical  PDS  

A log ica l  PDS  is  composed  of d i fferen t functional  e lemen ts  (FE)  accord ing  to  F igure  7 .   

Each  FE  has  parameters  and  a l gori thms or functions  to  describe  the  behavior.   

The  parameters  are  used  to  defi ne  

•  a  un ique  name and  identi fier,  

•  s tate  of operation ,  

•  one  or several  i npu ts  and  ou tput variables ,  and  

•  the  behavior on  a lgori thms and /or functions  

of the  FE.   

The  re lation  of the  d i fferent  states  i s  described  in  a  s tate-chart d iagram.  

Parameters  may be  structured  i n  add i ti onal  parameter l i s ts  depend ing  on  the  operating  mode 
of the  FE  or the  appl ication  mode of the  PDS.  
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Figure 7  – Structure  of the  PDS with  functional  elements  

For a  log ical  PDS,  the  fol l owing  FEs  are  recogn ized  (see  F igure  8):  

Device  identi fication  FE  

The Device  i den ti fication  FE  con tains  the  parameters  needed  to  i denti fy the  physical  
device(s) .  Possib le  devices  are  d ri ve  device  and  con trol  device  accord ing  to  C lause  1 .   

The  Device  i den ti fication  FE  is  defined  i n  5. 1 .  

Device control  FE  

The Device  control  FE  includes  the  state  mach ine  for the  control  of the  d ri ve  device.  

The  Device  control  FE  i s  defined  i n  5. 2 .   

Commun ication  FE  

The Commun ication  FE  of the  l og ical  PDS  is  composed  of the  commun ication  speci fic 
parameters  of the  network between  the  con trol  device  and  the  d rive  device.  I t  i ncl udes  the  
communication  s tate  mach ine  of the  connected  devices.   

NOTE  1  Most  of these  parameters  and  s tates  of the  Commun ication  FE  are  network or fi e l dbus  speci fi c.  

NOTE  2  One  profi l e  can  use  d i fferent  Commun ication  FEs.  

The generic Communication  FE  is  defi ned  in  5. 3.  
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Basic  drive  FE  

The d i fferen t control  l oop  functions  l ike  posi tion -con trol ,  veloci ty-control  and  torque-con trol  
are  the  basic  d ri ve  functions.  

The  Basic d rive  FE’s  are  defined  i n  5. 4 .  

Optional  appl ication  FE  

The poss ib i l i ty exists  for the  l og ica l  PDS to  i nclude  add i tional  – optional  – appl ication  
functions.  A typica l  Optional  appl ication  FE  i s  the  management of add i ti onal  i npu ts  or ou tpu ts  
for example  the  connections  to  a  separated  encoder device,  brake  con trol ,  l im i t  swi tch  etc.  
These  functions  are  not further speci fied  i n  th is  part of I EC 61 800-7.  

Other in terface FE  

The possibi l i ty exists  for the  log ical  PDS  to  have  l ocal  i n terfaces  or to  support other protocols  
over the  network to  HM I  or tools.  These  functions  are  not further speci fied  i n  th is  part of 
IEC 61 800-7.   

 

Figure 8  – Functional  elements  (FE)  in  the  log ical  PDS  

The deta i l ed  characteristics  of the  parameters  i n  the  d i fferen t FE ’s  in  the  PDS shou ld  be  
described  accord ing  to  I EC  TR 62390: 2005,  Annex B .  

Data flow and  timing  

Commands  and  set-poin ts  are  ou tputs  from  an  appl ication  program  and  inputs  to  a  l og ical  
PDS.  Status  i n formation  and  actual  va lues  are  ou tpu ts  from  a  log ica l  PDS  and  i n pu ts  to  an  
appl ication  program .  
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One  of the  characteristi cs  of a  parameter or a  parameters  l i s t i s  the  access  tim ing  (see   
I EC TR 62390: 2005,  Annex B) .  Th is  access  tim ing  depends  on  the  need  of the  appl ication  
program  and  the  capabi l i ti es  of the  technology solu tions.  

4.4  Use cases  of the  PDS  

4.4. 1  General  

The generic PDS i n terface  i s  used  by two  d i fferen t actors:  the  access  by an  appl ication  
con trol  program  and  the  access  by an  eng ineering  tool .  The  appl ication  con trol  program  uses  
the  PDS for con trol -operation  and  the  eng ineering  tool  uses  the  PDS for eng ineering .  Local  or 
other access  methods  to  the  PDS are  beyond  the  scope of th is  part of I EC  61 800-7.  Th is  
re lation  is  shown  in  F igure  9.  

 

NOTE  Th is  symbol  represents  an  “actor“.  I t  can  be  an  operator or a  d evice.  

Figure 9  – Use  case  for the  generic  PDS  interface  

4.4.2  Use case  Engineering  

The use  case  Eng ineering  occurs  i n  d i fferent  phases  of the  l i fe  cycle  of the  system :  

•  commission ing ;  

•  main tenance.  

I n  th is  use  case,  d i fferent  types  of operation  are  needed :  

•  i denti fication ;  

•  configuration ;  

•  ad j ustment;  

•  command ;  

•  g i ve  set-poin t(s);  

•  mon i toring ;  

•  read  data  l ogg ing .  
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4.4.3  Use case  Operation-control  

I n  the  use  case  Operation-con trol ,  the  generic  PDS i n terface  for I /O  data  i s  used  as  fol lows.  

•  The  appl ication  con trol  program  issues  the  commands  (see  3 . 3. 1 . 3)  to  the  PDS.  

•  The  appl ication  con trol  program  sets  the  set-poin t(s)  (see  3 . 3 . 1 . 5)  to  the  PDS.  

•  The  PDS  s ignals  i ts  status  (see  3 . 3 . 1 . 6)  to  the  appl ication  control  program .  

•  The  PDS  may s ignal  actual  va lues  (see  3 . 3 . 1 . 1 )  to  the  appl ication  control  program .  

The  commands,  the  set-poin ts,  the  s tatus  and  the  actual  values  form  the  I /O  data  of the  PDS.  

The  use  case  Operation-control  may a lso  use  the  generic PDS i n terface  for device  
parameters  for mon i toring  or mod i fication  of parameters  (see  3. 2. 20).   

The  use  case  Operation-con trol  can  be  i n  d i fferen t appl ication  modes.  Depend ing  on  the  PDS 
Basic d ri ve  FE  used  i nside  the  PDS and  the  possible  set-poin t va lues,  the  appl ication  mode  
may be  torque  control ,  ve loci ty con trol ,  pos i tion  con trol  or others  for example  hom ing .  

I nstead  of set-poin t va lues,  i t  i s  a lso  poss ib le  to  have  one  or several  set-poin t  values  preset  
i nside  the  PDS i n  a  data  array.  The  set-poin t  i s ,  i n  th is  case,  a  poin ter to  an  e lemen t of the  
array.  The  poin ter i tsel f may be  an  i ndex i n to  the  array or a  b i t  pattern  i n  a  command  word .  

Depend ing  on  the  appl i cation  mode,  d i fferent poss ib le  in terfaces,  parameters  and  state  
mach ines  exist to  describe  the  behavior of the  PDS.  Poss ib le  set-poin t  va lues  and  actual  
va lues  for a l l  appl ication  modes  are  presented  i n  a  schematic  way i n  F igure  1 0.  

 

NOTE  Add i ti onal  re l ati ons  between  the  d i fferen t  FE ’s  can  exi st  i n  the  l og ical  power d ri ve  system .  

Figure 1 0  – The  generic  in terface in  the  use case  Operation  
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5 Functional  elements  

5.1  Device  identi fication  FE  

5. 1 . 1  General  

I n  the  Device  i den ti fication  FE  are  the  parameters  defined  to  i den ti fy the  PDS,  the  vers ions  of 
hardware  and  software  and  i ts  manufacturer.  An  ind ication  may be  g i ven  about the  
i denti fication  and  l ocation  of the  PDS i n  a  p lan t or i nsta l l ation .   

5. 1 .2  Parameters  

Possible  parameters  are  l i sted  i n  Table  2 .   

Table  2  – Parameters  in  the  Device identi fication  FE  

Name  Mean ing  

Profi l e  I D   I den ti fi cati on  of the  profi l e.  

Manufactu rer I D  I denti fi cati on  of the  manufacturer or vendor of the  device.  

Product I D  I den ti fi cati on  of the  device  type  and  model .  

Seria l  number A serial  n umber i s  a  u n ique  production  number of the  device  manufacturer even  for d evices  
wi th  the  same  hardware,  software  or fi rmware  vers ion .  

Hardware  revi s i on  The  con ten t  of th i s  parameter characteri zes  the  ed i ti on  of the  hardware  on l y.  

Software  revi s i on  The  content  of th i s  parameter characteri zes  the  ed i ti on  of the  software  or fi rmware  of the  
devi ce.  

Tag  For each  device  wi th i n  a  p l an t,  a  un i que  l abel  i s  necessary for the  i d enti fi cati on  of i ts  
function .  Th i s  l abe l  i s  set  by the  user bu t  s tored  i n  the  device.  

Location  For each  device  wi th i n  a  p l an t,  a  un i que  l abel  i s  necessary for the  i d enti fi cati on  of i ts  
l ocation .  

Profi l e  defi ned  Add i ti onal  profi l e  speci fi c  parameters .  

Th i s  table  i s  g i ven  for reference  pu rposes.  I t  i s  not  necessary for a l l  the  parameters  of th i s  table  to  be  
implemented .  Add i ti onal  parameters  not  l i s ted  i n  th i s  table  may a l so  be  implemented .  

 

The type  and  s ize  of these  parameters  are  network dependent.  

5.2  Device  control  FE  

5.2. 1  General  

I n  the  Device  control  FE ,  the  s tate  mach ine  of the  PDS  is  defined .  

I n  th is  generic PDS  in terface,  on l y a  s imple  state  mach ine  to  control  the  fau l t  hand l i ng  is  
defined .  I f the  PDS is  not  ab le  to  provide  the  requ i red  services ,  i t  stays  i n  the  faulted  s tate.  A 
reset command  from  the  con trol ler device  or a  l ocal  i n terface  i s  requ ired  to  go  to  the  no fault  
s tate.  I n  the  no fault  s tate,  the  PDS  is  able  to  provide  the  requ i red  services.  

The  PDS may a lso  s i gnal  a  warn ing  message to  s ignal  an  error,  wh ich  does  not i n fl uence  the  
services  that the  PDS is  able  to  provide.  These  warn ings  may not requ i re  an  acknowledge-
ment and  may therefore  not be  part  of the  state  mach ine.  

I n  a  profi le ,  more  states  may be  provided ,  wh ich  means  that one  state  defined  i n  th is  generic 
PDS  profi l e  may be  represented  by several  s tates  i n  a  PDS.  

Th is  state  mach ine  of the  Device  control  FE  i s  re lated  to  the  other state  mach ines  in  the  other 
FEs  of the  PDS.  
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NOTE  I n  the  general  arch i tecture  of the  l og ical  PDS  system ,  the  control l er device  can  a l so  have  state  mach ines.  
These  state  mach ines  are  not  i n  the  scope  of th i s  part  of I EC 61 800-7.  

5.2.2  I /O  data  

With  the  s tatus  values  l i s ted  i n  Table  3 ,  the  PDS s ignals  the  actual  state  of the  Device  con trol  
FE.  

Table  3  – Status  values  for the  Device control  FE  

Name  Mean ing  

Fau l ted  Set  i f the  PDS  i s  i n  the  faulted s tate  

Warn ing  Set  i f a  warn ing  cond i ti on  i s  avai l able  

NOTE  1  Warn ing  cond i ti ons  do  not  necessari l y need  a  reset action  from  the  con trol  device.  

NOTE  2  Add i ti ona l  i n formation  on  the  type  of fau l t  or warn i ng  can  be  provi ded  i n  parameters .  

 

To control  the  state  mach ine  i n  the  Device  con trol  FE ,  one  message  or command  is  used  (see  
Table  4) .  Add i tional  commands  may be  defined  i n  the  profi l e .   

Table  4  – Command  values  for the  Device control  FE  

Name  Mean ing  

Reset Fau l t  I f the  fau l t  cond i ti on  i s  e l im inated ,  the  PDS  i s  requested  to  change  state  to  no fault.  

 

5.2.3  States  

The Device  con trol  FE  may be  i n  the  states  described  in  F igure  1 1  and  F igure  1 2 .  After the  
power on  i n i tia l i zation ,  the  Device  control  FE  goes  to  the  no fault  s tate.  I f there  exists  a  fau l t  
cond i ti on  i n  the  d ri ve,  a  change  to  the  faulted s tate  shal l  be  execu ted .  A fau l t reaction  may be  
performed  before  trans i ti ng  to  the  faulted  s tate.  
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NOTE  The  TRANSITION  number corresponds  to  the  number next  to  the  arrow i n  the  state-chart  d i ag ram .  

Figure 1 1  – Device  control  FE  state-chart  d iagram  

STATE  NAME  STATE  DESCRIPTION  

No fau l t  The  PDS  i s  abl e  to  provide  the  requ i red  services  

Fau l ted  The  PDS  i s  not  able  to  provi de  the  requ i red  services  and  needs  a  reset  

TRANSITION  SOURCE 
STATE  

TARGET 
STATE  

EVENT /  ACTION  

01  Power on  No  fau l t  Au tomatic  transi ti on  /  I n i t i a l i zation  of the  PDS.  

02  No  fau l t  Fau l ted  Fau l t  cond i ti on  i n  the  d ri ve  /  S i gnal  new state.   

Th i s  i s  typical l y an  event  wh ich  i s  generated  by the  
i n ternal ,  d evice  dependent functions  of the  PDS.  

03  Fau l ted  No  fau l t  The  reset fault  command  i s  i ssued  /  S i gnal  new state.  

Th i s  even t may be  generated  by a  command  from  the  
con trol  device  or from  a  l ocal  i n terface  depend ing  on  the  
s tate  of the  Commun ication  FE .  

04  Any s tate  Power off Power off /  Shu t  down  the  PDS .  

   IEC 

Figure 1 2  – Device  control  FE  state  transition  table  
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5.2.4  Parameters  

I n  add i ti on  to  the  I /O  data,  the  parameters  i n  Table  5  are  part  of the  Device  control  FE.  

Table  5  – Parameters  in  the  Device control  FE  

Name  Mean ing  

Fau l t  I den ti fi cati on  of the  fau l t  wh ich  caused  the  faulted  s tate  

Warn ing  I den ti fi cati on  of the  cond i ti on  wh ich  caused  the  warn ing  s tatus  

Profi l e  defi ned  Add i ti onal  profi l e  speci fi c  parameters  

NOTE  The  exact  cod i ng  and  representation  of th i s  i n formati on  i s  profi l e  speci fi c.  

 

5.3  Commun ication  FE  

5.3. 1  General  

The Communication  FE  i ncludes  al l  the  s tate  mach ines  and  parameters  for the  network or 
fie ldbus  in terface.  Mu l tip le  i nstances  of the  Commun ication  FE  are  poss ib le  i f a  profi le  
supports  d i fferen t networks  or fi e ldbus  i n terfaces.  

The  PDS  may be  in  the  limited communication  or normal communication  s tate.   

Typica l l y i n  the  limited communication state  the  connection  or functions  of the  network or 
fie l dbus  i n terface  may be  avai l ab le  i n  a  read  on l y mode,  bu t  the  PDS does  not accept 
commands  and  does  not execute  the  set-poin ts  from  the  con trol  device.  I n  the  limited 
communication  s tate,  the  commands  to  the  PDS are  accepted  on l y through  the  local  i n terface.  

I n  the  normal communication  s tate,  the  PDS is  control led  by the  control  device  over the  

network or fi e ldbus.  

There  i s  the  possib i l i ty that d i fferent  l evels  of access  exist,  wh ich  means  that local  or remote  
access  may be  separated  for I /O  data,  read ing  of parameters  and  read/wri te  of parameters.  
Th is  may be  represented  by add i tional  sub-states  i n  the  profi l es.  

There  may be  an  add i ti onal  state  mach ine  in  the  Communication  FE  reflecting  the  s tate  of the  
network or fie l dbus  connection .  Th is  add i ti onal  s tate  mach ine  i s  on l y needed ,  i f a  synchronous  
commun ication  i s  requ i red  by the  con trol  appl ication .  I n  th is  case,  the  Communication  FE  may 
be  in  one  of the  states  synchronized or not synchronized.  The  profi l es  may define  add i tional  

sub-states  for th is  state  mach ine.  

Synchron ized  operation  means  that the  con trol  device  and  the  PDS use  the  same time  base.  
Th is  may be  ach ieved  for example  by a  l ocal  timer synchron i zation  mechan ism  d istribu ted  via  
the  network or external  g l obal  time resources.  These  mechan isms  a l l ow synchron izing  of 
appl ication  cycles  i n  the  con trol  device  and  the  PDS.  

These  s tate  mach ines  of the  Commun ication  FE  are  re lated  to  the  other s tate  mach ines  i n  the  
other FEs  of the  PDS.  

5.3.2  I /O  data  

With  the  status  values  l i s ted  i n  Table  6,  the  PDS  s ignals  the  actual  s tate  of the  
Communication  FE.   
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Table  6  – Status  values  for the  Communication  FE  (see Figure  1 3)  

Name  Mean ing  

Normal  
communication  

Set  i f the  PDS  accepts  commands  and  set-poin ts  over the  commun ication  i n terface  

 

To control  the  s tate  mach ine  i n  the  Communication  FE  the  fol l owing  messages  or commands  
are  used  (see  Table  7).  I n  the  profi l e  add i tional  commands  may be  defined .   

Table  7  – Command  values  for the  Communication  FE  (see  F igure  1 3)  

Name  Mean ing  

Stop  commun ication  The  control  d evice  requests  the  PDS  to  go  to  limited communication  s tate  

Run  commun ication  The  con trol  d evice  requests  the  PDS  to  go  to  the  normal communication  s tate  

 

One optional  commun ication  function  is  the  possibi l i ty to  execute  the  PDS con trol  l oop  i n  
synchronous  mode wi th  the  communication  network or fiel dbus.  I f th is  optional  communication  
function  is  used ,  i t  i s  recommended  to  s i gnal  th is  status  (see  Table  8)  and  use  the  commands  
of Table  9.  

Table  8  – Status  values  for the  optional  Communication  FE  (see  F igure  1 5)  

Name  Mean ing  

Synchron i zed  The  l oca l  t ime  of the  PDS  runs  synchronous  wi th  the  network and  the  con trol  d evice  

 

Table  9  – Command  values  for the  optional  Communication  FE  (see F igure  1 5)  

Name  Mean ing  

Synchron i ze  Synchron i zation  i s  requested  to  be  swi tched  on  

Do  not  synch ron ize  Synchron i zation  i s  requested  to  be  swi tched  off 

 

5.3.3  States  

The Communication  FE  may be  in  the  s tates  described  i n  F igure  1 3  and  F igure  1 4.  
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NOTE  The  TRANSITION  number corresponds  to  the  number next  to  the  arrow i n  the  s tate -chart  d i ag ram .  

Figure 1 3  – Commun ication  FE  state-chart d iagram  

STATE  NAME  STATE  DESCRIPTION  

Normal  
commun ication  

The  PDS  commun icates  over the  commun ication  i n terface  

Lim i ted  
commun ication  

The  PDS  does  not  commun icate  over the  commun icati on  i n terface  

TRANSITION  SOURCE  
STATE  

TARGET 
STATE  

EVENT /  ACTION  

01  Power on  L im i ted  
commun ication  

Automatic  transi ti on  /  the  network i n terface  i s  i n i ti a l i zed  

02  Lim i ted  
commun ication  

Normal  
commun ication  

The  run communication  command  i s  set  by the  control  
device  or a  l ocal  command  to  start  commun ication  i s  
i nvoked  /  s i gnal  new state  

03  Normal  
commun ication  

L im i ted  
commun ication  

The  stop  communication  command  i s  set  by the  control  
device  or a  l ocal  command  i s  i nvoked  /  s i gnal  new state  

04  Any Power off Power off /  shu t  down  the  PDS  

NOTE  Poss ible  confl i cts  of run communication  and  stop communication  commands  are  hand led  by the  
profi l es .  

IEC 
 

Figure 1 4 – Commun ication  FE  state  transition  table  

I n  add i tion ,  the  Communication  FE  can  be  i n  the  s tates  described  in  F igure  1 5  and  F igure  1 6.  
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NOTE  The  TRANSITION  number corresponds  to  the  number next  to  the  arrow i n  the  s tate -chart  d i ag ram .  

Figure 1 5 – Optional  Commun ication  FE  state-chart d iagram  

STATE  NAME  STATE  DESCRIPTION  

Synchron i zed  The  l oca l  t ime  of the  PDS  i s   synch ronous  wi th  the  commun ication  network and  the  
con trol  device  

Not  synch ron i zed  The  l oca l  t ime  of the  PDS  i s  not  synchronous  wi th  the  commun icati on  network and  the  
con trol  device  

TRANSITION  SOURCE  
STATE  

TARGET 
STATE  

EVENT /  ACTION  

01  Power on  Not  
synchron i zed  

Au tomatic  transi ti on  /  i n i ti a l i zation  of the  FE  

02  Not  
synchron i zed  

Synchron i zed  The  command  synchronize  i s  requested  by the  con trol  
device  and  ach i eved  by the  PDS  /  s i gnal  s tate  

03  Synchron i zed  Not 
synchron i zed  

The  synchron i zati on  i s  l ost  or the  command  do not 
synchronize  i s  requested  /  s i gnal  s tate  

04  Al l  Power off Power off /  shu t  down  the  PDS  

NOTE    I n  most implementations,  there  are  add i ti onal  s tates  defi ned  and  used  to  implement  the  
synchron i zati on  mechan ism .  

IEC 

Figure 1 6  – Optional  Communication  FE  state  transi tion  table  

5.3.4  Parameters  

I n  the  Communication  FE,  there  are  the  parameters  defined  to  i den ti fy the  commun ication  
i n terface  and  network type.  These  parameters  are  profi le-dependent.  

5.4 Basic  drive  FE  

5.4. 1  General  

I n  the  Basic d ri ve  FE ,  there  are  defined  the  state  mach ines  and  the  parameters  to  provide  the  

bas ic  d ri ve  functions.  
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I n  the  generic i n terface,  s imple  state  mach ines  wi th  the  states  operating  and  not operating  
and  local control and  remote control are  defined .  Depend ing  on  the  appl ication  mode,  
add i ti onal  states  and  state  mach ines  may be  defined  by the  profi l es.  

I n  the  state  operating,  the  PDS reacts  on  the  commands  and  the  set-poin t(s)  provided  by the  
remote  or l ocal  i n terface  and  provides  the  status  va lues  and  requ i red  actual  va lues.  

I n  the  state  not operating,  the  PDS does  not react on  the  set-poin t(s)  provided  by the  l ocal  or 

remote  in terface.  The  commands  however are  sti l l  va l id  and  hand led  by the  PDS.  

I n  the  state  local control,  the  PDS reacts  on  the  commands  and  the  set-poin t(s)  provided  by 
l ocal  i n terface  and  provides  the  status  va lues  and  requ i red  actual  va lues.  

I n  the  state  remote control,  the  PDS reacts  on  the  commands  and  the  set-poin t(s)  provided  by 
the  remote  i n terface  and  provides  the  s tatus  values  and  requ ired  actual  values.  

These  state  mach ines  of the  Bas ic d rive  FE  may be  re lated  to  the  state  mach ines  i n  the  other 
FE’s  of the  PDS.  

5.4.2  I /O  data  

With  the  status  values  l i sted  i n  Table  1 0,  the  PDS s ignals  the  actual  state  of the  Bas ic d ri ve  
FE.  Add i ti onal  commands  may be  defined  by the  profi l es.  These  commands  may a lso  be  
dependen t on  the  appl ication  mode.  

Table  1 0  – Status  values  of the  Basic drive  FE  

Name  Mean ing  

Operati ng  The  PDS  i s  attempting  to  fol l ow the  set-poi n t  va l ues  

 

One optional  bas ic d ri ve  function  is  the  possib i l i ty to  execute  the  PDS con trol  l oop  i n  remote  
or local  control  mode.  I f th is  optional  bas ic d ri ve  function  is  used ,  i t  i s  recommended  to  s ignal  
th is  status  (see  Table  1 1  and  F igure  1 5).  

Table  1 1  – Optional  status  values  for the  Basic  drive  FE  

Name  Mean ing  

Remote  control  Set  i f the  PDS  accepts  commands  and  set-poin ts  over the  commun ication  i n terface  

 

To con trol  the  state  mach ine  of the  Bas ic d ri ve  FE,  at l east the  command  defined  in  Table  1 2  
shal l  be  defined .  Depend ing  on  the  add i tional  s tates  defined  by the  appl ication  mode,  the  
profi le  may define  add i tional  commands.  

Table  1 2  – Command  values  for Basic  d rive  FE  

Name  Mean ing  

Operate  The  PDS  shou ld  start  action  on  the  provided  set  poi n t  data  

 

Depend ing  on  the  appl ication  mode,  the  set-poin t  and  actual  values  are  defined  to  control  the  
PDS.  These  poss ib le  values  are  defined  i n  Clause  6.  

To  control  the  optional  state  mach ine  i n  the  Basic d rive  FE,  one  message or command  is  used  
(see  Table  1 3) .  I n  the  profi l e,  add i tional  commands  may be  defined .   
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Table  1 3  – Optional  command  values  for the  Basic drive  FE  

Name  Mean ing  

Local  The  con trol  d evice  re leases  the  control  over the  PDS  

Remote  The  control  d evice  requests  the  con trol  over the  PDS  

 

5.4.3  States  

The PDS  bas ic  d ri ve  functions  may be  i n  the  states  as  described  i n  F igure  1 7  and  F igure  1 8.  

The  d i fferent  states  may be  spl i t  i n  sub-states  by the  profi l es .  

 

NOTE  The  TRANSITION  number corresponds  to  the  number next  to  the  arrow i n  the  s tate -chart  d i ag ram .  

Figure 1 7  – Basic  drive  FE  state-chart  d iagram  

STATE  NAME  STATE  DESCRIPTION  

Operati ng  The  PDS  reacts  on  the  requested  set-poi n ts  and  commands  

Not  operati ng  The  PDS  does  not  d eal  wi th  the  set-poin t  val ues  – bu t  reacts  on  the  commands  

TRANSITION  SOURCE 
STATE  

TARGET 
STATE  

EVENT /  ACTION  

01  Power on  Not operate  Au tomatic  trans i ti on  /  i n i t i a l i zation  of the  Bas ic d ri ve  FE  

02  Not operati ng  Operati ng  The  operate  command  from  a  l ocal  or remote  i n terface  i s  
i nvoked  /  s i gnal  s tate  

03  Operati ng  Not operati ng  The  operate  command  i s  removed  /  s i gnal  s tate  

04  Al l  Power off Power off /  shu t  down  

   IEC 

Figure 1 8  – Basic  drive  FE  state  transition  table  

I n  add i tion ,  the  Bas ic d ri ve  FE  may be  i n  the  states  described  i n  F igure  1 9  and  F igure  20.  
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NOTE  The  TRANSITION  number corresponds  to  the  number next  to  the  arrow i n  the  s tate -chart  d i ag ram .  

Figure 1 9  – Optional  Basic drive  FE  state-chart  d iagram  

STATE  NAME  STATE  DESCRIPTION  

Remote  con trol  The  PDS  accepts  commands  and  set-poi n ts  over the  commun ication  i n terface  

Local  con trol  The  PDS  does  not  accept  set-poin ts  and  accepts  on l y reduced  set  of commands  over 
the  commun ication  i n terface  

TRANSITION  SOURCE  
STATE  

TARGET 
STATE  

EVENT /  ACTION  

01  Power on  Local  con trol  Au tomatic  transi ti on  /  the  functi on  i s  i n i t i a l i zed  

02  Local  con trol  Remote  
con trol  

The  remote  command  i s  set  by the  control  d evice  or a  
l ocal  command  to  perm i t  remote  con trol  i s  i nvoked  /  
s i gnal  the  state  

03  Remote  
control  

Local  con trol  The  local  command  i s  set  by the  con trol  device  or a  l ocal  
command  to  take  l ocal  con trol  i s  i nvoked  /  s i gnal  the  
s tate  

04  Al l  Power off Power off /  shu t  down   

NOTE  Poss ible  confl i cts  of local  and  remote  commands  are  hand led  by the  profi l es .  

IEC 

Figure 20  – Optional  Basic drive  FE  state  transi tion  table  

5.4.4  Parameters  

I n  the  Basic  d ri ve  FE,  the  parameters  “mode command”  and  “mode status”  are  defined  to   

•  define  the  actual  appl ication  mode used ,  

•  to  defi ne  the  set of I /O  data,  and   

•  to  speci fy the  behavior of the  FE  depend ing  on  the  appl ication  mode.  

These  parameters  are  profi l e  and  appl ication  mode dependent.  
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5.5  Optional  appl ication  FE  

I n  the  PDS,  add i ti onal  functional i ty may be  i n troduced .  Th is  cou ld  be  for example  add i ti onal  
I /O  connections  for l im i t swi tches  or add i tional  sensors  to  measure  the  va lues  of for example  
veloci ty or pos i ti on .  

These  optional  appl ication  FEs  are  not further speci fi ed  i n  th is  generic  PDS  i n terface.  

The  profi les  may use  other profi l e  speci fications  for these  appl ication  FEs.  

6 Appl ication  modes  

6.1  General  

The log ica l  PDS can  be  i n  d i fferent appl ication  modes  depend ing  on  the  hardware  and  
software  functions  avai l ab le  on  the  PDS.  Table  1 4  shows the  possib le  control  l oops  and  
extensions.   

Table  1 4  – Possible  generic appl ication  modes  

Control  loop  Set-poin ts  

Torque  con tro l  

(see  6. 2)  

Veloci ty con trol  

(see  6 . 3)  

Posi ti on  con trol  

(see  6. 4)  

Preset  Normal l y not  used  See  F igure  23  See  F igure  26  

Control  See  F igure  21  See  F igure  24  See  F igure  27  

Control  wi th  mandatory 
feedback of the  next  
con trol  l evel  

See  F igure  22  See  F igure  25  H igher con trol  l evel  such  
as  mu l ti -axi s  are  not  i n  
the  scope  of th i s  part  of 
I EC 61 800  

 

I n  Table  1 5,  the  possib le  set-poin t va lues  for the  reference variables  for these  generic 
appl ication  modes  are  l i s ted .  
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Table  1 5  – Set-point values  for generic  appl ication  modes  

Appl ication  mode  Set-poin t  Functions  i n  the  PDS  Related  
figure  

Torque  preset  Torque-i ndex    
or j ust  On /Off 

Open  l oop  torque  control .  Normal l y not  
used  

Torque  con tro l  Torque  Open  torque  con tro l  l oop.  Add i ti onal l y,  a  measured  or 
estimated  feedback val ue(s)  i s  (are)  provi ded .  

F i gu re  21  

Torque  con tro l  wi th  
vel oci ty feedback 

Torque  Closed  Torque  control  l oop.  Add i ti onal l y,  a  measured  or 
estimated  feedback val ue(s)  i s  (are)  provi ded .  

F i gu re  22  

Veloci ty preset  Veloci ty-i ndex 
or j ust  On /Off 

Dri ve  can  run  on  one  or severa l  fi xed  ve loci ti es  wi th  i n ternal  
control  of torque  and  ve loci ty.  

F i gu re  23  

Veloci ty control  Veloci ty  

 

Open  ve loci ty and  torque  control  l oop.  Add i ti onal l y,  a  
measured  or estimated  feedback value  i s  provided .  

F i gu re  24  

Veloci ty con trol  wi th  
posi ti on  feedback 

Veloci ty  

 

Closed  ve loci ty and  torque  con trol  l oop.  Add i ti onal l y,  a  
measured  or estimated  feedback value  i s  provided .  

F i gu re  25  

Posi ti on  preset  Posi ti on - i ndex 
or j ust  On /Off 

Dri ve  can  go  to  fi xed  posi ti ons  wi th  cl osed  l oop  con trol  wi th  
(or wi thout)  sensor feedback,  u s i ng  (optional l y)  defi ned  
tra jectories.  

F i gu re  26  

Posi ti on  control  Posi ti on  Open  or cl osed  torque,  veloci ty  and  pos i ti on  control  l oop  i n  
the  d ri ve  wi th  (or wi thou t)  sensor feedback.  

F i gu re  27  

 

NOTE  1  Speed ,  veloci ty and  frequency are  cons idered  as  s im i l ar functional i ti es .  I n  fact  they are  not  the  same,  bu t  
there  i s  a  constant  factor i n  the  re lati on  between  the  d i fferen t  mean ings  of the  variables .  

There  i s  one  mandatory set-poin t and  one  or a  set of actual  va lues  speci fied  for each  
appl ication  mode.  Add i ti onal  set-poin ts  and  add i tional  actual  va lues  are  possible .   

NOTE  2  I n  a l l  cases,  the  s tate  of the  FE  basic  d ri ve  functions  i n  the  PDS  i s  contro l l ed  wi th  the  commands  and  
mon i tored  wi th  the  status .  

6.2  Torque  control  

I n  the  torque  con trol  appl ication  mode,  the  appl ication  control  program  g ives  a  set-poin t value  
for the  torque  to  the  PDS.  The  PDS may provide  the  calcu lated  or measured  (estimated)  
actual  torque  va lue  i n  the  feedback variable.  

 

Figure 21  – Torque control  appl ication  mode  
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I n  the  torque  con trol  wi th  veloci ty feedback appl ication  mode,  the  appl ication  con trol  program  
g ives  a  set-poin t value  for the  torque  to  the  PDS as  i npu t data.  The  actual  veloci ty can  be  
estimated  or measured  by the  PDS  depend ing  on  the  hardware  possib i l i t ies  of the  PDS.  

 

Figure 22  – Torque control  wi th  veloci ty feedback appl ication  mode  

6.3  Veloci ty control  

I n  the  veloci ty preset appl ication  mode the  ve loci ty data  holds  the  poss ib le  veloci ty values  of 
the  PDS.  I n  the  s implest case,  th is  has  two  values:  ON/OFF.  I n  a  more  soph isticated  PDS,  
there  is  the  poss ib i l i ty of a  se lection  of two or more  d i fferent  – fixed  – veloci ti es.  

NOTE  1  The  set-poin t  data  i s  on l y an  i n dex i n to  the  l i s t  of possib le  veloci ty val ues  stored  i n  the  veloci ty d ata  
record  i ns i de  the  PDS.  

 

Figure 23  – Veloci ty preset appl ication  mode  

The veloci ty con trol  appl ication  mode i s  probabl y the  most used  appl ication  mode.  The  
appl ication  control  program  g ives  the  set-poin t va lue  for veloci ty,  and  optional l y the  torque  i f 
forward  control  i s  a lso  used .  The  PDS may optional l y return  the  actual  veloci ty and  also  the  
actual  torque  value.  The  feedback values  may be  calcu lated  (estimated )  or measured .  
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Figure 24 – Veloci ty control  appl ication  mode  

I f the  measurement poss ibi l i ti es  exist,  i t  may make  sense  to  a lso  feedback the  actual  posi tion  
from  the  PDS.  Th is  a l lows  the  construction  of a  s imple  pos i tion  con trol  i n  the  con trol  device.  

NOTE  2  I n  most implementations  today,  th i s  posi ti on  feedback i s  real i zed  i n dependentl y from  the  PDS  i n  an  
add i ti onal  device.  

 

Figure 25 – Veloci ty control  wi th  position  feedback appl ication  mode  

6.4  Position  control  

I n  pos i ti on  data,  a  set of poss ib le  pos i ti ons  is  stored  i n  the  PDS.  Options  may exist to  define  
the  trajectory to  be  fol l owed  between  these  pos i tions.   

NOTE  The  set-poin t  d ata  i s  on l y an  i ndex to  the  l i s t  of possib le  posi ti on  values  stored  i n  the  pos i ti on  data  record  
i ns i de  the  PDS.  
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Figure 26  – Posi tion  preset appl ication  mode  

The  a lmost complete  appl ication  mode is  the  posi ti on  con trol  mode.  The  appl ication  con trol  
program  sends  the  set-poin t pos i tion  values  to  the  PDS.  I f forward  con trol  i s  needed ,  
add i ti onal  set-poin ts  for torque  and  veloci ty are  possib le.  The  PDS may s i gnal  that the  set-
poin t va lue  has  been  reached  using  status  i n formation .  Add i ti onal l y,  i t  i s  poss ib le  that the  
PDS  g ives  the  actual  posi tion ,  ve loci ty and/or torque.  

 

Figure 27  – Posi tion  control  appl ication  mode  

7 Profi le  specific extensions  

Profi l es  to  be  mapped  may speci fy add i tional  functional i ti es  wh ich  extend  the  functions  of the  
generic i n terface.  
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8 Structure for annexes  

8. 1  General  

The annexes  provide  the  mapping  of d ri ve  profi les  on to  the  generic  PDS i n terface.  

Each  annex has  i ts  own  subclause  for defi n i ti ons  and  abbreviations  i n  C lause  3.  On l y 
defin i tions  used  in  the  mapping  are  l i s ted .  

The  structure  of the  annexes  is  fixed  i n  8. 2 .  For each  clause,  the  head ing  and  the  requ i red  
mapping  i s  defined .  

Most mapping  tables  i n  the  annexes  are  structured  accord ing  to  Table  1 6.  

Table  1 6  – Mapping  of names  to  profi l es  

Name  Profi le  name  Detai l s  Reference  

Generic  namea  Profi l e  nameb  I den ti fi cati on c  See  document  xyzd  

    

    

a   Name  of the  i tem  i n  the  generi c  PDS  i n terface.  

b   Name  of the  i tem  wi th  the  correspond ing  mean ing  i n  the  profi l e.  

c  Detai l ed  i den ti fi cation  of the  i tem  i n  the  profi l e .  

d   Detai l ed  reference  to  s tandards.  

 

8.2  Structure  of the  annexes  

The structure  of the  annexes  i s  defined  i n  Table  1 7.  The  template  subclauses  are  g i ven  as  
template  for Annex "x" .  
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Table  1 7  – Structure  of annexes  

Subclause  Ti tl e  Explanation  

x. 1  Overview  The  scope  of the  profi l e  and  boundary cond i ti ons  are  descri bed  i n  one  
or several  sen tences.  

These  defi n i ti ons  shal l  be  mapped  to  the  defi n i ti ons  of the  d ri ve  profi l e  
i f they are  re l evant  us i ng  the  format  of Table  1 8.  

x. 2  Mappi ng  of general  
arch i tectu re  

--  

x. 2 . 1  Typica l  s tructu re  of 
au tomation  systems  

I nd icate  the  typical  s tructu re  of the  au tomation  system  assumed  by the  
speci fi c  d ri ve  profi l e .  

x. 2 . 2  S tructu re  of the  
l og ical  PDS  

G ive  here  the  structure  of the  PDS  used  i n  profi l e  x .  

The  general  s tructu re  of the  d ri ve  profi l e  i s  descri bed  here  wi th  severa l  
sentences.  Th i s  d escription  shou ld  g i ve  a  general  understand ing  of the  
concepts  used .  

x. 2 . 3  Use  cases  of the  
PDS  

--  

x. 2 . 3. 1   Genera l  Expla in  i n  severa l  sentences  the  mapping  of the  use  cases.  

x. 2 . 3. 2  Use  case  
Eng ineering  

How i s  the  eng ineeri ng  hand l ed  i n  profi l e  x?  Explai n  i n  several  
sentences.  

x. 2 . 3. 3  Use  case  Operati on -
con trol  

How i s  the  operati on -control  h and l ed  i n  profi l e  x?  Expl ain  i n  several  
sentences.  

x. 3  Functional  e l ements  ---  

x. 3. 1  Device  i d enti fi cati on  
FE  

---  

x. 3. 1 . 1  Genera l  Expla in  mappi ng  of d evice  i den ti fi cation  of the  d ri ve  profi l e .  

x. 3. 1 . 2  Parameters  Provide  mappi ngs  for parameters  l i s ted  i n  Tabl e  2  us i ng  the  format  of 
Table  1 6.  

x. 3. 2  Device  con trol  FE  ---  

x. 3. 2 . 1  Genera l  Expla in  mappi ng  of d evice  con trol  of the  profi l e .  

x. 3. 2 . 2  I /O  data  Provide  mappi ngs  for status  va lues  and  command  values  l i s ted  i n  
Table  3  and  Table  4  us i ng  the  format  of Tabl e  1 6 .  

x. 3. 2 . 3  S tates  References  to  the  profi l e  speci fi c  s tate  mach ines  may be  added .  

x. 3. 2 . 4  Parameters  Provide  mappi ngs  for parameters  l i s ted  i n  Tabl e  5  us i ng  the  format  of 
Table  1 6.  

x. 3. 3  Commun ication  FE  ---  

x. 3. 3. 1  Genera l  Expla in  mappi ng  of Commun ication  FE  of the  profi l e.  

x. 3. 3. 2  I /O  data  Provide  mappi ngs  for status  va lues  and  command  values  l i s ted  i n  
Table  6 ,  Tabl e  7 ,  Table  8  and  Table  9  us i ng  the  format  of Table  1 6 .   

x. 3. 3. 3  S tates  References  to  the  profi l e  speci fi c  s tate  mach ines  may be  added .  

x. 3. 3. 4  Parameters  I nd ication  where  i n  the  profi l e  the  parameters  for the  Commun ication  
FE  are  defi ned .  

x. 3. 4  Bas ic d ri ve  FE  ---  

x. 3. 4. 1  Genera l  Expla in  mappi ng  of Bas ic  d ri ve  FE  of the  profi l e .  

x. 3. 4. 2  I /O  data  Provide  mappi ngs  for status  va lues  and  command  values  l i s ted  i n  
Table  1 0,  Table  1 1 ,  Table  1 2  and  Table  1 3  us ing  the  format of 
Table  1 6.  

x. 3. 4. 3  S tates  References  to  the  profi l e  speci fi c  s tate  mach ines  may be  added .  

x. 3. 4. 4  Parameters  I nd ication  where  i n  the  profi l e  speci fi cation  the  parameters  mode  
command  and  mode  status  and  others  are  defi ned .  

x. 3. 5  Optional  appl i cati on  
functions  FE  

Reference  and  mapping  to  other or add i ti onal  fu nctions  may be  done  
here.  

x. 4  Appl i cation  modes  ---  
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Subclause  Ti tl e  Explanation  

x. 4. 1  Genera l  Li s t  of the  appl i cati on  modes  avai l abl e  i n  the  profi l e  i s  g i ven  here  as  
the  template  of Table  1 9.  

x. 4. 2  Torque  con tro l  Mappi ng  of I /O  data  i d enti fi ed  i n  the  generic  PDS  i n terface  on to  the  
d ri ve  profi l e  term inology i s  described  here.  Each  supported  torque  
appl i cation  mode  shal l  be  documented  separate ly us i ng  the  template  
of Tabl e  20.  Add i ti onal  i n formation  may be  g i ven  here.  

x. 4. 3  Veloci ty con trol  Mappi ng  of I /O  data  i d enti fi ed  i n  the  generic  PDS  i n terface  on to  the  
d ri ve  profi l e  term inology i s  described  here.  Each  supported  veloci ty 
appl i cation  mode  shal l  be  documented  separate ly us i ng  the  template  
of Tabl e  21 .  Add i ti onal  i n formation  may be  g i ven  here.  

x. 4. 4  Pos i ti on  control  Mappi ng  of I /O  data  i d enti fi ed  i n  the  generic  PDS  i n terface  on to  the  
d ri ve  profi l e  term inology i s  described  here.  Each  supported  pos i ti on  
appl i cation  mode  shal l  be  documented  separate ly us i ng  the  template  
of Tabl e  22 .  Add i ti onal  i n formation  may be  g i ven  here.  

x. 5  Profi l e  speci fi c  
extensions  

Profi l e  speci fi c  extensions  (e. g .  add i ti onal  appl i cation  modes)  shal l  be  
l i s ted  here.   

 

Names  and  l ayou t of the  tables  referred  to  i n  Table  1 7  shal l  be  as  speci fi ed  i n  Table  1 8  to  
Table  22.  

Table  1 8  – Profi le  speci fic  terms  

IEC  61 800-7  term  Profi l e  x  term  Reference  

I /O  data  e . g .  cycl i c  data   

e . g .  PDO  

I s  the  same 

Command  e. g .  Con trolword  I s  the  same 

Set-poin t    

S tatus  e . g .  S tatusword   

Actual  va l ue    

 

Table  1 9  – Supported  appl ication  modes  

IEC  61 800-7  appl i cation  mode Equ ivalent profi le  x  terminology  

Appl i cati on  modes  as  l i s ted  i n  Table  1 5.  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

 

Table  20  – I /O  data  for profi l e  torque  mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent profi l e  x  terminology  

Command  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

S tatus  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

Set-poin t  torque  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

Actual  torque  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  
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Table  21  – I /O  data  for profi l e  veloci ty mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent profi le  x  terminology  

Command  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

S tatus  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

Set-poin t  veloci ty  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

Actual  vel oci ty  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

 

Table  22  – I /O  data  for profi l e  posi tion  mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent profi le  x  terminology  

Command  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

S tatus  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

Set-poin t  pos i ti on  Correspond ing  term  of the  profi l e  x  

Actual  pos i ti on   Correspond ing  term  of the  profi l e  x  
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Annex A  
(normative)  

 
Mapping  to  profi le  CiA 402  drive  and  motion  control  

A.1  Overview 

This  annex speci fies  the  mapping  of the  CiA 402  dri ve  and  motion  con trol  profi le  on to  the  
generic power d ri ve  system  (PDS)  i n terface.  

Terms of the  CiA dri ve  profi l e  are  mapped  to  I EC  61 800-7-1  terms as  speci fied  i n  Table  A. 1 .  

Table  A. 1  – Profi le  specific terms  

IEC  61 800-7  term  CiA 402  term  Reference  

I /O  data  Process  data  See  I EC 61 800-7-201  

Command  Controlword  See  I EC 61 800-7-201  

Set-poin t  Target val ue  See  I EC 61 800-7-201  

S tatus  Statusword  See  I EC 61 800-7-201  

Actual  val ue  Actual  val ue  See  I EC 61 800-7-201  

NOTE  These  commun ication  objects  are  network technology dependent.  

 

A.2  Mapping  of general  archi tecture  

A.2. 1  Typical  structure  of au tomation  system  

The typical  structure  of au tomation  system  and  the  s tructure  of the  l og ical  PDS  g iven  i n  
Clause  4  appl y to  th is  annex.  The  con trol  device  featuring  the  generic PDS in terface  controls  
the  d ri ve  devices  via  the  communication  network.  

The  network technology may provide  d i fferen t communication  services  for con trol  and  
mon i toring  respectivel y configuration  and  d iagnostic purposes.  The  drive  device  and  the  
con trol  device  may produce speci fic emergency messages  i n  case  of the  detection  of several  
device- in ternal  fa i l u res.  

Al l  process  data,  commun ication  and  appl ication  obj ects  are  l i s ted  i n  the  obj ect  d ictionary of 
the  d rive  device.  The  obj ect d ictionary entries  are  access ib le  by means  of speci fic  
communication  services.  The  entries  are  un iquel y addressed  by the  1 6-bi t i ndex and  the  8-bi t 
sub- index.  

A.2.2  Structure  of the  log ical  PDS  

The  dri ve  device  shal l  support  one  of the  modes  of operation  and  may support  several  of 
them.  The  CiA 402  l og ical  power d ri ve  system  is  model led  as  shown  in  F igure  A. 1 .  
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Figure A. 1  – CiA 402  log ical  power drive  system  model  

A.2 .3  Use  cases  of the  PDS  

A.2.3. 1  General  

The CiA 402  compl iant d rive  device  may be  configured  and  operated  by means  of ded icated  
commun ication  services  by the  con trol  device.  The  implementation  of process  data  and  
configuration  obj ects  depends  on  the  supported  modes  of operation .  

A.2.3.2  Use case  Engineering  

The configuration  may be  performed  by the  control  device  or by a  ded icated  tool  device.  The  
tool  device  may res ide  i n  the  control  device.  The  control  device  and  the  tool  device  use  the  
same communication  services  to  configure  the  d ri ve  device.  

A.2.3.3  Use case  Operation-control  

The d ri ve  device  i s  normal l y operated  by the  control  device  implementing  the  generic PDS by 
means  of con trolword  and  target va lues.  The  ki nd  of target va lue  depends  on  the  cu rrentl y 
se lected  mode of operation .  The  dri ve  device  i s  mon i tored  by the  con trol  device  by means  of 
the  statusword  and  actual  va lues.  The  kind  of actual  va lues  depends  on  the  currentl y se lected  
mode of operation .  

A.3  Functional  elements  

A.3. 1  Device  identi fication  FE  

A.3. 1 . 1  General  

I n  add i ti on  to  the  parameters  defined  i n  th is  part  of I EC 61 800-7,  the  CiA 402  profi l e  defi nes  
some more  i den ti fication  parameters  for the  d ri ve  device  and  the  motor.  These  i den ti fication  
parameters  are  avai l ab le  by means  of communication  services.   

A.3. 1 .2  Parameters  

The i denti fication  parameters  used  by th is  d rive  profi l e  are  g iven  i n  Table  A. 2 .  

Motor 

PDS finite state automaton (FSA) Object dictionary 

  Drive device 

Appl ication  layer protocol  and  communication profi le 

Lower-layer communication  protocols 

Network bus-l ines 

Power drive system 

Control  device 

Lower-layer 

communication  protocols 

Application  layer protocol  and  

communication  protocols 

Generic PDS interface 

PDS appl ication  

Homing  
mode 

Profi le  
position  
mode 

Inter- 
polated  
position  
mode 

Profile  
torque 
mode 

Profi le 
velocity 
mode 

Velocity 
mode 

Cycl ic 
sync 
position  
mode 

Cyclic 
sync 
velocity 
mode 

Cyclic 
sync 
torque 
mode 
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Table  A.2  – Drive  device  identi fication  parameters  

Name  Profi le  name  Detai ls  Reference  

Manufactu rer I D  Vendor I D  Object  1 01 8  01 h  See  EN  50325-4  

Order I D  Product code  Object  1 01 8  02h  See  EN  50325-4  

Seri al  number Serial  number Object  1 01 8  04h  See  EN  50325-4  

Hardware  revi s i on  Manufactu rer hardware  
vers ion  

Object  1 009  00h  (see  
Note)  

See  EN  50325-4  

Software  revi s i on  Manufactu rer software  
vers ion  

Object  1 00A 00h  (see  
Note)  

See  EN  50325-4  

– Motor type  Object  6402  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– Motor catal og  number Object  6403  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– Motor manufactu rer Object  6404  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– h ttp  motor catalog  
add ress  

Object  6405  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– Motor cal i bration  date  Object  6406  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– Motor service  peri od  Object  6407  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– Supported  d ri ve  modes  Object  6502  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– Dri ve  cata log  number Object  6503  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– h ttp  d ri ve  catalog  address  Object  6505  00h  See  I EC 61 800-7-201  

 Vers ion  number Object  67FE  00h  See  I EC 61 800-7-201  

NOTE  These  obj ect  en tries  are  network technol ogy dependent;  the  g i ven  i n d ices  and  sub-i nd ices  are  
CANopen -speci fi c.  

 

A.3.2  Device control  FE  

A.3.2. 1  General  

The Device  control  FE  of the  d ri ve  device  shal l  provide  in formation  on  fau l t  s i tuations  by 
means  of the  s tatusword .  The  fau l t shal l  be  reset by means  of the  controlword .  

A.3.2.2  I /O  data  

The fau l t state  of the  Device  control  FE  shal l  be  s i gnal led  by setti ng  the  b i t  4  of statusword  to  
1 .  The  fau l t reset shal l  be  command  by setting  the  b i t  7  from  0  to  1 .  The  s tatus  va lues  are  
g iven  i n  Table  A. 3 .  The  command  values  are  g i ven  i n  Table  A. 4.  

Table  A.3  – Status  values  for the  Device control  FE  

Name  Profi le  name  Detai ls  Reference   

Fau l ted  Fau l t  and  fau l t  reaction  
acti ve  

Object  6041 h  See  I EC 61 800-7-201  

No  fau l t  Not  ready to  swi tch  on ,  
swi tch  on  d i sabled ,  ready 
to  swi tch  on ,  swi tched  on ,  
operati on  enabled ,  qu ick 
stop  acti ve  

Object  6041 h  See  I EC 61 800-7-201  
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Table  A.4  – Command  values  for the  Device  control  FE  

Name  Profi l e  Name  Detai l s  Reference   

Reset fau l t  Fau l t  reset  b i t  0  to  1  Object  6040h  See  I EC 61 800-7-201  

 

A.3.2.3  States  

The fau l t reaction  acti ve  and  fau l t state  i s  equ ivalen t to  the  device  control  FE  faulted s tate.  I f 
no  fau l t i s  i nd icated  i n  the  statusword ,  th is  i s  equ ivalen t to  the  device  con trol  FE  no fault  

s tate.  

A.3.2.4  Parameters  

The occurrence of a  fa i l u re  shal l  be  i nd icated  as  defined  i n  Table  A. 5.  The  reset shal l  be  
commanded  as  defined  i n  Table  A. 5.  

Table  A.5  – Parameters  in  the  Device  control  FE  

Name  Profi le  name  Detai ls  Reference   

Fau l t  Fau l t  b i t  Object  6041 h  See  I EC 61 800-7-201  

Warn ing  Fau l t  reaction  code  Object  605Eh  See  I EC 61 800-7-201  

 

A.3.3  Commun ication  FE  

A.3.3. 1  General  

The Communication  FE  of the  d ri ve  device  i ncludes  the  network management s l ave  FSA 
con trol l ed  by the  network management master device.  The  network management i s  network 
technology dependent.  

A.3.3.2  I /O  data  

The network management master con trols  the  PDS communication  FSA by means  of NMT 
messages.  The  dri ve  device  provides  i ts  communication  status  by means  of network 
technology speci fic mechan ism  (e. g .  CANopen  defines  the  node/l i fe  guard ing  function  and  the  
heartbeat function) .  The  status  values  are  g i ven  i n  Table  A. 6.  The  command  values  are  g i ven  
i n  Table  A. 7.  

Table  A.6  – Status  values  for the  Communication  FE  

Name  Profi le  name  Detai ls  Reference   

Commun ication  runn i ng  Operational  5d  (see  Note)  See  EN  50325-4  

Commun ication  stopped  Pre-operati onal  or 
Stopped  

1 27d  or 4d  (see  Note)  See  EN  50325-4  

NOTE  These  val ues  are  network technology dependent;  the  g i ven  examples  are  CANopen -speci fi c.  
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Table  A.7  – Command  values  for the  Commun ication  FE  

Name  Profi le  name  Detai ls  Reference   

Stop  commun ication  Enter pre-operational  or 
S top  remote  node  

CS  =  1 28d  or 2d  (see  
Note)  

See  EN  50325-4  

Run  commun ication  S tart  remote  node  CS  =  1 d  (see  Note)  See  EN  50325-4  

NOTE  These  command  speci fi ers  are  network technol ogy dependent;  the  g i ven  examples  are  CANopen-
speci fi c.  

 

I f the  d ri ve  device  and  the  control  device  want to  exchange  process  data  synchronousl y,  the  
used  network technology i s  responsib le  for ach ieving  synchronous  transm ission .  

A.3.3.3  States  

The Communication  stopped  state  is  equ ivalen t to  the  NMT pre-operational  or NMT stopped  
state.  The  Communication  runn ing  state  i s  equ ivalen t to  the  NMT operational  s tate.  

The  synchron ization  is  network technology dependen t.  I n  CANopen ,  each  Process  Data  
Object (PDO)  may be  configured  ind ividual l y to  be  transm i tted  or to  be  received  
synchronousl y.  I f synchron ization  i s  l ost,  the  d ri ve  device  may send  an  Emergency message.  
Another poss ibi l i ty i s  to  use  a  g lobal  t ime base.  

A.3.3.4  Parameters  

The parameters  are  network technology speci fic.  

A.3.4  Basic  drive  FE  

A.3.4. 1  General  

This  profi l e  defines  a  PDS FSA that i s  con trol l ed  by the  controlword  received  from  the  control  
device.  Th is  FSA provides  sub-states,  wh ich  are  defined  in  detai l  i n  I EC  61 800-7-201 .  The  
dri ve  device  provides  the  statusword ,  wh ich  i s  consumed  by the  con trol  device.  

A.3.4.2  I /O  data  

The status  values  are  g i ven  in  Table  A. 8.  The  command  values  are  g i ven  i n  Table  A.9.  

Table  A.8  – Status  values  for the  Basic drive  FE  

Name  Profi le  name  Detai ls  Reference   

Operati ng  Operation  enabl ed  B i ts  0  to  6  i n  Obj ect  6041  00h  See  I EC 61 800-7-201  

 

Table  A.9  – Command  values  for the  Basic  drive  FE  

Name  Profi le  name  Detai ls  Reference   

Operate  Start  (reset)  command  B i ts  0  to  3  and  b i t  7  i n  Object  
6040  00h  

See  I EC 61 800-7-201  

 

A.3.4.3  States  

The PDS FSA defined  i n  detai l  i n  I EC  61 800-7-201  speci fies  the  poss ib le  con trol  sequence of 
the  d ri ve  device.  A s i ng le  state  represents  a  specia l  behavior.  The  state  a lso  determ ines,  
wh ich  commands  are  accepted ;  for example  i t  i s  on l y poss ib le  to  s tart a  poin t-to-poin t move 

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  – 59  – 

 

when  the  d rive  i s  i n  the  operation-enable  state.  States  may be  changed  us ing  the  con trolword  
and /or accord ing  to  i n ternal  events .  

A.3.4.4  Parameters  

The d ri ve  device’s  behavior may be  configured  by means  of parameters  via  the  network.  The  
CiA 402  profi le  defi nes  parameters  to  select the  mode of operations  among  many others .  
Table  A. 1 0  shows some of these  parameters  defined  i n  I EC  61 800-7-201 .  

Table  A. 1 0  – Basic drive  FE  parameters  

Name  Profi le  name  Detai ls  Reference   

Mode command  Modes  of operation  Object  6060  00h  See  I EC 61 800-7-201  

Mode  status  Modes  of operation  
d i splay 

Object  6061  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– 
Abort  connection  opti on  
code  

Object  6007  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– Qu ick stop  option  code  Object  605A 00h  See  I EC 61 800-7-201  

– Shu tdown  option  code  Object  605B  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– 
D i sabl e  operation  mode  
code  

Object  605C 00h  See  I EC 61 800-7-201  

– Hal t  option  code  Object  605D  00h  See  I EC 61 800-7-201  

– Fau l t  reaction  opti on  code  Object  605E  00h  See  I EC 61 800-7-201  

 

A.3.5  Optional  appl ication  functions  FE  

A.3.5. 1  General  

The CiA 402  profi le  defines  optional l y a  posi tion  feedback i n terface.  The  posi tion  feedback 
i n formation  is  accessib le  via  the  network i n terface.  

The  drive  device  may provide  d i g i ta l  i nputs  and  outputs  readable  respectivel y wri table  via  the  
network.  

A.3.5.2  I /O  data  

The used  commun ication  services  for transm i tting  the  pos i ti on  feedback in formation  as  wel l  as  
the  d i g i tal  i nputs  and  outpu ts  are  network technology dependen t.  

A.3.5.3  Parameters  

The parameters  of the  optional  appl ication  functions  FE  are  l i s ted  in  Table  A. 1 1 .  
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Table  A. 1 1  – Optional  appl ication  functions  FE  parameters  

Profi l e  name  Detai l s  Reference   

Posi ti on  actua l  i n ternal  val ue  Object  6063  00h  See  I EC 61 800-7-201  

Veloci ty sensor actual  va l ue  Object  6069  00h  See  I EC 61 800-7-201  

Sensor sel ection  code  Object  606A 00h  See  I EC 61 800-7-201  

Posi ti on  encoder resolu ti on  Object  608F  00h  See  I EC 61 800-7-201  

Veloci ty encoder resol u tion  Object  6090  00h  See  I EC 61 800-7-201  

D ig i ta l  i npu ts  Object  60FD  00h  See  I EC 61 800-7-201  

D ig i ta l  ou tpu ts  Object  60FE  00h  See  I EC 61 800-7-201  

 

A.4  Appl ication  modes  

A.4. 1  General  

The drive  device  compl iant to  the  CiA 402  profi l e  defined  i n  I EC 61 800-7-201  may function  as  
servo  con trol l er,  frequency converter,  or s tepper motor.  I t  shal l  support  one,  and  may support  
several  or a l l  of the  defined  modes  of operation .  Bes ides  those  pre-defined  modes  of 
operation ,  the  user may configure  other appl ication  behavior.  

The  appl ication  modes  supported  are  l i sted  i n  Table  A. 1 2 .  

Table  A. 1 2  – Supported  appl ication  modes  

IEC  61 800-7  appl i cation  mode  Equ ivalent CiA 402  profi l e  terminology 

Torque  con tro l  wi th  optional  feedback Profi l e  torque  mode,   
Cycl i c  sync torque  mode  

Veloci ty preset  Veloci ty mode  

Veloci ty control  wi th  optional  feedback Profi l e  vel oci ty mode,   
Cycl i c  sync vel oci ty mode  

Posi ti on  preset  Profi l e  pos i ti on  mode  

Pos i ti on  control  wi th  optional  feedback I n terpolated  pos i ti on  mode,   
Cycl i c  sync posi ti on  mode  

 

The network communication  messages  used  for the  transm ission  of process  data  are  network 
technology dependent.  They may be  d i fferent for servo  control ler,  frequency i nverter,  and  
stepper motors.  

A.4.2  Torque  control  

A drive  device  i n  CiA 402  profi le  torque  mode  may use  the  process  data  g i ven  i n  Table  A. 1 3  
and  the  configuration  parameters  g iven  i n  Table  A. 1 4.  

Table  A. 1 3  – I /O  data  for profi le  torque mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CiA 402  profi le  terminology 

Command  Controlword  (6040  00h )  

S tatus  S tatusword  (6041  00h )  

Torque  set-poin t  Target torque  (6071  00h )  

Actual  torque  Torque  actual  va l ue  (6077  00h )  
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Table  A. 1 4 – Parameter for profi l e  torque  mode  

Index and  sub-index CiA 402  con figuration  object  

6072  00h  Max torque  

6073  00h  Max current  

6074  00h  Torque  demand  val ue  

6075  00h  Motor rated  cu rren t  

6076  00h  Motor rated  torque  

6078  00h  Cu rren t  actual  va l ue  

6079  00h  DC  l i nk ci rcu i t  vo l tage  

6087  00h  Torque  s l ope  

6088  00h  Torque  profi l e  type  

60E0  00h  Posi ti ve  torque  l im i t  val ue  

60E1  00h  Negati ve  torque  l im i t  val ue  

60F8  00h  Max s l i ppage  

 

A drive  device  i n  C iA 402  cycl ic  sync torque  mode may use  the  process  data  g i ven  i n  
Table  A. 1 5  and  the  configuration  parameters  g i ven  i n  Table  A. 1 6.  

Table  A. 1 5  – I /O  data  for cycl ic  sync torque  mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CiA 402  process  data  

Command  Controlword  (6040  00h )  

S tatus  S tatusword  (6041  00h )  

Torque  set-poin t  Target torque  (6071  00h )  

Actual  torque  Torque  actual  va l ue  (6077  00h )  

 

Table  A. 1 6  – Parameter for cycl ic  sync torque mode  

Index and  sub-index CiA 402  con figuration  object  

6072  00h  Max torque  

6076  00h  Motor rated  torque  

6080  00h  Max motor speed  

60EA 00h  Commutation  ang l e  

60B2  00h  Torque  offset  

60C2  XXh  I n terpolati on  time  period  

 

A.4.3  Veloci ty control  

A drive  device  i n  C iA 402  ve loci ty mode may use  the  process  data  g i ven  i n  Table  A. 1 7  and  
the  configuration  parameters  g i ven  i n  Table  A. 1 8.  
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Table  A. 1 7  – I /O  data  for veloci ty mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CiA 402  profi le  terminology 

Command  Controlword  (6040  00h )  

S tatus  S tatusword  (6041  00h )  

Veloci ty set-poi n t  Target veloci ty (vl )  (6042  00h )  

Actual  vel oci ty  vl  ve loci ty actual  va l ue  (6044  00h )  

 

Table  A. 1 8  – Parameter for veloci ty mode  

Index and  sub-index CiA 402  con figuration  object  

6043  00h  vl  veloci ty demand  

6048  XXh  vl  veloci ty accelerati on  

6049  XXh  vl  veloci ty deceleration  

604A XXh  vl  veloci ty qu ick stop  

604B  XXh  vl  set-poi n t  factor 

604C XXh  vl  d imension  factor 

6050  00h  vl  slow down  time  

6051  00h  vl  qu ick stop  time 

 

A drive  device  i n  CiA 402  profi le  veloci ty mode  may use  the  process  data  g iven  i n  Table  A. 1 9  
and  the  configuration  parameters  g iven  i n  Table  A.20.  

Table  A. 1 9  – I /O  data  for profi le  veloci ty mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CiA 402  process  data  

Command  Controlword  (6040  00h )  

S tatus  S tatusword  (6041  00h )  

Veloci ty set-poi n t  Target veloci ty (pv)  (60FF  00h )  

Actual  vel oci ty  Veloci ty actual  val ue  (606C 00h )  
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Table  A.20  – Parameter for profi l e  veloci ty mode  

Index and  sub-index CiA 402  con figuration  object  

6069  00h  Veloci ty sensor actual  va l ue  

606A 00h  Sensor sel ection  mode  

606B  00h  Veloci ty demand  value  

606D  00h  Veloci ty window 

606E  00h  Veloci ty window time  

606F  00h  Veloci ty th reshold  time  

60F8  00h  Max s l i ppage  

6071  00h  Target  torque  

6072  00h  Max torque  

607E  00h  Polari ty  

607F  00h  Max motor veloci ty  

6080  00h  Max motor speed  

6083  00h  Profi l e  acceleration  

6084  00h  Profi l e  decel eration  

6085  00h  Qu ick stop  decel eration  

6086  00h  Moti on  profi l e  type  

 

A drive  device  i n  CiA 402  cycl ic sync ve loci ty mode may use  the  process  data  g iven  i n  
Table  A. 21  and  the  configuration  parameters  g i ven  i n  Table  A. 22.  

Table  A.21  – I /O  data  for cycl ic sync veloci ty mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CiA 402  process  data  

Command  Controlword  (6040  00h )  

S tatus  S tatusword  (6041  00h )  

Veloci ty set-poi n t  Target veloci ty (pv)  (60FF  00h )  

Actual  vel oci ty  Veloci ty actual  val ue  (606C 00h )  
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Table  A.22  – Parameter for cycl ic  sync veloci ty mode  

Index and  sub-index CiA 402  con figuration  object  

605A 00h  Qu ick stop  option  code  

6069  00h  Veloci ty sensor actual  val ue  

6062  00h  Posi ti on  demand  value  

6063  00h  Posi ti on  actua l  i n ternal  va l ue  

6072  00h  Max torque  

6076  00h  Motor rated  torque  

6077  00h  Torque  actual  val ue  

607E  00h  Polari ty  

6080  00h  Max motor speed  

6085  00h  Qu ick stop  decel eration  

6086  00h  Moti on  profi l e  type  

60B1  00h  Veloci ty offset  

60B2  00h  Torque  offset  

60C2  XXh  I n terpolati on  time  period  

 

A.4.4  Position  control  

A drive  device  i n  C iA 402  profi l e  pos i ti on  mode may use  the  process  data  g i ven  i n  Table  A. 23  
and  the  configuration  parameters  g iven  i n  Table  A.24.  

Table  A.23  – I /O  data  for profi le  posi tion  mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CiA 402  profi le  terminology 

Command  Controlword  (6040  00h )  

S tatus  S tatusword  (6041  00h )  

Posi ti on  set-poi n t  Target posi ti on  (607A 00h )  

Actual  posi ti on  Posi ti on  actua l  val ue  (6064  00h )  
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Table  A.24  – Parameter for profi l e  posi tion  mode  

Index and  sub-index CiA 402  con figuration  object  

607B  XXh  Posi ti on  range  l im i t  

607D  XXh  Software  pos i ti on  l im i t  

607E  00h  Polari ty  

607F  00h  Max profi l e  veloci ty  

6080  00h  Max motor speed  

6081  00h  Profi l e  vel oci ty  

6082  00h  End  veloci ty  

6083  00h  Profi l e  acceleration  

6084  00h  Profi l e  decel eration  

6085  00h  Qu ick stop  decel eration  

6086  00h  Moti on  profi l e  type  

60C5  00h  Max accel erati on  

60C6  00h  Max decelerati on  

 

A drive  device  i n  C iA 402  i n terpolated  pos i ti on  mode may use  the  process  data  g i ven  i n  
Table  A. 25  and  the  configuration  parameters  g i ven  i n  Table  A. 26.  

Table  A.25  – I /O  data  for in terpolated  position  mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CiA 402  object  

Command  Controlword  (6040  00h )  

S tatus  S tatusword  (6041  00h )  

Posi ti on  set-poi n t  Posi ti on  demand  value  (6062  00h )  

Actual  posi ti on  Posi ti on  actua l  i n ternal  va l ue  (6063  00h )  

 

Table  A.26  – Parameter for in terpolated  position  mode  

Index and  sub-index CiA 402  con figuration  object  

606A 00h  Sensor sel ection  code  

607F  00h  Max profi l e  veloci ty  

608F  XXh  Posi ti on  encoder resol u ti on  

6090  XXh  Veloci ty encoder resol u ti on  

6091  XXh  Gear rati o  

6092  XXh  Feed  constant  

60C0  00h  I n terpolati on  sub  mode  select  

60C1  XXh  I n terpolati on  data  record  

60C2  XXh  I n terpolati on  time  period  

60C3  XXh  I n terpolati on  sync defi n i ti on  

60C4  XXh  I n terpolati on  data  confi gu rati on  

60C5 00h  Max accel erati on  

60C6  00h  Max decelerati on  
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A d rive  device  i n  C iA 402  cycl ic sync posi tion  mode may use  the  process  data  g i ven  i n  
Table  A. 27  and  the  configuration  parameters  g i ven  i n  Table  A. 28.  

Table  A.27  – I /O  data  for cycl ic sync position  mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CiA 402  object  

Command  Controlword  (6040  00h )  

S tatus  S tatusword  (6041  00h )  

Posi ti on  set-poi n t  Target posi ti on  (607A 00h )  

Actual  posi ti on  Posi ti on  actua l  val ue  (6064  00h )  

 

Table  A.28  – Parameter for cycl ic  sync position  mode  

Index and  sub-index CiA 402  con figuration  object  

605A 00h  Qu ick stop  option  code  

6063  00h  Posi ti on  actua l  i n ternal  va l ue  

6065  00h  Fol l owing  error wi ndow 

6066  00h  Fol l owing  error t ime  ou t  

6069  00h  Veloci ty sensor actual  val ue  

606C 00h  Veloci ty actual  va l ue  

6072  00h  Max torque  

6076  00h  Motor rated  torque  

6077  00h  Torque  actual  val ue  

607B  XXh  Posi ti on  range  l im i t  

607D  XXh  Software  pos i ti on  l im i t  

607E  00h  Polari ty  

6080  00h  Max motor speed  

6085  00h  Qu ick stop  decel eration  

6086  00h  Moti on  profi l e  type  

60B0  00h  Posi ti on  offset  

60B1  00h  Veloci ty offset  

60B2  00h  Torque  offset  

60C2  XXh  I n terpolati on  time  period  

60F4  00h  Fol l owing  error actual  val ue  

60FA 00h  Control  effort  
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Annex B  
(normative)  

 
Mapping  to profi le  CIP  Motion™  

B.1  Overview 

This  annex describes  the  mapping  of CIP  Motion  d rive  profi l e  attributes  to  the  generic power 
d ri ve  system  (PDS)  i n terface.  

Terms and  defin i ti ons  of the  CIP  Motion  d ri ve  profi l e  are  mapped  to  I EC  61 800-7  terms  as  
speci fied  i n  Table  B. 1 .  

Table  B . 1  – Profi le  specific terms  

IEC  61 800-7  term  CIP  Motion  term  Reference  

I /O  data  Cycl i c  Data  a  See  I EC 61 800-7-202  

Command  Axis  Control  See  I EC 61 800-7-202  

Set-poin t  Command  Data  See  I EC 61 800-7-202  

Status  Axis  State  (+  Axi s  S tatus)  See  I EC 61 800-7-202  

Actual  val ue  Actual  Data  See  I EC 61 800-7-202  

a   Both  synch ron ized  or u nsynch ron i zed .  

 

B.2  Mapping  of general  archi tecture  

B.2. 1  Typical  structure  of au tomation  systems  

The CIP Motion  device  profi le  i s  an  extens ion  of the  CIP  services  and  protocol ,  provid ing  a  
common  appl ication  l evel  i n terface  to  a  wide  variety of motion  con trol  devices  that  are  
common  to  i ndustria l  au tomation .  

The  behavior of a  CIP  Motion  compl ian t d ri ve  i s  con trol led  through  a  s ing le  cycl ic b i -
d i rectional  CIP  Motion  I /O  Connection  between  a  con trol l er and  the  d ri ve.  The  connection  
data  structure  i s  flexib le  i n  both  s i ze  and  con ten t,  wh ich  i s  sole l y determ ined  by i n formation  
res ident i n  the  packet header.  The  CIP  Motion  I /O  Connection  data  structure  consists  of a  
h igh  priori ty Cycl ic  Data  Channel ,  a  med ium  priori ty Event Data  Channel ,  and  a  low priori ty 
service  channel  (see  F igu re  B. 1 ).  Drive  d iagnostics,  commission ing  operations,  and  
parameter configuration  are  a l l  hand led  by the  service  channel ,  reg istration  and  hom ing  
even ts  are  hand led  by the  event channel ,  and  rea l  t ime cri tica l  data,  such  as  Command  Data  
and  Actual  Data,  i s  exchanged  between  the  d ri ve  and  control l er via  the  Cycl ic Data  Channel .  
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Figure B. 1  – CIP  Motion  I /O  Connection  data structure  

B.2.2  Structure  of the  log ical  PDS  

The object structure  of the  log ical  PDS  used  i n  the  CIP  Motion  d ri ve  profi l e  i s  shown  i n  
F igure  B. 2.  

 

Figure B.2  – Object structure  of the  log ical  PDS  

The Unconnected  Message Manager i s  responsib le  for rou ting  al l  unconnected  CIP  service  
requests  to  the  targeted  obj ect  in  the  PDS.  These  common  CIP  services  i nclude,  bu t  are  not 
l im i ted  to,  Get_Attribute,  Reset,  and  Forward_Open  services.  

The  I denti ty Object conta ins  a l l  pertinen t i n formation  about the  phys ica l  d ri ve,  i nclud ing  the  
Device  ID ,  Product ID ,  and  fi rmware  revis ion .  
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The  Time Sync Object (see  I EC  61 1 58-5-2  and  I EC 61 1 58-6-2)  embod ies  the  time 
synchron ization  functional i ty of the  d ri ve  that a l l ows  the  d rive’s  l ocal  cl ock to  be  accuratel y 
synchron ized  wi th  a  d i stributed  System  Clock.  D i fferent l evels  of t ime synchron ization  
precis ion  are  supported  by the  commun ication  protocol  depend ing  on  the  implementation .  
Th is  i ncludes  the  case  where  there  is  no  time synchron ization  capabi l i ty wi th in  the  d ri ve.  

The  Motion  Device  Axis  Object i ncludes  the  Communication  FE,  Device  con trol  FE,  and  Basic 
dri ve  FE  behavior.  A un ique  Motion  Device  Axis  Object i nstance  i s  created  for each  phys ica l  
axis  associated  wi th  a  g i ven  dri ve  network node  and  on l y one  CIP  Motion  I /O  Connection  is  
created  for each  dri ve  node.  Th is  means  that  the  CIP  Motion  I /O  Connection  shal l  conta in  a  
b lock of data  for each  axis  i nstance  i n  a  mu l ti -axis  d ri ve.  

The  Other i n terface  FE  cou ld  be  any add i tional  non -CIP  i n terface  protocol  to  the  d rive,  
typ ical l y i ncluded  to  support a  d rive  speci fic eng ineering  tool .  Such  an  i n terface  i s  optional  
and  not  wi th in  the  scope of th is  part  of I EC  61 800-7.  

B.2.3  Use cases  of the  PDS  

B.2.3. 1  General  

With  the  CIP  Motion  d ri ve  profi l e,  use  case  actors  perform ing  eng ineering  tasks  (configuration  
and  d iagnostics)  and  operation-control  (real -time  con trol ,  command ,  actual ,  and  status  data)  
u ti l i ze  the  same CIP  Motion  I /O  Connection .  Wh i le  the  connection  i tsel f i s  cycl i c i n  nature,  the  
two data  channels  wi th in  the  connection  data  s tructure  have  d i fferent priori ty l evels.  

B.2.3.2  Use case  Engineering  

The commission ing ,  configuration ,  d iagnostic,  and  main tenance tasks  associated  wi th  the  
eng ineering  use  case  typ ical l y use  the  service  channel  of the  CIP  Motion  I /O  Connection .  Th is  
i s  a  l ower priori ty data  channel  where  CIP  service  requests  and  responses  are  exchanged  
between  the  control ler and  the  targeted  dri ve.  Lower priori ty impl ies  that the  d ri ve  is  not  
ob l i gated  to  process  the  service  request wi th in  one  cycl ic  update  period .  

The  Motion  Device  Axis  Object supports  a  variety of CIP  services  that a l low eng ineering  use  
case  actors  to  read  and  wri te  obj ect parameters  and  i n i ti ate  commission ing  operations.  The  
CIP  Motion  d ri ve  profi le  defines  these  CIP  services  i n  deta i l  and  a lso  provides  the  semantics  
of a l l  parameters  (attributes)  conta ined  i n  the  Motion  Device  Axis  Object.   

B.2.3.3  Use case  Operation-control  

The cri tical  real -time data  exchange  associated  wi th  the  operation -control  use  case  i s  hand led  
by the  h i gh  priori ty cycl ic  channel  of the  CIP  Motion  I /O  Connection .  H igher priori ty impl ies  
that the  d ri ve  and  control ler devices  are  obl i gated  to  process  the  cycl ic  channel  data  wi th in  
one  cycl ic  update  period .  Fai l u re  to  do  so  cou ld  even tual l y l ead  to  a  connection  fau l t.  

The  state  of a  d ri ve  axis  i s  control led  via  b i ts  i n  the  Axis  Con trol  data  element and  mon i tored  
via  b i ts  i n  the  Axis  State  data  e lement that are  standard  e lements  of the  cycl ic  data  channel .  
One  or more  Command  and  Actual  va lues  can  be  i ncluded  in  the  associated  cycl ic  data  
channel  to  control  and  mon i tor axis  motion .  The  speci fic Command  and  Actual  va lues  passed  
are  determ ined  by the  Command  Data  Set and  Actual  Data  Set parameters  passed  as  part of 
the  cycl ic  data  connection  header.  Th is  a l l ows  the  conten ts  of the  rea l -time  data  to  be  a l tered  
on-the-fl y and  synchronousl y wi th  changes  to  the  d ri ve’s  control  mode.  
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B.3  Functional  elements  

B.3. 1  Device  identi fication  FE  

B.3. 1 . 1  General  

Parameters  of the  Device  i den ti fication  FE  are  defined  as  part of the  CIP  I den ti ty Object.  

B.3. 1 .2  Parameters  

Parameters  of the  Device  i den ti fication  FE  i n  the  CIP  Motion  d ri ve  profi l e  are  mapped  to  
I EC 61 800-7  parameters  as  speci fied  i n  Table  B .2 .  

Table  B .2  – Mapping  of parameters  for the  Device  i denti fication  FE  

Name  Profi le  name  Detai ls  Reference  

Profi l e  I D   – – – 

Manufactu rer I D  Vendor I D  I den ti ty Obj ect,  Attr I D  =  1  See  I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2, I EC 61 1 58-6-2  

Product  I D  Device  Type  I den ti ty Obj ect,  Attr I D  =  2  See  I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2, I EC 61 1 58-6-2  

Product Code  I den ti ty Obj ect,  Attr I D  =  3  See  I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2, I EC 61 1 58-6-2  

Serial  number Serial  Number I denti ty Obj ect,  Attr I D  =  6  See  I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2, I EC 61 1 58-6-2  

Hardware  revi s i on  – – – 

Software  revi s i on  – – – 

Tag  – – – 

Location  – – – 

Revis ion  coun ter Revis ion  
 Maj or Revis ion  
 M inor Revis ion  

I denti ty Obj ect,  Attr I D  =  4  See  I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2, I EC 61 1 58-6-2  

– Product  Name I den ti ty Obj ect,  Attr I D  =  7  See  I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2, I EC 61 1 58-6-2  

 

B.3.2  Device control  FE  

B.3.2. 1  General  

The Motion  Device  Axis  Object state  mach ine  fol l ows  the  basic pri nciples  of operation  
ou tl ined  i n  the  generic  PDS  Device  control  FE.  

B.3.2.2  I /O  data  

The state  of the  d ri ve  axis  i s  i nd icated  by the  Axis  State  attribu te  and  by b i ts  defi ned  i n  the  
Axis  Status  attribu te  (see  Table  B . 3).  I t  i s  con trol led  the  Axis  Control  e l ement of the  Cycl ic 
Data  Header (see  Table  B. 4) .  These  data  are  passed  via  the  cycl ic  data  channel  of the  CIP  
Motion  I /O  Connection .  
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Table  B .3  – Mapping  of status  values  for the  Device control  FE  

Name  Profi le  name  Detai l s   Reference  

Fau l ted  Maj or Fau l ted  Axis  S tate,  val ue  8  See  I EC 61 800-7-
202: 201 5,  7 . 3. 1 3. 1  

Warn ing  Alarm  (m inor fau l t)  Axis  S tatus,  b i t  1  See  I EC 61 800-7-
202: 201 5,  7 . 3 . 1 3. 2 . 1  

 

Table  B .4 – Mapping  of command  values  for the  Device control  FE  

Name  Profi le  name  Detai l s   Reference  

Reset Fau l t  Fau l t  Reset  Request  Axis  Control ,  val ue  6  See  I EC 61 800-7-
202: 201 5,  6 . 4. 3. 3 . 3  

 

B.3.2.3  States  

The bas ic  state  model  of a  d ri ve  axis  i s  shown  i n  F igure  B . 3.  

 

Figure B.3  – Motion  Device Axis  Object  state  mach ine  

When  a  d rive  axis  experiences  a  major or m inor fau l t cond i ti on ,  a  configurable  fau l t  action  i s  
appl ied  by the  d rive  (major fau l t)  or the  con trol ler (m inor fau l t)  to  stop  the  axis .  Th is  
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trans i ti onal  state  of the  axis  i s  ca l led  the  Aborting  state.  Once the  stopping  process  i s  
complete,  the  axis  enters  the  Fau l ted  state  and  remains  i n  that s tate  unti l  an  expl ici t  Fau l t  
Reset command  i s  g iven .  After execution  of a  Fau l t Reset,  assum ing  there  are  no  persisten t 
fau l t  cond i ti ons,  the  axis  trans i ti ons  to  one  of the  Standby states.  

I n  the  CIP  Motion  d rive  profi l e,  warn ings  are  ca l l ed  a larms.  Un l ike  fau l ts ,  a l arms  do  not 
d i rectl y i n i ti ate  any action ;  a larm  bi ts  au tomatical l y cl ear when  the  a larm  cond i ti on  i s  
e l im inated .  Cond i tions  wi th in  the  d rive,  ca l l ed  exceptions,  can  be  configured  to  generate  
e i ther a  fau l t,  or an  a larm,  or i gnored  completel y.   

A more  detai l ed  description  of the  d ri ve  axis  states  can  be  found  in  I EC  61 800-7-202.  

B.3.2.4  Parameters  

Add i tional  attributes  are  defined  i n  the  CIP  Motion  d ri ve  profi le  to  further d iagnose the  fau l t or  
a larm  cond i tion .  The  most common  of these  are  speci fi ed  i n  Table  B .5.  

Table  B .5 – Mapping  of parameters  for the  Device  control  FE  

Name  Profi l e  name  Detai ls   Reference  

Fau l t  Axis  Fau l t  Type  Enumeration  that  speci fi es  the  
source  of a  fau l t  cond i ti on  or a  
fau l t  cl eari ng  even t i n  an  axi s  
fau l t  l og  record  

See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3 . 1 5  

Axis  Fau l t  Code   When  the  Axis  Fau l t  Type  i s  
non -zero,  enumeration  that  
speci fi es  the  b i t  n umber of a  
fau l t  cond i ti on  i n  an  axi s  fau l t  
l og  record .  

When  the  Axis  Fau l t  Type  i s  
zero,  enumerati on  that  i nd icates  
the  sou rce  of a  fau l t  cl eari ng  
even t  

See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3. 1 5  

Axis  Fau l t  Sub  Code  Enumeration  that  provi des  
add i ti onal  detai l  for some fau l t  
cond i ti ons  i n  an  axi s  fau l t  l og  
record  

See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3 . 1 5  

Warn ing  Axis  Alarm  Type  Enumeration  that  speci fi es  the  
source  of an  a l arm  cond i ti on  i n  
an  axi s  a l arm  l og  record  

See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3 . 1 5  

Axis  Alarm  Code  Enumeration  that  speci fi es  the  
b i t  number of an  a l arm  cond i ti on  
i n  an  axi s  a l arm  l og  record  

See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3. 1 5  

Axis  Alarm  Sub  Code  Enumeration  that  provi des  
add i ti onal  detai l  for some alarm  
cond i ti ons  i n  an  axi s  a l arm  l og  
record  

See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3. 1 5  

 

B.3.3  Commun ication  FE  

B.3.3. 1  General  

Generic PDS states  of limited communication  and  normal communication  map d i rectl y to  CIP  
Motion  d rive  profi l e  states  Remote  Control  and  Local  Control .  The  CIP  Remote  Mode  b i t  i s  
used  to  trans i tion  the  d ri ve  communications  node  between  the  remote  and  local  states.  CI P  
Motion  d ri ve  profi l e  a lso  supports  the  synchronized s tate  and  a  command  b i t  to  request d rive  

node  synchron ization  i f i t  i s  requ ired .  
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B.3.3.2  I /O  data  

The state  of the  d ri ve  axis  Commun ication  FE  is  i nd icated  by b i ts  defined  i n  the  Node Status  
attribu te  (see  Table  B. 6  and  Table  B . 8).  Th is  attribute  i s  passed  in  the  CIP  Device-to-
Control l er Connection  Header.  

The  state  of the  d ri ve  axis  Communication  FE  i s  con trol l ed  by b i ts  defined  i n  the  Node  Control  
attribu te  (see  Table  B .7  and  Table  B. 9).  Th is  attribu te  is  a lso  passed  i n  the  CIP  Control ler-to-
Device  Connection  Header.  

NOTE  CIP  Moti on  uses  the  concept of Remote/Local  Control  at  the  Commun ication  FE  l evel  to  d eterm ine  wh ich  
i n terface  i s  i n  con trol  of the  d ri ve.  For mu l ti -axi s  d ri ve  pl atforms wi th  one  Commun ication  FE ,  th i s  i s  preferred  over 
a  per axi s  d ri ve  FE  Remote/Local  implementation .  Other than  the  name,  CIP  Remote/Local  behavi or i s  i denti cal  to  
normal/limited communication  as  defi ned  i n  5 . 3 .  

Table  B .6  – Mapping  of status  values  for the  Communication  FE  

Name  Profi l e  name  Detai ls   Reference  

Normal  commun ication  Remote  Modea  Node  Status,  b i t  0  set  See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 2  

a   See  Note  i n  th i s  subcl ause.  

 

Table  B.7  – Mapping  of command  values  for the  Communication  FE  

Name  Profi le  name  Detai l s   Reference  

Stop  commun ication  Mode  Control  
(Loca l  Mode  Request)a  

Node  Control ,  b i t  0  cl ear See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 1  

Run  commun ication  Mode  Control  
(Remote  Mode  Request)a  

Node  Control ,  b i t  0  set  See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 1  

a   See  Note  i n  th i s  subcl ause.  

 

Table  B .8  – Mapping  of status  values  for the  optional  Communication  FE  

Name  Profi l e  name  Detai l s   Reference  

Synchron i zed  Sync Mode  Node  Status ,  b i t  1  set  See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 2  

 

Table  B .9  – Mapping  of command  values  for the  optional  Communication  FE  

Name  Profi l e  name  Detai l s   Reference  

Synchron i ze  Sync Control  
(Synch ronous  Mode  
Request)  

Node  Control ,  b i t  1  set  See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 1  

Do  not  synch ron ize  Sync Control  
(Asynch ronous  Mode  
Request)  

Node  Control ,  b i t  1  cl ear See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 1  

 

B.3.3.3  States  

When  beg inn ing  the  connection  i n i tia l i zation  process  the  CIP  Motion  I /O  Connection  s tate  as  
i nd icated  by the  Node Status  attribute  i s  Remote  Mode  and  Asynchronous  Mode.  When  the  
Time Sync Object has  determ ined  that the  PDS clock has  been  fu l l y synchron ized ,  the  
connection  s tate  can  trans i tion  from  Asynchronous  Mode to  Synchronous  Mode when  
requested  by the  con trol l er via  the  Node  Control  e l ement.  
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I f the  state  of the  connection  s tate  transi tions  from  Remote  Mode to  Local  Mode,  the  
Synchronous/Asynchronous  Mode state  mach ine  i s  no  l onger appl icable.  

I f Synchron ization  is  requested  via  the  Node  Control  e lement,  and  the  d ri ve  cannot 
successfu l l y trans i ti on  to  the  Synchron ized  state,  a  Node  Fau l t  i s  generated .  

B.3.3.4  Parameters  

No speci fic tim ing  parameters  are  requ ired  to  establ ish  the  CIP  Motion  I /O  Connection  other 
than  the  update  period  of the  connection ,  as  establ ished  by the  Control l er Update  Period .  Th is  
attribute  value  i s  embedded  in  the  connection  data  structure  i tsel f a l l owing  the  connection  
update  period  to  be  changed  during  operation .  

Communication  node  addressing  i s  network speci fic and  hand led  by the  appl icable  network 
speci fic L ink Object defined  by the  CIP  services  and  protocol .  

B.3.4  Basic  d rive  FE  

B.3.4. 1  General  

As noted  above,  the  Basic d ri ve  FE  behavior i s  governed  by the  Motion  Device  Axis  state  
model  of the  Motion  Device  Axis  Object  as  shown  i n  F igure  B. 3.  

B.3.4.2  I /O  data  

The axis  state  is  con trol l ed  by the  Axis  Control  word  i n  the  CIP  Motion  con trol ler-to-device  
connection  (see  Table  B . 1 1 )  and  i nd icated  by the  Axis  State  word  i n  the  CIP  Motion  device-to-
con trol l er connection  (see  Table  B. 1 0).  The  optional  generic PDS states  of “ local  
con trol /remote  con trol ”  are  not expl ici tl y supported  by the  d rive  state  model .  When  the  CIP  
Motion  I /O  Connection  i s  establ ished  and  i n  the  Remote  Control  commun ications  state,  a l l  
axis  i nstances  associated  wi th  the  d ri ve  node  are  exclus ivel y con trol l ed  via  the  CIP  Motion  I /O  
Connection  and  NOT the  l ocal  i n terface.  There  i s  no  mechan ism  for the  CIP  con trol ler to  force  
the  d ri ve  FE  to  re l inqu ish  con trol  of a  speci fic Motion  Device  Axis  Object i nstance  to  a  l ocal  
d ri ve  i n terface.   

I n  Table  B . 1 0  and  Table  B. 1 1 ,  on l y the  attribu tes  that map  to  the  states  defined  i n  
I EC 61 800-7  are  l i sted .  

Table  B . 1 0  – Status  values  for the  Basic  drive  FE  

Name  Profi l e  name  Detai ls  Reference  

Operati ng  Runn ing  Axis  S tate,  val ue  4  See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3 . 1 3. 1  

Control  Mode  I nd icates  the  cu rrent  
d ri ve  Appl i cation  Mode.  

See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3 . 2 . 2 . 1  

 

Table  B . 1 1  – Command  values  for the  Basic  d rive  FE  

Name  Profi l e  name  Detai ls   Reference  

Operate  Enabl e  Request  Axis  Control ,  va l ue  1  See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
6 . 4. 3. 3. 3  

Control  Mode  Determ ines  the  d ri ve  
Appl i cation  Mode  

See  I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3 . 2 . 2 . 1  
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B.3.4.3  States  

I n  general ,  Motion  Device  Axis  Object state  changes  are  i n i tiated  by setti ng  b i ts  i n  the  Axis  
Control  e lemen t of the  CIP  Motion  control ler-to-device  connection .  For more  detai l s  on  the  
various  states  compris ing  the  Motion  Device  Axis  Object state  model ,  refer to  the  Motion  
Device  Axis  Object  speci fication  (see  I EC  61 800-7-202).  

B.3.4.4  Parameters  

With in  the  Runn ing  state,  the  d ri ve’s  behavior i s  governed  by the  Con trol  Mode attribute  that  
i s  passed  as  part  of the  CIP  Motion  I /O  Connection  data.  The  enumerated  Control  Modes  l i ne  
up  closel y wi th  the  Appl ication  Modes  defined  in  I EC 61 800-7-1 .  Va lues  for the  Control  Mode  
attribute  are  speci fied  i n  Table  B. 1 2 .  

Table  B . 1 2  – Drive  Control  Mode values  for the  Basic  drive  FE  

Attribute  name  Description  of attribu te  Semantics  of values  

Axis  Control  Mode  Enumerated  code  that  determ ines  
the  speci fi c  dynam ic behavi or of 
the  motor that  the  d ri ve  i s  to  
con trol .  These  con trol  modes  are  
fu rther speci fi ed  i n  I EC 61 800-7-
202.  

0  =  no  contro l  

1  =  pos i ti on  con trol  

2  =  ve loci ty con trol  

3  =  accelerati on  con trol  

4  =  torque  control  

5  to  1 5  =  (reserved)  

 

Un l ike  many dri ve  profi l es,  the  contents  of the  I /O  data  exchanged  between  the  control ler and  
the  d ri ve,  i . e.  cycl ic data,  i s  not impl ici tl y determ ined  by the  appl ication  mode or operating  
mode  of the  d ri ve,  bu t rather expl ici tl y determ ined  by Command  Data  Set,  Actual  Data  Set,  
and  Status  Data  Set attribu tes.  These  attributes  are  establ ished  by the  control ler and  passed  
as  part of the  CIP  Motion  I /O  Connection  header.  Us ing  th is  mechan ism ,  the  conten ts  of the  
various  data  sets  may be  changed  at  any time during  d ri ve  operation .  

The  Command  Data  Set attribu te  found  i n  the  con trol l er-to-device  connection  data  header 
i denti fies  the  set-poin ts  that  are  contained  i n  the  connection ’s  Cycl ic Data  B lock.  Th is  b i t  
mapped  value  has  a  b i t  defined  for each  possible  real - time command  reference (see  
Table  B. 1 3) .  Command  Data  appears  i n  the  same order i n  the  Command  Data  Set as  the  b i t  
numbers.  

NOTE  1  Command  Posi ti on  wou l d  appear before  Command  Torque  i n  the  rea l -time  data  structure  i f both  b i ts  
were  set.  

When  mu l ti p le  Command  Data  values  are  provided  i n  the  connection ’s  Cycl ic Data  B lock,  
i nner l oop  Command  Data  va lues  are  used  as  i nput for feed  forward  operations  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 76  – I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  

 

Table  B. 1 3  – Command  Data Set  values  for the  Basic  d rive  FE  

Bi t  Command  Data  el ement produced  

0  Command  Posi ti on  

1  Command  Veloci ty  

2  Command  Acceleration  

3  Command  Torque  

4  (Reserved)  

5  (Reserved)  

6  Unwind  Cycl e  Count  

7  Posi ti on  D i sp lacement  

 

The Actual  Data  Set attribu te  found  i n  the  device-to-control l er connection  data  header 
i denti fies  the  Actual  Data  values  that are  conta ined  i n  the  connection ’s  Cycl ic  Data  B lock.  
Th is  b i t  mapped  value  has  a  b i t  defined  for each  poss ib le  rea l -time Actual  Data  attribu te  that  
i s  to  be  included  in  the  Actual  Data  Set of the  device-to-control l er connection ’s  Cycl ic Data  
B lock for the  next update  (see  Table  B . 1 4) .  Actual  data  appears  i n  the  same order as  the  b i t  
numbers.  

NOTE  2  Actual  Pos i ti on  wou l d  appear before  Actual  Acceleration  i n  the  real -time  data  s tructu re  i f both  b i ts  were  
set.  

Table  B . 1 4  – Actual  Data Set values  for the  Basic  d rive  FE  

Bi t  Actual  Data  elemen t produced  

0  Actual  Posi ti on  

1  Actual  Veloci ty  

2  Actual  Accelerati on  

3  (Reserved)  

4  (Reserved)  

5  (Reserved)  

6  Unwind  Cycl e  Count  

7  Pos i ti on  Di sp lacement  

 

This  b i t-mapped  Status  Data  Set con ta ins  b i ts  that determ ine  the  con ten ts  of the  Status  Data 
Set of the  device-to-control ler connection ’s  I nstance  Data  B lock i n  the  next update  (see  
Table  B. 1 5) .  S tatus  data  appears  i n  the  same order as  the  b i t  numbers.  

NOTE  3  Dri ve  S tatus  wou l d  appear before,  for example,  Fau l t  H i story data  i n  the  cycl i c  data  structu re  after the  
Actual  Data  Set.  

The defin i tions  of each  of these  Status  Data  E lements  can  be  found  by looking  up  the  
correspond ing  Motion  Device  Axis  Object attribute  speci fication  (see  I EC  61 800-7-202).  
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Table  B. 1 5  – Status  Data Set values  for the  Basic  drive  FE  

Bi t  Status  Data  E lemen t produced  

0  Axis  Fau l t  Type  
Axis  Fau l t  Code  
Axis  Fau l t  Sub  Code  
Axis  Fau l t  Action  
Axis  Fau l t  Time  Stamp 

1  Axis  Alarm  Type  
Axis  Alarm  Code  
Axis  Alarm  Sub  Code  
Axis  Alarm  State  
Axis  Alarm  Time  Stamp 

2  Axis  S tatus  
Axis  S tatus  – Mfg  

3  Axis  I /O  Status  
Axis  I /O  Status  – Mfg  

4  Axis  Safety S tatus  
Axis  Safety S tatus  – Mfg  
Axis  Safety S tate  
Pad  

5  (Reserved)  

6  (Vendor speci fi c)  

7  (Vendor speci fi c)  

 

I t  i s  the  responsibi l i ty of the  control l er to  provide  the  correct data  set configuration  based  on  
the  se lected  Control  Mode.  

Obvious l y i f pos i ti on  control  mode was  selected ,  the  con trol l er shou ld  send  the  posi tion  
command  reference and  set the  correspond ing  Command  Posi ti on  b i t  i n  the  Command  Data  
Set attribute.   

For more  deta i l  on  the  parameters  associated  wi th  the  CIP  Motion  Device  Axis  Object state  
model ,  refer to  the  CIP  Motion  Device  Axis  Object speci fication  (see  I EC  61 800-7-202) .  

B.4 Appl ication  modes  

B.4. 1  General  

CIP Motion  defines  a  set of con trol  modes  that define  the  equ ivalent of a  PDS appl ication  
mode  and  have  s im i lar behavior (see  Table  B. 1 6).  

Relevan t CIP  Motion  control  modes  for the  PDS  are:  Pos i tion  Control ,  Veloci ty Con trol ,  and  
Torque  Control .  The  PDS Appl ication  modes  that  speci fy a  preset,  or index in to  a  d ri ve  based  
data  table,  are  hand led  i n  CIP  via  expl ici t  service  requests  over Service  Data  Channel  to  a  
d ri ve  based  motion  p lanner.  Since  th is  i s  not i ndexing  per se ,  th is  appl ication  mode  is  marked  

as  not  used  i n  Table  B. 1 6.  
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Table  B . 1 6  – Supported  appl ication  modes  

IEC  61 800-7  appl i cation  mode Equ ivalent CIP  Motion  profi le  terminology 

Torque  preset Not  used  

Torque  con tro l  Torque  Control  

Torque  con tro l  wi th  vel oci ty feedback Torque  Control  

Veloci ty preset  Not  used  

Veloci ty control  Veloci ty Control  

Veloci ty control  wi th  pos i ti on  feedback Veloci ty Control  

Posi ti on  preset  Not  used  

Posi ti on  control  Posi ti on  Control  

 

Table  B. 1 7  summarizes  the  generic PDS Appl ication  Modes  avai lable  i n  the  CIP  Motion  d ri ve  
profi le  and  the  equ ivalen t  CIP  Motion  Con trol  Mode settings  and  Set-poin ts .  

Table  B . 1 7  – Set-point values  for the  generic  appl ication  modes  

Generi c  PDS  
Appl ication  Mode  

CIP  Motion   
Control  Mode  

CIP  Motion   
Set-poin t  

Functions  i n  the  PDS  

Torque  con tro l  Torque  Command  Torque  Open  torque  con tro l  l oop.  Add i ti onal l y,  a  measured  
or estimated  feedback value(s)  i s  (are)  provided .  

Torque  con tro l  wi th  
vel oci ty feedback 

Torque  Command  Torque  Closed  torque  con trol  l oop.  Add i ti onal l y,  a  
measured  or estimated  feedback value(s)  i s  (are)  
provi ded .  

Veloci ty preset  Not  used  Not  used  – 

Veloci ty control  Veloci ty  Command  Veloci ty  Open  ve loci ty and  torque  control  l oop.  Add i ti onal l y,  
a  measured  or estimated  feedback value  i s  
provi ded .  

Veloci ty control  wi th  
posi ti on  feedback 

Veloci ty  Command  Veloci ty  Closed  ve loci ty and  torque  con trol  l oop.  
Add i ti onal l y,  a  measured  or est imated  feedback 
val ue  i s  provided .  

Posi ti on  preset  Not  used  Not  used  – 

Posi ti on  con trol  Posi ti on  Command  Posi ti on  Open  or cl osed  torque,  veloci ty  and  pos i ti on  
con trol  l oop  i n  the  d ri ve  wi th  (or wi thou t)  sensor 
feedback.  

 

The CIP  Motion  d rive  profi l e  does  not support the  concept of standard  messages,  wi th  fixed  
set-poin t and  actual  data  con tent based  on  the  appl ication  mode.  I nstead ,  the  conten t of CIP  
Motion  I /O  Connection  data  structure  is  freel y configurable  and  establ ished  by the  con trol ler 
(see  B. 3. 4 . 4) .  

B.4.2  Torque  control  

The  torque  con trol  speci fi c I /O  data  is  g iven  in  Table  B. 1 8.  
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Table  B . 1 8  – I /O  data  for profi le  torque mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CIP  Motion  profi l e  terminology  

Command  Axis  Control  

S tatus  Axis  State  (+  Axi s  S tatus)  

Set-poin t  torque  Command  Torque  

Actual  torque  Not appl i cable  

 

A complete  l i st of CIP  Motion  d ri ve  profi le  parameters  for Torque  con trol  may be  found  in  the  
Motion  Device  Axis  Object speci fication  (see  I EC  61 800-7-202) .  

B.4.3  Veloci ty control  

The ve loci ty control  speci fic I /O  data  i s  g i ven  i n  Table  B. 1 9 .  

Table  B. 1 9  – I /O  data  for profi le  veloci ty mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CIP  Motion  profi l e  terminology  

Command  Axis  Control  

S tatus  Axis  State  (+  Axi s  S tatus)  

Set-poin t  veloci ty  Command  Veloci ty  

Actual  vel oci ty  Actual  Veloci ty  

 

A complete  l i s t of CI P  Motion  d ri ve  profi l e  parameters  for Veloci ty con trol  may be  found  i n  the  
Motion  Device  Axis  Object speci fication  (see  I EC  61 800-7-202) .  

B.4.4  Position  control  

The pos i tion  control  speci fic  I /O  data  i s  g i ven  i n  Table  B . 20.  

Table  B .20  – I /O  data  for profi le  posi tion  mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent CIP  Motion  profi l e  terminology  

Command  Axis  Control  

S tatus  Axis  State  (+  Axi s  S tatus)  

Set-poin t  pos i ti on  Command  Pos i ti on  

Actual  pos i ti on  Actual  Posi ti on  

 

A complete  l i st of CI P  Motion  d rive  profi le  parameters  for Pos i tion  con trol  may be  found  i n  the  
Motion  Device  Axis  Object speci fication  (see  I EC  61 800-7-202) .  

B.5 Profi le  specific extensions  

No profi l e  speci fic  extens ions  are  defined .  
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Annex C  
(normative)  

 
Mapping  to profi le  PROFIdrive  

C.1  Overview 

This  annex describes  the  mapping  of the  PROFI drive  – Profi l e  Drive  Technology to  the  
generic power d ri ve  system  (PDS)  in terface.  

Terms and  defin i tions  of the  PROFIdrive  profi l e  are  mapped  to  I EC 61 800-7-1  terms as  
speci fied  i n  Table  C. 1 .  

Table  C . 1  – Profi l e  specific terms  

IEC  61 800-7  term  PROFIdrive  term  Reference  

I /O  data  IO  Data  See  I EC 61 800-7-203  

Command  Control  word  (STW)  See  I EC 61 800-7-203  

Set-poin t  Setpoin t  va l ue  See  I EC 61 800-7-203  

Status  Status  word  (ZSW)  See  I EC 61 800-7-203  

Actual  val ue  Actual  val ue  See  I EC 61 800-7-203  

 

C.2  Mapping  of general  archi tecture  

C.2. 1  Typical  structure  of au tomation  systems  

The PROFI drive  base  model  defi nes  as  bas ic e lemen ts  the  fo l lowing  three  c lasses  of devices .  

The  Control l er i s  a  con trol l i ng  device  wh ich  i s  associated  wi th  one  or more  dri ves  (axes) .  
Related  to  the  au tomation  system,  the  Control ler i s  the  host for the  overal l  au tomation .  

The  P-Device  is  a  fi e ld  device  and  the  host for the  d rive  (closed  loop  control ,  i nverter) .  The  P-
Device  typical l y i s  associated  wi th  one  or more  Control ler devices.  

The  Supervisor typical l y i s  an  eng ineering  device  wh ich  manages  provisions  of configuration  
data  (parameter sets)  and  col lections  of d iagnosis  data  from  P-Devices  and /or Control lers .  

F i gure  C. 1  shows the  d i fferent communication  channels  wh ich  are  avai lable  between  the  P-
Device  and  the  other Devices.  The  Clock Synchronous  Operation  as  wel l  as  IO  Data  transfer 
is  avai lab le  between  P-Device  and  Control ler and  between  P-Devices  i tsel f.  Parameter access  
to  the  P-Device  is  avai lab le  from  a l l  other Control ler and  Supervisor devices.   
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Figure C. 1  – Overview of communication  devices  and  services  in  PROFIdrive  

The PROFI drive  Base  Model  defi nes  the  fol l owing  commun ication  services.  The  
commun ication  services  are  provided  from  the  Device  and  are  used  from  the  Functional  
Object.  

Cycl ic Data  Exchange  

Cycl ic commun ication  means  the  s imple  transfer of IO  Data  of predefined  s i ze  i n  a  reserved  
time s lot.  Wi th  cycl ic  communication ,  the  IO  Data  that i s  cri tica l  wi th  respect to  time is  
exchanged  between  the  con trol l er and  device  or between  devices.  Typical l y,  such  data  
con tains  setpoin t va lues  and  actual  va lues,  control -  and  s tatus  i n formation .  The  Cycl ic Data  
Exchange  service  is  assigned  to  the  Control ler –  P-Device  and  the  P-Device  – P-Device  
re lationsh ip.  

Acycl ic  Data Exchange  

Compared  to  cycl ic  communication ,  data  i s  exchanged  acycl ical l y on ly i f necessary.  Via  
acycl ic commun ication ,  not t ime-cri tical  data  i s  transferred ,  for example  the  down load  of 
fi rmware  or parameter data.  The  Acycl ic  Data  Exchange  service  is  ass igned  to  the  Con trol l er 
– P-Device  and  the  Supervisor – P-Device  re lationsh ip.  

Alarm  Mechanism  

With  the  Alarm  Mechan ism  service,  a l arm  in formation  and  exception  s i tuations  are  s ignal led  
to  the  con trol l i ng  device  i n  a  real  time manner.  The  service  works  in  a  demand-oriented  way 
to  keep  the  exception  status  image  of the  Functional  Object i n  the  con trol ler up  to  date.  Wi th  
th is  service,  the  con trol ler i s  able  to  respond  on  an  occurring  event i n  the  d ri ve  as  fast as  
poss ib le  wi thout  pol l i ng  the  d ri ve  s tatus  i n formation  permanentl y on  i ts  own .  The  Alarm  
Mechan ism  service  is  assigned  to  the  Control l er – P-Device  re lationsh ip.  

Clock Synchronous  Operation  

The Clock Synchronous  Operation  service  guaranties  the  s tart of tasks  on  d i fferent 
communication  devices  or Functional  Objects  at the  same time wi th  m in imum  (speci fied)  j i tter 
(for example  i nput sampl ing  and  ou tpu t processes).  Also  th is  service  impl ies  that ded icated  
cycl ic data  packages  are  defin i te l y transm itted  un ti l  a  certa in  moment i n  the  commun ication  
cycle.  For d ri ve  technology,  clock cycle  synchronous  commun ication  i s  the  bas is  for d ri ve  
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synchron ization .  Such  basic functional i ty i s  described  in  I EC 61 1 58-5-3  and  I EC  61 1 58-6-3  or 
IEC 61 1 58-5-1 0  and  I EC  61 1 58-6-1 0.  The  used  communication  system  has  to  provide  the  
bas ic  functional i ty for C lock Synchronous  Operation .  Th is  means  that not on l y message  
in terchange on  the  bus  system  has  to  be  schedu led ,  bu t  a lso  that the  appl ication  control  
a lgori thms  – such  as  closed  l oop  speed  and  cu rrent con trol lers  i n  the  d ri ve,  or the  control  
processes  i n  the  h i gher l evel  au tomation  system  – are  synchron ized .  

C.2.2  Structure  of the  log ical  PDS  

The PROFI drive  Device  consists  ou t of one  or more  Functional  Objects.  The  Functional  
Objects  are  l og ical  objects  wh ich  represent functional i ty i ns ide  the  au tomation  system .  

I f the  Device  is  of the  type  P-Device,  the  Functional  Objects  i ns ide  the  P-Device  are  of the  
type  Drive  Object.  

Based  on  the  obj ects  defined  i n  the  Base  Model  the  h ierarch ica l  order and  dependencies  
between  them  are  shown  i n  the  Object Model  (see  F igure  C. 2).  

 

Figure C.2  – Structure  of the  PROFIdrive  device  

Every P-Device  con tains  exactl y one  or mu l tip le  Drive  Un i ts  (DU),  wh ich  conta ins  one  or more  
Drive  Objects  (DO).  The  DOs  may be  of d i fferen t type.  One  ded icated  type  of general  
importance  in  the  PROFI drive  profi l e  i s  the  Axis  type  DO,  wh ich  i s  typ ical l y re lated  to  a  motor 
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and  speci fied  i n  detai l  i n  I EC  61 800-7-203.  The  Drive  Object (DO)  of Axis  type  i s  mapped  to  
the  generic PDS i n terface.  

 

Figure C.3  – PROFIdrive  Axis  type Drive  Object 

The fo l l owing  obj ects  are  i ncluded  i n  the  PROFIdrive  Axis  type  Drive  Object (see  F igure  C. 3):  

•  obj ects  for device  i denti fi cation ;  

•  parameters  for access ing  i n formation  and  setti ngs  of the  i nd ividual  function  modu les ;  

•  obj ects  for setti ng  the  communication  i n terface;  

•  obj ects  for d rive  control  ( for example,  con trol  words  and  s tatus  words) ;  

•  obj ects  for setpoin t  processing  (for example,  setpoin t  va lues  and  actual  va lues) ;  

•  obj ects  for d iagnostics  and  mon i toring  (for example,  messages,  a larms,  fau l ts) ;  

•  obj ects  for i n tegrated  sensor i n terface(s) ;  

•  obj ects  for i n tegrated  peripheral  functions  ( i n tegrated  I /O) .  

C.2.3  Use cases  of the  PDS  

C.2.3. 1  General  

The PROFI drive  profi l e  defines  a  un i fied  device  behavior and  access  techn ique  to  the  d ri ve  
data.  F i gure  C.4  shows  the  re lation  between  the  d i fferent communication  services  of the  P-
Device  and  the  i n ternal  s tructu re  of the  DO.  
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Figure C.4 – Functional  block d iagram  of the  PROFIdrive  Axis  type  DO  

C.2.3.2  Use case  Engineering  

Parameters  are  accessed  over the  Acycl ic Data  Exchange service.  The  profi l e  defi nes  the  
access  mechan ism ,  the  representation  of poss ib le  values  and  the  parameter description  
mechan ism .  On l y the  semantics  of parameters  describ ing  the  device,  the  commun ication  
i n terface  and  general  services  are  defined  i n  the  profi l e .  Al l  other parameters  are  d ri ve  
technology dependant and  not defined  in  the  profi l e.  

C.2.3.3  Use case  Operation-control  

The behavior of the  d ri ve  i s  con trol led  wi th  the  Cycl ic Data  Exchange  service.  The  state  
mach ine  of the  d ri ve  is  con trol led  wi th  the  con trol  word(s)  STW and  mon i tored  wi th  the  status  
word(s)  ZSW.  The  IO  Data  includes  one  or several  s ignals  assigned  to  setpoin ts  and  actual  
va lues  to  con trol  and  mon i tor the  d ri ve.  Possib le  combinations  of s ignals  are  composed  in  
predefined  standard  te legrams.  
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Optional l y,  the  Alarm  Mechan ism  may be  used  for the  mon i toring  of the  a larm  and  d iagnostics  
i n formation  and  the  Clock Synchronous  Operation  service  is  used  to  synchron ize  the  clocks  of 
the  tasks  of the  appl ication  processes.  

C.3  Functional  elements  

C.3. 1  Device  identi fication  FE  

C.3. 1 . 1  General  

I n  PROFI drive,  there  is  one  parameter wi th  subindexes  to  i den ti fy the  Drive  Un i t.  Th is  
parameter shal l  be  accessible  by the  acycl ic  communication  i n terface.  

C.3. 1 .2  Parameters  

There  are  two  possib i l i t ies  for Drive  Un i t i den ti fication  i n  the  PROFI drive  profi l e.  One  uses  an  
i denti fication  parameter defined  i n  the  PROFIdrive  profi le ,  and  the  other is  based  on  the  
generic device  i denti fication  and  maintenance  functions  ( I &M ,  see  PNO/3.502).  Both  are  
represented  in  Table  C.2 .  

Table  C.2  – Parameters  for device  identi fication   

Name  Profi l e  name  Detai ls  Reference  

Profi l e  I D  PROFI LE_ID  B lock I &M0  See  I EC 61 800-7-203  

Manufactu rer I D  Manufactu rer Parameter 964  subindex 0  See  I EC 61 800-7-203  

MANUFACTURER_ID  B lock I &M0  See  I EC 61 800-7-203  

Product I D  Dri ve  Un i t  type  Parameter 964  subindex 1  See  I EC 61 800-7-203  

ORDER_ID  B lock I &M0  See  I EC 61 800-7-203  

Serial  number SERIAL_NUMBER B lock I &M0  See  I EC 61 800-7-203  

Hardware  revi s i on  Vers ion  a  Parameter 964  subindex 2  See  I EC 61 800-7-203  

HARDWARE_REVISION  B lock I &M0  See  I EC 61 800-7-203  

Software  revi s i on  F i rmware date  Parameter 964  subindex 3&4  See  I EC 61 800-7-203  

SOFTWARE_REVISION  B lock I &M0  See  I EC 61 800-7-203  

Tag  TAG_FUNCTION  b  B l ock I &M0  See  I EC 61 800-7-203  

Location  TAG_LOCATION  b  B l ock I &M0  See  I EC 61 800-7-203  

 I NSTALLATION_DATE  b  B l ock I &M0  See  I EC 61 800-7-203  

a   At  present,  th i s  i s  the  fi rmware  vers i on .  

b   Optional .  

 

C.3.2  Device control  FE  

C.3.2. 1  General  

A drive  fau l t  s i tuation ,  wh ich  causes  one  or several  fau l t messages,  generates  a  device-
speci fic fau l t reaction .  I t  may cause  the  power converter to  be  powered -down.  The  presence  
of fau l ts  and  warn ings  is  s i gnal led  i n  the  I /O  data.  

Ded icated  parameters  re lated  to  the  fau l t buffer and  the  warn ing  mechan ism  are  avai l ab le  to  
enable  access  to  more  deta i led  i n formation  about  the  actual  fau l t  and  warn ing  s i tuation  and  
about the  fau l t h istory wi thou t any d istu rbances  on  the  cycl ic  data  exchange  and  the  operation  
of the  d rive.   
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C.3.2.2  I /O  data  

The actual  state  of the  Device  control  FE  is  s i gnal led  i n  the  status  word  1  and  is  con trol led  
wi th  the  control  word  1  of the  I /O  data  (see  Table  C. 3  and  Table  C. 4) .  

Table  C .3  – Status  values  for the  Device control  FE   

Name  Profi l e  name  Detai l s  Reference  

Fau l ted  Fau l t  Present  /  No  Fau l t  S tatus  word  1 ,  B i t  3  See  I EC 61 800-7-203  

Warn ing  Warn ing  Present /  No  Warn ing  Status  word  1 ,  B i t  7  See  I EC 61 800-7-203  

 

Table  C .4 – Command  values  for the  Device  control  FE   

Name  Profi l e  name  Detai l s  Reference  

Reset  Fau l t  Fau l t  Acknowledge  Control  word  1 ,  B i t  7  See  I EC 61 800-7-203  

 

C.3.2.3  States  

The fau l t reaction  i n  PROFI drive  i s  fau l t-speci fic and  device-speci fic.  After the  fau l t  has  been  
acknowledged ,  the  fau l t d isappears  i f the  reason  for the  fau l t does  not exist anymore.  The  
device  speci fic fau l t  numbers  are  i n  the  fau l t  parameters.  

C.3.2.4  Parameters  

Parameters  953  to  960  (warn ing  words)  (see  Table  C. 5)  are  reserved  for warn ings.  Every b i t  
of a  warn ing  word  is  ass igned  a  warn ing  (device  speci fic) .  B i t  va lue  "0"  s i gn i fi es  "warn ing  not  
present" ,  b i t  va lue  "1 "  s i gn i fi es  "warn ing  present" .  The  warn ing  words  are  on l y changed  l ocal l y 
from  the  power converter.  I f at  l east one  warn ing  i s  present,  then  add i tional l y b i t  7  "warn ing "  
i s  set i n  s tatus  word  1 .  

A fau l t  tracking  system  is  defi ned  to  save  the  fau l t messages.  Th is  fau l t  tracking  system  
cons ists  of the  fau l t buffer and  the  fau l t  code  l i st.  The  fau l t bu ffer contains  a  l i s t of fau l t  
messages  wh ich  have  been  generated  i f a  fau l t  occurs  (device  speci fi c fau l t  code),  The  
optional  fau l t  number l i st  con tains  an  ass ignment of a l ternative  fau l t  codes  (appl ication  
speci fic fau l t code)  to  the  device  speci fic  fau l t codes.  The  mechan ism  how the  fau l t tracking  
system  can  be  read  is  described  i n  I EC  61 800-7-203.  

Table  C .5 – Device  control  parameters   

Name  Profi l e  name  Detai ls  Reference  

Fau l t  Fau l t  n umber  Parameter 947  See  I EC 61 800-7-203  

 Fau l t  message  counter Parameter 944  See  I EC 61 800-7-203  

 Fau l t  code  Parameter 945  See  I EC 61 800-7-203  

 Fau l t  code  l i st  Parameter 946  See  I EC 61 800-7-203  

 Fau l t  t ime  Parameter 948  See  I EC 61 800-7-203  

 Fau l t  va l ue  Parameter 949  See  I EC 61 800-7-203  

 Scal i ng  of the  fau l t  bu ffer Parameter 950  See  I EC 61 800-7-203  

 Fau l t  n umber l i s t  Parameter 951  See  I EC 61 800-7-203  

 Fau l t  s i tuati on  counter Parameter 952  See  I EC 61 800-7-203  

Warn ing  Warn ing  words  Parameter 953  to  960  See  I EC 61 800-7-203  
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C.3.3  Communication  FE  

C.3.3. 1  General  

For the  PROFI drive  Base  Model  the  fo l l owing  states,  re lated  to  the  Communication  FE  are  
defined .  

•  Offl i ne:  There  is  general l y no  communication  service  working .  

•  Preparation :  I n  th is  state ,  the  Acycl i c Data  Exchange  service  and  the  Alarm  Mechan ism  is  
working .  Th is  means  that configuration  i n formation  may be  passed  from  the  Control l er to  
the  P-Device  and  parameter access  i s  poss ib le.  Alarms wi l l  a lso  be  forwarded .  There  may 
be  no  Cycl ic Data  Exchange service  or the  transm i tted  IO  Data  is  not va l i d .  For C lock 
Synchronous  Operation ,  the  commun ication  system  tries  to  synchron ize  a l l  S lave  Clocks 
to  the  Clock Master.   

•  Synchron ization :  I n  th is  state,  the  Acycl ic Data  Exchange,  the  Cycl ic Data  Exchange and  
the  Alarm  Mechan ism  are  working  and  the  transm i tted  cycl ic  data  i s  va l i d .  The  appl ication  
processes  try to  synchron ize  thei r tasks  to  each  other (synchron ize  to  the  l ocal  S lave  
Clock and  synchron ize  the  data  s treams  via  the  cycl ic commun ication  channels) .  

•  Operation :  I n  th is  state ,  a l l  appl ication  processes  are  synchron i zed  and  the  whole  
appl ication  is  ready to  operate  (productive  work).  

 

Figure C.5 – Mapping  of Communication  FE  states  

The states  Preparation  and  Synchron ization  correspond  to  the  generic state  limited 
communication  and  not synchronized.  The  state  Operation  corresponds  to  the  state  normal 
operation  and  synchronized  of the  generic PDS  in terface  as  represented  i n  F igu re  C.5.  
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C.3.3.2  I /O  data  

The si gnal l i ng  of the  s tates  of the  Communication  FE  i n  the  I /O  data  is  communication  profi le  
speci fic.  

C.3.3.3  States  

The number of sub-states  and  implementation  i s  communication  profi l e  speci fic.  

C.3.3.4  Parameters  

The number and  mean ing  of the  Communication  FE  parameters  is  communication  profi l e  
speci fic.  

C.3.4  Basic  d rive  FE  

C.3.4. 1  General  

The PROFI drive  profi l e  for d ri ve  technology defines  state  mach ines  wh ich  are  control l ed  by 
the  con trol  word  received  from  the  control l ing  device.  These  state  mach ines  are  more  
complex than  the  state  mach ine  g i ven  i n  th is  standard .  

C.3.4.2  I /O  data  

The drive  state  mach ines  are  con trol l ed  wi th  the  con trol  words.  The  status  words  reflect the  
actual  state  of the  d rive.  

I n  Table  C.6  and  Table  C. 7,  on l y the  b i ts  used  to  control  the  states  defined  in  th is  standard  
are  l i sted .  

Table  C.6  – Status  values  of the  Basic  drive  FE   

Name  Profi le  name  Detai l s   Reference  

Operati ng  Operation  Enabled  

/  Operation  D i sab led  

S tatus  word  1 ,  B i t  2  See  I EC 61 800-7-203  

 

Table  C .7  – Command  values  of the  Basic drive  FE   

Name  Profi le  name  Detai l s   Reference  

Operate  Enabl e  Operati on  

/  D i sable  Operati on  

Control  word  1 ,  B i t  3  See  I EC 61 800-7-203  

NOTE  Add i ti onal  s tatus  i n formation  i s  a l so  transferred  i n  the  S tatus  word .  The  state  mach ine  defi nes  how the  
correspond ing  b i ts  are  hand led .  

 

The con trol ler can  on l y con trol  the  PDS i f the  fo l l owing  cond i ti ons  are  fu l fi l l ed .  

1 )  The  Communication  FE  i s  i n  the  normal communication  s tate.   

2)  The  PDS  s ignals  “Control  Requested ”  i n  the  status  word  to  the  con trol ler.  Th is  i s  on l y the  
case  i f the  re lated  parameter perm i ts  the  remote  con trol  of the  PDS over the  
communication  i n terface.  

3)  The  control ler sends  the  command  “Control  By PLC”  to  the  PDS to  s ignal  that he  is  ready 
to  take  over the  control  and  h is  IO  Data  are  val i d .   

4)  The  con trol l er sends  the  command  “On”  to  swi tch  on  the  PDS.  

5)  The  PDS  s ignals  “Ready To  Operate”  i n  the  status  word  to  the  con trol l er.  
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These  states  are  s ignal l ed  by the  values  l i sted  i n  Table  C. 8  and  con trol l ed  as  described  i n  
Table  C.9 .  

Table  C.8  – Status  values  for the  optional  Basic drive  FE   

Name  Profi le  name  Detai l s   Reference  

Remote  control  Control  Requested  

/  No  Control  Requested  

S tatus  word  1 ,  B i t  9  See  I EC 61 800-7-203  

 

Table  C .9  – Command  values  for the  optional  Basic drive  FE   

Name  Profi le  name  Detai l s   Reference  

Remote  Control  By PLC  Control  word  1 ,  B i t  1 0  See  I EC 61 800-7-203  

Local  No  Control  By PLC  Control  word  1 ,  B i t  1 0  See  I EC 61 800-7-203  

NOTE  I n  the  “Local  control ”  s tate,  the  control l er s ti l l  i s  abl e  to  mon i tor the  state  of the  Basic d ri ve  FE  of the  
PDS  over the  network.  

 

C.3.4.3  States  

The general  state  mach ine  i s  defined  i n  I EC  61 800-7-203.  The  state  mach ine  describes  the  
possib le  con trol  sequence of the  d ri ve.  Every state  represents  a  specia l  behavior.  The  state  
a lso  determ ines  wh ich  commands  are  accepted .  States  may be  changed  us ing  the  con trol  
words  and/or accord ing  to  i n ternal  events .  

I n  the  PROFI drive  general  state  mach ine,  the  generic operating  s tate  i s  the  state  Operation ,  
and  the  generic not operating  s tate  comprises  the  sub-states  (Swi tch ing  On  I nh ib i ted ,  Ready 

for Swi tch ing  On ,  Swi tched  On).  

C.3.4.4  Parameters  

The parameters  “Telegram  selection”  and  “Operating  mode”  shows  the  cod ing  of the  i n terface  
mode wh ich  i s  re lated  to  the  “Appl ication  Class”.  I n  PROFIdrive ,  the  appl ication  mode is  
d i vi ded  i n  d i fferent Appl i cation  Classes  and  te legram  types.  Th is  speci fies  the  exact mean ing  
of the  con trol  and  s tatus  words  and  the  s tate  mach ine  used  (see  Table  C. 1 0).  

Table  C . 1 0  – Device  control  parameters   

Name  Profi le  name  Reference  Detai ls  

Mode command  Teleg ram  selecti on  

Operati ng  mode  

Parameter 922  

Parameter 930  

See  I EC 61 800-7-203  

Mode  status  Teleg ram  selecti on  

Operati ng  mode  

Parameter 922  

Parameter 930  

See  I EC 61 800-7-203  

 

C.3.5  Optional  appl ication  functions  FE  

C.3.5. 1  General  

The PROFI drive  profi l e  i ncludes  the  option  to  have  a  posi ti on  feedback i n terface  i ncluded  i n  
the  d rive.  I t  i s  an  i n terface  defined  between  the  d ri ve  and  a  h igher l evel  control .  The  i n terface  
g ives  the  poss ib i l i ty for the  control  device  to  get pos i ti on  feedback i n formation  over the  
communication  i n terface,  taken  from  the  sensors  connected  to  the  d rive.  The  functional i ty 
described  in  the  pos i tion  feedback in terface  i s  implemented  i n  the  d ri ve,  not i n  the  sensor 
i tsel f.  
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C.3.5.2  I /O  data  

To control  and  mon i tor th is  pos i tion  feedback sensor,  a  specia l  sensor control  word  and  
sensor status  word  i s  defined  i n  I EC  61 800-7-203.  The  proposed  combinations  of sensor 
feedbacks  and  appl ication  modes  are  l i s ted  i n  the  standard  telegrams.  

C.3.5.3  Parameters  

The parameter wi th  number 979  and  several  i ndexes  is  used  to  speci fy the  number and  exact  
behavior of the  pos i ti on  feedback sensors  and  the  exact behavior of the  pos i tion  feedback 
in terface.  The  exact defin i ti ons  are  i n  I EC 61 800-7-203.  

C.4 Appl ication  modes  

C.4. 1  General  

The PROFIdrive  profi le  speci fies  two bas ic modes  cal l ed  operating  modes  and  defines  related  
state  mach ines.  

By use  of the  standard  te legrams  and  the  possibi l i ty of free  configurable  te legrams,  i t  i s  
poss ib le  to  speci fy other appl ication  modes,  as  described  in  Table  C. 1 1 .  A series  of s ignals  i s  
defined  to  configure  the  optional  IO  Data  (setpoin t va lues,  actual  va lues).   

Table  C . 1 1  – Supported  appl ication  modes  

IEC  61 800-7   
appl ication  mode  

Equ ivalent PROFIdrive  profi le  terminology 

Torque preset  Torque  contro l  (AC 1 )  (free  confi gu rable  te l egram)  

Torque con tro l  Torque  contro l  (AC 1 )  (free  confi gu rable  tel eg ram)  

Torque con tro l  wi th  
vel oci ty feedback 

Torque  contro l  (AC 1 )  (free  confi gu rable  te l egram)  

Veloci ty preset  Speed  con trol  mode  (AC 1 )  (free  confi gu rab le  te l eg ram)  

Veloci ty control  Speed  control  mode  (AC 1 )  (s tandard  te legram  1  /  2 )  

Process  technol ogy mode  (AC 1 )  (standard  telegram  20)  

Veloci ty control  wi th  
posi ti on  feedback 

Speed  control  mode  wi th  one  or two  sensors  (AC 4)  (s tandard  teleg ram  3  /  4  /  5  /  6)  

Posi ti on  preset  Posi ti on ing  mode  wi th  motion  commands  (AC 3)  (standard  te l egram  7  /  9)  

Posi ti on  con trol  Posi ti on  control  wi th  posi ti on  setpoi n t  i n terface  (AC 5)  (standard  te leg ram  8)  

 

C.4.2  Torque  control  

There  i s  no  expl ici t  mode torque  control  defined  i n  the  PROFIdrive  profi l e.  I t  i s  a lways  
possib le  that free  configurable  telegrams  be  used .  

C.4.3  Veloci ty control  

I n  the  veloci ty con trol  mode,  PROFIdrive  may support a  s imple  set of IO  Data  wi th  or wi thou t 
sensors  (see  Table  C. 1 2) .  
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Table  C . 1 2  – I /O  data  for profi le  veloci ty mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent PROFIdrive  profi le  terminology 

Command  Control  word  1  (STW1 )  

Control  word  2  (STW2)  optiona l  

S tatus  S tatus  word  1  (ZSW1 )  

S tatus  word  2  (ZSW2)  opti ona l  

Set-poin t  veloci ty  Speed  setpoi n t  A (NSOLL_A,  s i gned1 6)  or 

Speed  setpoi n t  B  (NSOLL_B,  s i gned32)  

Actual  vel oci ty  Speed  actual  val ue  A (N IST_A,  s i gned 1 6)  or 

Speed  actual  val ue  B  (N I ST_B,  s i gned32)  

 

For the  veloci ty con trol  wi th  posi tion  feedback mode,  a  specia l  standard  te legram  wi th  one  or 
several  sensor(s)  feedback i s  defined  (see  Table  C. 1 3) .  

Table  C . 1 3  – I /O  data  for profi le  veloci ty control  mode wi th  position  feedback 

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent PROFIdrive  profi le  terminology 

Command  Control  word  1  (STW1 )  

Control  word  2  (STW2)  

Sensor 1  con trol  word  (G1 _STW) 

Sensor 2  con trol  word  (G2_STW)  a  

Sensor 3  control  word  (G3_STW)  a  

S tatus  S tatus  word  1  (ZSW1 )  

S tatus  word  2  (ZSW2)  

Sensor 1  s tatus  word  (G1 _ZSW) 

Sensor 2  status  word  (G2_ZSW)  a  

Sensor 3  status  word  (G3_ZSW)  a  

Set-poin t  veloci ty  Speed  setpoi n t  B  (NSOLL_B,  s i gned32)  

Actual  vel oci ty  Speed  actual  va l ue  B  (N IST_B,  s i gned32)  

Actual  posi ti on  Sensor 1  posi ti on  actua l  va l ue  (G1 _XIST)  

Sensor 2  posi ti on  actua l  va l ue  (G2_XIST)  a  

Sensor 3  pos i ti on  actua l  va l ue  (G3_XIST)  a  

a   The  second  and  th i rd  sensors  are  opti onal .  

 

For specia l  appl ications  in  process  control  appl ications ,  add i tional  torque  feedback is  a lso  
defined  i n  the  standard  te legrams  (see  Table  C. 1 4).  
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Table  C . 1 4 – I /O  data  for profi le  veloci ty control  mode (process  technology)  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent PROFIdrive  profi le  terminology 

Command  Control  word  1  (STW1 )  

Status  S tatus  word  1  (ZSW1 )  

Set-poin t  veloci ty  Speed  setpoi n t  A (NSOLL_A,  s i gned1 6)  

Actual  vel oci ty  Speed  actual  val ue  A (N I ST_A,  s i gned 1 6)  

Actual  torque  Torque  actual  val ue  (M IST_GLATT)  

Actual  va l ue  Outpu t  cu rren t  ( I AIST_GLATT)  

Acti ve  power (P IST_GLATT)  

Dri ve  status/fau l t  word  (MELD_NAMUR)  

 

For advanced  veloci ty control  specia l  standard  te legrams are  defined .  

C.4.4  Position  control  

For the  pos i tion  preset mode,  the  pos i tion  i ndex selection  i s  defi ned  in  a  standard  te legram .  I n  
th is  case,  the  s torage  and  the  format of the  travers ing  b lock i s  device  speci fic (see  
Table  C. 1 5) .  

Table  C . 1 5  – I /O  data  for profi le  posi tion  preset  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent PROFIdrive  profi le  terminology 

Command  Control  word  1  (STW1 )  

Status  S tatus  word  1  (ZSW1 )  

Set-poin t  pos i ti on -i ndex Travers ing  b lock selection  (SATZANW) 

Actual  posi ti on -i ndex Actual  traversing  b lock (AKTSATZ)  

 

I n  the  pos i tion  control  mode,  a  specia l  standard  te legram  wi th  one  sensor feedback is  defined  
(see  Table  C. 1 6) .  

Table  C . 1 6  – I /O  data  for profi le  posi tion  mode  

IEC  61 800-7  I /O  data  Equ ivalent PROFIdrive  profi le  terminology 

Command  Control  word  1  (STW1 )  

Control  word  2  (STW2)  

Status  S tatus  word  1  (ZSW1 )  

S tatus  word  2  (ZSW2)  

Set-poin t  pos i ti on  Pos i ti on  setpoi n t  va l ue  A (XSOLL_A,  s i gned32)  

Actual  posi ti on  Pos i ti on  actua l  val ue  A (XI ST_A,  s i gned32)  

 

C.5 Profi le  specific extensions  

The PROFI drive  profi l e  supports  the  fo l l owing  add i tional  functions:  

– mu l tip le  axis  i n  one  device;  

– exchange  of cycl ic data  between  P-Devices  (peer-to-peer commun ication) .  
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Annex D  
(normative)  

 
Mapping  to  profi le  SERCOS 

D.1  Overview 

This  annex describes  the  mapping  of the  SERCOS profi l e  for d ri ves  and  motion  con trol  
devices  to  the  generic  power d rive  system  (PDS)  i n terface.  

Terms and  defin i ti ons  of the  SERCOS profi l e  are  mapped  to  I EC  61 800-7-1  terms as  speci fied  
i n  Table  D . 1 .  

Table  D . 1  – Profi le  specific terms  

IEC  61 800-7  term  SERCOS  term  Reference  

I /O  data  Cycl i c  data  See  I EC 61 800-7-204  a  

Command  Control  word  See  I EC 61 800-7-204  

Set-poin t  Command  value  See  I EC 61 800-7-204  

Status  Status  word  See  I EC 61 800-7-204  

Actual  val ue  Feedback va lue  See  I EC 61 800-7-204  

a  I /O  data  i s  the  part  of the  SERCOS  telegrams  wh ich  does  not  change  i ts  mean ing  d u ri ng  operation  of the  
i n terface.  Most  of SERCOS  cycl i c  data  i s  I /O  data  as  defi ned  i n  I EC 61 800-7-1 ,  bu t  the  possib i l i ty of 
transm i tti ng  device  parameters  on  an  unschedu l ed  t ime  base  a l so  exi sts .  

 

D.2  Mapping  of general  archi tecture  

D.2. 1  Typical  structure  of au tomation  systems  

Figure  D . 1  shows  PDS i n terface  examples.  The  system  may have  one  or more  con trol  device  
i n terfaces  depend ing  on  configuration .  Each  con trol  device  i n terface  shal l  hand le  on l y one  
network on  the  phys ical  l ayer as  wel l  as  in  the  overl ying  protocol  l ayers.  
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D.2.2  Structure  of the  log ical  PDS  

The typical  structure  of au tomation  system  and  the  s tructure  of the  l og ica l  PDS  g iven  i n  
Clause  4  appl y to  th is  annex.  PDS devices  compl ian t to  the  SERCOS device  profi l e  are  
con trol led  by the  con trol  device  or by other PDS  devices  in  the  fo l lowing  ways .  

•  I /O  data  shal l  be  cycl ica l l y transm itted  during  a  so-cal l ed  real - time channel  (RTC).  The  
transm i tted  i n formation  shal l  be  selected  once  during  system  i n i tia l i zation ,  depend ing  
upon  configuration  and  mode  of operation .  

•  Strictl y speci fi ed  device  con trol  and  status  i n formation  shal l  be  transm itted  together wi th  
the  I /O  data  during  the  RTC.  

•  Device  parameters  that  are  transm i tted  on  an  unschedu led  time-base  are  transm i tted  
during  a  so-cal led  service  channel  (SVC)  wh ich  shal l  be  part of the  RTC.  Add i ti onal l y,  
these  device  parameters  may a lso  be  transm itted  wi th in  the  Un i fied  Communication  
Channel  (UCC)  using  I P  communication .  Th is  transm ission  shal l  occur i n  such  a  way that 
cycl ic I /O  data  transm ission  i s  not affected  and  that a l l  PDS  con tinuous l y have  the  same  
data  throughpu t at  thei r d isposal .  

Al l  communication  and  appl ication  parameters  are  l i s ted  i n  the  I DN  d ictionary of the  SERCOS 
device.  Th is  d ictionary i s  used  both  for se lecting  the  cycl ical l y transm i tted  I /O  data  and  for 
i n terfacing  device  parameters  wi th in  the  SVC.  

D.2.3  Use  cases  of the  PDS  

D.2.3. 1  General  

I t  shal l  be  poss ib le  to  configure  the  PDS during  normal  operation  as  wel l  as  during  au tomatic  
system  in i ti a l i zation .  

D.2.3.2  Use case  Engineering  

Use case  eng ineering  shal l  be  real i zed  us ing  the  service  channel  (SVC)  or the  un i fi ed  
communication  channel  (UCC).  

D.2.3.3  Use  case  Operation-control  

Use case  Operation -control  sha l l  be  rea l i zed  us ing  the  service  channel  (SVC)  and  the  real -
time channel  (RTC).  Du ring  i n i ti a l i zation ,  the  con trol  device  au tomatical l y l ets  the  whole  
system  pass  through  a  sequence of communication  phases  (CP).  As  l ong  as  the  last phase  
(CP 4)  has  not been  reached ,  on l y parts  of the  PDS operation  modes  are  avai lable  (see  
Clause  D . 3).  

D.3  Functional  elements  

D.3. 1  Device  identi fication  FE  

D.3. 1 . 1  General  

I n  add i tion  to  the  parameters  defined  in  5 . 1 ,  SERCOS defines  some more  i den ti fication  
parameters  for the  d rive  device  and  the  motor.  These  i den ti fication  parameters  are  avai l able  
by ca l l i ng  the  correspond ing  I DN  us ing  the  service  channel  (SVC).  

D.3. 1 .2  Parameters  

Table  D .2  l i s ts  the  device  i den ti fication  parameters.  
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Table  D .2  – Device  iden ti fication  parameters  

Name  Profi le  name  Reference  Detai ls  

Profi l e  I D   Profi l e  i den ti fi cation  I DN  S-0-0449  See  I EC 61 800-7-204  

Manufactu rer I D  Vendor name  

Vendor code  

I DN  S-0-0438  

I DN  S-0-0439  

See  I EC 61 800-7-204  

Product  I D  Control l er type  

Motor type  

I DN  S-0-01 40  

I DN  S-0-01 41  

See  I EC 61 800-7-204  

Seria l  number Seria l  number d ri ve  con trol  

Seria l  number power s tage  

Seria l  number motor 

I DN  S-0-0432  

I DN  S-0-0433  

I DN  S-0-0434  

See  I EC 61 800-7-204  

Hardware  revi s i on  Hardware  vers ion  I DN  S-0-0031  See  I EC 61 800-7-204  

Software  revi s i on  Manufactu rer vers ion  I DN  S-0-0030  See  I EC 61 800-7-204  

 

D.3.2  Device control  FE  

D.3.2. 1  General  

During  the  real - time channel ,  j ust before  control  device  data  i s  sen t to  the  PDS’s  or before  
PDS  data  is  sen t back to  the  control  device,  a  few bi ts  of in formation  shal l  be  transm itted  for 
exchang ing  con trol ,  status  and  error i n formation .  Th is  sha l l  occur at  each  cycle  i n  such  a  way 
that  i t  does  not  requ i re  any commun ication  extra  time.  

Getting  more  detai l ed  fau l t i n formation  and  fau l t  resetting  shal l  be  done  using  the  service  
channel  (SVC)  and  the  appropriate  IDN .  

I n  that way,  depend ing  upon  the  appl ication ,  the  con trol  device  may react to  a  PDS  fau l t  
wi thout affecti ng  i n  any way the  synchron i zation  accuracy and  s top  the  whole  mach ine  or the  
mach ine  part that i s  concerned  by the  fau l ty PDS.  

D.3.2.2  I /O  data  

Table  D .3  shows  the  d i fferen t error fl ags  that SERCOS shal l  make avai l ab le,  as  wel l  as  the  
IDN ’s  for getti ng  the  correspond ing  detai l ed  i n formation  as  wel l  as  for resetti ng  the  fau l t  
cond i ti on .  

Table  D .3  – Status  values  for the  Device  control  FE  

Name  Profi le  name  Reference  Detai ls  

Fau l ted  Dri ve  shu t-down  error 

C1 D  

1  b i t  i n  s tatus  word  of PDS  TRUE  =  Fau l t  present  

FALSE  =  No  fau l t  

Warn ing  Dri ve  shu t-down  warn ing  

C2D  

1  b i t  i n  s tatus  word  of PDS  TRUE  =  New change  

FALSE  =  Change  has  
been  acknowledged  

Dri ve  operati on  status  fl ag  

C3D  

1  b i t  i n  s tatus  word  of PDS  TRUE  =  New change  

FALSE  =  Change  has  
been  acknowledged  

Error i n  service  channel  1  b i t  i n  s tatus  word  of PDS  TRUE  =  Fau l t  present  

FALSE  =  No  fau l t  
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Table  D .4  shows the  mechan ism  for resetting  a  PDS  fau l t.  Resetting  PDS  warn ings  and  
operation  status  flags  shal l  be  au tomatic wh i le  read ing  the  correspond ing  IDN ’s ,  as  described  
in  Table  D . 5.  

Table  D .4 – Command  values  for the  Device  control  FE  

Name  Profi le  name  Reference  Detai l s  

Reset Fau l t  Reset C1 D  I DN  S-0-0099  Acknowledged  by setti ng  a  
b i t  i n  PDS  status  word  

 

D.3.2.3  States  

The SERCOS fau l t  state  mach ine  is  equ ivalent  to  the  Device  control  FE  state  mach ine  as  per 
5. 2. 3 ,  whereas  “Error s i tuation”  i s  used  instead  of faulted.  

The  fau l t reaction  i n  SERCOS is  fau l t-speci fic and  may be  appl ication -speci fic.  After the  fau l t  
has  been  acknowledged  and  i f i t  i s  no  l onger present,  the  fau l t  i n formation  d isappears.  

The  SERCOS warn ing  and  operation  state  mach ines  are  s im i lar to  the  fau l t  s tate  mach ine,  
whereas  resetting  occurs  au tomatical l y as  soon  as  the  control  device  reads  the  warn ing  
detai ls  us ing  the  proper I DN  i n  the  service  channel  (SVC).  

D.3.2.4  Parameters  

Further detai ls  on  a  fau l t  ori g i n  sha l l  be  made avai l able  via  service  channel  (SVC),  us ing  the  
appropriate  I DN ,  wh ich  i s  mentioned  i n  Table  D .5.   

Table  D .5 – Parameters  for the  Device control  FE  

Name  Profi le  name  Reference  Detai ls  

Fau l t  Dri ve  shu t-down  error 

C1 D  

I DN  S-0-001 1  Read ing  I DN  g i ves  deta i l s  

Warn ing  Dri ve  shu t-down  warn ing  

C2D  

I DN  S-0-001 2  Read ing  I DN  resets  and  
g i ves  detai l s  

Dri ve  operati on  status  fl ag  

C3D  

I DN  S-0-001 3  Read ing  I DN  resets  and  
g i ves  detai l s  

Common  Diagnosti c  number I DN  S-0-0390  Manufactu rer speci fi c  

D iagnosti c  I DN  S-0-0095   

 

D.3.3  Commun ication  FE  

D.3.3. 1  General  

The SERCOS communication  shal l  i ncl ude  the  transm iss ion  of a  synchron i zation  message  
from  the  control  device  to  al l  PDS.  Th is  message  shal l  not be  a  speci fic  te legram  and  may be  
part of a  data-transm i tti ng  te legram .  I t  sha l l  be  transm i tted  once  at the  beg inn ing  of each  
communication  cycle.  

Th is  synchron ization  i n formation  i s  used  for tri ggering  a l l  connected  PDS  in ternal  timers  so  
that  they are  ab le  to  operate  synchronousl y,  as  described  at the  end  of D .2 . 1 .  

The  SERCOS commun ication  cycle  time shal l  be  defined  as  mu l tip les  and  submu l tip les  of 

250  µs,  whereas:  
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– cycle  time  =  n  ×  250  µs  (n  i s  an  i n teger between  1  and  260)  

– cycle  time =  250  µs  / 2n  (n  i s  then  an  i n teger of 1 ,  2 ,  or more)  

Th is  means  that the  cycle  time  may be  selected  between  31 , 25  µs  and  65  ms,  depend ing  on  
appl ication .  I t  may be  shorter,  bu t shal l  not be  l onger.  

The  synchron ization  message shal l  be  sen t by the  con trol  device  and  shal l  be  hand led  by the  
Communication  FE  of the  PDS wi th  a  j i tter that shou ld  not exceed  a  maximum  value,  as  
speci fied  i n  the  mapping  to  communication  profi les  (see  I EC  61 800-7-304).  

A major role  of th is  procedure  is  measuring  a l l  communication  delays  and  setting  a l l  PDS  
i n ternal  cl ocks  for synchron i zation  purposes.  

As  soon  as  the  i n i ti a l i zation  starts  and  as  l ong  as  i t  i s  not fi n ished ,  the  Communication  FE  
shal l  l ock the  Basic  d ri ve  FE  i n  not operating  s tatus.  

D.3.3.2  I /O  data  

SERCOS communication  may be  ei ther i n i ti a l is ing ,  or runn ing  in  normal  state,  or not runn ing .  
I n  normal  state,  commun ication  is  au tomatical l y synchron i zed .  Shou ld  i t  stop  runn ing  wh i l e  i n  
“Communication  runn ing”  state,  then  i t  sets  the  “communication  error”  b i t  i n  the  
“Fau l ted“  d iagnostic.  I /O  data  for Commun ication  FE  is  combined  wi th  I /O  data  for Bas ic d ri ve  
FE.  Command  values  for the  Communication  FE  belong  to  the  system  in i ti al i zation ,  wh ich  is  
commun ication  profi l e  speci fic.  

D.3.3.3  States  

Communication  profi l e  speci fic.  

D.3.3.4  Parameters  

Communication  profi l e  speci fic.  

D.3.4  Basic  drive  FE  

D.3.4. 1  General  

The SERCOS profi l e  defi nes  a  PDS state  mach ine  that shal l  be  as  shown  i n  F igure  D. 2 .  I t  i s  
con trol l ed  by the  con trol  un i t  us ing  the  con trol  word ,  depend ing  on  the  PDS  status  word .  
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Figure D.2  – State  mach ine  of Basic d rive  FE  

During  the  i n i tia l i zation  sequence,  the  Device  con trol  FE  shal l  prevent the  Basic d ri ve  FE  to  
operate  the  motor.  

D.3.4.2  I /O  data  

The status  values  are  g i ven  in  Table  D. 6 ,  and  the  command  values  i n  Table  D. 7.  

Table  D .6  – Status  values  for the  Basic drive  and  Commun ication  FEs  

Name  Profi le  name  Reference  Detai l s  

Operati ng  Ready to  operate  2  b i ts  i n  PDS  status  word  00  =  PDS  not  ready,  
i n ternal  checks  not  
concluded  

01  =  PDS  l og ic  ready 

1 0  =  PDS  power suppl y on  

1 1  =  PDS  ready to  operate  

Actual  operati on  mode  3  b i ts  i n  PDS  status  word  000. . .  1 1 1  =  operati on  
mode  #0  to  #7  

 

Initial ization  of Drive interface 

Parameterization  

Drive ready to operate  
(control  only)  

Drive ready to operate 
(control  & power stage)  

Drive in  operation  Drive error 

Clear error 
Free of 
torque  

Emergency 
Stop  

Drive Halt 

Referencing  Function  Function  Function  Function  
IEC 
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Table  D.7  – Command  values  for the  Basic  drive  and  Communication  FEs  

Name  Profi le  name  Reference  Detai ls  

Operate  Enabl e  d ri ve  3  b i ts  i n  PDS  con trol  word  See  I EC 61 800-7-204  

Operation  mode  3  b i ts  i n  PDS  con trol  word  000. . .  1 1 1  =  operation  
mode  #0. . .  7  

 

D.3.4.3  States  

The state  mach ine  defined  in  detai l  i n  I EC 61 800-7-204: 201 5,  7 . 2 ,  describes  the  poss ible  
con trol  sequence  of the  PDS  Basic  d rive  FE.  

D.3.4.4  Parameters  

The Bas ic d ri ve  FE  behavior may be  configured  by means  of parameters  us ing  the  service  
channel  (SVC).  They shal l  be  set depend ing  upon  the  appl ication  i f the  correspond ing  con trol  
l oop  is  used  in  the  selected  operating  modes.  More  detai ls  and  further parameters  are  shown  
i n  detai l  i n  I EC 61 800-7-204:201 5,  C lauses  1 1  and  1 2 .  

D.3.5  Optional  appl ication  functions  FE  

A PDS wi th  SERCOS profi l e  may provide  Optional  appl ication  FE.  These  FEs  are  further 
described  in  I EC 61 800-7-204:201 5,  Clause  1 1 .  

D.4 Appl ication  modes  

D.4. 1  General  

I n  the  SERCOS profi l e,  the  term  operation  mode  i s  used  i nstead  of appl ication  mode.  

I t  provides  a  way to  defi ne  several  operation  modes  and  a  procedure  for swi tch ing  from  a  
mode  to  another one.  Each  operation  mode is  defi ned  i n  deta i l  us ing  the  appropriate  IDN .  

The  PDS  operation  mode is  set by the  control  word ,  wh ich  is  transm i tted  at each  
communication  cycle.  The  con trol  word  a l l ows  the  system  to  choose between  one  primary 
mode of operation  and  up  to  7  secondary modes  of operation .  The  response to  the  acti ve  
mode appears  i n  the  status  word  of the  PDS,  wh ich  i s  a lso  transm itted  at each  commun ication  
cycle.  

Al l  operation  modes  are  i nd ividual l y defi ned  i n  separate  IDN ,  as  shown  in  Table  D. 8.  
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Table  D.8  – IDN  for operation  modes  

IDN  for operation   
mode defin i tions  

Description  

S-0-0032  Primary operation  mode  

S-0-0033  Secondary operation  mode  1  

S -0-0034  Secondary operation  mode  2  

S-0-0035  Secondary operation  mode  3  

S-0-0284  Secondary operation  mode  4  

S-0-0285  Secondary operation  mode  5  

S-0-0286  Secondary operation  mode  6  

S-0-0287  Secondary operation  mode  7  

S-0-0292  Li st  of supported  operation  modes  

 

The operation  modes  are  shown  i n  the  fol lowing  l i st:  

– no  mode  of operation  defined ;  

– torque  con trol ;  

– veloci ty con trol ;  

– pos i tion  control ;  

– i n terpolation ;  

– pos i tion ing ;  

– operati ng  mode wi thou t con trol  loops.  

NOTE  Posi ti on  control ,  i n terpolation  and  posi ti on i ng  can  be  used ,  depend i ng  upon  confi guration ,  wi th :  

– feedback val ue  1 ,  or 

– feedback val ue  2 ,  or 

– feedback val ues  1  and  2 ,  

– wi th  fol l owi ng  error,  or 

– wi thout  fol l owing  error ( l ag -l ess).  

SERCOS defines  s ix d i fferen t standard  te legrams  (see  Table  D. 9  and  Table  D. 1 0)  wh ich  can  
be  used  for typical  modes  of operation .  I n  add i ti on ,  an  appl ication  te legram  (telegram  number 
7)  can  be  configured  by the  user.  
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Table  D .9  – Supported  appl ication  modes  

IEC  61 800-7   
appl ication  mode  

Equ ivalent SERCOS profi l e  terminology 

Torque  contro l  Control  word    
B i t  1 5  to  9  =  00xxx xxx,  B i t  8  to  0  =  0  0000  0001  

Torque  con tro l  operation  mode  i n  the  d ri ve,  s tandard  te l egram  1  (S -0-0080  i n  MDT)  
or te l eg ram  7  

Torque  contro l  wi th  vel oci ty 
feedback 

Confi gu rab le  appl i cati on  te leg ram   
( telegram  7)  

Veloci ty preset  Confi gu rab le  appl i cation  te leg ram   
(telegram  7)  

Veloci ty con trol  Control  word    
B i t  1 5  to  9  =  00xxx xxx,  B i t  8  to  0  =  0  0000  001 0  

Veloci ty con trol  operati on  mode  i n  the  d ri ve.  The  posi ti on  feedback acqu is i ti on  and  
the  cl os ing  of the  pos i ti on  l oop  takes  place  i n  the  control  u n i t,  s tandard  te l eg ram  6  
(S-0-0036  i n  MDT)  or te l egram  7  

Veloci ty con trol  wi th  
posi ti on  feedback 

Veloci ty con trol  operati on  mode  i n  the  d ri ve.  The  posi ti on  feedback acqu is i ti on  
takes  p lace  i n  the  d ri ve.  The  posi ti on  l oop  i s  cl osed  i n  the  control  un i t,  s tandard  
teleg ram  3  (S-0-0036  i n  MDT,  S-0-0051 /53  i n  AT)  or te l eg ram  7  

Posi ti on  preset  Confi gu rab le  appl i cati on  te leg ram   
( telegram  7)  

Posi ti on  control  Pos i ti on  control  operati on  mode  i n  the  d ri ve.  The  pos i ti on  feedback acqu is i ti on  
takes  p lace  i n  the  d ri ve  as  wel l  as  the  cl os ing  of the  pos i ti on  l oop,  s tandard  
teleg ram  4  (S-0-0047  i n  MDT,  S-0-0051 /53  i n  AT)  or te l eg ram  7  

 

Table  D. 1 0  – Additional  appl ication  modes  

SERCOS  appl ication  mode  Detai l s  

Veloci ty control  wi th  vel oci ty 
feedback 

Veloci ty con trol  operati on  mode  i n  the  d ri ve.  The  veloci ty feedback acqu is i ti on  
and  the  cl os ing  of the  vel oci ty l oop  takes  p l ace  i n  the  PDS,  S-0-0036  i n  MDT,   
S -0-0040  i n  AT  

Posi ti on  and  veloci ty 
swi tchabl e  control  

Veloci ty and  posi ti on  control  operation  mode  i n  the  PDS.  Swi tch i ng  modes  
between  vel oci ty and  posi ti on  control  i s  possible,  S -0-0036/S-0-0047  i n  MDT,   
S -0-0040/S-0-0051 /S-0-0053  i n  AT 

User confi gu rable  By us ing  the  confi gu rab le  te l eg ram  7,  any combinati on  of I /O  data  can  be  
confi gu red ,  others  can  be  added  on  a  vendor speci fi c  bas i s .  

 

D.4.2  Torque  control  

The torque  speci fic I /O  data  and  device  parameters  are  g iven  i n  Table  D . 1 1  and  Table  D. 1 2.  
More  detai ls  and  further parameters  are  shown  i n  detai l  i n  I EC 61 800-7-204.  

Table  D . 1 1  – I /O  data  for profi le  torque mode  

IEC  61 800-7-1  I /O  data  Equ ivalent SERCOS  profi le  terminology 

Command  Control  word   

S tatus  Status  word  

Set-poin t  torque  Torque  command  val ue  (S -0-0080)  

Add i ti ve  torque  command  value  (S-0-0081 )  

Actual  torque  Torque  feedback val ue  (S-0-0084)  

 

Other appl ication  modes  that are  vendor speci fic may be  added .  
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Table  D . 1 2  – Configuration  data  for torque  control  

SERCOS IDN  number SERCOS IDN  name  

S-0-0085  Torque  polari ty parameter  

S -0-0086  Torque/force  data  scal i ng  type   

S -0-0093  Torque/force  data  scal i ng  factor  

S -0-0094  Torque/force  data  scal i ng  exponent   

S -0-001 3  Class  3  d i agnosti c  

S-0-0082  Posi ti ve  torque  l im i t  val ue  

S-0-0083  Negati ve  torque  l im i t  va l ue  

S-0-0092  B ipolar torque  l im i t  val ue  

S-0-0334  Status  “T ≥  Tl i mi t”  

S -0-01 06  Current  l oop  proporti onal  ga in  1   

S -0-01 07  Current  l oop  i n tegral  acti on  t ime  1   

S -0-01 1 9  Current  l oop  proporti onal  ga in  2   

S -0-01 20  Current  l oop  i n tegral  acti on  t ime  2   

S -0-01 55  Fri cti on  torque  compensati on   

S -0-01 63  Weigh t  counterbalance   

 

D.4.3  Veloci ty control  

The veloci ty speci fic  I /O  data  and  device  parameters  are  g i ven  i n  Table  D. 1 3  and  Table  D . 1 4.  
More  detai ls  and  further parameters  are  shown  i n  detai l  i n  I EC 61 800-7-204.  

Table  D . 1 3  – I /O  data  for profi le  veloci ty mode  

IEC  61 800-7-1  I /O  data  Equ ivalent SERCOS  profi le  terminology 

Command  PDS  control  word  

S tatus  PDS  status  word  

Set-poin t  veloci ty  Veloci ty command  val ue  (S-0-0036)  

Add i ti ve  veloci ty command  val ue  (S -0-0037)  

Actual  vel oci ty  Veloci ty feedback val ue  1  (S-0-0040)  

Veloci ty feedback val ue  2  (S-0-01 56)  
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Table  D . 1 4 – Configuration  data  for veloci ty control  

SERCOS IDN  number SERCOS IDN  name  

S-0-0043  Veloci ty polari ty parameter  

S -0-0044  Veloci ty d ata  scal i ng  type   

S -0-0045  Veloci ty d ata  scal i ng  factor  

S -0-0046  Veloci ty d ata  scal i ng  exponent   

S -0-0038  Posi ti ve  vel oci ty l im i t  va l ue   

S -0-0039  Negati ve  veloci ty l im i t  val ue   

S -0-0091  B ipolar veloci ty l im i t  va l ue   

S -0-01 00  Veloci ty l oop  proporti onal  gai n   

S -0-01 01  Veloci ty l oop  i n teg ra l  action  t ime   

S -0-01 02  Veloci ty l oop  d i fferen ti al  t ime   

S -0-0347  Veloci ty error  

S -0-0377  Veloci ty feedback mon i tori ng  window 

S-0-0392  Veloci ty feedback fi l ter  

S -0-001 3  Class  3  d i agnosti c  

S-0-0038  Posi ti ve  vel oci ty l im i t  va l ue  

S-0-0039  Negati ve  veloci ty l im i t  val ue  

S-0-0091  B ipolar veloci ty l im i t  va l ue  

S-0-0335  Status  “n command  >  n l i mi t”  

S-0-0339  Status  “n feed back  ≤  M i n imum  spind le  speed”  

S-0-0340  Status  “  n feedback  ≥  Maximum  spind le  speed ”  

S-0-0377  Veloci ty feedback mon i tori ng  window 

Acceleration  and  j erk speci fi c  values  

S-0-01 36  Posi ti ve  accel eration  l im i t  val ue  

S-0-01 37  Negati ve  accelerati on  l im i t  val ue  

S-0-01 38  B ipolar accelerati on  l im i t  va l ue  

S-0-0349  B ipolar j erk l im i t  

 

D.4.4  Position  control  

The posi tion  speci fic I /O  data  and  device  parameters  are  g i ven  in  Table  D . 1 5  and  Table  D. 1 6.  
More  detai ls  and  further parameters  are  shown  i n  detai l  i n  I EC 61 800-7-204.  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  – 1 05  – 

 

Table  D. 1 5  – I /O  data  for profi le  posi tion  mode  

IEC  61 800-7-1  I /O  data  Equ ivalent SERCOS  profi le  terminology 

Command  PDS  control  word   

S tatus  PDS  status  word  

Set-poin t  posi ti on  Posi ti on  command  value  (S-0-0047)  

Add i ti ve  posi ti on  command  val ue  (S -0-0048)  

Actual  posi tion  Posi ti on  feedback value  1  (Motor feedback,   
S -0-0051 )  

Posi ti on  feedback value  2  (External  feedback,  
S-0-0053)   

Fol l owing  d i s tance  (S-0-01 89)  

 

Table  D . 1 6  – Configuration  data  for posi tion  control  

SERCOS IDN  number SERCOS IDN  name  

S-0-0055  Posi ti on  polari ty parameter  

S -0-0076  Posi ti on  data  scal i ng  type   

S -0-0077  Li near posi ti on  data  scal i ng  factor  

S -0-0078  Li near posi ti on  data  scal i ng  exponent  

S -0-0079  Rotati ona l  posi ti on  resolu ti on   

S -0-001 1  Class  1  d i agnosti c  

S-0-0049  Posi ti ve  pos i ti on  l im i t  va l ue  

S-0-0050  Negati ve  posi ti on  l im i t  val ue  

S-0-0055  Posi ti on  polari ty parameter 

S-0-01 59  Mon i tori ng  wi ndow 

S-0-0278  Maximum  travel  range  

S-0-0058  Reversal  cl earance   

S -0-01 04  Posi ti on  l oop  Kv-factor  

S -0-01 05  Posi ti on  l oop  i n teg ral  action  time   

S -0-0296  Veloci ty feed  forward  gai n   

S -0-0348  Acceleration  feed  forward  gai n   

S -0-0391  Posi ti on  feedback mon i tori ng  window  

S -0-0392  Veloci ty feedback fi l ter  

S -0-0052  Reference  d i stance  1  

S -0-0054  Reference  d i stance  2  

 

D.5 Profi le  specific extensions  

SERCOS defines  several  add i ti onal  functions  that may be  provided  by a  PDS device.  These  
functions  i nclude:  
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a)  add i ti onal  mode  of operations,  for example  

1 )  i n terpolation  mode,  

2)  pos i tion ing  mode,  

3)  spind le  synchronous  mode;  

b)  hom ing  procedures  (drive-con trol l ed ,  NC-control l ed ,  absolu te  hom ing) ;  

c)  probing ;  

d )  modu lo.  

More  deta i l s  and  add i ti onal  parameters  are  described  i n  I EC  61 800-7-204.  
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COMMISSION  ÉLECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE  

____________ 

 
ENTRAÎNEMENTS ÉLECTRIQUES  

DE  PUISSANCE À VITESSE VARIABLE –  
 

Partie  7-1 :  In terface  générique et u ti l isation  de  profi ls   
pour les  entraînements  électriques  de  puissance –  

Défin i tion  de  l ' interface 
 

AVANT-PROPOS 

1 )  La  Commission  E lectrotechn i que  I n ternational e  ( I EC)  est  une  organ isation  mond ia l e  de  normal i sation  
composée  de  l ' ensemble  des  com i tés  é l ectrotechn i ques  nati onaux (Com i tés  nationaux de  l ’ I EC).  L ’ I EC a  pou r 
objet  de  favori ser l a  coopérati on  i n ternati ona le  pou r tou tes  l es  questions  de  normal i sati on  dans  l es  domaines  
de  l 'é l ectri ci té  et  d e  l 'é l ectron ique.  A cet  effet,  l ’ I EC – en tre  au tres  acti vi tés  – publ i e  des  Normes  
i n ternati ona les ,  des  Spéci fi cations  techn iques,  d es  Rapports  techn iques,  d es  Spéci fi cati ons  accessib les  au  
publ i c  (PAS)  et  des  Gu ides  (ci -après  dénommés  "Publ i cation (s)  de  l ’ I EC").  Leu r é l aborati on  est  confiée  à  des  
com i tés  d 'études,  aux travaux desque ls  tou t  Com i té  nationa l  i n téressé  par l e  su jet  tra i té  peu t  parti ciper.  Les  
organ isati ons  i n ternational es ,  gouvernementales  et  non  gouvernementa les,  en  l i a i son  avec l ’ I EC,  parti cipen t  
égal ement  aux travaux.  L’ I EC col l abore  étroi tement  avec l 'Organ isati on  I n ternationale  d e  Normal i sation  ( I SO),  
selon  des  cond i ti ons  fi xées  par accord  en tre  l es  deux organ isations.  

2)  Les  décis ions  ou  accords  offi c iel s  d e  l ’ I EC  concernant  l es  q uestions  techn i ques  représenten t,  d ans  l a  mesure  
du  possibl e,  u n  accord  i n ternational  su r l es  su j ets  étud iés,  étan t  d onné  que  l es  Com i tés  nati onaux de  l ’ I EC 
i n téressés  son t  représentés  dans  chaque  com i té  d ’études.  

3)  Les  Publ i cati ons  de  l ’ I EC se  présentent  sous  l a  forme  de  recommandations  i n ternati ona l es  et  son t  agréées  
comme te l l es  par l es  Com i tés  nationaux de  l ’ I EC.  Tous  l es  efforts  rai sonnabl es  son t  en trepri s  afi n  que  l ’ I EC  
s 'assure  de  l 'exacti tude  d u  con tenu  techn ique  de  ses  publ i cations;  l ’ I EC ne  peu t  pas  être  tenue  responsabl e  de  
l 'éventuel l e  mauvaise  u ti l i sation  ou  i n terprétation  qu i  en  est  fa i te  par u n  quelconque  u ti l i sateur fi nal .  

4)  Dans  l e  bu t  d 'encourager l ' un i form i té  i n ternati onale,  l es  Com i tés  nationaux de  l ’ I EC s 'engagent,  dans  tou te  l a  
mesure  poss ibl e,  à  appl i quer d e  façon  transparente  l es  Publ i cations  de  l ’ I EC  dans  l eurs  publ i cations  nati onales  
et  rég ional es.  Toutes  d i vergences  en tre  tou tes  Pub l i cations  de  l ’ I EC et  tou tes  publ i cati ons  nati onales  ou  
rég ionales  correspondantes  do ivent  être  i nd iquées  en  termes  cl ai rs  dans  ces  dern ières.  

5)  L ’ I EC e l l e-même ne  fourn i t  aucune  attestati on  de  conform i té.  Des  organ ismes  de  certi fi cation  i ndépendants  
fourn i ssen t des  services  d 'évaluati on  de  conform i té  et,  d ans  certai ns  secteu rs,  accèdent  aux marques  de  
conform i té  d e  l ’ I EC.  L ’ I EC n 'est  responsabl e  d 'aucun  des  services  effectués  par l es  organ ismes  de  certi fi cation  
i ndépendants.  

6)  Tous  l es  u ti l i sateurs  doi ven t  s 'assurer qu ' i l s  son t  en  possess ion  de  l a  d ern ière  éd i ti on  de  cette  pub l i cation .  

7)  Aucune  responsabi l i té  ne  doi t  être  imputée  à  l ’ I EC,  à  ses  adm in i strateurs,  employés,  auxi l i a i res  ou  
mandatai res,  y compris  ses  experts  parti cu l i ers  et  l es  membres  de  ses  com i tés  d 'études  et  des  Com i tés  
nationaux de  l ’ I EC,  pour tou t  pré jud ice  causé  en  cas  de  dommages  corporel s  et  matériel s ,  ou  de  tou t  au tre  
dommage de  quel que  natu re  q ue  ce  soi t,  d i recte  ou  i nd i recte ,  ou  pou r supporter l es  coû ts  (y compris  l es  frai s  
de  j usti ce)  et  l es  dépenses  décou lan t  de  l a  publ i cati on  ou  de  l 'u ti l i sati on  de  cette  Publ i cation  de  l ’ I EC ou  de  
tou te  au tre  Publ i cati on  de  l ’ I EC,  ou  au  créd i t  q u i  l u i  est  accordé.  

8)  L 'attenti on  est  atti rée  su r l es  références  normati ves  ci tées  dans  cette  publ i cation .  L ' u ti l i sation  de  publ i cations  
référencées  est  obl i gatoi re  pou r une  appl i cati on  correcte  de  l a  présente  publ i cati on .   

9)  L’ attention  est  atti rée  su r l e  fa i t  q ue  certa ins  des  é l éments  de  l a  présente  Publ i cati on  de  l ’ I EC peuvent fai re  
l ’ obj et  de  d roi ts  de  brevet.  L ’ I EC ne  sau rai t  être  tenue  pou r responsable  de  ne  pas  avoi r i d en ti fi é  d e  tel s  d roi ts  
de  brevets  et  de  ne  pas  avoi r s i gna lé  l eu r exi stence.  

La  Norme i n ternationale  I EC  61 800-7-1  a  été  établ ie  par l e  sous-com i té  22G:  Systèmes  
d 'en traînement é lectri que  à  vi tesse  variable,  comprenant des  convertisseurs  à  sem i -
conducteurs,  du  com i té  d 'études  22  de  l ' I EC:  Systèmes  et équ ipements  é lectron iques  de  
pu issance.  

Cette  deuxième éd i tion  annu le  et remplace  l a  prem ière  éd i ti on  parue  en  2007.  Cette  éd i ti on  
consti tue  une  révis ion  techn ique.  

Cette  éd i ti on  i nclu t l es  mod i fications  techn iques  majeures  su ivantes  par rapport à  l 'éd i tion  
précédente:  
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a)  m ise  en  correspondance du  profi l  de  d isposi ti f d 'en traînement de  type  1  avec l es  
technolog ies  de  réseau  supplémentai res;  

b)  m ises  à  j our m ineures  des  paragraphes  concernan t l es  profi ls  de  types  1 ,  2  et  4  pour 
correspondre  aux mod i fi cations  correspondan tes  apportées  dans  les  parties  déd iées  de  
l ' I EC  61 800-7-20x.  

Le  texte  de  cette  norme est  i ssu  des  documents  su ivants:  

FDIS  Rapport  de  vote  

22G/306/FDIS  22G/321 /RVD  

 
Le  rapport de  vote  i nd iqué  dans  le  tableau  ci -dessus  donne  tou te  i n formation  sur l e  vote  ayant  
abouti  à  l 'approbation  de  cette  norme.  

Cette  publ ication  a  été  réd igée  se lon  l es  D irecti ves  I SO/IEC,  Partie  2 .  

Une  l i ste  de  tou tes  les  parties  de  l a  série  I EC  61 800,  publ iées  sous  le  ti tre  général  
Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable ,  peu t être  consu l tée  sur l e  s i te  web  
de  l ' I EC.  

Le  com ité  a  décidé  que  l e  con tenu  de  cette  publ i cation  ne  sera  pas  mod i fié  avant la  date  de  
stabi l i té  i nd iquée  sur l e  s i te  web de  l ’ I EC sous  "h ttp: //webstore. iec.ch"  dans  les  données  
re lati ves  à  l a  publ ication  recherchée.  A cette  date,  l a  publ ication  sera   

•  recondu i te,  

•  supprimée,  

•  remplacée  par une  éd i tion  révisée,  ou  

•  amendée.  

 

IMPORTANT – Le  logo  "colour inside"  qu i  se  trouve sur l a  page de  couverture  de  
cette  publ ication  ind ique  qu 'el le  contien t des  cou leurs  qu i  sont considérées  comme 
uti l es  à  une bonne compréhension  de  son  contenu .  Les  u ti l isateurs  devraient,  par 
conséquent,  imprimer cette  publ ication  en  u ti l i sant une  imprimante  cou leur.  
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INTRODUCTION  

La  série  I EC  61 800  est desti née  à  fourn i r un  ensemble  commun  de  spéci fications  déd iées  aux 
en traînements  é lectri ques  de  pu issance à  vi tesse  variable.  

L' I EC 61 800-7  spéci fi e  l es  profi ls  déd iés  aux en traînements  é lectri ques  de  pu issance (PDS)  
et l eur m ise  en  correspondance  avec l es  systèmes  de  commun ication  existants  grâce  à  un  
modèle  d ' in terface  générique.   

L ' I EC 61 800-7  décri t  u ne  in terface  générique  en tre  les  systèmes  de  commande et  l es  
en traînements  é lectriques  de  pu issance.  Cette  i n terface  peu t être  i n tégrée  au  système de  
commande.  Le  système de  commande proprement d i t  peut également être  s i tu é  dans  le  
d ispos i ti f d 'en traînement (parfois  appelé  "d isposi ti f d 'entraînement i n te l l i gen t") .  

I l  existe  un  g rand  nombre  d ' in terfaces  physiques  d ispon ib les  (en trées  et sorties  analog iques  
et numériques,  i n terfaces  séries  et  paral lè les,  bus  de  terrain  et  réseaux) .  Les  profi l s  établ is  
sur des  i n terfaces  phys iques  spéci fi ques  sont  déjà  défin is  pour certa ins  domaines  
d 'appl ication  (par exemple,  commande de  mouvement)  et certa ines  classes  de  d isposi ti fs  (par 
exemple,  d isposi ti fs  d 'en traînement cl ass iques,  pos i tionneur) .  Les  implémentations  
correspondantes  des  i n terfaces  de  programmes de  commande et  de  programmeurs 
d 'appl ication  associées  son t de  nature  propriéta i re  et varien t de  man ière  importan te .   

L ' I EC 61 800-7  défin i t  u n  ensemble  de  fonctions,  paramètres  et d iagrammes  d 'états  communs  
pour l a  commande d 'entraînement ou  une  description  de  séquences  d 'opérations  à  mettre  en  
correspondance  avec les  profi l s  d 'entraînement.  

L' I EC 61 800-7  fourn i t u ne  procédure  d 'accès  aux fonctions  et données  d 'un  d isposi ti f 
d 'en traînement,  i ndépendante  du  profi l  d 'entraînement et de  l ' i n terface  de  commun ication  
employés.  I l  s ’ ag i t de  défin i r un  modèle  commun  d 'en traînement comportant  des  fonctions  
génériques  et des  objets  pouvant être  m is  en  correspondance avec des  i n terfaces  de  
communication  d i fférentes.  Ceci  permet de  prévoi r des  implémentations  communes  de  
commande de  mouvement (ou  appl ications  de  commande de  vi tesse  ou  de  commande  
d 'en traînement)  dans  l es  contrôleurs  sans  aucune  connaissance  spéci fique  de  l a  m ise  en  
œuvre  du  d ispos i ti f d 'en traînement.  

I l  y a  p l us ieurs  ra isons  de  défin i r une  i n terface  générique:  

Pour un  constructeur de  d ispositi f d 'entraînement  

– ass istance  p lus  a isée  des  i n tégrateurs  de  systèmes;  

– description  p lus  aisée  des  fonctions  d 'entraînement du  fa i t  d 'une  term inolog ie  commune;  

– l e  choix des  d ispos i ti fs  d 'en traînement ne  dépend  pas  de  la  d ispon ibi l i té  d 'une  assistance  
spéci fique.   

Pour un  constructeur de  d isposi ti f de  commande  

– aucune  in fluence de  la  technolog ie  de  bus;  

– i n tégration  a isée  des  d ispos i ti fs ;  

– i ndépendance par rapport à  un  fourn isseur de  d isposi ti fs  d 'en traînement.  

Pour un  in tégrateur de  systèmes  

– effort moindre  d ' i n tégration  des  d isposi ti fs ;   

– méthode i n te l l i g ible  un ique  de  modél isation ;  

– i ndépendance par rapport à  l a  technolog ie  de  bus.  
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Concevoir une  appl ication  de  commande de  mouvement avec p l us ieurs  d ispos i ti fs  
d 'en traînement d i fféren ts  et un  système de  commande  spéci fique  nécess i te  un  effort certa in .  
Les  tâches  de  m ise  en  œuvre  des  log icie ls  systèmes  et de  compréhension  de  la  description  
fonctionnel le  des  composants  i nd ividuels  peuvent condu ire  à  l 'épu isement des  ressources  
d 'un  proj et.  Dans  certa ins  cas,  l es  d ispos i ti fs  d 'en traînement ne  partagent pas  l a  même 
i n terface  phys ique.  Certains  d ispos i ti fs  de  commande ne  prennent en  charge  qu 'une  i n terface  
un ique  qu i  n 'est pas  prise  en  charge  par un  d isposi ti f d 'entraînement spéci fique.  D 'autre  part,  
l es  fonctions  et l es  structures  de  données  sont souvent spéci fi ées  avec des  i ncompatib i l i tés .  
Cela  exige  de  l ' i n tégrateur de  systèmes  d 'établ i r d es  i n terfaces  spécia les  pour le  log icie l  
d 'appl ication  a lors  que  cette  opération  ne  re lève  pas  vraiment de  sa  responsabi l i té.  

Certa ines  appl ications  nécess i ten t de  pouvoi r échanger des  d ispos i ti fs,  voi re  i n tégrer de  
nouveaux d isposi ti fs  dans  une  configuration  existante.  E l l es  sont a lors  confrontées  à  
d i fférentes  solu tions  incompatib les.  Les  efforts  nécessaires  pour adapter une  solu tion  re lative  
à  un  profi l  d 'entraînement et  aux extens ions  spéci fiques  au  constructeur peuven t se  révéler 
i nacceptables.  Ceci  rédu i t l e  degré  de  l iberté  concernan t l e  choix d 'un  d isposi ti f l e  m ieux 
adapté  à  cette  appl ication  à  l a  s imple  sélection  du  d ispos i ti f d ispon ib le  pour une  i n terface  
physique  spéci fi que  et pris  en  charge  par l e  contrôleur.  

La  présen te  partie  de  l ' I EC 61 800-7  est d i visée  en  une  partie  générique  et en  p lus ieurs  
annexes  comme le  représente  l a  F igure  1 .  Les  types  de  profi ls  d 'entraînement pour 
CiA® 402 1 ,  C IP  MotionTM 2,  PROFI drive 3  e t  SERCOS® 4  son t m is  en  correspondance avec 
l ' i n terface  générique  dans  l 'annexe correspondante.  Les  annexes  on t été  soum ises  par des  
organ ismes  i n ternationaux indépendants  spécia l i sés  dans  les  réseaux ou  l es  bus  de  terrain ,  
et responsables  du  contenu  de  l 'annexe qu i  y est associée,  a i ns i  que  de  l ' u ti l i sation  des  
marques  connexes.   

Les  d i fféren ts  types  de  profi ls  1 ,  2 ,  3  et  4  son t spéci fi és  dans  l ' I EC  61 800-7-201 ,  
l ' I EC  61 800-7-202,  l ' I EC 61 800-7-203  et l ' I EC  61 800-7-204.  

  

——————— 

1   CiA 402® est  une  marque  déposée  de  CAN  i n  Au tomation ,  e .V.  (CiA).  Cette  i n formation  est  fourn i e  pour l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme  i n ternati onale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  
par l ' I EC d u  détenteu r de  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  CiA® 402.  L 'u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  CiA® 402  
nécess i te  l ’ au tori sation  de  CAN  i n  Au tomation  e.V.  (CiA).  

2  CI P  Moti on™  est  u ne  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pou r l a  commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  
l a  présente  Norme i n ternationale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  par l ' I EC  du  déten teur d e  l a  
marque  ou  de  l ’ u n  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  
marque  CI P  Moti on™ .  L 'u ti l i sation  de  l a  marque  CIP  Moti on™  nécessi te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  

3  PROFI dri ve  est  une  marque  de  PROFIBUS  &  PROFINET I n ternational .  Cette  i n formation  est  fourn i e  pour l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme i n ternati onale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement 
par l ' I EC d u  détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  PROFI dri ve.  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFI dri ve  nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati onal .  

4  SERCOS® est  une  marque  déposée  de  SERCOS  I n ternati onal  e . V.  Cette  i n formati on  est  fourn ie  pou r l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme  i n ternati onale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  
par l ' I EC du  détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  SERCOS®.  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  SERCOS® 
nécessi te  l ’ au tori sati on  de  son  détenteu r.  
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Les  I EC 61 800-7-301 ,  I EC  61 800-7-302,  I EC  61 800-7-303  et I EC 61 800-7-304  spéci fien t l a  
ou  l es  méthodes  de  m ise  en  correspondance des  types  de  profi ls  1 ,  2 ,  3  et  4  avec d i fféren tes  
technolog ies  de  réseaux (te l l es  que  CANopen®5,  CC-Link IE® F ie l d  Network 6,  EPATM 7,  
EtherCAT®8,  Ethernet Powerl inkTM 9,  DeviceNetTM 1 0,  Con trolNetTM 1 1 ,  EtherNet/I PTM 1 2,  
PROFIBUS 1 3,  PROFINET 1 4  et  SERCOS®).  

——————— 

5  CANopen® est  une  marque  déposée  de  CAN  i n  Au tomation ,  e. V.  (CiA).  Cette  i n formation  est  fourn ie  pou r l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme  i n ternati onale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  
par l ' I EC d u  détenteu r de  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  CANopen®.  L ' u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  CANopen® 
nécess i te  l ’ au tori sati on  de  CAN  i n  Au tomation  e.V.  (CiA).  CAN  i n  Au tomation  e .V.  (CiA).  CANopen® est  un  
acronyme pou r Control l er Area  Network open  e t  est  u ti l i sé  pour fai re  référence  à  l 'EN  50325-4.  

6
 CC-Link I E® F i el d  Network est  une  marque  déposée  de  Mi tsubish i  E l ectri c  Corporati on .  Cette  i n formation  est  

fourn ie  pour l a  commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme  i n ternationale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  u n  
en téri nement  par l ' I EC du  déten teu r de  l a  marque  ou  de  l ’ u n  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  
profi l  n ’ impl i q ue  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  CC-Link I E® F i el d  Network.  L 'u ti l i sation  de  l a  marque  
déposée  CC-Link I E® F i e l d  N etwork nécess i te  l ’ au tori sati on  de  M i tsubish i  E lectri c  Corporati on .  

7  EPA™  est  une  marque  de  SUPCON  Group  Co.  Ltd .  Cette  i n formation  est  fourn ie  pou r l a  commod i té  des  
u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme i n ternational e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  u n  en téri nement par l ' I EC d u  
déten teu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  EPA™ .  L 'u ti l i sation  de  l a  marque  EPA™  nécessi te  l ’ au tori sati on  de  son  déten teur.  

8  E therCAT® est  une  marque  déposée  de  Beckhoff,  Verl .  Cette  i n formation  est  fou rn i e  pou r l a  commod i té  des  
u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme i n ternational e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC d u  
déten teu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  E therCAT®.  L 'u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  EtherCAT® nécess i te  
l ’ au tori sati on  de  son  détenteu r.  

9  E thernet  Powerl i nk™  est  une  marque  de  Bernecker &  Rai ner I ndustrieelektron ik Ges.m . b.H . ,  l e  con trôl e  de  son  
u ti l i sati on  est  confié  à  l ' organ isme à  bu t  non  l ucrati f EPSG.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pour l a  commod i té  des  
u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme i n ternational e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  u n  en téri nement par l ' I EC d u  
déten teu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  E thernet Powerl i nk™ .  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  E thernet  Powerl i nk™  nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  son  détenteu r.  

1 0  Devi ceNet™  est  une  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pour l a  commod i té  des  u ti l i sateurs  de  
l a  présente  Norme i n ternationale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  par l ' I EC  du  déten teur d e  l a  
marque  ou  de  l ’ un  quel conques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  
marque  DeviceNet™ .  L’ u ti l i sati on  de  l a  marque  DeviceNet™  nécessi te  l ’ au tori sati on  de  ODVA,  I nc.  

1 1   Con trolNet™  est  une  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pou r l a  commod i té  des  u ti l i sateurs  de  
l a  présente  Norme i n ternationale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC  du  détenteur d e  l a  
marque  ou  de  l ’ u n  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  
marque  ControlNet™ .  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  ControlNet™  nécessi te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  

1 2 EtherNet/I P™  est  une  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formati on  est  fourn ie  pour l a  commod i té  des  u ti l i sateurs  
de  l a  présente  Norme  i n ternati onal e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC  du  déten teu r de  l a  
marque  ou  de  l ’ u n  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  
marque  E therNet/I P™ .  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  E therNet/I P™  nécessi te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  

1 3  PROFIBUS  est  une  marque  de  PROFIBUS  &  PROFINET I n ternational .  Cette  i n formation  est  fourn ie  pou r l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme  i n ternati onale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  
par l ' I EC d u  détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFIBUS.  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFIBUS  nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  PROFIBUS  & PROFINET I n ternati onal .  

1 4  PROFINET est  u ne  marque  de  PROFIBUS  & PROFINET I n ternational .  Cette  i n formation  est  fourn ie  pour l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme i n ternati onale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement 
par l ' I EC d u  déten teu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  PROFINET.  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFINET nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati onal .  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 22  – I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  

 

 

Anglais  Français  

I EC 61 800  series  Ad justable  speed  e lectri cal  
power d ri ve  systems  

Série  I EC 61 800  En traînements  é l ectri q ues  de  
pu i ssance  à  vi tesse  variable  

I EC/TR 62390  Device  profi l e  g u ide l i ne   I EC TR 62390  Device  profi l e  g u ide l i ne  (d i spon i b le  
en  ang la i s  seu lement)  

I EC 61 800-7  Generic  i n terface  and  use  of 
profi l es  for power d ri ve  systems   

I EC 61 800-7  Interface générique et uti l isation  de profils 
pour les entraînements électriques de puissance 

I EC 61 800-7-1  I n terface  defi n i t i on   I EC 61 800-7-1  Défi n i ti on  de  l ’ i n terface  

Generic  PDS  i n terface  speci fi cation  Spéci fi cation  d ’ i n terface  PDS  générique  

Annex A,  Mappi ng  of Profi l e  type  1  (CiA 402)  Annexe  A,  Correspondance  d u  profi l  de  type  1  (C iA 
402)  

Annex B ,  Mappi ng  of Profi l e  type  2  (CIP  
Moti on )  

Annexe  B ,  Correspondance  d u  profi l  de  type  2  (CIP  
Moti on )  

Annex C,  Mapping  of Profi l e  type  3  
(PROFI d ri ve)  

Annexe  C,  Correspondance  du  profi l  de  type  3  
(PROFI d ri ve)  

Annex D,  Mapping  of Profi l e  type  4  (SERCOS)  Annexe  D,  Correspondance  du  profi l  de  type  4  
(SERCOS)  

I EC 61 800-7-200  – Profi l e  speci fi cations   I EC  61 800-7-200  – Spéci fi cations  des  profi l s  

Annex A 
Mapping  of 
Profi l e  type  1  
(CiA 402)  

Annex B  
Mapping  of 
Profi l e  type  2  
(CIP  Moti on)  

Annex C  
Mapping  of 
Profi l e  type  3  
(PROFI dri ve)  

Annex D  
Mapping  of 
Profi l e  type  4  
(SERCOS)  

IEC  61 800-7-201  
 

Profi l e  type  1  
(CiA 402)  

IEC  61 800-7-202  
 

Profi l e  type  2  
(CIP  Moti on)  

IEC  61 800-7-203  
 

Profi l e  type  3  
(PROFI dri ve)  

IEC  61 800-7-204 
 

Profi l e  type  4  
(SERCOS)  

IEC  61 800-7-301  
 

Mapping  of profi l e  
type  1  to:  
• CANopen  
• CC-Link I E  
• EPA 
• EtherCAT 
• ETHERNET 

Powerl i nk  

IEC  61 800-7-302  
 

Mapping  of profi l e  
type  2  to:  
• DeviceNet  
• ControlNet  
• EtherNet/I P  

IEC  61 800-7-303  
 

Mapping  of profi l e  
type  3  to:  
• PROFIBUS  
• PROFINET 

IEC  61 800-7-304 
 

Mapping  of profi l e  
type  4  to:  
• SERCOS I  +  I I  
• SERCOS I I I  
• EtherCAT 

IEC  61 800-7-200  – Profi le  specifications  

IEC  61 800-7-300  – Mapping  of profi les  to  network technolog ies  

IEC  61 800-7-1  – In terface defin i tion  

Generic  PDS i n terface  speci fication  

IEC  61 800-7  Generic in terface and  use  of profi les  for power drive  systems  

I EC 61 800  series  
Ad justabl e  speed  e l ectri cal  power d ri ve  

systems 

I EC/TR 62390  
Device  profi l e  gu i del i ne  

IEC  
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Anglais  Français  

I EC 61 800-7-201  
Profi l e  type  1  (CiA 1 02)  

I EC 61 800-7-201  
Profi l  d e  type  1  (CiA 1 02)  

I EC 61 800-7-202  
Profi l e  type  2  (CI P  Moti on )  

I EC 61 800-7-202  
Profi l  d e  type  2  (CI PMotion )  

I EC 61 800-7-203  
Profi l e  type  3  (PROFI d ri ve)  

I EC 61 800-7-203  
Profi l  d e  type  3  (PROFI d ri ve)  

I EC 61 800-7-204  
Profi l e  type  4  (PROFI d ri ve)  

I EC 61 800-7-204  
Profi l  d e  type  4  (SERCOS)  

I EC 61 800-7-300  – Mappi ng  of profi l es  to  
network technolog ies   

I EC 61 800-7-300  – M ise  en  correspondance  de  
profi l s  avec l es  technol og i es  de  réseaux 

I EC 61 800-7-301  
Mappi ng  of profi l e  type  1  to  
CANopen  

CC-Link I E  

EPA 

EtherCAT 

ETHERNET 

Powerl i nk  

I EC 61 800-7-301  
M ise  en  correspondance  du  profi l  de  type  1  avec  
CANopen  

CC-Link I E  

EPA 

EtherCAT 

ETHERNET 

Powerl i nk  

I EC 61 800-7-302  
Mappi ng  of profi l e  type  2  to  
DeviceNet  

ControlNet  

E therNet/I P  

I EC 61 800-7-302  
M ise  en  correspondance  du  profi l  de  type  2  avec  
DeviceNet  

ControlNet  

EtherNet/I P  

I EC 61 800-7-303  
Mappi ng  of profi l e  type  3  to  
PROFIBUS  

PROFINET 

I EC 61 800-7-303  
M ise  en  correspondance  du  profi l  de  type  3  avec  
PROFIBUS  

PROFINET 

I EC 61 800-7-304  
Mappi ng  of profi l e  type  4  to  
SERCOS  I  +  I I  

SERCOS  I I I  

E therCAT  

I EC 61 800-7-304  
M ise  en  correspondance  du  profi l  de  type  4  avec  
SERCOS  I  +  I I  

SERCOS  I I I  

E therCAT 

Figure 1  – Structure  de  l ' IEC  61 800-7  
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ENTRAÎNEMENTS ÉLECTRIQUES  
DE  PUISSANCE À VITESSE VARIABLE –  

 
Partie  7-1 :  In terface  générique et u ti l isation  de  profi ls   
pour les  entraînements  électriques  de  puissance –  

Défin i tion  de  l ' interface 
 
 
 

1  Domaine d 'appl ication  

La présente  partie  de  l ' I EC 61 800  spéci fie  une  i n terface  générique  entre  l e  ou  l es  
en traînements  é lectriques  de  pu issance (PDS)  et  l e  programme de  commande d 'appl ication  
dans  un  contrôleur.  L ' in terface  PDS générique  n 'est pas  spéci fi que  à  une  technolog ie  de  
réseaux de  commun ication  particu l ière.  Les  annexes  de  l a  présente  partie  de  l ' I EC 61 800  
spéci fient l a  correspondance des  d i fférents  types  de  profi ls  d 'entraînement avec l ' in terface  
PDS  générique.   

Les  fonctions  spéci fiées  dans  l a  présente  partie  de  l ' I EC 61 800  ne  sont pas  destinées  à  
assurer l a  sécuri té  fonctionnel le .  Ceci  exige  l 'appl ication  de  mesures  supplémentai res  
conformes  aux normes,  conventions  et  l o is  perti nentes.  

2  Références  normatives  

Les  documents  su ivan ts  sont ci tés  en  référence  de  man ière  normative,  en  i n tégra l i té  ou  en  
partie ,  dans  le  présent document et  son t i nd i spensables  pour son  appl ication .  Pour l es  
références  datées,  seu le  l ’ éd i ti on  ci tée  s ’appl i que.  Pour l es  références  non  datées,  la  
dern ière  éd i ti on  du  document de  référence  s ’appl i que  (y compris  l es  éventuels  
amendements).  

I EC 61 1 58-5-2 ,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 5-2:  Définition  des services de la  couche application  – Éléments de  type 2  

I EC 61 1 58-5-3,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 5-3:  Définition des services de la  couche application  – Éléments de type 3  

I EC  61 1 58-5-1 0,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 5-10: Définition  des services de la  couche application  – Éléments de  type 10  

IEC 61 1 58-6-2 ,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 6-2:  Spécification du protocole de la  couche application  – Éléments de  type 2  

I EC  61 1 58-6-3,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 6-3:  Spécification du protocole de la  couche application  – Éléments de type 3  

I EC 61 1 58-6-1 0,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 6-10: Spécification du protocole de la  couche application – Éléments de  type 10  

I EC 61 800-7  (toutes  les  parties),  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – 
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de puissance 

IEC 61 800-7-201 ,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – Partie  7-201 : 
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de puissance  – 
Spécification du profil de type 1   
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I EC 61 800-7-202: 201 5,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable –  
Partie 7-202: Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques 
de puissance – Spécification du profil de type 2  

I EC 61 800-7-203,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – Partie  7-203:  
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de  puissance  – 
Spécification du profil de type 3  

I EC 61 800-7-204: 201 5,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable –  
Partie 7-204: Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques 
de  puissance – Spécification du profil de type 4  

I EC  61 800-7-304,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – Partie  7-304: 
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de puissance  – 
Mise en correspondance du profil de type 4 avec les technologies de réseaux  

I EC TR 62390: 2005,  Common automation device – Profile guideline  (d i spon ible  en  ang lais  
seu lement)  

EN  50325-4 ,  Sous-système de communications industriel basé sur l'ISO 11898 (CAN)  pour 
les interfaces des dispositifs de commande – Partie 4:  CANopen 

3 Termes,  défin i tions  et  abréviations  

Pour l es  besoins  du  présen t document,  l es  termes,  défin i tions  et abréviations  su ivants  
s ’appl iquen t.  

3.1  Défin i tions  relatives  au  système  

3. 1 . 1   
entraînement électrique  de  pu issance  
PDS  
combinaison  d ’un  moteur et d u  modu le  complet de  variation  de  vi tesse  (CDM)   

Note  1  à  l 'arti cl e:  Le  modu l e  complet  de  variati on  de  vi tesse  peut  i ncl u re  des  fonctions  de  conversi on ,  d e  
commande  et  d 'au toprotection ,  a i ns i  que  certai nes  fonctions  auxi l i a i res  (par exemple,  venti l ati on ).  Le  PDS  ne  
comprend  pas  l es  équ ipements  en traînés  par l e  moteu r.  

Note  2  à  l 'arti cl e:  Un  système  l og i que  d 'en traînement é l ectri q ue  de  pu i ssance  comprend  l e  PDS  et  une  i n terface  
(par exemple,  i n terface  de  réseau  de  commun ication ,  d e  bus  de  terrain  ou  l og icie l l e) ,  un  programme de  commande  
d 'appl i cation  permettant  d 'y accéder par l ' i n terface  PDS  générique,  comme cela  est  décri t  de  l a  F i gu re  3  à  l a  
F i gu re  5.  

Note  3  à  l 'arti cl e:  Cette  d éfi n i ti on  est  adaptée  des  spéci fi cations  de  l ’ I EC 61 800-1 ,  de  l ’ I EC 61 800-2 ,  d e  
l ’ I EC 61 800-3  et  de  l ’ I EC 61 800-4.  

Note  4  à  l 'arti cl e:  L ’ abréviati on  «PDS»  est  d éri vée  du  terme ang la i s  dével oppé  correspondant  «power d ri ve  
system» .  

3.2  Défin i tions  générales  

3.2. 1   
algori thme  
séquence  fi n ie  d 'opérations  complètement déterminée  par l aquel l e  l a  va leur des  données  de  
sortie  peu t être  ca lcu lée  à  parti r de  l a  va leur des  données  d 'entrée  

[SOURCE:  I EC 60050-301 : 201 3,  351 -42-27,  mod i fiée  – Les  termes  « i nstructions»  et 
«variables»  son t remplacés  par «opérations»  et «données»  et  l es  notes  à  l ’ article  sont  
supprimées. ]  
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3.2.2   
appl ication  
élément fonctionnel  log iciel  spéci fique  à  l a  résolu tion  d 'un  problème en  termes  de  mesure  et  
de  commande de  procédés  i ndustrie ls   

Note  1  à  l 'arti cl e:  Une  appl i cation  peut  être  réparti e  en tre  l es  ressources,  et  peu t  commun iquer avec d 'au tres  
appl i cations.  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 2 ,  mod i fiée  – Le  terme «programme d ’appl ication»  a  été  
remplacé. ]  

3.2.3   
attribut  
propriété  ou  caractéristi que  d 'une  enti té  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 3]  

3.2.4   
axe  
élément log ique  in terne  à  un  système d 'automatisation  (par exemple,  système de  commande 
de  mouvement)  qu i  représente  une  certaine  forme  de  mouvement  

Note  1  à  l ' arti cl e:  Les  axes  peuvent être  rotati fs  ou  l i néai res,  phys i ques  ou  vi rtuel s ,  commandés  ou  s implement 
observés.  

3.2.5   
classe  
description  d 'un  ensemble  d 'obj ets  qu i  partagent l es  mêmes attributs ,  opérations,  méthodes,  
re lations  et sémantique  

[SOURCE:  I SO/IEC 1 9501 : 2005,  0000_1 21 ,  mod i fiée  – La  deuxième phrase  est om ise. ]  

3.2.6   
commande  
régu lation  
action  dél ibérée  sur (ou  dans)  un  processus,  en  vue  d 'atte indre  des  objecti fs  défin is  

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -42-1 9,  mod i fiée  – Les  notes  à  l ’article  sont om ises. ]  

3.2.7   
d ispositi f de  commande/régu lation  
un i té  physique  contenant – dans  un  modu le/sous-ensemble  ou  d ispos i ti f – un  programme 
d 'appl ication  de  commande  du  PDS  

3.2.8   
type de  données  
ensemble  de  valeurs  associé  à  un  ensemble  d 'opérations  au torisées  

[SOURCE:  I EC 62390: 2005,  3 . 1 . 6]  

3.2.9   
d isposi ti f 
d isposi ti f de  terra in  
<blocs  de  fonction>  en ti té  physique  i ndépendante  en  réseau  dans  un  système 
d 'au tomatisation  i ndustrie l ,  capable  d 'accompl i r des  fonctions  spéci fi ées  dans  un  contexte  
particu l i er et dé l im i tée  par ses  i n terfaces   
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[SOURCE:  I EC  61 499-1 : 201 2,  3. 29,  mod i fiée  – La  note  à  l ’article  est om ise,  «en  réseau»  et  
«dans  un  système d ’au tomatisation  i ndustriel »  sont a j outés. ]  

3.2. 1 0   
d isposi ti f 
d isposi ti f de  terrain  
< i n tégration  système>  en ti té  qu i  permet le  con trôle ,  l a  servocommande et/ou  la  détection  et 
s ’ in terface  à  d 'au tres  enti tés  de  ce  type  à  l ’ i n térieu r d 'un  système d 'automatisation   

[SOURCE:  I SO 1 5745-1 : 2003,  3 . 1 1 ]  

3.2. 1 1   
profi l  de  d ispositi f 
représentation  d 'un  d ispos i ti f en  termes  de  ses  paramètres,  ensembles  de  paramètres  et  
comportement selon  un  modèle  de  d isposi ti f qu i  décri t  l es  données  et l e  comportement du  
d ispos i ti f te l  que  perçus  par l ’ in terméd iai re  d 'un  réseau ,  i ndépendamment de  tou te  
technolog ie  de  réseau  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 9,  mod i fiée  – Les  notes  à  l ’ article  sont  om ises. ]  

3.2. 1 2   
variable  de  réaction  
grandeur variable  qu i  représente  l a  variab le  commandée et  qu i  est  ré in trodu i te  dans  le  
comparateur 

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -48-03,  mod i fiée  — La  fi gure  est om ise. ]  

3.2. 1 3   
él ément  fonctionnel  
enti té  de  l og icie l  ou  log iciel  combiné  au  matérie l ,  capable  d 'accompl i r une  fonction  spéci fi ée  
d 'un  d isposi ti f 

Note  1  à  l 'arti cl e:  Un  é l ément fonctionnel  comporte  u ne  i n terface  et  d es  associations  à  d 'au tres  é l éments  
fonctionnels  et  foncti ons.  

Note  2  à  l ' arti cl e:  U n  é l ément fonctionnel  peu t  être  consti tué  de  b loc(s )  de  fonctions,  d 'obj et(s)  ou  de  l i s te(s )  de  
paramètres.  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 1 2]  

3.2. 1 4   
données  d ’entrée  
données  transférées  d 'une  source  externe  dans  un  d ispos i ti f,  une  ressource  ou  un  é lément 
fonctionnel   

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 1 4]  

3.2. 1 5   
in terface  
frontière  partagée  entre  deux en ti tés,  défin ie  par des  caractéristi ques  fonctionnel les ,  des  
caractéristi ques  de  s i gnal  ou  d 'au tres  caractéristi ques  appropriées  

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -42-25,  mod i fiée  – Les  termes  «un i tés  fonctionnel l es»  
son t remplacés  par «en ti tés»  et  l es  notes  à  l ’ article  sont om ises. ]  
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3.2. 1 6   
système log ique  d ’entraînement électrique  de  pu issance  
modèle  qu i  comprend  un  PDS et  un  réseau  de  commun ication  access ib le  par l ' i n terface  PDS 
générique   

3.2. 1 7   
modèle  
représentation  mathématique  ou  physique  d 'un  système ou  d 'un  processus,  basée,  avec une  
précis ion  suffisan te,  sur des  l o is  connues,  sur une  i den ti fication  ou  sur des  hypothèses  
spéci fiées  

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -42-26]  

3.2. 1 8   
mode de  fonctionnement 
caractérisation  de  l a  man ière  et du  degré  avec l equel  l 'opérateur humain  i n tervien t sur 
l 'équ ipement de  commande  

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -55-01 ,  mod i fiée  – La  F igure  est om ise. ]  

3.2. 1 9   
données  de  sortie  
données  provenant d 'un  d ispos i ti f,  d 'une  ressource  ou  d 'un  é lément fonctionnel  et transférées  
de  ces  dern iers  vers  des  systèmes  externes  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 21 ]  

3.2.20   
paramètre  
élément de  donnée qu i  représente  l es  i n formations  d 'un  d ispos i ti f qu i  peuvent être  l ues  ou  
saisies  dans  un  d ispos i ti f,  par exemple,  par l e  b ia is  du  réseau  ou  d 'une  I HM  locale   

Note  1  à  l ' arti cl e:  Un  paramètre  est  caractéri sé  général ement par son  nom ,  l e  type  de  données  et  l a  d i rection  
d 'accès.  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 22,  mod i fiée  – La  note  1  à  l ’ article  est  om ise. ]  

3.2.21   
profi l  
représentation  d 'une  in terface  PDS en  termes  de  ses  paramètres,  ensembles  de  paramètres  
et  comportement selon  un  profi l  d e  commun ication  et  un  profi l  d e  d isposi ti f 

Note  1  à  l ' arti cl e:  U ti l i sé  dans  l a  présente  parti e  de  l ' I EC 61 800  comme synonyme des  spéci fi cations  référencées  
dans  l es  annexes.  

3.2.22   
variable  de  référence  
variable  d 'en trée  d 'un  comparateur dans  un  système de  régu lation ,  qu i  déterm ine  la  va leur 
prescri te  de  la  variable  commandée et  qu i  est dédu i te  de  l a  variable  de  consigne   

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -48-02,  mod i fiée  – La  fi gu re  est om ise. ]  

3.2.23   
type  
élément matériel  ou  log icie l  qu i  spéci fie  les  attributs  communs  partagés  par tou tes  les  
i nstances  du  type  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 25]  
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3.2.24  
cas  d 'appl ication  
spéci fication  de  classe  d 'une  séquence d 'actions,  y compris  l es  variantes,  qu 'un  système (ou  
au tre  en ti té)  peut  exécuter,  en  i n teraction  avec l es  acteurs  du  système 

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 26]  

3.2.25   
variable  
en ti té  l og icie l le  qu i  peut prendre  d i fférentes  va leurs,  mais  une  seu le  va leur à  l a  fo is  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  val eurs  d 'une  vari able,  a i ns i  que  d 'un  paramètre,  se  l im i tent  habi tuel l ement à  un  certai n  type  
de  données.  

[SOURCE:  I EC TR 62390: 2005,  3. 1 . 27,  mod i fiée  – La  Note  1  à  l 'article  est  a j ou tée. ]  

3.3  Défin i tions  spéci fiques  

3.3. 1  Défin i tions  communes  

NOTE  Les  termes  et  d éfi n i ti ons  su ivan ts  sont  m is  en  correspondance  par l es  d i fférents  profi l s  avec l eu rs  termes  
spéci fi ques.   

3.3. 1 . 1   
valeur instantanée  
valeur d 'une  grandeur variable  à  un  i nstant déterm iné  

Note  1  à  l 'arti cl e:  La  valeur i nstantanée  est  u ti l i sée  dans  l e  présent  document comme données  d 'en trée  du  
programme de  commande  d 'appl i cation  pour superviser l es  variables  du  PDS  (par exemple,  vari ables  de  réaction).  

[SOURCE:  I EC 60050-351 : 201 3,  351 -41 -02,  mod i fiée  – Une  note  à  l ’ article  est  a j outée. ]  

3.3. 1 .2   
mode d 'appl ication  
type  d 'appl ication  pouvant être  demandé  à  un  PDS  

Note  1  à  l ' arti cl e:  Les  d i fférents  modes  d 'appl i cation  refl èten t  l a  boucle  d 'asservissement  déd iée  à  l ' asservissement 
de  coupl e  ou  de  posi ti on ,  à  l a  commande  de  vi tesse  ou  à  d 'au tres  appl i cations  te l l es  que  l e  retou r à  l a  posi ti on  de  
référence.  

3.3. 1 .3   
commandes  
consignes  
ensemble  de  commandes  entre  l e  programme de  commande d 'appl i cation  et l e  PDS 
permettan t de  con trôler l e  comportement du  PDS ou  les  éléments  fonctionnels  de  celu i -ci  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  états  ou  l es  modes  de  fonctionnement refl ètent  l e  comportement.  

Note  2  à  l 'arti cl e:  Les  d i fférentes  commandes  peuvent être  représentées  par un  b i t  chacune.  

3.3. 1 .4   
données  E/S  
données  d 'entrée  et  de  sortie  qu i  nécess i tent  généralement d ’être  actual isées  de  man ière  
régu l i ère  (par exemple,  changement d 'état périod ique)  

EXEMPLE  Commandes,  poin ts  de  consigne,  valeurs  d 'état  e t  valeurs  i nstan tanées   

3.3. 1 .5   
point  de  consigne  
valeur ou  variab le  u ti l i sée  comme donnée de  sortie  du  programme de  commande d 'appl ication  
afi n  de  commander l e  PDS  
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3.3. 1 .6   
état  
statut  
ensemble  d ' in formations  en tre  l e  PDS et l e  programme de  commande d 'appl ication ,  qu i  reflète  
l 'état  ou  le  mode du  PDS  ou  un  é lément fonctionnel  de  ce  dern ier  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  d i fféren tes  i n formations  d 'état  peuvent être  codées  avec u n  b i t  chacune.  

3.3.2  Défin i tions  appl icables  à  l 'Annexe A 

3.3.2 . 1   
CANopen  
protocole  de  couche  appl ication  défin i  dans  l 'EN  50325-4  

3.3.2 .2   
d ictionnaire  d ’objets  
l i ste  d 'objets  avec i ndex à  1 6  b i ts  et sous-index à  8  b i ts  un iques  défin is  dans  l 'EN  50325-4  

3.3.2 .3   
objet de  données  de  processus  
objet  de  communication  avec capaci té  de  temps  réel  

3.3.3  Défin i tions  appl icables  à  l 'Annexe B  

Les  termes  et défin i ti ons  donnés  dans  l ' I EC 61 1 58-5-2  et I EC  61 1 58-6-2  a i ns i  q ue  l es  
su ivants  s ’appl i quen t à  l ’Annexe B .  

3.3.3.1   
CIP  Motion™ 1 5  
extensions  des  services  et  protocole  CIP  afi n  de  prendre  en  charge  l a  commande de  
mouvement sur l es  réseaux CIP  

3.3.3.2   
contrôleur C IP  Motion™  
contrôleur à  conform ité  CIP  contenan t un  Objet Axe  de  commande de  mouvement (Motion  
Control  Axis  Object)  pouvant être  en  i n terface  avec un  d ispos i ti f C IP  Motion  via  une  
Connection  E/S  CIP  Motion  

Note  1  à  l 'arti cl e:  U ne  description  de  l 'Obj et  Axe  de  commande  de  mouvement  (Motion  Control  Axis  Object)  ne  
re l ève  pas  d u  domaine  d 'appl i cati on  de  l ' I EC 61 800-7.  

3.3.3.3   
d ispositi f CIP  Motion  ™  
d isposi ti f à  conform ité  CIP  con tenant une  ou  p l us ieurs  i nstances  d 'Objet  Axe  de  d ispos i ti f de  
mouvement (Motion  Device  Axis  Object)  pouvan t communiquer avec un  contrôleur CIP  Motion  
via  une  Connexion  E/S  CIP  Motion  

EXEMPLE  Un  variateur CIP  Motion  est  un  cas  parti cu l i er d ’ u n  d i sposi ti f CI P  Moti on .  

3.3.3.4   
Connexion  E/S  C IP  Motion  ™  
Connexion  CIP  Motion  ™  
connexion  CIP  b id i rectionnel le  périod ique  de  classe  1  en tre  un  con trôleur et u n  variateur,  
défin ie  comme partie  in tégran te  de  l a  spéci fication  de  CIP  Motion  

——————— 

1 5  CIP  Moti on™  et  CIP  Sync™  son t des  marques  de  ODVA,  I n c.  Cette  i n formation  est  fou rn i e  pour l a  commod i té  
des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme  i n ternati onal e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  u n  en téri nement par l ' I EC du  
détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  des  marques  CIP  Moti on™  ou  CIP  Sync™ .  L'u ti l i sation  de  l a  marque  CIP  Moti on™  ou  CI P  Sync™  
nécess i te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  
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3.3.3.5   
CIP  Sync™ 1 5  
extensions  des  services  et du  protocole  CIP  visant  à  i n tégrer l a  fonctionnal i té  de  
synchron isation  temporel l e  défin ie  dans  l ' I EC 61 588: 2009  dans  un  réseau  CIP  

Note  1  à  l ’ arti cl e:  Voi r l 'Objet  Synchron isati on  temporel l e  ( 'Time  Sync Object' )  d ans  l ' I EC 61 1 58-5-2  et  
l ' I EC 61 1 58—6-2.  

3.3.3.6   
données  cycl iques  
données  en  temps  réel  à  priori té  é levée  transférées  par une  Connexion  CIP  Motion  de  
man ière  périod ique  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Ces  données  sont  consi dérées  comme des  données  E/S  comme cela  est  d éfi n i  dans  
l ' I EC 61 800-7.  

3.3.3.7   
données  d 'événement 
données  en  temps  réel  à  priori té  moyenne  transférées  par une  Connexion  CIP  Motion  
un iquement après  occurrence  d 'un  événement spéci fi é  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  transi ti ons  des  en trées  reg i strati on  e t  marqueur consti tuen t  des  événements  typiques  des  
variateurs .  

3.3.3.8   
mouvement 
tout  aspect  de  la  d ynam ique  d 'un  axe  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Dans  l e  con texte  de  l a  présente  parti e  de  l ' I EC 61 800-7,  cette  défi n i ti on  ne  se  l im i te  pas  aux 
en traînements  asservis ,  mais  eng lobe  tou tes  l es  formes  de  commande  de  moteur par en traînement.  

3.3.3.9   
Objet Axe  de  d ispositi f de  mouvement  
Motion  Device  Axis  Object  
objet  qu i  défin i t  les  attributs ,  services  et  comportement d 'un  axe  de  d isposi ti f de  mouvement 
selon  l a  spéci fication  de  CIP  Motion  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Cet  obj et  comprend  l es  é l éments  fonctionnels  Commun ication ,  Commande  de  d i sposi ti f et  
D i sposi ti f d ’ en traînement de  base,  te l s  que  défi n i s  d ans  l ' I EC 61 800-7.  

3.3.3. 1 0   
données  de  service  
données  en  temps  réel  de  priori té  moins  é levée associées  à  un  message  de  service  du  
con trôleur,  transférées  par une  Connexion  CIP  Motion  de  man ière  périod ique  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  données  de  service  i ncl uen t  l es  messages  de  demande  de  service  q u i  permetten t  d 'accéder 
aux attri bu ts  d e  l 'Ob jet  Axe  de  d i spos i ti f de  mouvement  (Moti on  Device  Axis  Ob ject)  ou  d 'effectuer d i vers  
d iagnosti cs  du  variateur.  

3.3.3. 1 1   
synchronisé  
état de  verrou i l lage  de  la  va leur d 'horloge  locale  d u  variateur sur l 'horloge  maîtresse  du  temps  
système réparti  

Note  1  à  l ' arti cl e:  Lorsqu ' i l s  son t  synch ron isés,  l e  vari ateur et  l e  contrôleur peuvent u ti l i ser l es  datati ons  associées  
aux données  de  connexi on  CI P  Moti on .  

3.3.3. 1 2   
temps  système  
System  Time  
valeur temporel le  absolue  défin ie  dans  l a  spéci fication  de  synchron isation  CIP  Sync dans  l e  
con texte  d 'un  système temporel  réparti  où  tous  l es  d ispos i ti fs  comportent une  horloge  locale  
synchron isée  avec une  horloge  maîtresse  commune   
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Note  1  à  l ' arti cl e:  Dans  l e  con texte  de  CI P  Motion ,  l e  temps  système  est  une  val eu r en tière  à  64  b i ts  en  
nanosecondes,  avec une  valeu r de  0  correspondant à  l a  date  1 970-01 -01 .  

3.3.3. 1 3   
datation   
horodatage  
valeur de  datation  système associée  aux données  de  Connexion  CIP  Motion  qu i  achem ine  l e  
temps  absolu  l orsque  l es  données  associées  on t été  sais ies,  ou  qu i  peut également être  
u ti l i sée  pour déterm iner l e  moment où  l es  données  associées  doiven t être  appl iquées  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  datati ons  CIP  son t  tou j ou rs  u ti l i sées  dans  l e  con texte  d 'un  système temporel  réparti  où  tous  
l es  nœuds  d u  réseau  de  commande  CI P  comporten t  des  horl oges  synchron isées  avec une  source  d 'horloge  
maîtresse  u ti l i san t  l a  spéci fi cation  de  synchron isation  CIP  Sync.  

3.3.4  Défin i tions  appl icables  à  l 'Annexe C  

3.3.4. 1   
classe d 'appl ication  
configuration  d 'un  objet d 'entraînement (Drive  Object)  avec un  ensemble  d 'obj ets  fonctionnels  
et  pris  en  charge  par des  messages  préconfigurés  

3.3.4.2   
contrôleur 
d isposi ti f de  contrôle  associé  à  un  ou  p lus ieurs  d ispos i ti fs  d 'entraînement (axes)  et hôte  de  
l 'au tomatisation  générale  

3.3.4.3   
objet d 'entraînement  
Drive  Object  
élément fonctionnel  d 'une  Un i té  d 'en traînement  

3.3.4.4   
un i té  d 'entraînement  
Drive  Un i t  
d isposi ti f l og ique  qu i  comprend  tous  les  éléments  fonctionnels  l iés  à  une  un i té  de  tra i temen t 
cen trale   

3.3.4.5   
hôte  
d isposi ti f qu i  couvre  l a  fonctionnal i té  d 'au tomatisation  d 'un  d isposi ti f de  même natu re  

3.3.4.6   
d ispositi f P   
P-Device  
d isposi ti f de  terrain  et  hôte  des  objets  d 'entraînement 

3.3.4.7   
message  préconfiguré  
ensemble  de  données  d 'en trée  et de  données  de  sortie  pour un  mode  d 'appl ication  

3.3.4.8    
superviseur 
d isposi ti f techn ique  qu i  gère  l es  données  de  configuration  (ensembles  de  paramètres)  et l es  
ensembles  de  données  de  d iagnostic fourn ies  par l es  d ispos i ti fs  P  et/ou  l es  contrôleurs  
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3.3.5  Défin i tions  appl icables  à  l 'Annexe D  

3.3.5.1   
message  d 'acquittement  
AT  
message  dans  l equel  chaque  esclave  in tègre  ses  données  

Note  1  à  l 'arti cl e:  L 'abréviati on  "AT"  est  déri vée  du  terme  ang la i s  d éveloppé  correspondant "acknowledge  
te leg ram".  

3.3.5.2   
cycle  de  communication  
accumu lation  de  tous  les  messages  entre  deux messages  de  synchron isation  du  maître  

3.3.5.3   
un i té  de  commande  
d isposi ti f de  commande/régu lation  

3.3.5.4   
mot de  commande  
deux octets  ad jacents  dans  l e  message de  données  du  maître  con tenan t l es  commandes  du  
d ispos i ti f d ’entraînement adressé  

3.3.5.5   
durée de  cycle  
i n terval l e  de  temps  entre  deux événements  cycl i ques  récurren ts  consécuti fs  

3.3.5.6   
données  cycl iques  
partie  de  message dont l a  s i gn i fication  ne  change  pas  pendant l e  fonctionnement cycl ique  de  
l ' i n terface  

3.3.5.7   
échange  de  données  
transm ission  non  cycl i que  su r demande d ’ in formations  après  demande  transm ise  par l e  
maître  (canal  de  service)   

3.3.5.8   
action  anticipatrice  
valeur de  cons igne  u ti l i sée  pour compenser l 'erreu r de  l a  boucle  d 'asservissement  

3.3.5.9   
numéro d ’ identi fication   
IDN  
appel lation  d 'une  donnée de  fonctionnement sous  l aquel le  un  b loc de  données  est  préservé  
avec ses  attribu ts,  noms,  un i tés,  va leurs  d ’en trée  m in imales  et maximales,  a i ns i  que  les  
données  

Note  1  à  l 'arti cl e:  L 'abréviati on  " I DN"  est  déri vée  du  terme  ang la i s  dével oppé  correspondant " i den ti fi cation  
number" .  

3.3.5. 1 0   
maître  
nœud  qu i  au torise  les  au tres  nœuds  à  transmettre  

3.3.5. 1 1   
message  de  données  du  maître   
MDT 
message  dans  l equel  l e  maître  in tègre  ses  données  
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Note  1  à  l 'arti cl e:  L 'abrévi ati on  "MDT"  est  déri vée  d u  terme ang lai s  dével oppé  correspondant  "master data  
te leg ram".  

3.3.5. 1 2   
cycle  de  fonctionnement 
période  de  l a  boucle  d 'asservissement i n terne  au  d ispos i ti f d 'entraînement ou  à  l ' un i té  de  
commande  

3.3.5.1 3   
protocole  
convention  re lati ve  aux formats  des  données,  séquences  temporel les  et  correction  d 'erreur 
dans  l 'échange de  données  des  systèmes  de  communication  

3.3.5.1 4   
esclave  
nœud  auquel  l e  maître  confère  le  d roi t de  transmettre  

3.3.5.1 5   
mot d 'état  
deux octets  ad j acen ts  i n ternes  au  message du  d isposi ti f d 'en traînement contenant  l es  
i n formations  d 'état  

3.3.5.1 6   
message  
ensemble  de  données   

3.3.5.1 7   
topologie  
arch i tecture  phys ique  du  réseau  concernant  l a  connexion  entre  l es  stations  du  système de  
communication  

3.4  Abréviations  

3.4. 1  Abréviations  communes  

CDM  complete  d ri ve  modu le  (modu le  complet de  variation  de  vi tesse)  

DCS  d istribu ted  con trol  system  (système de  commande réparti )  

ERP  en terprise  resource  p lann ing  (p lan i fication  des  ressources  de  l 'organ isation)  

FE  functional  e l ement (élément fonctionnel )  

IHM  I n terface  homme-mach ine   

E/S  Entrée-sortie   

I D  I denti ficateur  

MES  manufacturing  execution  system  (système d 'exécu tion  de  fabrication)  

NC  numerica l  control  system  wi th  a  numeric control  command  set (système de  
commande numérique  avec ensemble  de  commandes  de  con trôle  numérique)  

PDS  power d rive  system  (entraînement é lectri que  de  pu issance)  

PLC  programmable  l og ic control l er wi thout a  motion  control  command  set  (au tomate  
programmable  sans  ensemble  de  commandes  déd ié  à  la  commande de  
mouvement)  

SCADA supervisory con trol  and  data  acqu is i tion  (système de  supervis ion ,  contrôle  et  
acqu is i ti on  de  données)  

URL un iversal  resource  l ocator (adresse  un iversel l e)  

3.4.2  Abréviations  appl icables  à  l 'Annexe  A 

CiA CAN  in  Au tomation  (CAN  en  mode  automatisation)  
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FSA fin i te  state  au tomaton  (automatisation  d 'états  fin is)  

NMT network management (gestion  de  réseau)  

PDO  process  data  obj ect (objet de  données  de  processus)  

3.4.3  Abréviations  appl icables  à  l 'Annexe  B  

Attr I D   attribute  i denti fi er ( i den ti ficateur d 'attribut)  

CIPTM  Common  I ndustria l  Protocol  (Protocole  i ndustriel  commun)   
(voi r I EC 61 1 58  Type  2 ,  I EC  61 784-1  et I EC  61 784-2  Fam i l l e  de  Profi ls  de  
Commun ication  2 )  

3.4.4  Abréviations  appl icables  à  l 'Annexe  C  

AC x Appl ication  Class  (Classe  d 'appl ication)  x,  où  x est l e  numéro de  la  classe  AC  

DO  Drive  Object  (Objet d 'en traînement)  

DU  Drive  Un i t  (Un i té  d 'entraînement)  

I&M  i denti fication  and  main tenance  functions  (fonctions  d ’ identi fication  et  de  
main tenance)  

P-Device  Peripheral  Device  (Périphérique  ou  D isposi ti f P)  

PROFIdrive  PROcess  F ie ldbus  for d ri ves  (Bus  de  terrain  de  procédés  pour d isposi ti fs  
d 'en traînement)  

STW con trol  word  (mot de  commande)  

ZSW status  word  (mot d ’état)  

3.4.5  Abréviations  appl icables  à  l ’Annexe  D  

AT acknowledge  te legram  (message  d 'acqu i ttement)  

C1 D  Diagnostic  de  classe  1  

C2D  Diagnostic  de  classe  2  

C3D  Diagnostic  de  classe  3  

CP  communication  phase  (phase  de  commun ication)  (CP0  …  à  CP6 – phases  de  
communication  0  …  6)  

IDN  i denti fication  number (numéro d ’ i den ti fication)  

MDT master data  te legram  (message  de  données  du  maître)  

SERCOS SEria l  Real  t ime COmmunication  System  (Système de  commun ication  en  
temps  réel  série)  

SVC service  channel  (canal  de  service)  

3.5  Conventions  

Les  nombres  hexadécimaux doiven t être  représentés  par 0xnn ,  nnhex  ou  nnh .   

4 Archi tecture générale  

4.1  In terface  PDS  générique  

La présente  partie  de  l ' I EC  61 800-7  spéci fi e  une  in terface  générique  en tre  l es  entraînements  
é lectriques  de  pu issance (PDS)  et l e  programme de  commande  d 'appl ication  dans  un  
con trôleur.  L ' i n terface  PDS  générique  n 'est pas  spéci fique  à  des  technolog ies  de  réseaux de  
communications  particu l i ères.  L' in terface  PDS générique  prend  en  charge  un iquement l a  
commande d 'un  seu l  axe.  Les  fonctions  de  coord ination  de  p lus ieurs  axes  ne  re lèvent pas  du  
domaine  d 'appl ication  de  l a  présente  partie  de  l ' I EC  61 800-7.  Ceci  pourra i t  consti tuer une  
partie  i n tégrante  du  contrôleur l og ique.  
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Anglais  Français  

I nstal l ati on  or part  of au tomation  system  I nstal l ati on  ou  parti e  d e  système  
d ’au tomati sation  

Generic  PDS  i n terface  I n terface  PDS  généri que  

Log ica l  Power Dri ve  System  Système  l og ique  d ’ en traînement  é l ectri que  de  
pu i ssance   

Commun ication  i n terface  (e. g .  commun ication  
network,  fi e l dbus,  … )  

I n terface  de  commun ication  (par exemple,  
réseau  de  commun ication ,  bus  de  terra in ,  … )  

Power Drive  System  (PDS)  Entraînement  é l ectri que  de  pu i ssance  (PDS)  

Complete  Dri ve  Modu l e  (CDM)  Modu l e  complet  de  variati on  de  vi tesse  (CDM)  

System  con trol  and  sequencing  Commande  et  séquencement  d e  système 

Basic  Dri ve  Modu le  (BDM)  

Control ,  Converter and  Protection  

Variateu r ou  base  de  motori sation  (BDM)  

Commande,  converti sseu r et  protection  

Feed i ng  section ,  fi e l d  suppl y,  auxi l i aries,  others  Apparei l l age  d ’a l imentation ,  a l imentation  su r l e  
terrain ,  ci rcu i ts  auxi l i a i res ,  au tres  

Motors  and  sensors  Moteurs  et  capteu rs  

Dri ven  equ ipment  Équ ipement  en traîné  

NOTE  Dans  l a  présente  parti e  de  l ' I EC 61 800-7,  l e  d i sposi ti f d 'en traînement  correspond  au  modu le  complet  d e  
variati on  de  vi tesse  (CDM).   

Figure 2  – Défin i tion  de  l 'entraînement électrique de  pu issance  

Le  PDS i nclu t l e  d isposi ti f d 'en traînement (ou  modu le  complet de  variation  de  vi tesse)  a i ns i  
que  l e  moteur et l es  capteurs ,  comme représen té  à  l a  F igure  2 .  

Le  PDS log ique  est  commandé par un  ou  p lus ieurs  contrôleurs  l og iques.  Les  fonctions  du  
con trôleur l og ique  sont  exécutées  par l e  programme de  commande  d 'appl ication .  La  
fonctionnal i té  du  PDS log ique  peu t être  d i fférenciée  su ivan t l es  appl ications  d 'asservissement 
de  pos i tion  et de  couple,  a i ns i  que  de  commande  de  vi tesse.  La  F igure  3  présente  un  sous-
ensemble  de  structures  possib les  d 'appl ications  d 'asservissement de  posi ti on .  La  F igure  4  
présente  un  sous-ensemble  de  s tructures  poss ib les  d 'appl ications  de  commande  de  vi tesse  et  
l a  F igure  5  présente  un  sous-ensemble  de  structures  poss ib les  d 'appl ications  
d 'asservissement de  couple.  

IEC 

Logical  Power Drive System  

Instal lation or part of automation  system  

Power Drive System (PDS)  

Driven  equipment 

Motor and  sensors  

Complete Drive Module (CDM)  

System control  and  sequencing   

Basic Drive Module (BDM) 
control,  converter and  protection  

Feeding  section,  field  supply 
auxi l iaries,  others  

Communication  interface (e.g.  communication  network,  fieldbus, . . . )  

Generic PDS interface  
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NOTE  1  Les  types  de  commandes  de  vi tesse  poss ib les  son t  énumérés  dans  l 'Annexe  B  de  l ' I EC 61 800-4: 2002,  et  
ne  sont  pas  couverts  par l a  présente  parti e  de  l ' I EC 61 800-7.  

NOTE  2  Le  terme  "vi tesse"  (vel oci ty)  est  u ti l i sé  d ans  l a  présente  parti e  de  l ' I EC 61 800  pour d ésigner l e  " rég ime"  
ou  l a  " vi tesse"  (speed )  (par exemple,  rég ime  d 'un  moteur)  a i ns i  que  l a  "cél éri té"  (vel oci ty)  (par exemple,  
mouvement  d 'u n  équ i pement  mécan ique).  Le  ti tre  de  l a  norme  conserve  tou tefoi s  l e  terme  "speed"  (ou  vi tesse  dans  
ce  cas)  pou r être  conforme à  l ' usage  couran t.  

 

  

Ang lais  Français  

Log ica l  s tructu re:  ‘ posi ti on  con trol ’  S tructu re  l og i que:  «asservissement de  pos i ti on»  

Log ica l  con trol l er Con trôl eu r l og i que  

Appl i cation  control  program  Programme de  commande  d ’appl i cation  

Generic  PDS  i n terface  I n terface  PDS  générique  

Posi ti on  con trol  Asservissement de  posi ti on  

Veloci ty control  Commande  de  vi tesse  

Torque  control  Asservissement de  couple  

Motor Moteur 

Log ica l  power d ri ve  system  Système l og ique  d ’ en traînement  é l ectri que  de  
pu i ssance   

Structure  a  i n  the  scope  of I EC  61 800-7-1  S tructu re  a  dans  l e  d omaine  d ’ appl i cation  de  
l ' I EC 61 800-7-1  

Control  device  D i sposi ti f de  commande  
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Anglais  Français  

Torque  Couple  

Dri ve  device  D i spos i ti f d ’ en traînement  

Structure  b  for fu tu re  cons ideration  S tructu re  b  pour étude  u l téri eu re  

Structure  c  for fu tu re  consi deration  S tructu re  c  pou r étude  u l téri eu re  

NOTE  1  En  général ,  l e  modèl e  PDS  i ncl u t  l e  moteur.  

NOTE  2  Un  réseau  ou  u n  bus  de  terrai n ,  d esti né  à  transmettre  l es  val eurs  de  données  tel l es  que  l a  posi ti on ,  l a  
vi tesse  et  l e  coupl e,  est  p l acé  en tre  l e  d i sposi ti f de  commande  et  l e  d i spos i ti f d 'en traînement.  

NOTE  3  M ise  en  correspondance  ou  adaptation  s i  nécessai re  pou r une  technol og i e  de  réseau  ou  de  bus  de  
terrain  spéci fi que.  

Figure  3  – Exemple  de  structures  de  système pour  
l es  appl ications  d 'asservissement de  position   

La structu re  a  de  l a  F igure  3  présen te  une  appl ication  d 'asservissement de  pos i ti on  où  l es  
tro is  boucles  d 'asservissement sont tou tes  m ises  en  œuvre  dans  l e  d isposi ti f d 'en traînement.  
Dans  l a  structure  b,  l es  boucles  de  commande de  vi tesse  et d 'asservissement de  couple  se  
s i tuen t dans  l e  d isposi ti f d 'en traînement et l a  boucle  d ’asservissement de  pos i tion  se  s i tue  
dans  le  d ispos i ti f de  commande.  Dans  l a  structure  c,  seu l  l 'asservissement de  couple  se  s i tue  
dans  le  d isposi ti f d 'en traînement et  l es  au tres  boucles  d 'asservissement du  PDS log ique  
complet son t m ises  en  œuvre  dans  le  d isposi ti f de  commande.  Dans  l es  trois  exemples,  
l ' i n terface  PDS générique  est  i denti que.  
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Log ica l  s tructu re:  ‘ veloci ty con trol ’  S tructu re  l og i que:  «commande  de  vi tesse»  

Log ica l  con trol l er Con trôl eu r l og i que  

Appl i cation  control  program  Programme de  commande  d ’appl i cation  

Generic  PDS  i n terface  I n terface  PDS  générique  
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Anglais  Français  

Veloci ty control  Commande  de  vi tesse  

Torque  contro l  Asservi ssement de  couple  

Motor Moteur 

Log ica l  power d ri ve  system  Système  l og ique  d ’ en traînement  é l ectri que  de  
pu i ssance   

S tructure  d  i n  the  scope  of I EC  61 800-7-1  S tructu re  d  dans  l e  d omaine  d ’ appl i cation  de  
l ' I EC 61 800-7-1  

Dri ve  device  D i spos i ti f d ’ en traînement  

Structure  e  for fu tu re  cons ideration  S tructu re  e  pour étude  u l téri eu re  

Structure  f for fu tu re  cons ideration  S tructu re  f pou r étude  u l térieu re  

One  device  (d ri ve  and  con tro l )  Un  d i spos i ti f (en traînement  et  commande)  

NOTE  1  En  général ,  l e  modèl e  PDS  i ncl u t  l e  moteu r.  

NOTE  2  Un  réseau  ou  un  bus  de  terra in ,  desti né  à  transmettre  l es  val eu rs  de  données  tel l es  que  l a  vi tesse  et  l e  
couple,  est  p l acé  en tre  l e  d i spos i ti f de  commande  et  l e  d i sposi ti f d 'en traînement.  

NOTE  3  M ise  en  correspondance  ou  adaptation  s i  nécessai re  pou r une  technol og i e  de  réseau  ou  de  bus  de  
terrain  spéci fi que.   

NOTE  4  Le  programme de  commande  d 'appl i cati on  peu t  i ncl u re  éga lement  l 'asservissement  de  posi ti on .   

Figure 4 – Exemples  de  structures  de  système  
pour l es  appl ications  de  commande de  vi tesse  

La  structure  d  de  l a  F igure  4  présente  une  appl ication  de  commande  de  vi tesse  où  les  
boucles  d 'asservissement sont tou tes  m ises  en  œuvre  dans  l e  d ispos i ti f d 'en traînement.  Dans  
l a  structure  e ,  l a  boucle  de  commande  de  vi tesse  est  m ise  en  œuvre  dans  le  d ispos i ti f de  
commande et  l a  boucle  d ’asservissement de  couple  est m ise  en  œuvre  dans  l e  d ispos i t i f 
d 'en traînement.  La  structure  f présente  l a  m ise  en  œuvre  de  toutes  les  fonctionnal i tés  dans  
un  seu l  d ispos i ti f.  En  fa i t,  l a  s tructu re  f ne  comporte  pas  de  réseau  ou  de  bus  de  terrain .  Dans  
l es  tro is  structures  représentées  à  l a  F igure  4 ,  l ' i n terface  PDS générique  est i denti que.   

I l  est possible  d 'u ti l i ser l ' i n terface  PDS générique  dans  une  appl ication  de  commande de  
vi tesse,  l e  programme de  commande d 'appl ication  comportant également une  fonctionnal i té  
d 'asservissement de  posi ti on .  
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Structure  g  i n  the  scope  of I EC  61 800-7-1  S tructu re  g  dans  l e  d omaine  d ’ appl i cation  de  
l ' I EC 61 800-7-1  

Control  device  D i sposi ti f de  commande  

Torque  Couple  

Dri ve  device  D i sposi ti f d ’ en traînement  

Structure  h  for fu ture  consideration  S tructu re  h  pour étude  u l téri eu re  

Structure  i  for fu ture  consideration  S tructu re  i  pour étude  u l térieure  

One  devi ce  (d ri ve  and  con tro l )  Un  d i spos i ti f (en traînement  et  commande)  

val ue  val eu r 

NOTE  1  En  général ,  l e  modèl e  PDS  i ncl u t  l e  moteu r.  

NOTE  2  U n  réseau  ou  un  bus  de  terrain ,  desti né  à  transmettre  l es  valeurs  de  données  déd i ées  au  coupl e,  est  
p l acé  en tre  l e  d i spos i ti f de  commande  et  l e  d i spos i ti f d 'en traînement.  

NOTE  3  M ise  en  correspondance  ou  adaptation  s i  nécessai re  pou r une  technol og i e  de  réseau  ou  de  bus  de  
terrain  spéci fi que.  
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NOTE  4  Le  programme de  commande  d 'appl i cation  peut  i ncl u re  égal ement  une  fonctionnal i té  d 'asservissement  
de  posi ti on  et  de  commande  de  vi tesse.  

Figure 5  – Exemples  de  structures  de  système  
pour l es  appl ications  d 'asservissement de  couple  

La  F igure  5  énumère  l es  m ises  en  œuvre  possib les  des  appl ications  d 'asservissement de  
couple.  L 'asservissement de  couple  peut se  s i tuer dans  l e  d isposi ti f de  commande,  comme 
dans  l a  s tructure  g .  Dans  l a  s tructure  h ,  tou tes  l es  fonctionnal i tés  se  s i tuen t dans  un  seu l  
d ispos i ti f e t l e  réseau  ou  l e  bus  de  terrain  est absent.  I l  est tou jours  possib le  d 'u ti l i ser 
l ' i n terface  PDS générique  dans  une  appl ication  d 'asservissement de  couple,  le  programme de  
commande  d 'appl ication  comportant une  fonctionnal i té  de  commande de  vi tesse  et  
d 'asservissement de  pos i ti on .  Dans  l a  structure  i ,  cette  i n terface  générique  se  s i tue  dans  le  
d ispos i ti f d 'en traînement " in tel l i gen t".  

La  spéci fication  des  fonctionnal i tés  pour l e  d ispos i ti f de  commande n e  re lève  pas  du  domaine  
d 'appl ication  de  l a  présen te  partie  de  l ' I EC  61 800-7.  Le  Tableau  1  établ i t  l a  l i ste  des  
structu res  qu i  re lèven t du  domaine  d 'appl ication  de  l a  présente  partie  de  l ' I EC  61 800-7.  

Tableau  1  – Structures  relevant du  domaine  
d 'appl ication  de  l a  présente  partie  de  l ' IEC  61 800-7  

Structure  Appl ication  Relevan t du  domaine  
d 'appl ication  du  document 

a Asservissement de  posi ti on  Oui  

b Asservissement de  posi ti on  Non ,  pou r étude  u l térieu re  

c Asservissement de  posi ti on  Non ,  pou r étude  u l térieu re  

d  Commande  de  vi tesse  Oui  

e Commande  de  vi tesse  Non ,  pou r étude  u l térieu re  

f Commande  de  vi tesse  Non ,  pou r étude  u l térieu re  

g  Asservissement de  couple  Oui  

h  Asservissement de  couple  Non ,  pou r étude  u l térieu re  

i  Asservissement  de  couple  Non ,  pou r étude  u l téri eu re  

 

4.2  Structure  typique des  systèmes d 'automatisation  

La modél isation  d 'un  d ispos i ti f est effectuée  selon  l es  l ignes  d i rectrices  I EC concernant l es  
profi l s  de  d isposi ti fs  (voi r I EC  TR 62390).  La  structure  typique  d 'un  système d 'au tomatisation  
i ncluan t l e  PDS est  défin ie  à  l a  F igure  6.   
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terrain  spéci fi que.  

Figure 6  – Structure  typique des  systèmes  
d 'automatisation  (adaptée  de  l ' IEC  TR 62390)  

Le PDS comporte  d i fférentes  in terfaces  l og iques  avec l e  monde  extérieur,  numérotées  de  1 )  à  
5)  à  l a  F igure  6.   
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1 )  Données  E/S  (interface  PDS  générique)  

Cette  i n terface  fa i t  partie  i n tégrante  de  l ' i n terface  PDS générique.  E l le  fourn i t l ' i n terface  de  
commande et de  supervision  en tre  le  d ispos i ti f de  commande  et  l e  PDS (voi r 3 . 3. 1 . 4) .  

2)  Paramètres  de  d ispositi f ( in terface  PDS générique)  

Cette  i n terface  permet un  accès  des  paramètres  au  d ispos i ti f de  commande et aux outi ls  
d ’ i ngén ierie  d is tan ts  à  des  fins  d ' i denti fication ,  de  configuration ,  d 'ajustement,  de  
supervis ion  ou  d 'enreg istrement des  données.  Les  paramètres  de  d isposi ti f son t 
d ispon ib les  pour l e  transfert des  données  via  l e  système de  communication  par 
l ' i n terméd iai re  de  l ' i n terface  PDS générique.  

3)  Communication  pai r à  pai r entre  d isposi ti fs   

L'u ti l isation  d 'un  service  de  communication  pa i r à  pa i r en tre  d 'au tres  d ispos i ti fs  est 
fonction  d 'une  technolog ie  de  bus  de  terrain  spéci fique  et n 'est pas  couverte  par l ' i n terface  
PDS  générique.  

4)  Paramètres  de  d ispositi f ( in terface  locale  ou  au tre  in terface)  

L'accès  l ocal  et l ' i n terface  d 'un  ou ti l  d ’ ingén ierie  ou  l ' i n terface  homme-mach ine  avec l e  
PDS  ne  son t pas  couverts  dans  l a  présente  partie  de  l ' I EC 61 800-7.  

NOTE  L' i n terface  homme-mach ine  ( I HM)  ou  l es  ou ti l s  d ’ i n gén ierie  peuvent  u ti l i ser l ' i n terface  PDS  générique  
ou  l es  services  de  commun ication  du  bus  de  terrai n  q u i  prennent en  charge  l ' i n terface  PDS.  I l  est  cependant  
possib le  de  s i gn i fi er à  l 'appl i cation  tou tes  mod i fi cations  des  performances  des  données  PDS  dues  au  partage  
du  bus  de  terra in  avec l ' i n terface  homme-mach ine    

5)  In terface  avec le  processus   

L' in terface  avec l e  processus  – l 'équ ipement entraîné  – n 'est pas  couverte  par la  présente  
partie  de  l ' I EC 61 800-7.  

4.3  Structure  du  PDS  logique  

Un  PDS  l og ique  comprend  d i fférents  é léments  fonctionnels  (FE)  se lon  l a  F igure  7 .   

Chaque FE  comporte  des  paramètres  et  des  a l gori thmes  ou  des  fonctions  permettant de  
décri re  l e  comportement.   

Les  paramètres  permettent de  défin i r  

•  un  nom  et un  i denti ficateur un iques,  

•  un  état  de  fonctionnement,  

•  une  ou  p l usieurs  variab les  d 'entrée  et  de  sortie,  et  

•  l e  comportement des  a lgori thmes  et/ou  fonctions  

de  l 'é l émen t fonctionnel .   

La  relation  des  d i fférents  états  est  décri te  dans  un  d iagramme d 'états .   

Les  paramètres  peuvent être  structurés  dans  des  l i stes  de  paramètres  supplémentaires  selon  
le  mode de  fonctionnement de  l 'é lément fonctionnel  ou  le  mode d 'appl ication  du  PDS.  
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Figure 7  – Structure  du  PDS  avec éléments  fonctionnels  

Les  élémen ts  fonctionnels  (FE)  su ivan ts  sont i den ti fiés  pour un  PDS log ique  (voi r F i gure  8):  

FE  Identification  de  d ispositi f 

L'élémen t fonctionnel  I den ti fication  de  d isposi ti f con tient les  paramètres  nécessai res  pour 
i denti fier l e  ou  l es  d i spos i ti fs  phys iques.  Les  d ispos i ti fs  poten tie ls  sont l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement et l e  d ispos i ti f de  commande se lon  l 'Article  1 .   

Le  FE  I den ti fication  de  d ispos i ti f est défi n i  en  5 . 1 .  

FE  Commande  de  d ispositi f 

L'élémen t fonctionnel  Commande  de  d isposi ti f i nclu t l e  d iagramme d 'états  déd ié  à  l a  
commande du  d ispos i ti f d 'en traînement.  
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Le  FE  Commande de  d ispos i ti f est défi n i  en  5 . 2.   

FE  Communication  

L'élément fonctionnel  Communication  du  PDS l og ique  comprend  l es  paramètres  spéci fi ques  à  
l a  communication  du  réseau  en tre  l e  d ispos i ti f de  commande et l e  d ispos i ti f d 'entraînement.  I l  
i nclu t l e  d iagramme d 'états  de  communication  des  d ispos i ti fs  connectés.   

NOTE  1  La  pl upart  d e  ces  paramètres  et  états  d u  FE  Commun icati on  sont  spéci fi q ues  au  réseau  ou  au  bus  de  
terrain .  

NOTE  2  Un  profi l  peu t  u ti l i ser d i fféren ts  FE  Commun ication .  

Le  FE  Communication  générique  est défi n i  en  5. 3.  

FE  Disposi ti f d ’ entraînement de  base  

Les  d i fférentes  fonctions  de  boucle  d 'asservissement te l l es  que  l 'asservissement de  pos i tion ,  
l a  commande de  vi tesse  et  l 'asservissement de  couple,  consti tuent l es  fonctions  de  d ispos i ti f 
d 'en traînement de  base.  

Les  FE  D isposi ti f d 'en traînement de  base  son t défin is  en  5. 4.  

FE  Appl ication  facu l tati f 

I l  est possib le  que  l e  PDS l og ique  i nclue  des  fonctions  d 'appl ication  – facu l tati ves  – 
supplémentaires.  La  gestion  d 'en trées  ou  de  sorties  supplémenta ires,  par exemple,  l es  
connexions  à  un  codeur,  une  commande de  fre in ,  un  i n terrupteur de  fin  de  course  séparés,  
etc.  consti tue  un  é lément fonctionnel  Appl ication  facu l tati f typique.  Ces  fonctions  ne  sont pas  
spéci fiées  davan tage  dans  l a  présente  partie  de  l ' I EC 61 800-7.   

FE  Autre  in terface  

I l  est possib le  que  l e  PDS  log ique  comporte  des  i n terfaces  l ocales  ou  prenne  en  charge  
d 'au tres  protocoles  sur l e  réseau  connecté  à  l ' I HM  ou  à  des  ou ti ls .  Ces  fonctions  ne  son t pas  
spéci fiées  davan tage  dans  l a  présente  partie  de  l ' I EC 61 800-7.  
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Figure 8  – É léments  fonctionnels  (FE)  du  PDS  log ique  

I l  convient  de  décri re  l es  caractéristiques  détai l l ées  des  paramètres  des  d i fférents  FE  du  PDS  
se lon  l ’Annexe B  de  l ' I EC  TR 62390:2005.  

Flux de  données  et cadencement 

Les  commandes  et l es  poin ts  de  cons igne  son t les  sorties  d 'un  programme d 'appl ication  et l es  
en trées  d 'un  PDS log ique.  Les  in formations  d 'état et l es  va leurs  i nstantanées  son t l es  sorties  
d 'un  PDS  l og ique  et  les  entrées  d 'un  programme d 'appl ication .  

La  cadence d 'accès  représen te  une  des  caractéristi ques  d 'un  paramètre  ou  d 'une  l i s te  de  
paramètres  (voir I EC TR 62390:2005,  Annexe B) .  Cette  cadence d 'accès  dépend  du  besoin  
du  programme d 'appl ication  et  des  capaci tés  des  solu tions  technolog iques.   
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4.4 Cas  d 'appl ication  du  PDS  

4.4. 1  Général i tés  

L' in terface  PDS générique  est u ti l i sée  par deux acteurs  d i fférents :  l 'accès  par un  programme 
de  commande d 'appl ication  et l 'accès  par un  ou ti l  d ’ ingén ierie.  Le  programme de  commande  
d 'appl ication  u ti l i se  l e  PDS à  des  fi ns  de  fonctions  de  commande  et l 'ou ti l  d ’ i ngén ierie  u ti l i se  
ce  dern ier à  des  fi ns  d ’ i ngén ierie.  Des  méthodes  d 'accès  l ocal  ou  d 'autres  méthodes  d 'accès  
au  PDS  ne  re lèvent pas  du  domaine  d 'appl ication  de  l a  présen te  partie  de  l ' I EC  61 800-7.  
Cette  re lation  est représentée  à  l a  F igure  9.  

 

  

Ang lais  Français  

Use case:  Other access  Cas  d ’appl i cation :  au tre  accès  

Eng ineering  tool s  Outi l s  d ’ i n gén ierie  

Appl i cation  control  program  Programme de  commande  d ’appl i cation  

Generic  PDS  i n terface  I n terface  PDS  générique  

Use  case:  Eng ineering  Cas  d ’appl i cation :  I n gén ierie  

Use  case:  Operati on -control  Cas  d ’appl i cation :  fonctions  de  commande  

Log ica l  power d ri ve  system  PDS  Entraînement  é l ectri que  de  pu i ssance  l og i que  
PDS  

NOTE  Ce  symbol e  représente  un  "acteur" .  I l  peu t  s 'ag i r d ' u n  opérateu r ou  d 'u n  d i sposi ti f.  

Figure 9  – Cas  d 'appl ication  pour l ' in terface  PDS  générique  

4.4.2  Cas  d 'appl ication :  Ingénierie  

Le cas  d 'appl ication  I ngén ierie  se  produ i t au  cours  des  d i fféren tes  phases  du  cycle  de  vie  du  
système:  

•  m ise  en  service;  

•  main tenance.  

Ce  cas  d 'appl ication  nécess i te  d i fférents  types  d 'opérations:  
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•  i den ti fication ;  

•  configuration ;  

•  a j ustement;  

•  commande;  

•  i nd ication  d 'un  ou  de  poin ts  de  consigne;  

•  supervis ion ;  

•  enreg istrement des  données  de  lecture .   

4.4.3  Cas  d 'appl ication :  Fonctions  de  commande  

Dans  l e  cas  d 'appl ication  Fonctions  de  commande,  l ' in terface  PDS  générique  pour l es  
données  E/S  est u ti l i sée  comme su i t.  

•  Le  programme de  commande d 'appl ication  transmet l es  commandes  (voi r 3 . 3 . 1 . 3)  au  PDS.  

•  Le  programme de  commande d 'appl ication  règ le  l e  ou  l es  poin ts  de  cons igne  (voi r 3 . 3. 1 . 5)  
du  PDS.  

•  Le  PDS  in forme le  programme de  commande  d 'appl ication  de  son  état  (voi r 3 . 3 . 1 . 6).   

•  Le  PDS peut communiquer les  valeurs  i nstan tanées  au  programme de  commande  
d 'appl ication  (voir 3 . 3. 1 . 1 ) .  

Les  commandes,  l es  poin ts  de  consigne,  l es  valeurs  d 'état et  l es  va leurs  instan tanées  
consti tuen t l es  données  E/S  du  PDS.   

Le  cas  d 'appl ication  Fonctions  de  commande  peu t également u ti l i ser l ' i n terface  PDS  
générique  pour la  supervis ion  ou  l a  mod i fication  des  paramètres  de  d ispos i ti fs  (voi r 3 . 2 . 20) .   

Le  cas  d 'appl ication  Fonctions  de  commande  peut présenter d i fféren ts  modes  d 'appl ication .  
Selon  l 'é l ément fonctionnel  de  PDS D isposi ti f d ’en traînement de  base  i n terne  au  PDS et l es  
va leurs  de  poin t de  consigne  potentie l les,  l e  mode  d 'appl ication  peut prendre  la  forme d 'un  
asservissement de  couple  ou  de  pos i ti on ,  d 'une  commande  de  vi tesse  ou  au tres  formes,  par 
exemple,  l e  retour à  l a  pos i ti on  de  référence.   

En  l ieu  et  p l ace  de  va leurs  de  poin t  de  cons igne,  i l  est également possib le  de  prédéfin i r une  
ou  p l us ieurs  valeurs  de  poin t  de  consigne  au  sein  du  PDS dans  un  tab leau  de  données.  Le  
poin t de  consigne  est,  dans  ce  cas,  un  poin teur vers  un  é lément du  tableau .  Le  poin teur l u i -
même peu t être  un  i ndex dans  l e  tableau  ou  une  configuration  b ina ire  dans  un  mot de  
commande.  

Selon  le  mode  d 'appl i cation ,  d i fférents  paramètres,  d iagrammes  d 'états  et  in terfaces  
possib les  existen t pour décri re  le  comportement du  PDS.  Les  valeurs  de  poin t de  cons igne  et  
l es  va leurs  i nstan tanées  poten tie l l es  pour tous  les  modes  d 'appl ication  sont présentées  sous  
forme schématique  à  l a  F igure  1 0.  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  – 1 49  –  

 

 

  

Ang lais  Français  

Control  device  D i sposi ti f de  commande  

Generic  PDS  i n terface  I n terface  PDS  générique  

Log ica l  power d ri ve  system  Système l og ique  d ’ en traînement  é l ectri que  de  
pu i ssance   

Device  control  FE  FE  Commande  de  d i sposi ti f 

Command  commande  

Commun ication  FE  FE  Commun ication  

Device  i d en ti fi cati on  FE  FE  I denti fi cation  de  d i sposi ti f 

Basic  d ri ve  FE ’s  FE  D isposi ti f d ’ en traînement  d e  base  

Set-poin ts  Poin ts  de  consi gne  

Appl i cation  control  program  Programme de  commande  d ’appl i cation  

Posi ti on  Pos i ti on  

Posi ti on  con trol  Asservissement de  posi ti on  

Veloci ty  Vi tesse  

Veloci ty control  Commande  de  vi tesse  

Torque  Couple  

Torque  control  Asservissement de  couple  

Actual  val ues  Valeu rs  i nstan tanées  

Feedback Réaction  

Status  É tat  

NOTE  Le  système  l og i que  d 'en traînement é l ectri que  de  pu i ssance  peu t  comporter des  rel ati ons  suppl émentai res  
en tre  l es  d i fféren ts  FE .   

Figure 1 0  – In terface générique  dans   
le  cas  d 'appl ication  Fonctions  de  commande  

Velocity 
control

MTorque 
control

S

Logical  Power Drive SystemControl
device

Feedback

Position
control

Application
control
program

Position

Command

Torque

Velocity

Position
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Torque

Generic PDS interface

Basic drive FE‘s
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Device control  FE

Communication FE

NOTE

Set-points:

Actual  values:

Device identification FE
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5 Éléments  fonctionnels   

5.1  FE  Identi fication  de  d ispositi f 

5. 1 . 1  Général i tés  

L'élément fonctionnel  I denti fication  de  d isposi ti f défi n i t  les  paramètres  d ' i den ti fication  du  PDS,  
des  vers ions  du  log icie l  et du  matérie l ,  a ins i  q ue  du  constructeur.  Une  ind ication  concernant  
l ' i denti fication  et l a  posi ti on  du  PDS  dans  une  us ine  ou  une  i nstal l ation  peut  être  fourn ie.   

5.1 .2  Paramètres  

Les  paramètres  poten tie ls  sont  énumérés  dans  l e  Tableau  2 .   

Tableau  2  – Paramètres  de  l 'élément  
fonctionnel  Identi fication  de  d ispositi f  

Nom  Sign i fication  

I D  du  profi l   I den ti fi cati on  d u  profi l .   

I D  du  constructeu r I den ti fi cati on  d u  constructeur ou  du  fourn i sseur du  d i sposi ti f.  

I D  du  produ i t  I den ti fi cati on  d u  type  et  modèl e  de  d i sposi ti f.  

Numéro  de  séri e  Un  numéro  de  séri e  est  un  numéro  de  fabricati on  u n ique  d u  constructeu r d u  d i sposi ti f,  y  
compris  pour des  d i sposi ti fs  avec l a  même vers ion  de  matérie l ,  l og icie l  ou  m icrocode.   

Révis ion  du  matéri el  Le  con tenu  de  ce  paramètre  caractéri se  un i quement l a  vers ion  du  matéri el .   

Révis ion  du  l og icie l  Le  con tenu  de  ce  paramètre  caractéri se  l a  vers ion  d u  l og iciel  ou  du  m icrocode  d u  
d i sposi ti f.  

Marqueur Pour chaque  d i sposi ti f implan té  dans  une  us ine  ou  u ne  i nstal l ati on ,  u ne  éti quette  u n ique  
est  nécessai re  pour l ' i den ti fi cation  de  sa  fonction .  Cette  éti quette  est  défi n ie  par 
l 'u ti l i sateur,  mais  arch i vée  dans  l e  d i sposi ti f.  

Emplacement Pour chaque  d i sposi ti f implan té  dans  une  us ine  ou  u ne  i nstal l ati on ,  u ne  éti quette  u n ique  
est  nécessai re  pour l ' i den ti fi cation  de  son  emplacement.  

Profi l  d éfi n i  Paramètres  supplémentai res  spéci fi ques  au  profi l .   

Ce  tab l eau  est  donné  à  des  fi n s  de  référence.  I l  n ’ est  pas  nécessai re  de  mettre  en  œuvre  tous  l es  paramètres  de  
ce  tableau .  D ’ au tres  paramètres  non  énumérés  dans  ce  tabl eau  peuvent  éga lement être  m is  en  œuvre.  

 

Le  type  et  le  format de  ces  paramètres  dépenden t du  réseau .  

5.2  FE  Commande  de  d ispositi f 

5.2. 1  Général i tés  

Le  d iagramme d 'états  du  PDS  est  défin i  dans  l 'é l ément fonctionnel  Commande  de  d ispos i ti f.   

Dans  cette  i n terface  PDS générique,  seu l  un  s imple  d iagramme d 'états  de  maîtrise  du  
tra i temen t des  défauts  est défin i .  S i  l e  PDS n 'est  pas  capable  de  fourn i r l es  services  requ is ,  
son  état demeure  un  état défectueux.  U ne  commande de  réin i ti a l isation  du  contrôleur ou  une 
i n terface  locale  est nécessaire  pour passer à  l 'état absence de défaut.  Dans  cet état,  l e  PDS 
est  capable  de  fourn i r l es  services  requ is .  

Le  PDS peut également émettre  un  message d 'avertissement pour i nd iquer une  erreur qu i  
n ' in fluence pas  l es  services  que  l e  PDS  est capable  de  fourn ir.  Ces  avertissements  peuvent 
ne  pas  exiger un  acqu i ttement et  peuvent par conséquent ne  pas  fai re  partie  i n tégran te  du  
d iagramme d 'états.   

Un  profi l  peut comporter un  p l us  g rand  nombre  d 'états,  ce  qu i  s ign i fie  qu 'un  état défi n i  dans  
ce  profi l  PDS  générique  peu t être  représenté  par p lus ieurs  états  dans  un  PDS.  
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Ce  d iagramme d 'états  du  FE  Commande de  d ispos i ti f est associé  aux au tres  d iagrammes  
d 'états  dans  l es  au tres  é léments  fonctionnels  du  PDS.  

NOTE  Dans  l 'arch i tectu re  général e  du  système PDS  l og ique,  l e  con trô leu r peut  également comporter des  
d iag rammes  d 'état.  Ces  d iagrammes  d 'états  ne  re lèvent pas  du  domaine  d 'appl i cati on  de  l a  présente  parti e  de  
l ' I EC 61 800-7.  

5.2.2  Données  E/S  

Le PDS u ti l i se  l es  valeu rs  d 'état énumérées  dans  le  Tableau  3  pour ind iquer l 'état rée l  de  
l 'é lément fonctionnel  Commande  de  d isposi ti f.   

Tableau  3  – Valeurs  d 'état de  l 'élément fonctionnel   
Commande  de  d isposi ti f 

Nom  Sign i fication  

Défau t Acti f s i  l e  PDS  est  dans  l ’ état  défectueux.  

Averti ssement  Acti f s i  une  cond i ti on  d ’ averti ssement est  présente  

NOTE  1  Les  cond i ti ons  d 'averti ssement  ne  nécessi ten t  pas  u ne  réin i ti a l i sati on  d u  d i sposi ti f de  commande.  

NOTE  2  Les  i n formations  suppl émentai res  concernant  l e  type  de  défau t  ou  d 'averti ssement  peuvent être  
fourn ies  dans  l es  paramètres.  

 

Un  message ou  une  commande est u ti l i sé(e)  pour con trôler l e  d iagramme d 'états  dans  
l 'é lémen t fonctionnel  Commande  de  d isposi ti f (voi r Tableau  4).  Des  commandes  
supplémenta ires  peuven t être  défin ies  dans  le  profi l .   

Tableau  4  – Valeurs  de  commande pour l 'élément fonctionnel   
Commande  de  d isposi ti f 

Nom  Sign i fication  

Remise  à  zéro  d u  
défau t  

S i  l 'état  de  défau t  est  é l im iné,  i l  est  demandé  au  PDS  de  passer à  l ' état  d'absence de 
défaut.  

 

5.2.3  États  

L'élément fonctionnel  Commande  de  d isposi ti f peu t présenter l es  états  décri ts  dans  l a  
F igure  1 1  et la  F igure  1 2 .  Après  l ' i n i tia l i sation  de  m ise  sous  tension ,  l 'é lément fonctionnel  
Commande  de  d ispos i ti f passe  à  l 'état  d'absence de défaut.  S i  l 'état du  d isposi ti f 
d 'en traînement est un  état de  défaut,  l e  passage  à  l 'état défectueux  d o i t  être  exécuté.  Une  
réaction  au  défaut  peut se  produ ire  avan t l a  trans i ti on  vers  l 'état défectueux.   
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Anglais  Français  

Power on  M ise  sous  tension  

No  fau l t  Absence  de  défau t  

Fau l ted  Défectueux 

Power off M ise  hors  tension  

NOTE  Le  numéro  de  TRANSI TION  correspond  au  numéro  à  proxim i té  de  l a  fl èche  dans  l e  d i ag ramme d 'états .  

Figure 1 1  – Diagramme d 'états  de  l 'élément  fonctionnel   
Commande  de  d isposi ti f 

NOM  D’ÉTAT DESCRIPTION  DE  L’ÉTAT 

Absence  de  défau t  Le  PDS  est  capable  de  fourn i r l es  services  requ is  

Défectueux Le  PDS  n 'est  pas  capable  de  fourn i r l es  services  requ is  et  nécessi te  une  réi n i ti a l i sati on  

TRANSITION  ÉTAT SOURCE ÉTAT CIBLE  ÉVÉNEMENT /  ACTION  

01  M ise  sous  
tension  

Absence  de  défau t  Transi ti on  au tomatique  /  I n i t i a l i sation  d u  PDS.  

02  Absence  de  
défaut  

Défectueux S i tuation  de  défaut  du  d i spos i ti f d 'en traînement  /  I nd ication  
de  nouvel  état.   

I l  s 'ag i t  généralement d ' un  événement généré  par l es  
fonctions  i n ternes,  dépendantes  du  d i sposi ti f,  du  PDS   

03  Défectueux Absence  de  défau t  Ém ission  de  l a  commande  de  Rem ise  à  zéro  d u  défau t  /  
I nd ication  de  nouvel  état.   

Cet  événement  peut  être  généré  par une  commande  d u  
d i sposi ti f de  commande  ou  d 'u ne  i n terface  l ocale  se lon  
l 'état  de  l ' é l ément  fonctionnel  Commun ication .   

04  Tout  état  M ise  hors  tension  M ise  hors  tension  /  Arrêt  d u  PDS.  

   IEC 

Figure 1 2  – Tableau  de  transition  d 'états  de  l 'é lément  
fonctionnel  Commande de  d isposi ti f 

IEC 

No fault

Faulted

0302

Power on

01

Power off04
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5.2.4  Paramètres  

Outre  les  données  E/S,  l es  paramètres  i nd iqués  dans  le  Tableau  5  font partie  i n tégran te  de  
l 'é lément fonctionnel  Commande  de  d ispos i ti f.  

Tableau  5  – Paramètres  de  l 'élément fonctionnel  Commande  de  d ispositi f 

Nom  Sign i fication  

Défau t I den ti fi cati on  d u  défaut  à  l ' ori g i ne  de  l 'état  défectueux  

Averti ssement  I den ti fi cati on  de  l 'état  à  l 'ori g i ne  de  l ' état  d 'averti ssement  

Profi l  d éfi n i  Paramètres  supplémentai res  spéci fi ques  au  profi l  

NOTE  Le  codage  et  l a  représentati on  exacts  de  ces  i n formations  son t  spéci fi q ues  au  profi l .  

 

5.3  FE  Communication  

5.3. 1  Général i tés  

L'élément fonctionnel  Commun ication  inclu t tous  l es  d iagrammes  d 'états  et paramètres  pour 
l ' i n terface  de  réseau  ou  de  bus  de  terrain .  P l usieurs  i nstances  de  l 'é l ément fonctionnel  
Commun ication  son t possibles  s i  un  profi l  prend  en  charge  d i fféren tes  in terfaces  de  réseau  ou  
de  bus  de  terrain .  

L'état  du  PDS peu t être  l 'état  communication limitée  ou  communication normale .  

Généralement,  dans  l 'état communication limitée ,  l a  connexion  ou  l es  fonctions  de  l ' in terface  
de  réseau  ou  de  bus  de  terrain  peuvent être  d ispon ib les  dans  un  mode l ecture  seu le,  mais  le  
PDS  n 'accepte  pas  de  commandes,  et  n 'exécute  pas  non  p l us  l es  poin ts  de  cons igne  du  
d ispos i ti f de  commande.  Dans  l 'état communication limitée ,  l es  commandes  à  desti nation  du  
PDS  son t acceptées  un iquement par l e  b iais  de  l ' i n terface  l ocale .  

Dans  l 'état communication normale ,  l e  PDS est commandé par le  d ispos i ti f de  commande via  
l e  réseau  ou  l e  bus  de  terrain .  

D i fféren ts  n iveaux d 'accès  sont poss ib les ,  ce  qu i  s i gn i fie  qu 'un  accès  local  ou  d istant peu t  
être  d istinct pour l es  données  E/S,  l a  l ecture  des  paramètres  et l a  l ecture/écri ture  des  
paramètres.  Ceci  peu t être  représenté  par des  sous-états  supplémentai res  des  profi l s.  

L'élément fonctionnel  Communication  peu t comporter un  d iagramme d 'états  supplémentaire  
qu i  reflète  l 'état de  la  connexion  réseau  ou  bus  de  terra in .  Ce  d iagramme d 'états  
supplémentai re  est nécessaire  un iquement s i  l 'appl ication  de  commande requ iert  une  
communication  synchrone.  Dans  ce  cas,  l 'état de  l 'é lément fonctionnel  Commun ication  peut  
être  l 'un  des  états  synchronisé  ou  non synchronisé .  Les  profi l s  peuvent défin i r des  sous-états  
supplémentai res  pour ce  d iagramme d 'états.  

Un  fonctionnement synchron isé  s i gn i fi e  que  l e  d i spos i ti f de  commande et  le  PDS u ti l i sent l a  
même base  de  temps.  Ceci  peu t être  obtenu  par exemple,  par un  mécan isme de  
synchron isation  à  horloge  l ocale  réparti e  via  l es  ressources  du  réseau  ou  une  horloge  g lobale  
externe.  Ces  mécan ismes  permetten t l a  synchron isation  des  cycles  d 'appl ication  dans  l e  
d isposi ti f de  commande et  l e  PDS.  

Ces  d iagrammes d 'états  du  FE  Commun ication  son t associés  aux autres  d iagrammes d 'états  
dans  l es  au tres  é léments  fonctionnels  du  PDS.  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 54  – I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  

 

5.3.2  Données  E/S  

Le  PDS u ti l i se  l es  valeurs  d 'état énumérées  dans  le  Tableau  6  pour i nd iquer l 'état réel  de  
l 'é lément fonctionnel  Commun ication .   

Tableau  6  – Valeurs  d 'état de  l 'élément fonctionnel   
Commun ication  (voir F igure  1 3)  

Nom  Sign i fication  

Communication  
normale  

Défi n i e  s i  l e  PDS  accepte  des  commandes  et  des  poi n ts  de  consigne  par l ' i n terméd iai re  d e  
l ' i n terface  de  commun ication   

 

Les  messages  ou  commandes  su ivants  sont u ti l i sés  pour con trôler l e  d iagramme d 'états  dans  
l 'é lémen t fonctionnel  Communication  (voi r Tableau  7) .  Des  commandes  supplémentai res  
peuven t être  défin ies  dans  l e  profi l .   

Tableau  7  – Valeurs  de  commande pour l 'élément fonctionnel   
Communication  (voir F igure  1 3)  

Nom  Sign i fication  

I n terrompre  l a  
commun ication  

Le  d i sposi ti f de  commande  demande  au  PDS  d 'adopter l 'état  "communication limitée" .  

Exécuter l a  
commun ication  

Le  d i sposi ti f de  commande  demande  au  PDS  d 'adopter l 'état  "communication normale" .  

 

La possib i l i té  d 'exécu ter l a  boucle  d 'asservissement PDS en  mode synchrone avec le  réseau  
ou  l e  bus  de  terra in  de  commun ication  consti tue  une  fonction  de  commun ication  facu l tati ve.  
Lorsque  cette  fonction  de  commun ication  facu l tati ve  est u ti l i sée,  i l  est recommandé d ' i nd iquer 
cet  état (voi r Tableau  8)  et  d 'u ti l i ser l es  commandes  du  Tableau  9.  

Tableau  8  – Valeurs  d 'état pour l 'élément fonctionnel  facu ltati f 
Communication  (voir F igure  1 5)  

Nom  Sign i fication  

Synchron isé  L'heure  l ocal e  du  PDS  est  synchrone  avec l e  réseau  et  l e  d i sposi ti f de  commande  

 

Tableau  9  – Valeurs  de  commande pour l 'élément fonctionnel  facu l tati f 
Communication  (voi r F igure  1 5)  

Nom  Sign i fication  

Synchron iser I l  est  demandé  d 'acti ver l a  synchron isation  

Ne  pas  synchron iser I l  est  demandé  de  désacti ver l a  synch ron isation  

 

5.3.3  États  

L'élément fonctionnel  Commun ication  peu t présenter l es  états  décri ts  dans  l a  F igure  1 3  et l a  
F i gure  1 4 .   
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Ang lais  Français  

Power on  M ise  sous  tens ion  

L im i ted  commun ication  Commun icati on  l im i tée  

Normal  commun ication  Commun icati on  normale  

Power off M ise  hors  tens ion  

NOTE  Le  numéro  de  TRANSITION  correspond  au  numéro  à  proxim i té  de  l a  fl èche  dans  l e  d i ag ramme d 'états.  

Figure 1 3  – Diagramme d 'états  de  l 'élément fonctionnel  Communication  

NOM  D’ÉTAT DESCRIPTION  DE  L’ÉTAT 

Commun ication  normale  Le  PDS  commun ique  par l ' i n terméd iai re  de  l ' i n terface  de  commun ication  

Commun ication  l im i tée  Le  PDS  ne  commun ique  pas  par l ' i n terméd iai re  de  l ' i n terface  de  commun ication  

TRANSITION  ÉTAT SOURCE  ÉTAT CIBLE  ÉVÉNEMENT /  ACTION  

01  M ise  sous  
tension  

Commun ication  
l im i tée  

Transi ti on  au tomatique  /  i n i ti a l i sation  de  l ' i n terface  
réseau  

02  Commun ication  
l im i tée  

Commun ication  
normale  

La  commande  exécuter la  communication est spéci fi ée  
par l e  d i sposi ti f de  commande  ou  u ne  commande  l ocale  
d ' i n i ti ati on  de  l a  commun ication  est  i nvoquée  /  i n d icati on  
de  nouvel  état  

03  Commun ication  
normale  

Commun ication  
l im i tée  

La  commande  interrompre la  communication  est  
spéci fi ée  par l e  d i spos i ti f de  commande  ou  u ne  
commande  l ocal e  est  i nvoquée  /  i nd ication  de  nouve l  
état  

04  Tou t  M ise  hors  
tension  

M ise  hors  tension  /  arrêt  du  PDS  

NOTE  Les  confl i ts  poten ti e l s  des  commandes  exécuter la  communication  e t  interrompre  la  communication  son t  
résol us  par l es  profi l s .   

IEC  

Figure 1 4 – Tableau  de  transi tion  d 'états  de  l 'élément  fonctionnel  Communication  

De plus ,  l 'é l ément fonctionnel  Commun ication  peut présenter les  états  décri ts  dans   
l a  F i gure  1 5  et l a  F i gure  1 6.  

IEC 

Limited communication

Normal communication
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Power on
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Power off04
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Ang lais  Français  

Power on  M ise  sous  tens ion  

Not  synch ron i zed  Non  synch ron isé  

Synchron i zed  Synchron isé  

Power off M ise  hors  tens ion  

NOTE  Le  numéro  de  TRANSI TION  correspond  au  numéro  à  proxim i té  de  l a  fl èche  dans  l e  d i ag ramme d 'états .  

Figure  1 5  – Diagramme d 'états  de  l 'élément fonctionnel  facu l tati f  
Commun ication   

NOM  D’ÉTAT DESCRIPTION  DE  L’ÉTAT 

Synchron isé  L 'heure  l ocal e  du  PDS  est  synchrone  avec l e  réseau  de  commun ication  et  l e  d i sposi ti f d e  
commande  

Non  synch ron isé  L 'heure  l ocal e  du  PDS  n 'est  pas  synchrone  avec l e  réseau  de  commun ication  et  l e  
d i spos i ti f de  commande  

TRANSITION  ÉTAT SOURCE  ÉTAT CIBLE  ÉVÉNEMENT /  ACTION  

01  M ise  sous  
tens ion  

Non  
synchron isé  

Transi ti on  au tomatique  /  I n i t i a l i sation  de  l 'é l ément 
fonctionnel   

02  Non  synchron isé  Synchron isé  La  commande  synchroniser est  formu lée  par l e  d i sposi ti f 
de  commande  et  exécutée  par l e  PDS  /  état  d ' i n d icati on   

03  Synchron isé  Non  
synchron isé  

Perte  de  synchron isation  ou  formu lation  de  l a  commande  
ne pas synchroniser /  i n d ication  d  état   

04  Tous   M i se  hors  
tension  

M ise  hors  tension  /  arrêt  du  PDS  

NOTE  La  p l upart  d es  appl i cations  défi n i ssent  d es  états  supplémenta i res  et  l es  u ti l i sent  pour appl i q uer l e  
mécan isme  de  synch ron isation .  

IEC 

Figure 1 6  – Tableau  de  transition  d 'états  de  l 'é lément  
fonctionnel  facu ltati f Communication   

Not synchronized

Synchronized

0302

Power on

01

Power off
04
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5.3.4  Paramètres  

L'élémen t fonctionnel  Communication  défin i t  l es  paramètres  d ' i denti fication  de  l ' i n terface  de  
communication  et  du  type  de  réseau .  Ces  paramètres  dépenden t du  profi l .  

5.4  FE  Disposi ti f d ’ entraînement  de  base  

5.4. 1  Général i tés  

L'élément fonctionnel  D isposi ti f d ’en traînement de  base  défin i t  l es  d iagrammes  d 'états  et  l es  
paramètres  qu i  fourn issent les  fonctions  de  base  de  d ispos i ti f d 'en traînement.   

Dans  l ' i n terface  générique,  des  d iagrammes  d 'états  s imples  comportant l es  états  en 
fonctionnement e t  non en  fonctionnement e t  les  états  commande locale  et  commande à  
distance  son t défin is .  Selon  l e  mode d 'appl ication ,  des  états  et des  d iagrammes d 'états  
supplémentai res  peuven t être  défin is  par l es  profi l s.   

Dans  l 'état en fonctionnement,  l e  PDS réag i t aux commandes  et au(x)  poin t(s)  de  cons igne  
fourn is  par l ' i n terface  d i stante  ou  locale  et fourn i t  l es  valeurs  d 'état,  a ins i  q ue  les  valeurs  
i nstan tanées  requ ises.   

Dans  l 'état non en fonctionnement,  l e  PDS ne  réag i t  pas  au (x)  poin t(s)  de  cons igne  fourn is  
par l ' i n terface  l ocale  ou  d istante.  Les  commandes  son t cependant tou jours  val i des  et son t 
tra i tées  par l e  PDS.  

Dans  l 'état commande locale ,  l e  PDS réag i t  aux commandes  et au(x)  poin t(s)  de  cons igne  
fourn is  par l ' i n terface  l ocale  et fourn i t l es  va leurs  d 'état,  a ins i  q ue  l es  valeurs  i nstantanées  
requ ises.  

Dans  l 'état commande à  distance ,  l e  PDS réag i t  aux commandes  et  au (x)  poin t(s)  de  
cons igne  fourn is  par l ' i n terface  d istante  et fourn i t  l es  valeurs  d 'état,  a insi  que  l es  valeurs  
i nstan tanées  requ ises.  

Ces  d iagrammes d 'états  du  FE  D isposi ti f d 'entraînement de  base  peuvent être  associés  aux 
d iagrammes  d 'états  dans  l es  au tres  é léments  fonctionnels  du  PDS.  

5.4.2  Données  E/S  

Le  PDS u ti l i se  l es  valeurs  d 'état énumérées  dans  l e  Tableau  1 0  pour i nd iquer l 'état réel  de  
l 'é lément fonctionnel  D i sposi ti f d 'en traînement de  base.  Des  commandes  supplémentai res  
peuvent être  défin ies  par l es  profi l s .  Ces  commandes  peuvent également dépendre  du  mode 
d 'appl ication .  

Tableau  1 0  – Valeurs  d 'état de  l 'élément fonctionnel   
Disposi ti f d 'entraînement de  base  

Nom  Sign i fication  

En  fonctionnement  Le  PDS  tente  de  respecter l es  val eu rs  de  poin t  d e  consigne  

 

La poss ib i l i té  d 'exécu ter l a  boucle  d 'asservissement PDS en  mode de  commande à  d istance  
ou  locale  consti tue  une  fonction  de  d ispos i ti f d 'entraînement de  base  facu l tati ve.  Lorsque  
cette  fonction  facu l tative  de  d ispos i ti f d 'en traînement de  base  est u ti l i sée,  i l  est recommandé 
d ' ind iquer cet état (voi r Tableau  1 1  et  F igure  1 5) .  
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Tableau  1 1  – Valeurs  d 'état facu ltatives  pour l 'élément fonctionnel   
Disposi ti f d 'entraînement de  base  

Nom  Sign i fication  

Commande  à  
d i s tance  

Défi n i e  s i  l e  PDS  accepte  des  commandes  et  des  poi n ts  de  consigne  par l ' i n terméd iai re  d e  
l ' i n terface  de  commun ication  

 

Pour contrôler le  d iagramme d 'états  de  l 'é lément fonctionnel  D isposi ti f d 'en traînement de  
base,  au  moins  l a  commande défin ie  dans  l e  Tableau  1 2  doi t ê tre  spéci fiée.  Selon  l es  états  
supplémentaires  défin is  par le  mode  d 'appl ication ,  l e  profi l  peu t défin i r des  commandes  
supplémentaires.  

Tableau  1 2  – Valeurs  de  commande  pour l 'élément fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

Nom  Sign i fication  

Fonctionnement  I l  convi en t  q ue  l e  PDS  commence  à  fonctionner su r l a  base  des   données  de  poi n t  de  
consigne  fou rn i es   

 

Selon  le  mode d 'appl ication ,  les  valeurs  de  poin t de  cons igne  et l es  valeurs  i nstan tanées  son t 
défin ies  pour l e  con trôle  du  PDS.  Ces  valeurs  poten tie l les  sont défin ies  à  l 'Article  6 .  

Un  message ou  une  commande est u ti l i sé(e)  pour con trôler l e  d iagramme d 'états  facu l tati f 
dans  l 'é lément fonctionnel  D isposi ti f d 'entraînement de  base  (voi r Tableau  1 3).  Des  
commandes  supplémentai res  peuvent être  défin ies  dans  l e  profi l .   

Tableau  1 3  – Valeurs  de  commande  facu l tatives  pour l 'élément  fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

Nom  Sign i fication  

Locale  Le  d i sposi ti f de  commande  re l âche  son  con trôl e  sur l e  PDS  

À d i stance  Le  d i sposi ti f de  commande  sol l i ci te  l a  pri se  de  con trôle  d u  PDS  

 

5.4.3  États  

Les  fonctions  de  d ispos i ti f d 'en traînement de  base  PDS peuvent présenter les  états  décri ts  
dans  l a  F igure  1 7  et  l a  F i gure  1 8.  

Les  d i fféren ts  états  peuvent être  répartis  en  sous-états  par les  profi l s .  
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Ang lais  Français  

Power on  M ise  sous  tens ion  

Not  operati ng  Non  en  fonctionnement  

Operati ng  En  fonctionnement  

Power off M ise  hors  tension  

NOTE  Le  numéro  de  TRANSI TION  correspond  au  numéro  à  proxim i té  de  l a  fl èche  dans  l e  d i ag ramme d 'états .  

Figure 1 7  – Diagramme d 'états  de  l 'élément  fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

NOM  D’ÉTAT DESCRIPTION  DE  L’ÉTAT 

En  fonctionnement  Le  PDS  réag i t  aux poi n ts  de  consigne  et  aux commandes  demandés  

Non  en  fonctionnement  Le  PDS  ne  tra i te  pas  l es  valeurs  de  poi n t  de  cons i gne  – mais  réag i t  aux 
commandes  

TRANSITION  ÉTAT SOURCE ÉTAT CIBLE  ÉVÉNEMENT /  ACTION  

01  M ise  sous  
tension  

Non  en  
fonctionnement  

Trans i ti on  au tomatique  /  I n i t i a l i sation  de  l 'é l ément 
fonctionnel  D i spos i ti f d 'en traînement de  base  

02  Non  en  
fonctionnement  

En  
fonctionnement  

La  commande  fonctionnement  d 'une  i n terface  l ocale  ou  
d i stan te  est  i n voquée  /  i n d icati on  d 'état  

03  En  
fonctionnement  

Non  en  
fonctionnement  

La  commande  fonctionnement  est  annu lée  /  i nd icati on  
d 'état  

04  Tous   M i se  hors  
tens ion  

M ise  hors  tens ion  /  arrêt  

   IEC 

Figure 1 8  – Tableau  de  transition  d 'états  de  l 'élément  fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

De p lus,  l 'é lément fonctionnel  D isposi ti f d 'entraînement de  base  peut présen ter l es  états  
décri ts  dans  la  F igure  1 9  et  l a  F igure  20.  

IEC 

Not operating

Operating
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Power on
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Power off
04
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Ang lais  Français  

Power on  M ise  sous  tension  

Local  con trol  Commande  l ocale  

Remote  con trol  Commande  à  d i stance  

Power off M ise  hors  tens ion  

NOTE  Le  numéro  de  TRANSI TION  correspond  au  numéro  à  proxim i té  de  l a  fl èche  dans  l e  d i ag ramme d 'états .  

Figure 1 9  – Diagramme d 'états  de  l 'élément  fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base facu l tati f 

NOM  D’ÉTAT DESCRIPTION  DE  L’ÉTAT 

Commande  à  
d i stance  

Le  PDS  accepte  des  commandes  et  des  poi n ts  de  consi gne  par l ' i n terface  de  
commun ication  

Commande  l ocale  Le  PDS  n 'accepte  pas  l es  poi n ts  de  consigne  et  accepte  un i quement un  ensemble  rédu i t  
de  commandes  par l ' i n terface  de  commun ication  

TRANSITION  ÉTAT SOURCE ÉTAT CIBLE  ÉVÉNEMENT /  ACTION  

01  M ise  sous  
tension  

Commande  
l ocale  

Transi ti on  au tomatique  /  i n i ti a l i sation  de  l a  fonction  

02  Commande  
l ocale  

Commande  à  
d i stance  

La  commande  à  distance est  spéci fi ée  par l e  d i spos i ti f de  
commande  ou  u ne  commande  l ocale  d ' i n i ti at i on  de  l a  
commande  à  d i s tance  est  i nvoquée  /  i nd icati on  de  l 'état  

03  Commande  à  
d i stance  

Commande  
l ocale  

La  commande  locale est  spéci fi ée  par l e  d i sposi ti f de  
commande  ou  u ne  commande  l ocale  d e  pri se  de  con trôle   
l ocale  est  i nvoquée  /  i n d ication  de  l 'état  

04  Tous   M i se  hors  
tension  

M ise  hors  tension  /  arrêt   

NOTE  Les  confl i ts  potenti e l s  d es  commandes  locale et  à distance  son t  résol us  par l es  profi l s .  

IEC 

Figure 20  – Tableau  de  transition  d 'états  de  l 'élément  fonctionnel   
Disposi ti f d 'entraînement de  base  facu l tati f 

IEC 
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Remote control
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5.4.4  Paramètres  

Dans  l 'é lémen t fonctionnel  D isposi ti f d 'entraînement de  base,  l es  paramètres  "commande de  
mode"  et  "état  de  mode"  son t défi n is  pour 

•  spéci fier l e  mode d 'appl ication  réel  employé,   

•  spéci fier l 'ensemble  de  données  E/S ,  et   

•  spéci fier l e  comportement de  l 'é l ément fonctionnel  se lon  le  mode d 'appl ication .  

Ces  paramètres  dépendent du  profi l  e t du  mode d 'appl ication .  

5.5  FE  Appl ication  facu ltati f 

Une fonctionnal i té  supplémenta ire  peu t être  i n trodu i te  dans  le  PDS.  Cel l e-ci  peu t,  par 
exemple,  prendre  la  forme de  connexions  E/S  supplémentai res  pour des  i n terrupteurs  de  fi n  
de  course  ou  de  capteurs  supplémentaires  destinés  à  mesurer l es  valeurs  de  vi tesse  ou  de  
pos i tion ,  par exemple.   

Ces  éléments  fonctionnels  Appl ication  facu l tati fs  ne  son t pas  spéci fi és  davantage  dans  cette  
i n terface  PDS  générique.  

Les  profi l s  peuvent u ti l i ser d 'au tres  spéci fications  de  profi l  pour ces  é léments  fonctionnels  
Appl ication .  

6 Modes  d 'appl ication  

6.1  Général i tés  

Le PDS l og ique  peut,  présenter des  modes  d 'appl ication  d i fférents ,  su ivan t l es  fonctions  
matérie l les  et l og icie l les  d ispon ib les  sur le  PDS.  Le  Tableau  1 4  présen te  l es  boucles  
d 'asservissement poten tie l les  et l eu rs  extensions.   

Tableau  1 4  – Modes  d 'appl ication  génériques  potentiels  

Boucle  
d 'asservissement 

Points  de  consigne  

Asservissement  de  couple  

(voi r 6 . 2)  

Commande  de  vi tesse  

(voi r 6 . 3)  

Asservissement  de  posi ti on  

(voi r 6 . 4)  

Prédéfin i  Généra lement  non  u ti l i sé  Voi r F i gure  23  Voi r F i gure  26  

Commande  Voi r F i gure  21  Voi r F i gure  24  Voi r F i gure  27  

Commande  avec 
réaction  obl i gatoi re  
concernant  l e  n i veau  de  
commande  su ivan t  

Voi r F i gure  22  Voi r F i gure  25  Un  n i veau  de  commande  
supérieu r,  te l  q u 'un  n i veau  
de  commande  mu l ti axe,  ne  
rel ève  pas  d u  domaine  
d 'appl i cation  de  l a  présente  
parti e  de  l ' I EC 61 800.  

 

Le Tableau  1 5  énumère  l es  va leurs  de  poin t de  cons igne  poten tie l l es  pour l es  variables  de  
référence  re lati ves  à  ces  modes  d 'appl ication  génériques.  
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Tableau  1 5  – Valeurs  de  point de  consigne   
pour l es  modes  d 'appl ication  génériques   

Mode d 'appl ication  Point de  
consigne  

Fonctions  du  PDS  Figure  
associée  

Couple  prédéfi n i  I ndex de  
couple  ou  
s implement 
Marche/Arrêt  

Asservissement  de  couple  d e  boucle  ouvert.  Généra lement 
non  u ti l i sé  

Asservissement de  
couple  

Couple  Boucle  d ’ asservissement de  couple  ouverte.  De  p l us ,  u ne  
ou  des  val eu rs  de  réaction  mesurées  ou  estimées  son t  
fourn ies .  

F i gu re  21  

Asservissement de  
couple  avec retou r 
en  vi tesse  

Couple  Boucle  d ’ asservissement de  couple  fermée.  De  p l us ,  une  ou  
des  va leu rs  de  réaction  mesurées  ou  estimées  son t  
fourn ies .  

F i gu re  22  

Vi tesse  prédéfin ie  I ndex de  
vi tesse  ou  
s implement 
Marche/Arrêt  

Le  d i spos i ti f d 'en traînement  peut  fonctionner avec une  ou  
p l us ieurs  vi tesses  fi xes  avec asservissement et  commande  
i n ternes  d u  coupl e  et  d e  l a  vi tesse,  respecti vement.   

F i gu re  23  

Commande  de  
vi tesse  

Vi tesse  

 

Boucle  de  commande  de  vi tesse  et  d ’ asservissement  de  
couple  ouverte.  De  pl us,  u ne  valeu r d e  réaction  mesurée  ou  
estimée  est  fourn i e.  

F i gu re  24  

Commande  de  
vi tesse  avec retou r 
en  posi ti on  

Vi tesse  

 

Boucle  de  commande  de  vi tesse  et  d ’ asservissement de  
couple  fermée.  De  pl us,  une  va leu r de  réaction  mesurée  ou  
estimée  est  fourn i e.  

F i gu re  25  

Posi ti on  prédéfin i e  I ndex de  
posi ti on  ou  
s implement  
Marche/Arrêt  

Le  d i sposi ti f d 'en traînement peu t  adopter des  posi ti ons  fi xes  
avec con trôl e  d e  boucle  fermé,  avec (ou  sans)  retou r de  
capteu r,  en  u ti l i san t  d es  tra j ectoi res  défi n i es  ( l e  cas  
échéant).  

F i gu re  26  

Asservissement  de  
posi ti on  

Posi ti on  Boucle  d 'asservissement  de  couple  et  de  posi ti on ,  ou  de  
commande  de  vi tesse,  ouverte  ou  fermée,  d ans  l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement  avec (ou  sans)  retour d e  capteur.   

F i gu re  27  

 

NOTE  1  Le  rég ime,  l a  vi tesse  et  l a  fréquence  son t  cons idérés  comme des  fonctionnal i tés  s im i l a i res.  En  fai t,  e l l es  
ne  son t  pas  i den ti ques,  mais  l a  rel ati on  en tre  l es  d i fféren tes  s i gn i fi cations  des  vari abl es  comporte  u n  facteu r 
constan t.  

Un  poin t de  cons igne  obl igatoire  et une  va leur ou  un  ensemble  de  va leurs  i nstantanées  sont 
spéci fiés  pour chaque  mode d 'appl ication .  Des  poin ts  de  cons igne  et des  valeu rs  
i nstan tanées  supplémenta ires  son t possib les.   

NOTE  2  Dans  tous  l es  cas,  l es  commandes  permettent  de  commander l ' état  du  FE  Fonctions  du  d i spos i ti f 
d 'en traînement de  base  du  PDS,  et  l a  va l eu r d 'état  permet  de  l e  superviser.  

6.2  Asservissement de  couple  

Dans  l e  mode d 'appl ication  d 'asservissement de  couple,  l e  programme de  commande  
d 'appl ication  i nd ique  une  valeur de  poin t de  cons igne  pour l e  couple  associé  au  PDS.  Le  PDS 
peu t fourn i r l a  va leur de  couple  réel le  calcu lée  ou  mesurée  (estimée)  dans  la  variable  de  
réaction .  
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d ’ en traînement  dans  l e  PDS  
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Motor Moteur 

Figure 21  – Mode  d 'appl ication  d 'asservissement de  couple  

Dans  l e  mode  d 'appl ication  d 'asservissement de  couple  avec retour en  vi tesse,  l e  programme 
de  commande d 'appl ication  spéci fie  une  valeur de  poin t de  cons igne  pour le  couple  associé  
au  PDS,  comme données  d 'en trée.  La  vi tesse  réel le  peut être  estimée ou  mesurée  par l e  PDS  
se lon  l es  possibi l i tés  matérie l l es  du  PDS.  
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Figure 22  – Mode  d 'appl ication  d 'asservissement de  couple  avec retour en  vi tesse  

6.3  Commande  de  vi tesse  

Dans  l e  mode d 'appl ication  de  vi tesse  prédéfin ie,  l es  données  concernant l a  vi tesse  
comportent l es  va leurs  de  vi tesse  poten tie l l es  du  PDS.  Dans  l e  cas  l e  p lus  s imple,  ceci  
comprend  deux valeurs :  MARCHE/ARRÊT (ON/OFF).  Un  PDS p lus  é laboré  permet de  chois i r 
deux vi tesses  fixes  d i fféren tes  ou  plus.  

NOTE  1  Les  données  de  poi n t  de  consigne  consti tuen t  s implement  un  i n dex dans  l a  l i s te  des  valeurs  de  vi tesse  
potentie l l es  arch i vées  dans  l e  reg i stre  des  données  de  même natu re  i n terne  au  PDS.  
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d ’ en traînement  dans  l e  PDS  

Veloci ty d ata  Données  de  vi tesse  

Veloci ty control  Commande  de  vi tesse  

Torque  control  Asservissement de  couple  

Feedback Réaction  

Figure 23  – Mode  d 'appl ication  de  vi tesse prédéfin ie  

Le mode d 'appl ication  de  commande  de  vi tesse  est vra isemblablement l e  mode  d 'appl ication  
l e  p lus  cou ramment u ti l i sé.  Le  programme de  commande d 'appl ication  spéci fie  l a  va leur de  
poin t  de  cons igne  pour l a  vi tesse,  et  l e  cas  échéant pour l e  couple  s i  un  asservissement en  
avance de  phase  est également u ti l i sé.  Le  PDS  peu t le  cas  échéant  renvoyer la  va leu r de  
vi tesse  réel l e  et  également l a  va leur de  couple  réel l e.  Les  va leurs  de  réaction  peuvent être  
ca lcu lées  (estimées)  ou  mesurées.  
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Figure 24 – Mode  d 'appl ication  de  commande  de  vi tesse  

Lorsque  des  mesurages  peuvent être  effectués,  i l  peut être  j ud icieux de  retourner la  pos i ti on  
réel l e  depu is  l e  PDS.  Ceci  permet de  mettre  en  p lace  un  asservissement de  pos i tion  s imple  
dans  l e  d ispos i ti f de  commande.  

NOTE  2  La  p l upart  des  appl i cations  actuel l es  réa l i sen t  ce  retour d e  posi ti on  i ndépendamment du  PDS  dans  un  
d i spos i ti f supp lémentai re.  
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Figure 25 – Mode  d 'appl ication  de  commande  de  vi tesse  avec retour en  posi tion  

6.4  Asservissement de  posi tion  

Concernant l es  données  de  posi ti on ,  un  ensemble  de  posi tions  poss ib les  est arch ivé  dans  l e  
PDS.  I l  peu t être  poss ible  de  défin i r la  traj ectoi re  à  su ivre  en tre  ces  posi tions.  

NOTE  Les  données  de  poi n t  de  consigne  consti tuent  s implement un  i ndex dans  l a  l i s te  des  valeurs  de  pos i ti on  
potentie l l es  arch i vées  dans  l e  reg i stre  des  données  de  même natu re  i n terne  au  PDS.  
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Figure 26  – Mode  d 'appl ication  de  posi tion  prédéfin ie  

Le  mode d 'asservissement de  posi tion  consti tue  l e  mode  d 'appl ication  quasi  complet.  Le  
programme de  commande d 'appl ication  transmet l es  valeurs  de  posi tion  de  poin t de  cons igne  
au  PDS.  Lorsqu 'un  asservissement en  avance  de  phase  est  nécessaire,  des  poin ts  de  
cons igne  supplémenta ires  pour l e  couple  et l a  vi tesse  sont possib les.  Le  PDS peut i nd iquer 
que  l a  va leur de  poin t de  cons igne  a  été  attein te  grâce  aux i n formations  d 'état.  De  p lus,  i l  est  
poss ib le  que  l e  PDS donne  la  pos i ti on ,  l a  vi tesse  et/ou  l e  couple  réels.  
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Figure 27  – Mode  d 'appl ication  d 'asservissement de  posi tion  

7 Extensions  spécifiques  au  profi l  

Les  profi ls  à  mettre  en  correspondance  peuvent spéci fier des  fonctionnal i tés  supplémentaires  
qu i  étendent l es  fonctions  de  l ' i n terface  générique.  

8 Structure pour les  annexes  

8. 1  Général i tés  

Les  annexes  fourn issent  l a  correspondance  des  profi ls  d 'entraînement avec l ' i n terface  PDS  
générique.  

Chaque annexe comporte  son  propre  paragraphe  déd ié  aux défin i ti ons  et  aux abréviations  à  
l 'Article  3 .  Seu les  l es  défin i tions  u ti l i sées  dans  la  correspondance  son t énumérées.  
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La  s tructure  des  annexes  est défi n ie  au  8 . 2.  Pour chaque article,  l 'en-tête  et  l a  
correspondance  requ ise  son t défin is.  

La  pl upart des  tab leaux de  correspondance dans  les  annexes  son t structu rés  se lon  l e  
Tableau  1 6.  

Tableau  1 6  – Correspondance des  noms avec l es  profi ls  

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls  Référence  

Nom  générique  a  Nom  de  profi l  b  I denti fi cati on  c  Voi r d ocument  xyz d  

    

    

a   Nom  de  l 'é l ément d ans  l ' i n terface  PDS  généri que.  

b   Nom  de  l 'é l ément avec l a  s i gn i fi cation  correspondante  dans  l e  profi l .  

c   I den ti fi cati on  détai l l ée  de  l 'é l ément dans  l e  profi l .  

d   Référence  détai l l ée  aux normes.  

 

8.2  Structure  des  annexes  

La  structure  des  annexes  est  défin ie  dans  l e  Tableau  1 7.  Les  modèles  de  paragraphes  son t  
donnés  comme modèle  pour l 'Annexe "x" .  

Tableau  1 7  – Structure  des  annexes  

Paragraphe  Ti tre  Expl ication  

x  . 1  Présentation  générale   Le  domaine  d 'appl i cati on  du  profi l  et  l es  cond i ti ons  aux l im i tes  
son t  décri ts  par u ne  ou  pl us ieu rs  phrases.  

Ces  défi n i ti ons  doi ven t  être  m ises  en  correspondance  avec l es  
défi n i ti ons  d u  profi l  d ' en traînement  s i  e l l es  sont  perti nen tes,  en  
appl i quant  l e  format spéci fi é  d ans  l e  Tableau  1 8.  

x  . 2  Correspondance  de  
l 'arch i tecture  général e  

--  

x  . 2 . 1   

 

Structure  typi que  des  
systèmes  d 'au tomati sation  

I nd iquer l a  s tructu re  typi que  du  système d 'au tomati sation  pou r l e  
profi l  d 'en traînement spéci fi q ue.  

x  . 2 . 2  S tructu re  du  PDS  l og ique  I nd iquer dans  ce  cas  précis  l a  s tructu re  du  PDS  u ti l i sée  dans  l e  
profi l  x  .  

La  structu re  généra le  d u  profi l  d 'en traînement est  décri te  i ci  par 
p l us ieurs  ph rases.  I l  convien t  q ue  cette  d escription  permette  u ne  
compréhension  générale  d es  concepts  u ti l i sés.   

x  . 2 . 3  Cas  d 'appl i cation  du  PDS  --  

x  . 2 . 3. 1   Généra l i tés  Expl i quer en  pl us i eu rs  ph rases  l a  correspondance  des  cas  
d 'appl i cation .  

x  . 2 . 3. 2  Cas  d 'appl i cation  I n gén ierie   Comment  l e  profi l  x   tra i te-t-i l  l ’ i ngén ierie?  Expl i q uer en  p l us ieurs  
phrases.  

x  . 2 . 3. 3  Cas  d 'appl i cation   Fonctions  
de  commande  

Comment  l e  profi l  x   tra i te-t- i l  l es  fonctions  de  commande?  
Expl i quer en  pl us i eu rs  ph rases .  

x  . 3  É léments  fonctionne ls  ---  

x  . 3 . 1  FE  I den ti fi cation  de  d i sposi ti f -- -  

x  . 3 . 1 . 1  Généra l i tés  Expl i quer l a  correspondance  avec l ' i d enti fi cati on  de  d i sposi ti f du  
profi l  d 'en traînement.  

x  . 3 . 1 . 2  Paramètres  Donner l es  correspondances  avec l es  paramètres  énumérés  dans  
l e  Tabl eau  2  en  appl i q uant  l e  format  spéci fi é  dans  l e  Tableau  1 6.  

x  . 3 . 2  FE  Commande  de  d i sposi ti f -- -  
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Paragraphe  Ti tre  Expl ication  

x  . 3 . 2 . 1  Généra l i tés  Expl i quer l a  correspondance  avec l a  commande  de  d i sposi ti f du  
profi l .  

x . 3 . 2 . 2  Données  E/S  

 

Prévoi r des  m ises  en  correspondance  pour l es  va leu rs  d 'état  et  
l es  val eu rs  de  commande  énumérées  dans  l e  Tabl eau  3  et  l e  
Tableau  4  en  appl i quant  l e  format  spéci fi é  dans  l e  Tableau  1 6.  

x  . 3 . 2 . 3  États  Des  références  aux d iag rammes  d 'états  spéci fi ques  au  profi l  
peuvent  être  a jou tées.  

x  . 3 . 2 . 4  Paramètres  Donner l es  correspondances  avec l es  paramètres  énumérés  dans  
l e  Tabl eau  5  en  appl i q uan t l e  format spéci fi é  dans  l e  Tableau  1 6.  

x  . 3 . 3  FE  Commun ication  ---  

x  . 3 . 3 . 1  Généra l i tés  Expl i quer l a  correspondance  avec l 'é l ément  fonctionnel  
Commun ication  du  profi l .  

x  . 3 . 3 . 2  Données  E/S  Donner l es  correspondances  avec l es  valeurs  d 'état  et  l es  
val eu rs  de  commande  énumérées  dans  l e  Tab leau  6,  l e  
Tableau  7 ,  l e  Tableau  8  et  l e  Tableau  9  en  appl i quan t l e  format  
spéci fi é  dans  l e  Tableau  1 6.   

x  . 3 . 3 . 3  États  Des  références  aux d iag rammes  d 'états  spéci fi ques  au  profi l  
peuvent  être  a jou tées.  

x  . 3 . 3 . 4  Paramètres  I nd ication  de  l ' emplacement dans  l e  profi l  d e  l a  d éfi n i ti on  des  
paramètres  pour l ' é l ément foncti onnel  Commun ication .   

x  . 3 . 4  FE  D isposi ti f d ’ en traînement 
de  base  

---  

x  . 3 . 4 . 1  Généra l i tés  Expl i quer l a  correspondance  avec l 'é l ément  fonctionnel  D i sposi ti f 
d 'en traînement de  base  du  profi l .  

x  . 3 . 4 . 2  Données  E/S  Donner l es  correspondances  avec l es  valeurs  d 'état  et  l es  
val eu rs  de  commande  énumérées  dans  l e  Tab leau  1 0 ,  l e  
Tableau  1 1 ,  l e  Tabl eau  1 2  et  l e  Tableau  1 3  en  appl i q uant  l e  
format spéci fi é  dans  l e  Tab leau  1 6.  

x  . 3 . 4 . 3  États  Des  références  aux d iag rammes  d 'états  spéci fi ques  au  profi l  
peuvent  être  a jou tées.  

x  . 3 . 4 . 4  Paramètres  I nd ication  de  l ' emplacement dans  l a  spéci fi cation  de  profi l  de  l a  
défi n i ti on  des  paramètres  "commande  de  mode"  et  "état  de  
mode" ,  a i ns i  que  d 'au tres  paramètres.  

x  . 3 . 5  FE  Fonctions  d 'appl i cation  
facu l tati ves  

La  référence   à  d 'au tres  fonctions  ou  à  des  foncti ons  
supplémenta i res  a i ns i  q ue  l eur m ise  en  correspondance  peuvent  
être  fourn ies  dans  ce  paragraphe.  

x  . 4  Modes  d 'appl i cation  ---  

x  . 4 . 1  Généra l i tés  La  l i s te  d es  modes  d 'app l i cati on  d i spon ib l es  dans  l e  profi l  est  
donnée  i ci  d ’ après  l e  modèle  spéci fi é  d ans  l e  Tabl eau  1 9.   

x  . 4 . 2  Asservissement de  couple  La  correspondance  des  données  E/S  i denti fi ées  dans  l ' i n terface  
PDS  généri que  avec l a  term inolog i e  de  profi l  d 'en traînement  est  
décri te  i ci .  Le  modèle  spéci fi é  dans  l e  Tabl eau  20  doi t  permettre  
de  documenter séparément  chaque  mode  d 'appl i cation  de  couple  
pri s  en  charge.  Des  i n formations  supplémenta i res  peuvent être  
fourn ies  dans  ce  paragraphe.  

x  . 4 . 3  Commande  de  vi tesse  La  correspondance  des  données  E/S  i denti fi ées  dans  l ' i n terface  
PDS  généri que  avec l a  term inolog i e  de  profi l  d 'en traînement  est  
décri te  i ci .  Le  modèle  spéci fi é  dans  l e  Tabl eau  21  doi t  permettre  
de  documenter séparément  chaque  mode  d 'appl i cation  de  vi tesse  
pri s  en  charge.  Des  i n formations  supplémenta i res  peuvent être  
fourn ies  dans  ce  paragraphe.  

x  . 4 . 4  Asservissement de  posi ti on  La  correspondance  des  données  E/S  i denti fi ées  dans  l ' i n terface  
PDS  généri que  avec l a  term inolog i e  de  profi l  d 'en traînement  est  
décri te  i ci .  Le  modèle  spéci fi é  dans  l e  Tabl eau  22  doi t  permettre  
de  documenter séparément  chaque  mode  d 'appl i cation  de  
posi ti on  pri s  en  charge.  Des  i n formations  supplémentai res  
peuvent  être  fou rn i es  dans  ce  parag raphe.  

x  . 5  Extensions  spéci fi ques  au  
profi l  

Les  extensions  spéci fi ques  au  profi l  (par exemple,  modes  
d 'appl i cation  supplémentai res)  doi ven t  être  énumérées  i ci .   
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Les  in ti tu lés  et l a  présentation  des  tableaux auxquels  i l  est fa i t  référence dans  l e  Tableau  1 7  
doivent être  te ls  que  spéci fi és  du  Tableau  1 8  au  Tableau  22 .  

Tableau  1 8  – Termes  spécifiques  au  profi l  

Terme de  l ' IEC  61 800-7  Terme du  profi l  x   Référence  

Données  E/S  Par exemple,  données  cycl i q ues   

Par exemple,  PDO  

est  i denti que  

Commande  Par exemple,  Mot de  commande  (Controlword )  est  i denti que  

Poin t  de  cons igne    

État  Par exemple,  Mot  d 'état  (S tatusword )   

Valeu r i nstantanée    

 

Tableau  1 9  – Modes  d 'appl ication  pris  en  charge  

Mode d 'appl ication  spéci fié  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  x  équ ivalen te   

Modes  d 'appl i cation  énumérés  dans  l e  Tabl eau  1 5.  Terme correspondant  du  profi l  x   

 

Tableau  20  – Données  E/S  pour l e  mode  de  couple  du  profi l  

Données  E/S  spéci fiées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  équ ivalen te  du  profi l  x   

Commande  Terme  correspondant du  profi l  x   

E tat  Terme  correspondant du  profi l  x  

Couple  de  poin t  de  consigne  Terme  correspondant du  profi l  x  

Couple  rée l  Terme correspondant du  profi l  x  

 

Tableau  21  – Données  E/S  pour l e  mode  de  vi tesse du  profi l  

Données  E/S  spéci fiées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  équ ivalen te  du  profi l  x   

Commande  Terme  correspondant du  profi l  x   

É tat  Terme  correspondant du  profi l  x  

Vi tesse  de  poi n t  de  consigne  Terme  correspondant du  profi l  x  

Vi tesse  réel l e  Terme correspondant du  profi l  x  

 

Tableau  22  – Données  E/S  pour l e  mode  de  position  du  profi l  

Données  E/S  spéci fiées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  équ ivalen te  du  profi l  x   

Commande  Terme  correspondant du  profi l  x  

É tat  Terme  correspondant du  profi l  x  

Posi ti on  de  poi n t  de  consigne  Terme correspondant du  profi l  x  

Posi ti on  réel l e   Terme  correspondant du  profi l  x  
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Annexe A 
(normative)  

 
Correspondance avec le  profi l  CiA 402  pour  

la  commande d 'entraînement et de  mouvement  

A.1  Présentation  générale  

La présente  annexe spéci fie  l a  correspondance du  profi l  d e  commande d 'entraînement et  de  
mouvement C iA 402  avec l ' i n terface  générique  d 'en traînement é lectri que  de  pu issance  (PDS).   

Les  termes  du  profi l  d 'entraînement C iA sont m is  en  correspondance avec l es  termes  de  
l ' I EC  61 800-7-1 ,  comme cela  est spéci fié  dans  l e  Tableau  A. 1 .   

Tableau  A. 1  – Termes  spécifiques  au  profi l  

Terme de  l ' IEC  61 800-7  Terme CiA 402  Référence  

Données  E/S  Données  de  processus  Voi r I EC 61 800-7-201  

Commande  Mot d e  commande  Voi r I EC 61 800-7-201  

Point  de  consigne  Valeu r cible  Voi r I EC 61 800-7-201  

État  Mot d 'état  Voi r I EC 61 800-7-201  

Valeu r i nstan tanée  Valeu r i nstan tanée  Voi r I EC 61 800-7-201  

NOTE  Ces  ob jets  de  commun ication  dépendent  d e  l a  technolog i e  de  réseau .  

 

A.2  Correspondance de  l 'archi tecture générale  

A.2. 1  Structure  typique des  systèmes d 'automatisation  

La structu re  typique  du  système d 'automatisation  et l a  structure  du  PDS  log ique  données  à  
l 'Article  4  s 'appl iquen t à  la  présente  annexe.  Le  d isposi ti f de  commande  qu i  représente  
l ' i n terface  PDS  générique  contrôle  les  d ispos i ti fs  d 'entraînement via  le  réseau  de  
communication .  

La  technolog ie  de  réseau  peut fourn i r d i fférents  services  de  communication  à  des  fi ns  de  
commande et de  supervis ion ,  ou  de  configuration  et  de  d iagnostic respectivement.  Les  
d ispos i ti fs  d 'entraînement et de  commande peuvent produ i re  des  messages  d 'urgence  
spéci fiques  en  cas  de  détection  de  p lus ieurs  défai l lances  i n ternes  aux d ispos i ti fs.  

Toutes  l es  données  de  processus  et tous  les  ob jets  de  communication  et d 'appl ication  son t  
énumérés  dans  l e  d ictionnai re  d 'objets  du  d i sposi ti f d 'en traînement.  Les  en trées  du  
d ictionnai re  d 'objets  son t accessib les  via  des  services  de  commun ication  spéci fi ques.  Les  
en trées  son t ad ressées  de  man ière  un ique  par l ' i ndex à  1 6  bi ts  et l e  sous-index à  8  bi ts.  

A.2.2  Structure  du  PDS  log ique  

Le  d isposi ti f d 'entraînement doi t prendre  en  charge  un  des  modes  de  fonctionnement et peu t 
prendre  en  charge  p lus ieurs  d 'en tre  eux.  La  modél isation  du  système l og ique  d 'entraînement 
é lectrique  de  pu issance  CiA 402  s 'effectue  te l  q ue  représenté  à  l a  F igure  A. 1 .  
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Ang lais  Français  

Network bus-l i nes  Bus-l i gnes  réseau  

Dri ve  device  D i sposi ti f d ’ en traînement  

Lower-layer commun ication  protocol s  Protocol es  de  commun ication  de  couche  
i n férieu re  

Appl i cation  l ayer protocol  and  commun ication  
profi l e  

Protocol e  de  couche  appl i cation  et  profi l  d e  
commun ication  

Power d ri ve  system  Entraînement  é l ectri que  de  pu i ssance  

PDS  fi n i te  state  au tomation  (FSA)  Automati sation  d ’ états  fi n i s  (FSA)  PDS  

Object  d i cti onary D icti onnai re  d ’ obj ets  

Profi l e  posi ti on  mode  Mode  de  pos i ti on  de  profi l  

I n terpolated  pos i ti on  mode  Mode  de  pos i ti on  i n terpol ée  

Hom ing  mode  Mode  de  retou r à  l a  posi ti on  de  référence  

Profi l e  vel oci ty mode  Mode  de  vi tesse  de  profi l  

Profi l e  torque  mode  Mode  de  couple  d e  profi l  

Veloci ty mode  Mode  de  vi tesse  

Cycl i c  sync posi ti on  mode  Mode  de  pos i ti on  à  synch ron isation  cycl i que  

Cycl i c  sync vel oci ty mode  Mode  de  vi tesse  à  synch ron isation  cycl i q ue  

Cycl i c  sync torque  mode  Mode  de  couple  à  synch ron isation  cycl i que  

Motor Moteur 

Control  device  D i sposi ti f de  commande  

Appl i cation  l ayer protocol  and  commun ication  
protocols  

Protocol e  de  couche  appl i cation  et  protocol es  de  
commun ication  

Generic  PDS  i n terface  I n terface  PDS  générique  

PDS  appl i cation  Appl i cation  PDS  

Figure A. 1  – Modèle  du  sytème logique  d 'entraînement électrique de  pu issance  C iA 402   
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A.2.3  Cas  d 'appl ication  du  PDS  

A.2.3. 1  Général i tés  

Le d isposi ti f d 'en traînement conforme au  modèle  CiA 402  peu t être  configuré  et u ti l i sé  au  
moyen  de  services  de  communication  déd iés  fourn is  par le  d ispos i ti f de  commande.  La  m ise  
en  œuvre  des  données  de  processus  et des  objets  de  configuration  dépend  des  modes  de  
fonctionnement pris  en  charge.   

A.2.3.2  Cas  d 'appl ication:  I ngénierie  

La configuration  peu t être  réal isée  par le  d ispos i ti f de  commande ou  par un  ou ti l  déd ié.  Cet 
ou ti l  peu t être  i n tégré  au  d ispos i ti f de  commande.  Le  d isposi ti f de  commande  et l 'ou ti l  u ti l i sen t 
l es  mêmes  services  de  communication  pour configurer le  d isposi ti f d 'en traînement.  

A.2.3.3  Cas  d 'appl ication :  Fonctions  de  commande  

Le d isposi ti f d 'entraînement est normalement actionné  par le  d ispos i ti f de  commande  qu i  met 
en  œuvre  l e  PDS générique  par l e  b ia is  du  mot de  commande et  des  va leurs  cib les.  Le  type  
de  valeur cib le  dépend  du  mode de  fonctionnement actuel lemen t sélectionné.  Le  d ispos i ti f 
d 'en traînement est supervisé  par le  d ispos i ti f de  commande par l e  b ia is  du  mot d 'état et des  
valeurs  i nstan tanées.  Le  type  de  valeurs  i nstantanées  dépend  du  mode de  fonctionnement 
actuel l emen t sélectionné.  

A.3  Éléments  fonctionnels  

A.3. 1  FE  Identi fication  de  d ispositi f 

A.3. 1 . 1  Général i tés  

Outre  l es  paramètres  défin is  dans  l a  présente  partie  de  l ' I EC  61 800-7,  l e  profi l  C iA 402  défin i t  
un  p l us  grand  nombre  de  paramètres  d ' i den ti fication  déd iés  au  d isposi ti f d 'en traînement et  au  
moteur.  Ces  paramètres  d ' identi fication  son t d ispon ib les  par le  b iai s  des  services  de  
communication .   

A.3. 1 .2  Paramètres  

Les  paramètres  d ' identi fication  u ti l i sés  par ce  profi l  d 'en traînement sont  donnés  dans  le  
Tableau  A. 2 .  
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Tableau  A.2  – Paramètres  d ' identi fication  du  d ispositi f d 'entraînement 

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s  Référence  

I D  du  constructeu r I D  du  fourn i sseur Objet  1 01 8  01 h  Voi r EN  50325-4  

I D  de  l a  commande  Code  de  produ i t  Objet  1 01 8  02h  Voi r EN  50325-4  

Numéro  de  séri e  Numéro  de  séri e  Objet  1 01 8  04h  Voi r EN  50325-4  

Révis ion  du  matéri e l  Vers ion  de  matéri e l  du  
constructeu r 

Objet  1 009  00h  (voi r 
Note)  

Voi r EN  50325-4  

Révis ion  du  l og iciel  Vers ion  de  l og icie l  du  
constructeu r 

Objet  1 00A 00h  (voi r 
Note)  

Voi r EN  50325-4  

– Type  de  moteu r Objet  6402  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Référence  du  moteu r Objet  6403  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Constructeu r du  moteur Objet  6404  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– ad resse  h ttp  d e  l ot  d u  
moteur 

Objet  6405  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Date  d 'étal onnage  du  
moteur 

Objet  6406  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Durée  de  service  du  
moteur 

Objet  6407  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Modes  d 'en traînement  
pri s  en  charge  

Objet  6502  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Référence  du  d i sposi ti f 
d 'en traînement 

Objet  6503  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– ad resse  h ttp  d e  l ot  d u  
d i sposi ti f d 'en traînement  

Objet  6505  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

 Numéro  de  vers i on  Objet  67FE  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

NOTE  Ces  en trées  d 'obj et  d épendent d e  l a  technolog ie  de  réseau ;  l es  i ndex et  sous-i ndex donnés  sont  
spéci fi ques  à  l a  technolog ie  CANopen .   

 

A.3.2  FE  Commande  de  d ispositi f 

A.3.2. 1  Général i tés  

L'élément fonctionnel  Commande  de  d isposi ti f du  d isposi ti f d 'entraînement doi t fourn i r des  
i n formations  sur l es  s i tuations  de  défau t par l e  b ia is  du  mot d 'état.  Le  mot de  commande doi t  
permettre  une  ré in i tia l i sation  su i te  à  un  défau t.  

A.3.2.2  Données  E/S  

L'état  de  défau t de  l 'é l ément fonctionnel  Commande de  d ispos i ti f doi t  être  i nd iqué  en  rég lant  
l e  b i t  4  du  mot d 'état su r 1 .  La  réin i ti a l isation  su i te  à  un  défau t doi t  prendre  l a  forme d 'une  
commande de  rég lage  du  b i t  7  de  l a  pos i ti on  0  à  l a  posi ti on  1 .  Les  valeurs  d 'état  sont  
données  dans  l e  Tableau  A. 3.  Les  va leurs  de  commande  son t données  dans  l e  Tableau  A. 4.  

Tableau  A.3  – Valeurs  d 'état pour l 'élément fonctionnel   
Commande  de  d isposi ti f 

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls  Référence   

Défectueux Modes  défau t  et  réaction  au  défau t  acti fs  Objet  6041 h  Voi r I EC 61 800-7-201  

Absence  de  défau t  Mode  m ise  sous  tension  non  prêt,  mode  
m ise  sous  tension  désacti vée,  mode  m ise  
sous  tens ion  prêt,  mode  m ise  sous  
tension ,  mode  fonctionnement  acti vé  et  
mode  arrêt  rapide  acti fs   

Objet  6041 h  Voi r I EC 61 800-7-201  
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Tableau  A.4  – Valeurs  de  commande pour l 'élément fonctionnel   
Commande  de  d isposi ti f 

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls  Référence   

Remise  à  zéro  d u  
défau t  

Réin i ti a l i sati on  su i te  à  u n  défau t,  b i t  0  à  1   Objet  6040h  Voi r I EC 61 800-7-201  

 

A.3.2.3  États  

Le mode réaction  au  défaut acti f et  l 'é tat de  défau t son t équ ivalen ts  à  l 'état défectueux  de  
l 'é lémen t fonctionnel  Commande  de  d isposi ti f.  S i  l e  mot d 'état i nd ique  une  absence de  défau t,  
ceci  équ ivau t à  l 'é tat d'absence de défaut  d e  l 'é l ément fonctionnel  Commande  de  d isposi ti f.  

A.3.2.4  Paramètres  

L'occurrence d 'une  défa i l lance  doi t  être  i nd iquée  comme défin i  dans  l e  Tableau  A.5.  La  
commande de  ré in i tia l isation  doi t être  te l le  que  défin ie  dans  l e  Tableau  A. 5.  

Tableau  A.5  – Paramètres  de  l 'élément fonctionnel  Commande de  d isposi ti f 

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s  Référence   

Défaut  B i t  de  défau t  Objet  6041 h  Voi r I EC 61 800-7-201  

Averti ssement  Code  de  réaction  au  
défaut  

Objet  605Eh  Voi r I EC 61 800-7-201  

 

A.3.3  FE  Communication  

A.3.3. 1  Général i tés  

L'élément fonctionnel  Commun ication  du  d isposi ti f d 'entraînement i nclu t l a  FSA du  d isposi ti f 
esclave  de  gestion  de  réseau  commandé  par le  d ispos i ti f maître  de  même nature.  La  gestion  
de  réseau  dépend  de  l a  technolog ie  de  réseau .  

A.3.3.2  Données  E/S  

Le  maître  de  gestion  de  réseau  commande  l a  FSA de  commun ication  PDS  par l e  bia is  des  
messages  NMT.  Le  d ispos i ti f d 'entraînement fourn i t son  état  de  commun ication  grâce  à  un  
mécan isme spéci fi que  à  l a  technolog ie  de  réseau  (par exemple,  CANopen  défin i t  l a  fonction  
de  survei l l ance  des  nœuds  et l a  fonction  de  pu lsation) .  Les  va leurs  d 'état  sont données  dans  
l e  Tableau  A. 6.  Les  valeurs  de  commande  sont  données  dans  l e  Tableau  A. 7 .  

Tableau  A.6  – Valeurs  d 'état pour l 'élément fonctionnel  Communication  

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s  Référence   

Commun ication  en  cours  Mode  opérati onnel  5d  (voi r Note)  Voi r EN  50325-4  

Commun ication  
i n terrompue  

Mode  préopérationnel  ou  
i n terrompu  

1 27d  ou  4d  (voi r Note)  Voi r EN  50325-4  

NOTE  Ces  valeurs  dépendent  de  l a  technolog ie  d e  réseau ;  l es  exemples  donnés  son t  spéci fi ques  à  l a  
technol og i e  CANopen .  
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Tableau  A.7  – Valeurs  de  commande pour l 'élément fonctionnel  Communication  

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s  Référence   

I n terrompre  l a  
commun ication  

Adopter l e  mode  
préopérati onnel  ou  
I n terrompre  l e  nœud  
d i stan t  

CS  =  1 28d  ou  2d  (voi r 
Note)  

Voi r EN  50325-4  

Exécu ter l a  
commun ication  

I n i ti er l e  nœud  d i stant  CS  =  1  d  (voi r Note)  Voi r EN  50325-4  

NOTE  Ces  spéci fi cateurs  de  commande  dépendent d e  l a  technol og i e  d e  réseau ;  l es  exemples  donnés  son t  
spéci fi ques  à  l a  technolog ie  CANopen .  

 

Lorsque  les  d ispos i ti fs  d 'en traînement et  de  commande  souhai ten t échanger des  données  de  
processus  de  man ière  synchrone,  l a  technolog ie  de  réseau  u ti l i sée  prend  en  charge  l a  
transm ission  synchrone.  

A.3.3.3  États  

L'état 'Commun ication  i n terrompue'  est équ ivalen t  à  l 'é tat préopérationnel  NMT ou  i n terrompu  
NMT.  L'état 'Communication  en  cours'  est équ ivalen t à  l 'état opérationnel  NMT.  

La  synchron isation  dépend  de  l a  technolog ie  de  réseau .  Dans  la  technolog ie  CANopen,  
chaque obj et de  données  de  processus  (PDO)  peut être  configuré  ind ividuel lemen t afin  d 'être  
transm is  ou  reçu  de  man ière  synchrone.  En  cas  de  perte  de  synchron isation ,  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement peut envoyer un  message d 'urgence.  Une  autre  poss ibi l i té  cons iste  à  u ti l i ser 
une  base  de  temps  un iversel l e .  

A.3.3.4  Paramètres  

Les  paramètres  sont spéci fiques  à  la  technolog ie  de  réseau .  

A.3.4  FE  Dispositi f d ’entraînement de  base  

A.3.4. 1  Général i tés  

Ce profi l  défin i t  une  FSA PDS commandée par l e  mot de  commande transm is  par l e  d ispos i ti f 
de  commande.  Cette  FSA fourn i t  des  sous-états  qu i  sont défi n is  de  man ière  détai l lée  dans  
l ' I EC  61 800-7-201 .  Le  d i spos i ti f d 'entraînement fourn i t  le  mot d 'état qu i  est u ti l i sé  par le  
d ispos i ti f de  commande.  

A.3.4.2  Données  E/S  

Les  va leurs  d 'état son t  données  dans  l e  Tableau  A. 8.  Les  va leurs  de  commande son t 
données  dans  l e  Tableau  A. 9.  

Tableau  A.8  – Valeurs  d 'état pour l 'élément  fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls  Référence   

En  fonctionnement  Fonctionnement acti vé  B i ts  0  à  6  dans  l 'Objet  6041  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  
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Tableau  A.9  – Valeurs  de  commande pour l 'élément fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s  Référence  

Fonctionnement  Commande  de  démarrage  
(ré in i ti a l i sati on )  

B i ts  0  à  3  et  b i t  7  d ans  l 'Ob jet  
6040  00h  

Voi r I EC 61 800-7-201  

 

A.3.4.3  États  

La  FSA PDS défin ie  de  man ière  détai l l ée  dans  l ' I EC  61 800-7-201  spéci fie  l a  séquence de  
commande poten tie l le  du  d ispos i ti f d 'en traînement.  Un  état un ique  représente  un  
comportement spécia l .  L'état déterm ine  également l es  commandes  acceptées;  par exemple,  i l  
est poss ib le  d ' in i tier un  déplacement poin t à  poin t un iquement l orsque  l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement est dans  l ’état opération -active.  Les  états  peuvent être  mod i fiés  à  l 'a ide  du  
mot de  commande  et/ou  selon  des  événements  i n ternes.  

A.3.4.4  Paramètres  

Le comportement du  d ispos i ti f d 'en traînement peu t être  configuré  au  moyen  de  paramètres  
via  l e  réseau .  Le  profi l  CiA 402  défin i t  des  paramètres  desti nés  à  sélectionner l e  mode  de  
fonctionnement parm i  de  nombreux autres  modes.  Le  Tableau  A. 1 0  présente  certains  des  
paramètres  défin is  dans  l ' I EC  61 800-7-201 .   

Tableau  A. 1 0  – Paramètres  de  l 'élément fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s  Référence   

Commande  de  mode  Modes  de  fonctionnement  Objet  6060  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

É tat  de  mode  Affi chage  des  modes  de  
fonctionnement  

Objet  6061  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Code  de  l ' opti on  Abandon  
de  connexion  

Objet  6007  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Code  de  l ' opti on  Arrêt  
rap ide  

Objet  605A 00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Code  de  l ' opti on  
I n terrupti on  

Objet  605B  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Code  de  l ' opti on  
Désacti ver l e  mode  de  
fonctionnement  

Objet  605C 00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Code  de  l ' opti on  Arrêt  Objet  605D  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

– Code  de  l ' opti on  Réaction  
au  défaut  

Objet  605E  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

 

A.3.5  FE  Fonctions  d 'appl ication  facu ltatives  

A.3.5. 1  Général i tés  

Le profi l  C iA 402  défin i t  l e  cas  échéant une  i n terface  de  retour en  posi tion .  Les  in formations  
concernant l e  retour en  posi ti on  son t access ib les  via  l ' i n terface  réseau .  

Le  d isposi ti f d 'entraînement peu t fourn i r des  en trées  et des  sorties  numériques  l i s ib les  et  
access ib les  en  écri tu re  respectivement,  via  l e  réseau .   
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A.3.5.2  Données  E/S  

Les  services  de  communication  u ti l i sés  pour transmettre  les  i n formations  concernant l e  retour 
en  pos i ti on ,  a i ns i  q ue  l es  en trées  et l es  sorties  numériques  dépendent de  l a  technolog ie  de  
réseau .  

A.3.5.3  Paramètres  

Les  paramètres  de  l 'é l ément fonctionnel  Fonctions  d 'appl ication  facu l tati ves  son t énumérés  
dans  l e  Tableau  A. 1 1 .  

Tableau  A. 1 1  – Paramètres  de  l 'élément fonctionnel   
Fonctions  d 'appl ication  facu l tatives  

Nom  de  profi l  Détai l s  Référence  

Valeu r i n terne  i nstan tanée  de  posi ti on  Objet  6063  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

Valeu r i nstantanée  d u  capteur de  vi tesse   Objet  6069  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

Code  de  sél ection  du  capteu r Objet  606A 00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

Résol u tion  du  codeu r de  pos i ti on  Objet  608F  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

Résol u tion  du  codeu r de  vi tesse  Objet  6090  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

Entrées  numériques  Objet  60FD  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

Sorti es  n umériques  Objet  60FE  00h  Voi r I EC 61 800-7-201  

 

A.4  Modes  d 'appl ication  

A.4. 1  Général i tés  

Le d isposi ti f d 'en traînement conforme au  profi l  CiA 402  défin i  dans  l ' I EC 61 800-7-201  peu t  
fonctionner comme contrôleur asservi ,  convertisseur de  fréquence  ou  moteur pas  à  pas.  I l  doi t  
prendre  en  charge  un  mode de  fonctionnement spéci fique  et peut prendre  en  charge  p lus ieu rs  
ou  la  tota l i té  des  modes  de  fonctionnement défin is.  Outre  l es  modes  de  fonctionnement 
prédéfin is,  l 'u ti l i sateur peu t configurer un  au tre  comportement d 'appl ication .  

Les  modes  d 'appl ication  pris  en  charge  sont énumérés  dans  l e  Tableau  A. 1 2.  

Tableau  A. 1 2  – Modes  d 'appl ication  pris  en  charge  

Mode d 'appl ication  spéci fi é  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  CiA 402  équ ival ente  

Asservissement  de  couple  avec réaction  facu l tati ve  Mode  de  couple  d e  profi l ,   
Mode  de  couple  à  synch ron isation  cycl i que  

Vi tesse  prédéfin ie  Mode  de  vi tesse  

Commande  de  vi tesse  avec réaction  facu l tati ve  Mode  de  vi tesse  de  profi l ,   
Mode  de  vi tesse  à  synch ron isation  cycl i q ue  

Posi ti on  prédéfin i e  Mode  de  posi ti on  de  profi l  

Asservissement  de  pos i ti on  avec réaction  facu l tati ve  Mode  de  posi ti on  i n terpol ée,   
Mode  de  posi ti on  à  synch ron isation  cycl i que  

 

Les  messages  de  commun ication  réseau  u ti l i sés  pour transmettre  l es  données  de  processus  
dépendent de  l a  technolog ie  de  réseau .  I l s  peuvent être  d i fféren ts  pour l es  contrôleurs  
asservis ,  convertisseurs  de  fréquence et  moteurs  pas  à  pas.   
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A.4.2  Asservissement de  couple  

Un  d isposi ti f d 'en traînement en  mode de  couple  de  profi l  C iA 402  peut u ti l i ser l es  données  de  
processus  i nd iquées  dans  l e  Tableau  A. 1 3  et l es  paramètres  de  configuration  donnés  dans  le  
Tableau  A. 1 4.   

Tableau  A. 1 3  – Données  E/S  pour l e  mode  de  couple  du  profi l  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  CiA 402  équ ival ente  

Commande  Mot  d e  commande  (6040  00h )  

É tat  Mot d 'état  (6041  00h )  

Poin t  de  consigne  de  coupl e   Couple  cib l e  (6071  00h )  

Couple  rée l  Valeu r i nstan tanée  de  couple  (6077  00h )  

 

Tableau  A. 1 4  – Paramètre  pour l e  mode  de  couple  du  profi l  

I ndex et sous-index Objet de  configuration  CiA 402  

6072  00h  Couple  max.  

6073  00h  Cou rant  max.  

6074  00h  Valeu r de  demande  de  coupl e  

6075  00h  Cou rant  ass igné  du  moteu r 

6076  00h  Couple  assigné  du  moteur 

6078  00h  Valeu r i nstantanée  actuel l e  

6079  00h  Tens ion  de  ci rcu i t  de  l i a i son  en  couran t conti nu  

6087  00h  Pen te  de  coupl e  

6088  00h  Type  de  profi l  de  coupl e  

60  E0  00h  Va leu r l im i te  posi ti ve  de  coupl e  

60  E1  00h  Va leu r l im i te  négati ve  de  coupl e  

60F8  00h  G l i ssement maximal  

 

Un  d isposi ti f d 'en traînement en  mode de  couple  à  synchron isation  cycl i que  CiA 402  peu t 
u ti l i ser l es  données  de  processus  ind iquées  dans  l e  Tableau  A. 1 5  et l es  paramètres  de  
configuration  donnés  dans  l e  Tableau  A. 1 6 .  

Tableau  A. 1 5  – Données  E/S  pour l e  mode  de  couple  à  synchron isation  cycl ique  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Données  de  processus  CiA 402  équ ivalen tes  

Commande  Mot  d e  commande  (6040  00h )  

É tat  Mot d 'état  (6041  00h )  

Poin t  de  consigne  de  coupl e  Couple  cib l e  (6071  00h )  

Couple  rée l  Valeu r i nstan tanée  de  couple  (6077  00h )  
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Tableau  A. 1 6  – Paramètre  pour l e  mode  de  couple  à  synchronisation  cycl ique  

Index et sous-index Objet de  configu ration  CiA 402  

6072  00h  Couple  max.  

6076  00h  Couple  assigné  du  moteur 

6080  00h  Vi tesse  max.  du  moteu r 

60  EA 00h  Ang le  d e  commutation  

60B2  00h  Décal age  de  couple  

60C2  XXh  Dél a i  d ' i n terpol ation  

 

A.4.3  Commande  de  vi tesse  

Un  d isposi ti f d 'en traînement en  mode de  vi tesse  CiA 402  peu t u ti l i ser l es  données  de  
processus  i nd iquées  dans  l e  Tableau  A. 1 7  et l es  paramètres  de  configuration  donnés  dans  le  
Tableau  A. 1 8.  

Tableau  A. 1 7  – Données  E/S  pour l e  mode  de  vi tesse  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  CiA 402  équ ival ente  

Commande  Mot  d e  commande  (6040  00h )  

É tat  Mot d 'état  (6041  00h )  

Poin t  de  consigne  de  vi tesse  Vi tesse  cib le  (vI )  (6042  00h )  

Vi tesse  réel l e  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  vl  (6044  00h )  

 

Tableau  A. 1 8  – Paramètre  pour l e  mode  de  vi tesse  

I ndex et sous-index Objet de  configuration  CiA 402  

6043  00h  Demande  de  vi tesse  vl  

6048  XXh  Vi tesse  d ’accélération  vl  

6049  XXh  Vi tesse  de  décé lération  vl  

604A XXh  Vi tesse  d ’arrêt  rapi de  vl  

604B  XXh  Facteur de  poin t  d e  cons igne  vl  

604C XXh  Facteur de  d imension  vl  

6050  00h  Temps  de  ra lenti ssement  vl  

6051  00h  Temps  d 'arrêt  rapide  vl  

 

Un  d isposi ti f d 'en traînement en  mode de  vi tesse  de  profi l  CiA 402  peu t u ti l i ser l es  données  de  
processus  i nd iquées  dans  l e  Tableau  A. 1 9  et l es  paramètres  de  configuration  donnés  dans  le  
Tableau  A. 20.  

Tableau  A. 1 9  – Données  E/S  pour l e  mode  de  vi tesse  du  profi l  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Données  de  processus  CiA 402  équ ivalen tes  

Commande  Mot  d e  commande  (6040  00h )  

É tat  Mot d 'état  (6041  00h )  

Poin t  de  consigne  de  vi tesse  Vi tesse  cib le  (pv)  (60FF  00h )  

Vi tesse  réel l e  Valeu r i nstan tanée  de  vi tesse  (606C 00h )  
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Tableau  A.20  – Paramètre  pour l e  mode  de  vi tesse  du  profi l  

Index et sous-index Objet de  configu ration  CiA 402  

6069  00h  Va leu r i nstan tanée  d u  capteur de  vi tesse  

606A 00h  Mode  de  sélection  du  capteu r 

606B  00h  Va leu r de  demande  de  vi tesse  

606D  00h  P l age  de  vi tesse  

606E  00h  Créneau  de  vi tesse  

606F  00h  Du rée  de  seu i l  de  vi tesse  

60F8  00h  G l i ssement  max.  

6071  00h  Couple  cib le  

6072  00h  Couple  max.  

607E  00h  Polari té  

607F  00h  Vi tesse  max.  du  moteu r 

6080  00h  Rég ime  max.  du  moteur 

6083  00h  Accélérati on  de  profi l  

6084  00h  Décél érati on  de  profi l  

6085  00h  Décél érati on  par arrêt  rapi de  

6086  00h  Type  de  profi l  de  mouvement  

 

Un  d isposi ti f d 'entraînement en  mode  de  vi tesse  à  synchron isation  cycl ique  CiA 402  peut 
u ti l i ser l es  données  de  processus  ind iquées  dans  l e  Tableau  A.21  et l es  paramètres  de  
configuration  donnés  dans  l e  Tableau  A. 22 .  

Tableau  A.21  – Données  E/S  pour l e  mode  de  vi tesse  à  synchronisation  cycl ique  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Données  de  processus  CiA 402  équ ivalen tes  

Commande  Mot  d e  commande  (6040  00h )  

É tat  Mot d 'état  (6041  00h )  

Poin t  de  consigne  de  vi tesse  Vi tesse  cib le  (pv)  (60FF  00h )  

Vi tesse  réel l e  Valeu r i nstan tanée  de  vi tesse  (606C 00h )  
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Tableau  A.22  – Paramètre  pour l e  mode  de  vi tesse  à  synchron isation  cycl ique  

Index et sous-index Objet de  configu ration  CiA 402  

605A 00h  Code  de  l ' opti on  Arrêt  rapi de  

6069  00h  Va leu r i nstan tanée  d u  capteur de  vi tesse  

6062  00h  Va leu r de  demande  de  pos i ti on  

6063  00h  Va leu r i n terne  i nstan tanée  de  pos i ti on  

6072  00h  Couple  max.  

6076  00h  Couple  assigné  du  moteur 

6077  00h  Va leu r i nstan tanée  de  couple  

607E  00h  Polari té  

6080  00h  Rég ime  max.  du  moteur 

6085  00h  Décél érati on  par arrêt  rapi de  

6086  00h  Type  de  profi l  de  mouvement  

60B1  00h  Décal age  de  vi tesse  

60B2  00h  Décal age  de  couple  

60C2  XXh  Déla i  d ' i n terpol ation  

 

A.4.4  Asservissement de  position  

Un  d isposi ti f d 'entraînement en  mode  de  posi ti on  de  profi l  C iA 402  peu t u ti l i ser l es  données  
de  processus  ind iquées  dans  l e  Tableau  A. 23  et l es  paramètres  de  configu ration  donnés  dans  
l e  Tableau  A. 24.  

Tableau  A.23  – Données  E/S  pour l e  mode  de  position  du  profi l  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  CiA 402  équ ival ente  

Commande  Mot  d e  commande  (6040  00h )  

É tat  Mot d 'état  (6041  00h )  

Poin t  de  consigne  de  posi ti on  Posi ti on  cib le  (607A 00h )  

Posi ti on  réel l e  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  (6064  00h )  

 

Tableau  A.24 – Paramètre  pour l e  mode  de  posi tion  du  profi l  

I ndex et sous-index Objet de  configuration  CiA 402  

607B  XXh  L im i te  de  p l age  de  posi ti on  

607D  XXh  L im i te  de  pos i ti on  de  l og ici el  

607E  00h  Polari té  

607F  00h  Vi tesse  max.  du  profi l  

6080  00h  Rég ime  max.  du  moteur 

6081  00h  Vi tesse  du  profi l  

6082  00h  Vi tesse  fi nale  

6083  00h  Accélération  de  profi l  

6084  00h  Décél érati on  de  profi l  

6085  00h  Décél érati on  par arrêt  rapi de  

6086  00h  Type  de  profi l  de  mouvement  

60C5  00h  Accélération  max.  

60C6  00h  Décél érati on  max.  
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Un  d ispos i ti f d 'en traînement en  mode  de  posi tion  i n terpolée  CiA 402  peu t u ti l i ser les  données  
de  processus  ind iquées  dans  l e  Tableau  A. 25  et l es  paramètres  de  configuration  donnés  dans  
l e  Tableau  A. 26.  

Tableau  A.25  – Données  E/S  pour l e  mode  de  posi tion  i n terpolée  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Objet CiA 402  équ ivalen t  

Commande  Mot  d e  commande  (6040  00h )  

É tat  Mot d 'état  (6041  00h )  

Poin t  de  consigne  de  posi ti on  Valeu r demande  de  pos i ti on  (6062  00h )  

Posi ti on  réel l e  Valeu r i n terne  i nstan tanée  de  pos i ti on  (6063  00h )  

 

Tableau  A.26  – Paramètre  pour l e  mode  de  posi tion  in terpolée  

Index et sous-index Objet de  configu ration  CiA 402  

606A 00h  Code  de  sél ection  du  capteu r 

607F  00h  Vi tesse  max.  du  profi l  

608F  XXh  Résol u tion  du  codeu r de  posi ti on  

6090  XXh  Résol u tion  du  codeu r de  vi tesse  

6091  XXh  Rapport  d 'eng renage  

6092  XXh  Constan te  d 'avance  

60C0  00h  Sé lection  du  sous-mode  d ' i n terpolati on  

60C1  XXh  Reg istre  des  données  d ' i n terpolation  

60C2  XXh  Déla i  d ' i n terpol ation  

60C3  XXh  Défi n i ti on  de  synchron isati on  par i n terpol ation  

60C4  XXh  Confi gu ration  des  données  d ' i n terpolati on  

60C5 00h  Accélération  max.  

60C6  00h  Décél érati on  max.  

 

Un  d isposi ti f d 'en traînement en  mode de  pos i ti on  à  synchron isation  cycl ique  CiA 402  peu t  
u ti l i ser l es  données  de  processus  ind iquées  dans  l e  Tableau  A.27  et l es  paramètres  de  
configuration  donnés  dans  l e  Tableau  A. 28.  

Tableau  A.27  – Données  E/S  pour l e  mode  de  position  à  synchronisation  cycl ique  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Objet CiA 402  équ ivalen t  

Commande  Mot  d e  commande  (6040  00h )  

É tat  Mot d 'état  (6041  00h )  

Poin t  de  consigne  de  posi ti on  Posi ti on  cib le  (607A 00h )  

Posi ti on  réel l e  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  (6064  00h )  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 86  – I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  

 

Tableau  A.28  – Paramètre  pour l e  mode  de  posi tion  à  synchron isation  cycl ique  

I ndex et sous-index Objet de  configuration  CiA 402  

605A 00h  Code  de  l ' opti on  Arrêt  rapi de  

6063  00h  Va leu r i n terne  i nstan tanée  de  pos i ti on  

6065  00h  Fenêtre  d 'erreur su i vante  

6066  00h  Tempori sation  d 'erreu r su i vante  

6069  00h  Va leu r i nstan tanée  d u  capteur de  vi tesse  

606C 00h  Va leu r i nstan tanée  de  vi tesse  

6072  00h  Couple  max.  

6076  00h  Couple  assigné  du  moteur 

6077  00h  Va leu r i nstan tanée  de  couple  

607B  XXh  L im i te  de  pl age  de  posi ti on  

607D  XXh  L im i te  de  posi ti on  de  l og i ci e l  

607E  00h  Polari té  

6080  00h  Rég ime  max.  du  moteur 

6085  00h  Décél érati on  par arrêt  rapi de  

6086  00h  Type  de  profi l  de  mouvement  

60B0  00h  Décal age  de  pos i ti on  

60B1  00h  Décal age  de  vi tesse  

60B2  00h  Décal age  de  couple  

60C2  XXh  Déla i  d ' i n terpol ation  

60F4  00h  Va leu r i nstan tanée  d 'erreur su i van te  

60FA 00h  Mesu re  de  con trôl e  
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Annexe B  
(normative)  

 
Correspondance avec le  profi l  CIP  Motion™  

B.1  Présentation  générale  

La  présente  annexe décri t  l a  correspondance  des  attributs  du  profi l  d 'en traînement CIP  
Motion  avec l ' i n terface  générique  d 'en traînement é lectrique  de  pu issance  (PDS).  

Les  termes  et défin i tions  du  profi l  d 'en traînement CIP  Motion  sont m is  en  correspondance  
avec les  termes  de  l ' I EC 61 800-7,  comme cela  est  spéci fié  dans  le  Tableau  B . 1 .  

Tableau  B.1  – Termes  spécifiques  au  profi l  

Terme de  l ' IEC  61 800-7  Terme CIP  Motion  Référence  

Données  E/S  Cycl i c  Data  (Données  cycl i ques)  a  Voi r I EC 61 800-7-202  

Commande  Axis  Control  (Commande  d 'axe)  Voi r I EC 61 800-7-202  

Poin t  de  consigne  Command  Data  (Données  de  
commande)  

Voi r I EC 61 800-7-202  

État  Axis  S tate  (+  Axi s  Status)  (É tat  de  
l ’ axe  (+statu t  d ’ axe ))   

Voi r I EC 61 800-7-202  

Valeu r i nstan tanée  Actual  Data  (Données  réel l es)  Voi r I EC 61 800-7-202  

a   Synchron isé  ou  non  synch ron isé.  

 

B.2  Correspondance de  l 'archi tecture générale  

B.2. 1  Structure  typique des  systèmes d 'automatisation  

Le profi l  d e  d isposi ti f CI P  Motion  est une  extension  des  services  et du  protocole  CIP,  qu i  
fourn i t u ne  i n terface  commune de  n i veau  d 'appl ication  avec une  grande  variété  de  d ispos i ti fs  
de  commande de  mouvement communs  à  l 'au tomatisation  industrie l le .  

Une  Connexion  E/S  CIP  Motion  b i d i rectionnel l e  cycl i que  un ique  en tre  un  con trôleur et l e  
d ispos i ti f d 'en traînement permet de  régu ler le  comportement d 'un  entraînement à  conform ité  
CIP  Motion .  La  s tructure  des  données  de  connexion  est  souple  tan t du  poin t de  vue  de  son  
format que  de  son  con tenu ,  qu i  est déterm iné  par les  seu les  i n formations  in ternes  à  l 'en- tête  
de  paquet.  La  structure  des  données  de  Connexion  E/S  CIP  Motion  est composée  d ’un  canal  
de  données  cycl i ques  de  priori té  élevée,  un  canal  de  données  d 'événement de  priori té  
moyenne  et un  canal  de  service  de  priori té  fa ib le  (voi r F igure  B . 1 ) .  Le  d iagnostic  
d 'en traînement,  l es  opérations  de  m ise  en  service  et l a  configuration  de  paramètres  son t tous  
gérés  par l e  canal  de  service,  l es  événements  de  reg istration  et de  retour à  l a  pos i tion  de  
référence son t gérés  par l e  canal  d 'événements,  e t l es  données  cri tiques  en  temps  réel ,  te l l es  
que  les  Données  de  Commande et l es  Données  Réel les ,  sont échangées  en tre  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement et  l e  contrôleur via  l e  canal  de  données  cycl iques.   
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Ang lais  Français  

CIP  Moti on  I /O  connection  Connexion  E/S  CIP  Moti on  

CIP  Moti on  control l er (Moti on  Control  Axis  
Object)  

Con trôl eu r CIP  Motion  (Objet  Axe  de  commande  de  
mouvement)  

Cycl i c  data  channel  Canal  d e  données  cycl i q ues  

Event  d ata  channel  Canal  d e  données  d ’événemen t  

Service  data  channel  Canal  d e  données  de  service  

CIP  Moti on  device  (Moti on  Device  Axis  
Object)  

D i spos i ti f CI P  Motion  (Objet  Axe  de  d i spos i ti f de  
mouvement)  

Figure B. 1  – Structure  des  données  de  Connexion  E/S  C IP  Motion  

B.2.2  Structure  du  PDS  logique  

La  structure  d 'obj et du  PDS l og ique  u ti l i sée  dans  l e  profi l  d 'en traînement CIP  Motion  est  
présentée  à  l a  F igure  B. 2 .  
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Ang lais  Français  

Generic  PDS  i n terface  I n terface  PDS  générique  

Unconnected  Msg  Manager Ob ject  Objet  UCMM (Gestionnai re  de  messages  sans  
connexi on)  

I den ti ty Obj ect  Objet  I d en ti ty ( I den ti té)  

Commun ication  FE  FE  Commun ications  

Time  Sync Object  Objet  Time  Sync (Synch ron isation  temporel l e)  

Time  Sync FE  FE  Synchron isati on  temporel l e  

Moti on  Device  Axis  Ob ject  Objet  Moti on  Device  Axis  (Obj et  Axe  de  d i spos i ti f 
de  mouvement)  

Commun ication  FE  FE  Commun ications   

Device  control  FE  FE  Commande  de  d i sposi ti f 

Basic  d ri ve  FE  FE  D isposi ti f d 'en traînement d e  base  

Other i n terface  FE   FE  Autre  i n terface   

Log ica l  PDS  PDS  l og ique  

Figure B.2  – Structure  d 'objet  du  PDS log ique  

Le  gestionnai re  de  messages  sans  connexion  (Unconnected  Message  Manager)  est chargé  
d 'achem iner toutes  les  demandes  de  service  CIP  non  connectées  vers  l 'objet visé  dans  le  
PDS.  Ces  services  CIP  communs  incluen t,  sans  toutefois  s ' y l im i ter,  l es  services  
Get_Attribu te,  Reset et  Forward_Open.  

L'Objet I den ti ty ( I den ti té)  con tient tou tes  l es  i n formations  pertinentes  concernant l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement phys ique,  y compris  l ' ID  de  d ispos i ti f (Device  ID) ,  l ' ID  de  produ i t  (Product I D)  
et  l a  révis ion  de  m icrocode.  

L'Objet Time Sync (Synchron isation  temporel le)  (voi r I EC 61 1 58-5-2  et  I EC 61 1 58-6-2)  
comprend  la  fonctionnal i té  de  synchron isation  temporel le  du  d isposi ti f d 'en traînement qu i  
permet une  synchron isation  exacte  de  l ' horloge  l ocale  du  d isposi ti f d 'en traînement avec une  

Drive Axis Object  

(position,  velocity,  accel,  &  
torque control  )  

Unconnected  Msg  
Manager Object  

Motion Device  
Axis Object  
Communication  FE  
Device control  FE  
Basic drive FE  

Identity  
Object  

Communication FE  

Logical  PDS  

M  

S  

Generic PDS interface  

Time Sync  
Object  
Time Sync FE  

Other interface FE (optional)  

Device identification FE  
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horloge  de  système réparti .  Le  protocole  de  communication  prend  en  charge  d i fféren ts  
n iveaux de  précis ion  de  synchron isation  temporel le  selon  l ' implémentation .  Ceci  i nclu t le  cas  
où  le  d ispos i ti f d 'en traînement ne  comporte  aucune capaci té  de  synchron isation  temporel le .   

L 'Objet Axe  de  d ispos i ti f de  mouvement (Motion  Device  Axis  Object)  i nclu t l e  comportement 
des  é léments  fonctionnels  Communications,  Commande  de  d ispos i ti f e t D isposi ti f 
d 'en traînement de  base.  Une  instance  d 'Objet Axe  de  d ispos i ti f de  mouvement (Motion  Device  
Axis  Object)  un ique  est créée  pour chaque axe  phys ique  associé  à  un  nœud  réseau  donné  du  
d isposi ti f d 'en traînement et u ne  seu le  Connexion  E/S  CIP  Motion  est  créée  pour chaque 
nœud  d 'entraînement.  Cela  s i gn i fi e  que  l a  Connexion  E/S  CIP  Motion  doi t  comporter un  b loc 
de  données  pour chaque  i nstance  d 'axe  dans  un  d ispos i ti f d ’en traînement mu l tiaxe.  

L'élément fonctionnel  Autre  i n terface  peut  être  tout  protocole  d ' i n terface  non  CIP  
supplémentaire  du  d isposi ti f d 'en traînement,  généralement inclus  pour prendre  en  charge  un  
ou ti l  d ’ i ngén ierie  spéci fique  au  d ispos i ti f d 'entraînement.  Une  i n terface  de  ce  type  est  
facu l tati ve  et ne  re lève  pas  du  domaine  d 'appl ication  de  la  présente  partie  de  l ' I EC 61 800-7.  

B.2.3  Cas  d 'appl ication  du  PDS  

B.2.3. 1  Général i tés  

Avec le  profi l  d 'entraînement CIP  Motion ,  les  acteurs  d es  cas  d 'appl ication  qu i  exécu ten t des  
tâches  d ’ i ngén ierie  (configuration  et d iagnostic)  et  des  fonctions  de  commande (données  de  
commande en  temps  réel ,  de  consigne,  i nstantanées  et d 'état)  u ti l i sent l a  même Connexion  
E/S  CIP  Motion .  Alors  que  l a  connexion  proprement d i te  est de  nature  cycl ique,  l es  deux 
canaux de  données  i n ternes  à  l a  structure  des  données  de  connexion  on t des  n i veaux de  
priori té  d i fférents .  

B.2.3.2  Cas  d 'appl ication:  I ngén ierie  

Les  tâches  de  m ise  en  service,  configuration ,  d iagnostic et  main tenance  associées  au  cas  
d 'appl ication  I ngén ierie  u ti l i sen t généralement l e  canal   d e  service  de  l a  Connexion  E/S  CIP  
Motion .  I l  s 'ag i t d 'un  canal  de  données  de  priori té  moindre  dans  lequel  s 'effectue  l 'échange  
des  demandes  et réponses  de  service  CIP   en tre  l e  con trôleur et  l e  d isposi ti f d 'en traînement 
visé.  Une  priori té  moindre  impl ique  que  l e  d ispos i ti f d 'en traînement n 'est pas  tenu  de  trai ter la  
demande  de  service  au  cours  d 'une  période  d 'actual isation  cycl ique.   

L 'Objet Axe  de  d ispos i ti f de  mouvement (Motion  Device  Axis  Object)  prend  en  charge  de  
nombreux services  CIP  qu i  permetten t aux acteurs  du  cas  d 'appl ication  I ngén ierie  de  l i re  et  
d 'écri re  des  paramètres  d 'obj ets  et  d ' i n i ti er des  opérations  de  m ise  en  service.  Le  profi l  
d 'en traînement CIP  Motion  défin i t  ces  services  CIP  de  man ière  déta i l l ée  et fourn i t également 
l a  sémantique  de  tous  l es  paramètres  (attributs)  que  contien t l 'Objet Axe  de  d ispos i ti f de  
mouvement (Motion  Device  Axis  Object) .  

B.2.3.3  Cas  d 'appl ication:  Fonctions  de  commande  

L'échange des  données  en  temps  réel  cri ti ques  associé  au  cas  d 'appl ication  Fonctions  de  
commande est tra i té  par l e  canal  cycl i que  de  priori té  é levée  de  la  Connexion  E/S  CIP  Motion .  
Une  priori té  p lus  é levée impl i que  que  le  d ispos i ti f d 'entraînement et l e  contrôleur sont tenus  
de  trai ter l es  données  cycl iques  du  canal  au  cours  d 'une  période  d 'actual i sation  cycl i que.  Un  
défau t de  tra i tement pou rra i t  en  défin i ti ve  condu i re  à  un  défaut  de  connexion .  

L'état d 'un  axe  d 'entraînement est commandé par l ' i n terméd iai re  des  b i ts  de  l 'é l ément de  
données  Commande d ’axe  (Axis  Control )  et supervisé  par l ' i n terméd ia i re  des  b i ts  de  l 'é lément 
de  données  Etat d ’Axe  (Axis  State),  ces  deux é léments  de  données  étant  des  é léments  
normal isés  du  canal  de  données  cycl iques.  Une  ou  p lus ieurs  va leurs  Command  et  Actual  
peuvent être  i ncluses  dans  l e  canal  de  données  cycl i ques  associé  afi n  de  commander et  
superviser le  mouvement de  l ’ axe.  Les  valeurs  Command  et Actual  spéci fiques  transm ises  
son t déterm inées  par l es  paramètres  Ensemble  de  données  de  commande (Command  Data  
Set)  et Ensemble  de  données  réel l es  (Actual  Data  Set)  transm is  comme partie  i n tégran te  de  
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l 'en -tête  de  connexion  des  données  cycl i ques.  Ceci  permet de  mod i fier l e  contenu  des  
données  temps  réel  à  l a  volée  et de  man ière  synchrone avec l es  mod i fications  apportées  au  
mode d 'asservissement du  d ispos i ti f d 'entraînement.   

B.3  Éléments  fonctionnels  

B.3. 1  FE  Identi fication  de  d ispositi f 

B.3. 1 . 1  Général i tés  

Les  paramètres  de  l 'é l ément fonctionnel  I denti fication  de  d isposi ti f sont  défi n is  comme partie  
i n tégrante  de  l 'Objet  CIP  I denti té  (CIP  I denti ty Object) .  

B.3. 1 .2  Paramètres  

Les  paramètres  de  l 'é lémen t fonctionnel  I den ti fication  de  d ispos i ti f dans  l e  profi l  
d 'en traînement CIP  Motion  son t m is  en  correspondance avec l es  paramètres  défin is  dans  
l ' I EC  61 800-7,  comme cela  est  spéci fi é  dans  le  Tableau  B. 2 .   

Tableau  B.2  – Correspondance des  paramètres   
pour l e  FE  Identi fication  de  d ispositi f 

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls  Référence  

I D  du  profi l   – – – 

I D  du  constructeu r Vendor I D  ( I D  du  
fourn i sseur)  

I denti ty Obj ect  (Obj et  
I denti té),  Attr I D  =  1   

Voi r I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2,  
I EC 61 1 58-6-2  

I D  du  produ i t  Device  Type  (Type  de  
d i spos i ti f)  

I denti ty Obj ect  (Obj et  
I denti té),   Attr I D  =  2  

Voi r I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2,  
I EC 61 1 58-6-2  

Product  Code  (Code  de  
produ i t)  

I denti ty Obj ect  (Obj et  
I denti té),  Attr I D  =  3  

Voi r I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2,  
I EC 61 1 58-6-2  

Numéro  de  séri e  Seria l  Number (Numéro  de  
série)  

I denti ty Obj ect  (Obj et  
I denti té),  Attr I D  =  6  

Voi r I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2,  
I EC 61 1 58-6-2  

Révis ion  du  matéri el  – – – 

Révis ion  du  l og icie l  – – – 

Marqueu r – – – 

Emplacement – – – 

Compteur de  révi s ion  Revis ion  
 Maj or Revis ion  
 M inor Revis ion  
(Révis ion  

Révis ion  pri ncipal e  
Révis ion  secondai re)  

I den ti ty Obj ect  (Obj et  
I den ti té),  Attr I D  =  4  

Voi r I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2 ,  
I EC 61 1 58-6-2  

– Product  Name (Nom  du  
produ i t)  

I denti ty Obj ect  (Obj et  
I denti té),  Attr I D  =  7  

Voi r I EC 61 800-7-202,  
I EC 61 1 58-5-2,  
I EC 61 1 58-6-2  

 

B.3.2  FE  Commande  de  d ispositi f 

B.3.2. 1  Général i tés  

Le d iagramme d 'états  de  l 'Objet Axe  de  d isposi ti f de  mouvement (Motion  Device  Axis  Object)  
su i t  l es  pri ncipes  de  fonctionnement fondamentaux présentés  dans  l 'é l ément fonctionnel  
Commande  de  d ispos i ti f PDS  générique.   
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B.3.2.2  Données  E/S  

L'état de  l 'axe  d 'entraînement est i nd iqué  par l 'attribut Axis  State  (État d 'axe)  et par l es  b i ts  
défin is  dans  l 'attribut Axis  Status  (Statu t d 'axe)  (voi r Tableau  B . 3).  I l  est commandé par 
l 'é lément Axis  Control  (Commande  d 'axe)  de  l 'en -tête  de  données  cycl iques  (voir 
Tableau  B. 4) .  Ces  données  sont transm ises  via  l e  canal  de  données  cycl i ques  de  l a  
Connexion  E/S  CIP  Motion .  

Tableau  B.3  – Correspondance des  valeurs   
d 'état pour l 'élément fonctionnel  Commande  de  d ispositi f 

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls   Référence  

Défectueux Maj or Fau l ted  (défau t  
pri ncipal )  

Axis  S tate  (État  d 'axe),  
val eu r 8  

Voi r I EC 61 800-7-202,  
7 . 3 . 1 3. 1  

Averti ssement  Alarme (Alarm)  (défau t  
seconda i re)  

Axis  S tatus  (Statu t  d 'axe),  
b i t  1  

Voi r I EC 61 800-7-202,  
7 . 3 . 1 3. 2 . 1  

 

Tableau  B.4  – Correspondance des  valeurs   
de  commande  pour l 'élément fonctionnel  Commande  de  d isposi ti f 

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls   Référence  

Remise  à  zéro  d u  défaut  Fau l t  Reset  Request  
(demande  de  
ré i n i ti a l i sati on  su i te  à  u n  
défaut)  

Axis  Control  (Commande  
d 'axe),  va l eu r 6  

Voi r I EC 61 800-7-202,  
6 . 4 . 3 . 3 . 3  

 

B.3.2.3  États  

Le  modèle  d 'état de  base  d 'un  axe  d 'en traînement est  représenté  à  l a  F igure  B .3 .  
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Ang lais  Français  

Transi ent  S tate  É tat  trans i toi re  

Term inal  S tate  É tat  fi nal  

Enabl ed  Operation  Fonctionnement acti vé  

Testi ng  Essais  

Starti ng  Démarrage  

Runn ing  Exécution  

Shutdown  Arrêt  

Standby Atten te  

Dri ve  Enabl e  or Test  Acti ver l e  d i sposi ti f d ’ en traînement  ou  Essai  

Dri ve  D i sabl e  Désacti ver l e  d i sposi ti f d ’ en traînement  

Di sabl ed  Operation  Fonctionnement désacti vé  

Stopping  I n terrupti on  

Maj or Fau l t  Défaut  pri ncipa l  

Fau l ted  Défectueux 

Aborti ng  Abandon  

Start  I nh i b i ted  Démarrage  i nh i bé  

I nh ib i ts  Present  I nh ibi ti ons  présentes  

IEC 

 

Stopping

Major
Faulted

Aborting

Starting

Initial izing

Drive Disable Major Fault

Fault Reset

Drive Enable 
or Test

Transient State

Terminal  State

Shutdown

Stopped

Shutdown 
Reset

Running

Testing

Pre-Charge

Start
Inhibited

Shutdown 

Off

Initialization 
Fault

Inhibits Cleared

Inhibits Present

Major Fault

Enabled Operation

Disabled Operation

Initialization
Complete

Self Test

Shutdown 

Standby Faulted

Standby

Fault Reset

Major Fault

Major Fault

Fault Reset

Standby

Bus Up!Bus Up
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Anglais  Français  

I nh ib i ts  Cl eared  I nh ibi ti ons  supprimées  

Stopped  I n terrompu  

Fau l t  Reset  Rem ise  à  zéro  d u  défau t   

Maj or Fau l ted  Défaut  pri ncipa l  

Shu tdown  Reset  Réin i ti a l i sati on  su i te  à  arrêt  

Pre-Charge  Précharge  

I n i ti a l i zati on  Complete  I n i ti a l i sati on  achevée  

I n i ti a l i zi ng  I n i ti a l i sati on  

Sel f Test  Au totest  

Off M ise  hors  tension  

I n i ti a l i zati on  Fau l t  Défau t  i n i t i a l i sation  

Figure B.3  – Diagramme d 'états  de  l 'Objet Motion  Device Axis   
(Axe de  D isposi ti f de  Mouvement)  

Lorsqu 'un  axe  d 'en traînement rencon tre  un  défaut principal  ou  secondaire,  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement (dans  l e  cas  d 'un  défaut pri ncipal )  ou  le  con trôleur (dans  l e  cas  d 'un  défau t 
secondaire)  exécute  une  action  configurable  desti née  à  i n terrompre  le  mouvement de  l 'axe.  
Cet état de  transi ti on  de  l 'axe  est appelé  état d 'Abandon .  Une  fois  l e  processus  d ' i n terruption  
achevé,  l 'axe  passe  à  l 'état Défectueux et y demeure  j usqu 'à  la  transm iss ion  d 'une  commande 
expl ici te  Réin i tia l i sation  su i te  à  un  défaut.  Après  exécution  d 'une  ré in i tia l i sation  su i te  à  un  
défau t,  et  en  supposant l 'absence  de  s i tuations  de  défaut permanentes,  l 'axe  passe  à  l 'un  des  
états  d 'Atten te.   

Les  avertissements  sont appelés  a larmes  dans  l e  profi l  d 'en traînement CIP  Motion .  
Contrai rement aux défau ts,  l es  a larmes  ne  déclenchent pas  d i rectement une  action ;  l es  bi ts  
d 'a larme son t au tomatiquement rem is  à  zéro  avec l a  suppression  de  l a  s i tuation  d 'a larme.  Les  
s i tuations  i n ternes  au  d isposi ti f d 'entraînement,  appelées  exceptions,  peuvent être  
configurées  de  man ière  à  générer un  défaut ou  une  a larme,  ou  être  tota lement i gnorées.  

Une  description  p lus  détai l l ée  des  états  de  l 'axe  d 'entraînement est donnée dans  
l ' I EC  61 800-7-202.  

B.3.2.4  Paramètres  

Des  attribu ts  supplémentai res  son t défi n is  dans  l e  profi l  d 'en traînement CIP  Motion  afi n  de  
d iagnostiquer p lus  en  détai l  l a  s i tuation  de  défau t ou  d 'a larme.  Les  attributs  les  p l us  couran ts  
son t spéci fiés  dans  l e  Tableau  B. 5.  
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Tableau  B.5  – Correspondance des  paramètres  de   
l 'élément fonctionnel  Commande de  d ispositi f 

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls   Référence  

Défaut  Axis  Fau l t  Type  (type  de  
défau t  d 'axe)  

Énumération  qu i  spéci fi e  l a  
source  d ' une  cond i ti on  de  
défaut  ou  u n  événement de  
suppress ion  de  défaut  d ans  
un  enreg istrement d e  j ournal  
de  d éfau t  d 'axe  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3. 1 5  

Axis  Fau l t  Code  (code  de  
défau t  d 'axe)  

Lorsque  l e  type  de  défaut  
d 'axe  Axis  Fau l t  Type  est  non  
nu l ,  énumérati on  q u i  spéci fi e  
l e  numéro  de  b i t  d 'u ne  
cond i ti on  de  défaut  dans  un  
enreg istrement  de  j ournal  de  
défaut  d 'axe.  

Lorsque  l e  type  de  défaut  
d 'axe  Axis  Fau l t  Type  est  nu l ,  
énumérati on  qu i  i nd i que  l a  
source  d 'un  événement  d e  
suppression  de  défau t  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3. 1 5  

 Axi s  Fau l t  Sub  Code  (sous-
code  de  défau t  d 'axe)  

Énumération  qu i  fou rn i t  des  
détai l s  supplémentai res  pou r 
certa ines  cond i ti ons  de  défau t  
dans  u n  en reg istrement  de  
j ou rnal  de  d éfaut  d 'axe  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3. 1 5  

Averti ssement  Axis  Alarm  Type  (type  
d 'a larme d 'axe)  

Énumération  qu i  spéci fi e  l a  
source  d ' une  cond i ti on  
d 'a larme  dans  u n  
enreg istrement  de  j ournal  
d 'a l arme  d 'axe  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3. 1 5  

Axis  Alarm  Code  (code  
d 'a larme d 'axe)  

Énumération  qu i  spéci fi e  l e  
numéro  de  b i t  d 'une  cond i ti on  
d 'a larme  dans  u n  
enreg istrement  de  j ournal  
d 'a l arme  d 'axe  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3. 1 5  

Axis  Alarm  Sub  Code  (sous-
code  d 'a larme d 'axe)  

Énumération  qu i  fou rn i t  d es  
détai l s  supplémentai res  pou r 
certai nes  cond i ti ons  d 'a larme  
dans  u n  en reg istrement  de  
j ou rnal  d 'a l arme  d 'axe  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 3 . 1 5  

 

B.3.3  FE  Communication  

B.3.3. 1  Général i tés  

Les  états  PDS génériques  communication limitée  e t  communication normale  sont d i rectement 
m is  en  correspondance  avec l es  états  Commande à  d is tance  et Commande l ocale  du  profi l  
d 'en traînement CIP  Motion .  Le  bi t  CIP  Remote  Mode (mode d istant)   permet l a  trans i ti on  du  
nœud  de  communications  du  d ispos i ti f d 'en traînement en tre  l es  états  d istan t et  l ocal .  Le  profi l  
d 'en traînement CIP  Motion  prend  également en  charge  l 'état synchronisé  e t  u n  b i t  de  
commande destiné  à  so l l ici ter l a  synchron isation  des  nœuds  d 'entraînement s i  ce la  est 
requ is.  

B.3.3.2  Données  E/S  

L'état de  l 'é lémen t fonctionnel  Commun ication  de  l 'axe  d 'en traînement est i nd iqué  par l es  b i ts  
défin is  dans  l 'a ttribu t Node  Status  (État de  nœud)  (voir Tableau  B .6  et  Tableau  B. 8) .  Cet  
attribut  est  transm is  dans  l 'en-tête  de  connexion  CIP  d isposi ti f-vers-contrôleur.  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 96  – I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  

 

L'état  de  l 'é lément fonctionnel  Communication  de  l 'axe  d 'en traînement est  commandé  par l es  
b i ts  défin is  dans  l 'attribut  Node  Control  (Contrôle  de  nœud)  (voi r Tableau  B. 7  et Tableau  B. 9).  
Cet attribu t est  également transm is  dans  l 'en -tête  de  connexion  CIP  con trôleur-vers-d isposi ti f.  

NOTE  CIP  Motion  u ti l i se  l e  concept d e  commande  à  d i stance/loca le  au  n i veau  de  l 'é l ément fonctionnel  
Commun ication  pour déterm iner q uel l e  i n terface  commande  l e  d i spos i ti f d 'en traînement.  Pour l es  p l ates-formes  à  
en traînement mu l ti axe  comprenant  un  FE  Commun ication ,  cette  sol u ti on  est  préférab le  à  u ne  implémentati on  pou r 
chaque  axe  de  l a  fonctional i té  d i stante/l ocale  d e  l 'é l ément  fonctionnel  En traînement   A part  l 'appel l ati on  d i fférente,  
l e  comportement  CIP  d i stan t/l ocal  est  i den ti que  à  cel u i  d ' u ne  communication normale/limitée ,  comme cela  est  
défi n i  au  5. 3 .  

Tableau  B.6  – Correspondance des  valeurs  d 'état  
de  l 'élément fonctionnel  Commun ication  

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s   Référence  

Commun ication  normale  Remote  Mode  
(mode  d i stan t)  a   

Node  Status  (État  d e  
nœud ),  b i t  0  acti vé  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 2  

a   Voi r N ote  dans  ce  paragraphe.  

 

Tableau  B.7  – Correspondance des  valeurs   
de  commande  de  l 'é lément fonctionnel  Communication  

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls   Référence  

I n terrompre  l a  
commun ication  

Mode  Control  (Commande  de  
mode)  
(Demande  de  mode  l ocal )  a  

Node  Control  (Contrôl e  
de  nœud ),  b i t  0  rem is  à  
zéro  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 1  

Exécu ter l a  
commun ication  

Mode  Control  (Commande  de  
mode)  
(Demande  de  mode  d i stant)  a  

Node  Control  (Contrôl e  
de  nœud ),  b i t  0  acti vé  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 1  

a   Voi r N ote  dans  ce  paragraphe.  

 

Tableau  B.8  – Correspondance des  valeurs  d 'état  
de  l 'élément  fonctionnel  facu ltati f Communication   

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls   Référence  

Synchron isé  Sync Mode  (Mode  
sync)  

Node  Status  (État  d e  nœud),  
b i t  1  acti vé  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 2  

 

Tableau  B.9  – Correspondance des  valeurs   
de  commande  de  l 'élément fonctionnel  facu ltati f Communication   

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls   Référence  

Synchron iser Sync Control  (Commande  
de  synchron isati on)  
(Demande  de  mode  
synchrone)  

Node  Control  (Contrôl e  d e  
nœud ),  b i t  1  acti vé  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 1  

Ne  pas  synchron iser Sync Control  (Commande  
de  synchron isati on)  
(Demande  de  mode  
asynch rone)  

Node  Control  (Contrôl e  d e  
nœud ),  b i t  1  rem is  à  zéro  

Voi r I EC 61 800-7-202: 201 5,  
7 . 2 . 2 . 1  

 

B.3.3.3  États  

Lors  du  lancement du  processus  d ' i n i ti a l i sation  de  connexion ,  l 'état de  Connexion  E/S  CIP  
Motion  te l  qu ' ind iqué  par l 'a ttribut Node  Status  (État de  nœud)  est l e  mode d istant et l e  mode 
asynchrone.  Lorsque  l 'Objet Time Sync (Synchron isation  temporel l e)  a  établ i  l a  
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synchron isation  complète  de  l ' horloge  PDS,  l 'état de  connexion  peut  passer du  mode  
asynchrone au  mode synchrone  l orsque  l e  contrôleur l e  demande,  via  l 'é lément Node Control  
(Contrôle  de  nœud) .  

Le  d iagramme d 'états  de  mode synchrone/asynchrone n 'est p l us  appl icable  s i  l 'état de  
connexion  passe  du  mode d istant au  mode  local .  

S i  l a  synchron isation  est demandée via  l 'é l ément Node  Control  (Con trôle  de  nœud),  et que  le  
d ispos i ti f d 'en traînement ne  peut adopter avec succès  l 'état  Synchron isé,  un  défaut de  nœud  
(Node Fau l t)  est généré.  

B.3.3.4  Paramètres  

Aucun  paramètre  de  synchron isation  spéci fique  n 'est requ is  pour établ i r l a  Connexion  E/S  CIP  
Motion  au tre  que  l a  période  d 'actual isation  de  l a  connexion ,  comme établ i  par l a  période  
d 'actual isation  du  con trôleur (Controler Update  Period) .  Cette  valeur d 'attribu t est  i n tégrée  à  
l a  structure  des  données  de  connexion  proprement d i te,  ce  qu i  permet une  mod ification  de  l a  
période  d 'actual isation  de  connexion  en  cours  de  fonctionnement.  

L'adressage  des  nœuds  de  communication  est spéci fique  au  réseau  et  tra i té  par l 'Objet 
L ia ison  appl icable  spéci fi que  au  réseau ,  défi n i  par l es  services  et  le  protocole  CIP.  

B.3.4  FE  Dispositi f d ’ entraînement de  base  

B.3.4. 1  Général i tés  

Comme ind iqué  ci -dessus,  l e  comportement de  l 'é l ément fonctionnel  D isposi ti f d 'en traînement  
de  base  est  rég i  par l e  modèle  d 'état d 'Axe  de  D isposi ti f de  Mouvement de  l 'Objet Axe  de  
d ispos i ti f de  mouvement (Motion  Device  Axis  Object) ,  te l  que  représenté  à  l a  F igure  B. 3.  

B.3.4.2  Données  E/S  

L'état de  l 'axe  est commandé par l e  mot Axis  Control  (Commande  d 'axe)  dans  l a  connexion  
con trôleur vers  d ispos i ti f CI P  Motion  (voir Tableau  B . 1 1 )  et  i nd iqué  par l e  mot Axis  State  (État 
d 'axe)  dans  la  connexion  d isposi ti f-con trôleur CIP  Motion  (voi r Tableau  B . 1 0) .  Les  états  PDS  
génériques  facu l tati fs  de  "commande locale/commande à  d istance"  ne  sont pas  pris  en  
charge  de  man ière  expl ici te  par le  modèle  d 'état d u  d ispos i ti f d 'en traînement.  Lorsque  la  
Connexion  E/S  CIP  Motion  est établ ie  et  q ue  l 'état adopté  est l 'état de  communication  à  
commande à  d is tance,  tou tes  l es  i nstances  d 'axe  associées  au  nœud  du  d isposi ti f 
d 'en traînement sont exclus ivement commandées  via  la  Connexion  E/S  CIP  Motion  et NON  
l ' i n terface  l ocale.  Le  contrôleur CIP  ne  comporte  aucun  mécan isme susceptible  de  con traindre  
l 'é lémen t fonctionnel  D isposi ti f d 'en traînement à  abandonner l a  commande  d 'une  i nstance  
spéci fique  d 'Objet Motion  Device  Axis  au  profi t  d ’ une  in terface  l ocale  du  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  

Dans  l e  Tableau  B. 1 0  et l e  Tableau  B . 1 1 ,  seu ls  l es  attributs  m is  en  correspondance avec l es  
états  défin is  dans  l ' I EC  61 800-7  son t énumérés.   

Tableau  B.1 0  – Valeurs  d 'état pour l 'élément  fonctionnel   
Disposi ti f d 'entraînement de  base  

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls  Référence  

En  fonctionnement  Runn ing  (exécution )  Axis  State  (État  d 'axe),  
va l eu r 4  

Voi r I EC 61 800-7-
202: 201 5,  7 . 3 . 1 3. 1  

Control  Mode  (mode  de  
commande)  

I nd ique  l e  mode  
d 'appl i cation  
d 'en traînement  actuel .  

Voi r I EC 61 800-7-
202: 201 5,  7 . 3 . 2 . 2 . 1  
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Tableau  B.1 1  – Valeurs  de  commande  de  l 'é lément fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls   Référence  

Fonctionnement  Enabl e  Request  (Acti ver 
Demande)  

Axis  Control  (Commande  
d 'axe),  va l eu r 1  

Voi r I EC 61 800-7-
202: 201 5,  6 . 4 . 3 . 3. 3  

Control  Mode  (Mode  de  
commande)  

Déterm ine  l e  mode  
d 'appl i cation  
d 'en traînement   

Voi r I EC 61 800-7-
202: 201 5,  7 . 3. 2 . 2 . 1  

 

B.3.4.3  États  

En  général ,  l es  changements  d 'état de  l 'Objet Motion  Device  Axis  son t i n i ti és  par l a  défin i tion  
des  b i ts  de  l 'é l ément Axis  Control  (Commande d 'axe)  de  l a  connexion  con trôleur-vers-
d isposi ti f C IP  Motion .  Pour p l us  de  déta i l s  concernant l es  d i fférents  états  comprenan t l e  
modèle  d 'état de  l 'Objet  Motion  Device  Axis ,  se  reporter à  l a  spéci fication  dud i t objet (voir 
I EC 61 800-7-202).  

B.3.4.4  Paramètres  

Dans  l 'état Exécution ,  l e  comportement du  d ispos i ti f d 'en traînement est rég i  par l 'attribu t  
Control  Mode (Mode de  commande)  transm is  comme partie  i n tégran te  des  données  de  
Connexion  E/S  CIP  Motion .  Les  modes  de  commande énumérés  sont très  proches  des  modes  
d 'appl ication  défin is  dans  l ' I EC  61 800-7-1 .  Les  va leurs  re lati ves  à  l 'attribu t Control  Mode  
(Mode de  commande)  sont  spéci fi ées  dans  l e  Tableau  B . 1 2 .  

Tableau  B.1 2  – Valeurs  du  mode de  commande  d 'entraînement  
pour l 'é lément fonctionnel  D isposi ti f d 'entraînement de  base  

Nom  de  l ’ attribut  Description  d ’ attribut  Sémantique  des  valeurs  

Axis  Control  Mode  
(Mode  de  
commande  d 'axe)  

Code  énuméré  q u i  d éterm ine  l e  
comportement  dynam ique  spéci fi que  du  
moteur que  l e  d i spos i ti f d 'en traînement est  
tenu  de  commander.  Ces  modes  de  
commande  sont  spéci fi és  d avantage  dans  
l ' I EC 61 800-7-202.  

0  =  pas  d 'asservissement  

1  =  asservissement  de  pos i ti on  

2  =  commande  de  vi tesse  

3  =  commande  d ’ accélération  

4  =  asservissement  de  couple   

5  à  1 5  =  (réservé)  

 

Contra irement à  de  nombreux profi l s  d 'en traînement,  l e  con tenu  des  données  E/S  échangées  
en tre  l e  con trôleur et l e  d ispos i ti f d 'en traînement,  c'est-à-d i re  l es  données  cycl iques,  n 'est pas  
déterm iné  de  man ière  impl ici te  par le  mode d 'appl ication  ou  l e  mode de  fonctionnement du  
d ispos i ti f d 'entraînement,  mais  est en  revanche déterm iné  de  man ière  expl ici te  par les  
attributs  Command  Data  Set (Ensemble  de  données  de  commande) ,  Actual  Data  Set  
(Ensemble  de  données  réel l es)  et Status  Data  Set (Ensemble  de  données  d 'état) .  Ces  
attributs  son t établ is  par l e  contrôleur et transm is  comme partie  i n tégran te  de  l 'en-tête  de  
Connexion  E/S  CIP  Motion .  Ce  mécan isme permet de  mod i fier l e  contenu  des  d i vers  
ensembles  de  données  à  tout  moment pendan t l e  fonctionnement du  d ispos i ti f 
d 'en traînement.   

L 'attribu t Command  Data  Set (Ensemble  de  données  de  commande)  présen t dans  l 'en-tête  
des  données  de  connexion  contrôleur-vers-d isposi ti f i den ti fie  l es  poin ts  de  consigne  contenus  
dans  l e  B loc de  Données  Cycl iques  de  connexion .  Cette  valeur de  type  ensemble  de  b i ts  
comporte  un  b i t  défin i  pour chaque référence de  commande en  temps  réel  potentiel l e  (voi r 
Tableau  B. 1 3).  Les  Données  de  commande apparaissent dans  l 'Ensemble  de  données  de  
commande  dans  le  même ordre  que  l es  numéros  de  bi ts.  
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NOTE  1  La  pos i ti on  de  commande  apparaît  avan t l e  coup le  de  commande  dans  l a  s tructu re  de  données  en  temps  
rée l ,  s i  l es  deux b i ts  sont  m is  à  un .  

Lorsque  l e  B loc de  Données  Cycl i ques  de  connexion  comporte  p lusieurs  valeurs  de  Données  
de  commande,  l es  va leurs  de  Données  de  commande de  boucle  i n terne  sont u ti l i sées  comme 
é lémen ts  d 'entrée  des  actions  en  avance de  phase.  

Tableau  B.1 3  – Valeurs  de  Command  Data Set (Ensemble  de  données  de  commande)   
pour l 'élément fonctionnel  D isposi ti f d 'entraînement de  base   

Bi t  É lément de  données  de  commande produ i t  

0  Posi ti on  de  commande  

1  Vi tesse  de  commande  

2  Accélération  de  commande  

3  Couple  de  commande  

4  (Réservé)  

5  (Réservé)  

6  Compte  de  cycl e  de  dérou l ement  

7  Dépl acement  de  pos i ti on  

 

L'attribu t Actual  Data  Set (Ensemble  de  données  réel l es)  présent dans  l 'en-tête  de  données  
de  connexion  d isposi ti f-vers-con trôleur i den ti fi e  l es  va leurs  de  Données  réel les  contenues  
dans  l e  B loc de  Données  Cycl iques  de  connexion .  Cette  valeur de  type  ensemble  de  b i ts  
comporte  un  b i t  défin i  pour chaque attribu t poten tie l  de  Données  réel les  en  temps  réel  devant 
être  i nclus  dans  l 'Ensemble  de  données  réel les  du  B loc de  Données  Cycl i ques  de  connexion  
d isposi ti f-vers-contrôleur pour l 'actual isation  su ivan te  (voi r Tableau  B. 1 4) .  Les  données  
réel l es  apparaissen t dans  l e  même ordre  que  l es  numéros  de  bi ts.   

NOTE  2  La  posi ti on  réel l e  apparaît  avant  l ' accélérati on  réel l e  d ans  l a  s tructu re  des  données  en  temps  rée l  s i  l es  
deux bi ts  sont  m is  à  un .   

Tableau  B.1 4 – Valeurs  de  l 'attribut Actual  Data  Set  (Ensemble  de  données  réel les)   
pour l 'élément fonctionnel  D isposi ti f d 'entraînement de  base  

Bi t  É lément de  données  réel l es  produ i t   

0  Pos i ti on  réel l e  

1  Vi tesse  réel l e  

2  Accélération  réel l e  

3  (Réservé)  

4  (Réservé)  

5  (Réservé)  

6  Compte  de  cycl e  de  dérou l ement  

7  Dépl acement de  posi ti on  

 

Cette  valeur Status  Data  Set de  type  ensemble  de  bi ts  con tien t les  b i ts  qu i  déterm inent le  
con tenu  de  l ’ ensemble  des  données  d ’état (Status  Data  Set)  dans  l e  B loc de  Données  
d ' I nstance  de  la  connexion  d isposi ti f-vers-con trôleur pour l 'actual isation  su ivante  (voi r 
Tableau  B. 1 5).  Les  données  d 'état  apparaissen t dans  le  même ordre  que  l es  numéros  de  b i ts .  

NOTE  3  Le  s tatu t  d u  d i sposi ti f d 'en traînement apparaît  avan t,  par exemple,  l es  données  de  l ' h i s tori que  de  défaut,  
dans  l a  structu re  de  données  cycl i ques  après  l 'Ensemble  de  données  réel l es.  
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La  consu l tation  de  l a  spéci fication  correspondante  des  attribu ts  de  l ’Objet Motion  Device  Axis  
(Objet d 'Axe  de  D isposi ti f de  Mouvement)  fourn i t  l es  défin i tions  de  chacun  de  ces  éléments  
de  données  d 'état (voir I EC  61 800-7-202).  

Tableau  B.1 5  – Valeurs  de  l 'attribut Status  Data  Set  (Ensemble  de  données  d 'état)   
pour l 'é lément fonctionnel  D ispositi f d 'entraînement de  base  

Bi t  É lément de  données  d 'état produ i t  

0  Axis  Fau l t  Type  (Type  de  défau t  d 'axe)  
Axis  Fau l t  Code  (Code  de  défau t  d 'axe)   
Axi s  Fau l t  Sub  Code  (Sous-code  de  défau t  d 'axe)  
Axis  Fau l t  Action  (Action  de  défaut  d 'axe)  
Axis  Fau l t  Time  Stamp (Datati on  de  défaut  d 'axe)  

1  Axis  Alarm  Type  (Type  d 'a l arme d 'axe)  
Axis  Alarm  Code  (Code  d 'al arme d 'axe  )  
Axi s  Alarm  Sub  Code  (Sous-code  d 'a larme  d 'axe)  
Axis  Alarm  State  (État  d 'a l arme d 'axe)  
Axis  Alarm  Time  Stamp (Datati on  d 'a larme  d 'axe)  

2  Axis  S tatus  (Statu t  d 'axe)  
Axis  S tatus  – Mfg  (Statu t  d 'axe  – Mfg )  

3  Axis  I /O  Status  (Statu t  E /S  d 'axe)  
Axis  I /O  Status  – Mfg  (Statu t  E /S  d 'axe  – Mfg)  

4  Axis  Safety S tatus  (Statu t  de  sécuri té  d ’axe)  
Axis  Safety Status  – Mfg  (Statu t  de  sécu ri té  d ’ axe  – Mfg )  
Axis  Safety State  (État  de  sécu ri té  d ’ axe)  
Pad  (Rempl i ssage)  

5  (Réservé)  

6  (Spéci fi q ue  au  fou rn i sseur)  

7  (Spéci fi q ue  au  fou rn i sseur)  

 

Le contrôleur est chargé  de  fourn i r l a  configuration  d 'ensemble  de  données  correcte  sur l a  
base  du  mode  de  commande  (Control  Mode)  sélectionné.  

S i  le  mode  d 'asservissement de  posi ti on  éta i t  sé lectionné,  i l  convient évidemment que  l e  
con trôleur transmette  l a  référence de  commande  de  posi tion  et défin isse  l e  b i t  de  Pos i tion  de  
commande correspondant dans  l 'attribut Command  Data  Set (Ensemble  de  données  de  
commande).   

Pour p l us  de  détai l s  concernant l es  paramètres  associés  au  modèle  d 'état de  l 'Objet CIP  
Motion  Device  Axis,  se  reporter à  l a  spéci fication  dud i t  obj et  (voi r I EC  61 800-7-202) .  

B.4 Modes  d 'appl ication  

B.4. 1  Général i tés  

La technolog ie  CIP  Motion  défin i t  un  ensemble  de  modes  de  commande qu i  spéci fien t  
l 'équ ivalent d 'un  mode d 'appl ication  PDS  et on t un  comportement s im i l a i re   
(voir Tableau  B . 1 6) .  

Les  modes  de  commande CIP  Motion  perti nents  pour l e  PDS son t l es  su ivants :  
asservissement de  posi ti on ,  commande  de  vi tesse  et  asservissement de  couple.  Les  modes  
d 'appl ication  PDS qu i  spéci fi en t un  prérég lage  ou  un  i ndex dans  une  tab le  de  données  pour 
en traînement,  son t tra i tés  dans  l a  technolog ie  CIP  via  des  demandes  de  service  expl ici tes,  
par l ' i n terméd iai re  du  canal  de  données  de  service,  desti nées  à  un  p lan i ficateur de  
mouvement pour en traînement.  Dans  l a  mesure  où  i l  ne  s 'ag i t  pas  d 'une  i ndexation  per se ,  ce  
mode  d 'appl ication  est marqué  dans  le  Tableau  B. 1 6  comme "non  u ti l i sé".  
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Tableau  B.1 6  – Modes  d 'appl ication  pris  en  charge  

Mode d 'appl ication  spéci fié  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  CIP  Motion  équ ivalente  

Couple  prédéfi n i  Non  u ti l i sé  

Asservi ssement de  couple  Torque  Control  (Asservissement de  couple)  

Asservi ssement de  couple  avec retou r en  vi tesse  Torque  Control  (Asservissement de  couple)  

Vi tesse  prédéfin ie  Non  u ti l i sé  

Commande  de  vi tesse  Veloci ty Control  (Commande  de  vi tesse)  

Commande  de  vi tesse  avec retour en  posi ti on  Veloci ty Control  (Commande  de  vi tesse)  

Posi ti on  prédéfin i e  Non  u ti l i sé  

Asservi ssement de  posi ti on  Posi ti on  Control  (Asservissement  de  posi ti on)  

 

Le Tableau  B. 1 7  résume les  modes  d 'appl ication  PDS génériques  d ispon ibles  dans  l e  profi l  
d 'en traînement CIP  Motion ,  a ins i  que  les  paramètres  et poin ts  de  cons igne  de  mode  de  
commande CIP  Motion  équ ivalen ts.   

Tableau  B.1 7  – Valeurs  de  point de  consigne   
pour l es  modes  d 'appl ication  génériques  

Mode d 'appl ication  
PDS  générique  

Mode de  
commande CIP  

Motion  

Point de  
consigne  CIP  

Motion  

Fonctions  du  PDS  

Asservissement de  
couple  

Couple  Couple  de  
commande  

Boucle  d ’ asservissement  de  couple  ouverte.  De  pl us,  u ne  
ou  des  val eu rs  de  réaction  mesurées  ou  estimées  son t  
fourn ies.  

Asservissement de  
couple  avec retou r 
en  vi tesse  

Couple  Couple  de  
commande  

Boucle  d ’ asservissement  de  couple  fermée.  De  p l us,  une  
ou  des  val eu rs  de  réaction  mesurées  ou  estimées  son t  
fourn ies.  

Vi tesse  prédéfin ie  Non  u ti l i sé  Non  u ti l i sé  – 

Commande  de  
vi tesse  

Vi tesse  Vi tesse  de  
commande  

Boucle  d e  commande  de  vi tesse  et  d ’ asservissement de  
couple  ouverte.  De  p l us ,  u ne  valeu r d e  réaction  mesurée  
ou  estimée  est  fourn ie.  

Commande  de  
vi tesse  avec retou r 
en  posi ti on  

Vi tesse  Vi tesse  de  
commande  

Boucle  d e  commande  de  vi tesse  et  d ’ asservissement de  
couple  fermée.  De  pl us,  une  va leu r de  réaction  mesurée  
ou  estimée  est  fourn ie.  

Posi ti on  prédéfin i e  Non  u ti l i sé  Non  u ti l i sé  – 

Asservissement de  
posi ti on  

Posi ti on  Pos i ti on  de  
commande  

Boucle  d 'asservissement  de  couple  et  de  posi ti on ,  ou  de  
commande  de  vi tesse,  ouverte  ou  fermée,  d ans  l e  
d i sposi ti f d 'en traînement avec (ou  sans)  retou r d e  
capteu r.  

 

Le  profi l  d 'en traînement CIP  Motion  ne  prend  pas  en  charge  l e  concept de  messages  
préconfigurés,  avec un  con tenu  de  données  de  poin ts  de  cons igne  et de  données  réel l es  fixe  
établ i  d ’après  le  mode d 'appl ication .  En  revanche,  l e  con tenu  de  la  s tructu re  des  données  de  
Connexion  E/S  CIP  Motion  est  configurable  et établ i  l i brement par l e  contrôleur (voir B .3 .4 . 4).   

B.4.2  Asservissement de  couple  

Les  données  E/S  spéci fi ques  à  l 'asservissement de  couple  sont fourn ies  dans   
l e  Tableau  B. 1 8.   
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Tableau  B.1 8  – Données  E/S  pour l e  mode  de  couple  de  profi l  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  CIP  Motion  équ ivalente   

Commande  Axis  Control  (Commande  d 'axe)  

Statu t  Axi s  S tate  (+  Axis  Status)  (É tat  d ’ axe  (+  s tatu t  d ’ axe))  

Couple  de  poin t  d e  consigne  Command  Torque  (Coupl e  de  consigne)  

Couple  rée l  Non  appl i cabl e  

 

Une l iste  complète  des  paramètres  du  profi l  d 'en traînement CIP  Motion  re lati fs  à  
l 'asservissement de  couple  figure  dans  l a  spéci fication  d 'Objet  Motion  Device  Axis  (voi r 
I EC 61 800-7-202).   

B.4.3  Commande  de  vi tesse  

Les  données  E/S  spéci fiques  à  l a  commande  de  vi tesse  sont  fourn ies  dans  l e  Tableau  B. 1 9.  

Tableau  B.1 9  – Données  E/S  pour l e  mode  de  vi tesse  de  profi l  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  CIP  Motion  équ ivalente   

Commande  Axis  Control  (Commande  d 'axe)  

Statu t  Axi s  S tate  (+  Axis  Status)  (É tat  d ’ axe  (+  s tatu t  d ’ axe))  

Vi tesse  de  poi n t  de  consigne  Command  Veloci ty (Vi tesse  de  cons igne)  

Vi tesse  réel l e  Actual  Veloci ty (Vi tesse  réel l e)  

 

Une l i s te  complète  des  paramètres  du  profi l  d 'entraînement CIP  Motion  re lati fs  à  l a  
commande de  vi tesse  figure  dans  l a  spéci fication  d 'Objet Motion  Device  Axis  (voi r I EC  61 800-
7-202).  

B.4.4  Asservissement de  position  

Les  données  E/S  spéci fi ques  à  l 'asservissement de  pos i ti on  sont  fourn ies  dans  l e  Tableau  
B. 20.  

Tableau  B.20  – Données  E/S  pour l e  mode  de  position  de  profi l  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  CIP  Motion  équ ivalente   

Commande  Axis  Control  (Commande  d 'axe)  

Statu t  Axi s  S tate  (+  Axis  Status)  (É tat  d ’ axe  (+  s tatu t  d ’ axe))  

Posi ti on  de  poi n t  de  cons igne  Command  Posi ti on  (Posi ti on  de  cons igne)  

Posi ti on  réel l e  Actual  Posi ti on  (Pos i ti on  rée l l e)  

 

Une l iste  complète  des  paramètres  du  profi l  d 'en traînement CIP  Motion  re lati fs  à  
l 'asservissement de  pos i ti on  figure  dans  l a  spéci fication  d 'Objet Motion  Device  Axis  (voir 
IEC 61 800-7-202).  

B.5 Extensions  spécifiques  au  profi l  

Aucune extens ion  spéci fique  au  profi l  n 'est défin ie.  
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Annexe C  
(normative)  

 
Correspondance avec le  profi l  PROFIdrive  

C.1  Présentation  générale  

La présente  annexe décri t  l a  correspondance de  la  technolog ie  d ’en traînement de  profi l  – 
PROFI drive  – avec l ' i n terface  générique  d 'entraînement é lectrique  de  pu issance  (PDS).  

Les  termes  et défin i tions  du  profi l  PROFIdrive  sont m is  en  correspondance  avec l es  termes  
de  l ' I EC 61 800-7-1 ,  comme cela  est spéci fi é  dans  l e  Tableau  C. 1 .  

Tableau  C.1  – Termes  spécifiques  au  profi l  

Terme de  l ' IEC  61 800-7  Terme PROFIdri ve  Référence  

Données  E/S  Données  E-S  Voi r I EC 61 800-7-203  

Commande  Mot d e  commande  (STW) Voi r I EC 61 800-7-203  

Poin t  de  consigne  Valeu r de  poi n t  de  consigne  Voi r I EC 61 800-7-203  

Statu t Mot d ’état  (ZSW) Voi r I EC 61 800-7-203  

Valeu r i nstantanée  Valeu r i nstan tanée  Voi r I EC 61 800-7-203  

 

C.2  Correspondance de  l 'archi tecture générale  

C.2. 1  Structure  typique des  systèmes d 'automatisation  

Le  modèle  de  base  PROFI drive  défin i t  l es  troi s  classes  de  d ispos i ti fs  su ivan tes  comme 
é lémen ts  de  base.  

Le  con trôleur est  un  d ispos i ti f de  contrôle  associé  à  un  ou  pl us ieurs  d ispos i ti fs  d 'en traînement 
(axes).  L ié  au  système d 'au tomatisation ,  l e  contrôleur héberge  l e  mécan isme d 'au tomatisation  
général .  

Le  d isposi ti f P  (P-Device)  est un  d ispos i ti f de  terrain  qu i  héberge  (hôte)  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement (contrôle  de  boucle  fermée,  convertisseur).  Généralement,  l e  d ispos i ti f P  est 
associé  à  un  ou  p lus ieurs  contrôleurs .  

Le  superviseur est généralement un  d isposi ti f d ’ i ngén ierie  qu i  gère  l es  données  de  
configuration  (ensembles  de  paramètres)  et  l es  ensembles  de  données  de  d iagnostic fourn ies  
par les  d isposi ti fs  P  et/ou  l es  contrôleurs  

La  F igure  C. 1  présente  l es  d i fférents  canaux de  commun ication  d ispon ib les  en tre  le  d ispos i ti f 
P  et  les  au tres  d isposi ti fs.  Le  fonctionnement synchrone de  l 'horloge  a ins i  que  le  transfert de  
données  E/S  sont d ispon ib les  entre  l e  d ispos i ti f P  et le  con trôleur et  en tre  l es  d ispos i ti fs  P  
eux-mêmes.  L'accès  aux paramètres  du  d ispos i ti f P  est possib le  à  parti r de  tous  l es  au tres  
con trôleurs  et superviseurs.  
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Ang lais  Français  

Control l er (e . g .  PLC/NC for d ri ve  con trol )  Contrôl eu r (par exemple,  PLC/NC pou r 
Commande  d ’en traînement)  

Parameter access  Accès  aux paramètres  

IO  Data  Données  ES  

Clock cycle  synch ronous  commun ication  Commun ication  synch rone  de  cycle  d ’ horl oge  

P-Device  (Drive)  D i sposi ti f P  (D isposi ti f d ’ en traînement)  

Supervisor (e. g .  PC for start-up,  main tenance  
and  d iagnosis)  

Superviseur (par exemple,  PC pou r démarrage,  
main tenance  et  d i agnosti c)  

Cycl i c  commun ication  Commun ication  cycl i que  

Acycl i c  commun ication  Commun ication  acycl i q ue  

Figure C. 1  – Présentation  générale  des  d ispositi fs  et  services   
de  communication  du  profi l  PROFIdrive   

Le modèle  de  base  PROFIdrive  défin i t  l es  services  de  commun ication  su ivan ts.  Les  services  
de  communication  sont fourn is  par l e  d isposi ti f et  son t ceux de  l 'objet fonctionnel .  

Échange de  données  cycl iques  

Une communication  cycl i que  s ign i fie  l e  s imple  transfert de  données  E/S  de  ta i l l e  prédéfin ie  
dans  un  créneau  réservé.  Dans  une  commun ication  cycl i que,  l es  données  E/S  cri tiques  eu  
égard  au  temps  son t échangées  en tre  le  contrôleur et  l e  d ispos i ti f ou  entre  les  d ispos i ti fs.  
Généralement,  ces  données  contiennent des  valeurs  de  poin t de  consigne  et des  valeurs  
i nstan tanées,  a i ns i  que  des  in formations  de  con trôle  et d 'état.  Le  service  Échange  de  
données  cycl i ques  est affecté  à  l a  re lation  con trôleur-d isposi ti f P  et  d isposi ti f P-d isposi ti f P.  

Echange de  données  acycl iques  

Par comparaison  avec l a  communication  cycl ique,  l 'échange  de  données  est acycl i que  
un iquement s i  nécessai re.  Une  commun ication  acycl i que  permet l e  transfert des  données  non  
cri ti ques,  par exemple,  l e  té léchargement des  données  de  m icrolog icie l  ou  de  paramètres.  Le  
service  Échange de  données  acycl iques  est  affecté  à  l a  re lation  con trôleur-d isposi ti f P  et  
superviseur-d isposi ti f P.  
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Mécan isme  d 'alarme  

Le service  Mécan isme d 'a larme i n forme en  temps  réel  l e  d ispos i ti f de  contrôle  de  l 'existence  
d ' in formations  d 'a larme et de  s i tuations  d 'exception .  Le  service  fonctionne  selon  l a  demande 
afin  de  main ten ir à  j our l ' image de  statu t d 'exception  de  l 'obj et fonctionnel  dans  l e  con trôleur.  
Ce  service  permet au  con trôleur de  réag ir le  pl us  rapidement poss ib le  à  l 'occurrence d 'un  
événement dans  l e  d ispos i ti f d 'en traînement sans  i n terroger de  façon  permanente  les  
i n formations  d 'état d u  d i spos i ti f d 'en traînement de  sa  propre  i n i tiati ve.  Le  service  Mécan isme 
d 'alarme est  affecté  à  l a  re lation  contrôleur-d isposi ti f P .  

Fonctionnement synchrone  de  l 'horloge  

Le  service  Fonctionnement synchrone  de  l ' horloge  garanti t  l e  commencement s imu l tané  de  
tâches  avec d i fféren ts  d i sposi ti fs  de  commun ication  ou  objets  fonctionnels  avec une  instabi l i té  
(spéci fiée)  m in imale  (par exemple,  échanti l l onnage d 'entrée  et  processus  de  sortie).  Ce  
service  impl ique  également l a  transm ission  certaine  de  paquets  de  données  cycl iques  déd iés  
j usqu 'à  un  certa in  moment du  cycle  de  commun ication .  Pour l a  technolog ie  d 'entraînement,  l a  
communication  synchrone du  cycle  d 'horloge  consti tue  l a  base  de  l a  synchron isation  du  
d ispos i ti f d 'entraînement.  Cette  fonctionnal i té  de  base  est décri te  dans  les  I EC  61 1 58-5-3  et  
IEC 61 1 58-6-3  ou  I EC  61 1 58-5-1 0  et I EC 61 1 58-6-1 0 .  Le  système de  commun ication  u ti l i sé  
est tenu  de  fourn i r l a  fonctionnal i té  de  base  pour l e  Fonctionnement synchrone  de  l 'horloge.  
Cela  s ign i fi e  qu ’ i l  est nécessai re  de  programmer non  seu lement l 'échange de  messages  sur l e  
système à  bus,  mais  également que  l es  a l gori thmes  de  contrôle  d 'appl ication  – tels  que  les  
con trôleurs  de  vi tesse  et de  couran t de  boucle  fermée du  d isposi ti f d 'en traînement,  ou  les  
processus  de  commande  in ternes  au  système d 'automatisation  de  n i veau  supérieur – soient 
synchron isés.  

C.2.2  Structure  du  PDS  logique  

Le  d isposi ti f PROFI drive  comprend  un  ou  p lus ieurs  obj ets  fonctionnels.  Les  objets  
fonctionnels  son t des  objets  l og iques  qu i  représenten t la  fonctionnal i té  i n terne  au  système 
d 'au tomatisation .  

S i  l e  d ispos i ti f est du  type  d isposi ti f P ,  l es  obj ets  fonctionnels  i n ternes  à  ce  d ispos i ti f sont  
a lors  du  type  Objet d 'entraînement.  

Etabl is  sur l es  obj ets  défin is  dans  l e  modèle  de  base,  l 'ordre  h iérarch ique  et l es  dépendances  
en tre  ces  objets  sont présen tés  dans  l e  modèle  d 'obj et  (voi r F i gure  C.2).   
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Ang lais  Français  

Network  Réseau  

Station  S tation  

Device  D ispos i ti f 

Network I n terface  I n terface  réseau  

Control l er Con trôl eu r 

P-Device  D ispos i ti f P  

Supervisor Superviseur 

Dri ve  Un i t  Un i té  d ’en traînement  

Dri ve  Object  Objet  d ’ en traînement  

Aggregati on  – cons ists  of Agrégation  – se  compose  de  

Genera l i sation  – i s  sub-cl ass  of Généra l i sation  – est  une  sous-classe  de  

Relati onsh ip  – has  a  re lati on  to  Relati on  – est  l i é  à  

Figure C.2  – Structure  du  d isposi ti f PROFIdrive  

Chaque d isposi ti f P  con tient exactement une  ou  p l us ieurs  un i tés  d 'en traînement (DU)  qu i  
con tiennent un  ou  p l us ieurs  objets  d 'entraînement (DO).  Les  DO  peuven t être  de  type  
d i fférent.  Un  type  déd ié  d ' in térêt général  dans  le  profi l  PROFIdrive  est l e  DO de  type  Axe,  
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typiquement associé  à  un  moteur et spéci fié  en  détai l  d ans  l ' I EC 61 800-7-203.  L 'objet  
d 'en traînement (DO)  du  type  Axe  est  m is  en  correspondance avec l ' i n terface  PDS générique.  
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Figure  C.3  – Objet  d 'entraînement  de  type Axe  PROFIdrive  

L'Objet d 'en traînement de  type  Axe  PROFI drive  comporte  l es  objets  su ivants   
(voi r F igure  C. 3):  

•  obj ets  pour l ' i den ti fication  de  d ispos i ti f;  

•  paramètres  d 'accès  aux i n formations  et paramétrages  des  modu les  de  fonctions  
i nd ividuel les ;  

•  obj ets  de  défin i ti on  de  l ' i n terface  de  commun ication ;  
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•  obj ets  pour l a  commande  d 'en traînement (par exemple,  mots  de  commande  et  mots  
d 'état) ;  

•  obj ets  pour l e  tra i tement des  poin ts  de  consigne  (par exemple,  va leurs  de  poin t de  
cons igne  et va leurs  i nstantanées);  

•  obj ets  pour d iagnostic  et supervis ion  (par exemple,  messages,  a larmes,  défau ts) ;  

•  obj ets  pour i n terface(s)  de  détection  i n tégrée(s) ;  

•  obj ets  pour fonctions  périphériques  i n tégrées  (E/S  i n tégrées) .  

C.2.3  Cas  d 'appl ication  du  PDS  

C.2.3. 1  Général i tés  

Le  profi l  PROFIdrive  défin i t  un  comportement de  d ispos i ti f u n i fi é  et  une  techn ique  d 'accès  aux 
données  d 'en traînement.  La  F igure  C.4  représente  la  re lation  en tre  les  d i fférents  services  de  
commun ication  du  d ispos i ti f P  et  l a  s tructure  in terne  du  DO.  
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Anglais  Français  

Request  Demande  

Response  Réponse  

Parameter Manager Gestionnai re  de  paramètres  

Parameter Data  Base  Base  de  données  de  paramètres  

I n ternal  cl ock Horl oge  i n terne  

Periphery con tro l  Commande  périphérique  

Li fes ign  hand l i ng  Trai tement d u  s i gne  de  vie  

Alarm  event  Événement  d ’a l arme  

Fau l t  bu ffer Mémoi re  tampon  des  défau ts  

State  mach ine  D iag ramme d ’états  

Parameter Data  Base  Base  de  données  de  paramètres  

Power stage  É tage  de  pu i ssance  

Current  cl osed  l oop  control  Contrôl e  de  boucl e  fermée  actuel  
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functional i ty  

Classe  d ’ app l i cation  et  fonctionnal i té  spéci fi q ue  à  
l a  technolog ie  

Posi ti on  feedback i n terface  I n terface  de  retour en  posi ti on  

Optional  Facu l tati f 

Figure C.4 – Schéma fonctionnel  du  DO de  type Axe  PROFIdrive   

C.2.3.2  Cas  d 'appl ication:  I ngén ierie  

Le service  d 'Échange  de  Données  Acycl i ques  permet d 'accéder aux paramètres.  Le  profi l  
défin i t  l e  mécan isme d 'accès,  l a  représentation  des  va leurs  potentie l l es  et le  mécan isme de  
description  des  paramètres.  Le  profi l  d éfin i t  u n iquement l a  sémantique  des  paramètres  qu i  
décrivent l e  d ispos i ti f,  l ' i n terface  d e  communication  et l es  services  généraux.  Tous  l es  au tres  
paramètres  dépendent de  l a  technolog ie  d 'entraînement et  ne  sont  pas  défin is  dans  l e  profi l .  

C.2.3.3  Cas  d 'appl ication:  Fonctions  de  commande  

Le  service  d 'Échange de  Données  Cycl iques  permet de  commander l e  comportement du  
d ispos i ti f d 'entraînement.  Le  d iagramme d 'états  du  d isposi ti f d 'en traînement est commandé au  
moyen  du  ou  des  mots  de  commande STW et supervisé  au  moyen  du  ou  des  mots  d 'état 
ZSW.  Les  données  ES  comportent  un  ou  p lus ieurs  s i gnaux attribués  aux poin ts  de  cons igne  
et aux valeurs  i nstantanées  afin  de  commander et  superviser l e  d isposi ti f d 'en traînement.  Les  
combinaisons  poss ib les  de  s i gnaux sont consti tuées  dans  des  messages  préconfigu rés  
prédéfin is.  

Le  cas  échéant,  l e  Mécan isme d 'Alarme peu t être  u ti l i sé  pour l a  supervis ion  des  i n formations  
d 'alarme et de  d iagnostic,  et le  service  de  Fonctionnement Synchrone de  l 'Horloge  permet de  
synchron iser les  horloges  des  tâches  des  processus  d 'appl ication .   

C.3  Éléments  fonctionnels  

C.3. 1  FE:  Identi fication  de  d ispositi f 

C.3. 1 . 1  Général i tés  

Le profi l  PROFIdrive  comporte  un  paramètre  comprenant des  sous- index d ' i den ti fication  de  
l 'un i té  d 'entraînement.  Ce  paramètre  doi t ê tre  access ib le  par l ' i n terface  de  commun ication  
acycl i que.  
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C.3. 1 .2  Paramètres  

I l  existe  deux possib i l i tés  d ' i denti fication  de  l ' un i té  d 'en traînement dans  le  profi l  PROFI drive.  
La  prem ière  possib i l i té  u ti l i se  un  paramètre  d ' identi fication  défin i  dans  l e  profi l  PROFIdrive,  et  
l a  seconde  poss ibi l i té  est  fondée  sur l ' identi fication  de  d isposi ti f générique  et l es  fonctions  de  
maintenance ( I &M,  voi r PNO/3. 502).  Les  deux poss ib i l i tés  sont représentées  dans   
l e  Tableau  C. 2.  

Tableau  C .2  – Paramètres  appl icables  à  l ' identi fication  de  d ispositi f  

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls  Référence  

I D  du  profi l  PROFILE_ID  B loc I &M0  Voi r I EC 61 800-7-203  

I D  du  constructeu r Constructeu r Paramètre  964  sous-i ndex 0  Voi r I EC 61 800-7-203  

MANUFACTURER_ID  B loc I &M0  Voi r I EC 61 800-7-203  

I D  du  produ i t  Type  d 'un i té  d 'En traînement  Paramètre  964  sous-i ndex 1  Voi r I EC 61 800-7-203  

ORDER_ID  B loc I &M0  Voi r I EC 61 800-7-203  

Numéro  de  séri e  SERIAL_NUMBER B loc I &M0  Voi r I EC 61 800-7-203  

Révis ion  du  
matériel  

Vers ion  a  Paramètre  964  sous-i ndex 2  Voi r I EC 61 800-7-203  

HARDWARE_REVISION  B loc I &M0  Voi r I EC 61 800-7-203  

Révis ion  du  
l og iciel  

Date  d u  m icrolog i ci e l  Paramètre  964  sous-i ndex 3&4  Voi r I EC 61 800-7-203  

SOFTWARE_REVISION  B loc I &M0  Voi r I EC 61 800-7-203  

Marqueu r TAG_FUNCTION  b  B l oc  I &M0  Voi r I EC 61 800-7-203  

Emplacement TAG_LOCATION  b  B l oc  I &M0  Voi r I EC 61 800-7-203  

 I NSTALLATION_DATE  b  B l oc I &M0  Voi r I EC 61 800-7-203  

a   I l  s 'ag i t  actuel l ement de  l a  vers ion  du  m icrolog icie l .  

b   Facu l tati f.  

 

C.3.2  FE  Commande  de  d ispositi f 

C.3.2. 1  Général i tés  

Une s i tuation  de  défau t d 'en traînement à  l 'ori g ine  d 'un  ou  de  p lus ieurs  messages  de  défaut,  
génère  une  réaction  au  défaut spéci fi que  au  d i spos i ti f.  E l le  peut  provoquer l a  m ise  hors  
tens ion  forcée  du  convertisseur.  La  présence des  défau ts  et avertissements  est i nd iquée  dans  
l es  données  E/S.  

Les  paramètres  déd iés  re lati fs  à  l a  mémoire  tampon  des  défau ts  et au  mécan isme 
d 'avertissement permetten t d 'avoi r accès  à  des  i n formations  pl us  détai l l ées  concernant l a  
s i tuation  réel le  de  défau t et  d 'avertissement,  a i nsi  que  l ' h istorique  des  défauts  sans  aucune  
perturbation  de  l 'échange de  données  cycl iques  et du  fonctionnement du  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  

C.3.2.2  Données  E/S  

L'état réel  de  l 'é l ément fonctionnel  Commande  de  d isposi ti f est i nd iqué  dans  le  mot d 'état 1  et  
commandé au  moyen  du  mot de  commande 1  des  données  E/S  (voi r Tableau  C. 3  et 
Tableau  C. 4).  
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Tableau  C .3  – Valeurs  d 'état pour  
l 'élément fonctionnel  Commande de  d ispositi f  

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls  Référence  

Défectueux Défau t  présent  /  Pas  de  
défaut  

Mot  d 'état  1 ,  B i t  3  Voi r I EC 61 800-7-203  

Averti ssement  Averti ssement  présent /  
Pas  d 'averti ssement  

Mot  d 'état  1 ,  B i t  7  Voi r I EC 61 800-7-203  

 

Tableau  C.4  – Valeurs  de  commande pour l 'élément fonctionnel   
Commande  de  d isposi ti f  

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s  Référence   

Remise  à  zéro  d u  défaut  Acqu i ttement  de  défau t  Mot  d e  commande  1 ,  B i t  7  Voi r I EC 61 800-7-203  

 

C.3.2.3  États  

La réaction  au  défau t dans  l e  profi l  PROFI drive  est spéci fi que  au  défaut et  au  d ispos i ti f.  
Après  acqu i ttement du  défau t,  ce  dern ier d i sparaît s i  l a  cause  de  son  orig ine  est 
effecti vement supprimée.  Les  paramètres  de  défaut con tiennent l es  nombres  de  défauts  
spéci fiques  au  d ispos i ti f.  

C.3.2.4  Paramètres  

Les  paramètres  953  à  960  (mots  d 'avertissement)  (voi r Tableau  C. 5)  son t réservés  aux 
avertissements.  Un  avertissement est attribué  à  chaque  b i t  d 'un  mot d 'avertissement 
(spéci fique  au  d ispos i ti f) .  Une  valeur de  b i t  "0"  s ign i fi e  "absence d 'avertissement" ,  u ne  valeur 
de  b i t  " 1 "  s ign i fi e  "avertissement présent" .  Les  mots  d 'avertissement son t mod i fiés  
un iquement localement à  parti r du  convertisseur.  S i  au  moins  un  avertissement est présen t,  l e  
b i t  7  "avertissement"  est  a lors  également défin i  dans  l e  mot d 'état 1 .  

Un  système de  l ocal isation  des  défauts  est  défin i  pour sauvegarder les  messages  de  défaut.  
Ce  système comprend  l a  mémoire  tampon  des  défau ts  et  l a  l i s te  des  codes  de  défau t.  La  
mémoire  tampon  des  défau ts  contien t une  l i ste  des  messages  de  défau t générés  en  cas  de  
défau t avéré  (code  de  défau t spéci fi que  au  d ispos i ti f) .  La  l i s te  facu l tati ve  du  nombre  de  
défau ts  comprend  l 'attribu tion  de  codes  de  défau t a l ternati fs  (code  de  défau t spéci fique  à  
l 'appl ication)  aux codes  de  défau t spéci fiques  au  d ispos i ti f.  Le  mécan isme permettan t de  l i re  
l e  système de  l ocal isation  des  défau ts  est  décri t  dans  l ' I EC 61 800-7-203.  

Tableau  C .5  – Paramètres  de  commande de  d ispositi f  

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s  Référence   

Défau t  Nombre  de  défau ts   Paramètre  947  Voi r I EC 61 800-7-203  

 Compteur de  messages  de  défaut  Paramètre  944  Voi r I EC 61 800-7-203  

 Code de  défau t  Paramètre  945  Voi r I EC 61 800-7-203  

 Liste  de  codes  de  défau t  Paramètre  946  Voi r I EC 61 800-7-203  

 Heure  du  défaut  Paramètre  948  Voi r I EC 61 800-7-203  

 Valeu r de  défaut  Paramètre  949  Voi r I EC 61 800-7-203  

 Mise  à  l ' échel l e  d e  l a  mémoi re  tampon  des  défauts  Paramètre  950  Voi r I EC 61 800-7-203  

 Liste  des  nombres  de  défau ts  Paramètre  951  Voi r I EC 61 800-7-203  

 Compteur de  s i tuati ons  de  défaut  Paramètre  952  Voi r I EC 61 800-7-203  

Averti ssem
ent  

Mots  d 'averti ssement  Paramètres  953  à  
960  

Voi r I EC 61 800-7-203  
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C.3.3  FE  Communication  

C.3.3. 1  Général i tés  

Pour le  modèle  de  base  PROFIdrive,  les  états  su ivan ts,  re lati fs  à  l 'é l ément fonctionnel  
Commun ication ,  sont  défi n is.   

•  Hors  l i gne:  En  général ,  aucun  service  de  commun ication  ne  fonctionne.  

•  Préparation :  Dans  cet état,  le  service  Échange  de  données  acycl iques  et  l e  Mécan isme 
d 'alarme fonctionnent.  Cela  s ign i fi e  que  l es  i n formations  de  configuration  peuvent être  
transm ises  du  contrôleur au  d i sposi ti f P  et  que  l 'accès  aux paramètres  est poss ib le .  Les  
a larmes  sont également achem inées.  Le  service  Échange de  données  cycl iques  peu t ne  
pas  être  d ispon ib le  ou  l es  données  ES  transm ises  ne  sont pas  val ides.  Dans  l e  cas  du  
Fonctionnement Synchrone de  l 'Horloge,  le  système de  commun ication  ten te  de  
synchron iser toutes  l es  horloges  esclaves  sur l 'horloge  maîtresse.   

•  Synchron isation :  Dans  cet état,  l 'Échange  de  données  acycl i ques,  l 'Échange  de  données  
cycl iques  et l e  Mécan isme d 'a larme fonctionnent et l es  données  cycl i ques  transm ises  son t 
val i des.  Les  processus  d 'appl ication  ten ten t de  synchron iser l eurs  tâches  en tre  eux 
(synchron isation  sur l 'horloge  esclave  l ocale  et synchron isation  des  tra ins  de  données  via  
l es  canaux de  commun ication  cycl iques).  

•  Fonctionnement:  Dans  cet état,  tous  l es  processus  d 'appl ication  son t synchron isés  et 
l 'appl ication  en tière  est prête  à  fonctionner ( tâche  de  production) .   
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System  state  É tat  du  système  

Characteri sti cs  Caractéri sti ques  

Commun ication  Layer Couche  commun ication  

Offl i ne  Hors  l i gne  

No  commun ication  pas  de  commun ication  

Abort  /  error abandon  /  erreur 

Preparation  Préparation  

Acycl i c  commun ication  acti ve  commun ication  acycl i que  acti ve  

IO  data  not  va l i d  Données  ES  non  val i des  

Alarm  Mechan ism  runn i ng  Mécan isme d ’a larme en  cou rs  d ’exécuti on  

Synchron isation  Synchron isation  

Operation  Fonctionnement  

Acycl i c  commun ication  Commun ication  acycl i q ue  
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Figure C.5  – Correspondance des  états   
de  l 'élément fonctionnel  Communication   

IEC 

Communication Layer

Application Layer

System state 

Offline

Synchronisation

Preparation

Operation

- No communication

- Acyclic communication  active
- IO Data not val id
- Alarm Mechanism running

- Acyclic communication  active
- IO Data val id
- Alarm Mechanism running

- Acyclic communication
- IO Data val id
- Tasks synchronised
- Control ler and  DO (Drive Object) 
   l i fe sign  synchronised
- Alarm Mechanism running

Characteristics

abort / error

abort / error

abort / error

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-1 : 201 5  © I EC 201 5  – 21 5  –  

 

Les  états  Préparation  et Synchron isation  corresponden t à  l 'é tat générique  communication 
limitée  et  non synchronisé .  L 'état "Fonctionnement"  correspond  à  l 'état fonctionnement normal  
et  synchronisé  d e  l ' i n terface  PDS  générique,  comme cela  est représenté  à  l a  F igure  C. 5.   

C.3.3.2  Données  E/S  

L' ind ication  des  états  de  l 'é lémen t fonctionnel  Communication  dans  l es  données  E/S  est 
spéci fique  au  profi l  de  commun ication .  

C.3.3.3  États  

Le  nombre  de  sous-états  et l a  m ise  en  œuvre  son t spéci fiques  au  profi l  de  communication .   

C.3.3.4  Paramètres  

Le nombre  et l a  s ign i fication  des  paramètres  de  l 'é lémen t fonctionnel  Communication  sont  
spéci fiques  au  profi l  de  communication .   

C.3.4  FE  Disposi ti f d ’ entraînement  de  base  

C.3.4. 1  Général i tés  

Le profi l  PROFIdrive  re lati f à  l a  technolog ie  d 'entraînement défin i t  des  d iagrammes  d 'états  
commandés  par l e  mot de  commande  provenant du  d ispos i ti f de  contrôle.  Ces  d iagrammes 
d 'états  son t p lus  complexes  que  le  d iagramme d 'états  spéci fié  dans  la  présente  norme.  

C.3.4.2  Données  E/S  

Les  d iagrammes  d 'états  d 'en traînement sont commandés  au  moyen  des  mots  de  commande.  
Les  mots  d 'état reflètent l 'état réel  du  d isposi ti f d 'en traînement.  

Dans  l e  Tableau  C. 6  et  l e  Tableau  C. 7,  seu ls  l es  b i ts  u ti l i sés  pour commander les  états  
défin is  dans  l a  présente  norme sont  énumérés.  

Tableau  C .6  – Valeurs  d 'état de  l 'élément fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s   Référence  

En  fonctionnement  Fonctionnement  acti vé  

/  Fonctionnement  désacti vé  

Mot d 'état  1 ,  B i t  2  Voi r I EC 61 800-7-203  

 

Tableau  C .7  – Valeurs  de  commande de  l 'élément fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

Nom  Nom  de  profi l  Détai l s   Référence  

Fonctionnement  Acti ver l e  fonctionnement  

/  Désacti ver l e  fonctionnement  

Mot d e  commande  1 ,  
B i t  3  

Voi r I EC 61 800-7-203  

NOTE  Les  i n formations  d 'état  supplémentai res  son t  éga lement transférées  dans  l e  mot d 'état.  Le  d i agramme 
d ’états  défi n i t  l a  façon  dont  l es  b i ts  correspondants  son t  trai tés .  

 

Le  con trôleur ne  peu t commander le  PDS  que  s i  l es  cond i ti ons  su ivan tes  son t rempl ies .  

1 )  L'état  de  l 'é l ément fonctionnel  Communication  est  l 'état communication normale .   
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2)  Le  PDS i nd ique  "Commande Sol l ici tée"  dans  l e  mot d 'état à  l ' i n tention  du  con trôleur.  Ceci  
se  produ i t u n iquement s i  le  paramètre  associé  permet l a  commande  à  d i stance  du  PDS 
par l ' i n terface  de  commun ication .  

3)  Le  con trôleur envoie  l a  commande "Commande par PLC"  au  PDS afi n  d ' i nd iquer qu ' i l  est  
prêt à  prendre  en  charge  cette  fonction  et que  ses  données  ES  sont val i des.   

4)  Le  contrôleur envoie  l a  commande "M ise  sous  tens ion"  ( "On")  pour mettre  l e  PDS sous  
tens ion .  

5)  Le  PDS  ind ique  "Prêt à  fonctionner"  dans  l e  mot d 'état  à  l ' i n ten tion  du  con trôleur.  

Ces  états  son t i nd iqués  par les  valeurs  énumérées  dans  le  Tableau  C.8  et commandés  
comme cela  est  décri t  dans  l e  Tableau  C. 9.   

Tableau  C .8  – Valeurs  d 'état pour l 'é lément fonctionnel   
Disposi ti f d 'entraînement de  base  facu ltati f  

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls   Référence  

Commande  à  
d i stance  

Commande  sol l i ci tée  

/  Pas  de  commande  sol l i ci tée  

Mot  d 'état  1 ,  B i t  9  Voi r I EC 61 800-7-203  

 

Tableau  C.9  – Valeurs  de  commande pour l 'élément fonctionnel   
Disposi ti f d 'entraînement de  base  facu ltati f  

Nom  Nom  de  profi l  Détai ls   Référence  

A d i stance  à  d i stance  par PLC  Mot  d e  commande  1 ,  B i t  1 0  Voi r I EC 61 800-7-203  

Locale  Pas  de  commande  par PLC  Mot  d e  commande  1 ,  B i t  1 0  Voi r I EC 61 800-7-203  

NOTE  Dans  l 'état  "Commande  l ocale" ,  l e  con trô leu r est  tou jours  capable  de  superviser l ' état  de  l ' é l ément  
fonctionnel  D i sposi ti f d 'en traînement  de  base  du  PDS  su r l e  réseau .   

 

C.3.4.3  États  

Le  d iagramme d 'états  général  est  défi n i  dans  l ' I EC 61 800-7-203.  Le  d iagramme d 'états  décri t  
l a  séquence de  commande poten tie l le  du  d ispos i ti f d 'entraînement.  Chaque état représente  
un  comportement spécia l .  L 'état déterm ine  également l es  commandes  acceptées .  Les  états  
peuven t être  mod i fiés  à  l 'a ide  des  mots  de  commande  et/ou  se lon  des  événements  i n ternes.  

Dans  l e  d iagramme d 'états  général  PROFI drive,  l 'état  en fonctionnement  g énérique  est l 'état  
Fonctionnement,  et  l 'état non en fonctionnement  générique  comprend  les  sous-états  (M ise  
sous  tens ion  annu lée,  Prêt  pour m ise  sous  tens ion ,  M is  sous  tension).  

C.3.4.4  Paramètres  

Les  paramètres  "Sélection  de  messages"  et "Mode  de  fonctionnement"  montrent l e  codage du  
mode d ' i n terface  associé  à  l a  "classe  d 'appl ication ".  Dans  l e  profi l  PROFI drive,  l e  mode  
d 'appl ication  est d i visé  en  d i fféren tes  Classes  d 'Appl ications  et d i fféren ts  types  de  messages.  
Ceci  spéci fi e  l a  s ign i fication  exacte  des  mots  de  commande  et d 'état,  et du  d iagramme d 'états  
u ti l i sé  (voi r Tableau  C. 1 0).  
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Tableau  C .1 0  – Paramètres  de  commande de  d isposi ti f  

Nom  Nom  de  profi l  Référence  Détai l s  

Commande  de  mode  Sélection  de  messages  

Mode  de  fonctionnement  

Paramètre  922  

Paramètre  930  

Voi r I EC 61 800-7-203  

État  de  mode  Sélection  de  messages  

Mode  de  fonctionnement  

Paramètre  922  

Paramètre  930  

Voi r I EC 61 800-7-203  

 

C.3.5  FE  Fonctions  d 'appl ication  facu ltatives  

C.3.5. 1  Général i tés  

Le profi l  PROFIdrive  comporte  l a  poss ib i l i té  d ' i n tégrer une  in terface  de  retour en  posi tion  
dans  l e  d isposi ti f d 'en traînement.  I l  s 'ag i t d 'une  i n terface  défin ie  en tre  l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement et un  con trôle  de  n i veau  supérieur.  L' i n terface  offre  l a  poss ibi l i té  au  d ispos i ti f 
de  commande d 'obten i r des  i n formations  concernan t l e  retour en  pos i tion  par l ' i n terface  de  
communication ,  ces  i n formations  provenant des  capteurs  connectés  au  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  La  fonctionnal i té  décri te  dans  l ' i n terface  de  retour en  pos i ti on  est  m ise  en  
œuvre  dans  l e  d ispos i ti f d 'en traînement,  et  non  dans  le  capteur l u i -même.  

C.3.5.2  Données  E/S  

Des  mots  d 'état et de  commande de  capteur spéciaux son t défin is  dans  l ' I EC  61 800-7-203  
pour commander et superviser ce  capteur de  retour en  pos i ti on .  Les  combina isons  proposées  
de  retours  de  capteur et de  modes  d 'appl ication  son t énumérées  dans  l es  messages  
préconfigurés.   

C.3.5.3  Paramètres  

Le paramètre  comportan t le  numéro 979  et p lus ieurs  i ndex permet de  spéci fi er l e  nombre  et l e  
comportement exact des  capteurs  de  retour en  pos i ti on ,  a ins i  q ue  l e  comportement exact de  
l ' i n terface  de  retour en  pos i ti on .  Les  défin i tions  exactes  son t données  dans  
l ' I EC  61 800-7-203.  

C.4 Modes  d 'appl ication  

C.4. 1  Général i tés  

Le profi l  PROFI drive  spéci fie  deux modes  de  base  appelés  modes  de  fonctionnement et  
défin i t  l es  d iagrammes d 'états  associés.  

L'u ti l i sation  des  messages  préconfigurés  et l a  possib i l i té  d 'u ti l i ser des  messages  l i brement 
configurables  permetten t  de  spéci fi er d 'au tres  modes  d 'appl ication ,  comme cela  est décri t  
dans  le  Tableau  C. 1 1 .  Une  série  de  s ignaux est défin ie  pour configu rer l es  données  ES  
facu l tati ves  (valeurs  de  poin t de  cons igne,  va leurs  i nstantanées) .  
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Tableau  C .1 1  – Modes  d 'appl ication  pris  en  charge  

Mode d 'appl ication  spéci fi é  
dans  l ' IEC  61 800-7  

Terminolog ie  de  profi l  PROFIdrive  équ ivalen te  

Couple  prédéfi n i  Asservissement  de  couple  (AC  1 )  (message  l i brement  confi gu rab le)  

Asservissement de  couple  Asservissement  de  couple  (AC  1 )  (message  l i brement confi gu rab le)  

Asservissement de  couple  
avec retour en  vi tesse  

Asservissement  de  couple  (AC  1 )  (message  l i brement  confi gu rab le)  

Vi tesse  prédéfin ie  Mode  de  commande  de  vi tesse  (AC 1 )  (message  l i brement  confi gu rable)  

Commande  de  vi tesse  Mode  de  commande  de  vi tesse  (AC 1 )  (message  préconfi gu ré  1  /  2)  

Mode  de  technolog ie  de  processus  (AC 1 )  (message  préconfi guré  20)  

Commande  de  vi tesse  avec 
retour en  pos i ti on  

Mode  de  commande  de  vi tesse  avec u n  ou  deux capteu rs  (AC  4)  (message  
préconfiguré  3  /  4  /  5  /  6)  

Posi ti on  prédéfin i e  Mode  de  posi ti onnement avec commandes  de  mouvement  (AC 3)  (message  
préconfiguré  7  /  9)  

Asservissement de  posi ti on  Asservissement  de  pos i ti on  avec i n terface  de  poi n t  de  consi gne  de  pos i ti on  (AC 
5)  (message  préconfiguré  8)  

 

C.4.2  Asservissement de  couple  

Aucun  asservissement de  couple  de  mode expl ici te  n 'est défi n i  dans  l e  profi l  PROFI drive.  I l  
est  tou jours  possib le  d 'u ti l i ser des  messages  l i brement configurables.  

C.4.3  Commande  de  vi tesse  

Dans  l e  mode  de  commande de  vi tesse,  l e  profi l  PROFI drive  peut prendre  en  charge  un  
s imple  ensemble  de  données  ES  avec ou  sans  capteurs  (voi r Tableau  C. 1 2).  

Tableau  C .1 2  – Données  E/S  pour l e  mode  de  vi tesse  de  profi l  

Données  E/S  spéci fiées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  PROFIdrive  équ ivalen te  

Commande  Mot d e  commande  1  (STW1 )  

Mot d e  commande  2  (STW2)  facu l tati f 

É tat  Mot d 'état  1  (ZSW1 )  

Mot d 'état  2  (ZSW2)  facu l tati f 

Vi tesse  de  poi n t  de  consigne  Poin t  de  consigne  A de  vi tesse  (NSOLL_A,  s i gned1 6)  ou  

Poin t  de  consigne  B  de  vi tesse  (NSOLL_B,  s i gned32)   

Vi tesse  réel l e  Valeu r i nstantanée  A de  vi tesse  (N I ST_A,  s i gned 1 6)  ou  

Valeu r i nstantanée  B  de  vi tesse  (N I ST_B,  s i gned32)  

 

Pour l e  mode  de  commande de  vi tesse  avec retour en  pos i ti on ,  un  message préconfiguré  
spécia l  avec un  ou  p lus ieurs  retours  de  capteur est défin i  (voi r Tableau  C. 1 3).   
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Tableau  C .1 3  – Données  E/S  pour l e  mode  de  commande  
de  vi tesse  de  profi l  avec retour en  posi tion  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  PROFIdrive  équ ivalen te  

Commande  Mot  d e  commande  1  (STW1 )  

Mot  d e  commande  2  (STW2)  

Mot  d e  commande  du  capteur 1  (G1 _STW) 

Mot  d e  commande  du  capteur 2  (G2_STW)  a   

Mot  d e  commande  du  capteur 3  (G3_STW)  a  

É tat  Mot d 'état  1  (ZSW1 )  

Mot d 'état  2  (ZSW2)  

Mot d 'état  d u  capteur 1  (G1 _ZSW) 

Mot d 'état  d u  capteur 2  (G2_ZSW) a  

Mot  d 'état  d u  capteur 3  (G3_ZSW) a  

Vi tesse  de  poi n t  de  cons igne  Poin t  de  cons igne  B  de  vi tesse  (NSOLL_B,  s i gned32)  

Vi tesse  réel l e  Valeu r i nstan tanée  B  de  vi tesse  (N IST_B,  s i gned32)  

Pos i ti on  réel l e  Valeu r i nstan tanée  de  posi ti on  du  capteur 1  (G1 _XIST)   

Valeu r i nstan tanée  de  posi ti on  du  capteur 2  (G2_XIST)  a  

Va leu r i nstan tanée  de  pos i ti on  du  capteur 3  (G3_XIST)  a  

a   Le  d euxième  et  l e  troi s ième  capteu rs  sont  facu l tati fs .  

 

Pour des  m ises  en  œuvre  spécia les  dans  les  appl ications  de  commande de  processus,  un  
retour de  couple  supplémentaire  est également défin i  dans  l es  messages  préconfigurés  (voir 
Tableau  C. 1 4) .  

Tableau  C .1 4 – Données  E/S  pour l e  mode  de  commande  
de  vi tesse  de  profi l  (technologie  de  processus)  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  PROFIdrive  équ ivalen te  

Commande  Mot  d e  commande  1  (STW1 )  

État  Mot  d 'état  1  (ZSW1 )  

Vi tesse  de  poi n t  de  consigne  Poin t  de  consigne  A de  vi tesse  (NSOLL_A,  s i gned1 6)  

Vi tesse  réel l e  Valeu r i nstantanée  A de  vi tesse  (N IST_A,  s i gned 1 6)  

Couple  rée l  Valeu r i nstantanée  de  couple  (MIST_GLATT)  

Valeu r i nstantanée  Cou ran t de  sorti e  ( I AI ST_GLATT)  

Pu issance  acti ve  (PI ST_GLATT)  

É tat  du  d i sposi ti f d 'en traînement/mot  de  défau t  (MELD_NAMUR)   

 

Des  messages  préconfigurés  spéciaux son t défi n i s  pour l a  commande  de  vi tesse  avancée.  

C.4.4  Asservissement de  position  

Pour le  mode  de  pos i ti on  prédéfin ie ,  l e  choix  de  l ' index de  posi tion  est  défin i  dans  un  
message préconfiguré.  Dans  ce  cas,  l 'arch ivage  et l e  format du  b loc traversan t sont  
spéci fiques  au  d ispos i ti f (voir Tableau  C. 1 5).   
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Tableau  C .1 5  – Données  E/S  pour l e  profi l  de  position  prédéfin ie   

Données  E/S  spéci fiées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  PROFIdrive  équ ivalen te  

Commande  Mot  d e  commande  1  (STW1 )  

État  Mot  d 'état  1  (ZSW1 )  

I ndex de  posi ti on  de  poi n t  de  consigne  Choi x d u  b l oc traversan t (SATZANW) 

I ndex de  posi ti on  réel l e  B loc traversan t réel  (AKTSATZ)   

 

Dans  le  mode d 'asservissement de  pos i tion ,  un  message préconfiguré  spécia l  avec un  retour 
de  capteur est défi n i  (voi r Tableau  C. 1 6) .  

Tableau  C .1 6  – Données  E/S  pour l e  mode  de  position  de  profi l  

Données  E/S  spéci fi ées  dans  l ' IEC  61 800-7  Terminolog ie  de  profi l  PROFIdrive  équ ivalen te  

Commande  Mot de  commande  1  (STW1 )  

Mot de  commande  2  (STW2)  

État  Mot d 'état  1  (ZSW1 )  

Mot d 'état  2  (ZSW2)  

Posi ti on  de  poi n t  de  cons igne  Valeu r A de  poin t  d e  consigne  de  posi ti on  (XSOLL_A,  s i gned32)   

Posi ti on  réel l e  Valeu r i nstan tanée  A de  pos i ti on  (XI ST_A,  s i gned32)  

 

C.5 Extensions  spécifiques  au  profi l  

Le  profi l  PROFI drive  prend  en  charge  l es  fonctions  supplémentai res  su ivan tes:  

– mu l tiaxe  dans  un  d isposi ti f 

– échange  de  données  cycl i ques  entre  l es  d ispos i ti fs  P  (communication  pai r à  pai r) .  
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Annexe D  
(normative)  

 
Correspondance avec le  profi l  SERCOS 

D.1  Présentation  générale  

La présente  annexe décri t  l a  m ise  en  correspondance du  profi l  SERCOS pour les  d ispos i ti fs  
d 'en traînement et l es  d i spos i ti fs  de  commande de  mouvement avec l ' i n terface  générique  
d 'en traînement é lectri que  de  pu issance  (PDS).  

Les  termes  et défin i tions  du  profi l  SERCOS sont  m is  en  correspondance  avec les  termes  de  
l ' I EC  61 800-7-1 ,  comme cela  est spéci fié  dans  l e  Tableau  D. 1 .  

Tableau  D.1  – Termes  spécifiques  au  profi l  

Terme de  l ' IEC  61 800-7  Terme SERCOS  Référence  

Données  E/S  données  cycl i ques  Voi r I EC 61 800-7-204  a  

Commande  mot  de  commande  Voi r I EC 61 800-7-204  

Poin t  de  consigne  val eu r de  commande  Voi r I EC 61 800-7-204  

É tat  mot  d 'état  Voi r I EC 61 800-7-204  

Valeu r i nstantanée  val eu r de  réacti on  Voi r I EC 61 800-7-204  

a  Les  données  E/S  consti tuent  l a  parti e  des  messages  SERCOS  don t l a  s i gn i fi cation  ne  change  pas  l orsque  
l ' i n terface  est  acti ve.  La  pl upart  des  données  cycl i ques  SERCOS  sont  d es  données  E/S  te l l es  que  défi n ies  
dans  l ' I EC 61 800-7-1 ,  mais  i l  est  égal ement possib le  de  transmettre  l es  paramètres  de  d i sposi ti f su r une  
base  de  temps  occasionnel l e .  

 

D.2  Correspondance de  l 'archi tecture générale  

D.2. 1  Structure  typique des  systèmes d 'automatisation  

La F igure  D. 1  présente  des  exemples  d ' i n terface  PDS.  Le  système peu t comporter une  ou  
p lus ieurs  i n terfaces  de  d ispos i ti fs  de  commande  selon  l a  configuration .  Chaque  i n terface  de  
d ispos i ti f de  commande  doi t tra i ter un  seu l  réseau  sur l a  couche  physique,  a i ns i  que  dans  les  
couches  de  protocole  supérieures.  
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•  s tation  E/S  – poin t de  connexion  des  capteurs  et actionneurs  gérés  par l 'un i té  de  
commande.   

Dans  certa ines  appl ications,  un  PDS peut commun iquer d i rectement avec un  au tre  PDS pour 
assurer une  coord ination  de  mouvement appropriée.  Cette  opération  est appelée  
communication  croisée  et peut être  prévue  par l e  profi l  SERCOS,  b ien  qu 'e l le  ne  relève  pas  
du  domaine  d 'appl ication  de  l a  présen te  norme.  

SERCOS fourn i t  un  g rand  nombre  de  données  et  de  commandes  de  procédure  qu i  peuvent 
être  u ti l i sées  pour l e  fonctionnement des  mach ines.  Tou tes  l es  données,  commandes  de  
procédure  et tou tes  l es  in formations  supplémentai res  son t résumées  dans  des  b locs  de  
données,  don t chacun  con tien t un  numéro d ' identi fication  ( IDN),  un  nom,  des  attribu ts,  des  
un i tés,  des  va leurs  d ’en trée  m in imale  et maximale,  a ins i  que  l es  données  e l les-mêmes.  

SERCOS exige  une  synchron isation  l ors  de  l a  transm iss ion  de  données  cycl iques.  Le  cycle  
de  fonctionnement du  maître  doi t être  synchron isé  avec le  cycle  de  commun ication ,  et avec l e  
cycle  de  fonctionnement des  d isposi ti fs  esclaves.  Ains i  l es  pu lsations  en tre  l es  cycles  
i nd ividuels  sont évi tées  et l es  déla is  d 'atten te  à  un  n i veau  m in imum  sont rédu i ts .  Les  s ignaux 
de  sortie  esclaves  doiven t deven i r acti fs  et  l es  s i gnaux d 'en trée  esclaves  doiven t être  
échanti l lonnés  s imu l tanément dans  tous  l es  d isposi ti fs.  

D.2.2  Structure  du  PDS  logique  

La structu re  typique  du  système d 'automatisation  et l a  structure  du  PDS  log ique  données  à  
l 'Article  4  s 'appl iquent à  l a  présente  annexe.  Les  d ispos i ti fs  PDS conformes  au  profi l  de  
d ispos i ti f SERCOS son t commandés  par le  d isposi ti f de  commande ou  par d 'au tres  d ispos i ti fs  
PDS  selon  l es  méthodes  su ivantes .  

•  Les  données  E/S  doivent  être  transm ises  de  man ière  cycl i que  dans  un  canal  appelé  canal  
en  temps  réel  (RTC).  Les  i n formations  transm ises  doivent être  chois ies  une  seu le  fois  l ors  
de  l ' i n i tia l i sation  du  système,  se lon  la  configuration  et  le  mode de  fonctionnement.  

•  Les  i n formations  de  commande  de  d ispos i ti f e t d 'état  strictement spéci fiées  doivent être  
transm ises  avec l es  données  E/S  dans  l e  canal  RTC.   

•  Les  paramètres  de  d isposi ti f qu i  sont transm is  sur une  base  temporel l e  occasionnel le  son t 
transm is  dans  une  voie  appelée  canal  de  service  (SVC)  qu i  do i t  fa i re  partie  i n tégrante  du  
canal  RTC.  De  p l us,  ces  paramètres  de  d isposi ti f peuvent également être  transm is  dans  l e  
cadre  du  canal  de  commun ication  un i fi ée  (UCC  – Un i fi ed  Communication  Channel )  au  
moyen  de  l a  communication  I P.  Cette  transm ission  doi t se  produ i re  de  man ière  à  ne  pas  
affecter l a  transm ission  des  données  E/S  cycl i ques  et à  ce  que  tous  les  PDS d isposent de  
façon  permanente  de  l a  même quan ti té  de  données.  

Tous  l es  paramètres  de  communication  et d 'appl ication  son t énumérés  dans  l e  d ictionnai re  
IDN  du  d isposi ti f SERCOS.  Ce  d ictionnai re  est u ti l i sé  à  l a  fo is  pour l e  choix des  données  E/S  
transm ises  de  façon  cycl i que,  et pour l ' i n terfaçage des  paramètres  de  d isposi ti f dans  l e  canal  
de  service.  

D.2.3  Cas  d 'appl ication  du  PDS  

D.2.3. 1  Général i tés  

I l  doi t  être  poss ib le  de  configurer l e  PDS en  fonctionnement normal ,  a ins i  que  l ors  de  
l ' i n i tia l isation  au tomatique  du  système.   

D.2.3.2  Cas  d 'appl ication:  Ingén ierie  

I l  d oi t  être  exécuté  en  u ti l i san t l e  canal  de  service  (SVC)  ou  le  canal  de  communication  
un i fiée  (UCC).  
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D.2.3.3  Cas  d 'appl ication:  Fonctions  de  commande  

I l  doi t  être  exécuté  en  u ti l i san t l e  canal  de  service  (SVC)  et le  canal  en  temps  réel  (TRC).  Lors  
de  l ' i n i ti al isation ,  l e  d isposi ti f de  commande  la isse  au tomatiquement l e  système complet se  
soumettre  à  une  séquence de  phases  de  commun ication  (CP).  Tan t que  la  dern ière  phase  
(CP4)  n 'a  pas  été  atte in te,  l es  modes  de  fonctionnement PDS son t d ispon ibles  partie l l ement 
(voi r Article  D .3) .  

D.3  Éléments  fonctionnels  

D.3. 1  FE  Identi fication  de  d ispositi f 

D.3. 1 . 1  Général i tés  

Outre  les  paramètres  défin is  au  5. 1 ,  l e  profi l  SERCOS défin i t  un  nombre  pl us  grand  de  
paramètres  d ' identi fication  déd iés  au  d isposi ti f d 'entraînement et au  moteur.  Ces  paramètres  
d ' identi fication  sont d ispon ib les  en  appelan t l ' I DN  correspondant au  moyen  de  l e  canal  de  
service  (SVC).  

D.3. 1 .2  Paramètres  

Le  Tableau  D . 2  énumère  l es  paramètres  d ' i den ti fication  de  d isposi ti f.  

Tableau  D.2  – Paramètres  d ' identi fication  de  d isposi ti f 

Nom  Nom  de  profi l  Référence  Détai l s  

I D  du  profi l   I den ti fi cati on  de  profi l  I DN  S-0-0449  Voi r I EC 61 800-7-204  

I D  du  constructeu r Nom  du  fou rn i sseu r 

Code  fou rn i sseur 

I DN  S-0-0438  

I DN  S-0-0439  

Voi r I EC 61 800-7-204  

I D  du  produ i t  Type  de  con trô leu r 

Type  de  moteu r 

I DN  S-0-01 40  

I DN  S-0-01 41  

Voi r I EC 61 800-7-204  

Numéro  de  séri e  Numéro  de  séri e  d u  
d i spos i ti f de  commande  

Numéro  de  séri e  d e  
l ’ étage  de  pu i ssance  

Numéro  de  séri e  d u  
moteur 

I DN  S-0-0432  

I DN  S-0-0433  

I DN  S-0-0434  

Voi r I EC 61 800-7-204  

Révis ion  du  matéri el  Vers ion  du  matéri e l   I DN  S-0-0031  Voi r I EC 61 800-7-204  

Révis ion  du  l og icie l  Vers ion  du  constructeu r I DN  S-0-0030  Voi r I EC 61 800-7-204  

 

D.3.2  FE  Commande  de  d ispositi f 

D.3.2. 1  Général i tés  

Dans  l e  canal  en  temps  réel ,  j uste  avant l a  transm ission  aux PDS des  données  re lati ves  au  
d isposi ti f de  commande  ou  avant l e  renvoi  des  données  PDS au  d isposi ti f de  commande,  
quelques  b i ts  d ' i n formation  doiven t être  transm is  pour l 'échange d ' i n formations  de  commande,  
d 'état et d 'erreur.  Ceci  doi t  se  produ ire  à  chaque cycle  de  sorte  qu 'aucun  temps  de  
communication  supplémentai re  ne  soi t  nécessai re.  

L'obten tion  d ' i n formations  de  défau t p lus  déta i l l ées  et l a  ré in i ti al isation  su i te  à  un  défau t 
doivent être  réal isées  au  moyen  du  canal  de  service  (SVC)  et  de  l ' I DN  approprié.  

Ains i ,  se lon  l 'appl ication ,  l e  d isposi ti f de  commande peut réag i r à  un  défau t PDS sans  affecter 
de  quelque  man ière  que  ce  soi t l ’ exacti tude  de  synchron isation ,  et  i n terrompre  l e  
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fonctionnement de  l 'ensemble  de  l a  mach ine  ou  l a  partie  de  la  mach ine  affectée  par l e  PDS  
défectueux.  

D.3.2.2  Données  E/S  

Le  Tableau  D . 3  présente  l es  d i fféren ts  i nd icateurs  d 'erreurs  que  le  profi l  SERCOS doi t  mettre  
à  d isposi tion ,  a i ns i  que  les  IDN  qu i  permettent d 'obten i r l es  i n formations  détai l l ées  
correspondantes  et  de  ré in i tia l i ser l a  s i tuation  de  défau t.  

Tableau  D.3  – Valeurs  d 'état pour l 'élément   
fonctionnel  Commande de  d isposi ti f 

Nom  Nom  de  profi l  Référence  Détai l s  

Défectueux Erreur d 'arrêt  du  d i spos i ti f 
d 'en traînement 

C1 D  

1  b i t  dans  l e  mot  d 'état  du  
PDS  

VRAI  (TRUE)  =  Défau t  
présent  

FAUX (FALSE)  =  Pas  de  
défau t  

Averti ssement  Averti ssement  d 'arrêt  du  
d i spos i ti f d 'en traînement  

C2D  

1  b i t  dans  l e  mot  d 'état  du  
PDS  

VRAI  (TRUE)  =  Nouveau  
changement  

FAUX (FALSE)  =  
Changement acqu i tté  

I nd icateur d 'état  d e  
fonctionnement du  
d i spos i ti f d 'en traînement   

C3D  

1  b i t  dans  l e  mot  d 'état  du  
PDS  

VRAI  (TRUE)  =  Nouveau  
changement  

FAUX (FALSE)  =  
Changement  acqu i tté  

Erreur dans  l e  canal  de  
service  

1  b i t  dans  l e  mot  d 'état  du  
PDS  

VRAI  (TRUE)  =  Défaut  
présent  

FAUX (FALSE)  =  Pas  de  
défau t  

 

Le Tableau  D . 4  présente  le  mécan isme de  ré in i ti a l i sation  d 'un  défau t PDS.  La  réin i tia l i sation  
des  avertissements  PDS  et des  i nd icateurs  d 'état de  fonctionnement doi t  être  au tomatique  
tout  en  l i sant les  I DN  correspondants ,  comme cela  est  décri t  dans  l e  Tableau  D . 5.  

Tableau  D.4  – Valeurs  de  commande pour l 'élément  
fonctionnel  Commande de  d isposi ti f 

Nom  Nom  de  profi l  Référence  Détai ls  

Remise  à  zéro  d u  défau t  Réin i ti a l i sati on  C1 D  I DN  S-0-0099  Acqu i ttement par l a  défi n i ti on  
d 'un  b i t  dans  l e  mot  d 'état  PDS   

 

D.3.2.3  États  

Le d iagramme d 'états  de  défaut SERCOS est équ ivalent au  d iagramme d 'états  de  FE  
Commande de  d isposi ti f se lon  5 . 2. 3,  tand is  que  l e  terme "S i tuation  d 'erreur"  se  substi tue  au  
terme défectueux.  

La  réaction  au  défau t dans  l e  profi l  SERCOS est  spéci fique  au  défaut  et  peu t être  spéci fi que  
à  l 'appl ication .  Après  acqu i ttement et  suppression  défin i ti ve  effective  du  défaut,  l es  
i n formations  concernant l e  défau t d isparaissen t.  

Les  d iagrammes  d 'états  d 'avertissement et  de  fonctionnement SERCOS sont s im i la i res  au  
d iagramme d 'états  de  défaut,  tand is  que  l a  réin i ti a l i sation  se  produ i t au tomatiquement dès  
que  l e  d ispos i ti f de  commande l i t  l es  déta i l s  d 'avertissement en  u ti l i sant  l ' IDN  approprié  d u  
canal  de  service  (SVC).  
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D.3.2.4  Paramètres  

Le  canal  de  service  (SVC)  doi t rendre  accessib les  l es  détai ls  supplémentai res  portan t sur 
l 'orig i ne  d 'un  défau t,  en  u ti l i san t l ' I DN  approprié,  mentionné  dans  l e  Tableau  D. 5.  

Tableau  D.5  – Paramètres  pour l 'é lément fonctionnel  Commande de  d ispositi f 

Nom  Nom  de  profi l  Référence  Détai l s  

Défaut  Erreur d 'arrêt  du  d i spos i ti f 
d 'en traînement  

C1 D  

I DN  S-0-001 1  La  l ectu re  de  l ' I DN  fou rn i t  
des  i n formations  déta i l l ées  

Averti ssement  Averti ssement  d 'arrêt  du  
d i spos i ti f d 'en traînement  

C2D  

I DN  S-0-001 2  La  l ectu re  de  l ' I DN  
en traîne  une  
ré i n i ti a l i sati on  et  fourn i t  
des  i n formations  déta i l l ées  

I nd icateur d 'état  d e  
fonctionnement du  
d i spos i ti f d 'en traînement  

C3D  

I DN  S-0-001 3  La  l ectu re  de  l ' I DN  
en traîne  une  
ré i n i ti a l i sati on  et  fourn i t  
des  i n formations  déta i l l ées  

Descripti on  commune  Numéro  de  d i agnosti c  I DN  S-0-0390  Spéci fi que  au  constructeur 

Diagnosti c  I DN  S-0-0095   

 

D.3.3  FE  Communication  

D.3.3. 1  Général i tés  

La communication  SERCOS doi t  i nclu re  l a  transm ission  d 'un  message  de  synchron isation  
en tre  l e  d ispos i ti f de  commande  et tous  l es  PDS.  Ce  message  ne  doi t  pas  être  un  message  
spéci fique  et peu t fa i re  partie  i n tégran te  d 'un  message de  transm ission  de  données.  I l  doi t  
être  transm is  une  fo is  au  début  de  chaque cycle  de  commun ication .  

Ces  i n formations  de  synchron isation  permettent  de  déclencher toutes  l es  m inu teries  i n ternes  
PDS  connectées,  de  sorte  qu 'e l les  soient capables  de  fonctionner de  man ière  synchrone,  
comme cela  est  décri t  à  l a  fin  de  D . 2 . 1 .   

La  durée  de  cycle  de  communication  SERCOS doi t ê tre  défin ie  comme équ ivalant à  des  
mu l tip les  et  des  sous-mu l ti p les  de  250  µs,  tand is  que:  

– durée  de  cycle  =  n  ×  250  µs  (n  est  un  entier compris  entre  1  et 260)  

– durée  de  cycle  =  250  µs  /  2n  (n  est  a lors  un  entier égal  à  1 ,  2  ou  p lus)  

Cela  s ign i fie  que  la  du rée  de  cycle  peu t être  chois ie  en tre  31 , 25  µs  et 65  ms,  selon  
l 'appl ication .  E l le  peu t être  p lus  courte,  mais  ne  doi t  pas  être  p lus  longue.  

Le  message de  synchron isation  doi t être  transm is  par l e  d ispos i ti f de  commande  et doi t  être  
tra i té  par l 'é l ément fonctionnel  Commun ication  du  PDS  avec une  i nstabi l i té ,  dont  i l  convien t 
qu 'e l l e  ne  dépasse  pas  une  valeur maximale,  comme le  spéci fi e  l a  m ise  en  correspondance 
avec les  profi ls  de  commun ication  (voi r I EC  61 800-7-304).   

Le  rôle  essentie l  de  cette  procédure  consiste  à  mesurer tous  l es  retards  de  communication  et  
à  rég ler tou tes  l es  horloges  i n ternes  PDS  à  des  fi ns  de  synchron isation .   

Dès  le  début de  l ' i n i ti a l isation  et j usqu 'à  son  achèvement,  l 'é l ément fonctionnel  
Commun ication  doi t  verrou i l l er l 'é lément fonctionnel  D isposi ti f d 'en traînement de  base  sur 
l 'état  non en fonctionnement.  
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D.3.3.2  Données  E/S  

La communication  SERCOS peut être  en  phase  d ' in i tia l i sation ,  en  phase  d 'exécution  à  l 'état  
normal ,  ou  en  phase  de  non-exécu tion .  À l 'état normal ,  l a  communication  est synchron isée  de  
man ière  au tomatique.  S i  l a  communication  devai t  s ' in terrompre  à  l 'état "Communication  en  
cours  d 'exécu tion ",  e l le  rég lerai t  a l ors  l e  b i t  "erreur de  communication "  sur l e  d iagnostic  
"Défectueux".  Les  données  E/S  pour l 'é l ément fonctionnel  Commun ication  sont combinées  
avec l es  données  E/S  pour l 'é lément fonctionnel  D isposi ti f d 'entraînement de  base.  Les  
valeurs  de  commande  appl icables  à  l 'é lément fonctionnel  Commun ication  re lèvent de  
l ' i n i tia l i sation  du  système,  qu i  est spéci fi que  au  profi l  de  commun ication .  

D.3.3.3  États  

Spéci fi que  au  profi l  de  communication .  

D.3.3.4  Paramètres  

Spéci fi que  au  profi l  de  communication .  

D.3.4  FE  Disposi ti f d ’ entraînement  de  base  

D.3.4. 1  Général i tés  

Le profi l  SERCOS défin i t  un  d iagramme d 'états  PDS qu i  do i t  être  te l  que  représen té  à  l a  
F igure  D .2 .  L 'un i té  de  commande  le  régu le  à  l 'a i de  du  mot de  commande,  se lon  l e  mot  d 'état  
PDS.  
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Ang lais  Français  

I n i ti a l i zati on  of d ri ve  i n terface  I n terface  I n i ti a l i sati on  de  d i sposi ti f 
d ’ en traînement  

Parameteri zati on  Paramétrage  

Dri ve  ready to  operate  (control  on l y)  D i spos i ti f d ’ en traînement  prêt  à  fonctionner 
(commande  un iquement)  

Con trol  &  power stage  Commande  &  étage  de  pu i ssance  

Clear error Suppress ion  d ’erreu r 

Dri ve  error Erreur de  d i sposi ti f d ’ en traînement  

Free  of torque  Absence  de  coupl e  

Emergency stop  Arrêt  d ’ u rgence  

Dri ve  i n  operation  D i spos i ti f d ’ en traînement en  fonctionnement  

Dri ve  hal t  Arrêt  d u  d i sposi ti f d ’ en traînement  

Function  Fonction  

Referencing  Référencement  

Figure D.2  – Diagramme d 'états  de  l 'élément fonctionnel   
Dispositi f d 'entraînement de  base  

Lors  de  la  séquence d ' in i tia l i sation ,  l 'é lément fonctionnel  Commande  de  d ispos i ti f doi t  
empêcher l 'é l émen t fonctionnel  D isposi ti f d 'en traînement de  base  de  déclencher le  moteur.  

Initial ization  of Drive interface 

Parameterization  

Drive ready to operate  
(control  only)  

Drive ready to operate 
(control  & power stage)  

Drive in  operation  Drive error 

Clear error 
Free of 
torque  

Emergency 
Stop  

Drive Halt 

Referencing  Function  Function  Function  Function  
IEC 
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D.3.4.2  Données  E/S  

Les  valeurs  d 'état sont données  dans  l e  Tableau  D . 6,  et  l es  va leurs  de  commande son t 
données  dans  l e  Tableau  D. 7 .   

Tableau  D.6  – Valeurs  d 'état pour les  éléments  fonctionnels   
Dispositi f d 'entraînement de  base et Communication  

Nom  Nom  de  profi l  Référence  Détai ls  

En  fonctionnement  “Prêt  à  fonctionner”  2  b i ts  dans  l e  mot  d 'état  
PDS  

00  =  PDS  pas  prêt,  
con trôl es  i n ternes  non  
achevés  

01  =  l og ique  PDS  prête  

1 0  =  a l imentation  PDS  
sous  tension  

1 1  =  PDS  prêt  à  
foncti onner 

Mode  de  fonctionnement  rée l  3  b i ts  dans  l e  mot d 'état  
PDS  

000. . .  1 1 1  =  mode  de  
fonctionnement #0  à  #7  

 

Tableau  D.7  – Valeurs  de  commande pour les  éléments  fonctionnels   
Dispositi f d 'entraînement de  base et Communication  

Nom  Nom  de  profi l  Référence  Détai ls  

Fonctionnement  D i sposi ti f d ’ en traînement 
acti vé  

3  b i ts  dans  l e  mot de  
commande  PDS  

Voi r I EC 61 800-7-204  

Mode  de  fonctionnement  3  b i ts  dans  l e  mot de  
commande  PDS  

000. . .  1 1 1  =  mode  de  
fonctionnement #0. . .  7  

 

D.3.4.3  États  

Le  d iagramme d 'états  défin i  de  man ière  détai l l ée  au  7 . 2  de  l ' I EC 61 800-7-204:201 5  décri t  l a  
séquence de  commande  poten tie l l e  de  l 'é l ément fonctionnel  D isposi ti f d 'en traînement de  base  
PDS.  

D.3.4.4  Paramètres  

Le comportement de  l 'é lémen t fonctionnel  D isposi ti f d 'en traînement de  base  peut être  
configuré  au  moyen  de  paramètres  via  l e  canal  de  service  (SVC).  Ces  paramètres  doivent  
être  défin is  se lon  l 'appl ication  s i  l a  boucle  d 'asservissement correspondante  est u ti l i sée  dans  
l es  modes  de  fonctionnement sélectionnés.  De  p lus  amples  in formations  et d 'au tres  
paramètres  son t présen tés  de  man ière  détai l l ée  aux Articles  1 1  et 1 2  de   
l ' I EC  61 800-7-204: 201 5.  

D.3.5  FE  Fonctions  d 'appl ication  facu l tatives   

Un  PDS de  profi l  SERCOS peu t fourn ir des  é léments  fonctionnels  Appl ication  facu l tati fs.  
L'Article  1 1  de  l ' I EC 61 800-7-204: 201 5  décri t  p l us  en  détai l  ces  é léments  fonctionnels .  

D.4 Modes  d 'appl ication  

D.4. 1  Général i tés  

Dans  l e  profi l  SERCOS,  l e  terme "mode de  fonctionnement"  est  u ti l i sé  en  l i eu  et  p l ace  du  
mode  d 'appl ication .  
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I l  permet de  défin i r plus ieurs  modes  de  fonctionnement et  u ne  procédure  de  bascu lement d 'un  
mode à  un  au tre.  Chaque mode de  fonctionnement est  défi n i  en  détai l  g râce  à  l ' I DN  
approprié.  

Le  mode de  fonctionnement PDS est défi n i  par le  mot de  commande,  qu i  est transm is  à  
chaque  cycle  de  commun ication .  Le  mot de  commande permet au  système de  chois i r en tre  un  
mode de  fonctionnement primaire  et j usqu 'à  sept  modes  de  fonctionnement secondaires  au  
maximum.  La  réponse  au  mode  acti f apparaît dans  l e  mot d 'état d u  PDS,  qu i  est également 
transm is  à  chaque  cycle  de  communication .  

Tous  l es  modes  de  fonctionnement son t défin is  de  man ière  i nd ividuel le  dans  des  I DN  
d isti ncts ,  comme cela  est  représenté  au  Tableau  D. 8.  

Tableau  D.8  – IDN  pour les  modes  de  fonctionnement 

Défin i tions  relati ves  à  l ' IDN  pour 
l es  modes  de  fonctionnement 

Description  

S-0-0032  Mode  de  fonctionnement pri ncipal  

S-0-0033  Mode  de  fonctionnement secondai re  1  

S-0-0034  Mode  de  fonctionnement secondai re  2  

S-0-0035  Mode  de  fonctionnement secondai re  3  

S-0-0284  Mode  de  fonctionnement secondai re  4  

S-0-0285  Mode  de  fonctionnement secondai re  5  

S-0-0286  Mode  de  fonctionnement secondai re  6  

S-0-0287  Mode  de  fonctionnement secondai re  7  

S-0-0292  Li ste  des  modes  de  fonctionnement  pri s  en  charge  

 

Les  modes  de  fonctionnement son t présentés  dans  l a  l i s te  su ivante:  

– aucun  mode  de  fonctionnement défin i ;  

– asservissement de  couple;  

– commande  de  vi tesse;  

– asservissement de  posi ti on ;  

– i n terpolation ;  

– pos i tionnement;  

– mode  de  fonctionnement sans  boucles  d 'asservissement.  

NOTE  L'asservissement  d e  pos i ti on ,  l ' i n terpolati on  et  l e  posi ti onnement  peuvent  être  u ti l i sés,  se lon  l a  
confi gu rati on ,  avec:  

– val eu r de  réacti on  1 ,  ou  

– val eu r de  réacti on  2 ,  ou  

– val eu rs  de  réaction  1  et  2  

– avec l ' erreur su i van te,  ou  

– sans  l 'erreur su i vante  (sans  erreur).  

Le profi l  SERCOS défin i t  s ix messages  préconfigurés  d i fféren ts  (voi r Tableau  D . 9  et   
Tableau  D . 1 0)  qu i  peuvent être  u ti l i sés  pour les  modes  de  fonctionnement typiques.  De  p lus,  
un  message  d 'appl ication  (numéro  de  message 7)  peu t être  configuré  par l ' u ti l i sateur.  
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Tableau  D.9  – Modes  d 'appl ication  pris  en  charge  

Mode d 'appl ication  spéci fi é  
dans  l ' IEC  61 800-7  

Terminolog ie  de  profi l  SERCOS  équ ivalen te  

Asservissement  de  couple  Mot  d e  commande    
B i ts  1 5  à  9  =  00xxx xxx,  B i ts  8  à  0  =  0  0000  0001  

Mode  de  fonctionnement  d 'asservissement  de  couple  d ans  l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement,  message  préconfiguré  1  (S -0-0080  dans  l e  MDT)  ou  message  7  

Asservissement  de  couple  
avec retour en  vi tesse  

Message  d 'app l i cation  confi gurable  
(message  7)  

Vi tesse  prédéfin ie  Message  d 'app l i cation  confi gurable  
(message  7)  

Commande  de  vi tesse  Mot  d e  commande    
B i ts  1 5  à  9  =  00xxx xxx,  B i ts  8  à  0  =  0  0000  001 0  

Mode  de  fonctionnement  de  commande  de  vi tesse  dans  l e  d i spos i ti f 
d 'en traînement.  L 'acqu is i ti on  d u  retour en  posi ti on  et  l a  fermeture  de  l a  boucl e  de  
posi ti on  on t  l i eu  dans  l ' u n i té  de  commande,  message  préconfi guré  6  (S -0-0036  
dans  l e  MDT)  ou  message  7.  

Commande  de  vi tesse  avec 
retour en  pos i ti on  

Mode  de  fonctionnement  de  commande  de  vi tesse  dans  l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement.  L 'acqu is i ti on  de  retour en  posi ti on  a  l i eu  dans  l e  d i sposi ti f 
d ’ en traînement.  La  boucle  de  posi ti on  est  fermée dans  l 'u n i té  de  commande,  
message  préconfigu ré  3  (S-0-0036  dans  l e  MDT,  S-0-0051 /53  dans  l 'AT)  ou  
message  7  

Posi ti on  prédéfin i e  Message  d 'app l i cation  confi gurable  
(message  7)  

Asservissement  de  pos i ti on  Mode  de  fonctionnement  d 'asservissement  de  posi ti on  dans  l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement.  L 'acqu is i ti on  de  retour en  posi ti on  a  l i eu  dans  l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement,  a i ns i  q ue  l a  fermeture  de  l a  boucle  d e  posi ti on ,  message  
préconfiguré  4  (S -0-0047  dans  l e  MDT,  S-0-0051 /53  dans  l 'AT)  ou  message  7 .  

 

Tableau  D.1 0  – Modes  d 'appl ication  supplémentai res  

Mode d 'appl ication  
SERCOS  

Détai ls  

Commande  de  vi tesse  avec 
retour en  vi tesse  

Mode  de  fonctionnement  de  commande  de  vi tesse  dans  l e  d i spos i ti f 
d 'en traînement.  L 'acqu is i ti on  d u  retour en  vi tesse  et  l a  fermeture  de  l a  boucle  de  
vi tesse  on t  l i eu  dans  l e  PDS,  S-0-0036  dans  l e  MDT,  S-0-0040  dans  l 'AT 

Asservissement  de  posi ti on  
et  commande  de  vi tesse  
commutables  

Mode  de  fonctionnement  de  commande  de  vi tesse  et  d 'asservissement  de  
posi ti on  dans  l e  PDS.  La  commutation  de  modes  en tre  l a  commande  de  vi tesse  et  
l 'asservissement  de  posi ti on  est  possible,  S -0-0036/S-0-0047  dans  l e  MDT,  S-0-
0040/S-0-0051 /S-0-0053  dans  l 'AT  

Confi gu rab le  par l ' u ti l i sateur Le  message  7  confi gu rabl e  permet de  confi gu rer tou te  combinaison  de  données  
E/S,  d 'au tres  modes  peuvent être  a j ou tés  selon  u ne  base  spéci fi que  au  
fourn i sseur.   

 

D.4.2  Asservissement de  couple  

Les  données  E/S  et  l es  paramètres  de  d ispos i ti f spéci fiques  au  couple  sont  donnés  dans  le  
Tableau  D . 1 1  et l e  Tableau  D. 1 2 .  De  p lus  amples  in formations  et d 'au tres  paramètres  sont 
présentés  de  man ière  déta i l lée  dans  l ' I EC  61 800-7-204.  
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Tableau  D.1 1  – Données  E/S  pour l e  mode  de  couple  de  profi l  

Données  E/S  spéci fiées  dans  l ' IEC  61 800-7-1  Terminolog ie  de  profi l  SERCOS  équ ivalen te  

Commande  Mot  d e  commande  

État  Mot  d ’état  

Couple  de  poin t  d e  cons igne  Valeu r de  commande  de  coupl e  (S-0-0080)  

Valeu r de  commande  de  coupl e  suppl émentai re  (S -0-0081 )  

Couple  rée l  Valeu r de  retour de  couple  (S-0-0084)  

 

D'au tres  modes  d 'appl ication  spéci fiques  au  fourn isseur peuvent être  aj outés.  

Tableau  D.1 2  – Données  de  configuration  pour l 'asservissement  de  couple  

Numéro d ' IDN  SERCOS  Nom  de  l ' IDN  SERCOS  

S-0-0085  Paramètre  de  pol ari té  d e  coupl e   

S-0-0086  Type  de  m ise  à  l 'éche l l e  d es  données  de  coupl e/force   

S-0-0093  Facteur de  m ise  à  l 'échel l e  d es  données  de  
couple/force   

S-0-0094  Exposant  de  m ise  à  l 'échel l e  d es  données  de  
couple/force   

S-0-001 3  D iagnosti c  de  cl asse  3  

S-0-0082  Valeu r l im i te  de  couple  posi ti ve  

S-0-0083  Valeu r l im i te  de  couple  négati ve  

S-0-0092  Valeu r l im i te  de  couple  b ipo lai re  

S-0-0334  É tat  “T ≥  Tl i mi te”  

S-0-01 06  Gain  proportionne l  de  boucl e  actuel l e  1   

S -0-01 07  Temps  d 'occupation  i n tégré  de  boucle  actuel l e  1   

S -0-01 1 9  Gain  proportionne l  de  boucl e  actuel l e  2   

S -0-01 20  Temps  d 'occupation  i n tégré  de  boucle  actuel l e  2   

S -0-01 55  Compensation  de  coupl e  de  frottement   

S-0-01 63  Contrepoids  d 'équ i l i brage   

 

D.4.3  Commande  de  vi tesse  

Les  données  E/S  et  l es  paramètres  de  d ispos i ti f spéci fiques  à  l a  vi tesse  son t donnés  dans  l e  
Tableau  D . 1 3  et l e  Tableau  D. 1 4 .  De  p lus  amples  in formations  et d 'au tres  paramètres  sont 
présentés  de  man ière  déta i l lée  dans  l ' I EC  61 800-7-204.  

Tableau  D.1 3  – Données  E/S  pour l e  mode  de  vi tesse  de  profi l  

Données  E/S  spéci fiées  dans  l ' IEC  61 800-7-1  Terminolog ie  de  profi l  SERCOS équ ivalen te  

Commande  Mot  d e  commande  PDS  

État  Mot  d 'état  PDS  

Vi tesse  de  poi n t  de  consigne  Valeu r de  commande  de  vi tesse  (S-0-0036)  

Valeu r de  commande  de  vi tesse  suppl émentai re  (S -0-
0037)  

Vi tesse  réel l e  Valeu r de  retour en  vi tesse  1  (S -0-0040)  

Valeu r de  retour en  vi tesse  2  (S -0-01 56)  
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Tableau  D.1 4 – Données  de  configuration  pour l a  commande de  vi tesse  

Numéro d ' IDN  SERCOS  Nom  de  l ' IDN  SERCOS  

S-0-0043  Paramètre  de  polari té  d e  vi tesse   

S-0-0044  Type  de  m ise  à  l 'éche l l e  d es  données  de  vi tesse   

S-0-0045  Facteur de  m ise  à  l 'échel l e  des  données  de  vi tesse   

S-0-0046  Exposant  de  m ise  à  l 'échel l e  d es  données  de  vi tesse   

S-0-0038  Valeu r l im i te  de  vi tesse  posi ti ve   

S-0-0039  Valeu r l im i te  de  vi tesse  négati ve   

S-0-0091  Valeu r l im i te  de  vi tesse  bi pola i re   

S-0-01 00  Gain  proportionne l  de  boucl e  d e  vi tesse   

S-0-01 01  Temps  d 'occupation  i n tégré  de  boucle  de  vi tesse   

S-0-01 02  Temps  d i fféren ti el  d e  boucle  d e  vi tesse   

S-0-0347  Erreur de  vi tesse   

S-0-0377  Fenêtre  de  supervis ion  de  retour en  vi tesse  

S-0-0392  F i l tre  d e  retou r en  vi tesse   

S-0-001 3  D iagnosti c  de  cl asse  3  

S-0-0038  Valeu r l im i te  de  vi tesse  posi ti ve  

S-0-0039  Valeu r l im i te  de  vi tesse  négati ve  

S-0-0091  Valeu r l im i te  de  vi tesse  bi pola i re  

S-0-0335  État  “n commande  >  n l i mi te”  

S -0-0339  É tat  “n re tou r  ≤  vi tesse  de  broche  m in imale”  

S-0-0340  État  “n re tou r  ≤  vi tesse  de  broche  maximale”  

S-0-0377  Fenêtre  de  supervis ion  de  retour en  vi tesse  

Valeurs  spéci fiques  à  l 'accél ération  et  aux à-coups  

S-0-01 36  Valeu r l im i te  d 'accélérati on  pos i ti ve  

S-0-01 37  Valeu r l im i te  d 'accélérati on  négati ve  

S-0-01 38  Valeu r l im i te  d 'accélérati on  b i polai re  

S-0-0349  Lim i te  d 'à-coups  b i pola i re  

 

D.4.4  Asservissement de  position  

Les  données  E/S  et l es  paramètres  de  d isposi ti f spéci fiques  à  l a  pos i ti on  son t donnés  dans  l e  
Tableau  D . 1 5  et l e  Tableau  D. 1 6 .  De  p lus  amples  in formations  et d 'au tres  paramètres  sont  
présentés  de  man ière  détai l lée  dans  l ' I EC  61 800-7-204.  
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Tableau  D.1 5  – Données  E/S  pour l e  mode  de  position  de  profi l  

Données  E/S  spéci fiées  dans  l ' IEC  61 800-7-1  Terminolog ie  de  profi l  SERCOS  équ ivalen te  

Commande  Mot d e  commande  PDS   

É tat  Mot d 'état  PDS  

Pos i ti on  de  poi n t  de  consigne  Valeu r de  commande  de  posi ti on  (S -0-0047)  

Valeu r de  commande  de  posi ti on  supplémentai re  (S-0-
0048)  

Pos i ti on  réel l e  Retour en  posi ti on  val eu r 1  (Retou r du  moteu r,   
S -0-0051 )  

Retour en  posi ti on  val eu r 2  (Retou r externe,  S -0-0053)   

D i stance  su i van te  (S -0-01 89)  

 

Tableau  D.1 6  – Données  de  configuration  pour l 'asservissement de  posi tion  

Numéro d ' IDN  SERCOS  Nom  de  l ' IDN  SERCOS  

S-0-0055  Paramètre  de  pol ari té  d e  posi ti on   

S-0-0076  Type  de  m ise  à  l 'éche l l e  d e  données  de  pos i ti on   

S-0-0077  Facteur de  m ise  à  l 'échel l e  d e  posi ti on  l i néai re   

S-0-0078  Exposant  de  m ise  à  l 'échel l e  d e  données  de  posi ti on  
l i néai re  

S-0-0079  Résol u tion  de  posi ti on  en  rotati on   

S-0-001 1  D iagnosti c  de  cl asse  1  

S-0-0049  Valeu r l im i te  de  posi ti on  pos i ti ve  

S-0-0050  Valeu r l im i te  de  posi ti on  négati ve  

S-0-0055  Paramètre  de  polari té  d e  posi ti on  

S-0-01 59  Fenêtre  de  supervis ion  

S-0-0278  Capaci té  de  débattement maximale  

S-0-0058  Dégagement  d ' i n version   

S-0-01 04  facteur Kv de  boucle  de  posi ti on   

S-0-01 05  Temps  d 'occupation  i n tégré  de  boucle  de  posi ti on   

S-0-0296  Gain  d 'action  an ti cipatri ce  re l at i ve  à  l a  vi tesse   

S-0-0348  Gain  d 'action  an ti cipatri ce  re l at i ve  à  l ’ accélérati on   

S-0-0391  Fenêtre  de  supervis ion  de  retour en  posi ti on   

S-0-0392  F i l tre  d e  retou r en  vi tesse   

S-0-0052  D istance  de  référence  1  

S-0-0054  D istance  de  référence  2  

 

D.5 Extensions  spécifiques  au  profi l  

Le  profi l  SERCOS défin i t  p lus ieurs  fonctions  supplémenta ires  qu 'un  d ispos i ti f PDS  peu t 
fourn i r.  Ces  fonctions  i ncluent:  
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a)  des  modes  de  fonctionnement supplémentai res,  par exemple  

1 )  mode d ' i n terpolation ,  

2)  mode de  posi tionnement,   

3)  mode synchrone de  broche.  

b)  des  procédures  de  retour à  l a  posi tion  de  référence (à  commande  par d isposi ti f 
d 'en traînement,  à  commande  NC,  retour à  l a  posi tion  de  référence absolue) ;  

c)  détection ;  

d )  modu lo.  

De  p lus  amples  i n formations  et des  paramètres  supplémentai res  son t décri ts  dans  
l ' I EC  61 800-7-204.  
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