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1 3. 3. 6  Object 6067h:  Pos i tion  window . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 7  
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1 3 . 3. 8  Object 60F4h :  Fol l owing  error actual  va lue  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 8  

1 3. 3. 9  Object 60FAh:  Con trol  effort  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 9  

1 3. 3. 1 0  Object 60FCh :  Pos i tion  demand  i n ternal  va lue  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 9  

1 3. 3. 1 1  Object 60F2h :  Pos i tion ing  option  code  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 20  
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1 4 . 5. 1  Object 60C0h:  I n terpolation  sub  mode se lect  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 30  
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Part 7-201 :  Generic interface and  use  of profi les   
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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 uesti ons  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  National  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 ternati onal  Organ i zation  for S tandard 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 ona l  
consensus  of opi n ion  on  the  rel evant  sub jects  s i nce  each  techn ical  comm i ttee  has  representati on  from  a l l  
i n terested  I EC National  Comm ittees.   

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  conten t  of I EC  
Publ i cations  i s  accu rate,  I EC  cannot  be  hel d  responsi ble  for the  way i n  wh ich  they are  used  or for any 
m is 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  Commi 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  responsibl e  for i denti fyi ng  any or a l l  such  paten t  ri gh ts .  

The I n ternational  Standard  I EC  61 800-7-201  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 ton  cancels  and  replaces  the  fi rst ed i ti on  publ ished  i n  2007.  Th is  ed i ti on  
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 ical  changes  wi th  respect to  the  previous  
ed i tion :  

•  Updates,  clari fications  and  enhancements .  
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The  text of th is  s tandard  i s  based  on  the  fol lowing  documents:  

FDIS  Report  on  voti ng  

22G/307/FDIS  22G/322/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  t i t le  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 ication  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.  

IEC 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 tse l f can  al so  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 ical  i n terfaces  i s  avai lable  (analogue  and  d ig i ta l  i nputs  and  ou tputs ,  seria l  
and  paral l el  i n terfaces,  fie ldbuses  and  networks).  Profi l es  based  on  speci fic physical  
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 ri ves,  pos i tioner).  The  implementations  of the  associated  
d ri vers  and  appl ication  programmers  in terfaces  are  proprietary and  vary wi del y.  

I EC 61 800-7  defines  a  set of common  d ri ve  con trol  functions,  parameters,  and  state  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  independent of the  
used  d rive  profi l e  and  communication  i n terface.  The  obj ecti ve  is  a  common  dri ve  model  wi th  
generic functions  and  ob jects  su i table  to  be  mapped  on  d i fferent commun ication  i n terfaces.  
Th is  makes  i t  possib le  to  provide  common  implementations  of motion  con trol  (or veloci ty 
con trol  or d rive  con trol  appl ications)  i n  con trol lers  wi thout any speci fic knowledge of the  d rive  
implementation .  

There  are  several  reasons  to  define  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  se lection  of d ri ves  does  not  depend  on  avai l ab 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 

– less  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 rives  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 physica l  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 t i es.  Th is  requ ires  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  responsibi l i ty.  
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Some appl ications  need  device  exchangeabi l i ty or i n tegration  of new devices  i n  an  existing  
configuration .  They are  faced  wi th  d i fferen t incompatib le  solu tions.  The  efforts  to  ad apt a  
solu tion  to  a  d rive  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 able  for a  speci fic phys ical  i n terface  and  supported  by 
the  control ler.  

I EC 61 800-7-1  i s  d i vi ded  in to  a  generic part and  several  annexes  as  shown  i n  F igure  1 .  The  
drive  profi les  types  for C iA® 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 fiel dbus  organ izations  wh ich  are  responsib le  for the  con tent of 
the  re lated  annex and  use  of the  re lated  trade  marks.  

Th is  part  or I EC 61 800-7  speci fies  the  profi le  type  1  (C iA® 402).  

The  profi l e  types  2 ,  3  and  4  are  speci fi ed  i n  I EC  61 800-7-202,  I EC 61 800-7-203  and  
IEC 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 hol der 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 iss ion  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 holder.  
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IEC 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  Network6,  EPATM 7,  EtherCAT®8,  Ethernet  Powerl inkTM 9,  DeviceNetTM 1 0,  

ControlNetTM 1 1 ,  EtherNet/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 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 CC-Li nk I E® F ie l d  Network.  Use  of the  reg i stered  trade  mark CC-Link I E® F i el d  Network requ i res  
perm ission  of M i tsubish i  E l ectri 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 i ance  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  trade  mark EtherCAT™ .  Use  of the  trade  
mark E therCAT™  requ i res  perm ission  of the  trade  mark hol der.  

9  E thernet  Powerl i nk™  i s  a  trade  mark of B&R,  con trol  of trade  mark use  i s  g i ven  to  the  non  profi t  organ isati on  
EPSG.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven i ence  of u sers  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 i ance  to  th i s  profi l e  
does  not  requ i re  use  of the  trade  mark E thernet  Powerl i nk™ .  Use  of the  trade  mark Ethernet  Powerl i nk™  
requ i res  perm ission  of the  trade  mark holder.  

1 0  DeviceNet™  i s  a  trade  mark of Open  DeviceNet  Vendor Association ,  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  
DeviceNet™ .  Use  of the  trade  mark DeviceNet™  requ i res  perm iss ion  of Open  DeviceNet  Vendor Association ,  
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 ControlNet™ .  U se  of the  trade  mark  
ControlNet™  requ i res  perm iss ion  of ODVA,  I nc.  

1 2 E therNet/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 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 E therNet/I P™ .  Use  of the  trade  
mark EtherNet/I P™  requ i res  perm iss ion  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 ission  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 ternati onal .  
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Figure 1  – Structure  of IEC  61 800-7  
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Annex D  
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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  
 

Part 7-201 :  Generic interface and  use  of profi les   
for power drive  systems – Profi le  type 1  specification  

 
 
 

1  Scope 

This  part of I EC 61 800  speci fies  profi l e  type  1  for power d ri ve  systems  (PDS).  Profi l e  type  1  
can  be  mapped  onto  d i fferen t communication  network technolog ies.  

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 ti on  of the  referenced  document ( i nclud ing  any 
amendments)  appl i es .  

I EC 61 800-7-301 1 5,  Adjustable speed electrical power drive systems – Part 7-301: Generic 
interface and use of profiles for power drive systems – Mapping of profile type 1  to network 
technologies 

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

CiA 303-2: 201 2,  CANopen recommendation – Part 2: Representation of SI units and 
prefixes 1 6  

3 Terms,  defin i tions  and  abbreviated  terms  

3.1  Terms and  defin i tions  

For the  purposes  of th is  document,  the  fo l l owing  terms and  defin i ti ons  apply.  

3.1 . 1   
actual  value  

value  of a  variable  quanti ty at  a  g iven  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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 1 ]  

___________ 

1 5  To  be  publ i shed .  

1 6  CiA 303-2  may be  free ly down loaded  from  www. can -cia. org .  To  avoi d  d own load  m isuse,  the  down load i ng  
person  has  to  fi l l  i n  a  reg i strati on  form ,  wh ich  does  not  ari se  some obl i gati ons  to  the  speci fi cation  user.  
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3. 1 .2   
algori thm  
completel 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  values  of the  i npu t data  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 1 ]  

3. 1 .3   
appl ication  
software  functional  e lement speci fic  to  the  solu tion  of a  problem  i n  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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 2]  

3. 1 .4   
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 .  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 2 ]  

3.1 .5   
attribute  

property or characteristic  of an  en ti ty 

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 3]  

3. 1 .6   
cl ass  
description  of a  set of objects  that share  the  same attributes,  operations,  methods,  
re lationsh ips,  and  semantics  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 5]  

3.1 .7   
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 .  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 3]  

3.1 .8   
control  

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

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 6]  
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3. 1 .9   
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  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 7]  

3. 1 . 1 0   
data type  

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

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 8]  

3.1 . 1 1   
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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 9]  

3.1 . 1 2   
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  61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 1 ]  

3.1 . 1 3   
feedback variable  
variable  quan ti ty,  wh ich  represents  the  control led  variable  and  is  returned  to  the  comparing  
e lement 

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 2]  

3.1 . 1 4   
functional  element  
enti ty of software  or software  combined  wi th  hardware,  capable  of accompl ish ing  a  speci fied  
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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 3]  

3.1 . 1 5   
h igh-level  power 

main  e lectric  power suppl y of the  d ri ve  device  

3.1 . 1 6   
input  data  

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

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 4]  
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3. 1 . 1 7   
in terface  
shared  boundary between  two en ti ti es  defined  by functional  characteristics ,  s i gnal  
characteristics,  or other characteristics  as  appropriate  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 1 5]  

3. 1 . 1 8   
log ical  power drive  system   
model  wh ich  includes  PDS and  communication  network accessib le  through  the  generic PDS  
i n terface  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 1 6]  

3. 1 . 1 9   
low-level  power 

electrical  power suppl y for the  con trol  section  of the  d ri ve  device  

3. 1 .20   
model   
mathematica l  or physical  representation  of a  system  or a  process,  based  wi th  sufficient 
precis ion  upon  known  l aws,  i den ti fication  or speci fied  supposi ti ons  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 7]  

3. 1 .21   
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 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 2. 1 8]  

3.1 .22   
output data  
data  orig inating  i n  a  device,  resource  or functional  e lement and  transferred  from  them  to  
external  systems  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 9]  

3.1 .23   
parameter 
data  e lement that represen ts  device  i n formation  that can  be  read  from  or wri tten  to  a  device,  
for example  th rough  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 recti on .  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 20]  

3.1 .24   
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  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 21 ,  mod i fied  — Note  1  to  en try is  deleted . ]  
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3. 1 .25   
reference  variable  
i nput  variable  to  a  comparing  e lement i n  a  con trol l ing  system  wh ich  sets  the  des ired  value  of 
the  control led  variable  and  is  deducted  from  the  command  variable  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 2. 22]  

3.1 .26   
set-point  

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

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 3. 1 . 5]  

3.1 .27   
status  
set of i n formation  from  the  PDS to  the  appl ication  con trol  program  reflecti ng  the  state  or mode 
of the  PDS  or a  functional  e l ement 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 .  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 6]  

3.1 .28   
type  
hardware  or software  element wh ich  speci fi es  the  common  attribu tes  shared  by a l l  i nstances  
of the  type  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 23]  

3.1 .29   
use  case  
class  speci fication  of a  sequence of actions,  i nclud ing  varian ts,  that a  system  (or other en ti ty)  
can  perform ,  i n teracti ng  wi th  actors  of the  system  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 24]  

3. 1 .30   
variable  

software  en ti ty that may take  d i fferen t values,  one  at  a  time  

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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 25]  

3.2  Abbreviated  terms  

AC al ternating  current  

BL  brush- less  

c constan t 

CiA CAN  in  Au tomation  

COB  communication  object  

csp  cycl ic synchronous  profi l e  mode  

cst cycl ic synchronous  torque  mode   

cstca  cycl ic synchronous  torque  mode wi th  commutation  ang le  

csv cycl ic synchronous  veloci ty mode  

DC d i rect curren t  
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DIV d i visor 

FC  frequency converter 

FE  functional  e l ement 

FIFO  fi rst I n ,  fi rst  ou t  

FSA fin i te  state  au tomaton  

hm  hom ing  mode  

HM I  human  mach ine  in terface  

I /O  i nput/ou tpu t  

i p  i n terpolated  pos i tion  mode  

LSB  l ess  s i gn i ficant  b i t/byte  

MSB  most s i gn i fican t b i t/byte  

MUL mu l tip l ication  

NMT network management 

PDO process  data  obj ect  

PDS  power d ri ve  system  

PM  permanent magnet  

pp  profi le  pos i ti on  mode  

pv profi le  ve loci ty mode  

r reserved  

r.m .s.  root mean  square  

ro  read-on l y 

rw read-wri te  

tq  torque  mode  

vl  ve loci ty mode  

4 General  

4.1  General  considerations  

This  part of the  I EC  61 800-7  series  speci fies  the  bus- independen t CiA 402  device  profi l e  for 
power d ri ve  systems such  as  frequency converters ,  servo control lers,  or stepper motor 
con trol l ers .  I t  i ncludes  the  defin i ti on  of rea l -time con trol  objects  as  wel l  as  of configuration ,  
ad j ustment,  i denti fication  and  network management objects.  The  PDS fi n i te  state  au tomaton  
(FSA)  is  a lso  defined ,  wh ich  may be  control led  external l y by a  con trol  device  commun icating  
via  a  commun ication  system  to  the  d rive  device.  

The  device  profi l e  defines  several  modes  of operation .  They i nclude  profi l e  pos i tion  mode,  
hom ing  mode,  i n terpolated  pos i tion  mode,  profi l e  ve loci ty mode,  profi le  torque  mode,  veloci ty 
mode,  cycl ic  synchronous  pos i ti on  mode,  cycl i c synchronous  veloci ty mode,  and  cycl ic  
synchronous  torque  mode.  

4.2  Commun ication  in terface  

The communication  system  connects  the  d ri ve  device  to  the  control  device  and  other fie l d  
devices.  Via  the  commun ication  system  the  control  device  uses  commun ication  services  to  
exchange  wi th  the  d rive  device:  

•  non  rea l -time  data  (configuration ,  i denti fication ,  ad justement,  d i agnostic,  e tc. ) ;  

•  process  data  such  as  target values  and  actual  va lues.  
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These  services  are  defined  i n  the  I EC 61 800-7-301 .  The  process  data  are  exchanged  by real -
time data  messages.  These  messages  may be  configured  by means  of configuration  services  
provided  by the  communication  system.  

The  commun ication  system  shal l  provide  services  to  transm it and  receive  communication  
obj ects  (COB).  The  fol lowing  COBs  shal l  be  supported :  

•  COB  for real - time  data  transm ission ;  

•  COB for emergency i n formation  transm ission ;  

•  COB for network management pu rposes.  

Add i ti onal l y,  the  communication  system  may provide  the  fo l l owing  COBs:  

•  COB  for configuration  data  transm ission ;  

•  COB  for synchron ization  purposes;  

•  COB  for system  time d istribu tion .  

The  COBs are  defined  i n  detai l  i n  I EC 61 800-7-301 .  

4.3  Object  d ictionary 

Al l  objects  i n  th is  part of the  I EC 61 800-7  series  are  grouped  i n  the  obj ect d ictionary,  and  
defined  by attributes  as  defined  in  EN  50325-4.  Al l  obj ects  shal l  be  accessib le  via  the  network 
i n  an  ordered  pre-defined  fash ion  by means  of COB for configuration  data  transm iss ion .  Each  
obj ect  wi th in  the  d ictionary shal l  be  addressed  un iquel y by using  a  1 6-bi t  i ndex and  an  8-bi t  
sub- index.  The  communication-related  obj ects  are  defined  in  detai l  i n  EN  50325-4  and  
IEC 61 800-7-301 .  

The  standard i zed  device  profi le  area  at  i nd ices  6000h  th rough  9FFFh  shal l  con ta in  a l l  
appl ication  obj ects  common  to  th is  device  profi l e  speci fication .  The  fo l l owing  object i nd ices  
shal l  be  reserved  for compatib i l i ty reasons:  6045h ,  6047h ,  604Dh ,  604Eh ,  604Fh ,  6052h ,  
6053h ,  6054h ,  6055h ,  6056h ,  6057h ,  6058h ,  6059h ,  6089h ,  608Ah ,  608Bh ,  608Ch ,  608Dh ,  
608Eh ,  6093h ,  6094h ,  6095h ,  6096h ,  6097h ,  60A0h ,  60A1 h ,  60A2h ,  60F6h ,  60F7h ,  60F9h ,  
60FBh ,  641 0h ,  6504h ,  and  651 0h .  The fol lowing object indices range shal l  be reserved  for 
compatibil ity reasons with  other standards:  from 6200h  to 62FFh  and from 6600h  to 67EFh.  

The  objects  may be  read  respectivel y wri tten  via  the  network.  Wi th in  th is  range  of objects,  up  
to  8  axes  may be  real i zed .  Add i ti onal l y,  i t  i s  poss ib le  to  implement other device  profi les  (e.  g .  
generic I /O  modu le  or encoder)  wi th in  the  d rive  device.  These  other device  profi l es  may be  
implemented  i nstead  of one  or several  axes.  

For mu l ti  axes  devices,  the  obj ect range  6000h  to  67FFh  sha l l  be  sh i fted  as  fol l ows:  

– 6000h  to  67FFh :  axis  0  

– 6800h  to  6FFFh :  axis  1  

– 7000h  to  77FFh :  axis  2  

– 7800h  to  7FFFh :  axis  3  

– 8000h  to  87FFh :  axis  4  

– 8800h  to  8FFFh :  axis  5  

– 9000h  to  97FFh :  axis  6  

– 9800h  to  9FFFh :  axis  7  

The  category and  en try category attribu tes  of an  object i nd icate  i f the  obj ect shal l  be  
implemented  (mandatory)  or may be  implemented  (optional ) .  
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The  object code  and  data  type  attribu tes  are  defined  i n  detai l  i n  EN  50325-4  or i n  other 
network technology speci fications.  The  used  data  type  attribu tes  are  g i ven  i n  Clause  5.  I n  the  
en try description ,  the  access  attribu te  i nd icating  i f an  appl ication  object  i s  read  on l y ( ro) ,  
read /wri te  (rw)  or wri te  on l y (wo)  or constant (c)  i s  defi ned .  Read  on l y i nd icates  that  th is  sha l l  
not be  wri tten  via  the  bus;  read/wri te  a l l ows  to  read  and  to  wri te  th is  obj ect;  and  wri te  on l y 
means  that th is  appl ication  obj ect shal l  be  not read  via  the  bus.  

The  PDO mapping  attribute  shal l  i nd icate  i f th is  obj ect shal l  be  or may be  or shal l  not be  
mapped  in to  COB for rea l -time data  transm iss ion .  The  deta i l ed  defin i tion  of these  attributes  i s  
g iven  i n  I EC  61 800-7-301 .  

The  defau l t va lue  attribu te  defines  the  va lue  of an  obj ect wi th  access  attribu te  of the  value  ‘ rw’  
and  ‘c’  after power-on  or appl ication  reset.  

5 Data types  

5.1  Standard  data  types  

The data  types  used  i n  th is  profi l e  are  l i sted  i n  Table  1 .  

Table  1  – List of used  data  types  

Data  type  Reference  

Unsigned8  EN  50325-4  

Unsigned 1 6  EN  50325-4  

Unsigned32  EN  50325-4  

I n teger8  EN  50325-4  

I n teger1 6  EN  50325-4  

I n teger32  EN  50325-4  

Vi s ible  s tri ng  EN  50325-4  

Time  of day EN  50325-4  

I n terpolati on  t ime  period  See  Tab le  2  

I n terpolati on  data  confi gu rati on  See  Tab le  3  

vl  ve loci ty accelerati on /deceleration  See  Tab le  4  

 

5.2  Record  defin i tions  

Table  2 ,  Table  3 ,  and  Table  4  define  the  records  used  i n  th is  part of the  I EC 61 800-7  series.  

Table  2  – In terpolation  time period  

Index Sub-index Description  Data  type  

0080h  00h  H i ghest  sub-i ndex supported  Uns igned8  

01 h  I n terpolati on  time  un i ts  Uns igned8  

02h  I n terpolati on  time  i ndex I n teger8  
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Table  3  – In terpolation  data configuration  

Index Sub-index Description  Data  type  

0081 h  00h  H i ghest  sub-i ndex supported  Uns igned8  

01 h  Maximum  bu ffer s i ze  Uns igned32  

02h  Actual  bu ffer s i ze  Uns igned32  

03h  Bu ffer organ isati on  Uns igned8  

04h  Bu ffer posi ti on  Uns igned 1 6  

05h  S i ze  of d ata  record  Uns igned8  

06h  Bu ffer cl ear Uns igned8  

 

Table  4 – vl  veloci ty acceleration /deceleration  

Index Sub-index Description  Data  type  

0082h  00h  H i ghest  sub-i ndex supported  Uns igned8  

01 h  Del ta  speed  Uns igned32  

02h  Del ta  time  I n teger1 6  

 

6 General  object defin i tions  

6.1  General  

I n  the  fo l l owing  subclauses,  the  commun ication  parameter obj ects,  the  add i ti onal  i den ti fication  
and  the  i n formation  objects  are  defined .  

6.2  Communication  parameter objects  

There  are  th ree  communication  parameter objects  that shal l  be  implemented :  

– Device  type  object 1 000h  

–  Error reg ister object 1 001 h  

–  I denti ty obj ect 1 01 8h  

They are  defined  i n  EN  50325-4  and  the  fol lowing  defin i tions  shal l  a lso  apply.  

The  device  type  obj ect sha l l  define  the  device  type,  the  device’s  functional i ty,  and  the  
mapping  varian t.  

For mu l ti  device  modu les,  the  add i tional  i n formation  parameter shal l  con tain  0FFFh  and  the  
device  profi l e  number referenced  by obj ect 1 000h  i s  the  device  profi l e  of the  fi rst device  i n  the  
obj ect d ictionary.  Al l  other devices  of a  mu l tip le  device  modu le  shal l  i den ti fy thei r profi l es  at 

obj ect  67FFh  +  x  ×  800h  wi th  x  =  i n ternal  number of the  device  (0  to  7).  For detai ls ,  see  
EN  50325-4.F igure  2  speci fi es  the  s tructure  and  the  values  of the  device  type  object,  Table  5  
speci fies  the  obj ect  description ,  and  Table  6  speci fi es  the  entry desciption .  

31  24  23  1 6  1 5  0  

Add i ti onal  i n formation  Device  profi l e  number 01 92
h
 (402

d
)  

Mode  b i ts  Type  

MSB  LSB  

 IEC 

Figure 2  – Value  defin i tion  

Mode b i ts  and  type  in  the  add i tional  i n formation  are  defined  i n  I EC  61 800-7-301 .  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 32  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

Table  5  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 1 000h  

Name  Device  type  

Object  code  See  EN  50325-4  

Data  type  See  EN  50325-4  

Category Mandatory 

 

Table  6  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  c  

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  See value  defi n i ti on  

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

The device-profi l e  speci fic b i t  i n  the  error reg ister obj ect (1 001 h)  shal l  be  u sed  to  i nd icate  that  
the  error code  i n  the  Emergency message is  defi ned  i n  th is  part of the  I EC 61 800-7  series.  

The  correspond ing  error code  is  readable  i n  object 1 003h  (see  EN  50325-4)  or object  603F h .  

6.3  Addi tional  identi fication  and  information  objects  

6.3. 1  Object  6402h :  Motor type  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  type  of motor attached  to  and  d riven  by the  d rive  device.  Table  7  
speci fies  the  va lue  defin i tion ,  Table  8  speci fi es  the  object description ,  and  Table  9  speci fi es  
the  entry description .  
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Table  7  – Value  defin i tion  

Value  CANopen  name  Other names  

0000h  Non -standard  motor – 

0001 h  Phase  modu lated  DC motor – 

0002h  Frequency control l ed  DC motor – 

0003h  PM  synch ronous  motor – 

0004h  FC  synch ronous  motor AC synch ronous  s i newave  wound  fi e l d  

0005h  Swi tched  re l uctance  motor AC synchronous  re l uctance  swi tched  

0006h  Wound  rotor i nduction  motor AC asynchronous  i nducti on  pol yphase  wound  rotor 

0007h  Squ i rrel  cage  i nduction  motor AC asynch ronous  i nducti on  squ i rrel  cage  

0008h  S tepper motor AC synch ronous  s tep  

0009h  M i cro-step  stepper motor – 

000Ah  S i nusoidal  PM  BL  motor AC synchronous  s i nusoida l  PM  

000Bh  Trapezoidal  PM  BL  motor AC synch ronous  brush l ess  PM  trapezoidal  

000Ch  AC synch ronous  rel uctance  sync – 

000Dh  DC  commutator PM  – 

000Eh  DC commutator wound  fi e l d  series  – 

000Fh  DC  commutator wound  fi e l d  shun t  – 

001 0h  DC commutator wound  fi e l d  compound  – 

001 1 h  to  7FFEh  Reserved  – 

7FFFh  No  motor type  assigned  – 

8000h  to  FFFFh  Manufactu rer-speci fi c  – 

 

Table  8  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6402h  

Name  Motor type  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  9  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  7  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

6.3.2  Object  6403h :  Motor catalogue number 

This  object shal l  i nd icate  the  motor catalogue  number (nameplate  number)  provided  by the  
motor manufacturer.  I f the  number i s  not ass igned  yet,  th is  obj ect sha l l  i nd icate  th is  by /0  
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(empty s tring) .  Table  1 0  speci fi es  the  object description ,  and  Table  1 1  speci fies  the  entry 
description .  

Table  1 0  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6403h  

Name  Motor catal ogue  number 

Object  code  Variable  

Data  type  Vis ible  s tri ng  

Category Optional  

 

Table  1 1  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Vis ible  s tri ng  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

6.3.3  Object  6404h :  Motor manufacturer 

This  object shal l  i nd icate  the  name of the  motor manufacturer.  I f the  name i s  not ass igned  yet,  
th is  object shal l  i nd icate  th is  by /0  (empty string ).  Table  1 2  speci fi es  the  object description ,  
and  Table  1 3  speci fies  the  entry description .  

Table  1 2  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6404h  

Name  Motor manufactu rer 

Object  code  Variable  

Data  type  Vis ible  s tri ng  

Category Optional  

 

Table  1 3  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Vis ible  s tri ng  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  
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6.3.4  Object  6405h :  h ttp  motor catalogue  address  

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  assigned  web-address  of the  motor cata logue.  I f the  address  i s  
not assigned  yet,  th is  object shal l  i nd icate  th is  by /0  (empty s tring) .  Table  1 4  speci fi es  the  
obj ect  description ,  and  Table  1 5  speci fies  the  entry description .  

Table  1 4  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6405h  

Name  h ttp  motor catalogue  address  

Object  code  Variable  

Data  type  Vis ible  s tri ng  

Category Optional  

 

Table  1 5  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Vis ible  s tri ng  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

6.3.5  Object  6406h :  Motor cal ibration  date  

This  object shal l  i nd icate  the  assigned  date  of the  last motor i nspection .  I f the  date  i s  not 
ass igned  yet,  th is  obj ect sha l l  i nd icate  th is  by a  va lue  of 0 .  Table  1 6  speci fies  the  object 
description ,  and  Table  1 7  speci fi es  the  entry description .  

Table  1 6  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6406h  

Name  Motor cal i brati on  date  

Object  code  Variable  

Data  type  Time  of day 

Category Optional  

 

Table  1 7  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  0d  or Time  of d ay 

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 36  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

6.3.6  Object  6407h :  Motor service  period  

This  object  shal l  i nd icate  the  assigned  motor service  period .  I f the  period  i s  not ass igned  yet,  
th is  obj ect shal l  i nd icate  th is  by 0000  0000h .  The  value  shal l  be  g i ven  in  mu l tip les  of hours.  
Table  1 8  speci fi es  the  object  description ,  and  Table  1 9  speci fies  the  en try description .  

Table  1 8  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6407h  

Name  Motor service  period  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  1 9  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

6.3.7  Object  6503h :  Drive  catalogue number 

This  obj ect  sha l l  i nd icate  the  assigned  manufacturer's  d ri ve  catalogue  number (nameplate  
number).  Table  20  speci fi es  the  obj ect description ,  and  Table  21  speci fies  the  entry 
description .  

Table  20  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6503h  

Name  Dri ve  cata logue  number 

Object  code  Variable  

Data  type  Vis ible  s tri ng  

Category Optional  

 

Table  21  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  No  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  
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6.3.8  Object  6505h :  h ttp  drive  catalogue address  

This  object shal l  i nd icate  the  assigned  web  address  of the  d ri ve  manufacturer.  I f the  address  
i s  not ass igned  yet,  th is  obj ect  sha l l  i nd icate  th is  by /0  (empty stri ng ).  Table  22  speci fies  the  
obj ect description ,  and  Table  23  speci fies  the  entry description .  

Table  22  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6505h  

Name  h ttp  d ri ve  catalogue  address  

Object  code  Variable  

Data  type  Vis ible  s tri ng  

Category Optional  

 

Table  23  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  No  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

7 Error codes  and  error behavior 

7. 1  Error codes  

Emergency messages  are  tri ggered  by i n ternal  errors  and  severe  warn ings  detected  wi th in  
the  d ri ve  device.  They are  defined  in  detai l  i n  the  I EC  61 800-7-301 .  They shal l  conta in  the  
1 6-b i t error code.  Error codes  from  xx00h  to  xx7Fh  are  defined  i n  EN  50325-4  or in  Table  24.  
Error codes  between  xx80h  and  xxFFh  are  used  manufacturer-speci fic.  
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Table  24 – Error codes  

Error code  Mean ing  

21 1 0h   Short  ci rcu i t/earth  l eakage  ( i npu t)  

21 20h   Earth  l eakage  ( i npu t)  

21 21 h    Earth  l eakage  phase  L1  

21 22h    Earth  l eakage  phase  L2  

21 23h    Earth  l eakage  phase  L3  

21 30h   Short  ci rcu i t  ( i npu t)  

21 31 h    Short  ci rcu i t  phases  L1 -L2  

21 32h    Short  ci rcu i t  phases  L2-L3  

21 33h    Short  ci rcu i t  phases  L3-L1  

221 1 h    I n ternal  cu rren t  no. 1  

221 2h    I n ternal  cu rren t  no. 2  

221 3h    Over-cu rren t  i n  ramp function  

221 4h    Over-cu rren t  i n  the  sequence  

2220h   Conti nuous  over current  (device  i n terna l )  

2221 h    Con ti nuous  over cu rren t  no. 1  

2222h    Con ti nuous  over cu rren t  no. 2  

2230h  Short  ci rcu i t/earth  l eakage  (device  i n ternal )  

2240h  Earth  l eakage  (device  i n ternal )  

2250h  Short  ci rcu i t  (device  i n ternal )  

231 0h   Conti nuous  over current  (device  ou tpu t  s i de)  

231 1 h    Con ti nuous  over cu rren t  no. 1  

231 2h    Con ti nuous  over cu rren t  no. 2  

2320h   Short  ci rcu i t/earth  l eakage  (motor-s i de)  

2330h   Earth  l eakage  (motor-s ide)  

2331
h
   Earth  l eakage  phase  U  

2332h    Earth  l eakage  phase  V  

2333h    Earth  l eakage  phase  W 

2340h   Short  ci rcu i t  (motor-s i de)  

2341 h    Short  ci rcu i t  phases  U -V 

2342h    Earth  l eakage  phase  V-W 

2343h    Earth  l eakage  phase  W-U  

2350h   Load  l evel  fau l t  ( I 2 t,  thermal  state)  

2351 h   Load  l evel  warn i ng  ( I 2 t,  thermal  s tate)  

31 1 0h   Mai ns  over-vol tage  

31 1 1 h    Mai ns  over-vol tage  phase  L1  

31 1 2h    Mai ns  over-vol tage  phase  L2  

31 1 3h    Mai ns  over-vol tage  phase  L3  

31 20h   Mai ns  under-vol tage  

31 21 h    Mai ns  under-vol tage  phase  L1  

31 22h    Mai ns  under-vol tage  phase  L2  

31 23h    Mai ns  under-vol tage  phase  L3  

31 30h   Phase  fai l u re  

31 31 h    Phase  fa i l u re  L1  
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Error code  Mean ing  

31 32h    Phase  fa i l u re  L2  

31 33h    Phase  fa i l u re  L3  

31 34h    Phase  sequence  

31 40h   Mai ns  frequency 

31 41 h    Mai ns  frequency too  great  

31 42h    Mai ns  frequency too  smal l  

321 0h   DC  l i nk over-vol tage  

321 1 h    Over-vol tage  no.  1  

321 2h    Over vol tage  no.  2   

3220h   DC  l i nk under-vol tage  

3221 h    Under-vol tage  no.  1  

3222h    Under-vol tage  no.  2  

3230h   Load  error 

331 0h   Ou tpu t  over-vol tage  

331 1 h    Ou tpu t  over-vol tage  phase  U  

331 2h    Ou tpu t  over-vol tage  phase  V  

331 3h    Ou tpu t  over-vol tage  phase  W 

3320h   Armature  ci rcu i t  

3321 h    Armature  ci rcu i t  i n terrupted  

3330h   F i e l d  ci rcu i t  

3331 h    F i e l d  ci rcu i t  i n terrupted  

41 1 0h    Excess  ambien t  temperatu re  

41 20h    Too  l ow ambient  temperatu re  

41 30h    Temperatu re  suppl y a i r  

41 40h    Temperatu re  a i r ou tl et  

421 0h    Excess  temperature  device  

4220h    Too  l ow temperature  device  

4300h   Temperatu re  d ri ve  

431 0h    Excess  temperature  d ri ve  

4320h    Too  l ow temperature  d ri ve  

4400h   Temperatu re  suppl y  

441 0h    Excess  temperature  supply  

4420h    Too  l ow temperature  supply  

51 00h   Suppl y d evice  hardware  

51 1 0h   Suppl y l ow vol tage  

51 1 1 h    U 1  =  suppl y ±1 5V 

51 1 2h    U2  =  suppl y +24  V  

51 1 3h    U3  =  suppl y +5  V 

51 1 4h    U4  =  manufactu rer-speci fi c  

51 1 5h    U5  =  manufactu rer-speci fi c  

51 1 6h    U6  =  manufactu rer-speci fi c  

51 1 7h    U7  =  manufactu rer-speci fi c  

51 1 8h    U8  =  manufactu rer-speci fi c  

51 1 9h    U9  =  manufactu rer-speci fi c  
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Error code  Mean ing  

51 20h   Suppl y i n termed iate  ci rcu i t  

5200h   Control  

521 0h    Measurement ci rcu i t  

5220h    Computi ng  ci rcu i t  

5300h   Operati ng  un i t  

5400h   Power section  

541 0h   Ou tpu t  stages  

5420h   Chopper 

5430h   I npu t  stages  

5440h   Contacts  

5441 h    Con tact  1  =  manufacturer-speci fi c  

5442h    Con tact  2  =  manufacturer-speci fi c  

5443h    Con tact  3  =  manufacturer-speci fi c  

5444h    Con tact  4  =  manufacturer-speci fi c  

5445h    Con tact  5  =  manufacturer-speci fi c  

5450h   Fuses  

5451 h    S 1  =  l 1  

5452h    S2  =  l 2  

5453h    S3  =  l 3  

5454h    S4  =  manufacturer-speci fi c  

5455h    S5  =  manufacturer-speci fi c  

5456h    S6  =  manufacturer-speci fi c  

5457h    S7  =  manufacturer-speci fi c  

5458h    S8  =  manufacturer-speci fi c  

5459h    S9  =  manufacturer-speci fi c  

5500h   Hardware  memory 

551 0h    RAM  

5520h    ROM/EPROM  

5530h    EEPROM  

601 0h   Software  reset  (watchdog )  

6301 h  to  630Fh    Data  record  no.  1  to  no.  1 5  

631 0h   Loss  of parameters  

6320h   Parameter error 

71 00h   Power add i ti onal  modu l es  

71 1 0h   B rake  chopper 

71 1 1 h    Fa i l u re  brake  chopper 

71 1 2h    Over current  brake  chopper 

71 1 3h    Protecti ve  ci rcu i t  brake  chopper 

71 20h   Motor 

71 21 h    Motor b l ocked  

71 22h    Motor error or commutation  mal func.  

71 23h    Motor ti l ted  

7200h   Measurement  ci rcu i t  

7300h   Sensor 
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Error code  Mean ing  

7301 h    Tacho  fau l t  

7302h    Tacho  wrong  polari ty  

7303h    Resol ver 1  fau l t  

7304h    Resol ver 2  fau l t  

7305h    I ncremental  sensor 1  fau l t  

7306h    I ncremental  sensor 2  fau l t  

7307h    I ncremental  sensor 3  fau l t  

731 0h    Speed  

7320h    Posi ti on  

7400h   Computation  ci rcu i t  

7500h   Commun ication  

751 0h    Serial  i n terface  no.  1  

7520h    Serial  i n terface  no.  2  

7600h   Data  s torage  (external )  

8300h   Torque  contro l  

831 1 h    Excess  torque  

831 2h    D i ffi cu l t  s tart  up  

831 3h    S tandsti l l  torque  

8321 h    I nsu ffi cien t  torque  

8331 h    Torque  fau l t  

8400h   Veloci ty speed  contro l l er 

8500h   Posi ti on  control l er 

8600h   Posi ti on ing  con trol l er 

861 1 h    Fol l owing  error 

861 2h    Reference  l im i t  

861 3h    Hom ing  Error 

8700h   Sync con trol l er 

8800h   Wind ing  con tro l l er 

8900h   Process  data  mon i tori ng  

8A00h   Control  mon i tori ng  

F001 h    Decel erati on  

F002h    Sub-synch ronous  run  

F003h    S troke  operation  

F004h    Con trol  add i ti onal  functions  

FF00h  to  FFFFh  Manufactu rer-speci fi c  

 

7.2  Error behavior 

The communication  system  may support an  obj ect speci fying  to  wh ich  network management 
state  the  d rive  device  shal l  transi t,  when  a  commun ication  error or a  severe  device-in ternal  
error i s  detected .  When  the  PDS FSA transi ts  i n to  error (fau l t or fau l t reaction  acti ve)  state,  
th is  shal l  be  regarded  as  a  severe  device- in ternal  fa i l u re.  
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8 Control l ing  the  power drive  system  

8. 1  General  

The PDS FSA is  an  abstraction  to  defi ne  the  behavior of a  b lack box as  a  control  device  
experiences  the  PDS.  I t  defines  the  appl ication  behavior of the  PDS.  Due  to  the  requ i rement 
that  a  PDS provides  local  con trol  even  when  the  communication  network i s  not working  
properl y,  the  communication  FSA as  defined  i n  the  communication  system  mapping  
speci fications  and  the  PDS  FSA are  on l y l oosel y coupled .  

F igure  3  speci fies  how the  PDS may be  operated  l ocal l y or via  the  network remotel y.  The  PDS 
is  operated  by l ocal  s i gnals  (not in  the  scope of th is  part of I EC  61 800)  and  by the  con trolword  
sen t by the  control  device  via  the  network.  The  state  of the  PDS is  reported  by the  statusword  
produced  by the  d rive  device.  The  FSA is  a lso  control led  by error detection  s i gnals.  

The  PDS FSA defines  the  PDS status  and  the  possible  control  sequence of the  PDS.  A s ing le  
state  represents  a  specia l  i n ternal  or external  behavior.  The  state  of the  PDS a lso  determ ines  
wh ich  commands  are  accepted .  For example,  i t  i s  on l y poss ib le  to  start  a  poin t-to-poin t move  
when  the  d rive  is  i n  the  operation  enabled  state.  

 

Figure 3  – Remote  and  local  control  

8.2  Fin i te  state  automaton  

Figu re  4  speci fies  the  PDS FSA wi th  respect to  con trol  of the  power e lectron ics  as  a  resu l t  of 
user commands  and  i n ternal  d ri ve  fau l ts .  
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Figure 4 – Power drive  system  fin i te  state  automaton  

The FSA states  shal l  support the  functions  as  shown  i n  Table  25.  The  s tart state  shal l  be  a  
pseudo  state  i nd icati ng  the  start  when  the  FSA i s  acti vated  du ring  the  start-up  sequence  of 
the  device  d ri ve’s  appl ication  software.  

Table  25  – FSA states  and  supported  functions  

Function  FSA states  

Not ready 
to  swi tch  

on  

Swi tch  
on  

d isabled  

Ready to  
swi tch  on  

Swi tched  
on  

Operation  
enabled  

Qu ick 
stop  
acti ve  

Fau l t  
reaction  
acti ve  

Fau l t  

Brake  appl i ed ,  
i f present  

Yes  Yes  Yes  Yes  Yes/No  Yes/No  Yes/No  Yes  

Low-leve l  
power appl i ed  

Yes  Yes  Yes  Yes  Yes  Yes  Yes  Yes  

H igh -l evel  
power appl i ed  

Yes/No  Yes/No  Yes/No  Yes  Yes  Yes  Yes  Yes/No  

Dri ve  function  
enabled  

No  No  No  No  Yes  Yes  Yes  No  

Confi gu rati on  
a l l owed  

Yes  Yes  Yes  Yes  Yes/No  Yes/No  Yes/No  Yes  

 

I f i n  the  qu ick stop  acti ve  state  the  qu ick stop  option  code  i s  set to  5,  6 ,  7  or 8 ,  the  d ri ve  
device  shal l  not l eave  th is  state,  bu t i t  may trans i t to  the  operation  enabled  state  wi th  the  
enable  operation  command .  

The  dri ve  device  shal l  support the  trans i ti ons  and  actions  as  g i ven  in  Table  26 .  The  even ts  
shal l  i n i ti ate  the  transi ti on .  The  trans i ti on  shal l  be  term inated  after the  action  has  been  
performed.  
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Table  26  – Transition  events  and  actions  

Transi tion  Event(s)  Action (s)  

0  Automatic  transi ti on  after power-on  or reset  
appl i cation  

Dri ve  device  sel f-test  and /or se l f i n i t i a l i zati on  
shal l  be  performed .  

1  Au tomatic  transi ti on  Commun ication  shal l  be  acti vated .  

2  Shu tdown  command  from  con trol  device  or l oca l  
s i gnal  

None  

3  Swi tch  on  command  recei ved  from  con trol  d evice  
or l oca l  s i gna l  

The  h i gh -l evel  power shal l  be  swi tched  on ,  i f 
possib le.  

4  Enabl e  operation  command  received  from  control  
device  or l ocal  s i gnal  

The  d ri ve  functi on  shal l  be  enabled  and  a l l  
i n ternal  set-poin ts  cl eared .  

5  D i sabl e  operation  command  received  from  
con trol  device  or l ocal  s i gna l  

The  d ri ve  functi on  shal l  be  d i sabled .  

6  Shu tdown  command  recei ved  from  con trol  d evice  
or l oca l  s i gna l  

The  h i gh -l evel  power shal l  be  swi tched  off,  i f 
possib le.  

7  Qu ick s top  or d i sabl e  vol tage  command  from  
con trol  device  or l ocal  s i gna l  

None  

8  Shu tdown  command  from  con trol  device  or l oca l  
s i gnal  

The  d ri ve  functi on  shal l  be  d i sabled ,  and  the  
h i gh -l evel  power shal l  be  swi tched  off,  i f 
possib le.  

9  D i sabl e  vol tage  command  from  con trol  device  or 
l ocal  s i gnal  

The  d ri ve  functi on  shal l  be  d i sabled ,  and  the  
h i gh -l evel  power shal l  be  swi tched  off,  i f 
possib le.  

1 0  D i sabl e  vol tage  or qu ick stop  command  from  
con trol  devi ce  or l ocal  s i gna l  

The  h i gh -l evel  power shal l  be  swi tched  off,  i f 
possib le.  

1 1  Qu ick s top  command  from  control  d evice  or l ocal  
s i gnal  

The  q u ick stop  function  shal l  be  s tarted .  

1 2  Au tomatic  trans i ti on  when  the  qu ick stop  function  
i s  completed  and  qu ick stop  option  code  i s  1 ,  2 ,  
3  or 4 ,  or d i sabl e  vol tage  command  recei ved  
from  con trol  d evice  (depends  on  the  qu ick stop  
option  code)  

The  d ri ve  functi on  shal l  be  d i sabled ,  and  the  
h i gh -l evel  power shal l  be  swi tched  off,  i f 
possib le.  

1 3  Fau l t  s i gnal  (see  a l so  I EC 61 800-7-301 )  The  confi gu red  fau l t  reaction  function  shal l  be  
execu ted .  

1 4  Au tomatic  trans i ti on  The  d ri ve  functi on  shal l  be  d i sabled ;  the  h i gh -
l evel  power shal l  be  swi tched  off,  i f possib le.  

1 5  Fau l t  reset  command  from  con trol  d evice  or l ocal  
s i gnal  

A reset of the  fau l t  cond i ti on  i s  carri ed  ou t,  i f no  
fau l t  exi sts  currentl y on  the  d ri ve  device;  after 
l eaving  the  fau l t  s tate,  the  fau l t  reset  b i t  i n  the  
con trolword  shal l  be  cl eared  by the  con trol  
device.  

1 6  Enabl e  operation  command  from  con trol  d evice,  
i f the  qu ick s top  option  code  i s  5 ,  6 ,  7 ,  or 8  

The  d ri ve  functi on  shal l  be  enabled .  

I t  i s  not  recommended  to  support  transi ti on  1 6 .  

 

I f a  state  trans i ti on  i s  requested ,  the  re lated  actions  shal l  be  processed  complete l y before  
transi ti on ing  to  the  new state.  Example:  I n  operation  enabled  state,  when  the  d isable  
operation  command  is  received ,  the  d rive  device  shal l  s tay i n  the  operation  enabled  state  un ti l  
the  d isable  operation  function  (see  obj ect 605Ch)  i s  completed .  

Drive  devices  ab le  to  control  the  contactor for the  mains  may swi tch  the  h igh - level  power.  I f 
the  h igh- level  power is  swi tched-off,  the  motor shal l  be  free  to  rotate  i f not  braked .  

Drive  function  i s  d isabled  impl ies  no  energy shal l  be  suppl ied  to  the  motor.  Target or set-poin t 
va lues  (e. g .  torque,  veloci ty,  posi ti on)  shal l  be  not processed .  
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Drive  function  is  enabled  impl ies  that energy may be  suppl ied  to  the  motor.  Target or set-poin t  
va lues  shal l  be  processed .  

I f a  fau l t i s  detected  i n  the  d ri ve  device,  there  shal l  be  a  transi tion  to  the  fau l t reaction  acti ve  
state.  I n  th is  state,  the  PDS shal l  execute  a  specia l  fau l t  reaction .  After the  execu tion  of th is  
fau l t reaction ,  the  d ri ve  device  shal l  swi tch  au tomatical l y to  the  fau l t  state.  Th is  state  shal l  
on l y be  l eft  by the  fau l t  reset command ,  bu t  on l y i f the  fau l t i s  not  acti ve  any more.  

I n  case  of fata l  error,  the  d rive  device  i s  not l onger able  to  con trol  the  motor,  so  that an  
immed iate  swi tch -off of the  d ri ve  device  is  necessary.  

The  behavior of d ri ve  d isabl i ng ,  qu ick stop,  ha l t,  and  fau l t reaction  functions  is  configurable  by 
means  of configuration  objects  defined  i n  8 . 4 .  

NOTE  I f a  brake  i s  present,  the  h i gh -l evel  power i s  swi tched  off after a  del ay t ime  i n  order to  appl y the  brake.  

8.3  Modes  of operation  

The PDS behavior depends  on  the  activated  mode of operation .  The  PDS  may implement 
several  modes  of operation .  S ince  i t  i s  not poss ib le  to  operate  the  modes  i n  paral l e l ,  the  user 
is  ab le  to  activate  the  requ i red  function  by se lecting  a  mode  of operation .  

The  con trol  device  wri tes  to  the  modes  of operation  obj ect i n  order to  select the  operation  
mode.  The  drive  device  provides  the  modes  of operation  d isp lay obj ect to  i nd icate  the  actual  
acti vated  operation  mode.  Con trolword ,  s tatusword ,  and  set-poin ts  are  used  mode-speci fic.  
Th is  impl ies  the  responsibi l i ty of the  control  device  to  avoid  i ncons istencies  and  erroneous  
behavior.  The  swi tch ing  between  the  modes  of operation  impl ies  no  au tomatic reconfiguration  
of COBs  for real -time data  transm iss ion .  

Therefore,  the  PDS may l im i t  mode swi tch ing  i n  one  or some PDS FSA state(s).  Mode  
swi tch ing  may a lso  be  l im i ted  to  the  ' local  con trol '  function ;  th is  means  i t  i s  not poss ib le  to  
select the  operation  mode via  the  network.  

The  fol l owing  modes  of operation  are  described  i n  th is  part of the  I EC  61 800-7  series:  

•  profi le  pos i ti on  mode;  

•  hom ing  mode;  

•  i n terpolated  posi tion  mode;  

•  profi le  ve loci ty mode (e. g .  servo  dri ves) ;  

•  torque  profi l e  mode;  

•  ve loci ty mode  (e . g .  frequency converter) ;  

•  cycl ic  sync pos i ti on  mode;  

•  cycl ic  sync veloci ty mode;  

•  cycl ic  sync torque  mode.  

With  the  exception  of the  hom ing  mode,  the  l i s ted  modes  of operation  deal  wi th  set-poin ts.  I n  
add i ti on  to  th is ,  manufacturer-speci fic modes  of operation  may a lso  be  implemented .  These  
are  not l im i ted  to  set-poin ts .  

F i gu re  5  shows  the  general  re lations  between  target,  reference,  effort,  and  actual  values.  
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Figure 5  – Relation  between  d i fferent value  parameters  

8.4  Detai led  object specifications  

8.4. 1  Object  6040h :  Controlword  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  received  command  con trol l i ng  the  PDS  FSA.  I t  shal l  be  
structu red  as  defined  i n  F igure  6 .  The  bi ts  7 ,  3 ,  2 ,  1 ,  and  0  shal l  be  supported .  The  b i ts  0  to  9  
sha l l  be  supported  accord ing  to  the  mode  of operation .  I f the  re lated  functional i ty i s  not 
avai l ab le,  an  appropriate  emergency message shal l  be  generated .  The  manufacturer-speci fic  
(ms)  b i ts  may be  supported .  The  commands  shal l  be  coded  as  g i ven  i n  Table  27 .  Al l  
implemented  b i ts  of the  con trolword  are  val id  independent of the  PDS FSA state.  Starting  of 
any movement is  operation  mode speci fic and  i s  described  in  the  re lated  clause.  

1 5     1 1  1 0  9  8  7  6   4  3  2  1  0  

ms  r oms h  fr  oms  eo  qs  ev so  

MSB  LSB  

 IEC 

Key 
ms  manufacturer-speci fi c  
r  reserved  
oms operati on  mode  speci fi c  
h  hal t  
fr fau l t  reset  
eo  enable  operati on  
qs  qu ick s top  
ev enable  vol tage  
so  swi tch  on  

Figure 6  – Value  defin i tion  
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Table  27  – Command  coding  

Command  
Bi ts  of the  con trolword  

Transi tions  
Bi t  7  Bi t  3  Bi t 2  Bi t  1  Bi t  0  

Shutdown  0  X 1  1  0  2 , 6, 8  

Swi tch  on  0  0  1  1  1  3  

Swi tch  on  +  enabl e  operati on  
0  1  1  1  1  

3  +  4  

(NOTE)  

Di sabl e  vol tage  0  X X 0  X 7 , 9, 1 0, 1 2  

Qu ick stop  0  X 0  1  X 7 , 1 0 , 1 1  

D i sabl e  operation  0  0  1  1  1  5  

Enabl e  operation  0  1  1  1  1  4 , 1 6  

Fau l t  reset  
 

X X X X 1 5  

NOTE  Au tomatic  transi ti on  to  enabl e  operation  state  after executi ng  swi tched  on  state  functi onal i ty.  

 

Bi ts  9,  6 ,  5 ,  and  4  of the  controlword  are  operation  mode speci fic.  The  hal t function  (b i t  8)  
behavior i s  operation  mode speci fic.  I f the  b i t  i s  1 ,  the  commanded  motion  shal l  be  
i n terrupted ,  the  PDS shal l  behave as  defined  i n  the  hal t option  code.  After releas ing  the  hal t  
function ,  the  commanded  motion  shal l  be  continued  i f poss ib le.  

The  b i t  1 0  i s  reserved  for further use;  i t  shal l  be  set to  0.  The  b i ts  1 1 ,  1 2 ,  1 3 ,  1 4 ,  and  1 5  are  
manufacturer-speci fic.  

Table  28  speci fi es  the  object description ,  and  Table  29  speci fies  the  en try description .  

Table  28  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6040h  

Name  Controlword  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Mandatory 

 

Table  29  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  27  

Defau l t  va l ue  Device  and  operation  mode  speci fi c  

 

8.4.2  Object  6041 h :  Statusword  

This  obj ect shal l  provide  the  s tatus  of the  PDS FSA.  The  obj ect shal l  be  structured  as  defined  
i n  F igure  7 .  The  b i ts  1 0 ,  9,  and  6  to  0  shal l  be  supported .  The  oms  bi ts  sha l l  be  supported  i f 
the  mode of operation  is  supported .  I f the  re lated  functional i ty of the  oms  b i ts  i s  not avai l able,  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 48  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

the  correspond ing  b i t  shal l  be  0b .  The  manufacturer-speci fic  (ms)  b i ts  may be  supported .  The  
b i t  combinations  defined  in  Table  30  shal l  code  the  PDS FSA states.  Al l  implemented  b i ts  of 
the  status  word  are  val i d  i ndependent  of the  PDS  FSA state.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

ms  oms  i l a  tr rm  ms  w sod   q s  ve  f oe  so  rtso  

MSB  LSB  

 IEC 

Key:   

ms  manufacturer-speci fi c   
oms  operati on  mode  speci fi c  
i l a  i n ternal  l im i t  acti ve  
tr target  reached  
rm  remote   
w warn ing   
sod  swi tch  on  d i sabled   
qs  qu ick stop   
ve  vol tage  enabled   
f fau l t   
oe  operati on  enabled   
so  swi tched  on   
rtso  ready to  swi tch  on  

Figure 7  – Value  defin i tion  

Table  30  – State  coding  

Statusword  PDS  FSA state  

xxxx xxxx x0xx 0000b  Not  ready to  swi tch  on  

xxxx xxxx x1 xx 0000b  Swi tch  on  d i sabl ed  

xxxx xxxx x01 x 0001 b  Ready to  swi tch  on  

xxxx xxxx x01 x 001 1 b  Swi tched  on  

xxxx xxxx x01 x 01 1 1 b  Operation  enabl ed  

xxxx xxxx x00x 01 1 1 b  Qu ick stop  acti ve  

xxxx xxxx x0xx 1 1 1 1 b  Fau l t  reaction  acti ve  

xxxx xxxx x0xx 1 000b  Fau l t  

 

I f b i t  4  (vol tage  enabled)  of the  statusword  i s  1 ,  th is  shal l  i nd icate  that h i gh  vol tage  is  appl ied  
to  the  PDS.  

I f b i t  5  (qu ick stop)  of the  s tatusword  i s  0 ,  th is  shal l  i nd icate  that the  PDS is  reacting  on  a  
qu ick stop  request.  

I f b i t  7  (warn ing)  of the  s tatusword  is  1 ,  th is  shal l  i nd icate  the  presence  of a  warn ing  
cond i ti on .  Warn ing  i s  not  an  error or fau l t  (examples:  temperature  l im i t exceeded ,  j ob  
refused).  The  status  of the  PDS FSA shal l  not be  changed .  The  cause  of the  warn i ng  may be  
g i ven  i n  the  fau l t  code  parameter object  (603Fh) .  

I f b i t  9  (remote)  of the  statusword  i s  1 ,  th is  shal l  i nd icate  that the  controlword  is  processed .  I f 
i t  i s  0  ( local ) ,  th is  sha l l  i nd icate  that the  con trolword  is  not processed .  Nevertheless,  the  PDS  
may provide  actual  va lues,  and  the  PDS may accept COB for configuration  data  transm ission  
for other parameter objects.  

I f b i t  1 0  (target reached)  of the  s tatusword  i s  1 ,  th is  shal l  i nd icate  that the  PDS has  reached  
the  set-poin t.  The  set-poin t  i s  operati on  mode speci fic and  is  defined  in  detai l  i n  the  
correspond ing  clauses  of th is  part of the  I EC  61 800-7  series.  B i t  1 0  sha l l  a lso  be  set to  1 ,  i f 
the  operation  mode  has  been  changed .  The  change  of a  target value  by software  shal l  a l ter 
th is  b i t.  I f qu ick stop  option  code  is  5 ,  6 ,  7  or 8,  b i t  1 0  sha l l  be  set to  1 ,  when  the  qu ick stop  
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operation  is  fin ished  and  the  PDS is  ha l ted .  I f ha l t  occurred  and  the  PDS has  ha l ted  then  b i t  
1 0  shal l  be  set to  1 ,  too.  I f the  same in ternal  value  is  commanded  then  b i t  1 0  sha l l  not a l ter,  i f 
b i t  1 0  i s  supported .  

I f b i t  1 1  ( i n ternal  l im i t  acti ve)  of the  s tatusword  i s  1 ,  th is  sha l l  i nd icate  that  an  i n ternal  l im i t  i s  
acti ve  (example:  posi ti on  range  l im i t) .  The  in ternal  l im i ts  are  manufacturer-speci fic.  

B i t  1 3  and  b i t  1 2  of the  s tatusword  are  operation  mode speci fic.   

B i t  1 4  and  b i t  1 5  are  manufacturer-speci fic.  

Table  31  speci fi es  the  object description ,  and  Table  32  speci fies  the  en try description .  

Table  31  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6041 h  

Name  Statusword  

Object  code  Variable  

Data  type  Uns igned1 6  

Category Mandatory 

 

Table  32  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  30  

Defau l t  va l ue  No  

 

8.4.3  Object  603Fh :  Error code  

This  object shal l  provide  the  error code  of the  l ast error wh ich  occurred  i n  the  d ri ve  device.  
Table  24  speci fi es  the  va lue  defin i ti on ,  Table  33  speci fies  the  object description ,  and  Table  34  
speci fies  the  en try description .  

NOTE  I n  CANopen  networks,  th i s  object  provi des  the  same i n formati on  as  the  l ower 1 6-b i t  of sub-i ndex 01 h  of the  
pre-defi ned  error fi e l d  (1 003h ) .  

Table  33  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 603Fh  

Name  Error code  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  
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Table  34 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  24  

Defau l t  va l ue  No  

 

8.4.4  Object  6007h :  Abort  connection  option  code  

This  object shal l  i nd icate  what action  shal l  be  performed  when  one  of the  fol lowing  events  
occurres:  bus-off,  heartbeat,  l i fe  guard ing ,  NMT stopped  s tate  en tered ,  reset appl ication ,  and  
reset communication .  Table  35  speci fies  the  va lue  defin i tion ,  Table  36  speci fies  the  object 
description ,  and  Table  37  speci fies  the  entry description .  

NOTE  I f the  d ri ve  i s  swi tched  i n  the  LSS  confi gu rati on  s tate  the  reaction  of the  d ri ve  i s  manufacturer-speci fi c.  

Table  35  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

-32  768  to  -1  Manufactu rer-speci fi c  

0  No  action  

+1  Fau l t  s i gnal  

+2  D isabl e  vol tage  command  

+3  Qu ick stop  command  

+4  to  +32  767  Reserved  

 

Table  36  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6007h  

Name  Abort  connection  opti on  code  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  

 

Table  37  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  35  

Defau l t  va l ue  +1  
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8.4.5  Object  605Ah :  Qu ick stop option  code  

This  object shal l  i nd icate  what action  is  performed  when  the  qu ick stop  function  is  executed .  
The  s low down  ramp is  the  deceleration  value  of the  used  mode of operations.  Table  38  
speci fies  the  value  defin i tion ,  Table  39  speci fies  the  object description ,  and  Table  40  speci fi es  
the  en try description .  

Table  38  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

-32  768  to  -1  Manufactu rer-speci fi c  

0  D i sabl e  d ri ve  function  

+1  S low down  on  s l ow down  ramp  and  transi t  i n to  swi tch  on  d i sabled  

+2  S low down  on  q u ick s top  ramp  and  transi t  i n to  swi tch  on  d i sab led  

+3  S low down  on  cu rren t  l im i t  and  transi t  i n to  swi tch  on  d i sabl ed  

+4  S low down  on  vol tage  l im i t  and  trans i t  i n to  swi tch  on  d i sabl ed  

+5 S low down  on  s l ow down  ramp  and  s tay i n  q u ick stop  acti ve  

+6  S low down  on  q u ick s top  ramp  and  stay i n  q u ick stop  acti ve  

+7  S low down  on  cu rren t  l im i t  and  s tay i n  q u ick stop  acti ve  

+8  S low down  on  vol tage  l im i t  and  s tay i n  q u ick s top  acti ve  

+9  to  +32  767  Reserved  

 

Table  39  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 605Ah  

Name  Qu ick stop  option  code  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  

 

Table  40  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  38  

Defau l t  va l ue  +2  

 

8.4.6  Object  605Bh :  Shutdown  option  code  

This  obj ect sha l l  i nd icate  what action  i s  performed  i f there  is  a  trans i tion  from  operation  
enabled  state  to  ready to  swi tch  on  state.  The  s low down  ramp is  the  deceleration  value  of the  
used  mode of operations.  Table  41  speci fi es  the  va lue  defin i tion ,  Table  42  speci fies  the  object 
description ,  and  Table  43  speci fies  the  en try description .  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 52  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

Table  41  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

-32  768  to  -1  Manufactu rer-speci fi c  

0  D i sabl e  d ri ve  function  (swi tch -off the  d ri ve  power s tage)  

+1  S low down  wi th  s l ow down  ramp;  d i sabl e  of the  d ri ve  function  

+2  to  +32  767  Reserved  

 

Table  42  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 605Bh  

Name  Shu tdown  option  code  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  

 

Table  43  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  41  

Defau l t  va l ue  0  

 

8.4.7  Object  605Ch :  Disable  operation  option  code  

This  obj ect sha l l  i nd icate  what action  i s  performed  i f there  is  a  trans i tion  from  operation  
enabled  state  to  swi tched  on  s tate.  The  s low down  ramp is  the  deceleration  value  of the  used  
mode  of operations.  Table  44  speci fi es  the  value  defin i ti on ,  Table  45  speci fies  the  object 
description ,  and  Table  46  speci fies  the  en try description .  

Table  44  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

-32  768  to  -1  Manufactu rer-speci fi c  

0  D i sabl e  d ri ve  function  (swi tch -off the  d ri ve  power stage)  

+1  S low down  wi th  s l ow down  ramp;  d i sabl e  of the  d ri ve  function  

+2  to  +32  767  reserved  
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Table  45  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 605Ch  

Name  Disabl e  operation  opti on  code  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  

 

Table  46  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  44  

Defau l t  va l ue  +1  

 

8.4.8  Object  605Dh :  Hal t  option  code  

This  object shal l  i nd icate  what action  i s  performed  when  the  ha l t  function  i s  executed .  The  
s low down  ramp is  the  deceleration  value  of the  used  mode of operations.  Table  47  speci fies  
the  value  defin i ti on ,  Table  48  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  49  speci fies  the  en try 
description .  

Table  47  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

-32  768  to  -1  Manufactu rer-speci fi c  

0  Reserved  

+1  S low down  on  s l ow down  ramp and  stay i n  operation  enabl ed  

+2  S low down  on  q u ick stop  ramp and  stay i n  operati on  enab led  

+3  S low down  on  cu rrent  l im i t  and  stay i n  operation  enabl ed  

+4  S low down  on  vol tage  l im i t  and  stay i n  operation  enabl ed  

+5 to  +32  767  Reserved  

 

Table  48  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 605Dh  

Name  Hal t  option  code  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  
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Table  49  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  47  

Defau l t  va l ue  +1  

 

8.4.9  Object  605Eh :  Fau l t  reaction  option  code  

This  obj ect shal l  i nd icate  what action  is  performed  when  fau l t i s  detected  i n  the  PDS.  The  
s low down  ramp is  the  deceleration  va lue  of the  used  mode of operations.  Table  50  speci fies  
the  va lue  defin i tion ,  Table  51  speci fi es  the  obj ect description ,  and  Table  52  speci fi es  the  en try 
description .  

Table  50  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

-32  768  to  -1  Manufactu rer-speci fi c  

0  D i sabl e  d ri ve  function ,  motor i s  free  to  rotate  

+1  S low down  on  s l ow down  ramp 

+2  S low down  on  q u ick stop  ramp  

+3  S low down  on  cu rrent  l im i t  

+4  S low down  on  vol tage  l im i t  

+5 to  +32  767  Reserved  

 

Table  51  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 605Eh  

Name  Fau l t  reaction  opti on  code  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  

 

Table  52  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  50  

Defau l t  va l ue  +2  

 

8.4. 1 0  Object  6060h :  Modes  of operation  

This  object shal l  i nd icate  the  requested  operation  mode.  
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Table  53  speci fies  the  value  defin i ti on ,  Table  54  speci fies  the  object description ,  and  Table  55  
speci fies  the  en try description .  

NOTE  1  Th i s  object  shows  on ly the  value  of the  requested  operation  mode,  the  actua l  operation  mode  of the  PDS  
i s  refl ected  i n  the  obj ect  modes  of operation  d i spl ay.  

NOTE  2  The  behavior of the  d ri ve  i n  mode  of operation  0  i s  manufacturer-speci fi c.  

NOTE  3  I f mode  of operati on  i s  changed ,  the  behavior of the  d ri ve  i s  manufacturer-speci fi c.  

Table  53  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

-1 28  to  -1  Manufactu rer-speci fi c  operati on  modes  

0  No  mode  change/no  mode  assi gned  

+1  Profi l e  posi ti on  mode  

+2  Veloci ty mode  

+3  Profi l e  vel oci ty mode  

+4  Torque  profi l e  mode  

+5 Reserved  

+6  Hom ing  mode  

+7  I n terpolated  pos i ti on  mode  

+8  Cycl i c  sync posi ti on  mode  

+9  Cycl i c  sync vel oci ty mode  

+1 0  Cycl i c  sync torque  mode  

+1 1  Cycl i c  sync torque  mode  wi th  commutation  ang le  

+1 2  to  +1 27  Reserved  

 

Table  54 – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6060h  

Name  Modes  of operation  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger8  

Category Cond i ti onal :  mandatory,  i f more  than  one  mode  of operation  
i s  supported  

 

Table  55  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  53   

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  
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8.4. 1 1  Object  6061 h :  Modes  of operation  d isplay 

This  object shal l  provide  the  actual  operation  mode.  

Table  53  speci fi es  the  value  defin i ti on ,  Table  56  speci fies  the  object description ,  and  Table  57  
speci fies  the  en try description .  

Table  56  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6061 h  

Name  Modes  of operation  d i spl ay 

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger8  

Category Cond i ti onal :  mandatory,  i f more  than  one  mode  of operation  
i s  supported  

 

Table  57  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  53  

Defau l t  va l ue  No  

 

8.4. 1 2  Object  6502h :  Supported  drive  modes  

This  obj ect sha l l  provide  in formation  on  the  supported  d ri ve  modes.  F igure  8  speci fies  the  
value  defin i ti on ,  Table  58  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  59  speci fies  the  en try 
description .  

31  1 6  1 5  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

Manufactu rer-speci fi c  r(eserved)  cstca  cst csv csp  i p  hm  r tq  pv vl  pp  

MSB   LSB  

  IEC 

Figure 8  – Value  defin i tion  

The fol lowing  value  defin i tions  shal l  appl y:  

cstca,  cst,  csv,  csp,  i p,  hm ,  tq ,  pv,  vl ,  and  pp  b i ts:  

1  =  mode  i s  supported   0  =  mode  i s  not  supported  

manufacturer-speci fic b i ts:  

1  =  function  i s  supported  0  =  function  i s  not supported  

r(eserved)  b i ts:    0  
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Table  58  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6502h  

Name  Supported  d ri ve  modes  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Mandatory 

 

Table  59  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See F igure  8  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

9  Factor group 

9. 1  General  

I n  some dri ve  device  appl ications  several  sensor resolu tion  values  and  ratio  values  are  
needed .  They may be  presented  by the  obj ects  defined  i n  th is  cl ause.  

The  user-defined  un i ts  as  defined  in  th is  speci fication  are  used  in  the  correspond ing  obj ects  
representing  pos i tion ,  veloci ty,  acceleration ,  or j erk va lues.  

The  user-defined  un i ts  are  speci fied  by the  SI  un i t  obj ects  (object 60A8h ,  60A9h ,  60AAh ,  and  
60ABh) .  For the  ca lcu lation  of the  respective  values  (and  thei r physical  un i ts)  see  the  
fol l owing  formu las.  I f some of the  objects  i n  the  formu las  are  not implemented ,  the  defau l t  
va lues  defined  in  the  respective  obj ects  shal l  be  used .  Objects,  whose va lues  are  not 
dependent on  the  factor group have  fixed  un i ts  speci fied  wi th in  the  objects.  F i gure  9  expla ins  
the  scal ing  concept i n  more  detai l .  
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Figure  9  – Position  scal ing  concept 

Position  un i ts  

The  calcu lation  of the  posi ti on  values  i s  done  by the  fo l lowing  formu la:  

ratio gear  resolution encoder position

constant feed value internal position
value position

⋅

⋅
=  

The  posi ti on  value  represen ts  the  objects  contain ing  va lues  i n  user-defined  posi ti on  un i ts ,  
speci fied  i n  the  SI  u n i t  pos i ti on  (obj ect 60A8h) .  The  factors  i n  the  formu la  shal l  be  ad justed  i n  
a  way that  the  SI  un i t  pos i ti on  fi ts  the  mechan ical  cond i ti ons.  

The  pos i ti on  i n ternal  va lue  i s  g i ven  i n  i n ternal  un i ts ,  e . g .  encoder i ncrements .  For ca lcu lation  
of the  pos i tion  i n ternal  va lues  from  the  target posi tion  values  the  formu la  is  transposed  to:  

constant feed

ratio gear  resolution encoder position value position
value internal position

⋅⋅
=  

Veloci ty un i ts  

I n  case  the  veloci ty encoder resolu tion  (obj ect 6090h)  i s  implemented ,  the  veloci ty values  are  
calcu lated  by:  

factor velocity 
ratio gear    resolution encoder velocity

constant feed value internal velocity
= value velocity ⋅

⋅

⋅
 

The  veloci ty i n ternal  va lue  i s  taken  from  the  seperate  encoder (obj ect 606Ah ,  sensor selection  
code  =  1 ) ,  or by posi tion  i n ternal  va lue(s)  (object 606Ah ,  sensor selection  code  =  0)  
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I f object 6090h  i s  not  implemented ,  the  pos i tion  encoder resolu tion  i s  used  for calcu lation :  

factor velocity
ratio gear    resolution encoder position

constant feed value internal velocity
value velocity  = ⋅

⋅

⋅
 

or:  

factor velocity 
s

value position
= value velocity ⋅  

 The  veloci ty value  represen ts  the  objects  con tain ing  values  i n  user-defined  veloci ty un i ts ,  
speci fied  i n  the  SI  u n i t  ve loci ty (object 60A9h) .  I f object 60A9h  i s  not implemented ,  the  user-
defined  ve loci ty un i t  sha l l  be  the  user-defined  pos i ti on  un i t/s .  

The  factors  i n  the  formu las  shal l  be  ad j usted  i n  a  way that the  SI  un i t  ve loci ty fi ts  the  
mechan ical  cond i tions.  

Acceleration  un i ts  

factor onaccelerati 
s

value velocity
= value onaccelerati ⋅  

The  acceleration  value  represents  the  objects  conta in ing  values  i n  user-defined  acceleration  
un i ts,  speci fi ed  i n  the  SI  un i t  acceleration  (object 60AAh) .  I f object 60AAh  i s  not implemented ,  
the  user-defined  acceleration  un i t  sha l l  be  the  user-defined  veloci ty un i t/s .  

The  factors  i n  the  formu la  shal l  be  ad justed  i n  a  way that the  SI  un i t  acceleration  fi ts  the  
mechan ical  cond i tions.  

Jerk un i ts  

factor jerk 
s

value onaccelerati
= value jerk ⋅  

The  j erk va lue  represents  the  obj ects  contain ing  values  in  user-defined  j erk un i ts,  speci fied  i n  
the  S I  un i t  j erk (object 60ABh) .  I f object 60ABh  i s  not  implemented  the  user-defined  j erk un i t  
sha l l  be  the  user-defined  ve loci ty un i t/s

2
.  

The  factors  i n  the  formu la  shal l  be  ad j usted  i n  a  way that the  S I  u n i t  j erk fi ts  the  mechan ical  
cond i tions.  

9.2  Detai led  object defin i tions  

9.2. 1  Object  608Fh :  Posi tion  encoder resolution  

This  object sha l l  i nd icate  the  configu red  encoder i ncrements  and  the  number of motor 
revolu tions.  The  pos i ti on  encoder resolu tion  shal l  be  calcu lated  by the  fol l owing  formu la:  

srevolution motor

increments encoder
=resolution encoder position  

Al l  va l ues  shal l  be  d imension less.  Table  60  speci fi es  the  object description ,  and  Table  61  
speci fies  the  en try description .  
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Table  60  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 608Fh  

Name  Posi ti on  encoder resolu ti on  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  61  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Encoder i ncrements  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  (0  equa ls  232)  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t not  equal  to  0 )  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Motor revol u tions  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  (0  equa ls  232)  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t not  equal  to  0 )  

 

 

9.2.2  Object  6090h :  Veloci ty encoder resolution  

This  object  sha l l  i nd icate  the  configured  encoder i ncrements  per second  and  the  motor 
revolu tions  per second .  The  veloci ty encoder resolu tion  shal l  be  calcu lated  by the  fol lowing  
formu la:  

second

srevolution
motor

second

increments
encoder

resolutionencodervelocity =  
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Al l  va lues  shal l  be  d imension less.  Table  62  speci fies  the  object description ,  and  Table  63  
speci fies  the  en try description .  

Table  62  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6090h  

Name  Veloci ty encoder resol u tion  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  63  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Encoder i ncrements  per second  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  (0  equa ls  232)  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t not  equal  to  0 )  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Motor revol u tions  per second  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  (0  equa ls  232)  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t not  equal  to  0 )  

 

 

9.2.3  Object  6091 h :  Gear ratio  

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  configured  number of motor shaft revolu tions  and  the  number of 
d rivi ng  shaft revolu tions.  The  gear ratio  shal l  be  calcu lated  by the  fo l l owing  formu la:  

motor shaft revolutions
gear ratio

driving shaft revolutions
=  
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Al l  va lues  shal l  be  d imension less.  Table  64  speci fi es  the  object description ,  and  Table  65  
speci fies  the  en try description .  

Table  64  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6091 h  

Name  Gear rati o  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  65  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Motor shaft  revol u tions  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Dri vi ng  shaft  revolu ti ons  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 

 

9.2.4  Object  6092h :  Feed  constant 

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  feed  constan t,  wh ich  is  the  measurement d istance  
per one  revolu tion  of the  ou tpu t shaft of the  gearbox.  The  feed  constan t sha l l  be  ca lcu lated  by 
the  fol l owing  formu la:  
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feed
feed constant =

driving shaft revolutions
 

The  feed  shal l  be  g i ven  i n  user-defined  posi ti on  un i ts ,  and  the  d riving  shaft revolu tions  value  
shal l  be  d imension less.  Table  66  speci fi es  the  object description ,  and  Table  67  speci fi es  the  
en try description .  

Table  66  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6092h  

Name  Feed  constan t  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  67  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Feed  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Shaft  revol u tions  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  
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9.2.5  Object  6096h :  Veloci ty factor 

This  obj ect can  be  used  to  match  the  veloci ty un i ts  to  the  user-defined  ve loci ty un i ts.  Table  68  
speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  69  speci fies  the  en try description .  

Table  68  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6096h  

Name  Veloci ty factor 

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  69  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Numerator 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  1  to  232  –1  

Defau l t  va l ue  1  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  D ivisor 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  1  to  232  –1  

Defau l t  va l ue  1  

 

9.2.6  Object  6097h :  Acceleration  factor 

This  object can  be  used  to  match  the  acceleration  un i ts  to  the  user-defined  acceleration  un i ts.  
Table  70  speci fi es  the  object  description ,  and  Table  71  speci fies  the  en try description .  
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Table  70  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6097h  

Name  Acceleration  factor 

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  71  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Numerator 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  1  to  232  –1  

Defau l t  va l ue  1  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  D ivisor 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  1  to  232  –1  

Defau l t  va l ue  1  

 

9.2.7  Object  60A2h :  Jerk factor 

This  object can  be  used  to  match  the  j erk un i ts  to  the  user-defined  j erk un i ts .  Table  72  
speci fies  the  obj ect  description ,  and  Table  73  speci fi es  the  en try description .  
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Table  72  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 60A2h  

Name  Jerk factor 

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  73  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Numerator 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  1  to  232  –1  

Defau l t  va l ue  1  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  D ivisor 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  1  to  232  –1  

Defau l t  va l ue  1  

 

9.2.8  Object  607Eh :  Polari ty  

This  object shal l  i nd icate  i f the  posi tion  demand  value  shal l  be  mu l tip l i ed  by 1  of by –1 .  The  
polari ty fl ag  shal l  have no  in fluence  on  the  hom ing  mode.  The  posi ti on  polari ty b i t  shal l  be  
used  on l y for profi le  posi tion  (pp)  mode and  cycl ic  sync posi tion  mode (csp).  The  veloci ty 
polari ty b i t  sha l l  be  used  on l y for profi le  veloci ty (pv)  mode and  cycl ic  sync veloci ty mode  
(csv) .  F i gure  1 0  speci fies  the  va lue  defin i tion ,  Table  74  speci fies  the  obj ect description ,  and  
Table  75  speci fi es  the  en try description .  
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7  6  5  0  

Pos i ti on  pol ari ty  Veloci ty polari ty  reserved  (0)  

MSB  LSB  

 IEC 

Figure 1 0  – Value  defin i tion  

The polari ty b i ts  shal l  be  coded  as  fol lows:  0b  =  mu l ti pl y by 1  and  1 b  =  mu l ti p l y by –1  

Table  74  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 607Eh  

Name  Polari ty  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned8  

Category Optional  

 

Table  75  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See F igure  1 0  

Defau l t  va l ue  00h  

 

9.2.9  Code table  for device  profi l e  specific  un i ts   

Table  76  speci fi es  the  representation  of the  add i ti onal  speci fic un i ts  used  i n  th is  profi l e.  

Table  76  – Device  profi l e  specific  un i ts  

Name of un i t  I n ternational  symbol  Notation  i ndex 

Cubic second  s3  A0
h
 

Reserved  – A1
h
 to  AB

h
,  AD

h
 to  B3

h
,  B6

h
 to  BF

h
 

Manufactu rer-speci fi c  – C0
h
 to  FF

h
 

Revol u tion  none  B4
h
 

I nc  none  B5
h
 

S tep  none  AC
h
 

 

9.2. 1 0  Object  60A8h :  SI  un i t  posi tion  

This  object shal l  i nd icate  the  user-defined  posi ti on  un i ts.  The  object structure  i s  defined  in  
F igu re  1  i n  C iA 303-2: 201 2 .  The  represen tation  of the  SI  un i ts  and  prefixes  i s  g i ven  i n  CiA 
303-2.  The  representation  of the  add i tional  profi l e-speci fic un i ts  i s  defined  i n  Table  76.  The  
profi le-speci fic fie l d  (b i t 0  to  b i t  7)  of th is  obj ect i s  reserved  (00h) .  

The  scal i ng  from  the  real  pos i tion  i ncrements  to  the  posi tion  value  in  user-defined  un i ts  i s  
done  us ing  the  objects  608Fh ,  6091 h  and  6092h .  Table  77  speci fi es  the  obj ect description ,  
and  Table  78  speci fies  the  entry description .  
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Table  77  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 60A8h  

Name  S I  un i t  posi ti on  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  78  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  No  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

F i gu re  1 1  shows  an  example  for the  object configuration  i n  mm.  

31  24  23  1 6  1 5  8  7  0  

FD
h  
(means  1 0

-3
)  01

h
 (means  m )  00

h
 reserved  (00

h
)  

MSB    LSB  

   IEC 

Figure 1 1  – Example  for a  posi tion  un i t  

9. 2. 1 1  Object  60A9h :  SI  un i t  veloci ty 

This  object shal l  i nd icate  the  user-defined  veloci ty un i ts .  I f th is  obj ect i s  not implemented ,  the  
user-defined  ve loci ty un i t  sha l l  be  the  user-defined  pos i tion  un i t/s .  The  obj ect structure  i s  
defined  i n  F igure  1  i n  CiA 303-2: 201 2.  The  represen tation  of the  SI  un i ts  and  prefixes  i s  g i ven  
i n  CiA 303-2 .  The  represen tation  of the  add i tional  profi le-speci fic un i ts  i s  defi ned  in  Table  76.  
The  profi le-speci fic  fi eld  (b i t  0  to  b i t  7)  of th is  object i s  reserved  (00h) .  

Th is  object i s  taken  as  a  defi n i tion  for the  user-defined  veloci ty un i ts ,  i f the  object 6090h  
(ve loci ty encoder resolu tion)  i s  implemented .  I f the  object 6090h  i s  not implemented ,  a  
ca lcu lation  based  on  the  pos i tion-re lated  va lues  has  to  be  done.  Table  79  speci fies  the  obj ect 
description ,  and  Table  80  speci fi es  the  entry description .  

Table  79  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 60A9h  

Name  S I  un i t  ve l oci ty  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  
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Table  80  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  No  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

F i gu re  1 2  shows  an  example  for the  object configuration  i n  mm/s.  

31  24  23  1 6  1 5  8  7  0  

FD
h  
(means  1 0

-3
)  01

h
 (means  m )  03

h
 (means  s)  reserved  (00

h
)  

MSB    LSB  

   IEC 

Figure 1 2  – Example  for a  veloci ty un i t  

9.2. 1 2  Object  60AAh :  SI  un i t  acceleration  

This  object shal l  i nd icate  the  user-defined  acceleration  un i ts .  I f th is  object i s  not  implemented ,  
the  user-defined  acceleration  un i t  shal l  be  the  user-defined  veloci ty un i t/s . The  obj ect structu re  
is  defined  in  F igure  1  in  C iA 303-2 : 201 2.  The  representation  of the  S I  un i ts  and  prefixes  is  
g i ven  i n  C iA 303-2 .  The  represen tation  of the  add i tional  profi le-speci fic un i ts  i s  defi ned  i n  
Table  76.  The  profi le-speci fic  fi e ld  (b i t  0  to  b i t  7)  of th is  object i s  reserved  (00h) .  

To  match  the  acceleration  value  to  the  user-defined  un i ts ,  a  ca lcu lation  based  on  the  veloci ty 
va lue  has  to  be  done.  Table  81  speci fi es  the  obj ect description ,  and  Table  82  speci fi es  the  
en try description .  

Table  81  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 60AAh  

Name  S I  un i t  acceleration  

Object  code  Variable  

Data  type  Uns igned32  

Category Optional  

 

Table  82  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  No  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

F i gu re  1 3  shows  an  example  for the  object configuration  i n  mm/s2 .  
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31  24  23  1 6  1 5  8  7  0  

FD
h  
(means  1 0

-3
)  01

h
 (means  m )  57

h
 (means  s

2
)  reserved  (00

h
)  

MSB    LSB  

   IEC 

Figure 1 3  – Example  for an  acceleration  un i t  

9.2. 1 3  Object  60ABh :  SI  un i t  j erk 

This  obj ect shal l  i nd icate  the  user-defined  j erk un i ts.  I f th is  obj ect i s  not implemented ,  the  
user-defined  j erk un i t sha l l  be  the  user-defined  veloci ty un i t/s

2
. The  object  structure  i s  defined  

i n  F igure  1  i n  C iA 303-2: 201 2.  The  representation  of the  SI  un i ts  and  prefixes  is  g iven  i n  CiA 
303-2.  The  represen tation  of the  add i tional  profi l e-speci fic un i ts  i s  defi ned  i n  Table  76.  The  
profi le-speci fic fie ld  (b i t  0  to  b i t  7)  of th is  obj ect  i s  reserved  (00h) .  

Table  83  speci fi es  the  object description ,  and  Table  84  speci fies  the  en try description .  

Table  83  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 60ABh  

Name  S I  un i t  j erk  

Object  code  Variable  

Data  type  Uns igned32  

Category Optional  

 

Table  84 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  No  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Figure  1 4  shows  an  example  for the  object configuration  i n  mm/s
3
.  

31  24  23  1 6  1 5  8  7  0  

FD
h  (means  1 0

-3
)  01

h
 (means  m )  A0

h
 (means  s

3
)  reserved  (00

h
)  

MSB    LSB  

   IEC 

Figure 1 4 – Example  for a  j erk un i t  

1 0  Profi le  posi tion  mode  

1 0. 1  General  information  

The overal l  structure  for th is  mode i s  shown  i n  F igure  1 5.  A target pos i tion  i s  appl i ed  to  the  
traj ectory generator.  I t  i s  generating  a  posi tion  demand  value  for the  posi ti on  con trol  l oop  
described  i n  the  pos i ti on  control  function  (see  1 3 .3. 1 ) .  These  two function  b locks  are  
optional l y con trol l ed  by i nd ividual  parameter sets.  
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Figure 1 5 – Trajectory generator and  position  control  function  

At the  i npu t to  the  traj ectory generator,  parameters  may have  optional  l im i ts  appl ied  before  
being  normal i zed  to  i n ternal  un i ts.  The  s implest form  of a  traj ectory generator i s  j ust to  pass  
through  a  target pos i ti on  and  to  transform  i t  to  a  pos i tion  demand  i n ternal  va lue  wi th  i n ternal  
un i ts  ( i ncrements)  on l y.  F i gure  1 6  defines  the  detai led  structure  of the  trajectory generator.  

 

Figure 1 6  – Trajectory generator for profi le  posi tion  mode  

1 0.2  Functional  description  

1 0.2. 1  General  

The setting  of set-poin ts  i s  con trol l ed  by the  tim ing  of the  new set-poin t b i t  and  the  change set 
immed iatel y b i t  i n  the  controlword  as  wel l  as  the  set-poin t acknowledge  b i t  i n  the  s tatusword .  

I f the  change  set immed iatel y b i t  of the  controlword  i s  set to  1 ,  a  s i ng le  set-poin t i s  expected  
by the  d rive  device.  I f the  change set immed iately b i t  of the  con trolword  i s  set to  0,  a  set of 
set-poin ts  i s  expected  by the  d rive  device.  

After a  set-poin t i s  appl ied  to  the  d ri ve  device,  the  control  device  s ignals  that the  set-poin t i s  
va l i d  by a  ri s ing  edge  of the  new set-poin t b i t  i n  the  con trolword .  The  d ri ve  device  sets  the  
set-poin t acknowledge  b i t  i n  the  statusword  to  1 ,  and  afterwards,  the  d ri ve  device  s i gnals  wi th  
the  set-poin t acknowledge  bi t  set to  0  i ts  abi l i ty to  accept new set-poin ts .  An  example  is  
shown  i n  F igure  1 7 .  

IEC 
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Figure 1 7  – Set-point  example  

I f one  set-poin t i s  sti l l  i n  progress  and  a  new one  is  va l i dated ,  two  methods  of hand l i ng  are  
supported :  s i ng le  set-poin t  (change  set immed iatel y bi t  of con trolword  is  1 )  and  set of set-
poin ts  (change  set  immed iate l y b i t  of con trolword  i s  0) .  

1 0.2.2  Single  set-point  

When  a  set-poin t i s  i n  progress  and  a  new set-poin t i s  va l i dated  by the  new set-poin t (b i t  4)  i n  
the  con trolword ,  the  new set-poin t shal l  be  processed  immed iatel y.  The  handshaking  
procedure  shown  in  F igure  1 8  i s  used  for the  s i ng le  set-poin t method .  

 

Figure 1 8  – Handshaking  procedure  for the  single  set-point method  
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1 0.2.3  Set of set-points  

When  a  set-poin t i s  i n  progress  and  a  new set-poin t i s  va l i dated  by the  new set-poin t (b i t  4)  i n  
the  controlword ,  the  new set-poin t shal l  be  processed  on l y after the  previous  has  been  
reached .  The  handshaking  procedure  shown  in  F igure  1 9  i s  used  for the  set of set-poin ts  
method .  The  add i tional  g rey l i ne  segment in  the  g raph  ‘actual  speed ’  shows  the  actual  speed  
i f the  change of set-poin t  b i t  (b i t  9)  i s  set  to  1 .  

 

Figure 1 9  – Handshaking  procedure  for the  set  of set-points  method  

I f a  d ri ve  device  supports  set  of set-poin ts,  a  m in imum  of two  set-poin ts  are  avai lable,  a  set-
poin t that i s  currentl y been  processed  and  a  buffered  set-poin t.  The  set-poin ts  are  hand led  as  
shown  i n  F igure  20.  

IEC 
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Figure 20  – Set-point  hand l ing  for two set-points  

New set-poin ts  are  buffered  in  the  set-poin t  l i s t  as  l ong  as  free  set-poin ts  are  avai l ab le  i n  the  
d ri ve  device.  I f no  set-poin t i s  i n  progress,  the  new set-poin t sha l l  become acti ve  immed iatel y 
(1 ) .  I f a  set-poin t  i s  i n  progress,  the  new set-poin t shal l  be  stored  i n  the  fi rst set-poin t  buffer 

that i s  free  (2  +  3) .  

I f a l l  set-poin t buffers  are  busy (set-poin t acknowledge´bi t  i s  1 ) ,  the  reaction  depends  on  the  
change set immed iatel y b i t.  I f the  change set immed iatel y b i t  i s  set to  1 ,  the  new set-poin t  
sha l l  be  processed  immed iatel y as  s ing le  set-poin t.  Al l  previousl y l oaded  set-poin ts  shal l  be  
d iscarded  (5).  

The  target reached  b i t  shal l  remain  0  unti l  a l l  set-poin ts  are  processed .  

1 0.2.4  Usage of hal t  b i t  in  con junction  with  new set-point  bi t  

The  hal t b i t  can  be  used  to  ha l t,  set a  new set-poin t and  i n  combination  wi th  the  new set-poin t  
b i t  to  i n terrupt an  actual  movement wh ich  is  described  i n  th is  section .   

I f a  d ri ve  i s  process ing  a  set-poin t the  hal t  b i t  (b i t  8  of the  con trolword)  can  be  used  to  stop  
the  motor and  keep i t  i n  pos i tion  control .  After re leasing  the  hal t  b i t  the  process ing  of the  
actual  set-poin t i s  con tinued .  F igure  21  describes  a  mechan ism  how to  erase  the  processed  
set-poin t and  set the  actual  pos i ti on  as  a  new set-poin t for that the  d ri ve  remains  at the  
curren t posi tion  i n  pos i ti on  control  even  after re l easing  the  hal t b i t.  
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Controlword          

Halt          

         

Change set 

immediately 

           

         

New set-point           

         

Statusword          

Target reached           

           

Set-point 
acknowledge 

           

     Set set-
point to  
actual  
position  

 Drive in  
position 
control  on  
actual  
position  

  

IEC 

Figure  21  – Erase set-point  

The  actual  d ri ve  posi tion  shal l  be  captured  after a  complete  stand  sti l l  of the  motor.  Therefore  
b i t  8  (hal t)  of the  con trolword  (6040h)  and  b i t  1 0  (target reached)  of the  statusword  (6041 h )  
have  to  be  equal  to  1 .  Add i ti onal  i n formation  on  th i s  b i t  combination  can  be  found  in  Table  87.  

To  define  the  s lowdown  ramp wh ich  i s  appl ied  during  the  ha l t command  obj ect 605Dh  (hal t  
option  code)  can  be  used .  

1 0.3  General  defin i tions  

The i n ternal  software  l im i ts  shal l  not  be  exceeded  by external  setti ngs  configured  by the  user.  

1 0.4  Use of controlword  and  statusword  

The profi le  posi tion  mode uses  some b i ts  of the  controlword  and  the  statusword  for mode-
speci fic purposes.  F igure  22  shows the  structure  of the  con trolword .  I f no  pos i tion ing  is  i n  
progress,  the  ris ing  edge  of bi t  4  sha l l  start the  posi ti on ing  of the  axis.  I n  case  a  pos i tion ing  is  
i n  progress,  the  defin i ti ons  g i ven  i n  Table  85  shal l  be  used .  Table  86  defines  the  values  for b i t  
6  and  8  of the  con trolword .  

NOTE  I t  i s  assumed  that  the  target  posi ti on  i s  edge-tri ggered  0 ->1  otherwise  the  d ri ve  cou l d  set  immed iately  new 
val ues,  wh ich  l eads  to  unexpected  behavior.  

1 5  1 0  9  8  7  6  5  4  3  0  

(see  8. 4 . 1 )  
Change  
on  set-
poin t  

Hal t  (see  8 . 4 . 1 )  abs/rel  
Change  set  
immed iately  

New set-
poin t  

(see  8. 4. 1 )  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 22  – Controlword  for profi le  posi tion  (pp)  mode  
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Table  85  – Defin i tion  of bi t  4,  b i t  5,  and  bi t  9  

Bi t 9  Bi t 5  Bi t 4  Defin i tion  

0  0  0  ->  1  Posi ti on ing  shal l  be  completed  (target reached )  before  the  next  one  gets  started  
(see  F i gure  1 7  and  F igure  1 9)  

X 1  0  ->  1  Next  posi ti on ing  shal l  be  s tarted  immed iatel y (see  F igu re  1 7  and  F igure  1 8)  

1  0  0  ->  1  Posi ti on ing  wi th  the  cu rrent  profi l e  ve loci ty up  to  the  cu rren t  set-poin t  sha l l  be  
proceeded  and  then  next  posi ti on ing  (see  F igure  1 7  and  F i gu re  1 9)  shal l  be  appl i ed  

 

Table  86  – Defin i tion  of bi t  6  and  bi t  8  

Bi t  Value  Defin i tion  

6  0  Target posi ti on  sha l l  be  an  absolu te  val ue  

1  Target posi ti on  sha l l  be  a  re lati ve  val ue  (depend ing  on  obj ect  60F2h )  

8  0  Pos i ti on ing  shal l  be  execu ted  or conti nued  

1  Axis  shal l  be  s topped  accord i ng ly to  hal t  option  code  (605D h )  

 

F i gu re  23  shows the  structure  of the  statusword .  Table  87  defines  the  values  for b i t  1 0 ,  b i t  1 2 ,  
and  b i t  1 3 .  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(see  8. 4 . 2)  Fol l owing  error 
Set-poin t  

acknowledge  
(see  8. 4 . 2)  

Target 
reached  

(see  8 . 4. 2)  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 23  – Statusword  for profi le  posi tion  (pp)  mode  

Table  87  – Defin i tion  of bi t  1 0,  bi t  1 2 ,  and  bi t  1 3  

Bi t  Value  Defin i tion  

1 0  0  Hal t  (b i t  8  i n  con trolword)  =  0 :  Target posi ti on  not  reached  

Hal t  (b i t  8  i n  controlword )  =  1 :  Axi s  decel erates  

1  Hal t  (b i t  8  i n  con trolword)  =  0 :  Target  pos i ti on  reached  

Hal t  (b i t  8  i n  controlword )  =  1 :  Veloci ty of axi s  i s  0  

1 2  0  Previous  set-poi n t  a l ready processed ,  wai ti ng  for new set-poi n t  

1  Previous  set-poi n t  s ti l l  i n  process,  set-poin t  overwri ti ng  shal l  be  accepted  

1 3  0  No  fol l owi ng  error 

1  Fol l owing  error 

 

1 0.5  Detai led  object defin i tions  

1 0.5. 1  Object  607Ah :  Target position  

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  commanded  pos i tion  that the  d ri ve  shou ld  move to  i n  pos i tion  
profi le  mode us ing  the  current settings  of motion  control  parameters  such  as  veloci ty,  
acceleration ,  deceleration ,  motion  profi l e  type  etc.  The  value  of th is  obj ect  shal l  be  i n terpreted  
as  absolu te  or re lative  depend ing  on  the  abs/rel  flag  i n  the  controlword .  I t  shal l  be  g i ven  i n  
user-defined  pos i ti on  un i ts  and  shal l  be  converted  to  pos i tion  i ncrements .  Table  88  speci fi es  
the  object description ,  and  Table  89  speci fi es  the  en try description .  
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Table  88  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 607Ah  

Name  Target posi ti on  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional ;  mandatory i f pp,  pc  or csp  i s  supported  

 

Table  89  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 0.5.2  Object  607Bh :  Posi tion  range l imit  

This  object shal l  i nd icate  the  configured  maximal  and  m in imal  pos i tion  range  l im i ts .  I t  sha l l  
l im i t the  numerical  range  of the  i npu t value.  On  reach ing  or exceed ing  these  l im i ts,  the  i npu t 
value  shal l  wrap  automatical l y to  the  other end  of the  range.  Wrap-around  of the  i nput value  
may be  prevented  by setting  software  pos i ti on  l im i ts  as  defined  in  software  posi tion  l im i t  
obj ect (607Dh) .  To  d isable  the  pos i tion  range  l im i ts  the  m in  posi tion  range  l im i t  (sub- index 
01 h)  and  max pos i tion  range  l im i t (sub- index 02h )  shal l  be  set to  0 .  The  values  shal l  be  g i ven  
i n  user-defined  pos i tion  un i ts.  Table  90  speci fi es  the  obj ect description ,  and  Table  91  
speci fies  the  en try description .  

Table  90  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 607Bh  

Name  Posi ti on  range  l im i t  

Object  code  Array 

Data  type  I n teger32  

Category Optional  
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Table  91  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  M in  posi ti on  range  l im i t  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Max posi ti on  range  l im i t  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

1 0.5.3  Object  607Dh :  Software  position  l im it  

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  configured  maximal  and  m in imal  software  posi tion  l im i ts .  These  
parameters  shal l  define  the  absolu te  posi ti on  l im i ts  for the  posi tion  demand  value  and  the  
pos i tion  actual  va lue  as  speci fied  i n  F igure  24.  Every new target pos i tion  shal l  be  checked  
against  these  l im i ts .   
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Figure  24 – Software  position  l im its  

The  l im i t  posi tions  shal l  be  g i ven  in  user-defined  pos i ti on  un i ts  (same as  target pos i ti on).  
Table  92  speci fi es  the  ob ject  description ,  and  Table  93  speci fies  the  en try description .  

Supervis ion  of software  posi tion  l im i ts  requ i res  a  defi ned  home pos i ti on .  

Table  92  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 607Dh  

Name  Software  pos i ti on  l im i t  

Object  code  Array 

Data  type  I n teger32  

Category Optional  
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Table  93  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  M in  posi ti on  l im i t  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Max posi ti on  l im i t  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

1 0.5.4  Object  607Fh :  Max profi le  veloci ty 

This  object shal l  i nd icate  the  configured  maximal  a l l owed  veloci ty i n  e i ther d i rection  during  a  
profi led  motion .  The  value  shal l  be  g i ven  in  the  very same phys ica l  un i t  as  the  profi l e  ve loci ty 
object (6081 h) .  Table  94  speci fi es  the  obj ect description ,  and  Table  95  speci fies  the  entry 
description .  

Table  94 – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 607Fh  

Name  Max profi l e  veloci ty  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  
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Table  95  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 0.5.5  Object  6080h :  Max motor speed  

This  object shal l  i nd icate  the  configured  maximal  a l lowed  speed  for the  motor i n  e i ther 
d i rection .  I t  i s  used  to  protect the  motor and  is  taken  from  the  motor data  sheet.  The  value  
shal l  be  g i ven  i n  rotations  per m inu te  (r/m in )  or u ser-defined  veloci ty un i ts .  Table  96  speci fi es  
the  object description ,  and  Table  97  speci fies  the  en try description .  

Table  96  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6080h  

Name  Max motor speed  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  97  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 0.5.6  Object  6081 h :  Profi l e  veloci ty 

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  configured  veloci ty normal l y atta ined  at  the  end  of the  
acceleration  ramp during  a  profi l ed  motion  and  shal l  be  val i d  for both  d i rections  of motion .  
The  va lue  shal l  be  g i ven  in  user-defined  veloci ty un i ts.  The  veloci ty un i ts  can  depend  on  the  
user-defined  pos i ti on  un i ts  (posi tion  un i ts  per second) .  The  calcu lation  of the  user-defined  
posi tion  un i ts  i s  done via  the  factor group (see  C lause  9) .  Table  98  speci fies  the  object 
description ,  and  Table  99  speci fies  the  entry description .  
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Table  98  – Object  description  

Attribute  Value  

I ndex 6081 h  

Name  Profi l e  vel oci ty  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f pp  i s  supported  

 

Table  99  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 0.5.7  Object  6082h :  End  veloci ty 

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  veloci ty,  wh ich  the  d rive  shal l  have  on  reach ing  the  
target pos i tion .  Normal l y,  the  d ri ve  stops  at the  target pos i tion ,  i . e .  the  end  ve loci ty i s  0 .  The  
value  shal l  be  g iven  i n  the  same phys ical  u n i ts  as  the  profi l e  veloci ty object (6081 h) .  Table  
1 00  speci fi es  the  object description ,  and  Table  1 01  speci fies  the  entry description .  

Table  1 00  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6082h  

Name  End  veloci ty  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  1 01  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  0000  0000h  

 

1 0.5.8  Object  6083h :  Profi l e  acceleration  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  acceleration .  The  value  shal l  be  g i ven  i n  user-defined  
acceleration  un i ts .  Table  1 02  speci fi es  the  obj ect description ,  and  Table  1 03  speci fies  the  
en try description .  
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Table  1 02  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6083h  

Name  Profi l e  acceleration  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f pp  or pv i s  supported  

 

Table  1 03  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 0.5.9  Object  6084h :  Profi l e  deceleration  

This  object sha l l  i nd icate  the  configured  deceleration .  I f th is  parameter i s  not  supported ,  then  
the  profi le  acceleration  obj ect (6083h)  va lue  shal l  be  used  for deceleration ,  too.  The  value  
shal l  be  g i ven  i n  the  same phys ical  un i ts  as  profi l e  acceleration  object (6083h) .  Table  1 04  
speci fies  the  obj ect  description ,  and  Table  1 05  speci fi es  the  en try description .  

Table  1 04 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6084h  

Name  Profi l e  decel eration  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  1 05 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 0.5. 1 0  Object  6085h :  Qu ick stop deceleration  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  deceleration  used  to  stop  the  motor when  the  qu ick 
stop  function  is  acti vated  and  the  qu ick stop  code  object (605Ah)  i s  set to  2  or 6.  The  qu ick 
stop  deceleration  is  a lso  used  i f the  fau l t  reaction  code  object (605Eh)  i s  2  and  the  hal t  option  
code  object (605Dh)  i s  2 .  The  va lue  shal l  be  g i ven  i n  the  same phys ical  un i t  as  profi l e  
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acceleration  obj ect (6083h) .  Table  1 06  speci fi es  the  obj ect description ,  and  Table  1 07  
speci fies  the  en try description .  

Table  1 06 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6085h  

Name  Qu ick stop  decel eration  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  1 07  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 0.5. 1 1  Object  6086h :  Motion  profi le  type  

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  configured  type  of motion  profi l e  used  to  perform  a  profi l ed  
motion .  Table  1 08  speci fies  the  value  defin i ti on ,  Table  1 09  speci fi es  the  obj ect description ,  
and  Table  1 1 0  speci fi es  the  en try description .  

Table  1 08  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

-32  768  to  -1  Manufactu rer-speci fi c  

0  L i near ramp (trapezi oda l  profi l e)  

+1  S in2  ramp  

+2  J erk-free  ramp 

+3  J erk-l im i ted  ramp 

+4  to  +32  767  Reserved  

 

Table  1 09  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6086h  

Name  Moti on  profi l e  type  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  
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Table  1 1 0  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger1 6  

Defau l t  va l ue  0  

 

1 0.5. 1 2  Object  60A3h :  Profi le  jerk use  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  number of sub- ind ices  used  i n  the  profi l e  j erk obj ect 
(60A4h )  for the  j erk profi l e  movement.  I f th is  object i s  not implemented ,  the  profi l e  j erk  object 
shal l  be  used  as  i t  i s  implemented .  The  value  shal l  be  d imension less,  the  value  of FFh  sha l l  
i nd icate  that the  profi l e  j erk use  is  not configured .  Table  1 1 1  speci fies  the  object description ,  
and  Table  1 1 2  speci fi es  the  en try description .  

Table  1 1 1  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60A3h  

Name  Profi l e  j erk use  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned8  

Category Optional  

 

Table  1 1 2  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  06h  and  FFh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 0.5. 1 3  Object  60A4h :  Profi le  jerk 

This  object shal l  i nd icate  the  configured  set of j erk parameters  that sha l l  be  used  during  the  
profi le  movement.  F i gure  25  shows  the  defined  j erks  (A,  B ,  C,  D ,  E ,  and  F).  The  values  shal l  
be  g i ven  in  user-defined  j erk un i ts.  Table  1 1 3  speci fies  the  va lue  assignment to  j erks 
depend ing  of the  value  of profi l e  j erk use  obj ect (60A3h) .  I f object 60A3h  i s  not implemented ,  
the  sub- index 00h  shal l  be  used  to  ass ign  the  values  g i ven  i n  the  other sub- ind ices  to  the  
j erks.  Table  1 1 4  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  1 1 5  speci fies  the  entry 
description .  
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Figure 25 – Veloci ty/time d iagram  with  j erk positions  

Table  1 1 3  – Value  assignments  

Value  in  60A3h  or sub-index 00h   
of 60A4h  i f 60A3h  i s  not implemented  

Value  assignment to  j erks  

A B  C  D  E  F  

01 h  01 h  01 h  01 h  01 h  – – 

02h  01 h  01 h  02h  02h  – – 

04h  01 h  03h  02h  04h  – – 

06h  01 h  03h  02h  04h  05h  06h  

 

Table  1 1 4 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60A4h  

Name  Profi l e  j erk  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  
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Table  1 1 5 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h ,  02h ,  04h ,  or 06h  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fic  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Profi l e  j erk 1  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Profi l e  j erk 2  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

to  

Sub-i ndex 06h  

Descripti on  Profi l e  j erk 6  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

1 0.5. 1 4  Object  60C5h :  Max acceleration  

This  object shal l  i nd icate  the  configured  maximal  acceleration .  I t  i s  used  to  l im i t the  
acceleration  to  an  acceptable  value  i n  order to  prevent the  motor and  the  moved  mechan ics  
from  being  destroyed .  The  va lue  shal l  be  g iven  i n  user-defined  acceleration  physical  un i ts.  
Table  1 1 6  speci fies  the  object description ,  and  Table  1 1 7  speci fies  the  entry description .  
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Table  1 1 6  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60C5h  

Name  Max accel erati on  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned32  

Category Optional  

 

Table  1 1 7  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 0.5. 1 5  Object  60C6h :  Max deceleration  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  maximal  deceleration .  I t  i s  used  to  l im i t  the  
acceleration  to  an  acceptable  value  i n  order to  prevent the  motor and  the  moved  mechan ics  
from  being  destroyed .  The  va lue  shal l  be  g iven  i n  the  same physical  un i t  as  the  max 
acceleration  obj ect (60C5h) .  Table  1 1 8  speci fi es  the  object description ,  and  Table  1 1 9  
speci fies  the  en try description .  

Table  1 1 8  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60C6h  

Name  Max decelerati on  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned32  

Category Optional  

 

Table  1 1 9  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  
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1 1  Homing  mode  

1 1 . 1  General  information  

This  clause  describes  the  method  by wh ich  a  d ri ve  seeks  the  home pos i ti on  (a lso  cal l ed ,  the  
datum ,  reference poin t or zero  poin t).  There  are  various  methods  of ach ieving  th is  us ing  l im i t  
swi tches  at the  ends  of travel  or a  home swi tch  (zero  poin t swi tch)  i n  m id -travel ,  most of the  
methods  a lso  use  the  i ndex (zero)  pu lse  tra in  from  an  i ncrementa l  encoder.  

1 1 .2  Functional  description  

Figu re  26  shows  the  defined  i nput objects  as  wel l  as  the  ou tpu t obj ects.  The  user may speci fy 
the  speeds,  acceleration  and  the  method  of hom ing .  There  is  a  further object home offset,  
wh ich  a l lows  the  user to  d isplace  zero  in  the  user’s  coord inate  system  from  the  home pos i tion .  

There  i s  no  ou tput data  except for those  b i ts  i n  the  statusword ,  wh ich  return  the  s tatus  or 
resu l t  of the  hom ing  process  and  the  demand  to  the  posi tion  control  l oops.  

There  are  two hom ing  speeds;  in  a  typica l  cycle,  the  faster speed  i s  used  to  fi nd  the  home  
swi tch  and  the  s lower speed  is  used  to  fi nd  the  index pu lse.  The  manu facturer i s  a l l owed  
some d iscretion  i n  the  use  of these  speeds  as  the  response to  the  s i gnals  may be  dependent  
upon  the  hardware  used .  

 

Figure 26  – Homing  mode function  

By choosing  a  hom ing  method ,  the  fol l owing  behavior i s  determ ined :  The  hom ing  s ignal  
(posi ti ve  l im i t  swi tch ,  negative  l im i t swi tch ,  home swi tch),  the  d i rection  of actuation  and  where  
appropriate,  the  posi ti on  of the  i ndex pu lse.  

The  home posi tion  and  the  zero  pos i ti on  are  offset  by the  home offset;  see  the  defin i tion  of 
home offset for how th is  offset i s  used .  

An  enci rcled  number i n  the  figures  F igure  27  to  F igure  34  i nd icates  the  code  for se lection  of 
th is  hom ing  posi ti on .  The  d i rection  of movement i s  a lso  i nd icated .  

There  are  four sources  of hom ing  s i gnal  avai lable:  These  are  the  negative  and  pos i ti ve  l im i t  
swi tches,  the  home swi tch  and  the  index pu lse  from  an  encoder.  I n  case,  that a  l im i t  swi tch  
has  reached  the  d ri ve  shal l  move  i n  the  other d i rection  to  l eave  the  pos i tion .  

I n  the  d iagrams of hom ing  sequences  shown  below,  the  encoder count  i ncreases  as  the  axis 's  
posi tion  moves  to  the  righ t,  i n  other words,  the  left i s  the  m in imum  posi tion  and  the  ri ght i s  the  
maximum  pos i tion .  

For the  operation  of pos i tion ing  d rives,  an  exact knowledge of the  absolu te  pos i ti on  i s  
normal l y requ ired .  S ince,  for cost reasons,  d ri ves  often  do  not have  an  absolu te  encoder,  a  
hom ing  operation  i s  necessary.  There  are  several ,  appl ication-speci fic methods.  The  hom ing  
method  is  used  for se lection .   
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The  exact sequence of the  hom ing  operation  i s  cl earl y described  by the  method .  I n  some 
ci rcumstances,  a  d rive  device  has  several  methods  to  choose from ,  us ing  the  hom ing  method .  

1 1 .3  General  defin i tions  

1 1 .3. 1  General  

The hom ing  modes  are  working  on  l og ica l  va lues  of the  l im i t-  and  hom ing-swi tches  (object 
60FDh) .   

1 1 .3.2  Method  1 :  Homing  on  negative  l im it swi tch  and  index pu lse  

Using  th is  method  as  shown  i n  F igure  27,  the  i n i tia l  d i rection  of movement shal l  be  l eftward  i f  
the  negative  l im i t swi tch  i s  i nactive  (here:  low).  The  home posi tion  shal l  be  at the  fi rst i ndex 
pu lse  to  the  ri gh t  of the  posi ti on  where  the  negative  l im i t swi tch  becomes i nacti ve.  

 

Figure 27  – Homing  on  negative  l imi t  switch  and  index pu lse  

1 1 .3.3  Method  2:  Homing  on  positive  l im it swi tch  and  index pu lse  

Using  th is  method  as  shown  i n  F igure  28,  the  i n i tial  d i rection  of movement shal l  be  ri ghtward  
i f the  pos i ti ve  l im i t  swi tch  i s  i nactive  (here:  l ow).  The  posi tion  of home shal l  be  at  the  fi rst  
i ndex pu lse  to  the  left  of the  pos i tion  where  the  posi ti ve  l im i t  swi tch  becomes  i nactive.  

 

Figure 28  – Homing  on  posi tive  l im i t  switch  and  index pu lse  

1 1 .3.4  Method  3  and  4:  Homing  on  posi tive  home switch  and  index pu lse  

Using  these  methods  as  shown  i n  F igure  29,  the  i n i tial  d i rection  of movement shal l  be  
dependent on  the  state  of the  home swi tch .  The  home pos i ti on  shal l  be  at the  i ndex pu lse  to  
e i ther to  the  left  or the  ri gh t of the  poin t where  the  home swi tch  changes  state.  I f the  i n i ti a l  
pos i tion  i s  s i tuated  so  that  the  d i rection  of movement shal l  reverse  during  hom ing ,  the  poin t  at  
wh ich  the  reversal  takes  p lace  is  anywhere  after a  change of s tate  of the  home swi tch .  

IEC 

1  

I ndex pu l se  

Negative l imit switch  

IEC 

2  

I ndex pu l se  

Positive l imit switch  
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Figure 29  – Homing  on  positive  home switch  and  index pu lse  

1 1 .3.5  Method  5  and  6:  Homing  on  negative  home switch  and  index pu lse  

Using  these  methods  as  shown  i n  F igure  30,  the  i n i tial  d i rection  of movement shal l  be  
dependent on  the  state  of the  home swi tch .  The  home pos i ti on  shal l  be  at the  i ndex pu lse  to  
e i ther to  the  left  or the  ri gh t of the  poin t where  the  home swi tch  changes  state.  I f the  i n i ti a l  
pos i tion  i s  s i tuated  so  that  the  d i rection  of movement shal l  reverse  during  hom ing ,  the  poin t  at  
wh ich  the  reversal  takes  p lace  is  anywhere  after a  change of s tate  of the  home swi tch .  

 

Figure  30  – Homing  on  negative  home switch  and  index pu lse  

1 1 .3.6  Method  7  to  1 4:  Homing  on  home switch  and  i ndex pu lse  

These methods  use  a  home swi tch ,  wh ich  is  active  over on l y a  portion  of the  travel ,  i n  effect 
the  swi tch  has  a  ‘momentary’  action  as  the  axis 's  posi tion  sweeps  past the  swi tch .  Using  the  
methods  7  to  1 0,  the  i n i ti a l  d i rection  of movement shal l  be  to  the  righ t,  and  using  methods  1 1  
to  1 4 ,  the  i n i tia l  d i rection  of movement shal l  be  to  the  l eft  except i f the  home swi tch  i s  acti ve  
at the  start of the  motion .  I n  th is  case,  the  i n i tia l  d i rection  of motion  shal l  be  dependent on  the  
edge  being  sough t.  The  home pos i ti on  shal l  be  at the  i ndex pu lse  on  ei ther s i de  of the  ris i ng  
or fa l l i ng  edges  of the  home swi tch ,  as  shown  in  F igure  31  and  F igure  32.  I f the  i n i tia l  
d i rection  of movement l eads  away from  the  home swi tch ,  the  d rive  shal l  reverse  on  
encoun tering  the  re levan t l im i t swi tch .  

IEC 

Index pulse  

Home switch  

4  

3  

3  

4  

IEC 

Index pulse  

Home switch  

5  

6  

6  

5  
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Figure  31  – Homing  on  home switch  and  index pu lse  – posi tive  in i tial  motion  

 

Figure 32  – Homing  on  home switch  and  index pu lse  –  negative  in i tial  motion  

1 1 .3.7  Method  1 5  and  1 6:  Reserved  

These  methods  are  reserved .  

1 1 .3.8  Method  1 7  to  30:  Homing  without index pu lse  

These  methods  are  s im i l ar to  methods  1  to  1 4  except that the  home pos i tion  is  not dependent 
on  the  i ndex pu lse  bu t on l y dependent on  the  re levant home or l im i t  swi tch  trans i ti ons.  For 
example  methods  1 9  and  20  are  s im i lar to  methods  3  and  4  as  shown  i n  F igure  33.  

IEC 

Index pulse  

Home switch  

8  1 0  

1 0  7  

8  

9  

Positive l imit switch  

7  

9  

7  

8  

9  

1 0  

IEC 
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1 4  

1 1  1 4  

1 3  

1 2  

1 2  

Negative l imit switch  

1 3  1 1  

1 3  1 1  

1 2  
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Figure  33  – Homing  on  positive  home switch   

1 1 .3.9  Method  31  and  32:  Reserved  

These  methods  are  reserved .  

1 1 .3. 1 0  Method  33  and  34:  Homing  on  index pu lse  

Using  these  methods,  the  d i rection  of hom ing  is  negative  or posi ti ve  respective l y.  The  home 
pos i tion  shal l  be  at the  index pu lse  found  in  the  selected  d i rection  as  shown  i n  F igure  34.  

 

Figure 34 – Homing  on  index pu lse  

1 1 .3. 1 1  Method  35:  Homing  on  current  position  (obsolete)  

I n  th is  method ,  the  current posi tion  shal l  be  taken  to  be  the  home pos i tion .  Th is  method  does  
not requ ire  the  d ri ve  device  to  be  in  operation  enabled  s tate.  

NOTE  Th is  method  i s  obsol ete  because  of compatibi l i ty reasons.  

1 1 .3. 1 2  Method  36:  Reserved  for compatibi l i ty reasons  

1 1 .3. 1 3  Method  37:  Homing  on  current position  

I n  th is  method ,  the  posi ti on  sensor i n formation  (converted  i n  user-defined  pos i tion  un i ts)  sha l l  
be  taken  to  be  the  home pos i tion .  Th is  method  does  not requ i re  the  d ri ve  device  to  be  i n  
operation  enabled  s tate.  

At  the  home posi tion  ( i . e.  after the  hom ing  process)  the  pos i ti on  actual  va lue  (6064 h)  i s  
ca lcu lated  as  fol l ows:  

Posi tion  actual  va lue  (6064h)  =  Home offset (607Ch)  

EXAMPLE:  The  control  device  can  set  the  operation  mode  and  runs  the  d ri ve  to  the  home  pos i ti on .  At  the  home 
posi ti on  the  control  d evice  swi tches  the  operation  mode  to  the  hom ing  mode,  method  37.  The  d ri ve  takes  the  
current  mechan ica l  posi ti on  as  the  mach ine  home  pos i ti on .  Then  the  control  device  swi tches  back to  operati on  
mode.  

IEC Home switch  

20  

1 9  

1 9  

20  

IEC 
Index pulse  

34  

33  
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1 1 .4  Use of controlword  and  statusword  

The hom ing  mode  uses  some bi ts  of the  controlword  and  the  statusword  for mode-speci fic 
purposes.  F igure  35  shows  the  s tructure  of the  con trolword .  Table  1 20  defines  the  values  for 
b i t  4  and  8  of the  controlword .  

1 5  9  8  7  6  5  4  3  0  

(see  8 . 4 . 1 )  Hal t  (see  8 . 4 . 1 )  reserved  (0)  Hom ing  operation  start  (see  8 . 4. 1 )  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 35  – Controlword  for homing  mode  

Table  1 20  – Defin i tion  of bi t  4  and  bi t  8  

Bi t  Value  Defin i tion  

4  0  Do  not  s tart  hom ing  procedu re  

1  S tart  or con ti nue  hom ing  procedure  

8  0  Enabl e  b i t  4  

1  S top  axi s  accord i ng  to  hal t  opti on  code  (605Dh )  

 

F i gu re  36  shows the  structure  of the  s tatusword .  Table  1 21  defines  the  values  for b i t  1 0,  
b i t  1 2 ,  and  b i t  1 3 .  B i t  1 2  shal l  provide  the  actual  hom ing  status.  B i t  1 2  may be  used  to  
observe  whether hom ing  i s  atta ined  wi thout executing  the  hom ing  procedure.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(see  8. 4 . 2)  Hom ing  error Hom ing  attai ned  (see  8. 4. 2)  
Target 
reached  

(see  8 . 4 . 2)  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 36  – Statusword  for homing  mode  

Table  1 21  – Defin i tion  of bi t  1 0 ,  b i t  1 2,  and  bi t  1 3  

Bi t 1 3  Bi t  1 2  Bi t  1 0  Defin i tion  

0  0  0  Hom ing  procedure  i s  i n  progress  

0  0  1  Hom ing  procedure  i s  i n terrupted  or not  s tarted  

0  1  0  Hom ing  i s  attained ,  bu t  target  i s  not  reached  

0  1  1  Hom ing  procedure  i s  completed  successfu l l y  

1  0  0  Hom ing  error occu rred ,  veloci ty i s  not  0  

1  0  1  Hom ing  error occu rred ,  veloci ty i s  0  

1  1  X Reserved  

 

1 1 .5  Detai led  object defin i tions  

1 1 .5. 1  Object  607Ch :  Home offset  

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  configured  d i fference between  the  zero  posi ti on  for the  
appl ication  and  the  mach ine  home pos i ti on  (found  during  hom ing).  During  hom ing ,  the  
mach ine  home pos i tion  i s  found  and  once  the  hom ing  is  completed ,  the  zero  pos i ti on  i s  offset 
from  the  home posi tion  by add ing  the  home offset to  the  home posi tion .   

The  zero  pos i tion  i s  ca lcu lated  by fol lowing  equation :  
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zero  pos i ti on  =  home pos i ti on  +  h ome offset  

Al l  subsequent absolu te  moves  shal l  be  taken  re lati ve  to  th is  new zero  posi ti on .  Th is  i s  
i l l ustrated  in  F igure  37.  I f th is  object i s  not implemented ,  then  the  home offset shal l  be  
regarded  as  zero.  The  value  of th is  obj ect shal l  be  g i ven  in  user-defined  pos i ti on  un i ts.  
Negative  va lues  shal l  i nd icate  the  opposi te  d i rection .  

The  acti vation  of a  new value  of the  object home offset i s  manufacturer-speci fic.  I t  i s  
recommended  to  apply the  new value  on l y wh i l e  the  d ri ve  i s  i n  hom ing  mode.  

 

Figure 37  – Home  offset  defin i tion  

Table  1 22  speci fies  the  object description ,  and  Table  1 23  speci fies  the  entry description .  

Table  1 22  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 607Ch  

Name  Home offset  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  1 23  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  0d  

 

1 1 .5.2  Object  6098h :  Homing  method  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  hom ing  method  that shal l  be  used .  Table  1 24  
speci fies  the  value  defin i ti on ,  Table  1 25  speci fi es  the  object description ,  and  Table  1 26  
speci fies  the  en try description .  

IEC 

Zero 
position  

 Home offset 

Home 
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Table  1 24 – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

-1 28d  to  -1 d  Manufactu rer-speci fi c  

0d  No  hom ing  method  ass igned  

+1 d  Method  1  shal l  be  used  

to  

+37d  Method  37  sha l l  be  used  

+38d  to  +1 27d  Reserved  

 

Table  1 25 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6098h  

Name  Hom ing  method  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger8  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f hm  i s  supported  

 

Table  1 26 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  1 24  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 1 .5.3  Object  60E3h :  Supported  homing  methods  

This  object shal l  provide  the  supported  hom ing  methods  of the  d ri ve.  Table  1 24  speci fi es  the  
value  defin i tion .  Table  1 27  speci fi es  the  object description ,  and  Table  1 28  speci fi es  the  en try 
description .  

Table  1 27  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60E3h  

Name  Supported  hom ing  methods  

Object  code  Array 

Data  type  I n teger8  

Category Optional  
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Table  1 28  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

Entry category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  supported  hom ing  method  

Entry category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  1 24  

Defau l t  val ue  +37d  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  supported  hom ing  method  

Entry category Optional  

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  1 24  

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  supported  hom ing  method  

Entry category Optional  

Access  c  

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  See  Tab le  1 24  

Defau lz val ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

1 1 .5.4  Object  6099h :  Homing  speeds  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  speeds  used  during  hom ing  procedure.  The  va lues  
shal l  be  g i ven  i n  user-defined  veloci ty un i ts .  Table  1 29  speci fies  the  object description ,  and  
Table  1 30  speci fies  the  entry description .  
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Table  1 29  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6099h  

Name  Hom ing  speeds  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f hm  i s  supported  

 

Table  1 30  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Speed  du ri ng  search  for swi tch  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Speed  du ri ng  search  for zero  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

1 1 .5.5  Object  609Ah :  Homing  acceleration  

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  configured  acceleration  and  deceleration  to  be  used  during  
hom ing  operation .  The  value  shal l  be  g i ven  i n  user-defined  acceleration  un i ts .  Table  1 31  
speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  1 32  speci fi es  the  en try description .  
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Table  1 31  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 609Ah  

Name  Hom ing  accelerati on  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  1 32  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 2  Touch  probe functional i ty 

1 2. 1  Object  60B8h :  Touch  probe  function  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  function  of the  touch  probe.  Table  1 33  speci fies  the  
va lue  defin i ti on ,  Table  1 34  speci fi es  the  object description ,  and  Table  1 35  speci fi es  the  en try 
description .  
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Table  1 33  – Value  defin i tion  

Bi t  Value  Defin i tion  

0  0  Swi tch  off touch  probe  1  

1  Enabl e  touch  probe  1  

1  0  Tri gger fi rst  even t  

1  conti nous  

3,  2  00
b
 Tri gger wi th  touch  probe  1  i npu t  

01
b
 Tri gger wi th  zero  impu lse  s i gnal  or posi ti on  encoder 

1 0
b
 Touch  probe  sou rce  as  defi ned  i n  obj ect  60D0

h
,  sub-i ndex 01

h
 

1 1
b
 Reserved  

4  0  Swi tch  off sampl i ng  at  posi ti ve  edge  of touch  probe  1  

1  Enabl e  sampl i ng  at  posi ti ve  edge  of touch  probe  1  

5  0  Swi tch  off sampl i ng  at  negati ve  edge  of touch  probe  1  

1  Enabl e  sampl i ng  at  negati ve  edge  of touch  probe  1  

6 ,  7  – User-defi ned  (e. g .  for testi ng)  

8  0  Swi tch  off touch  probe  2  

1  Enabl e  touch  probe  2  

9  0  Tri gger fi rst  event  

1  Conti nous  

1 1 ,  1 0  00
b
 Tri gger wi th  touch  probe  2  i npu t  

01
b
 Tri gger wi th  zero  impu lse  s i gnal  or posi ti on  encoder 

1 0
b
 Touch  probe  sou rce  as  defi ned  i n  obj ect  60D0

h
,  sub-i ndex 02

h
 

1 1
b
 Reserved  

1 2  0  Swi tch  off sampl i ng  at  pos i ti ve  edge  of touch  probe  2  

1  Enabl e  sampl i ng  at  posi ti ve  edge  of touch  probe  2  

1 3  0  Swi tch  off sampl i ng  at  negati ve  edge  of touch  probe  2  

1  Enabl e  sampl i ng  at  negati ve  edge  of touch  probe  2  

1 4 ,  1 5  – User-defi ned  (e. g .  for testi ng)  

 

Table  1 34 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60B8h  

Name  Touch  probe  function  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  
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Table  1 35 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  1 33  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 2.2  Object  60B9h :  Touch  probe  status  

This  object shal l  provide  the  s tatus  of the  touch  probe.  Table  1 36  speci fies  the  va lue,   
Table  1 37  speci fies  the  object description ,  and  Table  1 38  speci fies  the  entry description .  

Table  1 36 – Value  defin i tion  

Bi t  Value  Defin i tion  

0  0  Touch  probe  1  i s  swi tched  off  

1  Touch  probe  1  i s  enab led   

1  0  Touch  probe  1  no  pos i ti ve  edge  val ue  s tored  

1  Touch  probe  1  negati ve  edge  posi ti on  stored  

2  0  Touch  probe  1  no  negati ve  edge  val ue  s tored  

1  Touch  probe  1  posi ti ve  edge  posi ti on  stored  

3  to  5  0  Reserved  

6,  7  – User-defi ned   (e. g .  for testi ng)  

8  0  Touch  probe  2  i s  swi tched  off  

1  Touch  probe  2  i s  enab led   

9  0  Touch  probe  2  no  pos i ti ve  edge  val ue  s tored  

1  Touch  probe  2  negati ve  edge  posi ti on  stored  

1 0  0  Touch  probe  2  no  negati ve  edge  val ue  stored  

1  Touch  probe  2  posi ti ve  edge  posi ti on  stored  

1 1  to  1 3  0  Reserved  

1 4,  1 5  – User-defi ned   (e. g .  for testi ng)  

NOTE  B i t  1  and  b i t  2  are  set  to  0
b
 when  touch  probe  1  i s  swi tched  off (obj ect  60B8

h
 

b i t  0  i s  0
b
) .  B i t  9  and  1 0  are  set  to  0

b
 when  touch  probe  2  i s  swi tched  off (obj ect  

60B8
h
 b i t  8  i s  0

b
) .  

 

Table  1 37  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60B9h  

Name  Touch  probe  status  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  
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Table  1 38  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  1 36  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 2.3  Object  60BAh :  Touch  probe  1  posi tive  edge  

This  obj ect shal l  provide  the  posi ti on  value  of the  touch  probe 1  at  pos i ti ve  edge.  The  value  
shal l  be  g i ven  in  user-defined  pos i ti on  un i ts .  Table  1 39  speci fies  the  object description ,  and  
Table  1 40  speci fies  the  en try description .  

Table  1 39  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60BAh  

Name  Touch  probe  posi ti ve  edge  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  1 40  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 2.4  Object  60BBh :  Touch  probe  1  negative  edge  

This  obj ect shal l  provide  the  posi ti on  value  of the  touch  probe 1  at  negative  edge.  The  value  
shal l  be  g i ven  in  user-defined  pos i ti on  un i ts .  Table  1 41  speci fies  the  object description ,  and  
Table  1 42  speci fies  the  en try description .  

Table  1 41  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60BBh  

Name  Touch  probe  1  negati ve  edge  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  
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Table  1 42  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 2.5  Object  60BCh :  Touch  probe  2  posi tive  edge  

This  obj ect shal l  provide  the  posi ti on  value  of the  touch  probe 2  at  pos i ti ve  edge.  The  value  
shal l  be  g i ven  in  user-defined  pos i ti on  un i ts .  Table  1 43  speci fies  the  object description ,  and  
Table  1 44  speci fies  the  en try description .  

Table  1 43  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60BCh  

Name Touch  probe  2  posi ti ve  edge  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  1 44 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 2.6  Object  60BDh :  Touch  probe  2  negative  edge  

This  obj ect shal l  provide  the  posi ti on  value  of the  touch  probe 2  at  negative  edge.  The  value  
shal l  be  g i ven  in  user-defined  pos i ti on  un i ts .  Table  1 45  speci fies  the  object description ,  and  
Table  1 46  speci fies  the  en try description .  

Table  1 45 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60BDh  

Name Touch  probe  2  negati ve  edge  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  
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Table  1 46 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 2.7  Object  60D0h :  Touch  probe  source  

This  obj ect shal l  provide  the  source  of the  touch  probe functions.  Table  1 47  speci fies  the  
value  defin i ti on .   

Table  1 48  speci fies  the  object description ,  and  Table  1 49  speci fies  the  entry description .  

Table  1 47  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

-32  768  to  -1  Manufactu rer-speci fi c  

0  Reserved  

+1  Touch  probe  1  i npu t  

+2  Touch  probe  2  i npu t  

+3  Touch  probe  3  i npu t  

+4  Touch  probe  4  i npu t  

+5 Hardware  zero  impu lse  s i gna l  of pos i ti on  encoder 

+6  Software  zero  impu lse  s i gna l  of pos i ti on  encoder 

+7  to  +32  767  Reserved  

 

Table  1 48  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60D0h  

Name  Touch  probe  sou rce  

Object  code  Array 

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  
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Table  1 49  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  No  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Touch  probe  1  source  

En try category Mandatory 

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  1 47  

Defau l t  va l ue  No  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Touch  probe  2  source  

En try category Optional  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  1 47  

Defau l t  va l ue  No  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  Touch  probe  254  sou rce  

Entry category Optional  

Access  ro  

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  See  Tab le  1 47  

Defau l t  val ue  No  

 

 

1 2.8  Touch  probe  time  stamp l atch  

1 2 .8. 1  General  

I n  add i tion  to  the  pos i ti on  values  (objects  60BAh ,  60BB h ,  60BCh  and  60BD h)  the  current time 
stamp may be  l atched  by the  device.  The  objects  60D1 h ,  60D2 h ,  60D3h  and  60D4 h  provide  the  
correspond ing  time stamp for touch  probe 1  and  2 .  The  con trol  device  may use  several  
process  va lues  wi th  the  same time stamp to  ca lcu late  new set-poin ts .  
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1 2 .8.2  Object  60D1 h :  Touch  probe  time  stamp 1  posi tive  value  

This  obj ect  shal l  provide  the  time stamp va lue  of the  touch  probe  1  at  pos i ti ve  edge.  The  
value  shal l  be  g i ven  i n  nanoseconds.  Table  1 50  speci fies  the  obj ect description ,  and  
Table  1 51  speci fies  the  entry description .  

Table  1 50  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60D1 h  

Name  Touch  probe  time  s tamp 1  posi ti ve  val ue  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned32  

Category Optional  

 

Table  1 51  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 2.8.3  Object  60D2h :  Touch  probe  time  stamp 1  negative  value  

This  obj ect shal l  provide  the  time stamp value  of the  touch  probe  1  a t negative  edge.  The  
value  shal l  be  g i ven  i n  nanoseconds.  Table  1 52  speci fies  the  obj ect description ,  and   
Table  1 53  speci fies  the  entry description .  

Table  1 52  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60D2h  

Name  Touch  probe  time  s tamp 1  negati ve  va lue  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned32  

Category Optional  

 

Table  1 53  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  No  
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1 2 .8.4  Object  60D3h :  Touch  probe  time  stamp 2  posi tive  value  

This  obj ect  shal l  provide  the  time stamp va lue  of the  touch  probe  2  at  pos i ti ve  edge.  The  
value  shal l  be  g i ven  i n  nanoseconds.  Table  1 54  speci fies  the  obj ect description ,  and  
Table  1 55  speci fies  the  entry description .  

Table  1 54 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60D3h  

Name  Touch  probe  time  s tamp 2  posi ti ve  val ue  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned32  

Category Optional  

 

Table  1 55 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 2.8.5  Object  60D4h :  Touch  probe  time  stamp 2  negative  value  

This  obj ect shal l  provide  the  time stamp value  of the  touch  probe  2  at negative  edge.  The  
value  shal l  be  g i ven  i n  nanoseconds.  Table  1 56  speci fies  the  obj ect description ,  and  
Table  1 57  speci fies  the  entry description .  

Table  1 56  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60D4h  

Name  Touch  probe  time  s tamp 2  negati ve  va lue  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned32  

Category Optional  

 

Table  1 57  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  No  
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1 2 .9  Touch  probe  edge counter for continuous  mode  

1 2 .9. 1  General  

For conti nuous  touch  probe  mode (60B8h ,  b i t  1  =  1 b  or 60B8h ,  b i t  9  =  1 b)  a  coun ter per touch  
probe channel  i s  i ncremented  on  each  touch  probe event.  Thus,  the  control  device  may check 
how many touch  probe  even ts  happen  between  the  control  cycles.  Per touch  probe  and  per 
edge  a  coun ter object (objects  60D5h ,  60D6h ,  60D7h  and  60D8h)  i s  defined .  

1 2 .9.2  Object  60D5h :  Touch  probe  1  posi tive  edge  counter 

This  object shal l  provide  a  con ti nuous  counter that  i s  i ncremented  wi th  each  pos i ti ve  edge  at  
touch  probe  1 .  The  counter i s  on l y val id  i f the  touch  probe  inpu t i s  enabled  (60B8h ,  b i t  0  =  1 b) .  
For s ing le  even t measuring  on l y the  value  of b i t  0  shal l  be  evaluated .  For continuous  
measuring  the  val ue  is  an  unsigned  1 6-bi t  va lue  wi th  overflow.  

Table  1 58  speci fies  the  object description ,  and  Table  1 59  speci fies  the  entry description .  

Table  1 58  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60D5
h
 

Name  Touch  probe  1  posi ti ve  edge  counter 

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned 1 6  

Category Optional  

 

Table  1 59  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 2.9.3  Object  60D6h :  Touch  probe  1  negative  edge counter 

This  object sha l l  provide  a  con tinuous  coun ter that i s  i ncremented  wi th  each  negative  edge  at 
touch  probe  1 .  The  counter i s  on l y val id  i f the  touch  probe  inpu t i s  enabled  (60B8h ,  b i t  0  =  1 b) .  
For s ing le  even t measuring  on l y the  value  of b i t  0  shal l  be  evaluated .  For continuous  
measuring  the  value  is  an  unsigned  1 6-bi t  va lue  wi th  overflow.  

Table  1 60  speci fies  the  object description ,  and  Table  1 61  speci fies  the  entry description .  
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Table  1 60  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60D6h  

Name  Touch  probe  1  negati ve  edge  coun ter 

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned 1 6  

Category Optional  

 

Table  1 61  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 2.9.4  Object  60D7h :  Touch  probe  2  posi tive  edge counter 

This  object shal l  provide  a  con ti nuous  counter that  i s  i ncremented  wi th  each  pos i ti ve  edge  at  
touch  probe  2 .  The  counter i s  on l y val id  i f the  touch  probe  inpu t i s  enabled  (60B8h ,  b i t  8  =  1 b) .  
For s ing le  even t measuring  on l y the  value  of b i t  0  shal l  be  evaluated .  For conti nuous  
measuring  the  value  is  an  unsigned  1 6-bi t  va lue  wi th  overflow.  

Table  1 62  speci fies  the  object description ,  and  Table  1 63  speci fies  the  entry description .  

Table  1 62  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60D7h  

Name  Touch  probe  2  posi ti ve  edge  counter 

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned 1 6  

Category Optional  

 

Table  1 63  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  No  
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1 2 .9.5  Object  60D8h :  Touch  probe  2  negative  edge counter 

This  object sha l l  provide  a  con tinuous  coun ter that i s  i ncremented  wi th  each  negative  edge  at 
touch  probe  2 .  The  counter i s  on l y val id  i f the  touch  probe input i s  enabled  (60B8h ,  b i t  8  =  1 b) .  
For s ing le  even t measuring  on l y the  value  of b i t  0  shal l  be  evaluated .  For continuous  
measuring  the  value  is  an  unsigned  1 6-bi t  va lue  wi th  overflow.  

Table  1 64  speci fies  the  object description ,  and  Table  1 65  speci fies  the  entry description .  

Table  1 64 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60D8h  

Name  Touch  probe  2  negati ve  edge  coun ter 

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned 1 6  

Category Optional  

 

Table  1 65 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 2. 1 0  Timing  d iagram  for touch  probe example  

Figure  38  shows  a  tim ing  d iagram  for an  example  touch  probe con figuration  and  the  
correspond ing  behavior.  Table  1 66  expla ins  the  tim ing  d iagram.  
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Figure 38  – Timing  d iagram  for touch  probe  example  
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Table  1 66 – Explanation  of the  timing  d iagram  

Number Touch  probe  behavior 

(1 )  60B8
h
,  b i t  0  =  1

b
  Enabl e  touch  probe  1  

60B8
h
,  b i t  1 ,  4 ,  5    Confi gu re  and  enable  touch  probe  1  pos i ti ve  and  negati ve  edge  

(2)    60B9
h
,  b i t  0  =  1

b
 S tatus  “Touch  probe  1  enabl ed ”  i s  set  

(3)  External  touch  probe  s i gnal  has  posi ti ve  edge  

(4)    60B9
h
,  b i t  1  =  1

b
 S tatus  “Touch  probe  1  posi tve  edge  stored”  i s  set  

(4a)    60BA
h
   Touch  probe  posi ti on  1  pos i ti ve  val ue  i s  s tored  

(5)  External  touch  probe  s i gnal  has  negati ve  edge  

(6)    60B9
h
,  b i t  2  =  1

b
 S tatus  “Touch  probe  1  negati ve  edge  stored ”  i s  set  

(6a)    60BB
h
   Touch  probe  posi ti on  1  negati ve  val ue  i s  s tored  

(7)  60B8
h
,  b i t  4  =  0

b
  Sample  posi ti ve  edge  i s  d i sabl ed  

(8)    60B9
h
,  b i t  0  =  0

b
 S tatus  “Touch  probe  1  posi tve  edge  stored”  i s  reset  

(8a)    60BA
h
   Touch  probe  posi ti on  1  posi ti ve  val ue  i s  not  changed  

(9)  60B8
h
,  b i t  4  =  1

b
  Sample  posi ti ve  edge  i s  enabl ed  

(1 0)    60BA
h
   Touch  probe  posi ti on  1  pos i ti ve  val ue  i s  not  changed  

(1 1 )  External  touch  probe  s i gnal  has  posi ti ve  edge  

(1 2 )    60B9
h
,  b i t  1  =  1

b
 S tatus  “Touch  probe  1  posi tve  edge  s tored ”  i s  set  

(1 2a)    60BA
h
   Touch  probe  posi ti on  1  pos i ti ve  val ue  i s  s tored  

(1 3)  60B8
h
,  b i t  0  =  0

b
  Touch  probe  1  i s  d i sabled  

(1 4)    60B9
h
,  b i t  0 ,  1 ,  2  =  0

b
 S tatus  b i ts  are  reset  

(1 4a)    60BA
h
,  60BB

h
  Touch  probe  posi ti on  1  posi ti ve/negati ve  value  are  not  changed  

 

1 3  Posi tion  control  function  

1 3. 1  General  information   

For closed- loop posi tion ,  the  posi tion  demand  va lue  (as  one  of the  ou tpu ts  of the  trajectory 
generator)  and  the  ou tpu t of the  pos i ti on  detection  un i t  (pos i ti on  actual  va lue)  such  as  a  
resolver or encoder,  are  used  i npu t parameters.  The  behavior of the  closed- loop  con trol  i s  
i n fl uenced  by control  parameters ,  wh ich  are  external l y appl icable.  To  keep  the  l oop  s table,  a  
re lati ve  l im i tation  of the  ou tpu t us ing  the  previous  con trol  effort i s  optional .  I n  order not  to  
exceed  the  phys ical  l im i ts  of a  d ri ve,  an  absolu te  l im i t function  may be  implemented  for the  
con trol  effort.  

1 3.2  Functional  description  

Figu re  39  shows  the  i npu ts  and  ou tputs  of the  pos i tion  control  function .  The  control  effort may 
be  a  ve loci ty demand  va lue,  a  posi tion  demand  va lue  or any other ou tput value,  depend ing  on  
the  modes  of operation  implemented  i n  the  d rive  device.  Especia l l y i n  cascaded  control  
structu res,  where  a  pos i tion  control  i s  fol lowed  by a  torque  control ,  for example  the  con trol  
effort of the  pos i tion  con trol  l oop  is  used  as  an  i nput  for a  fu rther calcu lation .  

 

Figure 39  – Posi tion  control  function  
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Al l  va lues  are  transformed  – i f necessary – from  user-defined  un i ts  to  normal i zed  un i ts  such  
as  i ncrements .  

A posi tion  actual  value  ou ts ide  the  a l lowed  range  of the  fol l owing  error window around  a  
pos i tion  demand  value  for l onger than  the  fol l owing  error time out shal l  resu l t i n  setting  b i t  1 3  
(fol lowing  error)  i n  the  statusword  to  1 .  Th is  i s  shown  i n  detai l  i n  F i gure  40.  Depend ing  on  the  
supported  modes  of operation  (pp,  hm ,  or ip)  and  on  the  capabi l i t ies  of d i fferen t categories  of 
drives,  on l y some of the  mentioned  input parameters  may be  necessary.  

 

Figure 40  – Fol lowing  error (functional  overview)  

The pos i ti on  reached  function  as  shown  i n  F igure  41  offers  the  possib i l i ty to  defi ne  a  pos i ti on  
range  around  a  pos i tion  demand  value  to  be  regarded  as  va l i d .  I f a  d ri ve’s  pos i tion  is  wi th in  
th is  area  for a  speci fied  time  – the  pos i ti on  window time – the  re lated  con trol  b i t  1 0  target 
reached  i n  the  s tatusword  shal l  be  set to  1 .  

 

Figure 41  – Posi tion  reached  (functional  overview)  
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The  control  functions  fol lowing  error and  pos i ti on  reached  have  d i rect access  to  the  
statusword  and  shal l  g i ve  immed iate  noti fication  to  the  user i f the i r resu l ts  change.  

F igu re  42  shows the  defin i ti ons  of the  sub-function  posi ti on  reached .  A window is  defined  for 
the  accepted  pos i tion  range  symmetrical l y around  the  target pos i tion .  I f a  d ri ve  i s  s i tuated  in  
the  accepted  posi tion  range  over the  time  pos i tion  window time,  the  b i t  target reached  (b i t  1 0)  
i n  the  s tatusword  shal l  be  set  to  1 .  

 

Figure  42  – Posi tion  reached  (defin i tions)  

Figure  43  shows the  defin i ti ons  of the  sub-function  fo l lowing  error i n  the  profi l e  posi ti on  mode.  
A window is  defined  for the  accepted  fol lowing  error to lerance  symmetrical l y around  the  
reference posi ti on .  I f a  d rive  i s  s i tuated  ou t of the  accepted  pos i ti on  range  for more  than  
fol l owing  error t ime out time,  the  b i t  fo l l owing  error (b i t  1 3)  i n  the  s tatusword  shal l  be  set to  1 .  

 

Figure 43  – Fol lowing  error (defin i tions)  

1 3.3  Detai led  object defin i tions  

1 3.3. 1  Object  6062h :  Posi tion  demand  value  

This  obj ect shal l  provide  the  demanded  pos i ti on  va lue.  The  value  shal l  be  g iven  in  user-
defined  posi ti on  un i ts .  Table  1 67  speci fi es  the  obj ect description ,  and  Table  1 68  speci fi es  the  
en try description .  
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Table  1 67  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6062h  

Name  Posi ti on  demand  value  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  1 68  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 3.3.2  Object  6063h :  Posi tion  actual  in ternal  value  

This  object shal l  provide  the  actual  value  of the  posi ti on  measurement device,  wh ich  shal l  be  
one  of the  two i npu t values  of the  closed- loop pos i ti on  control .  I f necessary,  the  data  un i t may 
be  transformed  from  user-defined  un i ts  to  i ncrements.  The  va lue  shal l  be  g i ven  in  i n ternal  
un i ts.  Table  1 69  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  1 70  speci fies  the  entry 
description .  

Table  1 69  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6063h  

Name  Posi ti on  actua l  i n ternal  val ue  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  1 70  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 3.3.3  Object  6064h :  Posi tion  actual  value  

This  obj ect shal l  provide  the  actual  va lue  of the  pos i tion  measurement device.  The  value  shal l  
be  g i ven  in  user-defined  pos i tion  un i ts.  Table  1 71  speci fies  the  object description ,  and   
Table  1 72  speci fies  the  entry description .  
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Table  1 71  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6064h  

Name  Posi ti on  actua l  va l ue  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Mandatory i f pp,  i p  or csp  i s  supported  

 

Table  1 72  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 3.3.4  Object  6065h :  Fol lowing  error window 

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  configured  range  of to lerated  pos i ti on  va lues  symmetrical l y to  
the  pos i tion  demand  value.  I f the  pos i ti on  actual  va lue  i s  ou t of the  fo l l owing  error window,  a  
fol lowing  error occurs.  A fol lowing  error may occur when  a  d ri ve  is  b locked ,  unreachable  
profi le  veloci ty occurs,  or at wrong  closed- loop coefficien ts .  The  value  shal l  be  g i ven  i n  user-
defined  pos i ti on  un i ts.  I f the  value  of the  fo l lowing  error window is  FFFF  FFFFh ,  the  fo l lowing  
con trol  sha l l  be  swi tched  off.  Table  1 73  speci fi es  the  obj ect description ,  and  Table  1 74  
speci fies  the  en try description .  

Table  1 73  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6065h  

Name  Fol l owing  errror wi ndow 

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  1 74 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  
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1 3.3.5  Object  6066h :  Fol lowing  error time  out  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  time  for a  fo l l owing  error cond i ti on ,  after that the  b i t  
1 3  of the  statusword  shal l  be  set  to  1 .  The  reaction  of the  d ri ve  when  a  fo l l owing  error occurs  
i s  manufacturer-speci fic.  The  va lue  shal l  be  g i ven  i n  ms.  Table  1 75  speci fies  the  obj ect 
description ,  and  Table  1 76  speci fies  the  entry description .  

Table  1 75 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6066h  

Name  Fol l owing  errror t ime  ou t  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  1 76 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 3.3.6  Object  6067h :  Posi tion  window 

This  obj ect  shal l  i nd icate  the  configured  symmetrical  range  of accepted  posi tions  re lati ve  to  
the  target pos i ti on .  I f the  actual  va lue  of the  pos i ti on  encoder i s  wi th in  the  pos i ti on  window,  
th is  target pos i ti on  shal l  be  regarded  as  having  been  reached .  As  the  user mostl y prefers  to  
speci fy the  posi tion  window i n  h is  appl ication  i n  user-defined  un i ts,  the  value  i s  transformed  
i n to  i ncrements .  The  target pos i tion  shal l  be  hand led  in  the  same manner as  i n  the  trajectory 
generator concern ing  l im i ti ng  functions  and  transformation  in to  i n ternal  mach ine  un i ts  before  
i t  may be  used  wi th  th is  function .  The  va lue  shal l  be  g i ven  i n  user-defined  posi tion  un i ts.  I f the  
va lue  of the  posi ti on  window is  FFFF  FFFFh ,  the  pos i tion  window con trol  sha l l  be  swi tched  off.  
Table  1 77  speci fies  the  object description ,  and  Table  1 78  speci fies  the  entry description .  

Table  1 77  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6067h  

Name  Posi ti on  wi ndow 

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  
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Table  1 78  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 3.3.7  Object  6068h :  Posi tion  window time  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  time,  during  wh ich  the  actual  pos i tion  wi th in  the  
posi tion  window is  measured .  The  value  shal l  be  g i ven  i n  ms.  Table  1 79  speci fies  the  obj ect 
description ,  and  Table  1 80  speci fies  the  en try description .  

Table  1 79  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6068h  

Name  Posi ti on  wi ndow time  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  1 80  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 3.3.8  Object  60F4h :  Fol lowing  error actual  value  

This  obj ect shal l  provide  the  actual  va lue  of the  fol l owing  error.  The  value  shal l  be  g i ven  i n  
user-defined  pos i tion  un i ts .  Table  1 81  speci fi es  the  object description ,  and  Table  1 82  
speci fies  the  en try description .  

Table  1 81  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60F4h  

Name  Fol l owing  errror actual  val ue  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  
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Table  1 82  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 3.3.9  Object  60FAh :  Control  effort  

This  object sha l l  provide  the  control  effort as  the  ou tput  of the  pos i tion  con trol  l oop.  I t  i s  
particu lar to  the  pos i tion  con trol  function  that the  notation  of the  con trol  effort i s  mode-
dependent and  therefore  not speci fied .  The  value  shal l  be  g i ven  i n  user-defefined  veloci ty 
un i ts.  Table  1 83  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  1 84  speci fies  the  entry 
description .  

Table  1 83  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60FAh  

Name  Control  effort  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  1 84 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 3.3. 1 0  Object  60FCh :  Posi tion  demand  internal  value  

This  object shal l  provide  the  ou tpu t of the  traj ectory generator in  profi le  pos i ti on  mode.  Th is  
value  shal l  be  g i ven  i n  i ncrements  of the  posi ti on  encoder.  Table  1 85  speci fies  the  obj ect 
description ,  and  Table  1 86  speci fies  the  entry description .  
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Table  1 85 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60FCh  

Name  Posi ti on  demand  i n ternal  va l ue  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  1 86 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 3.3. 1 1  Object  60F2h :  Posi tion ing  option  code  

This  obj ect  sha l l  i nd icate  the  configured  pos i ti on ing  behavior as  described  by the  profi l e  
posi tion ing  mode  or the  i n terpolated  posi tion ing  mode.  F igure  44  shows  the  defined  object  
structu re.  

1 5  1 4   1 2  1 1    8  7  6  5  4  3  2  1  0  

ms  reserved  ip opti on  rado  rro  cio  
rel ati ve  
option  

MSB  LSB  

IEC 

Key 

ms   manufacturer-speci fi c  

rro   request-response  option  

cio   change  immed iatel y option  

rado   rotary axi s  d i rection  option  

Figure 44 – Object  structure  

The  re lative  option  b i ts  shal l  con trol  the  behavior of pos i ti on ing  tasks  i n  detai l  when  the  
abs/rel  bi t  (b i t  6 )  of the  con trolword  i s  set  to  1  i n  pp  mode.  Table  1 87  shows  the  b i t  value  
defin i tions.  

Table  1 87  – Value  defin i tion  for b i t  0  and  b i t  1  

Bi t 1  Bi t  0  Defin i tion  

0  0  Pos i ti on ing  moves  shal l  be  performed  rel ati ve  to  the  preced i ng  ( i n ternal  absolu te)  target  
pos i ti on  (rsp.  re l ati ve  to  0  i f there  i s  no  preced ing  target  posi t i on )  as  descri bed  i n  1 0. 2  

0  1  Pos i ti on ing  moves  shal l  be  performed  rel ati ve  to  the  actual  posi ti on  demand  va lue  (object  
60FCh )  – ou tpu t  of the  tra jectory generator 

1  0  Posi ti on ing  moves  shal l  be  performed  re l ati ve  to  the  pos i ti on  actual  val ue  (obj ect  6064h )  

1  1  Reserved  
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The  change  immed iatel y option  b i ts  sha l l  control  the  behavior of pos i tion ing  tasks  in  detai l  
when  the  change  set  immed iatel y b i t  (bi t  5)  of the  con trolword  i s  set  to  1  i n  pp  mode.   
Table  1 88  shows  the  bi t  va lue  defin i tions.  

Table  1 88  – Value  defin i tion  for b i t  2  and  b i t  3  

Bi t 3  Bi t  2  Defin i tion  

0  0  The  d ri ve  device  shal l  readapt  the  actual  motion  to  the  n ew target posi ti on  (consi dering  
potential l y changed  profi l e  veloci ty and  accelerations  etc. )  immed iately as  described  i n  1 0 . 2  

0  1  The  actual l y performed  posi ti on ing  task shal l  be  conti nued  (wi thout  attempting  to  stop  on  
target  pos i ti on )  and  b l ended  to  the  newl y commanded  task (consideri ng  potenti a l l y changed  
profi l e  veloci ty and  accelerati ons  etc. )  when  target pos i ti on  i s  touched  

1  0  Reserved  

1  1  Reserved  

 

The request-response  option  b i ts  shal l  a l l ow the  d ri ve  device  to  re lease  the  new set-poin t bi t  
(b i t  4)  of the  con trolword  i n ternal l y i n  order to  avoid  the  need  of setti ng  th is  b i t  to  0  by the  
con trol  device  i n  pp  mode.  After i n ternal l y re leasing  the  new set-poin t b i t,  the  d ri ve  device  
shal l  i nd icate  the  action  to  the  con trol  device  by setting  the  set-poin t acknowledge  b i t  (b i t  1 2)  
i n  the  s tatusword  to  0 .  Table  1 89  shows  the  bi t  va lue  defin i ti ons.  

Table  1 89  – Value  defin i tion  for bi t  4  and  bi t  5  

Bi t 5  Bi t  4  Defin i tion  

0  0  The  handshake  as  described  i n  1 0 . 2  shal l  be  performed  

0  1  The  d ri ve  device  shal l  re lease  au tonomously the  new set-poi n t  b i t  as  soon  as  target  i s  reached  

1  0  The  d ri ve  shal l  re lease  au tonomously the  new set-poi n t  b i t  as  soon  as  ab le  to  accept  new set-
poin t  data  

1  1  Reserved  

 

Control l ed  rotary axes  are  needed  for rotary tables  and  conveyor be l ts .  I t  i s  a lso  needed  for 
cases  where  the  host  con trol l er posi tion  l im i ts  are  wider then  the  posi ti on  range  l im i ts  
avai l ab le  i n  the  d rive.  I n  these  cases  the  software  pos i ti on  l im i ts  (object 607D h)  are  ou t of the  
pos i tion  range  l im i ts  (object 607Bh) .  To  d isable  the  pos i tion  range  l im i ts  the  m in  posi ti on  
range  l im i t (607Bh ,  sub- index 01 h)  and  max posi ti on  range  l im i t (607Bh ,  sub- index 02h)  shal l  
be  set to  0 .  Depend ing  on  the  appl ication ,  there  are  d i fferen t rotary axis  movements  poss ib le ,  
wh ich  are  coded  by b i t  6  and  7 .  Table  1 90  shows  the  bi t  va lue  defin i ti ons.  

Table  1 90  – Value  defin i tion  for bi t  6  and  bi t  7  

Bi t 7  Bi t  6  Defin i tion  

0  0  Normal  posi ti on i ng  s im i l ar to  l i near axi s ;  I f reach i ng  or exceed ing  the  posi ti on  range  l im i ts  
(607B

h
)  the  i npu t  val ue  shal l  wrap  au tomatical l y to  the  other end  of the  range.  Posi ti on i ng  can  

be  re lati ve  or absolu te.  

On ly wi th  th i s  b i t  combination ,  the  movement g reater than  a  modu lo  val ue  i s  poss ible.  

0  1  Posi ti on ing  on ly i n  negati ve  d i rection ;  i f target  pos i ti on  i s  h i gher than  actual  posi ti on ,  axi s  
moves  over the  m in  posi ti on  l im i t  (607D

h
,  sub-i ndex 01

h
)  to  the  target  pos i ti on .  

1  0  Posi ti on ing  on ly i n  posi ti ve  d i rection ;  i f target  pos i ti on  i s  l ower than  actual  posi ti on ,  axi s  moves  
over the  max posi ti on  l im i t  (607B

h
,  sub-i ndex 02

h
)  to  the  target  pos i ti on .  

1  1  Pos i ti on ing  wi th  the  shortest  way to  the  target  posi ti on .  
NOTE  I f the  d i fference  between  actual  va l ue  and  target posi ti on  i n  a  360°  system  i s  1 80° ,  the  
axi s  moves  i n  posi ti ve  d i rection .  
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Figu re  45  shows  movement examples  depend ing  on  setti ngs  of the  b i ts  6  and  7 .  Here  the  m in  
posi tion  range  l im i t (607Bh ,  sub- index 01 h)  i s  0°  and  the  max posi tion  range  l im i t (607Bh ,  sub-
index 02h)  i s  360° .  

 

Figure 45 – Rotary axis  position ing  example  

A movement greater than  a  modu lo  value  wi th  more  than  360°  (b i t  6  and  7  i n  th is  obj ect are  
set to  0)  on  a  rotary axis  can  be  done  wi th  re lati ve  and  absolu te  va lues  depend ing  on  the  b i t  6  
i n  the  controlword .  I n  add i tion  the  relati ve  option  b i ts  (bi t  0  and  1  i n  th i s  object)  are  val i d .  
There  are  pos i ti ve  and  negative  va lues  poss ib le .  

F i gure  46  shows  an  example  for absolu te  posi tion ing  i n  a  360°  system .  The  actual  pos i tion  i s  
90°  and  absolu te  target pos i tion  is  630° .  The  axis  wi l l  move  in  posi ti ve  d i rection  one  time via  
the  max pos i tion  l im i t  to  270° .  To  move in  negative  d i rection ,  the  negative  s i gn  for target 
pos i tion  shal l  be  used .  

 

Figure 46  – Example  for absolute  movement greater than  modu lo  value  

Figure  47  shows  an  example  for re lative  pos i tion ing  in  a  360°  system .  The  actual  pos i tion  i s  
300°  and  re lative  target pos i tion  i s  500° .  The  axis  wi l l  move i n  pos i ti ve  d i rection  two times  via  
the  max posi tion  l im i t to  80° .  To  move i n  negative  d i rection ,  the  negative  s ign  for target 
pos i tion  shal l  be  used .  The  d i fference between  m in  and  max posi tion  range  l im i ts  (see  obj ect 
607Bh)  shal l  be  represen table  i n  mu l tip les  of encoder i ncrements.  

IEC 

IEC 

0¡ 90¡ 1 80¡ 270¡ 360¡ 450¡

90¡

540¡

1 80¡

630¡

270¡

-1 80¡-360¡

Start position Target position
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Figure 47  – Example  for relative  movement g reater than  modulo  value  

The i p  option  b i ts  are  reserved  for defin ing  the  i n terpolated  pos i tion  mode.  When  the  
manufacturer-speci fic b i t  i s  set to  0 ,  the  function  shal l  be  not  enabled ;  i f i t  i s  set  to  1 ,  the  
manufacturer-speci fic function  shal l  be  enabled .  The  other reserved  b i ts  shal l  be  set to  0.  

Table  1 91  speci fies  the  object description ,  and  Table  1 92  speci fies  the  en try description .  

Table  1 91  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60F2h  

Name  Posi ti on ing  option  code  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  1 92  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  1 87,  Table  1 88,  Tab le  1 89  

Defau l t  va l ue  0000h  

 

1 4 Interpolated  posi tion  mode  

1 4. 1  General  information  

The i n terpolated  pos i ti on  mode  is  used  to  control  mu l ti p le  coord inated  axes  or a  s i ng le  axis  
wi th  the  need  for t ime-in terpolation  of set-poin t  data.  The  i n terpolated  posi tion  mode  normal l y 
uses  time synchron ization  mechan isms for a  time coord ination  of the  re lated  d ri ve  un i ts.  

The  i n terpolation  data  record  contains  the  i n terpolation  data;  the  data  type  of the  sub- ind ices  
of th is  s tructure  are  manufacturer-speci fic.  

For synchronous  operation ,  the  i n terpolation  cycle  time is  defined  by the  obj ect i n terpolation  
time  period .  Time synchron ization  may be  done  by network dependent mechan isms.  Each  
syncron ization  cycle  actuates  the  next data  record  i f a  va l i d  data  record  is  avai l ab le .  

0

IEC 
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For asynchronous  operation ,  the  in terpolation  time  (for each  time s l ice),  may be  included  i n  
the  i n terpolation  data  record .  I f th is  i s  so,  then  the  un i ts  for the  in terpolation  time  are  sti l l  
speci fied  by the  i n terpolation  time index as  for synchronous  operation .  The  next data  record  
shal l  be  actuated  as  soon  as  the  i n terpolation  time expi res  and  a  val i d  data  record  i s  
avai l able.  

The  i n terpolated  pos i tion  mode  a l lows  the  con trol  deviced  to  transm it a  s tream  of i n terpolation  
data  wi th  e i ther an  impl i ci t  or expl ici t  t ime  reference  to  a  d ri ve  un i t.  I f the  d rive  supports  an  
i npu t buffer,  the  i n terpolation  data  may be  sen t i n  bursts  rather than  conti nuous ly i n  real  time.  
The  maximum  s ize  of the  i npu t buffer may be  read  by the  control  device  us ing  the  
i n terpolation  data  configuration .  The  actual  buffer s i ze  may be  both  wri tten  and  read  by the  
con trol  device  us ing  the  i n terpolation  data  configuration .  The  buffer s i ze  i s  the  number of 
i n terpolation  data  records  wh ich  may be  sent  to  a  d ri ve  to  fi l l  the  input buffer and  i t  i s  not the  
s i ze  i n  bytes.  Drive  devices  wi thout i npu t buffer capabi l i t ies  shal l  accept at  l east one  
i n terpolation  data  i tem .  

The  i n terpolation  data  buffer may be  implemented  as  a  F IFO  or a  ri ng .  The  defin i tion  of a  
va l i d  data  record  for each  type  of buffer shal l  be  as  fol l ows:  

•  for the  F IFO  implementation ,  a  va l id  data  record  is  one  that has  not been  actuated  yet;   

•  for the  ri ng  implementation ,  a l l  data  records  wi th in  the  actual  buffer s i ze  are  treated  as  
val i d  data  records,  so  i n terpolation  data  wi l l  con tinue  to  be  actuated  wh i l e  i p  enable  i s  
true.  

The  i n terpolation  a l gori thm  is  defined  i n  the  i n terpolation  sub  mode se lect  (obj ect 60C0h) .  
L inear i n terpolation  is  the  defau l t i n terpolation  method .  Th is  requ i res  on ly one  i n terpolation  
data  i tem  to  be  buffered  for the  ca lcu lation  of the  next demand  value.  For each  in terpolation  
cycle,  the  d rive  shal l  ca lcu late  a  posi tion  demand  va lue  by i n terpolati ng  pos i tions  over a  
period  of t ime.  

Optional l y the  common  l im i t  functions  for speed ,  acceleration  and  decel eration  may be  
appl ied  to  the  i n terpolation  data.  

The  p lacement of the  scal i ng  and  l im i ti ng  of the  i n terpolation  data  record  i n  F igure  48  is  for 
i nd ication  on l y.  These  functions  may be  performed  during  the  i npu t of the  i n terpolation  data  
record .  
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Figure 48  – In terpolation  control ler 

1 4.2  Functional  description  

1 4.2. 1  General  

The  manufacturer speci fi es  the  way the  d rive  device  hand les  the  next val i d  in terpolation  data  
record .  Th is  may be  i n  a  way correspond ing  to  the  standard  pos i tion  mode,  or m ight be  a  
more  complex a lgori thm .  The  standard  method  i s  to  apply the  new data  immed iatel y,  after the  
next synchron ization  s ignal  i n  synchronous  mode  or after the  previous  in terpolation  time has  
expired  i n  asynchronous  mode.  

An  i npu t buffer for i n terpolation  data  records  eases  the  data  exchange between  control  device  
and  d ri ve  device.  The  real -time requ i rements  to  the  network as  wel l  as  to  the  d ri ve  device  
decrease  i n  th is  case,  because  an  i npu t buffer decouples  the  data  processing  i n  the  d ri ve  
device  from  the  data  transm ission  on  the  network.  

1 4.2.2  Linear in terpolated  position  mode with  several  axes  

I n  order to  fol l ow a  two-  or more-d imensional  cu rve  through  the  space wi th  a  defi ned  speed ,  
the  control  device  calcu lates  the  d i fferen t posi tions  P i  for each  set of coord inates  wh ich  shal l  
be  reached  at speci fi ed  times  t i .  

For each  set-poin t P i  the  control  device  shal l  ca lcu late  x i ,  yi .and  t i .  Each  axis  gets  a  set of 
i n terpolation  data  records,  wh ich  each  axis  shal l  process  i n ternal l y i ndependent from  the  
other axes  accord ing  to  the  chosen  i n terpolation  mode.  Th is  i s  shown  i n  F igure  49.  
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Figure 49  – In terpolated  position  mode  for two axes  

I n  a  cen tral i zed  d ri ve  system  wi th  a  remote  motion  device  doing  the  i n terpolation  calcu lation ,  
a  cen tra l  clocking  scheme for synchron ization  of the  d i fferent  axes.  Th is  resu l ts  i n  a  
movement depend ing  on  the  calcu lation  cycle  time  of the  i n terpolation  con trol l er.  The  veloci ty 
becomes  more  or less  a  fixed  va lue  for each  axis.  Th is  i s  deta i led  i n  Table  1 93.  

Table  1 93  – Position  calcu lation  in  i n terpolated  position  mode for several  axes  

Calcu lated  
posi tions  

ip  data  records  for 

x-axis  y-axis  z-axis  

P i  xi ,  t i  y i ,  t i  z i ,  t i  

P i  +  1  xi  +  1 ,  t i  +  1  y i  +  1 ,  t i  +  1  z i  +  1 ,  t i  +  1  

P i  +  2  xi  +  2 ,  t i  +  2  y i  +  2 ,  t i  +  2  z i  +  2 ,  t i  +  2  

…  …  …  …  

P i  +  n  xi  +  n ,  t i  +  n  y i  +  n ,  t i  +  n  z i  +  n ,  t i  +  n  

 

I n  decentral i zed  motion  systems,  the  con trol  device  starts  a l l  relevan t axes  by chang ing  the  
mode- in ternal  state  to  in terpolation  active  after preparing  and  send ing  one  or more  
i n terpolation  data  records  to  a l l  axes  and  synchron i zes  them .  Each  axis  calcu lates  i n ternal l y 
and  independentl y the  necessary speed  and  acceleration  needed  to  move from  one  posi ti on  
to  the  next.  Th is  may be  done  by calcu lati ng  a  l i near or any other move between  two  g iven  
posi tion  set-poin ts.  Along  th is  track,  every axis  controls  the  movement between  the  set-poin ts  
i ndependentl y from  the  other axes.  The  axes  may con tinue  the ir movement,  as  long  as  there  
is  enough  data  to  conti nue  the  calcu lations.  Therefore  i t  i s  easy to  use  the  i npu t buffer to  g i ve  
data  records  ahead .   

With  th is  i n formation ,  each  axis  may act  as  shown  i n  F igure  50.  
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Figure 50  – Linear in terpolation  for one axis  

NOTE  I n  CANopen  synchronous  mode,  the  i n terpol ation  t ime  i s  normal l y the  same as  the  nom inal  period  for the  
sync s i gnal .  

1 4.2.3  Buffer strateg ies  for the  in terpolated  position  mode  

I f a  d ri ve  device  provides  an  i nput buffer for i n terpolation  data  records,  i ts  s i ze  may be  
organ ized  by the  control  device  us ing   the  i n terpolation  data  configuration .  The  con trol  device  
spl i ts  the  avai l able  buffer capaci ty i n to  pages  wh ich  have  the  s ize  of one  i n terpolation  data  
record  each .  Th is  i s  done  by s ize  of data  record .  I f one  page  remains,  wh ich  does  not keep 
one  complete  data  record ,  i t  may not be  used .  After the  reorgan i zation  of the  i npu t buffer,  a l l  
previous  stored  data  wi l l  be  lost.  Al l  devices  supporting  the  i n terpolated  pos i tion  mode shal l  
implement an  i npu t buffer,  wh ich  at l east may keep  one  in terpolation  data  record .  The  input  
buffer organ ization  is  speci fi ed  i n  F igure  51 .  

The  con ten t of the  buffer i tems may on l y be  accessed  via  the  i n terpolation  data  record .  

Common ly,  fi rst- in -fi rst-out  (F I FO)  s tructures  or ri ng  buffers  are  used  as  i npu t buffers.  

F IFO:  I f the  buffer i s  organ ized  as  F IFO,  every new received  in terpolation  data  record  is  
p laced  at the  end  of the  queue,  and  the  device  takes  the  next data  record  from  the  top  of the  
queue.  When  the  last i tem  of a  data  record  is  stored ,  the  buffer poin ter i s  i ncremented  i n  
order to  poin t to  the  next buffer pos i ti on .  For th i s  buffer pri nciple,  the  ob ject buffer posi tion  
does  not  have  any i n fl uence.  

Ring  buffer:  I f the  buffer i s  structured  as  a  ri ng ,  the  control  device  may place  an  i n terpolation  
data  record  i n to  any va l id  pos i ti on  in  the  ri ng  by chang ing  the  poin ter defined  i n  buffer 
pos i tion .  Wi thou t chang ing  the  buffer posi ti on ,  a l l  data  records  wi l l  be  wri tten  at the  same 
location .  The  drive  reads  the  next entry ou t  of the  buffer by an  i n ternal  ri ng  poin ter.  I t  i s  set  to  
the  fi rst  data  record  wi th  a  clear buffer,  and  after the  reorgan ization  of the  i npu t buffer.  
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↑  parameter 1  

ip  data  record  1  

↑  
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parameter 2  
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: : : : :  

↓  parameter n  
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parameter 2  

: : : : :  
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not  access ible  ↓  
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Figure 51  – Input bu ffer organization  

Figu re  52  shows the  d i fference between  a  FI FO buffer and  a  ring  buffer.  The  ri ng  buffer may 
be  used  to  ach ieve  a  period ic motion  and  a l l  data  records  i n  the  actual  data  buffer are  
cons idered  to  be  val id .  I f no  new data  i s  wri tten  to  the  F I FO,  then  the  motion  shal l  ha l t  and  
i n terpolation  shou ld  become inacti ve  at the  l ast va l id  data  poin t.  
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Figure 52  – Input buffer examples  

1 4.2.4  In terpolated  position  mode  FSA 

Figure  53  speci fies  the  i n terpolated  posi tion  mode FSA.  I t  i s  a  sub  FSA of the  operation  

enabled  s tate  as  shown  i n  F igure  4.  
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Figure 53  – In terpolated  position  mode  FSA 

The  FSA states  shal l  support the  functions  as  shown  in  Table  1 94.  

Table  1 94 – FSA states  and  supported  functions  

FSA state  Function  

I n terpolati on  i nacti ve  The  d ri ve  device  wi l l  accept  i npu t  data  and  wi l l  bu ffer i t  for i n terpolati on  
calcu lations,  bu t  i t  does  not  move  the  axi s .  

I n terpolati on  acti ve  The  d ri ve  u n i t  wi l l  accept i npu t  data  and  i t  moves  the  axi s .  

 

The dri ve  device  supporting  the  i p  mode shal l  support the  trans i ti ons  and  actions  as  g i ven  i n  
Table  1 95.  The  events  shal l  i n i ti ate  the  transi ti ons.  The  trans i ti on  shal l  be  term inated ,  after 
the  action  has  been  performed .  

Table  1 95 – Transi tion  events  and  actions  

Transi tion  Event(s)  Action (s)  

I  i p  mode  selected  (see  object  6060h )  None  

I I  i p  mode  not  sel ected  (see  ob ject  6060h )  None  

I I I  Enabl e  i n terpolati on  (bi t  4  of the  con trolword  i s  1 )  None  

I V D i sabl e  i n terpolati on  (b i t  4  of the  controlword  i s  0)  None  

 

1 4.3  General  defin i tions  

The output values  provided  by the  i n terpolated  posi ti on  mode depend  on  the  number and  type  
of i n terpolation  functions  implemented .  For the  predefined  l i near time  i n terpolation ,  the  ou tpu t 
i s  a  pos i tion  demand  i n ternal  va lue.  

1 4.4  Use of controlword  and  statusword  

The i n terpolated  pos i tion  mode  uses  some bi ts  of the  controlword  and  the  statusword  for 
mode-speci fic  purposes.  F igure  54  shows  the  structure  of the  con trolword .  Table  1 96  defines  
the  values  for b i t  4  and  b i t  8  of the  controlword .  

1 5  9  8  7  6  5  4  3  0  

(see  8. 4 . 1 )  Hal t  (see  8 . 4. 1 )  reserved  (0)  Enabl e  i n terpolati on  (see  8. 4 . 1 )  

MSB  LSB  

IEC  

Figure  54 – Controlword  for in terpolated  posi tion  mode  
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Table  1 96 – Defin i tion  of bi t  4  and  bi t  8  

Bi t  Value  Defin i tion  

4  0  Di sabl e  i n terpolati on  

1  Enabl e  i n terpolati on  

8  0  Execute  i nstruction  of b i t  4  

1  Axi s  shal l  be  stopped  accord i ng ly to  hal t  opti on  code  (605D h ) ,  and  b i t  1 2  i n  the  
statusword  shal l  be  set  to  0  

 

Figure  55  shows  the  structure  of the  statusword .  Table  1 97  defines  the  values  for b i t  1 0  and  
b i t  1 2  of the  s tatusword .  The  target pos i tion  reached  b i t  shal l  remain  0  unti l  a l l  set-poin ts  are  
processed .  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(see  8. 4 . 2)  Fol l owing  error i p  mode  acti ve  (see  8. 4. 2)  
Target 
reached  

(see  8 . 4 . 2)  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 55 – Statusword  for in terpolated  posi tion  mode  

Table  1 97  – Defin i tion  of bi t  1 0  and  bi t  1 2  

Bi t  Value  Defin i tion  

1 0  0  Target posi ti on  not  (yet)  reached  ( i f Hal t  b i t  i n  l ast  controlword  was  0 )  or axle  d ecelerates  ( i f 
Hal t  b i t  i n  l ast  con trolword  was  1 )  

1  Target posi ti on  reached  ( i f Hal t  b i t  i n  l ast  controlword  was  0)  or axle  has  veloxi ty 0  ( i f hal t  b i t  
i n  l ast  controlword  was  1 )  

1 2  0  I n terpolati on  i nacti ve  

1  I n terpolati on  acti ve  

1 3  0  No  fol l owi ng  error 

1  Fol l owing  error  

 

1 4.5  Detai led  object defin i tions  

1 4.5. 1  Object  60C0h :  In terpolation  sub  mode select  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  actual l y chosen  in terpolation  mode.  I f l i near i n terpolation  is  the  
on l y a lgori thm  avala ib le,  then  i t  i s  not necessary to  implement th is  object.  I f a  manufacturer-
speci fic i n terpolation  mode  i s  se lected ,  the  correspond ing  i n terpolation  data  record  shal l  be  
implemented  i n  the  manufacturer-speci fic profi le  area  of the  obj ect d ictionary.  I f the  l i near 
i n terpolation  mode  is  se lected ,  the  i n terpolation  data  g i ven  in  obj ect 60C1 h  shal l  be  used .  
Table  1 98  speci fies  the  value  defin i ti on ,  Table  1 99  speci fies  the  obj ect description ,  and   
Table  200  speci fies  the  entry description .   

Table  1 98  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

–32  768  to  –1  Manufactu rer-speci fi c  

0  Li near i n terpolation  

+1  to  +32  767  Reserved  
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Table  1 99  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60C0h  

Name  I n terpolati on  sub  mode  sel ect  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  

 

Table  200  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  1 98  

Defau l t  val ue  0  

 

1 4.5.2  Object  60C1 h :  In terpolation  data  record  

This  object shal l  i nd icate  data  words,  wh ich  are  necessary to  perform  the  i n terpolation  
a lgori thm .  The  number N  of data  words  in  the  record  is  defined  by i n terpolation  data  
configuration .  The  in terpretation  of the  data  words  i n  i n terpolation  data  record  may vary wi th  
the  d i fferent possib le  in terpolation  modes  as  set by the  in terpolation  sub  mode  select.  

For the  l i near i n terpolation  mode,  each  i n terpolation  data  record  s impl y is  regarded  as  a  new 
pos i tion  set-poin t.  To  describe  a  cubic spl i ne  i n terpolation ,  four or more  data  words  are  
needed  for the  spl i ne  coefficien ts,  and  further in terpolation  parameters.  

After the  l ast i tem  of an  i n terpolation  data  record  is  wri tten  to  the  d rive  device’s  i nput buffer,  
the  poin ter of the  buffer shal l  be  au tomatical l y i ncremented  to  the  next buffer posi tion .  

Table  201  speci fies  the  object description ,  and  Table  202  speci fies  the  entry description .  

Table  201  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60C1
h
 

Name  I n terpolati on  data  record  

Object  code  Array 

Data  type  I n teger32  

Category Optional  
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Table  202  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufacturer-specific 

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  set-poi n t  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  set-poin t  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  set-poin t  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

1 4.5.3  Object  60C2h :  In terpolation  time  period  

This  object shal l  i nd icate  the  configured  in terpolation  cycle  time.  The  in terpolation  time period  
(sub-index 01 h)  va lue  shal l  be  g i ven  i n  1 0

( i n terpolation  t ime  i ndex)  s(econd).  The  i n terpolation  
time i ndex (sub- index 02h)  shal l  be  d imension less.  

Table  203  speci fies  the  object description ,  and  Table  204  speci fies  the  entry description .  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  – 1 33  – 

Table  203  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60C2h  

Name  I n terpolati on  t ime  period  

Object  code  Record  

Data  type  I n terpolati on  time  period  record  (0080 h )  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f i p ,  csp,  csv  or cst  mode i s  
supported  

 

Table  204 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  I n terpolati on  time  period  value  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned8  

Defau l t  va l ue  01 h  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  I n terpolati on  time  i ndex 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  –1 28  to  +63  

Defau l t  va l ue  –3  

 

 

1 4.5.4  Object  60C4h :  In terpolation  data  configuration  

This  object sha l l  provide  the  maximum  buffer s ize,  shal l  i nd icate  the  configured  buffer 
organ ization  of i n terpolation  data,  and  shal l  provide  objects  to  defi ne  the  s ize  of the  data  
record  and  to  clear the  buffers.  Th is  obj ect i s  used  to  enable  the  d ri ve  device  to  receive  the  
needed  data  in  advance.  I t  a lso  i s  used  to  store  the  pos i tions  and  further data  sen t by the  
con trol  device.  

The  va lue  of sub- index 01 h  shal l  be  g i ven  i n  numbers  of i n terpolation  data  records.  
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The  value  of sub-index 02h  shal l  be  g i ven  i n  numbers  of i n terpolation  data  records.  

I f sub- index 03h  i s  00h  th is  shal l  i nd icate  a  F I FO  buffer ogan ization ,  i f i t  i s  01 h  th is  shal l  
i nd icate  a  ring  buffer organ ization .  Al l  other va lues  are  reserved .  

The  value  of sub-index 04h  shal l  be  d imension less  i nd icating  the  next free  buffer en try poin t.  

The  value  of sub-index 05h  shal l  be  g i ven  i n  bytes.  

I f 00h  i s  wri tten  to  sub-index 06h  th is  shal l  cl ear the  buffer i nputs ,  shal l  d isable  the  access,  
and  shal l  clear a l l  i p  data  records.  I f 01 h  i s  wri tten  to  sub- index 06h ,  th is  enables  access  to  
the  i npu t buffers.  Al l  other values  are  reserved .  

Table  205  speci fies  the  object description ,  and  Table  206  speci fies  the  entry description .  

Table  205 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60C4h  

Name  I n terpolati on  data  confi gu rati on  

Object  code  Record  

Data  type  I n terpolati on  data  confi gu rati on  record  (for data  type  of the  
sub-i nd ices  see  record  0081 h )  

Category Optional  
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Table  206  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  06h  

Defau l t  va l ue  06h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Maximum  bu ffer s i ze  

En try category Mandatory 

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  No  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Actual  bu ffer s i ze  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  0000  0000h  

 

Attribute  Value  

Sub-i ndex 03h  

Descripti on  Bu ffer organ isati on  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  00h  o r 01 h  

Defau l t  va l ue  00h  

 

Sub-i ndex 04h  

Descripti on  Bu ffer posi ti on  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  0000h  
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Sub-i ndex 05h  

Descripti on  S ize  of d ata  record  

En try category Mandatory 

Access  wo  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  01 h  

 

Sub-i ndex 06h  

Descripti on  Bu ffer cl ear 

En try category Mandatory 

Access  wo  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  00h  o r 01 h  

Defau l t  va l ue  00h  

 

 

1 5  Profi le  veloci ty mode  

1 5. 1  General  information  

The profi le  veloci ty mode  covers  the  fol lowing  sub-functions:  

•  demand  value  i nput  via  trajectory generator;  

•  ve loci ty capture  using  posi ti on  sensor or veloci ty sensor;  

•  ve loci ty con trol  function  wi th  appropriate  i nput and  ou tpu t s i gnals ;  

•  mon i toring  of the  profi le  ve loci ty us ing  a  window-function ;  

•  mon i toring  of ve loci ty actual  va lue  us ing  a  threshold .  

The  operation  of the  reference value  generator and  the  fol l owing  inpu t parameters  are  
described  in  C lause  1 0 :  

•  profi le  veloci ty;  

•  profi le  acceleration ;  

•  profi le  deceleration ;  

•  qu ick stop  deceleration ;  

•  motion  profi l e  type.  

Various  sensors  may be  used  for veloci ty captu re.  I n  particu lar,  the  aim  is  that  costs  are  
reduced  and  the  d ri ve  power system  is  s impl i fi ed  by evaluati ng  pos i ti on  and  veloci ty us ing  a  
common  sensor,  such  as  i s  optional  using  a  resolver or an  encoder.  

The  veloci ty con trol  function  is  not  speci fi ed  more  precisel y at  th is  poin t,  as  i t  i s  h igh l y 
manufacturer-speci fic.  Mon i toring  functions  for the  ve loci ty actual  va l ue  provide  status  
i n formation  for super-ord inated  systems.  

1 5.2  Functional  description  

Figu re  56  shows the  defined  s tructure  of the  profi l e  veloci ty mode.  The  actual  ve loci ty may be  
obtained  through  d i fferentiation  from  the  posi ti on  encoder and  is  represented  i n  pos i ti on  
encoder i ncrements.  
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The  target  reached  b i t  (b i t  1 0)  shal l  be  set  to  1  i n  the  statusword  when  the  d i fference  between  
the  target veloci ty and  the  veloci ty actual  va lue  i s  wi th in  the  veloci ty window l onger than  the  
veloci ty window time.  

As  soon  as  the  veloci ty actual  va lue  exceeds  the  ve loci ty th reshold  l onger than  the  veloci ty 
th reshold  time,  then  b i t  1 2  shal l  be  set to  0  i n  the  statusword .  Be low th is  th reshold ,  the  bi t  
shal l  be  set to  1  and  shal l  i nd icate  that the  axis  i s  stationary.  

 

Figure 56  – Profi l e  veloci ty mode  

1 5.3  General  defin i tions  

The  factors  necessary for scal i ng  have  a  l i near re lationsh ip  and  therefore  they are  described  
in  the  factor group.  The  polari ty i s  described  i n  the  factor group  as  wel l .  

1 5.4  Use of controlword  and  statusword  

The  profi l e  veloci ty mode uses  some b i ts  of the  con trolword  and  the  s tatusword  for mode-
speci fic purposes.  F igure  57  shows the  structure  of the  con trolword .  Table  207  defines  the  
values  for b i t  8  of the  con trolword .  

1 5  9  8  7  6  4  3  0  

(see  8. 4 . 1 )  Hal t  (see  8. 4 . 1 )  reserved  (see  8 . 4. 1 )  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 57  – Controlword  for profi le  veloci ty mode  

IEC 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 38  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

Table  207  – Defin i tion  of bi t  8  

Bi t  Value  Defin i tion  

8  0  The  motion  shal l  be  executed  or con ti nued  

1  Axis  shal l  be  s topped  accord i ng  to  the  hal t  opti on  code  (605D h )  

 

Figure  58  shows  the  structure  of the  statusword .  Table  208  defines  the  values  for b i t  1 0,  1 2 ,  
and  1 3  of the  s tatusword .  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(see  8 . 4. 2)  Max s l i ppage  error Speed  (see  8 . 4. 2)  
Target 
reached  

(see  8. 4 . 2)  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 58  – Statusword  for profi l e  veloci ty mode  

Table  208  – Defin i tion  of bi t  1 0 ,  b i t  1 2,  and  bi t  1 3  

Bi t  Value  Defin i tion  

1 0  0  Hal t  (b i t  8  i n  controlword)  =  0 :  Target  not reached  

Hal t  (b i t  8  i n  controlword)  =  1 :  Axi s  decel erates  

1  Hal t  (b i t  8  i n  controlword )  =  0 :  Target  reached  

Hal t  (b i t  8  i n  controlword )  =  1 :  Veloci ty of axi s  i s  0  

1 2  0  Speed  i s  not  equal  0  

1  Speed  i s  equal  0  

1 3  0  Maximum  s l i ppage  not  reached  

1  Maximum  s l i ppage  reached  

 

1 5.5  Detai led  object defin i tions  

1 5.5. 1  Object  6069h :  Veloci ty sensor actual  value  

This  object shal l  provide  the  value  read  from  a  veloci ty sensor.  The  value  shal l  be  g i ven  i n  
i ncrements  per second.  Table  209  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  21 0  speci fi es  
the  entry description .  

Table  209  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6069h  

Name  Veloci ty sensor actual  va l ue  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  – 1 39  – 

Table  21 0  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  val ue  No  

 

1 5.5.2  Object  606Ah :  Sensor selection  code  

This  object shal l  provide  the  source  of the  ve loci ty sensor actual  va lue.  I t  d eterm ines  whether 
a  d i fferentiated  posi tion  s i gnal  or the  s ignal  from  a  separate  veloci ty sensor i s  evaluated .  
Table  21 1  speci fies  the  va lue  defin i ti on ,  Table  21 2  speci fi es  the  obj ect description ,  and   
Table  21 3  speci fies  the  entry description .  

Table  21 1  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

0000h  Actual  vel oci ty val ue  from  posi ti on  encoder 

0001 h  Actual  vel oci ty val ue  from  veloci ty encoder 

0002h  to  7FFFh  Reserved  

8000h  to  FFFFh  Manufactu rer-speci fi c  

 

Table  21 2  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 606Ah  

Name  Sensor sel ection  code  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  

 

Table  21 3  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See Tab le  21 1  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 5.5.3  Object  606Bh :  Veloci ty demand  value  

This  obj ect shal l  provide  the  ou tpu t value  of the  trajectory generator.  The  value  shal l  be  g i ven  
i n  the  user-defined  veloci ty un i ts .  Table  21 4  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  21 5  
speci fies  the  en try description .  
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Table  21 4 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 606Bh  

Name  Veloci ty d emand  value  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  21 5 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 5.5.4  Object  606Ch :  Veloci ty actual  value  

This  obj ect shal l  provide  the  actual  veloci ty va lue  derived  e i ther from  the  veloci ty sensor or 
the  pos i ti on  sensor.  The  value  shal l  be  g i ven  in  user-defined  veloci ty un i ts .  Table  21 6  
speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  21 7  speci fi es  the  en try description .  

Table  21 6  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 606Ch  

Name  Veloci ty actual  val ue  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f pv or csv i s  supported  

 

Table  21 7  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 5.5.5  Object  606Dh :  Veloci ty window 

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  ve loci ty window.  The  value  shal l  be  g iven  i n  user-
defined  veloci ty un i ts.  Table  21 8  speci fi es  the  obj ect description ,  and  Table  21 9  speci fies  the  
en try description .  
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Table  21 8  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 606Dh  

Name  Veloci ty window 

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned 1 6  

Category Optional  

 

Table  21 9  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 5.5.6  Object  606Eh :  Veloci ty window time  

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  configured  veloci ty window time.  The  va lue  shal l  be  g i ven  i n  
m i l l i seconds.  Table  220  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  221  speci fies  the  en try 
description .  

Table  220  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 606Eh  

Name  Veloci ty window time  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  221  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  0000h  

 

1 5.5.7  Object  606Fh :  Veloci ty threshold  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  veloci ty th reshold .  The  va lue  shal l  be  g iven  i n  user-
defined  veloci ty un i ts.  Table  222  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  223  speci fies  the  
en try description .  
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Table  222  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 606Fh  

Name  Veloci ty th reshold  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  223  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 5.5.8  Object  6070h :  Veloci ty threshold  time  

This  object shal l  i nd icate  the  configured  veloci ty threshold  time.  The  value  shal l  be  g iven  i n  
m i l l i seconds.  Table  224  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  225  speci fies  the  en try 
description .  

Table  224 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6070h  

Name  Veloci ty th reshold  t ime  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  225 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 5.5.9  Object  60FFh :  Target veloci ty 

This  object shal l  i nd icate  the  configured  target ve loci ty and  shal l  be  used  as  i npu t for the  
traj ectory generator.  The  va lue  shal l  be  g i ven  in  user-defined  veloci ty un i ts .  Table  226  
speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  227  speci fies  the  en try description .  
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Table  226 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60FFh  

Name  Target veloci ty  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f pv or csv i s  supported  

 

Table  227  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 5.5. 1 0  Object  60F8h :  Max s l ippage  

This  object sha l l  i nd icate  the  configured  maximal  s l ippage of an  asynchronous  motor.  When  
the  max s l i ppage  has  been  reached ,  the  correspond ing  b i t  1 3  max s l i ppage error i n  the  
statusword  shal l  be  set  to  1 .  The  reaction  of the  d ri ve  device,  when  the  max s l i ppage  error 
occurs,  i s  manufacturer-speci fic.  Th is  value  shal l  be  g iven  in  user-defined  un i ts.  Table  228  
speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  229  speci fies  the  en try description .  

Table  228  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60F8h  

Name  Max s l i ppage  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  229  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  
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1 6  Profi le  torque mode  

1 6. 1  General  information  

The profi l e  torque  mode  al l ows  con trol  device  ( i . e .  closed- loop speed  con trol l er,  open- loop  
transm ission  force  control l er)  to  transm i t the  target torque  value,  wh ich  i s  processed  via  the  
traj ectory generator.  The  torque  s lope  and  torque  profi le  type  parameters  are  requ ired .  

1 6.2  Functional  description  

I f the  con trol  device  swi tches  the  controlword  b i t  8  (hal t)  from  0  to  1  or from  1  to  0,  than  the  
traj ectory generator ramps  i ts  control  effort ou tpu t down  to  zero,  respective l y up  to  the  target 
torque.  I n  both  cases,  the  traj ectory generator takes  the  torque  s lope  and  torque  profi l e  type  
i n to  consideration .  

Al l  defi n i ti ons  refer to  rotating  motors .  Us ing  l i near motors  i nstead  requ ires  that a l l  " torque"  
obj ects  refer to  a  "force"  i nstead .  For the  sake  of s impl ici ty,  the  objects  are  not dupl icated  and  
thei r names  are  not mod i fied .  As  an  example,  the  l inear motor target force  i s  transm itted  
us ing  the  target torque  object.  Refer to  the  obj ect descriptions  for add i ti onal  i n formation .  

The  manufacturer-speci fic torque  control  and  power-stage  functions  are  not described  as  they 
fal l  beyond  the  scope of th is  d ri ve  profi l e  speci fication .  They are  on l y men tioned  for showing  
how some parameters  affect them .  As  an  example,  the  closed- loop torque  control  coefficients  
( i f any)  are  to  be  defined  and  described  by the  manufacturer.  

The  torque  con trol  parameters,  power stage  parameters  and  motor parameters  are  defined  as  
obj ects  i n  order that they may be  hand led  ( i . e.  down loaded )  i n  a  standard  way.  Their  detai l ed  
data  defin i tion  is  manufacturer-speci fic.  

The  torque  demand ,  torque  actual  va lue,  curren t actual  va lue  and  DC l i nk vol tage  are  
avai l able  to  the  user as  parameters ,  i f they are  mon i tored .  

F igu re  59  shows  the  defined  structure  of the  profi l e  torque  mode.  

 

Figure  59  – Structure  of the  profi le  torque mode  
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1 6.3  General  defin i tions  

There  are  no  general  defin i tions  g i ven  for the  profi l e  torque  mode.  

1 6.4  Use of controlword  and  statusword  

The  profi le  torque  mode  uses  some b i ts  of the  con trolword  and  the  statusword  for mode-
speci fic purposes.  F igure  60  shows the  structure  of the  con trolword .  Table  230  defines  the  
values  for b i t  8  of the  con trolword .  

1 5  9  8  7  6  4  3  0  

(see  8. 4 . 1 )  Hal t  (see  8. 4 . 1 )  reserved  (see  8 . 4. 1 )  

MSB  LSB  

IEC 

Figure  60  – Controlword  for profi le  torque  mode  

Table  230  – Defin i tion  of bi t  8  

Bi t  Value  Defin i tion  

8  0  The  motion  shal l  be  executed  or con ti nued  

1  Axis  shal l  be  s topped  accord i ng  to  the  hal t  opti on  code  (605D h )  

 

Figure  61  shows  the  s tructure  of the  s tatusword .  Table  231  defines  the  va lues  for b i t  1 0  of the  
statusword .  Target torque  reached  is  defined  by a  manufacturer-speci fic time  or window 
obj ect.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(see  8. 4 . 2)  reserved  (see  8 . 4. 2)  Target reached  (see  8 . 4. 2)  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 61  – Statusword  for profi le  torque  mode  

Table  231  – Defin i tion  of bi t  1 0  

Bi t  Value  Defin i tion  

1 0  0  Hal t  (b i t  8  i n  controlword)  =  0 :  Target torque  not  reached  

Hal t  (b i t  8  i n  controlword)  =  1 :  Axi s  decel erates  

1  Hal t  (b i t  8  i n  controlword )  =  0 :  Target torque  reached  

Hal t  (b i t  8  i n  controlword )  =  1 :  Veloci ty of axi s  i s  0  

 

1 6.5  Detai led  object defin i tions  

1 6.5. 1  Object  6071 h :  Target torque  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  input value  for the  torque  control l er i n  profi le  torque  
mode.  The  value  shal l  be  g i ven  per thousand  of rated  torque.  Table  232  speci fies  the  object 
description ,  and  Table  233  speci fies  the  entry description .  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 46  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

Table  232  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6071 h  

Name  Target torque  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f tq  or cst  i s  supported  

 

Table  233  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger1 6  

Defau l t  va l ue  0000h  

 

1 6.5.2  Object  6072h :  Max torque  

This  object shal l  i nd icate  the  configured  maximum  perm issib le  torque  i n  the  motor.  The  value  
shal l  be  g i ven  per thousand  of rated  torque.  Table  234  speci fies  the  object description ,  and  
Table  235  speci fies  the  entry description .  

Table  234 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6072h  

Name  Max torque  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  235 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 6.5.3  Object  60E0h :  Posi tive  torque  l im it value  

This  object shal l  i nd icate  the  configured  maximum  posi ti ve  torque  i n  the  motor.  The  value  
shal l  be  g iven  per thousand  of rated  torque.  Pos i ti ve  torque  takes  effect i n  the  case  of motive  
operation  i s  pos i ti ve  veloci ty or regenerative  operation  i s  negative  ve loci ty.  
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Table  236  speci fies  the  object description ,  and  Table  237  speci fies  the  en try description .  

Table  236 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60E0h  

Name  Posi ti ve  torque  l im i t  val ue  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  237  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 6.5.4  Object  60E1 h :  Negative  torque  l im it value  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  maximum  negative  torque  i n  the  motor.  The  va lue  
shal l  be  g i ven  per thousand  of rated  torque.  Negative  torque  takes  effect i n  the  case  of motive  
operation  i s  negative  veloci ty or regenerative  operation  i s  posi ti ve  veloci ty.  

Table  238  speci fies  the  object description ,  and  Table  239  speci fies  the  entry description .  

Table  238  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60E1 h  

Name  Negative  torque  l im i t  va l ue  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  239  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  
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1 6.5.5  Object  6073h :  Max current 

This  object shal l  i nd icate  the  configured  maximum  perm issib le  torque  creating  curren t i n  the  
motor.  The  value  shal l  be  g i ven  per thousand  of rated  current.  Table  240  speci fies  the  obj ect  
description ,  and  Table  241  speci fies  the  en try description .  

Table  240  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6073h  

Name  Max curren t  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned 1 6  

Category Optional  

 

Table  241  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 6.5.6  Object  6074h :  Torque  demand  

This  obj ect shal l  provide  the  ou tpu t value  of the  trajectory generator.  The  value  shal l  be  g i ven  
per thousand  of rated  torque.  Table  242  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  243  
speci fies  the  en try description .  

Table  242  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6074h  

Name  Torque demand  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  

 

Table  243  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger1 6  

Defau l t  va l ue  No  
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1 6.5.7  Object  6075h :  Motor rated  current 

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  motor rated  current.  I t  i s  taken  from  the  motor’s  
name-plate.  Depend ing  on  the  motor and  d ri ve  technology,  th is  cu rrent i s  DC,  peak or r.m .s.  
(root-mean-square)  current.  Al l  re lati ve  current data  refers  to  th is  va l ue.  The  value  shal l  be  
g i ven  i n  mA.  Table  244  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  245  speci fies  the  en try 
description .  

Table  244 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6075h  

Name  Motor rated  current  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  245 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 6.5.8  Object  6076h :  Motor rated  torque  

This  object sha l l  i nd icate  the  configured  motor rated  torque.  I t  i s  taken  from  the  motor’s  name-
plate.  Al l  re lati ve  torque  data  shal l  refer to  th is  value.  For l i near motors ,  the  obj ect name is  
not changed ,  bu t the  motor rated  force  va lue  shal l  be  entered  as  mu l tiples  of mN  (m i l l i  
Newton).  The  value  shal l  be  g i ven  i n  mNm  (m i l l i  Newton  metre) .  Table  246  speci fies  the  
obj ect  description ,  and  Table  247  speci fies  the  en try description .  

Table  246  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6076h  

Name  Motor rated  torque  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  
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Table  247  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 6.5.9  Object  6077h :  Torque  actual  value  

This  object shal l  provide  the  actual  va lue  of the  torque.  I t  sha l l  correspond  to  the  
i nstan taneous  torque  i n  the  motor.  The  va lue  shal l  be  g i ven  per thousand  of rated  torque.  
Table  248  speci fies  the  object description ,  and  Table  249  speci fies  the  entry description .  

Table  248  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6077h  

Name  Torque actual  va l ue  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f cst  i s  supported  

 

Table  249  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger1 6  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 6.5. 1 0  Object  6078h :  Current actual  value  

This  object shal l  provide  the  actual  va lue  of the  curren t.  I t  sha l l  correspond  to  the  current i n  
the  motor.  The  va lue  shal l  be  g i ven  per thousand  of rated  current.  Table  250  speci fies  the  
obj ect  description ,  and  Table  251  speci fi es  the  en try description .  

Table  250  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6078h  

Name  Current  actual  val ue  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  
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Table  251  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger1 6  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 6.5. 1 1  Object  6079h :  DC  l ink ci rcu i t  vol tage  

This  object shal l  provide  the  i nstantaneous  DC l i nk current vol tage  at the  d ri ve  device.  The  
value  shal l  be  g i ven  i n  mV.  Table  252  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  253  
speci fies  the  en try description .  

Table  252  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6079h  

Name  DC l i nk ci rcu i t  vo l tage  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  253  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  val ue  No  

 

1 6.5. 1 2  Object  6087h :  Torque  slope  

This  object shal l  i nd icate  the  configured  rate  of change  of torque.  The  va lue  shal l  be  g i ven  i n  
un i ts  of per thousand  of rated  torque  per second .  Table  254  speci fies  the  obj ect description ,  
and  Table  255  speci fies  the  en try description .  

Table  254 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6087h  

Name  Torque s l ope  

Object  code  Variable  

Data  type  Unsigned32  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f tq  i s  supported  
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Table  255 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

1 6.5. 1 3  Object  6088h :  Torque  profi l e  type  

This  object sha l l  i nd icate  the  configured  type  of profi l e  used  to  perform  a  torque  change.  
Table  256  speci fies  the  value  defin i ti on ,  Table  257  speci fies  the  object description ,  and  
Table  258  speci fies  the  en try description .  

Table  256 – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

0000h  L i near ramp  (trapezoida l  profi l e)  

0001 h  s i n 2  ramp 

0002h  to  7FFFh  Reserved  

8000h  to  FFFFh  Manufactu rer-speci fi c  

 

Table  257  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6088h  

Name  Torque profi l e  type  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  

 

Table  258  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger1 6  

Defau l t  va l ue  0000h  

 

1 7  Veloci ty mode 

1 7. 1  General  information  

This  mode  i s  used  by frequency i nverters,  bu t not l im i ted  to  th is  kind  of d rive  device.  Most 
appl ications  use  a  veloci ty set-poin t and  a  con trolword  for swi tch ing  the  d ri ve  device  on  and  
off.  
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Figure  62  shows the  overal l  s tructure  of the  ve loci ty mode.  The  possib le  torque  con trol  
function  is  not  i n  the  scope of th is  part of the  I EC 61 800-7  series,  i t  may use  the  target torque  
and  torque  actual  va lue  objects  defined  i n  1 6. 5. 1  or respectivel y i n  1 6 . 5. 9.  

 

Figure 62  – Veloci ty mode with  al l  objects  

Al l  d ri ve  devices  us ing  th is  profi l e  and  supporti ng  the  veloci ty mode shal l  implement the  
mandatory objects  and  there  functional i ty as  shown  i n  F igure  63 .  

 

Figure 63  – Veloci ty mode with  mandatory objects  on ly 

1 7.2  Functional  description  

1 7.2. 1  Ramp function  

Figure  64  shows the  ve loci ty profi le  that i s  used  to  l im i t the  i ncrease  and  decrease  of veloci ty.  
The  ve loci ty ou tpu t i s  equal  to  the  i nput as  l ong  as  the  changes  are  be low as  defined  i n  vl  
ve loci ty acceleration ,  vl  ve loci ty deceleration ,  and  vl  ve loci ty qu ickstop.  

IEC 
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Figure 64 – Veloci ty profi l e  

1 7 .2.2  Veloci ty control  function  

On  the  bas is  of the  vl  ve loci ty demand ,  the  ve loci ty con trol  function  provides  the  vl  actual  
va lue.  

1 7.2.3  Factor function  

The factor function  mu l ti p l i es  the  i npu t variables  by the  ass igned  factors.  The  factor shal l  
have  a  value  of 1 ,  i f i t  i s  not implemented .  

F i gure  65  shows  the  structure  of the  factor function ;  the  factor function  for two factors  is  bu i l t  
of two  functions  in  series  connection .  

 

Figure 65 – Factor function  

Figure  66  shows  the  structure  of the  reverse  factor function .  The  reverse  factor function  
d i vi des  the  i npu t variables  by the  ass igned  factors.  

 

Figure 66  – Reverse factor function  
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1 7.3  General  defin i tions  

Al l  obj ects  defined  i n  1 7. 5  are  used  on l y for the  ve loci ty mode.  

1 7.4  Use of controlword  and  statusword  

The veloci ty mode uses  some bi ts  of the  controlword  and  the  s tatusword  for mode-speci fic  
purposes.  F igure  67  shows  the  s tructure  of the  con trolword .  Table  259  and  F igure  68  define  
the  values  for b i t  4 ,  b i t  5 ,  b i t  6 ,  and  b i t  8  of the  controlword .  These  b i ts  are  optional .  

1 5  9  8  7  6  5  4  3  0  

(see  8 . 4. 1 )  Hal t  (see  8. 4 . 1 )  
reference  

ramp  
un lock ramp  enable  ramp  (see  8. 4 . 1 )  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 67  – Controlword  for profi le  veloci ty mode  

Table  259  – Defin i tion  of bi t  4,  bi t  5,  bi t  6,  and  b i t  8  

Bi t  Value  Defin i tion  

4  0  Veloci ty d emand  value  shal l  be  control l ed  i n  any other (manufacturer-speci fi c)  way,  for 
example  by a  test  functi on  generator or manufactu rer-speci fi c  hal t  function  

1  Veloci ty d emand  value  shal l  accord  wi th  ramp ou tput  val ue  

5  0  Ramp ou tpu t  val ue  shal l  be  l ocked  to  cu rren t  ou tpu t  va l ue  

1  Ramp ou tpu t  val ue  shal l  fol l ow ramp  i npu t  val ue  

6  0  Ramp i npu t  val ue  shal l  be  set  to  zero  

1  Ramp i npu t  val ue  shal l  accord  wi th  ramp reference  

8  0  No  command  

1  Motor sha l l  be  stopped   

 

 

Figure  68  – Usage of controlword  bi ts  in  veloci ty mode  

Figu re  69  shows  the  s tructure  of the  s tatusword .  
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1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(see  8. 4 . 2)  reserved  (0)  (see  8. 4 . 2)  reserved  (0)  (see  8 . 4. 2)  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 69  – Statusword  for profi l e  veloci ty mode  

1 7.5  Detai led  object defin i tions  

1 7 .5. 1  Object  6042h :  vl  target veloci ty 

This  obj ect shal l  i nd icate  the  requ ired  veloci ty of the  system.  I t  shal l  be  mu l tip l i ed  by the  vl  
d imension  factor and  the  vl  set-poin t factor,  i f these  are  implemented .  The  va lue  shal l  be  
g i ven  in  user-defined  ve loci ty un i ts  or i n  revolu tions  per m inute  (r/m in),  i f the  vl  d imension  
factor and  the  vl  set-poin t factor are  not implemented  or have  the  va lue  1 .  Pos i ti ve  values  
shal l  i nd icate  forward  d i rection  and  negative  values  shal l  i nd icate  reverse  d i rection .  Table  260  
speci fies  the  obj ect  description ,  and  Table  261  speci fi es  the  en try description .  

Table  260  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6042h  

Name  vl  target  vel oci ty  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f vl  i s  supported  

 

Table  261  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger1 6  

Defau l t  va l ue  0000h  

 

1 7.5.2  Object  6043h :  vl  veloci ty demand  

This  object shal l  provide  the  i nstan taneous  veloci ty generated  by the  ramp function .  I t  i s  an  
i n ternal  object of the  dri ve  device.  The  value  shal l  be  g iven  i n  the  very same un i t as  the  vl  
target ve loci ty.  Posi ti ve  values  shal l  i nd icate  forward  d i rection  and  negative  values  shal l  
i nd icate  reverse  d i rection .  Table  262  speci fies  the  object description ,  and  Table  263  speci fies  
the  entry description .  
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Table  262  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6043h  

Name  vl  veloci ty demand  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f vl  i s  supported  

 

Table  263  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger1 6  

Defau l t  va l ue  No  

 

1 7.5.3  Object  6044h :  vl  veloci ty actual  value  

This  obj ect shal l  provide  the  veloci ty at  the  motor spind le  or l oad .  Depend ing  on  the  
implementation  (s imple  d rive  device,  wi thout  sensor,  wi th  sensor,  etc. ) ,  the  d rive  shal l  provide  
the  appropriate  image of the  actual  ve loci ty derived  for example  from  veloci ty demand  or a  
sensor s ignal .  

The  va lue  shal l  be  g i ven  in  the  very same un i t  as  the  vl  target veloci ty.  Posi ti ve  values  shal l  
i nd icate  forward  d i rection  and  negative  va lues  shal l  i nd icate  reverse  d i rection .  Table  264  
speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  265  speci fies  the  en try description .  

Table  264 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6044h  

Name  vl  veloci ty actual  val ue  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Cond i ti onal :  mandatory,  i f vl  i s  supported  

 

Table  265 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger1 6  

Defau l t  va l ue  No  
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1 7.5.4  Object  6046h :  vl  veloci ty min  max amount  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  configured  m in imum  and  maximum  amount of veloci ty.  The  vl  
ve loci ty max amount sub-object shal l  be  mapped  i n ternal l y to  the  vl  ve loci ty max pos  and  vl  
ve loci ty max neg  values.  The  vl  ve loci ty m in  amount sub-object shal l  be  mapped  i n ternal l y to  
the  vl  ve loci ty m in  pos  and  vl  ve loci ty m in  neg  values.  

Th is  transfer characteristic i s  shown  in  F igure  70.  

 

Figure 70  – Transfer characteristic  of vl  veloci ty min  max amount  

The va lues  shal l  be  g i ven  in  rotations  per m inu te  ( r/m in)  or i n  user-defined  veloci ty un i ts  i f the  
vl  d imension  factor object i s  implemented  and  i s  not set to  1 .  Table  266  speci fies  the  obj ect  
description ,  and  Table  267  speci fies  the  entry description .  

Table  266 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6046h  

Name  vl  veloci ty m in  max amount  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f vl  mode  i s  supported  
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Table  267  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  vl  veloci ty m in  amount  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  vl  veloci ty max amount  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

1 7.5.5  Object  6049h :  vl  veloci ty deceleration  

This  obj ect  shal l  i nd icate  the  configured  de l ta  speed  and  del ta  time  of the  s lope  of the  
deceleration  ramp as  shown  in  F igure  71 .  

time delta

speed delta
= ondecelerati velocity vl  

 

Figure 71  – Transfer characteristic  of the  velocity deceleration  
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The  value  of del ta  speed  shal l  be  g i ven  i n  rotations  per m inute  (r/m in )  or i n  user-defined  
veloci ty un i ts  i f the  vl  d imension  factor object i s  implemented  and  i s  not set to  1 .  The  value  of 
de l ta  time shal l  be  g iven  i n  s .  Table  268  speci fies  the  object description ,  and  Table  269  
speci fies  the  en try description .  I f th is  object  i s  not implemented ,  the  va lue  i n  object 6048h  
shal l  be  used  for vl  ve loci ty deceleration .  

Table  268  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6049h  

Name  vl  veloci ty dece leration  

Object  code  Record  

Data  type  vl  veloci ty accelerati on  decelaration  (for data  type  of the  
sub-i nd ices  see  record  0082

h
)  

Category Cond i ti onal :  mandatory i n  vl  mode  

 

Table  269  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Del ta  speed  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Del ta  time  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

1 7.5.6  Object  6048h :  vl  veloci ty acceleration  

This  obj ect  shal l  i nd icate  the  configured  de l ta  speed  and  del ta  time  of the  s lope  of the  
acceleration  ramp as  shown  in  F igure  72.  
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timedelta

speeddelta
onaccelerativelocityvl =  

 

Figure 72  – Transfer characteristic of the  veloci ty acceleration  

The value  of del ta  speed  shal l  be  g i ven  i n  rotations  per m inute  (r/m in )  or i n  user-defined  
veloci ty un i ts  i f the  vl  d imension  factor object i s  implemented  and  is  not set to  1 .  The  value  of 
de l ta  time  shal l  be  g iven  i n  s .  Example:  I f you  ramp to  1  500  r/m in  in  3, 7  s ,  the  de l ta  speed  
equals  to  1 5  000  (r/m in)  and  de l ta  time equals  to  37  s.  

Table  270  speci fies  the  object description ,  and  Table  271  specifies  the  entry description .  

Table  270  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 6048h  

Name  vl  veloci ty accelerati on  

Object  code  Record  

Data  type  vl  veloci ty accelerati on  decelaration  (for data  type  of the  
sub-i nd ices  see  record  0082

h
)  

Category Cond i ti onal :  mandatory i f vl  i s  supported  
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Table  271  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Del ta  speed  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Del ta  time  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

1 7.5.7  Object  604Ah :  vl  veloci ty qu ick stop  

This  obj ect sha l l  i nd icate  the  configured  del ta  speed  and  del ta  time  of the  s lope  of the  
deceleration  ramp for qu ick stop  as  shown  i n  F igure  73.  

time delta

speed delta
= stop quickvelocity  

 

Figure 73  – Transfer characteristic of the  qu ick stop deceleration  
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The  value  of del ta  speed  shal l  be  g i ven  i n  rotations  per m inute  ( r/m in )  or i n  user-defined  
veloci ty un i ts  i f the  vl  d imension  factor object i s  implemented  and  i s  not set to  1 .  The  value  of 
de l ta  t ime shal l  be  g iven  i n  s .  Table  272  speci fies  the  object description ,  and  Table  273   
speci fies  the  en try description .  

Table  272  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 604Ah  

Name  vl  veloci ty qu ick stop  

Object  code  Record  

Data  type  vl  veloci ty accelerati on  decelaration  (for data  type  of the  
sub-i nd ices  see  record  0082

h
)  

Category Optional  

 

Table  273  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Del ta  speed  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  Del ta  time  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

1 7.5.8  Object  604Bh :  vl  set-point factor 

This  object sha l l  i nd icate  the  configured  numerator and  denom inator of the  vl  set-poin t factor.  
The  vl  set-poin t factor serves  to  mod i fy the  resolu tion  or d i recting  range  of the  speci fied  set-
poin t.  I t  i s  aso  i ncluded  i n  ca lcu lation  of the  vl  ve loci ty demand ,  and  vl  ve loci ty actual  va lue.  I t  
does  not i n fl uence the  veloci ty l im i t  function  and  the  ramp function .  The  value  shal l  be  
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d imension less  and  shal l  be  g i ven  in  the  range  from  –32  768  to  +32  767,  bu t the  va lue  of 0  
shal l  not  be  used .  Table  274  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  275  speci fies  the  
en try description .  

Table  274 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 604Bh  

Name  vl  set-poi n t  factor 

Object  code  Array 

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  

 

Table  275 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  vl  set-poi n t  factor n umerator 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See value  defi n i ti on  

Defau l t  va l ue  +1  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  vl  set-poi n t  factor d enom inator 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See value  defi n i ti on  

Defau l t  va l ue  +1  

 

 

1 7.5.9  Object  604Ch :  vl  d imension  factor 

This  obj ect  shal l  i nd icate  the  configured  numerator and  denom inator of the  vl  d imension  
factor.  The  vl  d imension  factor serves  to  i nclude  gearing  i n  ca lcu lation  or serves  to  scale  the  
frequencies  or speci fic un i ts  of the  user.  I t  i n fl uences  the  vl  target veloci ty,  vl  ve loci ty 
demand ,  vl  ve loci ty actual  va lue  as  wel l  as  the  veloci ty l im i t  function  and  the  ramp function .  
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Calcu lating  the  vl  d imension  factor:  Every user-speci fic veloci ty cons ists  of speci fic un i ts  
referred  to  speci fic un i ts  of t ime (e. g .  1 /s,  bottl es/m in ,  m /s,  etc. ) .  The  pu rpose  of the  vl  
d imension  factor i s  to  convert the  speci fic  veloci ty un i ts  to  the  revolu tions/m inute.  

Veloci ty [user-defined  un i ts]  ×  vl  d imension  factor [r/m in /user-defined  un i ts]  =  Veloci ty [r/m in ]  

The  values  shal l  be  in  the  range  of –2  1 47  483  648  to  +2  1 47  483  647,  bu t the  value  of 0  sha l l  
be  not used .  Example:  I f the  target un i t  i s  0 , 1  Hz the  numerator i s  1 20  and  the  denom inator i s  
the  pole  number.  

Table  276  speci fies  the  object description ,  and  Table  277  speci fies  the  en try description .  

Table  276 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 604Ch  

Name  vl  d imension  factor 

Object  code  Array 

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  277  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  02h  

Defau l t  va l ue  02h  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  vl  d imension  factor n umerator 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See value  defi n i ti on  

Defau l t  va l ue  +1  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  vl  d imension  factor d enom inator 

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See value  defi n i ti on  

Defau l t  va l ue  +1  
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1 8  Cycl ic synchronous posi tion  mode  

1 8. 1  General  information  

The overal l  s tructure  for th is  mode is  shown  i n  F igure  74 .  Wi th  th is  mode,  the  traj ectory 
generator i s  l ocated  i n  the  con trol  device,  not i n  the  d ri ve  device.  I n  cycl i c  synchronous  
manner,  i t  provides  a  target pos i tion  to  the  d rive  device,  wh ich  performs pos i ti on  con trol ,  
ve loci ty control  and  torque  control .  Optional l y,  add i ti ve  veloci ty and  torque  values  can  be  
provided  by the  con trol  system  in  order to  a l l ow for veloci ty and /or torque  feedforward .  
Measured  by sensors,  the  d ri ve  device  may provide  actual  va lues  for pos i ti on ,  veloci ty and  
torque  to  the  con trol  device.  

The  behavior of the  control  function  is  in fluenced  by con trol  parameters  such  as  l im i t 
functions,  wh ich  are  external l y appl icable.  The  d rive  i n ternal  con trol  function  is  not  speci fi ed  
more  precisel y i n  th is  part of the  I EC  61 8700-7  series  as  i t  i s  h igh l y manufacturer-speci fic,  bu t  
the  format and  content of the  con trol  parameters  are  provided .  

 

Figure 74 – Cycl ic synchronous  position  mode overview 

1 8.2  Functional  description  

Figu re  75  shows  the  i npu ts  and  outpu ts  of the  d ri ve  con trol  function .  The  i npu t values  (from  
the  con trol  function  poin t  of view)  are  the  target pos i ti on  and  optional l y a  pos i ti on  offset (to  be  
added  to  the  target pos i ti on  to  a l l ow two i nstances  to  set up  the  pos i ti on)  as  wel l  as  an  
optional  veloci ty offset and  an  optional  torque  offset used  for feedforward  control .  Especia l l y 
i n  cascaded  con trol  s tructures,  where  a  pos i tion  con trol  i s  fol lowed  by a  veloci ty or torque  
con trol ,  the  ou tput  of the  pos i tion  control  l oop  i s  used  as  an  i npu t for a  fu rther calcu lation  i n  
the  d ri ve  device.  L im i t  functions  may be  used  to  restrict the  range  of va lues  to  avoid  
un in tended  posi tions.  

The  d ri ve  device  mon i tors  the  fol lowing  error.  Other features  speci fied  in  th is  mode are  
l im i tation  of motor speed  and  a  qu ick stop  function  for emergency reasons.  The  torque  may 
be  l im i ted  as  wel l .  

The  i n terpolation  time  period  defines  the  time period  between  two updates  of the  target 
posi tion  and /or add i ti ve  pos i tion  and  shal l  be  used  for i n tercycle  i n terpolation .  

The  target pos i ti on  shal l  be  i n terpreted  as  absolu te  value.  

The  pos i ti on  actual  va lue  i s  used  as  mandatory ou tpu t to  the  con trol  device.  Further ou tputs  
may be  the  veloci ty actual  va lue,  torque  actual  va lue  and  the  ve loci ty sensor actual  va lue.  
The  fol l owing  error actual  va lue  may be  used  as  an  add i ti onal  parameter.  
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Figure  75  – Cycl ic synchronous  position  control  function  

Al l  va lues  are  transformed  – i f necessary – from  user-defined  un i ts  to  normal i zed  un i ts  such  
as  i ncrements  us ing  the  functions  as  speci fi ed  i n  Clause  9.   

A target posi tion  value  or pos i ti on  offset ou ts ide  the  a l lowed  range  of the  fol l owing  error 
window around  a  pos i tion  demand  va lue  for l onger than  the  fo l l owing  error time ou t  sha l l  
resu l t i n  setting  b i t  1 3  ( fol l owing  error)  i n  the  s tatusword  to  1 .  

1 8.3  Use of controlword  and  statusword  

The  cycl ic  synchronous  pos i tion  mode uses  no  mode-speci fic b i ts  of the  controlword  and  
three  b i ts  of the  statusword  for mode-speci fic purposes.  F igure  76  shows the  structure  of the  
statusword .  Table  278  defines  the  values  for b i t  1 0 ,  1 2 ,  and  1 3  of the  statusword .  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(see  8 . 4. 2)  Fol l owing  error 
Dri ve  fo l l ows  
the  command  

val ue  
(see  8 . 4. 2)  reserved  (see  8 . 4 . 2)  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 76  – Statusword  for profi l e  cycl ic synchronous  position  mode  
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Table  278  – Defin i tion  of bi t  1 0 ,  b i t  1 2,  and  bi t  1 3  

Bi t  Value  Defin i tion  

1 0  0  Reserved  

1  Reserved  

1 2  0  Dri ve  does  not  fol l ow the  command  val ue  – Target  pos i ti on  i gnored  

1  Dri ve  fo l l ows  the  command  val ue  – Target  pos i ti on  used  as  i npu t  to  posi ti on  con trol  l oop  

1 3  0  No  fol l owi ng  error 

1  Fol l owing  error 

 

1 8.4  Detai led  object defin i tions  

1 8.4. 1  Object  60B0h :  Posi tion  offset  

This  object sha l l  provide  the  offset of the  target pos i tion .  The  offset shal l  be  g i ven  i n  user-
defined  posi tion  un i ts .  

NOTE  The  va lue  i tsel f i s  absolu te  and  thus  i n dependent  of how often  i t  i s  transm i tted  over the  commun ication  
system ,  for example,  transm i tted  twice  does  not  mean  doub l e  val ue.  S i nce  the  add i ti ve  pos i ti on  val ue  represents  
an  offset  to  the  target  posi ti on ,  i t  can  be  a l so  used  to  control  the  d ri ve  wi th  re lati ve  val ues  wi th  regard  to  the  target  
posi ti on .   

Table  279  speci fies  the  object description ,  and  Table  280  speci fies  the  entry description .  

Table  279  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60B0h  

Name  Posi ti on  offset  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  280  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  0  

 

1 8.4.2  Object  60B1 h :  Veloci ty offset  

This  obj ect sha l l  provide  the  offset for the  ve loci ty value.  The  offset shal l  be  g i ven  i n  user-
defined  ve loci ty un i ts .  I n  cycl ic  synchronous  posi tion  mode,  th is  object  contains  the  i npu t 
value  for veloci ty feed  forward .  I n  cycl ic  synchronous  ve loci ty mode (see  Clause  1 9),  i t  
con tains  the  commanded  offset  of the  d ri ve  device.  

NOTE  The  va lue  i tsel f i s  absolu te  and  thus  i n dependent  of how often  i t  i s  transm i tted  over the  commun ication  
system ,  for example  transm i tted  twice  does  not  mean  doubl e  val ue.  S i nce  the  add i ti ve  vel oci ty val ue  represents  an  
offset  to  the  target  ve loci ty,  i t  can  be  a l so  used  to  con trol  the  d ri ve  wi th  re lati ve  val ues  wi th  regard  to  the  target  
vel oci ty.   
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Table  281  speci fies  the  object description ,  and  Table  282  speci fies  the  en try description .  

Table  281  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60B1 h  

Name  Veloci ty offset  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  282  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  0  

 

1 8.4.3  Object  60B2h :  Torque  offset  

This  obj ect shal l  provide  the  offset for the  torque  value.  The  offset shal l  be  g i ven  i n  per 
thousand  rated  torque.  I n  cycl ic synchronous  posi ti on  mode  and  cycl ic  synchronous  ve loci ty 
mode (see  Clause  20),  th is  obj ect con tains  the  i npu t value  for torque  feed  forward .  I n  cycl ic  
synchronous  torque  mode  (see  Clause  20)  i t  con ta ins  the  commanded  add i ti ve  torque  of the  
d ri ve,  wh ich  is  added  to  the  target torque  va lue.  

NOTE  The  va lue  i tsel f i s  absolu te  and  thus  i n dependent  of how often  i t  i s  transm i tted  over the  commun ication  
system ,  for example  transm i tted  twice  does  not  mean  double  val ue.   

Table  283  speci fies  the  object description ,  and  Table  284  speci fies  the  entry description .  

Table  283  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60B2h  

Name  Torque offset  

Object  code  Variable  

Data  type  I n teger1 6  

Category Optional  
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Table  284 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger1 6  

Defau l t  va l ue  0  

 

1 9  Cycl ic synchronous veloci ty mode  

1 9. 1  General  information  

The overal l  s tructure  for th is  mode is  shown  i n  F igure  77.  Wi th  th is  mode,  the  traj ectory 
generator i s  l ocated  i n  the  con trol  device,  not i n  the  d ri ve  device.  I n  cycl i c  synchronous  
manner,  i t  provides  a  target ve loci ty to  the  d ri ve  device,  wh ich  performs  veloci ty control  and  
torque  control .  I f desi red ,  the  pos i ti on  control  l oop  may be  closed  over the  communication  
system.  Optional l y,  add i ti ve  veloci ty and  torque  va lues  may be  provided  by the  con trol  system  
in  order to  a l low a  second  source  for veloci ty and /or a  torque  feed  forward .  Measured  by 
sensors,  the  d ri ve  device  may provide  actual  values  for posi tion ,  veloci ty and  torque  to  the  
con trol  device.  

The  cycl ic  synchronous  veloci ty mode covers  the  fo l l owing  sub-functions:  

•  demand  value  i nput;  

•  ve loci ty capture  using  posi ti on  sensor or veloci ty sensor;  

•  ve loci ty con trol  function  wi th  appropriate  i npu t and  outpu t s ignals ;  

•  l im i tation  of torque  demand .  

Various  sensors  may be  used  for veloci ty captu re.  I n  particu lar,  the  aim  i s  that  costs  are  
reduced  and  the  d ri ve  power system  is  s impl i fi ed  by evaluati ng  pos i ti on  and  veloci ty us ing  a  
common  sensor,  such  as  i s  optional  using  a  resolver or an  encoder.  

The  behavior of the  control  function  is  in fluenced  by con trol  parameters  such  as  l im i t  
functions,  wh ich  are  external l y appl icable.  The  d ri ve  in ternal  con trol  function  i s  not  speci fi ed  
more  precisel y i n  th is  part of the  I EC  61 800-7  series,  as  i t  i s  h i gh l y manufacturer-speci fic,  bu t  
the  format and  content of the  con trol  parameters  are  provided .  

 

Figure  77  – Cycl ic synchronous  veloci ty mode  overview 
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1 9.2  General  defin i tions  

The  factors  necessary for scal i ng  have  a  l i near re lationsh ip  and  therefore  they are  described  
in  the  factor group.  The  polari ty i s  described  i n  the  factor group  as  wel l .  

1 9.3  Functional  description  

Figure  78  shows  the  i npu ts  and  ou tpu ts  of the  d rive  control  function .  The  i nput (from  the  
con trol  device  poin t of view)  are  the  target ve loci ty and  optional l y,  a  ve loci ty offset (to  be  
added  to  the  target veloci ty to  a l l ow two i nstances  to  set  up  the  veloci ty)  as  wel l  as  a  torque  
offset.  Especial l y i n  cascaded  control  s tructures,  where  a  veloci ty control  i s  fol l owed  by a  
torque  con trol ,  the  ou tput  of the  veloci ty control  l oop  i s  used  as  an  i npu t for a  fu rther 
ca lcu lation  i n  the  d ri ve  device.  

The  drive  device  may support l im i tation  of motor speed  and  a  qu ick stop  function  for 
emergency reasons.  The  torque  may be  l im i ted  as  wel l .  

The  i n terpolation  time period  defines  the  time period  between  two updates  of the  target 
ve loci ty and /or add i ti ve  veloci ty and  shal l  be  used  for in tercycle  i n terpolation .  

The  veloci ty actual  va lue  is  used  as  mandatory output to  the  control  device.  Fu rther ou tpu ts  
may be  the  torque  actual  va lue  and  the  veloci ty sensor actual  va lue.   

 

Figure 78  – Cycl ic  synchronous  veloci ty control  function  

Al l  va lues  are  transformed  – i f necessary – from  user-defined  un i ts  to  normal i zed  un i ts  such  
as  i ncrements  us ing  the  functions  as  speci fi ed  i n  Clause  9.  

1 9.4  Use  of controlword  and  statusword  

The cycl ic  synchronous  ve loci ty mode uses  no  mode-speci fic b i ts  of the  con trolword  and  
some bi ts  of the  s tatusword  for mode-speci fic purposes.  F igure  79  shows  the  structure  of the  
statusword .  Table  285  defines  the  va lues  for b i t  1 0 ,  1 2 ,  and  1 3  of the  statusword .  
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1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(see  8 . 4. 2)  reserved  
Dri ve  fo l l ows  
the  command  

val ue  
(see  8. 4 . 2)  reserved  (see  8 . 4. 2)  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 79  – Statusword  for profi l e  cycl ic synchronous  veloci ty mode  

Table  285 – Defin i tion  of bi t  1 0 ,  b i t  1 2,  and  bi t  1 3  

Bi t  Value  Defin i tion  

1 0  0  Reserved  

1  Reserved  

1 2  0  Dri ve  does  not  fol l ow the  command  val ue  – Target  veloci ty i gnored  

1  Dri ve  fo l l ows  the  command  val ue  – Target veloci ty used  as  i npu t  to  veloci ty con trol  l oop  

1 3  0  Reserved  

1  Reserved  

 

20  Cycl ic synchronous torque mode  

20. 1  General  information  

The overal l  s tructure  for th is  mode is  shown  i n  F igure  80 .  Wi th  th is  mode,  the  traj ectory 
generator i s  l ocated  i n  the  con trol  device,  not i n  the  d ri ve  device.  I n  cycl i c  synchronous  
manner,  i t  provides  a  target torque  to  the  d ri ve  device,  wh ich  performs torque  con trol .  
Optional l y,  an  add i ti ve  torque  value  can  be  provided  by the  control  system  in  order to  a l low 
two i nstances  to  set up  the  torque.  Measured  by sensors,  the  d ri ve  device  may provide  actual  
va lues  for pos i tion ,  veloci ty and  torque  to  the  control  device.  

The  cycl ic  synchronous  torque  mode  covers  the  fol lowing  sub-functions:  

•  demand  value  i npu t;  

•  torque  capture;  

•  torque  con trol  function  wi th  appropriate  i npu t and  ou tpu t s ignals;  

•  l im i tation  of torque  demand .  

The  d ri ve  i n ternal  con trol  function  is  not speci fi ed  more  precisel y i n  th is  part of the  
I EC 61 800-7  series  as  i t  i s  h i gh l y manufacturer-speci fic,  bu t  the  format and  content of the  
con trol  parameters  are  provided .  
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Figure 80  – Cycl ic synchronous  torque  mode  overview 

20.2  General  defin i tions  

The  factors  necessary for scal i ng  have  a  l i near re lationsh ip  and  therefore  they are  described  
in  the  factor group.  The  polari ty i s  described  i n  the  factor group  as  wel l .  

20.3  Functional  description  

Figure  81  shows the  i npu ts  and  outputs  of the  torque  control  function .  The  input (from  the  
con trol  function  poin t  of view)  are  the  target torque  and  optional l y a  torque  offset ( to  be  added  
to  the  target torque  to  a l l ow two  instances  to  set  up  the  torque).  

The  drive  device  can  have  featu res  for l im i tation  of motor speed .  The  torque  can  be  l im i ted  as  
wel l .  

The  i n terpolation  time period  defines  the  time period  between  two updates  of the  target 
ve loci ty and /or add i ti ve  veloci ty and  shal l  be  used  for in tercycle  i n terpolation .  

The  torque  actual  va lue  i s  used  as  mandatory outpu t to  the  control  device.   

 

Figure 81  – Cycl ic  synchronous  torque  control  function  

20.4  Use of controlword  and  statusword  

The  cycl ic  synchronous  torque  mode uses  no  mode-speci fic b i ts  of the  controlword  and  some 
bi ts  of the  statusword  for mode-speci fic purposes.  F igure  82  shows  the  structure  of the  
statusword .  Table  286  defines  the  values  for b i t  1 0 ,  1 2 ,  and  1 3  of the  statusword .  
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1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(see  8 . 4. 2)  reserved  
Dri ve  fo l l ows  
the  command  

val ue  
(see  8. 4 . 2)  reserved  (see  8 . 4. 2)  

MSB  LSB  

IEC 

Figure  82  – Statusword  for profi le  cycl ic  synchronous  torque  mode  

Table  286 – Defin i tion  of bi t  1 0 ,  b i t  1 2,  and  bi t  1 3  

Bi t  Value  Defin i tion  

1 0  0  Reserved  

1  Reserved  

1 2  0  Dri ve  does  not  fol l ow the  command  val ue  – Target  torque  i gnored  

1  Dri ve  fo l l ows  the  command  val ue  – Target torque  used  as  i npu t  to  torque  contro l  l oop  

1 3  0  Reserved  

1  Reserved  

 

21  Cycl ic synchronous torque mode wi th  commutation  angle  (cstca)  

21 . 1  General  information  

The overal l  s tructure  for th is  mode is  shown  i n  F igure  83.  Wi th  th is  mode,  the  traj ectory 
generator i s  l ocated  i n  the  con trol  device,  not i n  the  d ri ve  device.  I n  cycl i c  synchronous  
manner,  i t  provides  a  commutation  ang le  and  a  target torque  to  the  d ri ve  device,  wh ich  
performs  current con trol  and  space vector modu lation .  Optional l y,  an  add i ti ve  torque  value  
can  be  provided  by the  con trol  system  i n  order to  a l low two i nstances  to  set up  the  torque.  
Measured  by sensors,  the  d ri ve  device  cou ld  provide  actual  va lues  for pos i ti on  or may provide  
veloci ty and  torque  to  the  control  device.  

Th is  mode  can  be  used  for example:  

•  to  fi nd  the  commutation  ang le  during  commission ing ;  

•  to  check the  function  ( i ncrements,  zero  s ignal )  and  d i rection  of the  sensor.  

 

Figure 83  – Cycl ic  synchronous  torque  mode  wi th  commutation  angle  overview 
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21 .2  General  defin i tions  

The  factors  necessary for scal i ng  have  a  l i near re lationsh ip  and  therefore  they are  described  
in  the  factor group.  The  polari ty i s  described  i n  the  factor group  as  wel l .  

21 .3  Functional  description  

Figure  84  shows the  i npu ts  and  outputs  of the  torque  con trol  function  wi th  commutation  ang le.  
The  i nputs  (from  the  con trol  function  poin t of view)  are  the  commutation  ang le  and  the  target 
torque  and  optional l y a  torque  offset ( to  be  added  to  the  target torque  to  a l l ow two instances  
to  set up  the  torque).  

The  drive  device  can  have  featu res  for l im i tation  of motor speed .  The  torque  can  be  l im i ted  as  
wel l .  

The  i n terpolation  time period  defines  the  time period  between  two updates  of the  target 
ve loci ty and /or add i ti ve  veloci ty and  shal l  be  used  for in tercycle  i n terpolation .  

The  torque  actual  va lue  can  be  used  as  ou tput to  the  con trol  device.  The  obj ects  marked  bold  
i n  F igu re  84  are  used  for cstca.  

 

Figure 84 – Cycl ic synchronous  torque  wi th  commutation  angle  control  function  

21 .4  Use of controlword  and  statusword  

The  operation  mode speci fic b i ts  (b i t  4  to  6 ,  b i t  9)  and  the  hal t b i t  (b i t  8)  i n  the  con trolword  
shal l  be  i gnored  by the  d ri ve.  I n  the  cstca  mode  the  b i t  8  shal l  be  i gnored  because  the  hal t 
function  is  control led  by the  con trol  device.  

F i gure  85  shows  the  s tructure  of the  s tatusword .  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(see  8 . 4. 2)  reserved  
Dri ve  fo l l ows  
the  command  

val ue  
(see  8 . 4. 2)  reserved  (see  8 . 4 . 2)  

MSB  LSB  

IEC 

Figure  85  – Statusword  for cstca  mode  
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The  b i t  1 2  i s  mandatory.  The  va lue  of the  b i t  1 2  shal l  be  0b  i f the  d rive  does  not fo l low the  
target torque  va lue  because  of l ocal  reasons  ( i n ternal  set-poin t setti ngs).  The  b i t  1 2  shal l  be  
set to  1 b  i f the  d rive  is  i n  operation  enabled  s tate  and  fo l l ows  the  target and  set-poin t va lues  
of the  control  device.  I n  a l l  other cases  i t  shal l  be  0b .  Table  287  defines  the  values  of b i t  1 0 ,  
b i t  1 2  and  b i t  1 3.  

Table  287  – Defin i tion  of bi t  1 0,  b i t  1 2,  and  bi t  1 3  

Bi t  Value  Defin i tion  

1 0  0  Reserved  

1  Reserved  

1 2  0  Dri ve  does  not  fol l ow the  command  val ue  – Target  torque  i gnored  

1  Dri ve  fo l l ows  the  command  val ue  – Target  torque  used  as  i npu t  to  torque  control  l oop  

1 3  0  Reserved  

1  Reserved  

 

21 .5  Object  60EAh :  Commutation  ang le  

This  obj ect shal l  i nd icate  the  e lectrica l  commutation  ang le  for the  space  vector modu lation .  
The  va lue  shal l  be  g iven  i n  mu l tip les  of 360° /2 1 6 ,  whereby the  e lectrica l  ang le  i s  used .   
Table  288  speci fies  the  object description ,  and  Table  289  speci fies  the  entry description .  

Table  288  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60EAh  

Name  Commutation  ang l e  

Object  code  Variable  

Data  type  Uns igned1 6  

Category Mandatory i f cstca  i s  supported  

 

Table  289  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned 1 6  

Defau l t  va l ue  0000h  

 

22  Support of addi tional  sensor interfaces  

22. 1  General  

A drive  may support several  sensor i n terfaces.  Th is  clause  speci fies  the  obj ects  requ ired  for 
use  of add i tional  sensor i n terfaces.  
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22.2  Object  60E4h :  Add itional  posi tion  actual  value  

This  object provides  the  add i ti onal  pos i tion  actual  va lues.  The  value  shal l  be  g i ven  i n  user-
defined  pos i ti on  un i ts .  Table  290  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  291  speci fies  the  
en try description .  

Table  290  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60E4h  

Name  Add i ti onal  posi ti on  actual  va l ue  

Object  code  Array 

Data  type  I n teger32  

Category Optional  
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Table  291  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  add i ti ona l  posi ti on  actual  va l ue  

En try category Mandatory 

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  add i ti onal  posi ti on  actual  val ue  

En try category Optional  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  add i ti onal  posi ti on  actual  va l ue  

Entry category Optional  

Access  ro  

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  val ue  No  

 

 

22.3  Object  60E5h :  Add itional  veloci ty actual  value  

This  object provides  the  add i tional  veloci ty actual  va lues.  The  value  shal l  be  g i ven  i n  user-
defined  veloci ty un i ts.  Table  292  speci fies  the  obj ect description ,  and  Table  293  speci fies  the  
en try description .  
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Table  292  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60E5h  

Name  Add i ti onal  vel oci ty actual  va l ue  

Object  code  Array 

Data  type  I n teger32  

Category Optional  

 

Table  293  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  add i ti ona l  ve loci ty actual  va l ue  

En try category Mandatory 

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  add i ti onal  veloci ty actual  val ue  

En try category Optional  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  va l ue  No  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  add i ti onal  vel oci ty actual  va l ue  

Entry category Optional  

Access  ro  

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  I n teger32  

Defau l t  val ue  No  

 

 

22.4  Object  60E6h :  Add itional  posi tion  encoder resolution  – encoder increments  

This  obj ect provides  the  encoder i ncrements  for the  add i ti onal  pos i tion  encoder resolu tion .  
Th is  object shal l  be  used  wi th  the  correspond ing  sub-index of the  object 60EBh  (motor 
revolu tions  for the  add i ti onal  posi tion  encoder resolu tion).  The  add i tional  posi tion  encoder 
resolu tion  value  i s  ca lcu lated  by the  formu la  as  g i ven  i n  the  object 608Fh .  Table  294  speci fies  
the  object description ,  and  Table  295  speci fies  the  entry description .  
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Table  294 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60E6h  

Name  Add i ti onal  posi ti on  encoder resolu tion  – encoder i ncrements  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Optional  

 

Table  295 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  add i ti ona l  posi ti on  encoder resolu ti on  – encoder 
i ncrements  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  (0  equa ls  232)  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  add i ti onal  posi ti on  encoder resolu tion  – encoder 
i ncrements  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  (0  equa ls  232)  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  add i ti onal  posi ti on  encoder resolu ti on  – encoder 
i ncrements  

Entry category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  (0  equa ls  232)  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

22.5  Object  60EBh :  Add itional  posi tion  encoder resolution  – motor revolutions  

This  object provides  the  motor revolu tions  for the  add i tional  pos i ti on  encoder resolu tion .  Th is  
obj ect shal l  be  used  wi th  the  correspond ing  sub- index of the  object 60E6h  (encoder 
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i ncrements  for the  add i ti onal  pos i tion  encoder resolu tion).  The  add i tional  pos i tion  encoder 
resolu tion  value  is  ca lcu lated  by the  formu la  as  g i ven  i n  the  object 608F h .  Table  296  speci fi es  
the  object description ,  and  Table  297  speci fies  the  entry description .  

Table  296 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60EBh  

Name  Add i ti onal  posi ti on  encoder resolu tion  – motor revolu ti ons  

Object  code  Array 

Data  type  Uns igned32  

Category Cond i ti onal :  i f ob ject  60E6
h
 i s  supported  

 

Table  297  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  add i ti ona l  posi ti on  encoder resolu ti on  – motor revolu tions  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  (0  equa ls  232)  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  
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Attribute  Value  

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  add i ti onal  posi ti on  encoder resolu tion  – motor 
revol u tions  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  (0  equa ls  232)  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  add i ti onal  posi ti on  encoder resolu ti on  – motor 
revol u tions  

Entry category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  (0  equa ls  232)  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

 

22.6  Object  60E7h :  Add itional  veloci ty encoder resolution  – encoder increments  per 
second  

Th is  object provides  the  encoder i ncrements  per second  for the  add i ti onal  veloci ty encoder 
resolu tion .  Th is  obj ect sha l l  be  used  wi th  the  correspond ing  sub- index of the  obj ect 60ECh  
(motor revolu tions  per second  for the  add i tional  veloci ty encoder resolu tion) .  The  add i tional  
ve loci ty encoder resolu tion  value  is  ca lcu lated  by the  formu la  as  g iven  i n  the  obj ect 6090h .  
Table  298  speci fies  the  object description ,  and  Table  299  speci fies  the  entry description .  

Table  298  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60E7h  

Name  Add i ti onal  vel oci ty encoder resolu ti on  – encoder i ncrements  
per second  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Cond i ti onal  i f  60EC
h
 i s  supported  
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Table  299  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  add i ti ona l  ve loci ty encoder resol u tion  – encoder 
i ncrements  per second  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  add i ti onal  veloci ty encoder resolu ti on  – encoder 
i ncrements  per second  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  add i ti onal  vel oci ty encoder resolu ti on  – encoder 
i ncrements  per second  

Entry category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 

 

22.7  Object  60ECh :  Add itional  veloci ty encoder resolution  – motor revolutions  per 
second  

This  object provides  the  motor revolu tions  per second  for the  add i tional  veloci ty encoder 
resolu tion .  Th is  object sha l l  be  used  wi th  the  correspond ing  sub- index of the  object 60E7h  
(encoder i ncrements  per second  for the  add i ti onal  ve loci ty encoder resolu tion) .  The  add i ti onal  
ve loci ty encoder resolu tion  value  is  ca lcu lated  by the  formu la  as  g iven  i n  the  obj ect 6090h .  
Table  300  speci fies  the  object description ,  and  Table  301  speci fies  the  entry description .  
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Table  300  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60ECh  

Name Add i ti onal  vel oci ty encoder resolu tion  – motor revolu ti ons  
per second  

Object  code  Array 

Data  type  Uns igned32  

Category Cond i ti onal :  i f ob ject  60E7
h
 i s  supported  

 

Table  301  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  add i ti ona l  ve loci ty encoder resol u tion  – motor revolu tions  
per second  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  add i ti onal  veloci ty encoder resolu ti on  – motor 
revol u tions  per second  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  add i ti onal  vel oci ty encoder resolu ti on  – motor 
revol u tions  per second  

Entry category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  
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22.8  Object  60E8h :  Add itional  gear ratio  – motor shaft revolu tions  

This  object provides  the  motor shaft revolu tions  for the  add i ti onal  gear ratio  ca lcu lation .  Th is  
obj ect  sha l l  be  used  wi th  the  correspond ing  sub- index of the  obj ect 60EDh  (d ri vi ng  shaft  
revolu tions  for the  add i ti onal  gear ratio  calcu lation) .  The  add i ti onal  gear ratio  value  i s  
ca lcu lated  by the  formu la  as  g i ven  i n  the  obj ect 6091 h .  Table  302  speci fies  the  obj ect 
description ,  and  Table  303  speci fies  the  en try description .  

Table  302  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60E8h  

Name  Add i ti onal  gear rati o  – motor shaft  revolu tions  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Cond i ti onal  i f  60ED
h
 i s  supported  

 

Table  303  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory  

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  add i ti ona l  gear rati o  – motor shaft  revolu tions  

En try category Mandatory  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  add i ti onal  gear rati o  – motor shaft  revolu ti ons  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  add i ti onal  gear rati o  – motor shaft  revol u tions  

Entry category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  
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22.9  Object  60EDh :  Add itional  gear ratio  – driving  shaft  revolutions  

This  object provides  the  d ri ving  shaft revolu tions  for the  add i ti onal  gear ratio  calcu lation .  Th is  
obj ect sha l l  be  used  wi th  the  correspond ing  sub- index of the  obj ect  60E8h  (motor shaft  
revolu tions  for the  add i tional  gear ratio  ca lcu lation) .  The  add i ti onal  gear ratio  value  is  
ca lcu lated  by the  formu la  as  g i ven  i n  the  object 6091 h .  Table  304  speci fies  the  obj ect 
description ,  and  Table  305  speci fies  the  en try description .  

Table  304 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60EDh  

Name Add i ti onal  gear rati o  – d ri vi ng  shaft  revol u tions  

Object  code  Array 

Data  type  Uns igned32  

Category Cond i ti onal :  i f ob ject  60E8
h
 i s  supported  

 

Table  305 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory  

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  add i ti ona l  gear rati o  – d ri vi ng  shaft  revolu ti ons  

En try category Mandatory  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  add i ti onal  gear rati o  – d ri vi ng  shaft  revolu ti ons  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  add i ti onal  gear rati o  – d ri vi ng  shaft  revol u ti ons  

Entry category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 

 

22. 1 0  Object  60E9h :  Add itional  feed  constant – feed  

This  object provides  the  feed  for the  add i tional  feed  constan t calcu lation .  Th is  object sha l l  be  
used  wi th  the  correspond ing  sub- index of the  object 60EEh  (d riving  shaft  revolu tions  for the  
add i tional  feed  constant calcu lation ).  The  add i tional  feed  constant value  i s  ca lcu lated  by the  
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formu la  as  g i ven  i n  the  object 6092h .  Table  306  speci fies  the  object description ,  and   
Table  307  speci fies  the  entry description .  

Table  306 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60E9h  

Name  Add i ti onal  feed  constant  – feed  

Object  code  Array 

Data  type  Unsigned32  

Category Cond i ti onal  i f 60EE
h
 i s  supported  

 

Table  307  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  add i ti ona l  feed  constan t  – feed  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  add i ti onal  feed  constan t  – feed  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  add i ti onal  feed  constant  – feed  

Entry category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  
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22. 1 1  Object  60EEh :  Additional  feed  constant – driving  shaft revolutions  

This  obj ect provides  the  d ri ving  shaft revolu tions  for the  add i ti onal  feed  constan t ca lcu lation .  
Th is  object shal l  be  used  wi th  the  correspond ing  sub- index of the  object 60E9h  ( feed  for the  
add i ti onal  feed  constant ca lcu lation ).  The  add i tional  feed  constant value  i s  ca lcu lated  by the  
formu la  as  g iven  i n  the  object 6092h .  Table  308  speci fies  the  object description ,  and   
Table  309  speci fies  the  entry description .  

Table  308  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60EEh  

Name  Add i ti onal  feed  constant  – d ri vi ng  shaft  revolu ti ons  

Object  code  Array 

Data  type  Uns igned32  

Category Cond i ti onal :  i f ob ject  60E9
h
 i s  supported  

 

Table  309  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory  

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  to  FEh  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 
Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  1 st  add i ti ona l  feed  constan t  – d ri vi ng  shaft  revolu ti ons  

En try category Mandatory  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

 
Sub-i ndex 02h  

Descripti on  2nd  add i ti onal  feed  constan t  – d ri vi ng  shaft  revolu ti ons  

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  

to  

Sub-i ndex FEh  

Descripti on  254th  add i ti onal  feed  constant  – d ri vi ng  shaft  revol u tions  

Entry category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See  I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  val ue  Manufactu rer-speci fi c  (bu t  not  equal  to  0 )  
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23  Optional  appl ication  FE  

23. 1  General  

The obj ects  defined  i n  th i s  cl ause  are  used  for the  optional  generic i npu t/ou tpu t FE.  

23.2  Object  60FDh :  D ig i tal  inputs  

This  object shal l  provide  d i g i ta l  i npu ts .  F igure  86  speci fi es  the  object structure.  Th is  obj ect  
represents  the  phys ical  i npu t l evels .  I f a  certa in  i npu t function  i s  supported  the  p i n  assignment 
shal l  be  as  defined  in  F igure  86.  

31  1 6  1 5  4  3  2  1  0  

Manufactu rer-speci fi c  reserved  i n terlock home swi tch  posi ti ve  l im i t  swi tch  negati ve  l im i t  swi tch  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 86  – Object  structure  

The  convers ion  from  external  phys ical  va lues  i n to  i n ternal  l og ical  va lues  is  manufacturer-
speci fic.  

B i t  3  ( i n terlock)  d isp lays  the  s tate  of the  i n terlock i npu t.  I f the  l og ica l  i npu t  s i gnal  changes  to  
not acti vated ,  the  d ri ve  has  to  en ter the  swi tch  on  d isabled  or fau l t reaction  acti ve  state.  Th is  
means  the  power stage  of the  d ri ve  i s  d isabled  and  l ocked  against swi tch ing  on .  

Table  31 0  speci fies  the  values.  

Table  31 0  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  

0b  Swi tched  off (0  V)  

1 b  Swi tched  on  (suppl y vol tage  [V
dc
] )  

 

Table  31 1  speci fies  the  object description ,  Table  31 2  speci fi es  the  en try description .  

Table  31 1  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60FDh  

Name  Dig i ta l  i npu ts  

Object  code  Variable  

Data  type  Uns igned32  

Category Optional  
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Table  31 2  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  no  

 

23.3  Object  60FEh :  D ig i tal  outputs  

This  obj ect sha l l  command  s imple  d ig i ta l  ou tpu ts .  Th is  obj ect represents  the  phys ica l  ou tput 
l evels .  I f a  certa in  ou tput function  is  supported  the  p i n  ass ignment shal l  be  as  defined  i n  
F igu re  87 .  

F i gu re  87  speci fi es  the  object structure.  

31  1 6  1 5  1  0  

Manufactu rer-speci fi c  reserved  (00h)  set  brake  

MSB  LSB  

IEC 

Figure 87  – Object  structure  

Table  31 3  speci fies  the  values.  

Table  31 3  – Value  defin i tion  

Value  Defin i tion  for bi t 0  Defin i tion  for bi t 1 6  to  31  

0
b
 Swi tch  off/do  not  set  brake  D isabl e  ou tpu t  

1
b
 Swi tch  on /set  brake  Enabl e  ou tpu t  

 

Table  31 4  speci fies  the  object description ,  Table  31 5  speci fi es  the  en try description .  

Table  31 4 – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 60FEh  

Name  Dig i ta l  ou tpu t  

Object  code  Array 

Data  type  Unsi gned32  

Category Optional  
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Table  31 5 – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Descripti on  H ighest  sub-i ndex supported  

En try category Mandatory 

Access  c  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  01 h  o r 02h  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  

 

Sub-i ndex 01 h  

Descripti on  Physical  ou tpu ts  

En try category Mandatory 

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  0000  0000h  

 

Sub-i ndex 02h  

Descripti on  B i t  mask 

En try category Optional  

Access  rw 

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  Unsigned32  

Defau l t  va l ue  0000  0000h  

 

 

24 Device information  

24. 1  General  

The obj ects  defined  i n  th i s  cl ause  provide  general  device  i n formation .  

24.2  Object  67FEh :  Version  number 

This  object shal l  provide  the  vers ion  number of the  CiA 402  profi le  wh ich  is  used  to  bu i l d  up  
the  device.  Object 67FEh  shal l  be  appl ied  as  wel l  for s ing le  and  mu l ti  axis  devices.  The  
vers ion  number cons ists  ou t of th ree  figures.  For th is  i n ternational  s tandard  the  number 3 . 1 . 0  
shal l  be  used .   

31  24  23  1 6  1 5  8  7  0  

reserved  Maj or vers ion  no.  M inor vers ion  no.  Sub  vers ion  no.  

MSB    LSB  

IEC 

Figure 88  – Structure  of the  standard  version  parameter 

Table  31 6  speci fies  the  object description ,  and  Table  31 7  speci fies  the  entry description .  
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Table  31 6  – Object description  

Attribute  Value  

I ndex 67FE
h
 

Name  Version  number 

Object  code  Variable  

Data  type  Unsi gned32  

Category Mandatory  

 

Table  31 7  – Entry description  

Attribute  Value  

Sub-i ndex 00h  

Access  ro  

PDO mapping  See I EC 61 800-7-301  

Value  range  See F igure  88  

Defau l t  va l ue  Manufactu rer-speci fi c  
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COMMISSION  ÉLECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE  

____________ 

 
ENTRAÎNEMENTS ÉLECTRIQUES  

DE  PUISSANCE À VITESSE VARIABLE –  
 

Partie  7-201 :  Interface générique et u ti l i sation  de  profi ls   
pour les  entraînements  électriques  de  puissance –  

Spécification  de  profi l  de  type  1  
 

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  poss ibl 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  ra i sonnabl es  sont  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  possib l e,  à  appl i quer d e  façon  transparen te  l es  Publ i cations  de  l ’ I EC  dans  l eurs  publ i cations  nati onales  
et  rég ional es.  Tou tes  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  doiven t  être  i nd iquées  en  termes  cl a i rs  dans  ces  dern ières.  

5)  L’ I EC el l e-même ne  fourn i t  aucune  attestati on  de  conform i té.  Des  organ ismes  de  certi fi cati on  i ndépendants  
fourn i ssen t d es  services  d 'évaluati on  de  conform i té  et,  d ans  certai ns  secteu rs ,  accèdent aux marques  de  
conform i té  de  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 vent  s 'assurer qu ' i l s  sont  en  possession  de  l a  dern 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  
nati onaux de  l ’ I EC,  pour tou t  pré jud ice  causé  en  cas  de  dommages  corporel s  et  matérie l 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 lant  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  normatives  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  fa i 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 eur exi stence.  

La  Norme i n ternationale  I EC  61 800-7-201  a  été  établ ie  par le  sous-com ité  22G :  Systèmes  
d 'en traînement é lectri que  à  vi tesse  variable,  comprenant des  convertisseurs  à  sem i -
conducteurs,  du  com ité  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 tion  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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•  M ises  à  j our,  cl ari fications  et amél iorations.  

Le  texte  de  cette  norme est  i ssu  des  documents  su ivants :  

FDIS  Rapport  de  vote  

22G/307/FDIS  22G/322/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  selon  l es  D irectives  I SO/I EC,  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 l e  contient des  cou leurs  qu i  sont considérées  comme 
uti les  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 tué  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 ls  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  propriétai 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 la  commande de  d isposi ti fs  d 'en traînement ou  une  description  de  séquences  
d 'opérations  à  mettre  en  correspondance  avec les  profi ls  d ’en traînement.  

L' I EC 61 800-7  fou rn i t une  procédure  d 'accès  aux fonctions  et données  d 'un  d isposi ti f 
d 'en traînement,  i ndépendan te  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  prévoir 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 fi que  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  a isée  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  ass istance  
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 ispos i 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 isposi ti fs  
d 'en traînement d i fféren ts  et un  système de  commande spéci fique  nécessi 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.  Certa ins  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 des  i n terfaces  spécia les  pour le  l og 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  nécessai res  pour adapter une  solu tion  re lati ve  
à  un  profi l  d 'entraînement et aux extensions  spéci fi ques  au  constructeu r peuvent 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  
phys ique  spéci fi que  et pris  en  charge  par l e  contrôleur.  

L' I EC 61 800-7-1  est d ivisée  en  une  partie  générique  et en  pl us ieurs  annexes  comme l e  
présente  l a  F igure  1 .  Les  types  de  profi l s  d 'en traînement pour C iA® 402 1 ,  C IP  MotionTM 2,  
PROFI drive 3  et  SERCOS®4  son t m is  en  correspondance avec l ' i n terface  générique  dans  
l 'annexe correspondante.  Les  annexes  ont été  soum ises  par des  organ ismes  in ternationaux 
i ndépendants  spécia l isés  dans  les  réseaux ou  l es  bus  de  terra in ,  et  responsables  du  con tenu  
de  l 'annexe  qu i  y est  associée,  a i ns i  que  de  l 'u ti l i sation  des  marques  connexes.  

La  présente  partie  ou  l ' I EC 61 800-7  spéci fi e  l e  type  de  profi l  1  (CiA® 402).  

Les  types  de  profi l s  2 ,  3  et  4  sont  spéci fi és  dans  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 ie  pour l a  
commod i té  des  u ti l i sateurs  de  l a  présente  norme i n ternati ona le  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 sation  de  l a  marque  déposée  CiA® 402.  L ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  CiA® 402  
nécess i te  l ’ au tori sation  de  CAN  i n  Au tomation  e.V.  (CiA).  

2 CIP  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 teu r 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  CI P  Moti on™  nécess i 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 ie  pou r l a  
commod i té  des  u ti l i sateurs  de  l a  présente  norme i n ternati ona le  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  PROFI dri ve.  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFI dri ve  nécess i 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 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 sation  de  l a  marque  déposée  SERCOS®.  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  SERCOS® 
nécess i te  l ’ au tori sation  de  son  déten teu 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  réseau  (tel l es  que  CANopen  ®5,  CC-Link I E® F ie l d  Network6,  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 sateurs  de  l a  présente  norme  i n ternati ona le  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  déposée  CANopen®.  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  CANopen®  
nécessi te  l ’ au tori sation  de  CAN  i n  Au tomation  e .V.  (CiA).  CANopen®  est  l 'acronyme de  "Control l er Area  
Network open (Gestionnaire de  réseau de communication ouvert)  e t  fa i t  référence  à  l 'EN  50325-4.  

6  CC-Link I E® F i e l d  Network est  une  marque  déposée  de  M i tsubish i  E l ectri c  Corporati on .  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 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 sation  de  l a  marque  déposée  CC-Link I E® F i e l d  Network.  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  
déposée  CC-Link I E® F i e l d  N etwork nécessi te  l ’ au tori sation  de  M i tsubish i  E lectri c  Corporati on .  

7  EPA™  est  une  marque  de  SUPCON  Group  Co.  Ltd .  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 ternational e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  par l ' I EC d u  
déten teu r de  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  u ne  marque  déposée  de  Beckhoff,  Verl .  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  un  en téri nement  par l ' I EC d u  
déten teu r de  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  EtherCAT®.  L ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  EtherCAT® nécessi te  l ’ au tori sation  de  
son  déten teur.  

9 E thernet Powerl i nk™  est  une  marque  de  B&R. ,  l e  con trôl e  d e  son  u ti l i sation  est  confié  à  l ' organ isme à  bu t  non  
l ucrati f EPSG.  Cette  i n formation  est  fou rn i e  pour l a  commod i té  des  u ti l i sateurs  de  l a  présente  Norme 
i n ternati ona le  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  par l ' I EC d u  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  E thernet  
Powerl i nk™ .  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  Ethernet  Powerl i nk™  nécess i te  l ’ au tori sati on  de  son  détenteur.  

1 0 DeviceNet™  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 ternati onale  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  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  ControlNet™  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 E therNet/I P™  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 ternati onal e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC  du  déten teur 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  EtherNet/I P™ .  L'u ti l i sation  de  l a  marque  EtherNet/I P™  nécess i 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 sateurs  de  l a  présente  norme  i n ternati ona le  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  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  une  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 sateurs  de  l a  présente  norme  i n ternati ona le  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 sati on  de  l a  marque  PROFINET.  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFINET nécess i te  
l ’ au tori sati on  de  PROFIBUS  & PROFINET I n ternati onal .  
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Ang lais  Français  

I EC 61 800  series  Ad justable  speed  electri cal  
power d ri ve  systems  

Série  I EC 61 800  Entraînements  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 
profi ls 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,  M ise  en  correspondance  d u  profi l  d e  
type  1  (C iA 402)  

Annex B ,  Mappi ng  of Profi l e  type  2  (CIP  Motion )  Annexe  B ,  M ise  en  correspondance  d u  profi l  d e  
type  2  (CIP  Moti on )  

Annex C,  Mapping  of Profi l e  type  3  (PROFI d ri ve)  Annexe  C,  M ise  en  correspondance  d u  profi l  d e  
type  3  (PROFI dri ve)  

Annex D,  Mapping  of Profi l e  type  4  (SERCOS)  Annexe  D,  M ise  en  correspondance  d u  profi l  d e  
type  4  (SERCOS)  

 

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 l e  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 l es  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 61 800-7-200  – Profi l e  speci fi cations   I EC  61 800-7-200  – Spéci fi cations  des  profi l s  

I EC 61 800-7-201  
Profi l e  type  1  (CiA 402)  

I EC 61 800-7-201  
Profi l  d e  type  1  (CiA 402)  

I EC 61 800-7-202  
Profi l e  type  2  (CIP  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  

EtherNet/I P  

I EC 61 800-7-302  
M ise  en  correspondance  du  profi l  de  type  2  avec  
DeviceNet  

ControlNet  

E therNet/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  7-201 :  Interface générique et u ti l i sation  de  profi ls   

pour les  entraînements  électriques  de  puissance –  
Spécification  de  profi l  de  type  1  

 
 
 

1  Domaine d 'appl ication  

La présente  partie  de  l ' I EC  61 800  spéci fie  l e  type  de  profi l  1  pour l es  entraînements  
é lectriques  de  pu issance  (PDS).  Le  type  de  profi l  1  peu t être  m is  en  correspondance avec 
d i fférentes  technolog ies  de  réseau  de  communication .  

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 tégral 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 61 800-7--301 1 5,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – 
Partie 7-301: Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques 
de  puissance – Mise en correspondance du profil de type 1  avec les technologies de  réseaux 

EN  50325-4 ,  Sous-système de communications industriel basé sur l'ISO 11898 (CAN)  pour 
les interfaces des dispositifs de commande – Partie 4:  CANopen 

CiA 303-2: 201 2,  CANopen recommendation – Part 2: Representation of SI units and 

prefixes 1 6  

3 Termes,  défin i tions  et  abréviations  

3.1  Termes  et défin i tions  

Pour les  besoins  du  présent document,  l es  termes  et défi n i tions  su ivan ts  s 'appl iquen t.  

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).   

___________ 

1 5  À publ i er.  

1 6  Le  CiA 303-2  peu t  être  té l échargé  g ratu i tement  à  l ’ ad resse  www. can-ci a. org .  Pou r évi ter tou t  té l échargement  
abusi f,  l a  personne  qu i  l ’ effectue  est  tenue  de  rempl i r un  formu lai re  d ’ enreg i strement  qu i  n ’ impl i que  aucune  
obl i gation  pour l ’ u ti l i sateu r de  l a  spéci fi cation .  
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[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 1 . ]  

3. 1 .2   
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  calcu lée  à  parti r de  l a  va leur des  données  d 'en trée  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 ]  

3.1 .3   
appl ication  
élément fonctionnel  l og 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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 2]  

3.1 .4   
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 ètent  l a  boucle  d 'asservissement  déd iée  à  l ' asservissement 
de  couple  ou  de  pos i ti on ,  à  l a  commande  de  vi tesse  ou  à  d 'au tres  appl i cations  comme l e  retour à  l a  posi ti on  de  
référence.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 2 ]  

3.1 .5   
attribut  
propriété  ou  caractéristique  d 'une  enti té  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 3]  

3.1 .6   
classe  
description  d 'un  ensemble  d 'obj ets  qu i  partagent l es  mêmes  attributs ,  opérations,  méthodes,  
re lations  et sémantique  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 5]  

3. 1 .7   
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  ce lu 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 fféren tes  commandes  peuvent  être  représentées  par un  b i t  chacune.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 3 ]  

3.1 .8   
commande  
régu lation  
action  dél ibérée  sur (ou  dans)  un  processus,  en  vue  d 'atte indre  des  objecti fs  défin is  
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[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 6]  

3.1 .9   
d isposi ti 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  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 7]  

3.1 . 1 0   
type de  données  
ensemble  de  valeurs  associé  à  un  ensemble  d 'opérations  au torisées  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 8]  

3. 1 . 1 1   
d ispositi f 
d isposi ti f de  terrain  
<blocs  de  fonction>  en ti té  phys ique  i ndépendante  en  réseau  dans  un  système  
d 'au tomatisation  i ndustrie l ,  capable  d 'accompl i r des  fonctions  spéci fiées  dans  un  contexte  
particu l ier et dé l im i tée  par ses  i n terfaces   

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 9]  

3. 1 . 1 2   
profi l  de  d ispositi f 
représentation  d 'un  d ispos i ti f en  termes  de  ses  paramètres,  ensembles  de  paramètres  et  
comportement se lon  un  modèle  de  d ispos i 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 ’ i n terméd iai re  d 'un  réseau ,  i ndépendamment de  tou te  
technolog ie  de  réseau  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 1 ]  

3. 1 . 1 3   
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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 2]  

3. 1 . 1 4   
él ément fonctionnel  
en ti té  de  l og icie l  ou  log iciel  combiné  au  matérie l ,  capable  d 'accompl i r une  fonction  spéci fiée  
d 'un  d ispos i 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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 3]  

3.1 . 1 5   
al imentation  de  haut n iveau  
al imentation  électri que  pri ncipa le  du  d isposi ti f d 'en traînement  
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3. 1 . 1 6   
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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 1 4]  

3. 1 . 1 7   
in terface  
frontière  partagée entre  deux en ti tés,  défin ie  par des  caractéristi ques  fonctionnel les,  des  
caractéristiques  de  s ignal  ou  d 'au tres  caractéristi ques  appropriées  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 1 5]  

3. 1 . 1 8   
système log ique  d ’entraînement électrique  de  pu issance  
modèle  qu i  comprend  un  PDS et  un  réseau  de  communication  accessib le  par l ' i n terface  PDS 
générique  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 1 6]  

3. 1 . 1 9   
al imentation  de  faible  n iveau  
al imen tation  électri que  de  l a  partie  contrôle  du  d ispos i ti f d 'entraînement  

3. 1 .20   
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  h ypothèses  
spéci fiées  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 1 7]  

3. 1 .21   
mode de  fonctionnement 
caractérisation  de  l a  man ière  et du  degré  avec l eque l  l 'opérateur humain  i n tervien t sur 
l 'équ ipement de  commande  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 1 8]  

3. 1 .22   
données  de  sortie  
données  provenant d 'un  d ispos i ti f,  d 'une  ressource  ou  d 'un  é lémen t fonctionnel  et transférées  
de  ces  dern iers  vers  des  systèmes  externes  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 1 9]  

3. 1 .23   
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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 20]  
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3. 1 .24  
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  de  d isposi ti f 

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 21 ,  mod i fiée  – La  Note  1  à  l 'article  est  supprimée. ]  

3.1 .25   
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  variab le  commandée et  qu i  est dédu i te  de  l a  variab le  de  consigne  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 22]  

3.1 .26   
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  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 5]  

3.1 .27   
état  
statut  
ensemble  d ' in formations  en tre  l e  PDS et le  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 fférentes  i n formations  d 'état  peuvent être  codées  avec u n  b i t  chacune.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 6 ]  

3.1 .28   
type  
élément matériel  ou  log icie l  q u i  spéci fie  l es  attributs  communs  partagés  par tou tes  les  
i nstances  du  type  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 23]  

3.1 .29   
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)  peu t exécuter,  en  i n teraction  avec l es  acteurs  du  système 

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 24]  

3.1 .30   
variable  
enti té  l og icie l le  qu i  peu t prendre  d i fférentes  valeu rs,  mais  une  seu le  valeur à  la  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 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 25]  

3.2  Abréviations  

CA a l ternating  current (courant a l ternati f)  

BL  brush-Less  (sans  bala is)  
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c constan t  

CiA CAN  in  Au tomation  (CAN  en  mode  automatisation)  

COB  communication  Object (objet de  communication)  

csp  cycl ic synchronous  profi l e  mode (mode  de  profi l  à  synchron isation  cycl ique)  

cst cycl ic  synchronous  torque  mode (mode  de  couple  à  synchron isation  cycl i que)  

cstca  cycl ic synchronous  torque  mode  wi th  commutation  ang le  (mode de  couple  à  
synchron isation  cycl i que  avec ang le  de  commutation)  

csv cycl ic  synchronous  veloci ty mode (mode  de  vi tesse  à  synchron isation  cycl i que)  

DC  d i rect curren t (couran t continu)  

DIV d i visor (d i viseur)  

FC  frequency converter (convertisseur de  fréquence)  

FE  functional  e lement (élément fonctionnel )  

FI FO  fi rst i n ,  fi rst ou t  (prem ier en tré,  prem ier sorti )  

FSA fin i te  state  au tomation  (automatisation  d 'états  fin is)  

hm  hom ing  mode (mode de  retour à  l a  posi ti on  de  référence)  

IHM  i n terface  homme-mach ine  

E/S  en trée/sortie  

i p  i n terpolated  pos i tion  mode (mode  de  pos i tion  in terpolée)  

LSB  l ess  s i gn i ficant  b i t/byte  (b i t/octet de  poids  fa ib le)  

MSB  most s ign i fican t b i t/byte  (b i t/octet de  poids  fort)  

MUL  mu l tip l ication  

NMT network management (gestion  de  réseau)  

PDO  process  data  object  (obj et de  données  de  processus)  

PDS  power d ri ve  system  (entraînement é lectri que  de  pu issance)  

PM  permanent magnet (a imant permanent)  

pp  profi le  pos i tion  mode  (mode  de  pos i ti on  de  profi l )  

pv pofi le  veloci ty mode (mode  de  vi tesse  de  profi l )  

r reserved  (réservé)  

r.m .s.  root mean  square  (va leur efficace)  

ro  read-on l y ( l ecture  seu le)  

rw read-wri te  ( l ecture-écri ture)  

tq  torque  mode (mode de  couple)  

vl  ve loci ty mode (mode  de  vi tesse)  

4 Général i tés  

4.1  Considérations  d 'ordre  général  

La présente  partie  de  la  série  I EC 61 800-7  spéci fie  l e  profi l  de  d ispos i ti f CiA 402  i ndépendant 
du  bus  pour les  entraînements  é lectri ques  de  pu issance te ls  que  l es  convertisseurs  de  
fréquence,  l es  contrôleurs  asservis  ou  les  commandes  de  moteurs  pas  à  pas.  E l l e  i nclu t la  
défin i tion  des  obj ets  de  commande  en  temps  réel ,  a i ns i  que  des  obj ets  de  configuration ,  
d 'aj ustement,  d ' i den ti fication  et de  gestion  de  réseau .  L'automatisation  d 'états  fi n is  (FSA)  des  
PDS  est également défin ie,  q u i  peu t être  commandée  de  man ière  externe,  par un  d ispos i ti f de  
commande qu i  commun ique  via  un  système  de  commun ication  avec l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  
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Le  profi l  d e  d ispos i ti f défin i t  p l usieurs  modes  de  fonctionnement.  Ces  modes  comprennent  l es  
modes  de  posi tion  de  profi l ,  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence,  de  posi ti on  i n terpolée,  de  
vi tesse  de  profi l ,  de  couple  de  profi l ,  d e  vi tesse,  de  pos i tion  à  synchron isation  cycl ique,  de  
vi tesse  à  synchron isation  cycl i que  et de  couple  à  synchron isation  cycl i que.  

4.2  In terface  de  communication  

Le  système de  communication  connecte  le  d ispos i ti f d 'en traînement avec l e  d isposi ti f de  
commande et  les  au tres  d ispos i ti fs  de  terrain .  Le  d ispos i ti f de  commande,  via  l e  système de  
communication ,  u ti l i se  l es  services  de  communication  pour les  échanges  de  données  su ivants  
avec le  d isposi ti f d 'en traînement:  

•  données  en  temps  non  réel  (configuration ,  i denti fication ,  a j ustement,  d iagnostic,  etc. ) ;  

•  données  de  processus  te l les  que  l es  valeurs  cib les  et l es  valeurs  i nstan tanées.  

Ces  services  sont défin is  dans  l ' I EC  61 800-7-301 .  Les  données  de  processus  sont échangées  
par des  messages  de  données  en  temps  réel .  Ces  messages  peuvent  être  configurés  au  
moyen  des  services  de  configuration  fourn is  par l e  système de  commun ication .  

Le  système de  communication  doi t fourn i r l es  services  de  transm ission  et de  réception  des  
obj ets  de  communication  (COB).  Les  COB su ivan ts  doiven t être  pris  en  charge:  

•  COB  pour la  transm ission  de  données  en  temps  réel ;  

•  COB  pour la  transm ission  des  i n formations  d ’u rgence;  

•  COB  pour la  gestion  de  réseau .  

Par a i l l eurs,  le  système de  commun ication  peu t fourn i r l es  COB  su ivants :  

•  COB  pour la  transm ission  de  données  de  configuration ;  

•  COB  à  des  fi ns  de  synchron isation ;  

•  COB  pour la  réparti tion  du  temps  système.  

Les  COB  son t défi n is  de  man ière  détai l l ée  dans  l ' I EC  61 800-7-301 .  

4.3  Dictionnaire  d ’objets  

Tous  l es  obj ets  mentionnés  dans  la  présente  partie  de  la  série  I EC  61 800-7  sont regroupés  
dans  l e  d ictionnai re  d 'objets ,  e t défin is  par des  attributs  comme cela  est décri t  d ans  
l 'EN  50325-4.  Tous  l es  objets  doivent être  access ibles  via  le  réseau  de  man ière  prédéfin ie  et  
ordonnée,  et  ce,  au  moyen  du  COB pour l a  transm ission  de  données  de  configuration .  
Chaque objet du  d ictionnai re  doi t  avoir une  adresse  un ique  qu i  u ti l i se  un  i ndex à  1 6  bi ts  et  u n  
sous- index à  8  b i ts .  Les  obj ets  l i és  à  la  communication  sont défin is  de  man ière  détai l l ée  dans  
l ’EN  50325-4  et  l ' I EC 61 800-7-301 .  

La  zone  de  profi l  de  d isposi ti f normal isée  aux i ndex 6000h  à  9FFFh  d o i t  conten ir tous  l es  
obj ets  d 'appl ication  communs  à  cette  spéci fication  de  profi l  d e  d isposi ti f.  Les  i ndex d 'obj ets  
su ivants  doiven t être  réservés  pour des  ra isons  de  compatib i l i té:  6045h ,  6047h ,  604Dh ,  604Eh ,  
604Fh ,  6052h ,  6053h ,  6054h ,  6055h ,  6056h ,  6057h ,  6058h ,  6059h ,  6089h ,  608Ah ,  608Bh ,  
608Ch ,  608Dh ,  608Eh ,  6093h ,  6094h ,  6095h ,  6096h ,  6097h ,  60A0h ,  60A1 h ,  60A2h ,  60F6h ,  
60F7h ,  60F9h ,  60FBh ,  641 0h ,  6504h  e t  651 0h .  Les  p lages  d ’ i ndex d ’objets  su ivan tes  doivent 
être  réservées  pour des  ra isons  de  compatib i l i té  avec d ’au tres  normes:  p lage  de  6200h à 62FFh  

et plage de 6600h à 67EFh.  

Les  objets  peuvent être  l us,  e t sa is is  respectivement,  via  le  réseau .  8  axes  au  maximum  
peuven t être  réal isés  dans  cette  p lage  d 'objets.  De  p lus ,  i l  est poss ib le  de  mettre  en  œuvre  
d 'au tres  profi ls  de  d isposi ti fs  (par exemple,  modu le  E/S  ou  codeur générique)  au  sein  du  
d isposi ti f d 'en traînement.  Ces  autres  profi l s  de  d i sposi ti f peuven t être  m is  en  œuvre  au  l i eu  
d 'un  ou  de  p l us ieurs  axes.  
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Pour les  d ispos i ti fs  mu l ti axe,  l a  p lage  d 'objets  6000h  à  67FFh  d oi t  ê tre  décalée  comme su i t:  

–  6000h  à  67FFh :  axe  0  

– 6800h  à  6FFFh :  axe  1  

– 7000h  à  77FFh :  axe  2  

– 7800h  à  7FFFh :  axe  3  

– 8000h  à  87FFh :  axe  4  

– 8800h  à  8FFFh :  axe  5  

– 9000h  à  97FFh :  axe  6  

– 9800h  à  9FFFh :  axe  7  

Les  attribu ts  de  catégorie  et  de  catégorie  d 'entrée  d 'un  objet  i nd iquen t s i  ce  dern ier doi t être  
m is  en  œuvre  (obl igatoire)  ou  peu t être  m is  en  œuvre  (facu l tati f) .  

Les  attribu ts  de  code  de  l ’obj et et de  type  de  données  son t défi n is  de  man ière  déta i l l ée  dans  
l 'EN  50325-4  ou  dans  d 'autres  spéci fications  de  technolog ies  de  réseau .  Les  attribu ts  de  
types  de  données  u ti l i sés  son t ind iqués  à  l 'Article  5 .  L'attribu t d 'accès  qu i  i nd ique  s i  un  objet 
d 'appl ication  est en  l ecture  seu le  (ro),  lecture/écri ture  (rw),  écri ture  seu le  (wo)  ou  constant  
(c),  est  défin i  dans  l a  description  d 'en trée.  Lecture  seu le  i nd ique  que  cet objet  ne  doi t  pas  être  
écri t  vi a  l e  bus;  l ecture/écri ture  permet de  l i re  et d 'écri re  cet obj et,  e t écri ture  seu le  s i gn i fi e  
que  cet objet d 'appl ication  ne  doi t pas  être  l u  via  l e  bus.  

L 'attribut  de  m ise  en  correspondance PDO  doi t i nd iquer s i  cet obj et doi t  être  ou  peut être  ou  
ne  doi t pas  être  m is  en  correspondance avec l e  COB pour l a  transm ission  de  données  en  
temps  réel .  La  défin i tion  détai l l ée  de  ces  attributs  est  donnée dans  l ' I EC 61 800-7-301 .  

L 'attribut  de  l a  va leur par défau t défin i t  la  va leur d 'un  obj et avec l 'attribu t  d 'accès  de  l a  va leur 
‘rw’ e t  ‘c’ après  m ise  sous  tens ion  ou  ré in i ti a l isation  de  l 'appl ication .  

5 Types  de  données  

5.1  Types  de  données  normal isés  

Les  types  de  données  u ti l i sés  dans  ce  profi l  son t énumérés  dans  l e  Tableau  1 .  

Tableau  1  – Liste  des  types  de  données  u ti l isés  

Type  de  données  Référence  

Unsigned8  EN  50325-4  

Unsigned 1 6  EN  50325-4  

Unsigned32  EN  50325-4  

I n teger8  EN  50325-4  

I n teger1 6  EN  50325-4  

I n teger32  EN  50325-4  

Chaîne  vi s ible  EN  50325-4  

Heu re  EN  50325-4  

Déla i  d ’ i n terpol ation  Voi r Tableau  2  

Confi gu ration  des  données  d ’ i n terpolati on  Voi r Tableau  3  

Accélération/décélérati on  en  vi tesse  vl  Voi r Tableau  4  
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5.2  Défin i tions  des  enreg istrements  

Le Tableau  2 ,  l e  Tableau  3  et le  Tableau  4  défi n issent l es  enreg istrements  u ti l i sés  dans  la  
présente  partie  de  l a  série  I EC  61 800-7.  

Tableau  2  – Délai  d ’ interpolation  

I ndex Sous-
index 

Description  Type de  données  

0080h  00h  P l us  g rand  sous-  i ndex pri s  en  charge  Unsigned8  

01 h  Un i tés  de  dél a i  d ’ i n terpolati on  Unsigned8  

02h  I ndex de  dél ai  d ’ i n terpolation  I n teger8  

 

Tableau  3  – Configuration  de  données  d ’ interpolation  

I ndex Sous-
index 

Description  Type de  données  

0081 h  00h  P l us  g rand  sous-i ndex pri s  en  charge  Unsigned8  

01 h  Capaci té  maximale  de  mémoi re  tampon  Unsigned32  

02h  Capaci té  réel l e  de  mémoi re  tampon  Unsigned32  

03h  Organ isati on  de  l a  mémoi re  tampon   Unsigned8  

04h  Posi ti on  de  l a  mémoi re  tampon  Unsigned 1 6  

05h  Capaci té  du  reg i stre  de  données  Unsigned8  

06h  E ffacement de  l a  mémoi re  tampon  Unsigned8  

 

Tableau  4  – Accélération/décélération  en  vi tesse  vl  

I ndex Sous-
index 

Description  Type de  données  

0082h  00h  P l us  g rand  sous-i ndex pri s  en  charge  Unsigned8  

01 h  Vi tesse  del ta  Unsigned32  

02h  Temps  del ta  I n teger1 6  

 

6 Défin i tions  d 'objets  générales  

6.1  Général i tés  

Les  objets  de  paramètres  de  commun ication ,  l es  objets  d ' identi fication  et l es  obj ets  
d ' in formation  supplémentai res  son t défi n is  dans  l es  paragraphes  su ivants.  

6.2  Objets  de  paramètres  de  communication  

Trois  objets  de  paramètres  de  communication  doiven t être  m is  en  œuvre:  

•  obj et  de  type  de  d ispos i ti f 1 000h  

•  obj et  de  reg istre  d ’erreur 1 001 h  

•  obj et  d ' identi té  1 01 8h  

Ces  obj ets  son t défi n is  dans  l 'EN  50325-4  et l es  défin i ti ons  su ivan tes  doivent également 
s 'appl i quer.  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 226  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

L'obj et de  type  de  d ispos i ti f doi t  défi n i r le  type  de  d ispos i ti f,  l a  fonctionnal i té  du  d isposi ti f et  l a  
variante  de  m ise  en  correspondance.  

Pour l es  modu les  à  p l us ieurs  d ispos i ti fs,  l e  paramètre  d ' i n formation  supplémentai re  doi t  
con ten i r 0FFFh  et  l e  numéro de  profi l  d e  d isposi ti f référencé par l 'obj et 1 000h  est l e  profi l  de  
d ispos i ti f d u  prem ier d ispos i ti f dans  l e  d ictionnai re  d 'objets.  Tous  l es  au tres  d ispos i ti fs  d 'un  
modu le  à  pl us ieurs  d isposi ti fs  doiven t i den ti fi er l eurs  profi l s  à  l 'obj et 67FFh  +  x ×  800h  avec x  
=  numéro  i n terne  du  d ispos i ti f (0  à  7) .  Voi r l 'EN  50325-4  pour des  in formations  déta i l l ées.  

La  F igure  2  spéci fi e  la  structu re  et  l es  valeurs  de  l 'objet  Type  de  d ispos i ti f,  l e  Tableau  5  
spéci fie  la  description  de  l ’ objet et  l e  Tableau  6  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

31  24  23  1 6  1 5  0  

I n formations  supplémentai res  Numéro  de  profi l  d e  d i sposi ti f 01 92h  (402 d )  

B i ts  de  mode  Type  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  fa ib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 2  – Défin i tion  des  valeurs  

Bi ts  de  mode et Type  dans  les  i n formations  supplémentai res  son t défin is  dans  
l ' I EC  61 800-7-301 .  

Tableau  5  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 1 000h  

Nom  Type  de  d i sposi ti f 

Code  de  l ’ ob jet  Voi r EN  50325-4  

Type  de  données  Voi r EN  50325-4  

Catégorie  Obl i gatoi re  

 

Tableau  6  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r d éfi n i ti on  des  val eu rs  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Le b i t  spéci fi que  au  profi l  de  d ispos i ti f dans  l 'objet Reg istre  d 'erreurs  (1 001 h)  doi t être  u ti l i sé  
pour i nd iquer que  l e  code  d 'erreur dans  l e  message d 'urgence est défi n i  dans  l a  présente  
partie  de  la  série  I EC 61 800-7.  

Le  code  d 'erreur correspondant est l i s ib le  dans  l 'obj et 1 003h  (voi r EN  50325-4)  ou  l 'obj et  
603Fh .  
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6.3  Objets  d ' identi fication  et d ' informations  supplémentai res  

6.3. 1  Objet 6402h :  Type  de  moteur 

Cet obj et  doi t i nd iquer le  type  de  moteur re l ié  au  d isposi ti f d 'en traînement et  en traîné  par ce  
dern ier.  Le  Tableau  7  spéci fi e  l a  défi n i ti on  des  va leurs ,  l e  Tableau  8  spéci fie  l a  description  de  
l ’obj et  et l e  Tableau  9  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  7  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Nom  CANopen  Au tres  noms  

0000h  Moteur non  s tandard  – 

0001 h  Moteur à  cou ran t conti nu  à  modu lati on  de  phase  – 

0002h  Moteur à  cou ran t conti nu  commandé  en  fréquence  – 

0003h  Moteur synch rone  à  modu l ation  de  phase  – 

0004h  Moteur synch rone  commandé  en  fréquence  Moteur bobiné  s i nusoïdal  à  courant  a l ternati f 

0005h  Moteur SRM  Moteur à  ré l uctance  à  cou ran t a l ternati f 

0006h  Moteur à  i n duction  à  rotor bob i né  Rotor bobiné  po lyphasé  à  i n duction  asynchrone  
à  couran t a l ternati f 

0007h  Moteur à  i n duction  à  cage  d 'écureu i l  Cage  d 'écureu i l  à  i nduction  asynch rone  à  
couran t a l ternati f 

0008h  Moteur pas-à-pas  Pas  synchrone  à  courant  a l ternati f 

0009h  Moteur pas  à  pas  à  m icro-pas  – 

000Ah  Moteur BL  PM  s i nusoïda l  Moteur à  modu lati on  de  phase  s i nusoïda l  
synchrone  à  cou ran t a l ternati f 

000Bh  Moteur BL  PM  trapézoïdal  Moteur trapézoïdal  PM  sans  ba lai s  synch rone  à  
couran t a l ternati f 

000Ch  Moteur à  ré l uctance  à  cou ran t a l ternati f – 

000Dh  Moteur PM  à  commutateur à  courant  conti nu  – 

000Eh  Moteur à  séri e  bobiné  à  commutateu r à  courant  
conti nu  

– 

000Fh  Moteur à  shuntage  bobiné  à  commutateur à  
courant  con ti nu  

– 

001 0h  Moteur à  exci tation  composée  bobi né  à  
commutateur à  cou rant  con ti nu  

– 

001 1 h  à  
7FFEh  

Réservé  – 

7FFFh  Aucun  type  de  moteur assigné  – 

8000h  à  
FFFFh  

Spéci fi que  au  constructeur – 

 

Tableau  8  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6402h  

Nom  Type  de  moteu r 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  9  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  7  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

6.3.2  Objet 6403h :  Numéro  de  lot  du  moteur 

Cet objet doi t  i nd iquer l e  numéro de  lot du  moteur (numéro de  plaque  s ignalétique)  fourn i  par 
l e  constructeur.  S i  aucun  numéro n 'est encore  assigné,  cet obj et doi t i nd iquer cette  absence  
par /0  (chaîne  vi de).  Le  Tableau  1 0  spéci fi e  la  description  de  l ’objet et  l e  Tableau  1 1  spéci fi e  
l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 0  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6403h  

Nom  Numéro  de  l ot  d u  moteur 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Chaîne  vi s ibl e  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 1  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Chaîne  vi s ib le  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

6.3.3  Objet 6404h :  Constructeur du  moteur 

Cet objet doi t i nd iquer le  nom  du  constructeur du  moteur.  S i  aucun  nom  n 'est  encore  assigné,  
cet obj et doi t i nd iquer cette  absence par /0  (chaîne  vi de).  Le  Tableau  1 2  spéci fi e  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 3  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  
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Tableau  1 2  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6404h  

Nom  Constructeu r du  moteu r 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Chaîne  vi s ibl e  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 3  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Chaîne  vi s ib le  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

6.3.4  Objet 6405h :  Adresse h ttp  de  lot  du  moteur 

Cet objet doi t i nd iquer l 'adresse  Web assignée de  l ot d u  moteur.  S i  aucune adresse  n 'est  
encore  ass ignée,  cet objet  doi t  i nd iquer cette  absence  par /0  (chaîne  vide).  Le  Tableau  1 4  
spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et  le  Tableau  1 5  spéci fie  la  description  d ’entrée.  

Tableau  1 4  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6405h  

Nom  Adresse  h ttp  de  l ot  du  moteur 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Chaîne  vi s ibl e  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 5  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Chaîne  vi s ib le  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

6.3.5  Objet 6406h :  Date  d 'étalonnage  du  moteur 

Cet obj et doi t i nd iquer la  date  assignée  de  l a  dern ière  i nspection  du  moteur.  S i  aucune date  
n 'est encore  ass ignée,  cet obj et doi t  i nd iquer cette  absence par une  valeu r de  0 .  Le  Tableau  
1 6  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et  et  l e  Tableau  1 7  spéci fie  la  description  d ’en trée.  
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Tableau  1 6  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6406h  

Nom  Date  d 'étal onnage  du  moteu r 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Heu re  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 7  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  0d  ou  heu re  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

6.3.6  Objet 6407h :  Durée  de  service  du  moteur 

Cet objet doi t i nd iquer l a  durée  ass ignée de  service  du  moteur.  S i  aucune période  n 'est  
encore  assignée,  cet obj et doi t i nd iquer cette  absence  par 0000  0000h .  La  va leur doi t ê tre  
donnée en  mu l tip les  d 'heures.  Le  Tableau  1 8  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  1 9  
spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  1 8  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6407h  

Nom  Durée de  service  du  moteur 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 9  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 
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6.3.7  Objet 6503h :  Numéro  de  lot  du  d ispositi f d 'entraînement 

Cet obj et doi t  i nd iquer le  numéro de  l ot d u  d ispos i ti f d 'en traînement assigné  par l e  
constructeur (numéro de  p laque  s ignalétique) .  Le  Tableau  20  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et  
et  l e  Tableau  21  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  20  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6503h  

Nom  Numéro  de  l ot  d u  d i spos i ti f d 'en traînement  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Chaîne  vi s ibl e  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  21  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Non  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

6.3.8  Objet 6505h :  Adresse h ttp  de  lot  du  d isposi ti f d 'entraînement  

Cet obj et  doi t  i nd iquer l 'adresse  Web assignée du  constructeur du  d ispos i ti f d 'en traînement.  
S i  aucune adresse  n 'est encore  assignée,  cet obj et doi t i nd iquer cette  absence par /0  (chaîne  
vi de) .  Le  Tableau  22  spéci fi e  la  description  de  l ’ objet et le  Tableau  23  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  22  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6505h  

Nom  adresse  h ttp  d e  l ot  d u  d i sposi ti f d 'en traînement  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Chaîne  vi s ibl e  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  23  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Non  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

7 Codes  d 'erreurs  et comportement aux erreurs  

7. 1  Codes  d 'erreurs  

Les  messages  d 'u rgence sont déclenchés  par des  erreurs  i n ternes  et l es  avertissements  
importants  son t détectés  au  sein  du  d ispos i ti f d 'en traînement.  I l s  sont défin is  de  man ière  
détai l l ée  dans  l ' I EC  61 800-7-301 .  I l s  doivent conten ir l e  code  d 'erreur à  1 6  b i ts .  Les  codes  
d 'erreurs  compris  en tre  xx00h  et  xx7Fh  sont défi n i s  dans  l 'EN  50325-4  ou  dans  le  Tableau  24.  
Les  codes  d 'erreurs  compris  en tre  xx80h  e t  xxFFh  sont u ti l i sés  selon  l es  i nstructions  
spéci fiques  du  constructeur.  
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Tableau  24 – Codes  d 'erreurs  

Code d 'erreur S ign i fication  

21 1 0h   Cou rt-ci rcu i t/fu i te  à  l a  terre  (en trée)  

21 20h   Fu i te  à  l a  terre  (en trée)  

21 21 h    Phase  de  fu i te  à  l a  terre  L1  

21 22h    Phase  de  fu i te  à  l a  terre  L2  

21 23h    Phase  de  fu i te  à  l a  terre  L3  

21 30h   Cou rt-ci rcu i t  (en trée)  

21 31 h    Phases  de  cou rt-ci rcu i t  L1 -L2  

21 32h    Phases  de  cou rt-ci rcu i t  L2 -L3  

21 33h    Phases  de  cou rt-ci rcu i t  L3-L1  

221 1 h    Cou ran t i n terne  n ° 1  

221 2h    Cou ran t i n terne  n °2  

221 3h    Su ri n tensi té  en  fonction  de  rampe  

221 4h    Su ri n tensi té  dans  l a  séquence  

2220h   Suri n tens i té  conti nue  ( i n terne  au  d i sposi ti f)  

2221 h    Su ri n tensi té  con ti nue  n ° 1  

2222h    Su ri n tensi té  con ti nue  n °2  

2230h  Cou rt-ci rcu i t/fu i te  à  l a  terre  ( i n terne  au  d i spos i ti f)  

2240h  Fu i te  à  l a  terre  ( i n terne  au  d i sposi ti f)  

2250h  Cou rt-ci rcu i t  ( i n terne  au  d i spos i ti f)  

231 0h   Suri n tens i té  conti nue  (côté  sorti e  du  d i sposi ti f)  

231 1 h    Su ri n tensi té  con ti nue  n °  1  

231 2h    Su ri n tensi té  con ti nue  n °  2  

2320h   Cou rt-ci rcu i t/fu i te  à  l a  terre  (côté  moteur)  

2330h   Fu i te  à  l a  terre  (côté  moteur)  

2331 h    Phase  de  fu i te  à  l a  terre  U  

2332h    Phase  de  fu i te  à  l a  terre  V  

2333h    Phase  de  fu i te  à  l a  terre  W 

2340h   Cou rt-ci rcu i t  (côté  moteu r)  

2341 h    Phases  de  cou rt-ci rcu i t  U -V 

2342h    Phase  de  fu i te  à  l a  terre  V-W 

2343h    Phase  de  fu i te  à  l a  terre  W-U  

2350h   Défaut  de  n i veau  de  charge  ( I 2 t,  état  therm ique)  

2351 h   Averti ssement de  n i veau  de  charge  ( I 2 t,  état  therm ique)  

31 1 0h   Surtens i on  de  secteu r 

31 1 1 h    Phase  de  su rtension  de  secteu r L1  

31 1 2h    Phase  de  su rtension  de  secteu r L2   

31 1 3h    Phase  de  su rtension  de  secteu r L3  

31 20h   Sous-tension  de  secteu r 

31 21 h    Phase  de  sous-tension  de  secteur L1  

31 22h    Phase  de  sous-tension  de  secteur L2  

31 23h    Phase  de  sous-tension  de  secteur L3  

31 30h   Coupu re  de  phase  

31 31 h    Coupu re  de  phase  L1  
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Code d 'erreur S ign i fication  

31 32h    Coupu re  de  phase  L2  

31 33h    Coupu re  de  phase  L3  

31 34h    Séquence  de  phases  

31 40h   Fréquence  du  réseau  é lectri que  

31 41 h    F réquence  du  réseau  é lectri que  trop  é levée  

31 42h    F réquence  du  réseau  é lectri que  trop  fa ibl e  

321 0h   Surtens i on  de  l i a i son  en  cou rant  con ti nu  

321 1 h    Su rtensi on  n °  1  

321 2h    Su rtensi on  n °  2   

3220h   Sous-tension  de  l i a i son  en  cou ran t con ti nu  

3221 h    Sous-tension  n °  1  

3222h    Sous-tension  n °  2  

3230h   E rreur de  charge  

331 0h   Surtens i on  de  sorti e  

331 1 h    Phase  de  su rtension  de  sorti e  U  

331 2h    Phase  de  su rtension  de  sorti e  V  

331 3h    Phase  de  su rtension  de  sorti e  W 

3320h   C i rcu i t  d ' i ndu i t  

3321 h    I n terrupti on  du  ci rcu i t  d ' i n du i t  

3330h   C i rcu i t  i nducteur 

3331 h    I n terrupti on  du  ci rcu i t  i nducteu r 

41 1 0h    Températu re  ambiante  trop  é levée  

41 20h    Températu re  ambian te  trop  fai ble  

41 30h    Températu re  de  l 'a i r fourn i  

41 40h    Températu re  de  l a  sorti e  d 'a i r 

421 0h    Températu re  trop  é levée  du  d i sposi ti f 

4220h    Températu re  trop  faib l e  du  d i sposi ti f 

4300h   Températu re  du  d i spos i ti f d 'en traînement  

431 0h    Températu re  trop  é levée  du  d i sposi ti f d 'en traînement  

4320h    Températu re  trop  faib l e  du  d i spos i ti f d 'en traînement  

4400h   Températu re  de  l 'a i r fourn i  

441 0h    Températu re  trop  é levée  de  l ' a i r fou rn i  

4420h    Températu re  trop  faib l e  de  l ' a i r fourn i  

51 00h   Matéri el  du  d i spos i ti f d ’ a l imentation  

51 1 0h   Basse  tens ion  d 'a l imentati on  

51 1 1 h    U 1  =  a l imentation  ±1 5  V  

51 1 2h    U2  =  a l imentation  +24  V  

51 1 3h    U3  =  a l imentation  +5  V  

51 1 4h    U4  =  spéci fi que  au  constructeu r 

51 1 5h    U5  =  spéci fi que  au  constructeu r 

51 1 6h    U6  =  spéci fi que  au  constructeu r 

51 1 7h    U7  =  spéci fi que  au  constructeu r 

51 1 8h    U8  =  spéci fi que  au  constructeu r 

51 1 9h    U9  =  spéci fi que  au  constructeu r 
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Code d 'erreur S ign i fication  

51 20h   C i rcu i t  i n terméd i ai re  d 'a l imentation  

5200h   Commande  

521 0h    C i rcu i t  de  mesure  

5220h    C i rcu i t  de  calcu l  

5300h   Un i té  de  fonctionnement  

5400h   Section  motri ce  

541 0h   É tages  de  sorti e  

5420h   Hacheur 

5430h   É tages  d 'en trée  

5440h   Con tacts  

5441 h    Contact  1  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5442h    Contact  2  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5443h    Contact  3  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5444h    Contact  4  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5445h    Contact  5  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5450h   Fus ib les  

5451 h    S 1  =  l 1  

5452h    S2  =  l 2  

5453h    S3  =  l 3  

5454h    S4  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5455h    S5  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5456h    S6  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5457h    S7  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5458h    S8  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5459h    S9  =  spéci fi que  au  constructeu r 

5500h   Mémoi re  acti ve  (matéri e l )  

551 0h    RAM  

5520h    ROM/EPROM  

5530h    EEPROM  

601 0h   Réin i ti a l i sati on  d u  l og icie l  (ch ien  de  garde)  

6301 h  à  630Fh    Reg istres  de  données  n °  1  à  n °  1 5  

631 0h   Perte  de  paramètres  

6320h   E rreur de  paramètre  

71 00h   Modu l es  suppl émentai res  de  pu i ssance  

71 1 0h   Hacheur de  fre in  

71 1 1 h    Défai l l ance  – hacheu r d e  fre i n   

71 1 2h    Su ri n tensi té  – hacheur de  fre in  

71 1 3h    C i rcu i t  de  protection  – hacheur de  frei n   

71 20h   Moteur 

71 21 h    B l ocage  du  moteur 

71 22h    E rreur du  moteur ou  d ysfonctionnement de  commutation  

71 23h    I ncl i nai son  du  moteu r 

7200h   C i rcu i t  de  mesure  

7300h   Capteu r 
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Code d 'erreur S ign i fication  

7301 h    Défau t  de  tachymètre  

7302h    Polari té  erronée  du  tachymètre  

7303h    Défau t  de  résol veur 1  

7304h    Défau t  de  résol veur 2  

7305h    Défau t  de  capteu r i ncrémental  1  

7306h    Défau t  de  capteu r i ncrémental  2  

7307h    Défau t  de  capteu r i ncrémental  3  

731 0h    Vi tesse  

7320h    Posi ti on  

7400h   C i rcu i t  de  calcu l  

7500h   Commun ication  

751 0h    I n terface  série  n °  1  

7520h    I n terface  série  n °  2  

7600h   M i se  en  mémoi re  (externe)  

8300h   Asservissement de  couple  

831 1 h    Couple  trop  é levé  

831 2h    Démarrage  d i ffi ci l e  

831 3h    Couple  d ' immobi l i sation  

8321 h    Couple  i nsuffi sant  

8331 h    Défau t  de  couple  

8400h   Régu lateur de  rég ime/vi tesse  

8500h   Con trôl eu r de  posi ti on  

8600h   Con trôl eu r de  posi ti onnement  

861 1 h    E rreur su i van te  

861 2h    L im i te  de  référence  

861 3h    E rreur de  retou r à  l a  posi ti on  de  référence   

8700h   Con trôl eu r de  synch ron isation  

8800h   Con trôl eu r d 'enrou l ement 

8900h   Con trôl e  de  données  de  processus  

8A00h   Survei l l ance  de  commande   

F001 h    Décél érati on  

F002h    Fonctionnement  sous-synch rone  

F003h    Cou rse  

F004h    Fonctions  supplémentai res  de  commande  

FF00h  à  FFFF h  Spéci fi que  au  constructeur 

 

7.2  Comportement aux erreurs  

Le système de  communication  peu t prendre  en  charge  un  objet qu i  spéci fie  l 'état de  gestion  
de  réseau  vers  lequel  l e  d ispos i ti f d 'en traînement doi t  passer,  l orsqu 'une  erreur de  
communication  ou  une  erreur grave  in terne  du  d ispos i ti f est détectée.  Lorsque  l a  FSA PDS  
passe  à  l 'état erreur (défau t ou  état réaction  au  défaut acti f) ,  ceci  doi t être  cons idéré  comme 
une  défai l lance  grave  in terne  du  d ispos i ti f.  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  – 237  –  

8 Commande de  l 'entraînement électrique de  puissance  

8. 1  Général i tés  

La  FSA PDS  permet de  défin i r de  man ière  abstrai te  l e  comportement d 'une  boîte  noi re,  dans  
l a  mesure  où  un  d isposi ti f de  commande u ti l i se  l e  PDS.  E l le  défin i t  l e  comportement 
d 'appl ication  du  PDS.  Du  fa i t  de  l 'exigence  se lon  laquel l e  un  PDS assure  une  commande  
l ocale  même lorsque  l e  réseau  de  communication  ne  fonctionne  pas  correctement,  l a  FSA de  
communication  te l l e  que  défin ie  dans  l es  spéci fications  de  m ise  en  correspondance du  
système de  communication  et  l a  FSA PDS  font l 'objet d 'un  couplage  l âche  un iquement.  

La  F igure  3  spéci fi e  comment le  PDS peut  être  u ti l i sé  l ocalement ou  via  l e  réseau  à  d istance.  
Le  PDS est u ti l i sé  par des  s i gnaux locaux (ne  re levant pas  du  domaine  d 'appl ication  de  l a  
présente  partie  de  l ' I EC  61 800)  et par l e  mot de  commande  transm is  par l e  d isposi ti f de  
commande via  l e  réseau .  L'état d u  PDS est i nd iqué  par l e  mot d 'état généré  par l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  La  FSA est  également commandée  par les  s ignaux de  détection  d 'erreur.  

La  FSA PDS défin i t  l 'é tat du  PDS et l a  séquence  de  commande  potentiel l e  du  PDS.  Un  état  
un ique  représente  un  comportement i n terne  ou  externe  spécia l .  L'état du  PDS déterm ine  
également l es  commandes  acceptées.  Par exemple,  i l  est poss ib le  d ' in i ti er un  déplacement 
poin t à  poin t un iquement l orsque  l e  d ispos i ti f d 'entraînement est dans  l ’ état fonctionnement 
acti vé.  

 

  

Ang lais  Français  

Controlword  Mot  d e  commande  

Local  s i gnal s  S ignaux l ocaux 

Log ica l  operation   Fonctionnement l og ique  

Local /remote  swi tch  I n terrupteu r l ocal /d i stant  

PDS  FSA FSA PDS  

Error d etection  s i gnal s  S ignaux de  détection  d ’erreu r 

Dri ve  status  E tat  du  d i sposi ti f d ’ en traînement  

Statusword  Mot  d ’état  

Figure 3  – Commande d istante  et  commande  locale  

8.2  Au tomatisation  d 'états  fin is  

La  F igure  4  spéci fi e  l a  FSA PDS eu  égard  à  l a  commande de  l 'é lectron ique  de  pu issance,  du  
fai t  des  commandes  u ti l i sateur et  des  défau ts  i n ternes  du  d isposi ti f d 'en traînement.  
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Ang lais  Français  

Start  Démarrage  

Not  ready to  swi tch  on  É tat  m ise  sous  tension  non  prêt  

Swi tch  on  d i sabl ed  É tat  m ise  sous  tension  désacti vé  

Fau l t  Défau t  

Ready to  swi tch  on  É tat  m ise  sous  tension  prêt  

Fau l t  reaction  acti ve  É tat  réaction  au  défaut  acti f 

Swi tched  on  É tat  m ise  sous  tension  

Qu ick stop  acti ve  É tat  arrêt  rapide  acti f 

Operation  enabl ed  É tat  fonctionnement  acti vé  

Power-off or reset  M ise  hors  tension  ou  réi n i ti a l i sation  

Figure  4 – Automatisation  d 'états  fin is   
de  l 'entraînement électrique de  pu issance  

Les  états  FSA doiven t prendre  en  charge  l es  fonctions  i nd iquées  dans  l e  Tableau  25.  L 'état  
Démarrage  doi t être  un  pseudoétat qu i  i nd ique  l e  début  d 'acti vation  de  l a  FSA pendant  la  
séquence  de  démarrage  du  log icie l  d 'appl ication  du  d ispos i ti f d 'en traînement.  
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Tableau  25  – États  FSA et  fonctions  prises  en  charge  

Fonction  États  FSA 

État m ise  
sous  

tension  
non  prêt  

État m ise  
sous  

tension  
désacti vé  

État m ise  
sous  

tension  
prêt  

État m ise  
sous  

tension  

État 
fonction-  
nement 
acti vé  

État arrêt 
rapide  
acti f 

État 
réaction  
au  défaut 

acti f 

Défaut  

Frei n  appl i q ué,  
s i  présent  

Ou i  Ou i  Ou i  Ou i  Ou i /Non  Ou i /Non  Ou i /Non  Ou i  

Al imentation  
de  fai b le  
n i veau  
appl i quée  

Ou i  Ou i  Ou i  Ou i  Ou i  Ou i  Ou i  Ou i  

Al imentation  
de  hau t  n i veau  
appl i quée  

Ou i /Non  Ou i /Non  Ou i /Non  Ou i  Ou i  Ou i  Ou i  Ou i /Non  

Fonction  
d 'en traînement 
acti vée  

Non  Non  Non  Non  Ou i  Ou i  Ou i  Non  

Confi gu rati on  
adm ise  

Ou i  Ou i  Ou i  Ou i  Ou i /Non  Ou i /Non  Ou i /Non  Ou i  

 

Si ,  dans  l 'état Arrêt rapide  acti f,  l e  code  de  l 'option  Arrêt rapide  est rég lé  sur 5 ,  6 ,  7  ou  8,  l e  
d isposi ti f d 'en traînement ne  doi t  pas  qu i tter cet état,  mais  i l  peut  passer à  l 'é tat 
Fonctionnement acti vé  avec l a  commande  Activation  du  fonctionnement.  

Le  d ispos i ti f d 'en traînement doi t  prendre  en  charge  les  trans i ti ons  et actions  ind iquées  dans  
l e  Tableau  26.  Les  événements  doivent déclencher la  trans i tion .  La  trans i tion  doi t  s 'achever 
une  fo is  l 'action  accompl ie.  
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Tableau  26  – Événements  et  actions  de  transi tions  

Transi tion  Événement(s)  Action (s)  

0  Transi ti on  au tomatique  après  m ise  sous  tension  
ou  appl i cati on  de  ré in i ti a l i sati on  

Un  au totest  et/ou  une  au to-i n i ti a l i sation  du  
d i sposi ti f d 'en traînement  d oiven t  être  effectués.  

1  Transi ti on  au tomatique  La  commun ication  doi t  être  acti vée.  

2  Commande  d 'arrêt  ém ise  par l e  d i sposi ti f d e  
commande  ou  l e  s i gna l  l ocal  

Aucune  

3  Commande  de  m ise  sous  tens ion  ém ise  par l e  
d i sposi ti f de  commande  ou  l e  s i gna l  l ocal  

L 'a l imentati on  de  hau t  n i veau  doi t  être  m ise  sous  
tension ,  s i  possib le.  

4  Commande  Acti ver l e  fonctionnement  ém ise  par 
l e  d i spos i ti f d e  commande  ou  l e  s i gnal  l ocal  

La  fonction  d 'en traînement  d oi t  être  acti vée  et  
tous  l es  poi n ts  de  cons igne  i n ternes  doi vent  être  
annu lés.  

5  Commande  Désacti ver l e  foncti onnement ém ise  
par l e  d i spos i ti f de  commande  ou  l e  s i gnal  l ocal  

La  foncti on  d 'en traînement d oi t  être  d ésacti vée.  

6  Commande  d 'arrêt  ém ise  par l e  d i sposi ti f d e  
commande  ou  l e  s i gna l  l ocal  

L 'a l imentati on  de  hau t  n i veau  doi t  être  m ise  hors  
tension ,  s i  possib le.  

7  Commande  d 'arrêt  rapide  ou  de  désacti vation  de  
tension  ém ise  par l e  d i sposi ti f de  commande  ou  
l e  s i gna l  l ocal  

Aucune  

8  Commande  d 'arrêt  ém ise  par l e  d i spos i ti f d e  
commande  ou  l e  s i gna l  l ocal  

La  foncti on  d 'en traînement d oi t  être  d ésacti vée,  
et  l 'a l imentation  de  hau t  n i veau  doi t  être  m ise  
hors  tension ,  s i  possib l e.  

9  Commande  Désacti ver l a  tens i on  ém ise  par l e  
d i sposi ti f de  commande  ou  l e  s i gna l  l ocal  

La  fonction  d 'en traînement  d oi t  être  d ésacti vée,  
et  l 'a l imentation  de  hau t  n i veau  doi t  être  m ise  
hors  tension ,  s i  poss ibl e.  

1 0  Commande  Désacti ver l a  tens i on  ou  Arrêt  rapide  
ém ise  par l e  d i sposi ti f de  commande  ou  l e  s i gnal  
l ocal  

L 'a l imentati on  de  hau t  n i veau  doi t  être  m ise  hors  
tension ,  s i  possib le.  

1 1  Commande  Arrêt  rapi de  ém ise  par l e  d i sposi ti f 
de  commande  ou  l e  s i gnal  l oca l  

La  fonction  d 'arrêt  rapi de  doi t  être  l ancée.  

1 2  Transi ti on  au tomatique  une  foi s  l a  fonction  
d 'arrêt  rap ide  achevée  et  l orsque  l e  code  de  
l 'option  Arrêt  rapi de  est  1 ,  2 ,  3  ou  4 ,  ou  
commande  Désacti ver l a  tension  ém ise  par l e  
d i sposi ti f de  commande  (dépend  du  code  de  
l 'option  Arrêt  rapi de)  

La  fonction  d 'en traînement doi t  être  d ésacti vée,  
et  l 'a l imentation  de  hau t  n i veau  doi t  être  m ise  
hors  tension ,  s i  possibl e.  

1 3  S ignal  de  d éfau t  (voi r éga lement I EC 61 800-7-
301 )  

La  fonction  confi gu rée  de  réaction  au  défau t  d oi t  
être  exécu tée.  

1 4  Transi ti on  au tomatique  La  fonction  d 'en traînement doi t  être  d ésacti vée;  
l 'a l imentation  de  hau t  n i veau  doi t  être  m ise  hors  
tension ,  s i  possib le.  

1 5  Commande  de  ré in i ti a l i sati on  su i te  à  u n  défau t  
ém ise  par l e  d i sposi ti f de  commande  ou  l e  s i gnal  
l ocal  

La  cond i ti on  de  défau t  fa i t  l 'ob j et  d 'une  
ré i n i ti a l i sati on  s i  aucun  défaut  n 'est  actuel l ement 
présent  su r l e  d i sposi ti f d 'en traînement;  après  
sorti e  d e  l 'état  défau t,  l e  b i t  d e  réi n i ti a l i sati on  
su i te  à  un  défau t  dans  l e  mot  de  commande  do i t  
être  supprimé  par l e  d i spos i ti f de  commande. .  

1 6  Commande  Acti ver l e  fonctionnement ém ise  par 
l e  d i sposi ti f d e  commande,  s i  l e  code  de  l 'option  
Arrêt  rap ide  est  5,  6 ,  7  ou  8  

La  fonction  d 'en traînement  d oi t  être  acti vée.  

I l  n ’ est  pas  recommandé  de  prend re  en  charge  l a  transi ti on  1 6.  

 

Lorsqu 'une  trans i tion  d 'état est so l l ici tée,  l es  actions  associées  doivent être  accompl ies  
en tièrement avant de  passer au  nouvel  état.  Exemple:  Dans  l 'état Fonctionnement acti vé,  
l orsque  l a  commande  Désactiver l e  fonctionnement est ém ise,  l e  d ispos i ti f d 'en traînement doi t  
rester à  l 'état Fonctionnement acti vé  j usqu 'à  l 'achèvement de  l a  fonction  de  désactivation  du  
fonctionnement (voi r objet 605Ch) .  
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Les  d ispos i ti fs  d 'en traînement capables  de  commander le  contacteur pour l e  secteur peuvent  
commuter l 'a l imen tation  de  hau t n i veau .  Lorsque  l 'a l imen tation  de  haut n i veau  est m ise  hors  
tens ion ,  l e  moteur doi t pouvoi r tourner l i brement s i  l e  fre in  n 'est pas  appl i qué.  

La  désactivation  de  l a  fonction  d 'entraînement impl ique  qu 'aucune source  d 'énerg ie  ne  doi t  
a l imen ter le  moteur.  Les  va leurs  cib les  ou  de  poin t de  consigne  (par exemple,  couple,  vi tesse,  
pos i tion)  ne  doivent  pas  être  tra i tées.  

L'acti vation  de  l a  fonction  d 'entraînement impl i que  qu 'une  source  d 'énerg ie  peut a l imen ter l e  
moteur.  Les  va leurs  cib les  ou  de  poin t de  cons igne  doivent  être  tra i tées.  

La  détection  d 'un  défau t dans  le  d isposi ti f d 'entraînement doi t générer une  transi tion  vers  
l 'état réaction  au  défaut  acti f.  Dans  cet état,  le  PDS doi t exécuter une  réaction  au  défau t  
particu l ière.  Une  fo is  cette  réaction  au  défaut  exécutée,  l e  d ispos i ti f d 'en traînement doi t  
bascu ler au tomatiquement sur l 'état Défaut.  Cet état doi t  être  qu i tté  un iquement par l a  
commande de  ré in i tia l i sation  su i te  à  un  défaut,  mais  un iquement s i  l e  défau t n 'est  p l us  acti f.  

En  cas  d 'erreur fatale,  l e  d isposi ti f de  commande n 'est p lus  capable  de  contrôler l e  moteur,  s i  
b ien  qu 'une  m ise  hors  tens ion  imméd iate  du  d isposi ti f d 'en traînement est nécessai re.  

Le  comportement des  fonctions  de  désactivation  du  d isposi ti f d 'en traînement,  d 'arrêt rapide,  
d 'arrêt et de  réaction  au  défau t est configurable  au  moyen  des  obj ets  de  configuration  défin is  
en  8. 4.  

NOTE  En  présence  d 'un  frei n ,  l 'a l imentation  de  hau t  n i veau  est  m ise  hors  tension  après  un  dél ai  d 'attente,  afi n  
d 'appl i q uer l e  fre in .  

8.3  Modes  de  fonctionnement 

Le comportement du  PDS dépend  du  mode de  fonctionnement acti vé.  Le  PDS peu t mettre  en  
œuvre  p lus ieurs  modes  de  fonctionnement.  Dans  l a  mesure  où  i l  n 'est pas  poss ib le  d 'exécu ter 
l es  modes  en  paral lè le ,  l 'u ti l i sateur est capable  d 'activer l a  fonction  requ ise  en  chois issan t un  
mode de  fonctionnement.  

Le  d isposi ti f de  commande s 'adresse  à  l 'obj et Modes  de  fonctionnement  afin  de  sélectionner 
l e  mode  de  fonctionnement.  Le  d ispos i ti f d 'en traînement fourn i t l 'obj et Affichage des  modes  
de  fonctionnement pour i nd iquer l e  mode  de  fonctionnement acti vé  réel .  Le  mot de  
commande,  l e  mot d 'état  et l es  poin ts  de  consigne  sont u ti l i sés  selon  l e  mode.  Ceci  impl ique  
l a  responsabi l i té  qu i  i ncombe au  d ispos i ti f de  commande d 'évi ter l es  i ncohérences  et tou t  
comportement erroné.  La  commutation  en tre  les  modes  de  fonctionnement impl i que  l 'absence  
de  reconfiguration  au tomatique  des  COB pour une  transm iss ion  des  données  en  temps  réel .  

Par conséquen t,  l e  PDS peu t l im i ter l a  commutation  de  mode dans  un  ou  certains  états  FSA 
PDS.  La  commutation  de  mode  peut également être  l im i tée  à  l a  fonction  de  "commande 
l ocale";  cela  s ign i fie  qu ' i l  n 'est pas  poss ib le  de  sélectionner l e  mode  de  fonctionnement via  l e  
réseau .  

Les  modes  de  fonctionnement su ivan ts  son t décri ts  dans  la  présente  partie  de  l a  série  
I EC 61 800-7:  

•  mode  de  posi tion  de  profi l ;  

•  mode  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence;  

•  mode  de  posi tion  i n terpolée;  

•  mode  de  vi tesse  de  profi l  (par exemple,  en traînements  asservis) ;  

•  mode  de  profi l  de  couple;  

•  mode  de  vi tesse  (par exemple,  convertisseur de  fréquence) ;  

•  mode  de  posi tion  à  synchron isation  cycl ique;  
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•  mode  de  vi tesse  à  synchron isation  cycl ique;  

•  mode  de  couple  à  synchron isation  cycl ique.  

À l 'exception  du  mode  de  retour à  l a  posi ti on  de  référence,  l es  modes  de  fonctionnement 
énumérés  tra i ten t des  poin ts  de  cons igne.  Outre  cet é lémen t,  les  modes  de  fonctionnement 
spéci fiques  au  constructeur peuvent également être  m is  en  œuvre.  Ceux-ci  ne  se  l im i tent pas  
aux poin ts  de  cons igne.  

La  F igu re  5  présente  l es  re lations  générales  en tre  l es  valeurs  cibles ,  de  référence,  de  
con trôle  et  i nstantanées.  

 

  

Ang lais  Français  

Cycl i c  sync target val ue  Valeu r cib le  à  synch ron isation  cycl i que  

Target val ues  Valeu rs  cibles  

Traj ectory generator Générateu r de  tra jecto i re  

Reference  values  Valeu rs  de  référence  

Control  and  power stage  É tage  de  commande  et  d e  pu i ssance  

Effort  va l ues  Valeu rs  de  contrôl e  

Motor Moteur 

Actual  val ues  (sensorless)  Valeu rs  i nstan tanées  (sans  capteu r)  

Actual  val ues  (wi th  sensor)  Valeu rs  i nstan tanées  (avec capteu r)  

Figure 5  – Relation  entre  les  d i fférents  paramètres  de  valeurs  

8.4  Spécifications  d 'objets  détai l l ées  

8.4. 1  Objet 6040h :  Mot de  commande  

Cet obj et doi t  i nd iquer la  commande reçue  de  contrôle  de  l a  FSA PDS.  I l  d oi t  être  s tructuré  tel  
que  défin i  à  l a  F igure  6.  Les  bi ts  7 ,  3 ,  2 ,  1  et  0  doivent être  pris  en  charge.  Les  b i ts  0  à  9  
doivent être  pris  en  charge  selon  l e  mode  de  fonctionnement.  S i  l a  fonctionnal i té  
correspondante  n ’est pas  d ispon ib le,  un  message d ’urgence approprié  doi t  être  généré.  Les  
b i ts  spéci fi ques  au  constructeur (ms)  peuvent être  pris  en  charge.  Les  commandes  doivent  
être  codées  comme cela  est i nd iqué  dans  l e  Tableau  27.  Tous  l es  b i ts  du  mot de  commande  
m is  en  œuvre  sont  val i des  indépendamment de  l ’état FSA PDS.  Le  démarrage  de  tout  
mouvement est spéci fi que  au  mode de  fonctionnement et est décri t  dans  l ’article  
correspondant.  
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1 5     1 1  1 0  9  8  7  6   4  3  2  1  0  

ms  r oms h  fr oms eo  qs  ev  so  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Légende  

ms   spéci fi que  au  constructeu r 

r  réservé  

oms   spéci fi que  au  mode  de  fonctionnement  

h   mode  arrêt  

fr  mode  ré in i ti a l i sati on  su i te  à  u n  défaut  

eo   mode  acti ver l e  fonctionnemen t  

qs   mode  arrêt  rapide  

ev  mode  acti ver l a  tension  

so   état  m ise  sous  tens ion  

Figure 6  – Défin i tion  des  valeurs  

Tableau  27  – Codage  des  commandes  

Commande  
Bi ts  du  mot de  commande  

Transi tions  
Bi t 7  Bi t  3  Bi t 2  Bi t 1  Bi t 0  

Arrêt  0  X 1  1  0  2 , 6, 8  

M ise  sous  tension  0  0  1  1  1  3  

M ise  sous  tension  +  acti ver l e  fonctionnement  0  1  1  1  1  3  +  4  (NOTE)  

Désacti ver l a  tension  0  X X 0  X 7 , 9, 1 0, 1 2  

Arrêt  rap ide  0  X 0  1  X 7 , 1 0 , 1 1  

Désacti ver l e  fonctionnement  0  0  1  1  1  5  

Acti ver l e  fonctionnement  0  1  1  1  1  4 , 1 6  

Réin i ti a l i sati on  su i te  à  u n  défaut  
 

X  X X X 1 5  

NOTE  Transi ti on  au tomatique  vers  l ’ état  Fonctionnement acti vé  après  exécution  de  l a  fonction  de  l ' état  m ise  
sous  tens ion  

 

Les  b i ts  9,  6 ,  5  et  4  du  mot de  commande  sont spéci fiques  au  mode  de  fonctionnement.  Le  
comportement de  l a  fonction  d 'arrêt (b i t  8)  est également spéci fi que  au  mode  de  
fonctionnement.  S i  l e  b i t  est égal  à  1 ,  l e  mouvement commandé  doi t ê tre  i n terrompu ,  et l e  
PDS doi t se  comporter te l  que  défin i  dans  le  code  de  l 'option  Arrêt.  Une  fo is  l a  fonction  d 'arrêt 
l i bérée,  l e  mouvement commandé  doi t  se  poursu ivre  s i  poss ib le.  

Le  b i t  1 0  est réservé  pour une  u ti l i sation  u l térieure;  i l  doi t  être  m is  à  0 .  Les  b i ts  1 1 ,  1 2 ,  1 3,  1 4  
et  1 5  sont spéci fi ques  au  constructeur.  

Le  Tableau  28  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et le  Tableau  29  spéci fie  la  description  
d ’entrée.  
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Tableau  28  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6040h  

Nom  Mot  d e  commande  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Obl i gatoi re  

 

Tableau  29  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  Rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  27  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  d i sposi ti f et  au  mode  de  fonctionnement  

 

8.4.2  Objet 6041 h :  Mot d 'état  

Cet objet doi t fourn ir l 'é tat de  l a  FSA PDS.  L'objet doi t être  s tructuré  te l  q ue  défin i  à  l a  F igu re  
7.  Les  b i ts  1 0,  9  et  6  à  0  doivent être  pris  en  charge.  Les  b i ts  oms  doiven t être  pris  en  charge  
s i  l e  mode de  fonctionnement est pris  en  charge.  S i  l a  fonctionnal i té  correspondante  des  b i ts  
oms  n ’est pas  d ispon ib le,  le  b i t  correspondant doi t  être  0b .  Les  b i ts  spéci fi ques  au  
constructeur (ms)  peuvent être  pris  en  charge.  Les  combinaisons  de  b i ts  défi n ies  dans  l e  
Tableau  30  doiven t coder l es  états  FSA PDS.  Tous  les  bi ts  du  mot de  commande  m is  en  
œuvre  son t va l ides  i ndépendamment de  l ’ état  FSA PDS.   

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

ms  oms i l a  tr rm  ms  w sod  qs  ve  f oe  so  rtso  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Légende:   

ms   spéci fi que  au  constructeu r 

oms   spéci fi que  au  mode  de  fonctionnement  

i l a   l im i te  i n terne  acti ve  

tr  ci b l e  atte i n te  

rm   d i s tant  

w  averti ssement  

sod   état  m ise  sous  tension  désacti vé  

qs   mode  arrêt  rapide  

ve   mode  tension  acti vé  

f  défau t  

oe   état  fonctionnement acti vé  

so   état  m ise  sous  tension  

rtso   état  m ise  sous  tension  prêt  

Figure 7  – Défin i tion  des  valeurs  
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Tableau  30  – Codage  des  états  

Mot d 'état  État FSA PDS  

xxxxxxxx x0xx 0000b  É tat  m ise  sous  tension  non  prêt  

xxxxxxxx x1 xx 0000b  É tat  m ise  sous  tension  désacti vé  

xxxxxxxx x01 x 0001 b  É tat  m ise  sous  tension  prêt  

xxxxxxxx x01 x 001 1 b  É tat  m ise  sous  tension  

xxxxxxxx x01 x 01 1 1 b  É tat  foncti onnement  acti vé  

xxxxxxxx x00x 01 1 1 b  É tat  arrêt  rapide  acti f 

xxxxxxxx x0xx 1 1 1 1 b  É tat  réaction  au  défaut  acti f 

xxxxxxxx x0xx 1 000b  Défau t  

 

Lorsque  l e  bi t  4  ( tension  acti vée)  du  mot d 'état est égal  à  1 ,  ceci  doi t i nd iquer que  la  hau te  
tens ion  est appl i quée  au  PDS.  

Lorsque  l e  b i t  5  (arrêt rapide)  du  mot d 'état est égal  à  0 ,  ceci  do i t i nd iquer que  l e  PDS réag i t  à  
une  demande  d 'arrêt rapide.  

Lorsque  l e  b i t  7  (avertissement)  du  mot d 'état est égal  à  1 ,  ceci  doi t i nd iquer l a  présence  
d 'une  cond i tion  d 'avertissement.  L 'avertissement n 'est n i  une  erreur,  n i  un  défaut (exemples:  
dépassement de  l a  l im i te  de  température,  tâche  refusée) .  L'état  de  l a  FSA PDS ne  doi t  pas  
être  mod i fié.  La  cause  de  l 'avertissement peu t être  donnée dans  l 'objet  Paramètre  du  code  de  
défau t (603Fh) .  

Lorsque  l e  b i t  9  (d istant)  du  mot d 'état est égal  à  1 ,  ceci  doi t i nd iquer l e  tra i tement du  mot de  
commande.  Lorsque  ce  b i t  est égal  à  0  ( l ocal ) ,  ceci  doi t i nd iquer l 'absence  de  tra i tement du  
mot de  commande.  Néanmoins,  l e  PDS peu t fourn i r des  valeurs  i nstan tanées,  et peu t 
accepter le  COB pour la  transm ission  des  données  de  configuration  pour d 'au tres  obj ets  de  
paramètres.  

Lorsque  l e  b i t  1 0  (cib le  atte in te)  du  mot d 'état est égal  à  1 ,  ceci  doi t  i nd iquer que  l e  PDS a  
atte in t  l e  poin t de  cons igne.  Le  poin t de  cons igne  est  spéci fi que  au  mode de  fonctionnement 
et  est défi n i  de  man ière  détai l l ée  dans  l es  articles  correspondants  de  la  présen te  partie  de  l a  
série  I EC  61 800-7.  Le  b i t  1 0  doi t  être  également m is  à  1 ,  s i  l e  mode de  fonctionnement a  été  
mod i fié.  Le  changement d 'une  va leur cib le  par l e  l og icie l  doi t  mod i fier ce  b i t.  S i  l e  code  de  
l 'option  Arrêt rapide  est 5,  6 ,  7  ou  8 ,  l e  b i t  1 0  doi t être  m is  à  1 ,  l orsque  l e  fonctionnement à  
l 'état  arrêt rapide  est term iné  et l orsque  l e  PDS  est à  l 'arrêt.  En  cas  d 'arrêt effecti f et 
d ' immobi l i sation  du  PDS,  l e  b i t  1 0  doi t a l ors  être  également m is  à  1 .  S i  l a  même valeur i n terne  
est  commandée,  l e  b i t  1 0  ne  doi t  pas  mod i fier s ’ i l  est  pris  en  charge.  

Lorsque  l e  b i t  1 1  ( l im i te  i n terne  acti ve)  du  mot d 'état est égal  à  1 ,  ceci  doi t i nd iquer qu 'une  
l im i te  i n terne  est active  (exemple:  l im i te  de  p lage  de  pos i tion) .  Les  l im i tes  i n ternes  son t 
spéci fiques  au  constructeur.  

Les  bi ts  1 3  et  1 2  d u  mot d 'état  son t spéci fiques  au  mode de  fonctionnement.   

Les  bi ts  1 4  et  1 5  son t spéci fi ques  au  constructeur.  

Le  Tableau  31  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  32  spéci fi e  la  description  
d ’entrée.  
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Tableau  31  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6041 h  

Nom  Mot  d 'état  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Obl i gatoi re  

 

Tableau  32  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  30  

Valeu r par défaut  Non  

 

8.4.3  Objet 603Fh :  Code  d 'erreur 

Cet objet doi t  fourn ir l e  code  d 'erreur de  l a  dern ière  erreur qu i  s 'est  produ i te  dans  le  d isposi ti f 
d 'en traînement.  Le  Tableau  24  spéci fie  l a  défi n i ti on  des  va leurs,  l e  Tableau  33  spéci fi e  l a  
description  de  l ’obj et  et  l e  Tableau  34  spéci fie  la  description  d ’en trée.  

NOTE  Dans  l es  réseaux CANopen ,  cet  objet  fou rn i t  l es  mêmes  i n formations  que  l ' obj et  de  1 6  b i ts  i n férieu r du  
sous-i ndex 01 h  d u  champ d 'erreur prédéfi n i  ( 1 003h ).  

Tableau  33  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 603Fh  

Nom  Code  d 'erreu r 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  34  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  24  

Valeu r par défaut  Non  
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8.4.4  Objet 6007h :  Code  de  l 'option  Abandon  de  connexion  

Cet obj et doi t i nd iquer quel l e  action  doi t être  effectuée  l orsque  l ' un  des  événements  su ivants  
se  produ i t:  m ise  hors  tension  du  bus,  pu lsation ,  survei l lance,  passage à  l 'é tat d 'arrêt NMT,  
appl ication  de  réin i tia l i sation  et commun ication  de  réin i ti a l isation .  Le  Tableau  35  spéci fie  l a  
défin i tion  des  valeurs,  l e  Tableau  36  spéci fie  la  description  de  l ’objet et l e  Tableau  37  spéci fi e  
l a  description  d ’en trée.  

NOTE  S i  l e  d i spos i ti f d ’ en traînement  est  commuté  dans  l ’ état  d e  confi guration  LSS,  l a  réaction  du  d i sposi ti f 
d ’ en traînement  est  spéci fi que  au  constructeu r.  

Tableau  35  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

-32  768  à  -1  Spéci fi que  au  constructeur 

0  Aucune  action  

+1  S ignal  de  d éfaut  

+2  Commande  Désacti ver l a  tensi on  

+3  Commande  Arrêt  rap ide   

+4  à  +32  767  Réservé  

 

Tableau  36  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6007h  

Nom  Code  de  l ' opti on  Abandon  de  connexi on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  37  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  35  

Valeu r par défaut  +1  

 

8.4.5  Objet 605Ah :  Code  de  l 'option  Arrêt rapide  

Cet objet doi t i nd iquer quel l e  action  est effectuée  l orsque  l a  fonction  Arrêt rapide  est  
exécu tée.  La  rampe de  ralentissement représente  l a  va leur de  décélération  du  mode de  
fonctionnement u ti l i sé.  Le  Tableau  38  spéci fie  l a  défin i tion  des  valeurs ,  l e  Tableau  39  spéci fi e  
l a  description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  40  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  
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Tableau  38  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

-32  768  à  -1  Spéci fi que  au  constructeur 

0  Désacti ver l a  fonction  d 'en traînement  

+1  Ralenti r su r l a  rampe de  ra l enti ssement et  passer au  mode  m ise  sous  tension  désacti vé  

+2  Ralenti r su r l a  rampe d 'arrêt  rapide  et  passer au  mode  m ise  sous  tens ion  désacti vé  

+3  Ralenti r en  rapport  avec l a  l im i te  de  cou ran t et  passer au  mode  m ise  sous  tension  désacti vé  

+4  Ralenti r en  rapport  avec l a  l im i te  de  tens i on  et  passer au  mode  m i se  sous  tension  désacti vé  

+5  Ralenti r su r l a  rampe de  ra l enti ssement et  main ten i r au  mode  arrêt  rapi de  acti f 

+6  Ralenti r su r l a  rampe d 'arrêt  rapide  et  main ten i r au  mode  arrêt  rapi de  acti f 

+7  Ralenti r en  rapport  avec l a  l im i te  de  cou ran t et  main ten i r au  mode  arrêt  rapide  acti f 

+8  Ralenti r en  rapport  avec l a  l im i te  de  tens i on  et  main ten i r au  mode  arrêt  rapi de  acti f 

+9  à  +32  767  Réservé  

 

Tableau  39  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 605Ah  

Nom  Code  de  l ' opti on  Arrêt  rapi de  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  40  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  38  

Valeu r par défaut  +2  

 

8.4.6  Objet 605Bh :  Code  de  l 'option  In terruption  

Cet obj et doi t  i nd iquer quel le  action  est effectuée  en  cas  de  trans i ti on  entre  l 'état  
fonctionnement acti vé  et l 'état m ise  sous  tension  prêt.  La  rampe de  ra len ti ssement représen te  
l a  va leur de  décélération  du  mode de  fonctionnement u ti l i sé.  Le  Tableau  41  spéci fie  l a  
défin i tion  des  va leurs ,  l e  Tableau  42  spéci fie  la  description  de  l ’objet et l e  Tableau  43  spéci fi e  
l a  description  d ’en trée.  
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Tableau  41  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

-32  768  à  -1  Spéci fi que  au  constructeur 

0  Désacti ver l a  fonction  d 'en traînement (mettre  hors  tension  l ' étage  de  pu i ssance  d 'en traînement)  

+1  Ralen ti r au  moyen  de  l a  rampe  de  ra lenti ssement;  désacti vati on  de  l a  foncti on  d 'en traînement  

+2  à  +32  767  Réservé  

 

Tableau  42  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 605Bh  

Nom  Code  de  l ' opti on  I n terrupti on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  43  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  41  

Valeu r par défaut  0  

 

8.4.7  Objet 605Ch :  Code  de  l 'option  Désactiver l e  mode de  fonctionnement 

Cet obj et doi t  i nd iquer quel le  action  est effectuée  en  cas  de  trans i ti on  entre  l 'état  
fonctionnement acti vé  et  l 'état m ise  sous  tension .  La  rampe de  ra len tissement représente  la  
va leur de  décélération  du  mode de  fonctionnement u ti l i sé.  Le  Tableau  44  spéci fie  l a  défi n i ti on  
des  va leurs,  l e  Tableau  45  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et  et l e  Tableau  46  spéci fi e  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  44 – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

-32  768  à  -1  Spéci fi que  au  constructeur 

0  Désacti ver l a  fonction  d 'en traînement  (mettre  hors  tension  l ' étage  de  pu i ssance  d 'en traînement)  

+1  Ralenti r au  moyen  de  l a  rampe de  ra lenti ssement;  désacti vati on  de  l a  foncti on  d 'en traînement  

+2  à  +32  767  Réservé  
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Tableau  45  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 605Ch  

Nom  Code  de  l ' opti on  Désacti ver l e  mode  de  fonctionnement  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  46  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  44  

Valeu r par défaut  +1  

 

8.4.8  Objet 605Dh :  Code  de  l 'option  Arrêt  

Cet objet doi t i nd iquer quel l e  action  est effectuée  l orsque  l a  fonction  Arrêt est exécu tée.  La  
rampe de  ra len tissement représente  l a  valeur de  décélération  du  mode  de  fonctionnement 
u ti l i sé.  Le  Tableau  47  spéci fi e  la  défin i ti on  des  valeurs,  l e  Tableau  48  spéci fie  l a  description  
de  l ’objet et l e  Tableau  49  spéci fie  la  description  d ’entrée.  

Tableau  47  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

-32  768  à  -1  Spéci fi que  au  constructeur 

0  Réservé  

+1  Ralenti r su r l a  rampe  de  ra l enti ssement et  main ten i r au  mode  foncti onnement  acti vé  

+2  Ralenti r su r l a  rampe  d 'arrêt  rapide  et  main ten i r au  mode  fonctionnement acti vé  

+3  Ralenti r en  rapport  avec l a  l im i te  de  cou ran t et  main ten i r au  mode  fonctionnement acti vé  

+4  Ralenti r en  rapport  avec l a  l im i te  de  tens i on  et  main ten i r au  mode  fonctionnement  acti vé  

+5  à  +32  767  Réservé  

 

Tableau  48  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 605Dh  

Nom  Code  de  l ' opti on  Arrêt  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  49  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  47  

Valeu r par défaut  +1  

 

8.4.9  Objet 605Eh :  Code  de  l 'option  Réaction  au  défaut 

Cet objet doi t  i nd iquer quel l e  action  est effectuée  l orsqu 'un  défaut est détecté  dans  l e  PDS.  
La  rampe de  ra len tissement représen te  l a  va leur de  décélération  du  mode  de  fonctionnement 
u ti l i sé.  Le  Tableau  50  spéci fi e  la  défin i ti on  des  valeurs,  l e  Tableau  51  spéci fie  l a  description  
de  l ’objet et l e  Tableau  52  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  50  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

-32  768  à  -1  Spéci fi que  au  constructeur 

0  Désacti ver l a  foncti on  d 'en traînement,  l e  moteur peu t  
tourner l i brement  

+1  Ralen ti r su r l a  rampe de  ral en ti ssement 

+2  Ralen ti r su r l a  rampe d 'arrêt  rapide  

+3  Ralen ti r en  rapport  avec l a  l im i te  de  cou rant  

+4  Ralen ti r en  rapport  avec l a  l im i te  de  tensi on  

+5  à  +32  767  Réservé  

 

Tableau  51  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 605Eh  

Nom  Code  de  l ' opti on  Réaction  au  défau t  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  52  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  50  

Valeu r par défaut  +2  
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8.4. 1 0  Objet 6060h :  Modes  de  fonctionnement 

Cet objet doi t  i nd iquer le  mode de  fonctionnement sol l ici té.   

Le  Tableau  53  spécifie  l a  défi n i ti on  des  va leurs ,  l e  Tableau  54  spéci fie  l a  description  de  
l ’obj et  et  l e  Tableau  55  spéci fie  la  description  d ’en trée.  

NOTE  1  Cet objet  montre  u n i quement l a  valeur du  mode  de  fonctionnement sol l i ci té,  l e  mode  de  foncti onnement 
rée l  du  PDS  étant  refl été  dans  l 'obj et  Affi chage  des  modes  de  foncti onnement.  

NOTE  2  Le  comportement  d u  d i spos i ti f d ’ en traînement en  mode  de  fonctionnement  0  est  spéci fi que  au  
constructeu r.  

NOTE  3  En  cas  de  changement du  mode  de  fonctionnement,  l e  comportement  du  d i sposi ti f d ’ en traînement est  
spéci fi que  au  constructeu r.  

Tableau  53  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

-1 28  à  -1  Modes  de  fonctionnement  spéci fi ques  au  constructeur 

0  Aucun  changement  de  mode/aucun  mode  assigné  

+1  Mode  de  posi ti on  de  profi l  

+2  Mode  de  vi tesse  

+3  Mode  de  vi tesse  de  profi l  

+4  Mode  de  profi l  d e  couple  

+5  Réservé  

+6  Mode  de  retou r à  l a  posi ti on  de  référence  

+7  Mode  de  posi ti on  i n terpol ée  

+8  Mode  de  posi ti on  à  synch ron isation  cycl i que  

+9  Mode  de  vi tesse  à  synch ron isation  cycl i q ue  

+1 0  Mode  de  couple  à  synch ron isation  cycl i que  

+1 1  Mode  de  couple  à  synch ron isation  cycl i que  avec ang le  d e  
commutation   

+1 2  à  + 1 27  Réservé  

 

Tableau  54 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6060h  

Nom  Modes  de  fonctionnement  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  
données  

I n teger8  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  p l us  d ’ un  mode  de  fonctionnement est  pri s  
en  charge  
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Tableau  55  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  53  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

8.4. 1 1  Objet 6061 h :  Affichage  des  modes  de  fonctionnement 

Cet objet doi t  fourn ir l e  mode  de  fonctionnement réel .   

Le  Tableau  53  spécifie  l a  défi n i ti on  des  va leurs ,  l e  Tableau  56  spéci fie  l a  description  de  
l ’obj et  et l e  Tableau  57  spéci fie  la  description  d ’entrée.  

Tableau  56  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6061 h  

Nom  Affi chage  des  modes  de  foncti onnement  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger8  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  p l us  d ’ un  mode  de  
fonctionnement  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  57  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  53  

Valeu r par défaut  Non  

 

8.4. 1 2  Objet 6502h :  Modes  d 'entraînement pris  en  charge  

Cet objet doi t  fourn ir l es  i n formations  concernant  l es  modes  d 'en traînement pris  en  charge.   

La  F igure  8  spéci fie  l a  défin i tion  des  valeurs,  l e  Tableau  58  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et  
l e  Tableau  59  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

31  1 6  1 5  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

Spéci fi que  au  constructeur r(éservé)  cstca cst csv csp  i p  hm  r tq  pv  vl  pp  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)   B i t  de  poi ds  faib l e  LSB  

IEC 

Figure 8  – Défin i tion  des  valeurs  
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Les  défin i tions  des  va leurs  su ivan tes  doivent s ’appl iquer:  

b i ts  cstca,  cst,  csv,  csp,  i p,  hm ,  tq ,  pv,  vl ,  e t pp:  

1  =  le  mode  est  pris  en  charge  0  =  le  mode  n 'est  pas  pri s  en  charge  

b i ts  spéci fi ques  au  constructeur:  

1  =  la  fonction  est prise  en  charge  0  =  la  fonction  n 'est pas  prise  en  charge  

b i ts  r(éservés):     0  

Tableau  58  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6502h  

Nom  Modes  d 'en traînement pri s  en  charge  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Obl i gatoi re  

 

Tableau  59  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r F i gure  8  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

9  Groupe de  facteurs  

9. 1  Général i tés  

Dans  certaines  appl ications  de  d isposi ti fs  d 'entraînement,  p l usieurs  va leurs  de  résolu tion  de  
capteur et p l usieurs  valeurs  de  rapport sont nécessai res.  E l l es  peuven t être  présentées  par 
l es  obj ets  défin is  dans  l e  présent  article.  

Les  un i tés  défin ies  par l ' u ti l i sateur te l l es  que  défin ies  dans  l a  présente  spéci fication  sont 
u ti l i sées  dans  les  objets  correspondants  représentant l es  valeurs  de  posi ti on ,  de  vi tesse,  
d ’accélération  ou  d ’à-coup.   

Les  un i tés  défin ies  par l 'u ti l i sateur sont spéci fiées  par l es  obj ets  de  l ’ un i té  SI  (objets  60A8h ,  
60A9h ,  60AAh  e t  60ABh) .  Pour l e  ca lcu l  des  va leurs  correspondantes  (et l eurs  un i tés  
physiques) ,  se  reporter aux formu les  ci -dessous.  S i  certains  des  obj ets  dans  l es  formu les  ne  
son t pas  m is  en  œuvre,  l es  valeurs  par défaut défi n ies  dans  l es  objets  correspondants  doiven t 
être  u ti l i sées.  Les  objets ,  don t l es  valeurs  ne  dépenden t pas  du  groupe  de  facteurs,  on t des  
un i tés  fixes  spéci fiées  dans  l es  obj ets .  La  F igure  9  expl i que  de  façon  p lus  détai l l ée  l e  concept  
de  m ise  à  l ’ échel l e.   
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Ang lais  Français  

User u n i ts  Un i tés  défi n i es  par l ’ u ti l i sateu r 

Posi ti on  scal i ng  M ise  à  l ’ éche l l e  d e  l a  pos i ti on   

I n ternal  u n i ts  Un i tés  i n ternes  

Posi ti on  encoder resolu ti on  Résol u tion  du  codeu r de  pos i ti on  

Motor encoder Codeu r du  moteu r 

Motor Moteur 

Gear box Boîte  d 'engrenage  

Gear rati o  Rapport  d ’ engrenage  

Polari ty  Polari té   

Feed  constan t  Constante  d ’ avance  

Li near axi s  Axe  l i néai re  

Figure 9  – Concept de  mise  à  l ’ échel le  de  l a  posi tion   

Un i tés  de  posi tion  

Le  calcu l  des  valeurs  de  pos i tion  est effectué  par l ’ équation  su ivante:   

engrenaged' rapport  position de codeur du résolution

avanced' constante position de interne valeur
 position de valeur

⋅

⋅

=  

La  valeur de  pos i ti on  représente  les  obj ets  con tenant des  valeurs  exprimées  en  un i tés  de  
posi tion  défin ies  par l ’ u ti l i sateur,  spéci fi ées  dans  l ’ un i té  S I  de  pos i ti on  (obj et  60A8h) .  Les  
facteurs  dans  l a  formu le  doivent être  aj ustés  de  man ière  à  ce  que  l ’un i té  S I  de  pos i ti on  
corresponde aux cond i tions  mécan iques.  
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La  valeur i n terne  de  posi tion  est exprimée  en  un i tés  i n ternes,  par exemple  l es  i ncréments  du  
codeur.  Pour ca lcu ler l es  va leurs  i n ternes  de  pos i ti ons  à  parti r des  valeurs  de  posi ti on  cib le ,  
l a  formu le  est transposée  en :  

avanced' constante

engrenaged' rapport  position de codeur du résolution position de valeur
 position de interne valeur

⋅⋅

=  

Unités  de  vi tesse  

Lorsque  l a  résolu tion  du  codeur de  vi tesse  (obj et  6090h , )  est m ise  en  œuvre,  l es  valeurs  de  
vi tesse  sont calcu lées  par  

vitesse de facteur 
engrenaged' rapport    vitesse de codeur du résolution

avanced' constante vitesse de interne valeur
 vitesse de valeur ⋅

⋅

⋅

=  

La  valeur i n terne  de  vi tesse  est prise  du  codeur d istinct (obj et 606Ah ,  code  de  sélection  du  
capteur =  1 ) ,  ou  par l a  ( l es)  va leur(s)  in terne(s)  de  pos i ti on  (obj et 606Ah ,  code  de  sélection  du  
capteur =  0) .  

S i  l ’ objet 6090h  n ’est pas  m is  en  œuvre,  l a  résolu tion  du  codeur de  pos i tion  est u ti l i sée  pour l e  
ca lcu l :  

vitesse de facteur 
engrenaged' rapport    position de codeur du résolution

avanced' constante vitesse de interne valeur
 vitesse de valeur ⋅

⋅

⋅

=  

ou :  

vitesse de facteur 
position de valeur

 vitesse de valeur ⋅=

s

 

La  valeur de  vi tesse  représente  l es  obj ets  contenant des  valeurs  exprimées  en  un i tés  de  
vi tesse  défin ies  par l ’ u ti l i sateur,  spéci fiées  dans  l ’ un i té  S I  de  vi tesse  (objet 60A9h) .  S i  l ’ objet  
60A9h  n ’est pas  m is  en  œuvre,  l ’ un i té  de  vi tesse  défin ie  par l ’ u ti l i sateur doi t ê tre  ( l ’ un i té  de  
pos i tion  défin ie  par l ’ u ti l i sateur)/s .  

Les  facteurs  dans  l es  formu les  doiven t être  aj ustés  de  man ière  à  ce  que  l ’ un i té  S I  de  vi tesse  
corresponde aux cond i tions  mécan iques.  

Unités  d ’accélération  

onaccélératid' facteur 
vitesse de valeur

 onaccélératid' valeur ⋅=

s

 

La  valeur d ’accélération  représente  l es  obj ets  con tenant des  valeurs  exprimées  en  un i tés  
d ’accélération  défin ies  par l ’ u ti l i sateur,  spéci fiées  dans  l ’ un i té  SI  d 'accélération  (obj et 60AAh ) .  
S i  l ’ obj et  60AAh  n ’ est  pas  m is  en  œuvre,  l ’ un i té  d ’accélération  défin ie  par l ’ u ti l i sateur doi t  être  
( l ’ un i té  de  vi tesse  défin ie  par l ’ u ti l i sateur)/s .  

Les  facteurs  dans  l a  formu le  doivent être  ajustés  de  man ière  à  ce  que  l ’ un i té  SI  d ’accélération  
corresponde aux cond i tions  mécan iques.  

Unités  d ’à-coup 

coup-àd' facteur 
onaccélératid' valeur

 coup-àd' valeur ⋅=

s
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La  va leur d ’ à-coup représente  les  objets  con tenant des  valeurs  exprimées  en  un i tés  d ’à-coup  
défin ies  par l ’ u ti l i sateu r,  spéci fiées  dans  l ’ un i té  SI  d 'à-coup  (objet 60ABh) .  S i  l ’obj et 60ABh  
n ’est pas  m is  en  œuvre,  l ’ un i té  d ’ à-coup  défin ie  par l ’u ti l i sateur doi t être  ( l ’ un i té  de  vi tesse  
défin ie  par l ’ u ti l i sateur)/s².  

Les  facteurs  dans  l a  formu le  doivent être  a justés  de  man ière  à  ce  que  l ’un i té  S I  d ’à-coup  
corresponde  aux cond i tions  mécan iques.  

9.2  Défin i tions  d 'objets  détai l l ées  

9.2. 1  Objet 608Fh :  Résolution  du  codeur de  posi tion  

Cet objet doi t i nd iquer l es  i ncréments  configurés  du  codeur et le  nombre  de  rotations  du  
moteur.  La  résolu tion  du  codeur de  posi tion  doi t  être  calcu lée  par l a  formu le  su ivan te:  

moteur du rotations

codeur du incréments
position de codeur du résolution =  

Toutes  les  va leurs  doivent être  ad imensionnel l es .  Le  Tableau  60  spécifie  l a  description  de  
l ’obj et  et l e  Tableau  61  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  60  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 608Fh  

Nom  Résol u tion  du  codeu r de  pos i ti on  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 258  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

Tableau  61  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  I ncréments  du  codeur 

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  (0  est  égal  à  232 )  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Rotati ons  du  moteu r 

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  (0  est  égal  à  232 )  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 

 

9.2.2  Objet 6090h :  Résolution  du  codeur de  vi tesse  

Cet obj et doi t i nd iquer l es  incréments  configurés  du  codeur par seconde et l e  nombre  de  
rotations  du  moteur par seconde.  La  résolu tion  du  codeur de  vi tesse  doi t  être  calcu lée  par l a  
formu le  su ivante:  

seconde

rotations
moteur

seconde

incréments
codeur

vitesse de codeur du résolution =  

Toutes  les  valeurs  doivent être  ad imensionnel l es .  Le  Tableau  62  spéci fie  l a  description  de  
l ’obj et  et l e  Tableau  63  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  
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Tableau  62  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6090h  

Nom  Résol u tion  du  codeu r de  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  63  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  I ncréments  du  codeur par seconde  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  (0  est  égal  à  232 )  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Rotati ons  du  moteu r par seconde  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re   

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  (0  est  égal  à  232 )  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 

 

9.2.3  Objet 6091 h :  Rapport  d 'engrenage  

Cet objet doi t i nd iquer l e  nombre  configuré  de  rotations  de  l 'arbre  moteur et l e  nombre  de  
rotations  de  l 'arbre  d 'en traînement.  Le  rapport d 'engrenage doi t être  ca lcu lé  par l a  formu le  
su ivante:  

ntentraînemed' arbrel ' de rotations

moteur arbrel ' de rotations
engrenaged' rapport =  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 260  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

Toutes  les  valeurs  doivent être  ad imensionnel l es .  Le  Tableau  64  spéci fie  l a  description  de  
l ’obj et  et  l e  Tableau  65  spéci fie  la  description  d ’entrée.  

Tableau  64  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6091 h  

Nom  Rapport  d 'engrenage  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  65  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Rotati ons  de  l ’ arbre  moteur 

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Rotati ons  de  l ' arbre  d ’ en traînement 

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 

 

9.2.4  Objet 6092h :  Constante  d 'avance  

Cet obj et doi t i nd iquer l a  constan te  d 'avance configurée,  qu i  est l a  d istance  de  mesure  par 
rotation  de  l 'arbre  de  sortie  de  l a  boîte  d 'engrenage.  La  constan te  d 'avance doi t être  calcu lée  
par la  formu le  su ivante:  
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ntentraînemed' arbrel ' de rotations

avance
avanced' constante =  

L 'avance  doi t ê tre  donnée en  un i tés  de  posi ti on  défin ies  par l 'u ti l i sateur,  et  l a  va leur de  
rotation  de  l 'arbre  d 'en traînement doi t  être  ad imensionnel l e.  Le  Tableau  66  spéci fi e  l a  
description  de  l ’objet  et l e  Tableau  67  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  66  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6092h  

Nom  Constante  d 'avance  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  67  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Avance  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur (mai s  non  égal e  à  0 )  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Rotati ons  de  l ' arbre  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur (mai s  non  égal e  à  0 )  
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9.2.5  Objet 6096h :  Facteur de  vi tesse  

Cet objet peut être  u ti l i sé  pour fai re  correspondre  l es  un i tés  de  vi tesse  avec l es  un i tés  de  
vi tesse  défin ies  par l ’u ti l i sateur.  Le  Tableau  68  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et  l e   
Tableau  69  spéci fi e  l a  description  d ’entrée.   

Tableau  68  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6096h  

Nom  Facteur de  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Unsi gned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  69  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs   02h  

Valeu r par défaut  02h  

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Numérateur 

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs   1  à  232  -1  

Valeu r par d éfaut  1  

 

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  D iviseur 

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs   1  à  232  -1  

Valeu r par d éfaut  1  

 

9.2.6  Objet 6097h :  Facteur d ’accélération  

Cet objet peut être  u ti l i sé  pour fai re  correspondre  l es  un i tés  d ’accélération  avec l es  un i tés  
d ’accélération  défin ies  par l ’ u ti l i sateur.  Le  Tableau  70  spéci fi e  l a  description  de  l ’objet et le  
Tableau  71  spéci fi e  l a  description  d ’entrée.  
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Tableau  70  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6097h  

Nom  Facteur d ’accélérati on  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce   

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  71  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re   

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs   02h  

Valeu r par défaut  02h  

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Numérateur 

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs   1  à  232  -1  

Valeu r par d éfaut  1  

 

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  D iviseur 

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs   1  à  232  -1  

Valeu r par d éfaut  1  

 

9.2.7  Objet 60A2h :  Facteur d ’à-coup  

Cet objet peu t être  u ti l i sé  pour fa i re  correspondre  l es  un i tés  d ’à-coup  avec l es  un i tés  d ’à-coup  
défin ies  par l ’ u ti l i sateur.  Le  Tableau  72  spéci fi e  l a  description  de  l ’ objet et le  Tableau  73  
spéci fie  la  description  d ’entrée.  
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Tableau  72  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60A2h  

Nom  Facteur d ’à-coup  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  73  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Numérateur 

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  1  à  232  -1  

Valeu r par d éfaut  1  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  D iviseur 

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  1  à  232  -1  

Valeu r par d éfaut  1  

 

9.2.8  Objet 607Eh :  Polari té  

Cet objet doi t  i nd iquer s i  l a  va leur de  demande de  pos i tion  doi t être  mu l tip l i ée  par 1  ou  par –1 .  
L' ind icateur de  polari té  ne  doi t pas  in fluer sur l e  mode de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence.  Le  
b i t  de  polari té  de  posi ti on  doi t  être  u ti l i sé  un iquement pour le  mode  de  pos i tion  de  profi l  (pp)  
et l e  mode  de  pos i tion  à  synchron isation  cycl ique  (csp).  Le  b i t  de  polari té  de  vi tesse  doi t ê tre  
u ti l i sé  un iquement pou r l e  mode de  vi tesse  de  profi l  (pv)  et l e  mode de  vi tesse  à  
synchron isation  cycl i que  (csv) .   
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La  F igure  1 0  spéci fi e  l a  défin i tion  des  va leurs ,  l e  Tableau  74  spéci fi e  l a  description  de  l ’ objet 
et  l e  Tableau  75  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

7  6  5  0  

Polari té  de  pos i ti on  Polari té  de  vi tesse  réservé  (0 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  fa ibl e  (LSB)  

IEC 

Figure 1 0  – Défin i tion  des  valeurs  

Les  bi ts  de  polari té  doiven t être  codés  comme su i t:  0b  =  mu l ti pl ier par 1  et  1 b  =  mu l tip l i er 
par –1  

Tableau  74  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 607Eh  

Nom  Polari té  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned8  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  75  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r F i gure  1 0  

Valeu r par défaut  00h  

 

9.2.9  Table  de  codes  des  un i tés  spécifiques  au  profi l  de  d isposi ti f  

Le  Tableau  76  spéci fi e  l a  représentation  des  un i tés  spéci fiques  supplémenta ires  u ti l i sées  
dans  ce  profi l .  

Tableau  76  – Un i tés  spécifiques  au  profi l  de  d ispositi f  

Nom  d ’un i té   Symbole  i n ternational  I ndex de  notation   

Seconde  cubique  s3  A0h  

Réservé  – A1 h  à  ABh ,  ADh  à  B3h ,  B6h  à  BFh  

Spéci fi que  au  constructeur – C0h  à  FFh  

Rotati on  aucun  B4h  

I nc  aucun  B5h  

Pas   aucun  ACh  

 

9.2. 1 0  Objet 60A8h :  Un i té  SI  de  position   

Cet objet doi t i nd iquer l es  un i tés  de  pos i tion  défin ies  par l ’ u ti l i sateur.  La  structu re  de  l ’ objet 
est défi n ie  à  l a  F igure  1  du  C iA 303-2: 201 2.  La  représentation  des  un i tés  S I  et  des  préfixes  
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est donnée dans  le  CiA-303-2.  La  représentation  des  un i tés  spéci fiques  au  profi l  
supplémenta ires  est défin ie  dans  l e  Tableau  76.  Le  champ spéci fi que  au  profi l  (bi t  0  à  b i t  7)  
de  cet  objet est réservé  (00h) .  

La  m ise  à  l ’ échel l e  à  parti r des  i ncréments  de  pos i tion  réel l e  par rapport à  l a  va leur de  
pos i tion  dans  les  un i tés  défin ies  par l ’ u ti l i sateur est réa l isée  en  u ti l i sant  l es  objets  608Fh ,  
6091 h  et  6092h .  Le  Tableau  77  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et et  le  Tableau  78  spéci fi e  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  77  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur  

I ndex 60A8h  

Nom  Un i té  S I  d e  pos i ti on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  78  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Non  

P lage  de  valeurs  Unsi gned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

La  F igure  1 1  présen te  un  exemple  de  l a  configuration  de  l ’ objet donnée  en  mm.  

31  24  23  1 6  1 5  8  7  0  

FDh  (s i gn i fi e  1 0
-3 )  01 h  (s i gn i fi e  m )  00h  réservé  (00h )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)    B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 1 1  – Exemple  d ’une  un i té  de  position   

9 .2. 1 1  Objet 60A9h :  Un i té  SI  de  vi tesse   

Cet obj et doi t i nd iquer les  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par l ’ u ti l i sateur.  S i  cet  obj et n ’est pas  m is  
en  œuvre,  l ’ un i té  de  vi tesse  défin ie  par l ’ u ti l i sateur doi t être  ( l ’ un i té  de  pos i ti on  défin ie  par 
l ’u ti l i sateur)/s.  La  structure  de  l ’obj et est défi n ie  à  l a  F igure  1  d u  C iA 303-2 : 201 2.  La  
représentation  des  un i tés  S I  et  des  préfixes  est  donnée  dans  l e  CiA-303-2 .  La  représentation  
des  un i tés  spéci fi ques  au  profi l  supplémenta ires  est  défin ie  dans  le  Tableau  76.  Le  champ 
spéci fique  au  profi l  (b i t  0  à  b i t  7)  de  cet objet est  réservé  (00h ) .  

Cet obj et est  cons idéré  comme une  défin i tion  des  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par l ’ u ti l i sateur s i  
l ’obj et 6090h  ( résolu tion  du  codeur de  vi tesse)  est m is  en  œuvre.  Si  l ’ obj et 6090h  n ’ est pas  
m is  en  œuvre,  un  calcu l  fondé  sur l es  va leurs  re lati ves  à  l a  pos i tion  est à  effectuer.  Le  
Tableau  79  spéci fi e  l a  description  de  l ’ objet et  l e  Tableau  80  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  
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Tableau  79  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur  

I ndex 60A9h  

Nom  Un i té  S I  d e  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  80  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur  

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Non  

P lage  de  valeurs  Uns igned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

La  F igure  1 2  présen te  un  exemple  de  l a  configuration  de  l ’ objet donnée  en  mm/s.  

 31  24  23  1 6  1 5  8  7  0  

FDh  (s i gn i fi e  1 0
-3 )  01 h  (s i gn i fi e  m )  03h  (s i gn i fi e  s)  réservé  (00h )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)    B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 1 2  – Exemple  d ’une  un i té  de  vi tesse  

9.2. 1 2  Objet 60AAh :  Un i té  SI  d ’accélération  

Cet obj et doi t i nd iquer l es  un i tés  d ’accélération  défin ies  par l ’ u ti l i sateur.  S i  cet objet n ’est pas  
m is  en  œuvre,  l ’ un i té  d ’accélération  défin ie  par l ’ u ti l i sateur doi t  ê tre  ( l ’ un i té  de  vi tesse  défin ie  
par l ’ u ti l i sateur)/s .  La  structure  de  l ’ objet est défin ie  à  l a  F igure  1  d u  C iA 303-2: 201 2.  La  
représentation  des  un i tés  S I  et  des  préfixes  est  donnée  dans  l e  CiA-303-2 .  La  représentation  
des  un i tés  spéci fi ques  au  profi l  supplémenta ires  est  défin ie  dans  le  Tableau  76.  Le  champ 
spéci fique  au  profi l  (b i t  0  à  b i t  7)  de  cet objet est  réservé  (00h ) .  

Pour fa i re  correspondre  l a  va leur d ’accélération  avec l es  un i tés  défin ies  par l ’ u ti l i sateur,  un  
calcu l  fondé  sur l a  valeur de  vi tesse  est  à  effectuer.  Le  Tableau  81  spéci fi e  l a  description  de  
l ’obj et  et l e  Tableau  82  spéci fie  la  description  d ’entrée.  

Tableau  81  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60AAh  

Nom  Un i té  S I  d ’ accélération  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  82  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur  

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Non  

P lage  de  valeurs  Uns igned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

La  F igure  1 3  présen te  un  exemple  de  l a  configuration  de  l ’ objet donnée  en  mm/s².  

 31  24  23  1 6  1 5  8  7  0  

FDh  (s i gn i fi e  1 0
-3 )  01 h  (s i gn i fi e  m )  57h  (s i gn i fi e  s

2)  réservé  (00h )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)    B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 1 3  – Exemple  d ’une  un i té  d ’accélération  

9.2. 1 3  Objet 60ABh :  Un i té  SI  d ’à-coup  

Cet obj et doi t i nd iquer les  un i tés  d ’à-coup  défin ies  par l ’ u ti l i sateur.  Si  cet obj et  n ’est  pas  m is  
en  œuvre,  l ’u n i té  d ’à-coup  défin ie  par l ’ u ti l i sateur doi t  être  ( l ’ un i té  de  vi tesse  défin ie  par 
l ’u ti l i sateur)/s2 .  La  structure  de  l ’ objet est défi n ie  à  l a  F igure  1  du  CiA 303-2: 201 2.  La  
représentation  des  un i tés  S I  et  des  préfixes  est  donnée  dans  l e  CiA-303-2.  La  représentation  
des  un i tés  spéci fiques  au  profi l  supplémentai res  est  défin ie  dans  le  Tableau  76.  Le  champ 
spéci fique  au  profi l  (b i t  0  à  b i t  7)  de  cet objet est  réservé  (00h ) .  

Le  Tableau  83  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  84  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  83  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur  

I ndex 60ABh  

Nom  Un i té  S I  d ’ à-coup  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  84  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur  

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw  

Mise  en  correspondance  
PDO 

Non  

P lage  de  valeurs  Uns igned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

La  F igure  1 4  présen te  un  exemple  de  l a  configuration  de  l ’ objet  donnée  en  mm/s3 .  
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31  24  23  1 6  1 5  8  7  0  

FDh  (s i gn i fi e  1 0
-3 )  01 h  (s i gn i fi e  m )  A0h  (s i gn i fi e  s

3)  réservé  (00h )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)    B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 1 4 – Exemple  d ’une  un i té  d ’à-coup  

1 0  Mode de  posi tion  de  profi l  

1 0. 1  Informations  d 'ordre  général  

La  structure  g lobale  pour ce  mode  est présentée  à  l a  F igure  1 5.  Une  pos i tion  cib le  est 
appl iquée  au  générateur de  traj ectoi re.  Celu i -ci  génère  une  va leur de  demande  de  pos i ti on  
pour la  boucle  d 'asservissement de  pos i tion  décri te  dans  la  fonction  correspondante  (voi r 
1 3 . 3. 1 ).  Ces  deux b locs  de  fonction  sont commandés  éventuel lemen t par des  ensembles  de  
paramètres  i nd ividuels .  

 

  

Ang lais  Français  

Target posi ti on  Pos i ti on  cib le  

Traj ectory generator parameters  Paramètres  de  générateur de  tra j ectoi re  

Traj ectory generator Générateu r de  tra jecto i re  

Posi ti on  demand  i n ternal  val ue  (60FCh )  or 
Posi ti on  demand  Value  (6062h )  

Valeu r i n terne  de  demande  de  posi ti on  (60FCh )  
ou  va leur de  demande  de  pos i ti on  (6062h )  

Pos i ti on  control  l aw parameters  Paramètres  l ég i times  d ’asservi ssement de  
posi ti on   

Pos i ti on  control  fu nction  Fonction  d ’asservissement  de  posi ti on  

Control  effort  Mesu re  de  con trôl e  

Figure 1 5  – Générateur de  trajectoire  et  fonction  d 'asservissement  de  position  

À l 'en trée  du  générateur de  traj ectoi re,  des  l im i tes  facu l tati ves  peuvent être  appl i quées  aux 
paramètres  avant qu ' i l s  ne  soien t normal isés  en  un i tés  i n ternes.  La  forme  la  p lus  s imple  d 'un  
générateur de  trajectoire  cons iste  j uste  à  trans i ter par une  pos i tion  cib le  et à  l a  transformer 
en  une  va leu r i n terne  de  demande de  pos i tion  avec des  un i tés  i n ternes  ( i ncréments)  
un iquement.  La  F igure  1 6  défin i t  l a  s tructure  détai l lée  du  générateur de  tra jectoi re.  
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Anglais  Français  

Target posi ti on  Pos i ti on  cib le  

Posi ti on  range  l im i t  L im i te  de  p l age  de  posi ti on  

Software  pos i ti on  l im i t  L im i te  de  pos i ti on  de  l og ici el  

Polari ty  Polari té  

Lim i t  function  Fonction  l im i te  

Mu l ti pl i er Mu l ti pl i cateur 

Profi l e  vel oci ty  Vi tesse  de  profi l  

Or End  vel oci ty  Ou  Vi tesse  fi nal e  

Max profi l e  veloci ty  Vi tesse  maximale  du  profi l  

Max.  motor speed  Rég ime  maximal  du  moteur 

M in imum  comparator Comparateu r m in imum  

Veloci ty l im i t  L im i te  de  vi tesse  

Profi l e  acceleration  Accélérati on  de  profi l  

Profi l e  decel eration  Décél érati on  de  profi l  

Qu ick-stop  decelerati on  Décél érati on  par arrêt  rapi de  

Max.  accelerati on  Accélérati on  maximale  

Max.  deceleration  Décél érati on  maximale  

Qu ick-stop  option  code  Code  de  l ’ opti on  Arrêt  rap ide  

Moti on  profi l e  type  Type  de  profi l  de  mouvement  

Profi l e  acceleration  or profi l e  d eceleration  or 
q u i ck-stop  decel erati on  

Accélération  de  profi l  ou  d écé l érati on  de  profi l  ou  
d écélérati on  par arrêt  rapi de  

Traj ectory generator Générateu r de  tra jecto i re  

Posi ti on  demand  i n ternal  val ue  Valeu r i n terne  de  demande  de  posi ti on  

I nc =  I n ternal  i ncrements  I nc  =  I ncréments  i n ternes  

Figure 1 6  – Générateur de  trajectoire  pour l e  mode  de  position  de  profi l  
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1 0.2  Description  fonctionnel le  

1 0 .2. 1  Général i tés  

Le rég lage  des  poin ts  de  cons igne  est commandé  par l a  synchron isation  du  b i t  nouveau  poin t  
de  consigne  et du  b i t  changer le  poin t de  cons igne  imméd iatement dans  l e  mot de  commande,  
a ins i  que  l e  b i t  acqu i tter l e  poin t de  cons igne  dans  l e  mot d 'état.  

S i  l e  b i t  changer l e  poin t de  cons igne  imméd iatement du  mot de  commande  est m is  à  1 ,  l e  
d isposi ti f d 'entraînement attend  un  poin t de  consigne  un ique.  S i  l e  b i t  changer l e  poin t de  
consigne  imméd iatement du  mot de  commande est m is  à  0 ,  l e  d ispos i ti f d 'entraînement attend  
un  ensemble  de  poin ts  de  consigne.  

Après  appl ication  d 'un  poin t  de  consigne  au  d ispos i ti f d 'en traînement,  l e  d isposi ti f de  
commande i nd ique  que  l e  poin t de  consigne  est va l i de  au  moyen  d 'un  fron t mon tan t du  b i t  
nouveau  poin t de  cons igne  dans  l e  mot de  commande.  Le  d isposi ti f d 'en traînement règ le  l e  b i t  
acqu i tter l e  poin t de  consigne  dans  l e  mot d 'état sur 1 ,  pu is ,  l e  d isposi ti f d 'entraînement 
i nd ique,  au  moyen  du  b i t  acqu i tter l e  poin t de  cons igne  m is  à  0 ,  sa  capaci té  à  accepter de  
nouveaux poin ts  de  cons igne.  Un  exemple  est présenté  à  l a  F igure  1 7.  

 

  

Ang lais  Français  

Actual  speed  Vi tesse  i nstan tanée  

New set-poin t  (b i t  4 )  Nouveau  poin t  de  consi gne  (bi t  4)  

Target posi ti on  (set-poin t)  Pos i ti on  cib le  (poin t  d e  consigne)  

Set-poin t  acknowledge  (b i t  1 2 )  Acqu i tter l e  poi n t  de  cons igne  (b i t  1 2 )  

Target reached  (bi t  1 0 )  Cib l e  attei n te  (bi t  1 0 )  

Figure  1 7  – Exemple  de  point de  consigne  

Lorsqu 'un  poin t de  consigne  est  tou jours  en  cours  de  tra i tement et un  nouveau  poin t de  
cons igne  est va l idé,  deux méthodes  de  trai tement sont prises  en  charge:  poin t  de  cons igne  
un ique  ( l e  b i t  changer le  poin t  de  cons igne  imméd iatement du  mot de  commande  est égal  à  1 )  
et ensemble  de  poin ts  de  cons igne  ( l e  bi t  changer l e  poin t de  consigne  imméd iatement du  mot 
de  commande est  égal  à  0).  
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1 0.2.2  Point de  consigne  un ique  

Lorsqu 'un  poin t de  cons igne  est en  cours  de  trai tement et  u n  nouveau  poin t de  cons igne  est  
va l i dé  par l e  nouveau  poin t de  cons igne  (bi t  4)  dans  l e  mot de  commande,  l e  nouveau  poin t  
de  cons igne  doi t être  tra i té  imméd iatement.  La  procédure  de  transfert représentée  à   
l a  F i gure  1 8  est employée  pour la  méthode  de  poin t  de  cons igne  un ique.  

 

  

Ang lais  Français  

Actual  speed  Vi tesse  i nstan tanée  

New set-poin t  (b i t  4 )  Nouveau  poin t  de  cons i gne  (b i t  4)  

Target posi ti on  (set-poin t)  Pos i ti on  cib le  (poin t  d e  consigne)  

Current  target  posi ti on  processed  Pos i ti on  cib le  actuel l e  tra i tée  

Set-poin t  acknowledge  (b i t  1 2 )  Acqu i tter l e  poi n t  de  cons igne  (b i t  1 2 )  

Target reached  (bi t  1 0 )  Cib l e  attei n te  (bi t  1 0 )  

Figure  1 8  – Procédure  de  transfert  pour  
la  méthode  de  point  de  consigne  un ique  

1 0.2.3  Ensemble  de  poin ts  de  consigne  

Lorsqu 'un  poin t de  consigne  est en  cours  de  trai tement et un  nouveau  poin t de  cons igne  est  
va l i dé  par l e  nouveau  point de  consigne  (bi t  4)  dans  l e  mot de  commande,  le  nouveau  poin t  
de  cons igne  doi t être  trai té  un iquement après  que  l e  poin t de  cons igne  précéden t a  été  
atte in t.  La  procédure  de  transfert représentée  à  l a  F igure  1 9  est employée pour la  méthode 
d 'ensemble  de  poin ts  de  cons igne.  Le  segment gri sé  supplémentai re  qu i  apparaît su r l e  
g raph ique  "vi tesse  réel l e"  montre  la  vi tesse  réel le  s i  l e  b i t  changement du  poin t de  consigne  
(b i t  9)  est  m is  à  1 .  
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Ang lais  Français  

Actual  speed  Vi tesse  réel l e  

New set-poin t  (b i t  4 )  Nouveau  poin t  de  cons i gne  (b i t  4)  

Target posi ti on  (set-poin t)  Pos i ti on  cib le  (poin t  d e  consigne)  

Current  target  posi ti on  processed  Pos i ti on  cib le  actuel l e  tra i tée  

Set-poin t  acknowledge  (b i t  1 2 )  Acqu i tter l e  poi n t  de  cons igne  (b i t  1 2 )  

Target reached  (bi t  1 0 )  Cib l e  attei n te  (bi t  1 0 )  

Figure  1 9  – Procédure  de  transfert  pour  
la  méthode  d 'ensemble  de  points  de  consigne  

Lorsqu 'un  d ispos i ti f d 'en traînement prend  en  charge  un  ensemble  de  poin ts  de  cons igne,  
deux poin ts  de  cons igne  au  m in imum  sont d ispon ib les,  à  savoir un  poin t de  cons igne  en  cours  
de  tra i tement et  u n  poin t  de  consigne  m is  en  mémoire  tampon .  Les  poin ts  de  consigne  son t 
tra i tés  comme représenté  à  l a  F igure  20 .  
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Ang lais  Français  

New set-poin t  (b i t  4 )  Nouveau  poin t  de  consi gne  (bi t  4)  

Change  set  immed iatel y  Changer l e  poi n t  de  cons igne  imméd iatement  

Set-poin t  Poin t  de  consigne  

Bu ffered  set-poin t  Poin t  de  consigne  m is  en  mémoi re  tampon  

Processed  set-poi n t  Poin t  de  consigne  tra i té  

Set-poin t  acknowledge  (b i t  1 2 )  Acqu i tter l e  poi n t  de  cons igne  (b i t  1 2 )  

Target reached  (bi t  1 0 )  Cib l e  attei n te  (bi t  1 0 )  

Figure 20  – Trai tement des  points  de  consigne   
dans  l e  cas  de  deux points  de  consigne  

Les  nouveaux poin ts  de  consigne  son t m is  en  mémoire  tampon  dans  l a  l i ste  des  poin ts  de  
consigne  tan t que  le  d ispos i ti f d 'entraînement d ispose  de  poin ts  de  consigne  l i bres.  Si  aucun  
poin t de  cons igne  n 'est en  cours  de  tra i tement,  l e  nouveau  poin t de  cons igne  doi t deven ir acti f 
imméd iatement (1 ) .  S i  un  poin t de  consigne  est en  cours  de  tra i tement,  l e  nouveau  poin t de  
consigne  doi t  être  arch ivé  dans  l a  prem ière  mémoire  tampon  des  poin ts  de  cons igne  qu i  est 
l i bre  (2  +  3) .  

S i  tou tes  l es  mémoires  tampons  des  poin ts  de  cons igne  sont  occupées  ( l e  b i t  acqu i tter l e  
poin t de  consigne  est égal  à  1 ) ,  l a  réaction  dépend  du  b i t  changer l e  poin t de  cons igne  
imméd iatement.  S i  ce  b i t  est m is  à  1 ,  l e  nouveau  poin t de  consigne  doi t  être  tra i té  
imméd iatement comme poin t  de  cons igne  un ique.  Tous  l es  poin ts  de  cons igne  chargés  
précédemment doivent être  é l im inés  (5).  

Le  bi t  ci b le  atte in te  doi t  rester à  0  j usqu 'à  ce  que  tous  les  poin ts  de  cons igne  soien t tra i tés .  
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1 0.2.4  U ti l i sation  du  bi t  Arrêt  en  combinaison  avec l e  bi t  du  nouveau  poin t de  
consigne   

Le  b i t  arrêt peu t être  u ti l i sé  pour arrêter,  défi n i r un  nouveau  poin t de  cons igne  et,  en  
combinaison  avec le  b i t  d u  nouveau  poin t de  consigne,  pour i n terrompre  un  déplacement réel ,  
qu i  est décri t  dans  l a  présen te  section .  

S i  un  d isposi ti f d ’entraînement tra i te  un  poin t de  cons igne,  l e  b i t  arrêt (b i t  8  d u  mot de  
commande)  peut être  u ti l i sé  pour arrêter l e  moteur et l e  main ten i r en  asservissement  de  
pos i tion .  Dès  l i bération  du  b i t  arrêt,  le  tra i tement du  poin t de  consigne  en  cours  se  poursu i t.   

La  F igure  21  décri t  un  mécan isme de  suppress ion  du  poin t  de  consigne  tra i té  et  de  défin i tion  
de  l a  pos i ti on  réel le  en  tan t qu ’un  nouveau  poin t de  cons igne  de  sorte  que  le  d ispos i ti f 
d ’en traînement demeure  à  la  pos i ti on  réel le  en  asservissement de  pos i ti on  même après  l a  
l ibération  du  b i t  arrêt.  

Controlword          

Halt          

         

Change set 
immediately 

           

         

New set-point           

         

Statusword          

Target reached           

           

Set-point 
acknowledge 

           

     Set set-
point to 
actual  
position  

 Drive in  
position 
control  on  
actual  
position  

  

  

Ang lais  Français  

Controlword  Mot  d e  commande  

Hal t  Arrêt   

Change  set  immed iatel y  Changer l e  poi n t  de  cons igne  imméd iatement 

New set-poin t  Nouveau  poin t  de  consi gne  

Statusword   Mot  d ’état  

Target reached  Cib l e  atte i n te  

Set-poin t  acknowledge  Acqu i tter l e  poi n t  de  cons igne   

Set  set-poi n t  to  actua l  posi ti on  Rég l er l e  po in t  de  consigne  sur l a  posi ti on  réel l e  

Dri ve  i n  posi ti on  control  on  actual  posi ti on  D i spos i ti f d ’ en traînement  en  asservi ssement de  
pos i ti on  su r l a  posi ti on  réel l e  

Figure  21  – Suppression  du  point de  consigne   

La pos i ti on  d ’en traînement réel l e  doi t être  enreg istrée  après  un  arrêt complet du  moteur.  Par 
conséquent,  l e  b i t  8  (arrêt)  du  mot de  commande (6040h)  et l e  b i t  1 0  (cib le  atte in te)  du  mot 
d ’état (6041 h)  sont tenus  d 'être  égaux à  1 .  Le  Tableau  87  donne  des  i n formations  
supplémentai res  sur cette  combinaison  de  b i ts .  

Pour défin i r l a  rampe  de  ra len tissement qu i  est appl i quée  pendant  l ’ arrêt,  l ’ objet de  
commande 605Dh  (code  de  l ’option  Arrêt)  peut  être  u ti l i sé.  
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1 0.3  Défin i tions  générales  

Les  l im i tes  l og icie l l es  i n ternes  ne  doivent pas  être  dépassées  par les  rég lages  externes  
configurés  par l 'u ti l i sateur.  

1 0.4  U ti l i sation  du  mot de  commande et  du  mot d 'état  

Le mode de  pos i tion  de  profi l  u ti l i se  certa ins  b i ts  du  mot de  commande et  du  mot d 'état pour 
des  appl ications  spéci fi ques  au  mode.  La  F igure  22  présente  la  structure  du  mot de  
commande.  S i  aucun  pos i ti onnement n 'est en  cours,  l e  fron t montant du  b i t  4  doi t commencer 
le  pos i tionnement de  l 'axe.  Dans  l e  cas  où  un  pos i tionnement est en  cours,  les  défin i ti ons  
données  dans  l e  Tableau  85  doiven t être  u ti l i sées.  Le  Tableau  86  défin i t  l es  valeurs  des  b i ts  6  
et  8  du  mot de  commande.  

NOTE  I l  est  supposé  que  l a  posi ti on  cib l e  est  déclenchée  par u n  front  d ' impu ls ion  0 ->1 ;  dans  l e  cas  contra i re,  l e  
d i spos i ti f peu t  défi n i r imméd iatement de  nouvel l es  val eu rs,  ce  qu i  con tribue  à  u n  comportement i nattendu .  

1 5  1 0  9  8  7  6  5  4  3  0  

(voi r 8 . 4 . 1 )  

Changer 
l e  poi n t  

de  
consigne  

Arrêt  (voi r 8 . 4. 1 )  abs/rel  
Changer l e  poi n t  

de  consigne  
imméd iatement 

Nouveau  
poin t  de  
consigne  

(voi r 8 . 4. 1 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure  22  – Mot de  commande  pour l e  mode de  position  de  profi l  (pp)  

Tableau  85  – Défin i tion  du  bi t  4,  du  bi t  5  et  du  bi t  9  

Bi t 9  Bi t 5  Bi t 4  Défin i tion  

0  0  0  ->  1  Le  posi ti onnement doi t  être  effectué  (cib le  atte i n te)  avant  que  ne  commence  l e  
posi ti onnement su i van t  (voi r F i gure  1 7  et  F i gu re  1 9)   

X  1  0  ->  1  Le  posi ti onnement su ivan t  d oi t  commencer imméd iatement (voi r F i gu re  1 7  et  
F i gu re  1 8)  

1  0  0  ->  1  Le  posi ti onnement avec l a  vi tesse  de  profi l  actue l l e  atteignan t l e  poi n t  de  
cons igne  actuel  doi t  être  effectué,  pu i s  l e  pos i ti onnement  su ivant  (voi r F i gure  1 7  
et  F i gu re  1 9)  doi t  a l ors  être  appl i q ué  

 

Tableau  86  – Défin i tion  du  b i t  6  et  du  bi t  8  

Bi t  Valeur Défin i tion  

6  0  La  posi ti on  cib l e  do i t  être  une  val eu r absol ue  

1  La  posi ti on  ci bl e  do i t  être  une  val eu r re lati ve  (selon  l 'ob jet  60F2h )   

8  0  Le  pos i ti onnement  doi t  être  exécu té  ou  poursu i vi  

1  Le  mouvement d e  l 'axe  doi t  être  i n terrompu  en  foncti on  d u  code  de  l 'opti on  Arrêt  (605Dh )  

 

La  F igure  23  présen te  la  structure  du  mot d 'état.  Le  Tableau  87  défin i t  les  valeurs  du  b i t  1 0,  
du  bi t  1 2  et  du  b i t  1 3.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(voi r 8 . 4 . 2 )  Erreur su i van te  
Acqu i tter l e  poi n t  

de  consigne  
(voi r 8 . 4 . 2 )  

Cibl e  
attein te   

(voi r 8 . 4. 2 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  fa ibl e  (LSB)  

IEC 

Figure  23  – Mot d 'état pour l e  mode de  position  de  profi l  (pp)  
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Tableau  87  – Défin i tion  du  bi t  1 0,  du  bi t  1 2  et  du  bi t  1 3  

Bi t  Valeur Défin i tion  

1 0  0  Arrêt  (b i t  8  d ans  l e  mot de  commande)  =  0 :  Posi ti on  cib l e  non  atte in te  

Arrêt  (b i t  8  d ans  l e  mot de  commande)  =  1 :  L 'axe  ralen ti t  

1  Arrêt  (b i t  8  d ans  l e  mot  de  commande)  =  0 :  Posi ti on  cibl e  atte i n te  

Arrêt  (b i t  8  d ans  l e  mot  de  commande)  =  1 :  La  vi tesse  de  l ' axe  est  nu l l e  

1 2  0  Poin t  de  consigne  précédent  d éjà  trai té,  attente  d ' un  nouveau  poin t  d e  consigne  

1  Poin t  de  consigne  précédent  tou jou rs  en  cours  de  tra i tement,  l a  réécri tu re  d u  poin t  d e  
consigne  doi t  être  acceptée  

1 3  0  Pas  d 'erreur su i van te  

1  Erreur su i van te  

 

1 0.5  Défin i tions  d 'objets  détai l l ées  

1 0 .5. 1  Objet 607Ah :  Posi tion  cible  

Cet obj et doi t i nd iquer l a  pos i tion  commandée qu ' i l  convient que  l e  d ispos i ti f d 'en traînement 
adopte  en  mode de  profi l  de  pos i ti on ,  en  u ti l i sant les  rég lages  actuels  des  paramètres  de  
commande de  mouvement te ls  que  l a  vi tesse,  l 'accélération ,  l a  décélération ,  l e  type  de  profi l  
de  mouvement,  etc.  La  va leur de  cet obj et doi t  être  i n terprétée  comme va leur absolue  ou  
re lati ve,  se lon  l ' ind icateur abs/rel  du  mot de  commande.  E l l e  doi t être  donnée en  un i tés  de  
pos i tion  défin ies  par l ' u ti l i sateur et doi t  être  convertie  en  i ncréments  de  pos i tion .  Le   
Tableau  88  spéci fi e  l a  description  de  l ’ objet et  l e  Tableau  89  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  88  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 607Ah  

Nom  Posi ti on  cibl e  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve;  obl i gatoi re  s i  pp,  pc  ou  csp  est  pri s  en  
charge  

 

Tableau  89  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 0.5.2  Objet 607Bh :  Lim ite  de  plage  de  position  

Cet objet doi t i nd iquer l es  l im i tes  maximale  et m in imale  configurées  de  p lage  de  pos i tion .  I l  
doi t  l im i ter l a  p lage  numérique  de  la  va leur d 'en trée.  Lorsqu 'el le  atte in t ou  dépasse  ces  
l im i tes ,  l a  va leur d 'entrée  doi t boucler au tomatiquement vers  l 'au tre  extrém ité  de  l a  plage.  Le  
bouclage  de  l a  va leur d 'en trée  peu t être  évi té  en  rég lan t l es  l im i tes  de  posi tion  de  l og icie l  
comme cela  est défi n i  dans  l 'obj et de  l im i te  de  pos i tion  de  l og icie l  (607Dh) .  Pour désactiver 
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l es  l im i tes  de  l a  p lage  de  pos i tion ,  l a  l im i te  m in imale  de  p lage  de  posi ti on  (sous-index 01 h)  et  
l a  l im i te  maximale  de  p lage  de  pos i tion  (sous- index 02h)  do ivent être  défin ies  à  0 .  Les  valeurs  
doivent être  données  en  un i tés  de  pos i tion  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  90  spéci fi e  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  91  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  90  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 607Bh  

Nom  Lim i te  de  pl age  de  pos i ti on  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  91  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Lim i te  m in imale  de  pl age  de  posi ti on  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Lim i te  maximale  de  p l age  de  posi ti on  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

 

1 0.5.3  Objet 607Dh :  Lim ite  de  position  de  log iciel  

Cet objet doi t  i nd iquer l es  l im i tes  maximale  et m in imale  configurées  de  posi tion  de  l og iciel .  
Ces  paramètres  doivent défin i r l es  l im i tes  de  pos i ti on  absolues  pour l a  valeur de  demande de  
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pos i tion  et l a  valeur i nstantanée  de  pos i ti on  comme spéci fiées  à  l a  F igure  24 .  Chaque 
nouvel l e  pos i ti on  de  cib le  doi t  être  véri fi ée  par rapport à  ces  l im i tes.   

 

  

Ang lais  Français  

Min  posi ti on  l im i t  L im i te  de  pos i ti on  m in imale  

Home  swi tch  I n terrupteu r d ’ori g i ne  

Max posi ti on  l im i t  L im i te  de  posi ti on  maximale  

Home  offset  Décal age  d ’ori g i ne  

Zero  posi ti on  Pos i ti on  zéro  

Home  pos i ti on  Pos i ti on  d ’ ori g i ne  

Stroke  area  Zone  de  mouvement  

Figure  24 – Limites  de  posi tion  de  log iciel   

Les  posi ti ons  l im i tes  doiven t être  données  en  un i tés  de  posi ti on  défin ies  par l ' u ti l i sateur 
(même cas  de  fi gure  que  l a  posi ti on  cib le) .  Le  Tableau  92  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et  
l e  Tableau  93  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

La  supervis ion  des  l im i tes  de  pos i ti on  de  l og icie l  nécess i te  une  posi ti on  d 'ori g ine  défin ie .  

Tableau  92  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 607Dh  

Nom  Lim i te  de  posi ti on  de  l og ici el  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  93  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Lim i te  de  posi ti on  m in imale  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Lim i te  de  posi ti on  maximale  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

 

1 0.5.4  Objet 607Fh :  Vi tesse  maximale  du  profi l  

Cet objet doi t i nd iquer l a  vi tesse  maximale  adm ise  configurée  dans  tou tes  les  d i rections  au  
cours  d 'un  mouvement de  profi l .  La  valeur doi t être  donnée dans  l a  même un i té  physique  que  
l 'obj et  vi tesse  de  profi l  (6081 h) .  Le  Tableau  94  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et et l e  
Tableau  95  spéci fi e  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  94 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 607Fh  

Nom  Vi tesse  maximale  du  profi l  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  95  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 0.5.5  Objet 6080h :  Régime maximal  du  moteur 

Cet obj et  doi t  i nd iquer l e  rég ime maximal  adm is  configuré  du  moteur dans  tou tes  l es  
d i rections.  I l  permet de  protéger l e  moteur et provien t de  l a  fiche  techn ique  de  ce  dern ier.  La  
va leur doi t  ê tre  donnée  en  tours  par m inute  (r/m in)  ou  en  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par 
l ’ u ti l i sateur.  Le  Tableau  96  spéci fie  l a  description  de  l ’obj et et  l e  Tableau  97  spéci fie  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  96  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6080h  

Nom  Rég ime  maximal  du  moteur 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  97  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 0.5.6  Objet 6081 h :  Vi tesse de  profi l  

Cet obj et doi t i nd iquer l a  vi tesse  configurée  normalement atte in te  à  l a  fi n  de  l a  rampe  
d 'accélération  au  cours  d 'un  mouvement de  profi l ,  et doi t être  val ide  pour l es  deux d i rections  
de  mouvement.  La  valeur doi t  ê tre  donnée en  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par l ' u ti l i sateur.  Les  
un i tés  de  vi tesse  peuvent dépendre  des  un i tés  de  pos i tion  défin ies  par l ’ u ti l i sateur (un i tés  de  
pos i tion  par seconde).  Le  ca lcu l  des  un i tés  de  pos i ti on  défin ies  par l ’ u ti l i sateur est réa l isé  à  
l ’a i de  du  groupe de  facteurs  (voir Article  9).  Le  Tableau  98  spéci fi e  l a  descripti on  de  l ’ objet et  
l e  Tableau  99  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  
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Tableau  98  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6081 h  

Nom  Vi tesse  de  profi l  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  pp  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  99  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 0.5.7  Objet 6082h :  Vi tesse finale  

Cet objet doi t i nd iquer la  vi tesse  configurée  à  l aquel le  le  d isposi ti f d 'en traînement doi t  
fonctionner lorsqu ' i l  attein t l a  pos i tion  cib le.  Normalement,  le  d ispos i ti f d 'entraînement s 'arrête  
à  l a  pos i ti on  cible ,  c'est-à-d i re  la  vi tesse  finale  est 0 .  La  valeur doi t être  donnée dans  l es  
mêmes  un i tés  physiques  que  l 'obj et  vi tesse  de  profi l  (6081 h) .  Le  Tableau  1 00  spéci fie  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 01  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 00  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6082h  

Nom  Vi tesse  fi nale  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 01  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  0000  0000h  
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1 0.5.8  Objet 6083h :  Accélération  de  profi l  

Cet objet doi t i nd iquer l 'accélération  configurée.  La  va leur doi t  être  donnée en  un i tés  
d 'accélération  défin ies  par l ' u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 02  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et  et l e  
Tableau  1 03  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 02  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6083h  

Nom  Accélération  de  profi l  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  pp  ou  pv est  pri s  en  charge  

 

Tableau  1 03  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 0.5.9  Objet 6084h :  Décélération  de  profi l  

Cet objet doi t i nd iquer l a  décélération  configurée.  S i  ce  paramètre  n 'est pas  pri s  en  charge,  l a  
va leur de  l 'obj et  accélération  de  profi l  (6083h)  doi t  ê tre  u ti l i sée  également pour l a  
décélération .  La  valeur doi t être  donnée  dans  l es  mêmes un i tés  physiques  que  l 'objet  
accélération  de  profi l  (6083h) .  Le  Tableau  1 04  spéci fi e  l a  description  de  l ’ objet et l e  
Tableau  1 05  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 04 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6084h  

Nom  Décél érati on  de  profi l  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 05 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 0.5. 1 0  Objet 6085h :  Décélération  par arrêt  rapide  

Cet objet doi t  i nd iquer l a  décélération  configurée  u ti l i sée  pour arrêter l e  moteur lorsque  l a  
fonction  d 'arrêt rapide  est acti vée  et l 'obj et code  d 'arrêt rapide  (605Ah)  est rég lé  sur 2  ou  6.  
La  décélération  par arrêt  rapide  est également u ti l i sée  s i  l 'obj et code  de  réaction  au  défaut  
(605Eh )  est égal  à  2  et  l 'obj et  code  de  l 'option  Arrêt (605Dh )  est auss i  égal  2 .  La  valeur doi t  
être  donnée dans  la  même un i té  phys ique  que  l 'objet Accélération  de  profi l  (6083h) .  Le  
Tableau  1 06  spéci fi e  l a  description  de  l ’ objet et l e  Tableau  1 07  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  1 06  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6085h  

Nom  Décél érati on  par arrêt  rapi de  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 07  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 0.5. 1 1  Objet 6086h :  Type  de  profi l  de  mouvement 

Cet obj et doi t  i nd iquer l e  type  configuré  de  profi l  d e  mouvement u ti l i sé  pour effectuer un  
mouvement de  profi l .  Le  Tableau  1 08  spéci fi e  la  défin i tion  des  valeurs,  l e  Tableau  1 09  
spéci fie  la  description  de  l ’ objet et  l e  Tableau  1 1 0  spéci fie  la  description  d ’en trée.  
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Tableau  1 08  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

-32  768  à  -1  Spéci fi que  au  constructeur 

0  Rampe l i néai re  (profi l  trapézoïdal )  

+1  Rampe S in2  

+2  Rampe  exempte  d 'à-coups  

+3  Rampe  à  l im i tation  d 'à-coups  

+4  à  +32  767  Réservé  

 

Tableau  1 09  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6086h  

Nom  Type  de  profi l  de  mouvement  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 1 0  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger1 6  

Valeu r par défaut  0  

 

1 0.5. 1 2  Objet 60A3h :  U ti l i sation  de  profi l  par à-coup  

Cet obj et  doi t  i nd iquer l e  nombre  configuré  de  sous- index u ti l i sés  dans  l 'objet profi l  par à-
coup (60A4h)  pour le  mouvement de  profi l  par à-coup.  Lorsque  cet obj et n 'est pas  m is  en  
œuvre,  l 'objet profi l  par à-coup  doi t  ê tre  u ti l i sé  comme i l  est m is  en  œuvre.  La  va leu r doi t être  
ad imensionnel le ,  et  l a  va leur de  FFh  d oi t  i nd iquer que  l ' u ti l i sation  de  profi l  par à-coup n 'est  
pas  configurée.  Le  Tableau  1 1 1  spéci fie  la  description  de  l ’objet et l e  Tableau  1 1 2  spéci fie  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  1 1 1  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60A3h  

Nom  U ti l i sation  de  profi l  par à -coup  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned8  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 1 2  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  06h  e t  FFh  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 0.5. 1 3  Objet 60A4h :  Profi l  par à-coup  

Cet objet doi t i nd iquer l 'ensemble  configuré  de  paramètres  par à-coup qu i  doivent être  u ti l i sés  
l ors  du  mouvement de  profi l .  La  F igure  25  montre  l es  à-coups  défin is  (A,  B ,  C,  D,  E  et  F).  Les  
valeurs  doivent être  données  en  un i tés  d 'à-coup  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 1 3  
spéci fie  l 'ass ignation  de  va leurs  aux à-coups  selon  l a  va leur de  l 'objet u ti l i sation  de  profi l  par 
à-coup (60A3h) .  Lorsque  l 'obj et 60A3h  n 'est pas  m is  en  œuvre,  l e  sous- index 00h  do i t  servi r à  
attribuer aux à-coups  l es  va leurs  données  dans  l es  au tres  sous- index.  Le  Tableau  1 1 4  
spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et  le  Tableau  1 1 5  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

 

Anglais  Français  

Veloci ty  Vi tesse  

Time Temps 

Figure 25 – Diagramme vi tesse/temps avec les  posi tions  d 'à-coup  

Tableau  1 1 3  – Assignations  de  valeurs  

Valeur de  l 'objet 60A3h  ou  du  sous-index 00h  de  l 'objet 60A4h  s i  
60A3h  n 'est pas  mis  en  œuvre  

Assignation  de  valeurs  aux à-coups  

A B  C  D  E  F  

01 h  01 h  01 h  01 h  01 h  -  -  

02h  01 h  01 h  02h  02h  -  -  

04h  01 h  03h  02h  04h  -  -  

06h  01 h  03h  02h  04h  05h  06h  
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Tableau  1 1 4 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60A4h  

Nom  Profi l  par à -coup  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 1 5 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h ,  02h ,  04h  ou  06h ,  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Profi l  par à -coup  1  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsi gned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Profi l  par à -coup  2  

Catégorie  d 'en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

à  
Sous-i ndex 06h  

Descripti on  Profi l  par à -coup  6  

Catégorie  d 'en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 
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1 0.5. 1 4  Objet 60C5h :  Accélération  maximale  

Cet objet doi t  i nd iquer l 'accélération  maximale  configurée.  I l  permet de  l im i ter l 'accélération  à  
une  valeur acceptable  afin  d 'empêcher l a  destruction  du  moteur et des  p ièces  mécan iques  
mobi les.  La  va leur doi t être  donnée  en  un i tés  phys iques  d 'accélération  défin ies  par 
l ' u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 1 6  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et et  le  Tableau  1 1 7  spéci fi e  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  1 1 6  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60C5h  

Nom  Accélération  maximale  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 1 7  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 0.5. 1 5  Objet 60C6h :  Décélération  maximale  

Cet obj et doi t i nd iquer la  décélération  maximale  configurée.  I l  permet de  l im i ter l 'accélération  
à  une  valeur acceptable  afin  d 'empêcher l a  destruction  du  moteur et  des  p ièces  mécan iques  
mobi les.  La  valeur doi t être  donnée  dans  la  même un i té  phys ique  que  l 'objet accélération  
maximale  (60C5h) .  Le  Tableau  1 1 8  spéci fi e  la  description  de  l ’ objet et  l e  Tableau  1 1 9  spéci fie  
l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 1 8  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60C6h  

Nom  Décél érati on  maximale  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 1 9  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 1  Mode de  retour à  la  posi tion  de  référence  

1 1 . 1  Informations  d ’ordre  général  

Le présen t article  décri t  l a  méthode qu 'u ti l i se  un  d ispos i ti f d 'entraînement pour rechercher la  
posi tion  d 'orig ine  (également appelée,  l e  référen tie l ,  l e  poin t de  référence ou  l e  poin t  zéro) .  
D iverses  méthodes  permetten t d 'atte indre  cette  pos i tion  en  u ti l i san t des  i n terrupteurs  de  fin  
de  course  aux extrém i tés  de  la  course  ou  un  in terrupteur d 'ori g ine  ( i n terrupteur à  tens ion  
nu l le)  à  m i -course;  l a  p l upart des  méthodes  u ti l i sen t également le  train  d ' impu ls ions  à  i ndex 
(zéro)  d 'un  codeur i ncrémental .  

1 1 .2  Description  fonctionnel le  

La  F igure  26  présen te  l es  obj ets  d 'entrée  défin is ,  a ins i  que  l es  obj ets  de  sortie.  L'u ti l i sateur 
peu t spéci fi er l es  vi tesses,  l 'accélération  et l a  méthode de  retour à  la  pos i tion  de  référence.  I l  
existe  un  décalage  d 'orig ine  d 'objet supplémentai re,  q u i  permet à  l ' u ti l i sateur de  déplacer la  
va leur zéro  dans  le  système de  coordonnées  de  l ' u ti l i sateur par rapport  à  l a  posi tion  d 'ori g ine.  

I l  n 'existe  pas  de  données  de  sortie ,  sauf pour l es  b i ts  du  mot d 'état,  q u i  renvoient l 'état ou  l e  
résu l tat d u  processus  de  retour à  la  pos i tion  de  référence,  a ins i  que  la  demande  aux boucles  
d 'asservissement de  posi ti on .  

I l  existe  deux vi tesses  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence;  dans  un  cycle  type,  l a  vi tesse  l a  
p lus  é levée permet de  déterm iner l ' i n terrupteur d 'orig ine,  et l a  vi tesse  l a  moins  é levée permet 
de  déterm iner l ' impu ls ion  d ' i ndex.  Une  certaine  l iberté  d 'u ti l i sation  de  ces  vi tesses  est  
accordée au  constructeur dans  l a  mesure  où  l a  réponse  aux s i gnaux peut dépendre  du  
matérie l  employé.  
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Ang lais  Français  

Controlword  Mot  d e  commande  

Hom ing  method  Méthode  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence  

Hom ing  speeds  Vi tesses  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence  

Hom ing  accelerati on  Accélération  de  retou r à  l a  pos i ti on  de  référence  

Home offset  Décal age  d ’ori g i ne  

Statusword  Mot  d ’état  

Posi ti on  demand  i n ternal  val ue  or Posi ti on  
demand  value  

Valeu r i n terne  de  demande  de  posi ti on  ou  va l eu r 
de  demande  de  posi ti on  

Figure  26  – Fonction  du  mode  de  retour à  l a  posi tion  de  référence  

Le choix d 'une  méthode de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence permet de  déterm iner l e  
comportement su ivant:  Le  s i gnal  de  retour à  l a  posi ti on  de  référence  ( in terrupteur de  fin  de  
course  pos i ti f,  i n terrupteur de  fi n  de  course  négati f,  i n terrupteur d 'orig ine),  l a  d i rection  
d 'activation  et,  le  cas  échéant,  l a  pos i ti on  de  l ' impu ls ion  d ' i ndex.  

La  posi ti on  d ’ori g ine  et  la  posi ti on  zéro  sont décalées  par l e  décalage  d 'orig ine;  voi r l a  
défin i tion  de  décalage  d 'orig ine  pour déterm iner l a  méthode d 'appl ication  de  ce  décalage.  

Le  nombre  cerclé  de  l a  F igure  27  à  l a  F igure  34   i nd ique  le  code  de  sélection  de  cette  posi tion  
de  retour à  l a  posi tion  de  référence.  Le  sens  de  déplacement est également i nd iqué.  

Quatre  sources  de  s i gnal  de  retour à  la  posi ti on  de  référence son t d ispon ib les:  I l  s 'ag i t  des  
i n terrupteurs  de  fin  de  course  négati f e t posi ti f,  de  l ' i n terrupteur d 'ori g ine  et  de  l ' impu ls ion  
d ' index d 'un  codeur.  Dans  le  cas  où  un  i n terrupteur de  fi n  de  course  a  atte in t l a  pos i ti on  de  
référence,  l e  d isposi ti f d 'en traînement doi t se  déplacer dans  l 'au tre  d i rection  afin  de  qu i tter l a  
pos i tion .  

Dans  l es  d iagrammes  des  séquences  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence  présen tés  ci -
dessous,  l e  comptage  du  codeur augmente  à  mesure  du  déplacement de  l a  pos i tion  de  l 'axe  
vers  la  d roi te,  en  d 'au tres  termes,  l a  partie  gauche  est l a  pos i tion  m in imale  et l a  partie  d roi te  
est  l a  pos i tion  maximale.  

Le  fonctionnement des  d i sposi ti fs  d 'entraînement de  pos i ti onnement requ iert normalement de  
connaître  exactement la  pos i tion  absolue.  Étant  donné  que,  pour des  ra isons  de  coût,  l es  
d ispos i ti fs  d 'en traînement ne  comporten t souvent pas  de  codeur absolu ,  u ne  opération  de  
retour à  la  posi ti on  de  référence est  nécessai re.  I l  existe  p lus ieurs  méthodes  spéci fiques  à  
l 'appl ication .  La  méthode  de  retour à  la  posi tion  de  référence  est u ti l i sée  pour la  sélection .   

La  méthode décri t  cl a i rement la  séquence  exacte  de  l 'opération  de  retour à  l a  posi tion  de  
référence.  Dans  certaines  s i tuations,  un  d ispos i ti f d 'entraînement comporte  p l us ieurs  
méthodes  de  sé lection  qu i  u ti l i sen t l a  méthode de  retour à  la  pos i ti on  de  référence.   
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1 1 .3  Défin i tions  générales  

1 1 .3. 1  Général i tés  

Les  modes  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence fonctionnent avec les  valeurs  l og iques  des  
i n terrupteurs  de  fi n  de  course  et  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence (objet 60FDh) .   

1 1 .3.2  Méthode 1 :  Retour à  l a  posi tion  de  référence avec l ' in terrupteur de  fin  de  
course  négati f et  l ' impu lsion  d ' index 

En  u ti l i sant  cette  méthode comme l e  représente  l a  F igure  27,  l e  sens  de  déplacement i n i ti al  
doi t  s 'effectuer de  d roi te  à  gauche s i  l ' i n terrupteur de  fi n  de  course  négati f est i nacti f ( ici :  
bas) .  La  posi ti on  d 'orig ine  doi t se  s i tuer à  l a  prem ière  impu ls ion  d ' i ndex à  d roi te  de  l a  pos i ti on  
où  l ' i n terrupteur de  fin  de  course  négati f devient inacti f.  

 

  

Ang lais  Français  

I ndex pu l se  Impu ls ion  d ’ i n dex 

Negati ve  l im i t  swi tch  I n terrupteu r de  fi n  de  course  négati f 

Figure  27  – Retour à  l a  posi tion  de  référence  avec  
l ' in terrupteur de  fin  de  course  négatif et  l ' impu lsion  d ' index 

1 1 .3.3  Méthode 2:  Retour à  l a  posi tion  de  référence  avec l ' in terrupteur de  fin  de  
course  posi ti f et  l ' impulsion  d ' index 

En  u ti l i sant cette  méthode comme l e  représente  l a  F igure  28,  l e  sens  de  déplacement i n i tia l  
doi t  s 'effectuer de  gauche à  d roi te  s i  l ' i n terrupteur de  fi n  de  course  pos i ti f est i nacti f ( ici :  bas) .  
La  posi tion  d 'orig ine  doi t  se  s i tuer à  l a  prem ière  impu ls ion  d ' i ndex à  gauche  de  la  posi ti on  où  
l ' i n terrupteur de  fi n  de  course  pos i ti f devien t i nacti f.  
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Ang lais  Français  

I ndex pu l se  Impu ls ion  d ’ i n dex 

Posi ti ve  l im i t  swi tch  I n terrupteu r de  fi n  de  course  posi ti f  

Figure  28  – Retour à  l a  posi tion  de  référence  avec  
l ' in terrupteur de  fin  de  course  posi ti f et  l ' impulsion  d ' index 

1 1 .3.4  Méthodes  3  et  4:  Retour à  l a  posi tion  de  référence  avec l ' in terrupteur d 'orig ine  
positi f et  l ' impu ls ion  d ' index 

En  u ti l i sant ces  méthodes  comme l e  représente  l a  F igure  29,  l e  sens  de  déplacement i n i tia l  
doi t  être  dépendant de  l 'état de  l ' i n terrupteur d 'ori g ine.  La  pos i ti on  d 'orig ine  doi t  se  s i tuer à  
l ' impu ls ion  d ' index à  gauche ou  à  d roi te  du  poin t de  changement d 'état de  l ' i n terrupteur 
d 'orig ine.  S i  l a  posi tion  i n i ti ale  est s i tuée  de  sorte  que  le  sens  de  déplacement doi t  s ' i nverser 
au  cours  du  retour à  la  pos i tion  de  référence,  l e  poin t d ' invers ion  effecti f est tou t  poin t  
existan t après  un  changement d 'état  de  l ' in terrupteur d 'ori g ine.  

 

  

Ang lais  Français  

I ndex pu l se  Impu ls ion  d ’ i n dex 

Home swi tch  I n terrupteu r d ’ori g i ne  

Figure  29  – Retour à  l a  posi tion  de  référence  avec  
l ' in terrupteur d 'orig ine  posi ti f et  l ' impu lsion  d ' index 
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1 1 .3.5  Méthodes  5  et  6:  Retour à  l a  posi tion  de  référence  avec l ' in terrupteur d 'orig ine  
négati f et  l ' impu ls ion  d ' index 

En  u ti l i sant ces  méthodes  comme le  représente  l a  F igure  30  ,  l e  sens  de  déplacement i n i ti a l  
do i t  être  dépendant de  l 'état de  l ' in terrupteur d 'orig ine.  La  pos i tion  d 'orig ine  doi t  se  s i tuer à  
l ' impu ls ion  d ' index à  gauche ou  à  d roi te  du  poin t de  changement d 'état de  l ' i n terrupteur 
d 'orig ine.  S i  la  pos i tion  i n i tiale  est s i tuée  de  sorte  que  le  sens  de  déplacement doi t s ' i nverser 
au  cours  du  retour à  l a  pos i tion  de  référence,  l e  poin t d ' invers ion  effecti f est tou t  poin t  
existan t après  un  changement d 'état  de  l ' in terrupteur d 'ori g ine.  

 

  

Ang lais  Français  

I ndex pu l se  Impu ls ion  d ’ i n dex 

Home swi tch  I n terrupteu r d ’ori g i ne  

Figure  30  – Retour à  l a  posi tion  de  référence  avec  
l ' in terrupteur d 'orig ine  négati f et  l ' impu lsion  d ' index 

1 1 .3.6  Méthodes  7  à  1 4:  Retour à  l a  posi tion  de  référence avec l ' i n terrupteur d 'orig ine  
et l ' impu lsion  d ' index 

Ces  méthodes  u ti l i sen t un  i n terrupteur d 'ori g ine  acti f u n iquement sur une  partie  de  l a  course;  
l 'action  de  l ' i n terrupteur est effecti vement une  action  "à  rappel "  l ors  du  balayage de  la  posi tion  
de  l 'axe  en  aval  de  l ' i n terrupteur.  En  u ti l i sant l es  méthodes  7  à  1 0 ,  l e  sens  de  déplacement 
i n i tia l  do i t  s 'effectuer de  gauche à  d roi te,  et  en  u ti l i san t l es  méthodes  1 1  à  1 4,  l e  sens  de  
déplacement i n i tia l  doi t  s 'effectuer de  d roi te  à  gauche,  sauf s i  l ' i n terrupteur d 'orig ine  est acti f 
au  débu t du  mouvement.  Dans  ce  cas,  le  sens  de  déplacemen t i n i tia l  doi t  dépendre  du  fron t 
recherché.  La  pos i tion  d 'orig ine  doi t  se  s i tuer à  l ' impu ls ion  d ' index de  l 'un  des  côtés  des  fronts  
montants  ou  descendants  de  l ' i n terrupteur d 'orig ine,  comme cela  est présenté  dans  l a   
F igure  31  et  l a  F igure  32.  S i  l e  sens  de  déplacement i n i tia l  s 'é loigne  de  l ' in terrupteur 
d 'orig ine,  l e  d ispos i ti f d 'en traînement doi t  i nverser sa  course  lorsqu ' i l  en tre  en  contact avec 
l ' i n terrupteur de  fi n  de  course  correspondant.  
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I ndex pu l se  Impu ls ion  d ’ i n dex 

Home swi tch  I n terrupteu r d ’ori g i ne  

Posi ti ve  l im i t  swi tch  I n terrupteu r de  fi n  de  course  posi ti f 

Figure 31  – Retour à  l a  posi tion  de  référence avec l ' in terrupteur  
d 'orig ine  et l ' impu lsion  d ' index – déplacement in i tial  posi ti f 
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Ang lais  Français  

I ndex pu l se  Impu ls ion  d ’ i n dex 

Home swi tch  I n terrupteu r d ’ori g i ne  

Negati ve  l im i t  swi tch  I n terrupteu r de  fi n  de  course  négati f 

Figure 32  – Retour à  l a  posi tion  de  référence avec l ' in terrupteur  
d 'orig ine  et l ' impu lsion  d ' index – déplacement in i tial  négatif 

1 1 .3.7  Méthodes  1 5  et 1 6:  Réservé  

Ces  méthodes  son t réservées.  

1 1 .3.8  Méthodes  1 7  à  30:  Retour à  l a  posi tion  de  référence  sans  impulsion  d ' index 

Ces méthodes  son t semblables  aux méthodes  1  à  1 4,  sauf que  la  pos i ti on  d 'orig ine  ne  
dépend  pas  de  l ' impu ls ion  d ' index,  mais  un iquement des  transi tions  correspondantes  de  
l ' i n terrupteur d 'ori g ine  ou  de  fin  de  course.  Par exemple,  l es  méthodes  1 9  et 20  son t 
semblables  aux méthodes  3  et 4  représentées  à  l a  F igure  33 .  
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Home swi tch  I n terrupteu r d ’ori g i ne  

Figure 33  – Retour à  l a  posi tion  de  référence  
avec l ' in terrupteur d 'orig ine  positi f 

1 1 . 3.9  Méthodes  31  et  32:  Réservé  

Ces  méthodes  son t réservées.  

1 1 .3. 1 0  Méthodes  33  et 34:  Retour à  l a  posi tion  de  référence  avec l ' impulsion  d ' index 

En  u ti l i sant ces  méthodes,  l a  d i rection  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence est négative  ou  
pos i ti ve,  respectivement.  La  pos i tion  d 'orig ine  doi t se  s i tuer à  l ' impu ls ion  d ' index déterm inée  
dans  l a  d i rection  chois ie,  comme cela  est présenté  à  l a  F igure  34  .  

 

  

Ang lais  Français  

I ndex pu l se  Impu ls ion  d ’ i n dex 

Figure 34 – Retour à  l a  posi tion  de  référence avec l ' impulsion  d ' index 

1 1 .3. 1 1  Méthode 35:  Retour à  l a  posi tion  courante  (obsolète)   

Dans  cette  méthode,  l a  pos i tion  couran te  doi t être  prise  comme étant la  pos i tion  d 'orig ine.  
Cette  méthode n 'exige  pas  que  l 'état du  d isposi ti f d 'en traînement soi t l 'état fonctionnement 
activé.  

NOTE  Cette  méthode  est  obsolète  du  fa i t  d es  rai sons  de  compatib i l i té .  
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1 1 .3. 1 2  Méthode 36:  Réservé  pour des  raisons  de  compatibi l i té  

1 1 .3. 1 3  Méthode 37:  Retour à  l a  posi tion  courante   

Dans  cette  méthode,  l ’ i n formation  du  capteur de  pos i ti on  (convertie  en  un i tés  de  pos i ti on  
défin ies  par l ’ u ti l i sateur)  doi t être  considérée  comme la  pos i tion  d ’ori g ine.  Cette  méthode 
n ’exige  pas  que  l ’ état  du  d ispos i ti f d ’entraînement soi t  l ’ état Fonctionnement acti vé.   

À l a  pos i tion  d ’orig ine  (c'est-à-d i re  après  l e  processus  de  retour à  la  pos i ti on  de  référence),  l a  
va leur i nstantanée  de  posi ti on  est  ca lcu lée  comme su i t:  

Valeur i nstantanée  de  posi tion  (6064h)  =  Décalage  d ’orig ine  (607Ch)  

EXEMPLE:  Le  d i sposi ti f de  commande  peut  d éfi n i r l e  mode  de  fonctionnement  et  fa i t  fonctionner l e  d i spos i ti f 
d ’ en traînement à  l a  posi ti on  d ’ori g i ne.  À l a  posi ti on  d ’ ori g i ne,  l e  d i sposi ti f de  commande  fai t  passer l e  mode  de  
fonctionnement au  mode  de  retou r à  l a  posi ti on  de  référence,  méthode  37.  Le  d i sposi ti f d ’ en traînement  prend  l a  
posi ti on  mécan ique  cou ran te  comme l a  posi ti on  d ’ ori g i ne  de  l a  mach ine.  Ensu i te  l e  d i spos i ti f de  commande  revien t  
au  mode  de  fonctionnement.  

1 1 .4  U ti l i sation  du  mot de  commande et  du  mot  d 'état  

Le mode  de  retou r à  l a  pos i ti on  de  référence u ti l i se  certains  b i ts  du  mot de  commande  et du  
mot d 'état pour des  appl i cations  spéci fiques  au  mode.  La  F igure  35  présente  l a  structure  du  
mot de  commande.  Le  Tableau  1 20  défin i t  les  valeurs  des  b i ts  4  et 8  du  mot  de  commande.  

1 5  9  8  7  6  5  4  3  0  

(voi r 8 . 4. 1 )  Arrêt  (voi r 8 . 4. 1 )  réservé  (0 )  
Début  de  l ' opération  de  retou r à  

l a  posi ti on  de  référence  
(voi r 8 . 4. 1 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  
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Figure 35 – Mot de  commande  pour l e  mode  
de  retour à  l a  posi tion  de  référence  

Tableau  1 20  – Défin i tion  du  bi t  4  et du  bi t  8  

Bi t  Valeur Défin i tion  

4  0  Ne  pas  l ancer l a  procédu re  de  retour à  l a  posi ti on  de  référence  

1  Lancer ou  poursu i vre  l a  procédure  de  retour à  l a  posi ti on  de  référence  

8  0  Acti ver l e  b i t  4  

1  I n terrompre  l e  mouvement d e  l ' axe  se lon  l e  code  de  l ' opti on  Arrêt  (605D h )  

 

La F igure  36  présente  l a  structure  du  mot d 'état.  Le  Tableau  1 21  défi n i t  les  va leurs  du  b i t  1 0,  
du  b i t  1 2  et d u  b i t  1 3 .  Le  B i t  1 2  doi t fourn ir l ’état réel  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence.  Le  
B i t  1 2  peu t être  u ti l i sé  pour observer s i  l e  retour à  l a  pos i ti on  de  référence  est  atte in t  sans  
exécu ter la  procédure  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(voi r 8 . 4 . 2 )  
Erreur de  retou r 
à  l a  posi ti on  de  

référence  

Retour à  l a  
pos i ti on  de  

référence  attei n t  
(voi r 8 . 4 . 2 )  

Cibl e  
atte in te  

(voi r 8 . 4. 2 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  fa ibl e  (LSB)  

IEC 

Figure 36  – Mot d 'état pour l e  mode de  retour à  l a  posi tion  de  référence  
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Tableau  1 21  – Défin i tion  du  bi t  1 0 ,  du  bi t  1 2  et  du  b i t  1 3  

Bi t 1 3  Bi t  1 2  Bi t  1 0  Défin i tion  

0  0  0  Procédure  de  retour à  l a  posi ti on  de  référence  en  cou rs  

0  0  1  La  procédure  de  retou r à  l a  posi ti on  de  référence  est  i n terrompue  ou  non  l ancée  

0  1  0  Le  retou r à  l a  posi ti on  de  référence  est  atte i n t,  mais  l a  ci bl e  n 'est  pas  attein te   

0  1  1  La  procédure  de  retou r à  l a  posi ti on  de  référence  est  achevée  avec succès  

1  0  0  Une  erreu r d e  retou r à  l a  posi ti on  de  référence  s 'est  produ i te,  l a  vi tesse  n 'est  pas  
nu l l e  

1  0  1  Une  erreu r d e  retou r à  l a  posi ti on  de  référence  s 'est  produ i te,  l a  vi tesse  est  nu l l e  

1  1  X Réservé  

 

1 1 .5  Défin i tions  d 'objets  détai l l ées  

1 1 .5. 1  Objet 607Ch :  Décalage  d 'orig ine  

Cet obj et  doi t i nd iquer l a  d i fférence  configurée  en tre  la  pos i tion  zéro  pour l 'appl ication  et la  
pos i tion  d 'orig ine  de  l a  mach ine  (déterm inée  l ors  du  processus  de  retour à  la  posi ti on  de  
référence).  Lors  du  processus  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence,  l a  pos i tion  d 'ori g ine  de  la  
mach ine  est déterm inée  et une  fois  ce  processus  achevé,  l a  pos i ti on  zéro  est décalée  par 
rapport  à  l a  pos i tion  d 'orig ine  en  a jou tant le  décalage  d 'orig ine  à  l a  pos i ti on  de  même nature.   

La  pos i ti on  zéro  est  calcu lée  par l ’ équation  su ivante:  

pos i tion  zéro  =  posi ti on  d ’ori g ine  +  décalage  d ’orig ine  

Tous  l es  déplacements  absolus  u l térieurs  doivent être  cons idérés  par rapport à  cette  nouvel le  
pos i tion  zéro.  Ceci  est présenté  à  l a  F igure  37 .  Lorsque  cet objet n 'est pas  m is  en  œuvre,  l e  
décalage  d 'orig ine  doi t a lors  être  cons idéré  comme nu l .  La  va leur de  cet objet doi t  ê tre  
donnée en  un i tés  de  pos i ti on  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Les  valeurs  négatives  doiven t i nd iquer 
l a  d i rection  opposée.  

L ’acti vation  d ’une  nouvel le  va leur de  décalage  d ’orig ine  de  l ’objet est spéci fi que  au  
constructeur.  I l  est recommandé de  n ’u ti l i ser la  nouvel le  va leur que  l orsque  le  d ispos i ti f 
d ’en traînement est  en  mode  de  retour à  la  posi ti on  de  référence.  

 

  

Ang lais  Français  

Zero  posi ti on  Pos i ti on  zéro  

Home  offset  Décal age  d ’ori g i ne  

Home  pos i ti on  Pos i ti on  d ’ ori g i ne  

Figure 37  – Défin i tion  du  décalage  d 'orig ine  

Le  Tableau  1 22  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  1 23  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  
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Tableau  1 22  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 607Ch  

Nom  Décal age  d 'ori g i ne  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 23  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  0d  

 

1 1 .5.2  Objet 6098h :  Méthode  de  retour à  l a  posi tion  de  référence  

Cet obj et doi t i nd iquer la  méthode de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence configurée  qu i  do i t  être  
u ti l i sée.  Le  Tableau  1 24  spéci fie  l a  défin i ti on  des  valeurs ,  l e  Tableau  1 25  spéci fie  la  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 26  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  1 24 – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

-1 28dà  -1 d  Spéci fi que  au  constructeur 

0d  Aucune  méthode  de  retour à  l a  posi ti on  de  référence  
assignée  

+1 d  La  méthode  1  do i t  être  u ti l i sée  

à  

+37d  La  méthode  37  doi t  être  u ti l i sée  

+38d  à  +1 27d  Réservé  

 

Tableau  1 25 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6098h  

Nom  Méthode  de  retour à  l a  posi ti on  de  référence  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger8  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  hm  est  pri s  en  charge  
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Tableau  1 26  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 24  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 1 .5.3  Objet 60E3h :  Méthodes  de  retour à  l a  posi tion  de  référence prises  en  charge  

Cet objet  doi t  fourn ir l es  méthodes  de  retour à  l a  pos i tion  de  référence du  d ispos i ti f 
d ’entraînement prises  en  charge.  Le  Tableau  1 24  spéci fie  l a  défi n i ti on  des  va leurs,  le  Tableau  
1 27  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 28  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 27  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60E3h  

Nom  Méthodes  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence  pri ses  en  
charge  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  I n teger8  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 28  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  to  FEh  

Va leu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 ère  méthode  de  retou r à  l a  pos i ti on  de  référence  pri se  en  
charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl igatoi re  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 24  

Valeu r par d éfau t  +37d  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2ème  méthode  de  retou r à  l a  pos i ti on  de  référence  pri se  
en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Facu l tati ve  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 24  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254ème  méthode  de  retou r à  l a  pos i ti on  de  référence  
pri se  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Facu l tati ve  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 24  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

 

1 1 .5.4  Objet 6099h :  Vi tesses  de  retour à  l a  posi tion  de  référence  

Cet objet doi t  i nd iquer l es  vi tesses  configurées  u ti l i sées  au  cours  de  l a  procédure  de  retour à  
l a  pos i ti on  de  référence.  Les  valeurs  doivent être  données  en  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par 
l ' u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 29  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et et  le  Tableau  1 30  spéci fi e  l a  
description  d ’en trée.  
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Tableau  1 29  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6099h  

Nom  Vi tesses  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  hm  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  1 30  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Va leu r par d éfau t  02h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Vi tesse  l ors  de  l a  recherche  de  l a  posi ti on  de  
commutation  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

  
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Vi tesse  l ors  de  l a  recherche  de  l a  pos i ti on  zéro  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

 

1 1 .5.5  Objet 609Ah :  Accélération  de  retour à  l a  posi tion  de  référence  

Cet objet doi t i nd iquer l 'accélération  et la  décélération  configurées  à  u ti l i ser lors  de  l 'opération  
de  retou r à  l a  pos i ti on  de  référence.  La  valeur doi t être  donnée  en  un i tés  d 'accélération  
défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 31  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et  et  l e  Tableau  1 32  
spéci fie  l a  description  d ’entrée.  
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Tableau  1 31  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 609Ah  

Nom  Accélération  de  retou r à  l a  pos i ti on  de  référence  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 32  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 2  Fonctionnal i té  de  la  sonde tacti le  

1 2. 1  Objet 60B8h :  Fonction  de  l a  sonde  tacti l e  

Cet obj et doi t i nd iquer la  fonction  configurée  de  l a  sonde  tacti le .  Le  Tableau  1 33  spéci fi e  l a  
défin i tion  des  valeurs,  l e  Tableau  1 34  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et  et l e  Tableau  1 35  
spéci fie  l a  description  d ’entrée.  
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Tableau  1 33  – Défin i tion  des  valeurs  

Bi t  Valeur Défin i tion  

0  0  Mettre  hors  tensi on  l a  sonde  tacti l e  1  

1  Acti ver l a  sonde  tacti l e  1  

1  0  Déclencher l e  prem ier événement  

1  conti nu  

3,  2  00b  Déclencher avec en trée  de  l a  sonde  tacti l e  1  

01 b  Déclencher avec un  s i gnal  d ' impu ls ion  nu l l e  ou  l e  codeu r de  pos i ti on  

 1 0b  Source  de  l a  sonde  tacti l e  te l l e  que  défi n i e  dans  l 'ob jet  60D0h ,  sous-i ndex 01 h   

3  1 1 b  Réservé  

4  0  Mettre  hors  tens i on  l 'échanti l l onnage  au  bord  pos i ti f de  l a  sonde  tacti l e  1  

1  Acti ver l ' échanti l l onnage  au  bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  1  

5  0  Mettre  hors  tensi on  l 'échanti l l onnage  au  bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  1  

1  Acti ver l ' échanti l l onnage  au  bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  1  

6 ,  7  – Défi n i  par l 'u ti l i sateu r (par exemple,  pour essai )  

8  0  Mettre  hors  tens i on  l a  sonde  tacti l e  2  

1  Acti ver l a  sonde  tacti l e  2  

9  0  Déclencher l e  prem ier événement  

1  conti nu  

1 1 ,  1 0  00b  Déclencher avec en trée  de  l a  sonde  tacti l e  2  

01 b  Déclencher avec un  s i gnal  d ' impu ls ion  nu l l e  ou  l e  codeu r de  pos i ti on  

 1 0b  Source  de  l a  sonde  tacti l e  te l l e  que  défi n i e  dans  l 'ob jet  60D0h ,  sous-i ndex 02h   

1 1  1 1 b  Réservé  

1 2  0  Mettre  hors  tens i on  l 'échanti l l onnage  au  bord  pos i ti f de  l a  sonde  tacti l e  2  

1  Acti ver l ' échanti l l onnage  au  bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  2  

1 3  0  Mettre  hors  tens i on  l 'échanti l l onnage  au  bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  2  

1  Acti ver l ' échanti l l onnage  au  bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  2  

1 4 ,  1 5  – Défi n i  par l 'u ti l i sateu r (par exemple,  pour essai )  

 

Tableau  1 34 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60B8h  

Nom  Fonction  de  l a  sonde  tacti l e  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 35 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 33  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 2.2  Objet 60B9h :  État  de  l a  sonde  tacti l e  

Cet objet doi t  fourn i r l 'é tat de  la  sonde  tacti l e .  Le  Tableau  1 36  spéci fie  l a  va leur,  l e  Tableau  
1 37  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et  et  l e  Tableau  1 38  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 36 – Défin i tion  des  valeurs  

Bi t  Valeur Défin i tion  

0  0  La  sonde  tacti l e  1  est  m ise  hors  tension   

1  La  sonde  tacti l e  1  est  acti vée   

1  0  Aucune  val eu r du  bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  1  n 'est  arch i vée  

1  Posi ti on  d u  bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  1  arch i vée  

2  0  Aucune  val eu r du  bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  1  n 'est  
arch i vée  

1  Posi ti on  d u  bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  1  arch i vée  

3  à  5  0  Réservé  

6,  7  – Défi n i  par l 'u ti l i sateu r (par exemple,  pour essai )  

8  0  La  sonde  tacti l e  2  est  m ise  hors  tension   

1  La  sonde  tacti l e  2  est  acti vée   

9  0  Aucune  val eu r du  bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  2  n 'est  arch i vée  

1  Posi ti on  d u  bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  2  arch i vée  

1 0  0  Aucune  val eu r du  bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  2  n 'est  
arch i vée  

1  Posi ti on  d u  bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  2  arch i vée  

1 1  à  1 3  0  Réservé  

1 4,  1 5  – Défi n i  par l 'u ti l i sateu r (par exemple,  pour essai )  

NOTE  Le  b i t  1  et  l e  b i t  2  sont  m is  à  0b  l orsque  l a  sonde  tacti l e  1  est  m ise  hors  
tens ion  (b i t  0  de  l ’ obj et  60B8h  est  0b).  Le  b i t  9  et  l e  b i t  1 0  son t  m is  à  0b  l orsque  l a  
sonde  tacti l e  2  est  m ise  hors  tension  (b i t  8  de  l ’ obj et  60B8h  est  0b) .  

 

Tableau  1 37  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60B9h  

Nom  État  de  l a  sonde  tacti l e  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 38  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 36  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 2.3  Objet 60BAh :  Bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  1  

Cet obj et doi t  fourn ir l a  va leur de  pos i tion  de  l a  sonde  tacti l e  1  au  bord  posi ti f.  La  valeur doi t  
être  donnée  en  un i tés  de  pos i tion  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 39  spéci fie  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 40  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 39  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60BAh  

Nom  Bord  pos i ti f de  l a  sonde  tacti l e  1  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 40  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 2.4  Objet 60BBh :  Bord  négatif de  la  sonde tacti le  1  

Cet obj et doi t fourn ir l a  va leur de  pos i ti on  de  l a  sonde  tacti l e  1  au  bord  négati f.  La  valeur doi t  
être  donnée  en  un i tés  de  pos i tion  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 41  spéci fie  l a  
description  de  l ’obj et  et  l e  Tableau  1 42  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  1 41  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60BBh  

Nom  Bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  1  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 42  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 2.5  Objet 60BCh :  Bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  2  

Cet obj et doi t  fourn ir l a  va leur de  pos i tion  de  l a  sonde  tacti l e  2  au  bord  posi ti f.  La  valeur doi t  
être  donnée en  un i tés  de  pos i tion  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 43  spéci fie  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 44  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  1 43  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60BCh  

Nom  Bord  pos i ti f de  l a  sonde  tacti l e  2  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 44 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 2.6  Objet 60BDh :  Bord  négatif de  la  sonde tacti l e  2  

Cet obj et doi t fourn ir l a  va leur de  pos i ti on  de  l a  sonde  tacti l e  2  au  bord  négati f.  La  valeur doi t  
être  donnée en  un i tés  de  pos i tion  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 45  spéci fie  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 46  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  1 45 – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60BDh  

Nom  Bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  2  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 46  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 2.7  Objet 60D0h :  Source de  l a  sonde  tacti l e   

Cet obj et  doi t  fourn i r l a  source  des  fonctions  de  l a  sonde  tacti l e .  Le  Tableau  1 47  spéci fi e  l a  
défin i tion  des  valeurs.  

Le  Tableau  1 48  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et  et  l e  Tableau  1 49  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  1 47  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

–32  768  à  –1  Spéci fi que  au  constructeur 

0  Réservé  

+1  En trée  de  l a  sonde  tacti l e  1  

+2  En trée  de  l a  sonde  tacti l e  2   

+3  En trée  de  l a  sonde  tacti l e  3   

+4  En trée  de  l a  sonde  tacti l e  4   

+5  S ignal  d ’ impu ls ion  nu l l e  du  matéri el  du  codeur d e  
posi ti on  

+6  S ignal  d ’ impu ls ion  nu l l e  du  l og i cie l  du  codeu r de  posi ti on  

+7  à  +32  767  Réservé  

 

Tableau  1 48  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60D0h  

Nom  Source  de  l a  sonde  tacti l e  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 49  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Non  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Source  de  l a  sonde  tacti l e  1  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 47  

Valeu r par défaut  Non  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Source  de  l a  sonde  tacti l e  2  

Catégorie  d 'en trée  Facu l tati ve  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 47  

Valeu r par défaut  Non  

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  Source  de  l a  sonde  tacti l e  254  

Catégorie  d 'en trée  Facu l tati ve  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 47  

Valeu r par d éfau t  Non  

 
 

1 2.8  Verroui l lage de  l ’horodatage  de  la  sonde tacti l e   

1 2 .8. 1  Général i tés  

En  p lus  des  valeurs  de  pos i ti on  (obj ets  60BAh ,  60BBh ,  60BCh  e t  60BDh ) ,  l ’ horodatage  couran t  
peu t être  verrou i l l é  par l e  d ispos i ti f.  Les  obj ets  60D1 h ,  60D2h ,  60D3h  e t  60D4h  fourn issent 
l ’horodatage  correspondant pour les  sondes  tacti l es  1  et  2 .  Le  d isposi ti f de  commande peu t 
u ti l i ser p lusieurs  va leurs  de  processus  avec le  même horodatage  pour ca lcu ler de  nouveaux 
poin ts  de  cons igne.  
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1 2 .8.2  Objet 60D1 h :  Valeur posi tive  de  l ’horodatage  de  la  sonde tacti l e  1  

Cet obj et doi t  fourn i r l a  va leur d ’horodatage  de  l a  sonde  tacti le  1  au  bord  pos i ti f.  La  valeur 
doi t  être  donnée en  nanosecondes.  Le  Tableau  1 50  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et et  l e  
Tableau  1 51  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 50  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60D1 h  

Nom  Valeu r posi ti ve  de  l ’ horodatage  de  l a  sonde  tacti l e  1  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 51  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 2.8.3  Objet 60D2h :  Valeur négative  de  l ’horodatage  de  l a  sonde  tacti l e  1  

Cet obj et doi t fourn ir l a  va leur d ’ horodatage  de  l a  sonde  tacti le  1  au  bord  négati f.  La  valeur 
doi t  être  donnée en  nanosecondes.  Le  Tableau  1 52  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et et  l e  
Tableau  1 53  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 52  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60D2h  

Nom  Valeu r négati ve  de  l ’ horodatage  de  l a  sonde  tacti l e  1  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 53  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Non  
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1 2 .8.4  Objet 60D3h :  Valeur posi tive  de  l ’horodatage  de  la  sonde tacti l e  2  

Cet obj et doi t  fourn i r l a  va leur d ’horodatage  de  l a  sonde  tacti le  2  au  bord  pos i ti f.  La  va leur 
doi t  être  donnée en  nanosecondes.  Le  Tableau  1 54  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et et  l e  
Tableau  1 55  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.   

Tableau  1 54 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60D3h  

Nom  Valeu r posi ti ve  de  l ’ horodatage  de  l a  sonde  tacti l e  2  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 55 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 2.8.5  Objet 60D4h :  Valeur négative  de  l ’horodatage  de  l a  sonde  tacti l e  2  

Cet obj et doi t fourn ir l a  va leur d ’ horodatage  de  l a  sonde  tacti le  2  au  bord  négati f.  La  valeur 
doi t  être  donnée en  nanosecondes.  Le  Tableau  1 56  spéci fi e  l a  description  de  l ’obj et et  l e  
Tableau  1 57  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 56 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60D4h  

Nom  Valeu r négati ve  de  l ’ horodatage  de  l a  sonde  tacti l e  2  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 57  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Non  
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1 2 .9  Compteur au  n iveau  des  bords  de  la  sonde tacti le  pour le  mode  continu   

1 2 .9. 1  Général i tés  

Pour l e  mode conti nu  de  l a  sonde  tacti le  (60B8h ,  b i t  1  =  1 b  ou  60B8h ,  b i t  9  =  1 b) ,  un  compteur 
par canal  de  sonde  tacti le  est i ncrémenté  sur chaque  événement de  l a  sonde  tacti le .  Le  
d isposi ti f de  commande peu t a lors  véri fi er l e  nombre  d ’événements  de  la  sonde tacti l e  qu i  se  
produ isen t entre  l es  cycles  de  commande.  Un  objet compteur (objets  60D5h ,  60D6h ,  60D7h  et  
60D8h)  est défin i  par sonde  tacti l e  et  par bord .  

1 2.9.2  Objet 60D5h :  Compteur au  bord  positi f de  l a  sonde  tacti le  1   

Cet obj et doi t fourn i r un  compteur en  conti nu  qu i  est i ncrémenté  avec chaque bord  posi ti f au  
n i veau  de  la  sonde  tacti l e  1 .  Le  compteur n ’est va l i de  que  s i  l ’en trée  de  l a  sonde  tacti le  est  
acti vée  (60B8h ,  b i t  0  =  1 b) .  Pour la  mesure  d ’ un  événement un ique,  seu le  l a  va leur du  b i t  0  
doi t être  évaluée.  Pour l a  mesure  en  con tinu ,  l a  va leur est  une  valeur non  s ignée  de  1 6  bi ts  
avec dépassement.  

Le  Tableau  1 58  spéci fi e  l a  description  de  l ’ objet et  l e  Tableau  1 59  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  1 58  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60D5h  

Nom  Compteur au  bord  posi ti f d e  l a  sonde  tacti l e  1  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 59  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 2.9.3  Objet 60D6h :  Compteur au  bord  négatif de  l a  sonde  tacti l e  1  

Cet objet doi t fourn ir un  compteur en  con tinu  qu i  est i ncrémenté  avec chaque bord  négati f au  
n i veau  de  la  sonde  tacti l e  1 .  Le  compteur n ’est va l i de  que  s i  l ’en trée  de  l a  sonde  tacti le  est  
acti vée  (60B8h ,  b i t  0  =  1 b) .  Pour la  mesure  d ’ un  événement un ique,  seu le  l a  va leur du  b i t  0  
doi t être  évaluée.  Pour l a  mesure  en  con ti nu ,  l a  va leur est  une  valeur non  s ignée  de  1 6  bi ts  
avec dépassement.  

Le  Tableau  1 60  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  1 61  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  – 31 3  –  

Tableau  1 60  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60D6h  

Nom  Compteur au  bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  1  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 61  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 2.9.4  Objet 60D7h :  Compteur au  bord  positi f de  l a  sonde  tacti le  2  

Cet obj et doi t fourn i r un  compteur en  conti nu  qu i  est i ncrémenté  avec chaque bord  posi ti f au  
n i veau  de  la  sonde  tacti l e  2 .  Le  compteur n ’est va l i de  que  s i  l ’ en trée  de  l a  sonde  tacti le  est  
acti vée  (60B8h ,  b i t  8  =  1 b) .  Pour la  mesure  d ’ un  événement un ique,  seu le  l a  va leur du  b i t  0  
doi t être  évaluée.  Pour l a  mesure  en  con tinu ,  l a  va leur est  une  valeur non  s ignée  de  1 6  b i ts  
avec dépassement.  

Le  Tableau  1 62  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  1 63  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  1 62  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60D7h  

Nom  Compteur au  bord  posi ti f d e  l a  sonde  tacti l e  2  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 63  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Non  
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1 2 .9.5  Objet 60D8h :  Compteur au  bord  négatif de  l a  sonde  tacti l e  2  

Cet objet doi t fourn ir un  compteur en  con tinu  qu i  est i ncrémenté  avec chaque bord  négati f au  
n i veau  de  la  sonde  tacti l e  2 .  Le  compteur n ’est va l i de  que  s i  l ’en trée  de  l a  sonde  tacti le  est  
acti vée  (60B8h ,  b i t  8  =  1 b) .  Pour la  mesure  d ’ un  événement un ique,  seu le  l a  va leur du  b i t  0  
doi t être  évaluée.  Pour l a  mesure  en  con tinu ,  l a  va leur est  une  valeur non  s ignée  de  1 6  b i ts  
avec dépassement.  

Le  Tableau  1 64  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  1 65  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  1 64 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60D8h  

Nom  Compteur au  bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  2  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 65 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 2. 1 0  Exemple  de  chronogramme pour la  sonde tacti le   

La  F igure  38  présente  un  chronogramme pour un  cas  de  configuration  de  la  sonde  tacti l e  
a ins i  que  l e  comportement correspondant.  Le  Tableau  1 66  expl i que  l e  chronogramme.  
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Ang lais  Français  

Enabl e  touch  probe  1  Acti ver l a  sonde  tacti l e  1  

Tri gger fi rst  even t  Déclencher l e  prem ier événement  

Enabl e  sampl i ng  at  pos i ti ve  edge  Acti ver l ’ échanti l l onnage  au  bord  pos i ti f 

Enabl e  sampl i ng  at  negati ve  edge  Acti ver l ’ échanti l l onnage  au  bord  négati f 

Touch  probe  1  i s  enab led  La  sonde  tacti l e  1  est  acti vée  

Touch  probe  1  posi ti ve  edge  stored  Bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  1  arch i vé  

Touch  probe  1  negati ve  edge  s tored  Bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  1  arch i vé  

Touch  probe  s i gnal  S i gnal  de  l a  sonde  tacti l e  

Touch  probe  posi ti on  1  posi ti ve  val ue  Valeu r posi ti ve  de  l a  posi ti on  de  l a  sonde  tacti l e  
1  

Touch  probe  posi ti on  1  negati ve  val ue  Valeu r négati ve  de  l a  posi ti on  de  l a  sonde  tacti l e  
1  

Figure 38  – Exemple  de  chronogramme pour l a  sonde tacti le   
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Tableau  1 66  – Expl ication  du  chronogramme  

Numéro  Comportement de  l a  sonde tacti l e   

(1 )  60B8h ,  b i t  0  =  1 b   Acti ver l a  sonde  tacti l e  1  

60B8h ,  b i t  1 ,  4 ,  5    Confi gu rer et  acti ver l es  bords  pos i ti f et  négati f d e  l a  sonde  tacti l e  1   

(2 )    60B9h ,  b i t  0  =  1 b  L ’ état  ‘ ’Sonde  tacti l e  1  acti vée’ ’  est  rég l é.   

(3)  Le  s i gnal  externe  de  l a  sonde  tacti l e  a  u n  bord  posi ti f 

(4)    60B9h ,  b i t  1  =  1 b  L ’ état  ‘ ’Bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  1  arch ivé’ ’  est  rég l é.  

(4a)    60BAh    La  valeur posi ti ve  de  l a  posi ti on  de  l a  sonde  tacti l e  1  est  arch ivée.  

(5)  Le  s i gnal  externe  de  l a  sonde  tacti l e  a  u n  bord  négati f 

(6)    60B9h ,  b i t  2  =  1 b  L ’ état  ‘ ’Bord  négati f de  l a  sonde  tacti l e  1  arch i vé’ ’  est  rég lé.  

(6a)    60BBh    La  valeur négati ve  de  l a  posi ti on  de  l a  sonde  tacti l e  1  est  arch ivée.  

(7)  60B8h ,  b i t  4  =  0b   L ’ échanti l l onnage  au  bord  posi ti f est  désacti vé.  

(8)    60B9h ,  b i t  0  =  0b  L ’ état  ‘ ’Bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  1  arch ivé’ ’  est  réi n i ti a l i sé  

(8a)    60BAh    La  valeur posi ti ve  de  l a  posi ti on  de  l a  sonde  tacti l e  1  n ’ est  pas  mod i fi ée.  

(9)  60B8h ,  b i t  4  =  1 b   L ’ échanti l l onnage  au  bord  posi ti f est  acti vé.   

(1 0 )    60BAh    La  valeur posi ti ve  de  l a  posi ti on  de  l a  sonde  tacti l e  1  n ’ est  pas  mod i fi ée.  

(1 1 )  Le  s i gnal  externe  de  l a  sonde  tacti l e  a  u n  bord  posi ti f 

(1 2 )    60B9h ,  b i t  1  =  1 b  L ’ état  ‘ ’Bord  posi ti f de  l a  sonde  tacti l e  1  arch ivé’ ’  est  rég l é   

(1 2a)    60BAh    La  valeur posi ti ve  de  l a  posi ti on  de  l a  sonde  tacti l e  1  est  arch ivée  

(1 3)  60B8h ,  b i t  0  =  0b   La  sonde  tacti l e  1  est  désacti vée  

(1 4)    60B9h ,  b i t  0 ,  1 ,  2  =  0b  Les  b i ts  d ’état  son t  ré i n i ti a l i sés  

(1 4a)    60BAh ,  60BB h   La  valeur posi ti ve/ négati ve  de  l a  pos i ti on  de  l a  sonde  tacti l e  1  n ’ est  pas  
mod i fi ée.  

 

1 3  Fonction  d 'asservissement de  posi tion  

1 3. 1  Informations  d ’ordre  général  

Pour l a  posi tion  de  boucle  fermée,  l a  valeur de  demande  de  posi tion  (une  des  sorties  du  
générateur de  trajectoire)  et  l a  sortie  de  l 'un i té  de  détection  de  posi tion  (valeur i nstantanée de  
posi tion)  te l l e  qu 'un  résolveur ou  un  codeur,  sont  l es  paramètres  d 'en trée  u ti l i sés.  Le  
comportement du  con trôle  de  boucle  fermée  est i n fl uencé  par l es  paramètres  de  commande,  
appl icables  de  man ière  externe.  Afi n  de  main ten ir la  boucle  stable,  l 'appl ication  d 'une  l im i te  
re lati ve  de  l a  sortie  u ti l i san t l a  mesure  de  contrôle  précéden te  est facu l tati ve.  Une  fonction  de  
l im i te  absolue  peut être  m ise  en  œuvre  pour l a  mesure  de  contrôle,  afi n  de  ne  pas  dépasser 
l es  l im i tes  phys iques.   

1 3.2  Description  fonctionnel le  

La  F igure  39  présente  l es  entrées  et l es  sorties  de  l a  fonction  d 'asservissement de  pos i tion .  
La  mesure  de  contrôle  peu t prendre  l a  forme d 'une  va leur de  demande  de  vi tesse,  une  valeur 
de  demande de  pos i ti on  ou  tou te  au tre  valeur de  sortie,  se lon  l es  modes  de  fonctionnement 
m is  en  œuvre  dans  le  d i spos i ti f d 'en traînement.  P lus  particu l i èrement,  avec l es  structures  de  
commande en  cascade,  où  un  asservissement de  pos i ti on  est su ivi  d 'un  asservissement de  
couple,  par exemple,  la  mesure  de  con trôle  de  l a  boucle  d 'asservissement de  posi tion  est 
u ti l i sée  comme élémen t d 'en trée  pour un  ca lcu l  u l térieu r.  
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Ang lais  Français  

Posi ti on  demand  value  Valeu r de  demande  de  posi ti on  

Posi ti on  actua l  val ue  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  

Closed-l oop  posi ti on  con trol  Asservissement de  pos i ti on  à  boucle  fermée  

Control  effort  Mesu re  de  con trôl e  

Figure 39  – Fonction  d 'asservissement de  posi tion  

Toutes  les  valeurs  sont converties  – s i  nécessaire  – d 'un i tés  défin ies  par l 'u ti l i sateur en  un i tés  
normal isées  tel l es  que  des  i ncréments .  

Une  valeur i nstantanée de  pos i tion  non  comprise  dans  l a  plage  adm ise  de  l a  fenêtre  d 'erreur 
su ivante  proche d 'une  va leur de  demande  de  posi ti on  pendant une  durée  p lus  l ongue  que  l a  
durée  de  temporisation  d 'erreur su ivante  doi t  contribuer à  mettre  l e  b i t  1 3  (erreur su ivante)  
dans  l e  mot d 'état à  1 .  Ceci  est montré  de  man ière  détai l lée  à  la  F igure  40 .  Selon  l es  modes  
de  fonctionnement pris  en  charge  (pp,  hm  ou  i p)  et l es  capaci tés  des  d i fféren tes  catégories  de  
d isposi ti fs  d 'en traînement,  seu ls  certa ins  des  paramètres  d 'en trée  mentionnés  peuvent être  
nécessai res.  

 

 Ang l ais  Français  

Fol l owing  error t ime  ou t  Tempori sation  d 'erreu r su i van te  

Fol l owing  error wi ndow Fenêtre  d ’erreur su i van te  

Posi ti on  demand  value  Valeu r de  demande  de  posi ti on  

Posi ti on  actua l  val ue  Valeu r i nstantanée  de  pos i ti on  

Window comparator Comparateu r de  créneau  

Timer M inu terie  

Fol l owing  error i n  s tatusword  Erreur su i vante  dans  l e  mot  d ’ état   

Figure 40  – Erreur su ivante  (présentation  générale  des  fonctions)  

La  fonction  pos i tion  atte in te  te l l e  que  présentée  à  l a  F igure  41  permet de  défin i r une  p lage  de  
posi tion  proche  d 'une  va leur de  demande  de  pos i tion  à  cons idérer comme val i de.  S i  l a  
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posi tion  d 'un  d ispos i ti f d 'en traînement se  s i tue  dans  cette  zone  pendant une  durée  spéci fiée  – 
l e  créneau  de  pos i ti on  – l e  b i t  1 0  de  con trôle  associé  "cib le  attein te"  dans  le  mot d 'état doi t  
être  m is  à  1 .  

 

  

Ang lais  Français  

Posi ti on  wi ndow time  Créneau  de  posi ti on  

Posi ti on ing  wi ndow Fenêtre  de  pos i ti onnement  

Window comparator Comparateu r de  créneau  

Timer M inu terie  

Target reached  i n  s tatusword  Cib l e  atte i n te  dans  l e  mot d ’état  

Posi ti on  actua l  val ue  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  

Home  offset  Décal age  d ’ori g i ne  

Posi ti on  range  P lage  de  pos i ti on  

Software  pos i ti on  l im i t  L im i te  de  posi ti on  de  l og ici el  

Lim i t  function  Fonction  l im i te  

Target posi ti on  Pos i ti on  cib le  

Figure  41  – Posi tion  atteinte  (présentation  générale  des  fonctions)  

Les  fonctions  de  commande "erreur su ivan te"  et  "posi tion  atte in te"  on t un  accès  d i rect au  mot 
d 'état et doivent i n former imméd iatement l ' u ti l i sateur de  tou t changement éven tuel  de  l eurs  
résu l tats.  

La  F igure  42  mon tre  les  défin i tions  de  l a  sous-fonction  "pos i tion  atte in te".  Une  fenêtre  est  
défin ie  pour la  p lage  de  pos i tion  acceptée  symétriquement proche  de  la  posi ti on  cib le.  S i  u n  
d ispos i ti f d 'entraînement est s i tué  dans  la  plage  de  pos i tion  acceptée  dans  l e  créneau  de  
posi tion  temporel le,  le  b i t  "cib le  atte in te"  (b i t  1 0)  dans  le  mot d 'état doi t être  m is  à  1 .  
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Ang lais  Français  

Accepted  posi ti on  range  Lim i te  de  posi ti on  acceptée  

Posi ti on  wi ndow Fenêtre  de  pos i ti on  

Posi ti on  not  reached  Pos i ti on  non  attei n te  

Posi ti on  reached  Pos i ti on  atte i n te  

Target posi ti on  Pos i ti on  cib le  

Figure  42  – Posi tion  atteinte  (défin i tions)  

La F igure  43  montre  les  défin i tions  de  l a  sous-fonction  "erreur su ivan te"  dans  l e  mode de  
pos i tion  de  profi l .  Une  fenêtre  est défi n ie  pour l a  tolérance d 'erreur su ivan te  acceptée  
symétriquement proche  de  l a  posi tion  de  référence.  S i  u n  d isposi ti f d 'entraînement est s i tué  
hors  de  l a  p lage  de  posi ti on  acceptée  pendant une  durée  pl us  longue  que  l a  durée  de  
temporisation  d 'erreur su ivante,  l e  b i t  "erreur su ivan te"  (b i t  1 3)  dans  l e  mot d 'état doi t être  
m is  à  1 .  

 

  

Ang lais  Français  

Accepted  fol l owi ng  error tol erance  Tolérance  d ’erreu r su ivante  acceptée  

Fol l owing  error wi ndow Fenêtre  d ’erreur su i vante  

Fol l owing  error  E rreur su i van te  

No  fol l owi ng  error  Pas  d ’erreur su i vante  

Reference  posi ti on  Pos i ti on  de  référence  

Figure 43  – Erreur su ivante  (défin i tions)  
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1 3.3  Défin i tions  d 'objets  détai l l ées  

1 3.3. 1  Objet 6062h :  Valeur de  demande  de  position  

Cet objet doi t fourn i r l a  va leur de  pos i tion  demandée.  La  valeur doi t  être  donnée  en  un i tés  de  
pos i tion  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 67  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et  et l e  
Tableau  1 68  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 67  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6062h  

Nom  Valeu r de  demande  de  posi ti on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 68  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 3.3.2  Objet 6063h :  Valeur in terne  instantanée de  posi tion  

Cet objet doi t fourn ir l a  va leur i nstan tanée du  d isposi ti f de  mesure  de  l a  posi tion ,  qu i  do i t  être  
une  des  deux va leurs  d 'en trée  de  l 'asservissement de  pos i tion  de  boucle  fermée.  S i  
nécessaire,  l 'un i té  de  donnée peut être  convertie  d 'un i tés  défin ies  par l ' u ti l i sateur en  
i ncréments.  La  valeur doi t  être  donnée  en  un i tés  i n ternes.  Le  Tableau  1 69  spéci fie  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 70  spéci fi e  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  1 69  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6063h  

Nom  Valeu r i n terne  i nstantanée  de  pos i ti on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 70  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 3.3.3  Objet 6064h :  Valeur instantanée  de  position  

Cet objet doi t fourn i r la  va leur i nstan tanée du  d ispos i ti f de  mesure  de  l a  posi ti on .  La  valeur 
doi t être  donnée  en  un i tés  de  posi ti on  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 71  spéci fi e  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 72  spéci fi e  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  1 71  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6064h  

Nom  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Obl i gatoi re  s i  pp,  i p  ou  csp  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  1 72  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 3.3.4  Objet 6065h :  Fenêtre  d 'erreur su ivante  

Cet obj et  doi t i nd iquer l a  p lage  configurée  des  va leurs  de  pos i ti on  to lérées,  symétriquement à  
l a  va leur de  demande de  pos i ti on .  S i  l a  va leur i nstantanée  de  posi tion  se  s i tue  en  dehors  de  
l a  fenêtre  d 'erreu r su ivante,  une  erreur su ivante  se  produ i t.  U ne  erreur su ivante  peu t se  
produ i re  l orsqu 'un  d isposi ti f d 'entraînement est b loqué,  une  vi tesse  de  profi l  non  atteignable  
est effecti ve,  ou  avec des  coefficien ts  erronés  de  boucle  fermée.  La  valeu r doi t être  donnée  
en  un i tés  de  pos i ti on  défin ies  par l ' u ti l i sateur.  S i  l a  valeur de  l a  fenêtre  d 'erreur su ivan te  est 
FFFF  FFFFh ,  l a  commande su ivan te  doi t être  m ise  hors  tension .  Le  Tableau  1 73  spéci fie  la  
description  de  l ’obj et  et  l e  Tableau  1 74  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  
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Tableau  1 73  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6065h  

Nom  Fenêtre  d 'erreur su i van te  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 74 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 3.3.5  Objet 6066h :  Temporisation  d 'erreur su ivante  

Cet objet doi t  i nd iquer l a  durée  configurée  pour une  cond i ti on  d 'erreur su ivan te,  après  quoi  l e  
b i t  1 3  du  mot  d 'état doi t ê tre  m is  à  1 .  La  réaction  du  d isposi ti f d 'en traînement l orsqu 'une  
erreur su ivante  se  produ i t  est spéci fique  au  constructeur.  La  valeur doi t ê tre  donnée en  ms.  
Le  Tableau  1 75  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  1 76  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  1 75 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6066h  

Nom  Tempori sation  d 'erreu r su i van te  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 76 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 
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1 3.3.6  Objet 6067h :  Fenêtre  de  posi tion  

Cet objet doi t i nd iquer l a  pl age  symétrique  configurée  des  pos i ti ons  acceptées  par rapport à  
l a  pos i ti on  cible .  Lorsque  la  valeur instan tanée  du  codeur de  pos i ti on  se  s i tue  dans  l a  fenêtre  
de  pos i ti on ,  cette  pos i ti on  cib le  doi t être  cons idérée  comme ayant été  attein te.  Dans  l a  
mesure  où  l ' u ti l i sateur préfère  pri ncipalement spéci fier l a  fenêtre  de  posi tion  dans  son  
appl ication  en  un i tés  défin ies  par l 'u ti l i sateur,  l a  va leu r est convertie  en  i ncréments .  La  
pos i tion  cib le  doi t être  tra i tée  de  l a  même man ière  que  dans  l e  générateur de  trajectoi re  
concernant l es  fonctions  l im i tes  et l a  conversion  en  un i tés  de  mach ine  in ternes,  avant qu 'e l l e  
pu isse  être  u ti l i sée  avec cette  fonction .  La  va leur doi t être  donnée en  un i tés  de  pos i tion  
défin ies  par l 'u ti l i sateur.  S i  l a  va leur de  la  fenêtre  de  pos i ti on  est FFFF  FFFFh ,  l a  commande 
de  fenêtre  de  pos i ti on  doi t être  m ise  hors  tens ion .  Le  Tableau  1 77  spéci fie  l a  description  de  
l ’obj et  et  l e  Tableau  1 78  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  1 77  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6067h  

Nom  Fenêtre  de  pos i ti on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 78  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 3.3.7  Objet 6068h :  Créneau  de  position  

Cet obj et doi t  i nd iquer l a  d urée  configu rée,  au  cours  de  laquel l e  l a  posi ti on  réel le  dans  l a  
fenêtre  de  pos i ti on  est mesurée.  La  valeur doi t être  donnée en  ms.  Le  Tableau  1 79  spéci fi e  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 80  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  1 79  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6068h  

Nom  Créneau  de  pos i ti on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  1 80  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 3.3.8  Objet 60F4h :  Valeur instantanée  d 'erreur su ivante  

Cet obj et  doi t  fourn ir la  va leur i nstantanée de  l 'erreur su ivante.  La  va leur doi t être  donnée en  
un i tés  de  posi tion  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 81  spéci fi e  l a  description  de  l ’ objet et  
l e  Tableau  1 82  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  1 81  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60F4h  

Nom  Valeu r i nstantanée  d 'erreur su i vante  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 82  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 3.3.9  Objet 60FAh :  Mesure de  contrôle  

Cet objet doi t fourn ir l a  mesure  de  contrôle  comme la  sortie  de  l a  boucle  d 'asservissement de  
pos i tion .  La  notation  de  l a  mesure  de  contrôle  dépendante  du  mode et par conséquent son  
défau t de  spéci fication ,  son t spéci fiques  à  l a  fonction  asservissement de  pos i ti on .  La  va leur 
doi t être  donnée en  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  1 83  spéci fi e  l a  
description  de  l ’objet  et l e  Tableau  1 84  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  
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Tableau  1 83  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60FAh  

Nom  Mesure  de  contrôl e  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 84 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 3.3. 1 0  Objet 60FCh :  Valeur in terne  de  demande  de  posi tion  

Cet objet doi t  fourn ir la  sortie  du  générateur de  trajectoi re  en  mode de  pos i tion  de  profi l .  Cette  
va leur doi t  être  donnée  en  i ncréments  du  codeur de  posi tion .  Le  Tableau  1 85  spéci fi e  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  1 86  spéci fi e  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  1 85 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60FCh  

Nom  Valeu r i n terne  de  demande  de  posi ti on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 86 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par d éfau t  Non  

 

1 3.3. 1 1  Objet 60F2h :  Code  de  l 'option  Positionnement 

Cet obj et doi t  i nd iquer l e  comportement de  pos i tionnement configuré  tel  que  décri t  par l e  
mode de  pos i tionnement de  profi l  ou  l e  mode de  pos i tionnement i n terpolé.  La  F igure  44  
présente  l a  s tructure  d 'objet défi n ie.  
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1 5  1 4   1 2  1 1    8  7  6  5  4  3  2  1  0  

ms  réservé  option  i p  rado  rro  cio  
option  
rel ati ve  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Légende  

ms   spéci fi que  au  constructeu r 

rro   option  demande-réponse  

cio   option  changer imméd iatement  

rado   option  sens  de  l ’ axe  rotati f  

Figure 44 – Structure  d 'objet  

Les  bi ts  option  re lative  doivent régu ler l e  comportement des  tâches  de  pos i ti onnement de  
man ière  déta i l lée,  l orsque  l e  bi t  abs/rel  (b i t  6)  du  mot de  commande est  m is  à  1  en  mode pp.  
Le  Tableau  1 87  présen te  l es  défin i ti ons  des  va leurs  de  b i ts .  

Tableau  1 87  – Défin i tion  des  valeurs  du  bi t  0  et  du  bi t  1  

Bi t 1  Bi t  0  Défin i tion  

0  0  Les  déplacements  de  posi ti onnement  doiven t  être  effectués  par rapport  à  l a  pos i ti on  cib le  
(absolue  i n terne)  précédente  (respecti vement,  par rapport  à  0  en  l 'absence  de  pos i ti on  cibl e  
précédente),  comme cela  est  décri t  en  1 0 . 2  

0  1  Les  déplacements  de  posi ti onnement  doiven t  être  effectués  par rapport  à  l a  va l eu r de  
demande  de  pos i ti on  i nstan tanée  (obj et  60FCh )  – sorti e  du  générateu r d e  tra j ectoi re  

1  0  Les  déplacements  de  posi ti onnement  doiven t  être  effectués  par rapport  à  l a  va l eu r i nstantanée  
de  pos i ti on  (ob jet  6064h )  

1  1  Réservé  

 

Les  b i ts  de  l 'option  changer imméd iatement doiven t régu ler l e  comportement des  tâches  de  
pos i tionnement de  man ière  détai l lée,  l orsque  l e  b i t  changer d ’ensemble  imméd iatement (b i t  5)  
du  mot de  commande est m is  à  1  en  mode pp.  Le  Tableau  1 88  présen te  l es  défin i tions  des  
valeurs  de  b i ts .  

Tableau  1 88  – Défin i tion  des  valeurs  du  bi t  2  et  du  bi t  3  

Bi t 3  Bi t  2  Défin i tion  

0  0  Le  d i sposi ti f d 'en traînement  doi t  réadapter imméd iatement l e  dépl acement réel  par rapport  à  l a  
nouvel l e  posi ti on  cib le  (compte  tenu  de  l a  vi tesse  et  d es  accélérati ons  de  profi l  
éventuel l ement  mod i fi ées,  etc. )  comme cela  est  décri t  en  1 0. 2  

0  1  Les  tâches  de  pos i ti onnement  effecti vement  accompl ies  doi ven t  être  poursu ivi es  (sans  ten ter 
d ' i n terrompre  l 'opérati on  à  l a  posi ti on  cibl e)  et  associées  à  l a  tâche  nouvel l ement  commandée  
(compte  tenu  de  l a  vi tesse  et  d es  accélérations  de  profi l  éven tuel l ement mod i fi ées,  etc. )  
l orsque  l a  posi ti on  cibl e  est  atte in te  

1  0  Réservé  

1  1  Réservé  

 

Les  b i ts  de  l 'option  demande-réponse doiven t permettre  au  d ispos i ti f d 'entraînement de  
l ibérer l e  bi t  nouveau  poin t de  cons igne  (b i t  4)  d u  mot de  commande de  man ière  in terne,  afin  
d 'évi ter que  le  d isposi ti f de  commande ne  soi t  tenu  de  mettre  ce  b i t  à  0  en  mode  pp.  Après  l a  
l i bération  i n terne  du  b i t  nouveau  poin t de  consigne,  l e  d ispos i ti f d 'entraînement doi t  i nd iquer 
l 'action  au  d isposi ti f de  commande en  mettan t l e  b i t  acqu i ttement du  poin t de  consigne  (b i t  1 2)  
dans  l e  mot d 'état  à  0 .  Le  Tableau  1 89  présente  l es  défin i ti ons  des  va leurs  de  bi ts.  
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Tableau  1 89  – Défin i tion  des  valeurs  du  bi t  4  et du  bi t  5  

Bi t 5  Bi t  4  Défin i tion  

0  0  Le  transfert  te l  que  décri t  en  1 0 . 2  do i t  être  effectué  

0  1  Le  d i sposi ti f d 'en traînement  doi t  l i bérer de  man ière  au tonome l e  b i t  nouveau  po in t  de  consigne  
dès  que  l a  ci bl e  est  atte in te  

1  0  Le  d i sposi ti f d 'en traînement  doi t  l i bérer de  man ière  au tonome l e  b i t  nouveau  po in t  de  consigne  
dès  qu ' i l  est  capable  d 'accepter de  nouve l l es  données  de  poi n t  de  cons i gne  

1  1  Réservé  

 

Les  axes  rotati fs  commandés  sont nécessaires  pour les  tables  tournantes  et l es  courroies  
transporteuses.  I l s  son t également nécessaires  dans  l es  cas  où  les  l im i tes  de  posi ti on  du  
con trôleur hôte  son t p l us  grandes  que  les  l im i tes  de  p lage  de  pos i ti on  d ispon ib les  dans  le  
d ispos i ti f d ’en traînement.  Dans  ces  cas,  l es  l im i tes  de  pos i tion  de  log icie l  (obj et 607Dh)  son t  
hors  des  l im i tes  de  l a  plage  de  pos i tion  (obj et 607Bh) .  Pour désactiver l es  l im i tes  de  l a  p lage  
de  pos i tion ,  la  l im i te  m in imale  de  p lage  de  posi ti on  (607Bh ,  sous- index 01 h)  et l a  l im i te  
maximale  de  plage  de  posi ti on  (607Bh ,  sous- index 02h )  doivent être  m ises  à  0 .  En  fonction  de  
l ’appl ication ,  i l  existe  d i fférents  mouvements  possibles  de  l ’ axe  rotati f,  l esquels  son t codés  
par les  bi ts  6  et 7.  Le  Tableau  1 90  présen te  l es  défin i ti ons  des  valeurs  de  b i ts .  

Tableau  1 90  – Défin i tion  des  valeurs  du  bi t  6  et  du  bi t  7   

Bi t 7  Bi t  6  Défin i tion  

0  0  Pos i ti onnement normal  s im i l a i re  à  l ’ axe  l i néai re;  s ’ i l  a ttei n t  ou  dépasse  l es  l im i tes  de  p l age  de  
pos i ti on  (607Bh ),  l a  valeur d ’en trée  doi t  passer au tomatiquement à  l ’ au tre  extrém i té  de  l a  
p l age.  Le  posi ti onnement  peut  être  re l ati f ou  absolu .  

C’est  un i quement avec cette  combinaison  de  b i ts  q ue  l e  mouvement  p l us  g rand  qu ’une  val eur 
modu lo  est  possib l e.  

0  1  Pos i ti onnement un iquement d ans  l e  sens  négati f;  s i  l a  posi ti on  cibl e  est  supéri eu re  à  l a  
posi ti on  réel l e ,  l ’ axe  se  déplace  au -de là  d e  l a  l im i te  m in imale  de  pos i ti on  (607Dh ,  sous-i ndex 
01 h )  j usqu ’à  l a  posi ti on  cib le.  

1  0  Posi ti onnement  un iquement d ans  l e  sens  pos i ti f;  s i  l a  posi ti on  cib le  est  i n férieure  à  l a  pos i ti on  
rée l l e,  l ’ axe  se  déplace  au-del à  de  l a  l im i te  maximale  de  posi ti on  (607B h ,  sous-i ndex 02h )  
j usqu ’ à  l a  pos i ti on  cib le.  

1  1  Posi ti onnement  avec l e  tra j et  vers  l a  pos i ti on  cib le  l e  p l us  cou rt.  

NOTE  S i  l ’ écart  en tre  l a  va l eu r i nstan tanée  et  l a  posi ti on  cib l e  dans  un  système de  360°  est  de  
1 80° ,  l ’ axe  se  déplace  dans  l e  sens  pos i ti f.  

 

La F igure  45  donne  des  exemples  de  mouvements  en  fonction  des  rég lages  des  b i ts  6  et 7.  
Dans  l e  cas  présent,  l a  l im i te  m in imale  de  p lage  de  pos i ti on  (607Bh ,  sous- index 01 h)  est de  0°  
et  la  l im i te  maximale  de  p lage  de  pos i ti on  (607Bh ,  sous- index 02h)  est de  360° .  
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Ang lais  Français  

Normal  (s im i l ar to  l i near axi s )  Normal  (s im i l a i re  à  l ’ axe  l i néai re)  

On ly negati ve  d i rection  Un iquement  d ans  l e  sens  négati f 

On ly posi ti ve  d i rection  Un iquement  d ans  l e  sens  pos i ti f 

Optim ized  (shortest  way)  Optim isé  (tra jet  l e  p l us  court)  

Figure 45 – Exemple  de  posi tionnement de  l ’ axe rotati f  

Un  mouvement p lus  g rand  qu ’une  valeur modu lo  avec p lus  de  360°  ( l es  b i ts  6  et  7  dans  cet 
obj et  son t m is  à  0)  sur un  axe  rotati f peu t être  effectué  avec des  valeurs  re latives  et absolues  
se lon  l e  b i t  6  dans  l e  mot de  commande.  De  p lus ,  l es  b i ts  de  l ’ option  re lati ve  (b i ts  0  et 1  dans  
cet  obj et)  sont  val ides.  I l  peu t y avoi r des  va leurs  posi ti ves  et négatives.  

La  F igure  46  donne  un  exemple  de  posi ti onnement absolu  dans  un  système de  360° .  La  
pos i tion  réel l e  est  90°  et  l a  posi tion  cib le  est  630° .  L ’axe  se  déplace  dans  l e  sens  pos i ti f une  
fois  via  l a  l im i te  de  pos i ti on  maximale  j usqu ’à  270° .  Pour l e  mouvement dans  l e  sens  négati f,  
l e  s igne  négati f doi t  être  u ti l i sé  pour l a  posi tion  cib le .   

 

  

Ang lais  Français  

Start  posi ti on  Pos i ti on  de  départ   

Target posi ti on  Pos i ti on  cib le  

Figure 46  – Exemple  de  mouvement absolu  supérieur à  l a  valeur modulo  

La  F igure  47  donne  un  exemple  de  pos i ti onnement re lati f dans  un  système de  360° .  La  
posi tion  réel l e  est 300°  et l a  posi tion  cib le  relati ve  est 500° .  L ’axe  se  déplace  dans  l e  sens  
posi ti f deux fo is  via  l a  l im i te  de  pos i tion  maximale  j usqu ’à  80° .  Pour l e  mouvement dans  l e  
sens  négati f,  l e  s igne  négati f doi t ê tre  u ti l i sé  pour la  pos i ti on  cib le.  L'écart  en tre  les  l im i tes  
m in imales  et maximales  de  p lage  de  pos i ti on  (voir objet  607Bh)  do i t  être  représentable  en  
mu l tip les  d ’ incréments  du  codeur.  
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0¡ 90¡ 1 80¡ 270¡ 360¡ 450¡
90¡

540¡
1 80¡

630¡
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Figure 47  – Exemple  de  mouvement relati f supérieur à  la  valeur modu lo   

Les  b i ts  option  i p  son t réservés  à  l a  défi n i tion  du  mode de  pos i ti on  i n terpolée.  Lorsque  l e  b i t  
spéci fique  au  constructeur est m is  à  0 ,  l a  fonction  ne  doi t pas  être  acti vée;  s i  ce  b i t  est m is  à  
1 ,  l a  fonction  spéci fi que  au  constructeur doi t  être  activée.  Les  au tres  b i ts  réservés  doivent 
être  m is  à  0 .  

Le  Tableau  1 91  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  1 92  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  1 91  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60F2h  

Nom  Code  de  l ' opti on  Posi ti onnement  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  1 92  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 87,  Tableau  1 88 ,  Tableau  1 89  

Valeu r par défaut  0000h  

 

1 4 Mode de  posi tion  interpolée  

1 4. 1  Informations  d ’ordre  général  

Le  mode  de  pos i ti on  i n terpolée  permet de  commander p l usieurs  axes  coordonnés  ou  un  axe  
un ique,  avec la  nécessi té  d 'une  i n terpolation  temporel l e  des  données  de  poin ts  de  consigne.  
Le  mode de  pos i tion  i n terpolée  u ti l i se  normalement les  mécan ismes  de  synchron isation  
temporel le  pour une  coord ination  de  même nature  des  entraînements  associés.  

Le  reg istre  des  données  d ' i n terpolation  contien t l es  données  d ' i n terpolation ;  l e  type  de  
données  des  sous- index de  cette  structure  est spéci fi que  au  constructeur.  

0
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Pour un  fonctionnement synchrone,  l a  durée  de  cycle  d ' i n terpolation  est défin ie  par l e  délai  
d ' in terpolation  des  obj ets .  La  synchron isation  temporel le  peu t être  réal isée  par des  
mécan ismes  dépendant du  réseau .  Chaque cycle  de  synchron isation  acti ve  l e  reg istre  de  
données  su ivan t s i  un  reg istre  de  données  val i de  est  d ispon ib le .  

Pour un  fonctionnement asynchrone,  l e  déla i  d ’ in terpolation  (pour chaque i n terval l e  de  temps)  
peu t être  i nclus  dans  le  reg istre  des  données  d ' i n terpolation .  S i  te l  est l e  cas,  l es  un i tés  
appl icables  au  déla i  d ’ i n terpolation  sont tou j ours  spéci fiées  par l ' i ndex de  dé la i  d ’ i n terpolation  
comme pour le  fonctionnement synchrone.  Le  reg istre  des  données  su ivan t doi t être  activé  
dès  la  fi n  du  déla i  d ’ i n terpolation  et  dès  qu 'un  reg istre  de  données  val ide  est d ispon ib le.  

Le  mode de  pos i ti on  i n terpolée  permet au  d isposi ti f de  commande de  transmettre  un  fl ux de  
données  d ' i n terpolation  à  un  entraînement,  avec une  référence temporel le  impl ici te  ou  
expl ici te .  Lorsque  l e  d ispos i ti f d 'en traînement prend  en  charge  une  mémoire  tampon  d 'en trée,  
l es  données  d ' i n terpolation  peuven t être  transm ises  en  rafales  p lu tôt que  de  man ière  con ti nue  
en  temps  réel .  La  capaci té  maximale  de  l a  mémoire  tampon  d ’en trée  peu t être  l ue  par l e  
d ispos i ti f de  commande  grâce  à  l a  configuration  des  données  d ' in terpolation .  La  capaci té  
réel le  de  la  mémoire  tampon  peut être  à  l a  fo is  écri te  et  l ue  par l e  d ispos i ti f de  commande  
grâce  à  l a  configuration  des  données  d ' in terpolation .  La  capaci té  de  mémoire  tampon  
correspond  au  nombre  de  reg istres  des  données  d ' in terpolation  qu i  peuvent être  transm ises  à  
un  d isposi ti f d 'en traînement afin  de  rempl i r l a  mémoire  tampon  d ’en trée,  mais  ne  dés igne  pas  
l a  capaci té  en  octets.  Les  d ispos i ti fs  d 'entraînement sans  capaci té  de  mémoire  tampon  
d 'en trée  doiven t accepter au  moins  un  é lément de  donnée  d ' i n terpolation .  

La  mémoire  tampon  des  données  d ' in terpolation  peu t être  m ise  en  œuvre  en  tan t que  F IFO ou  
sous  forme annu la i re.  La  défin i tion  d 'un  reg istre  de  données  va l ide  pour chaque type  de  
mémoire  tampon  doi t  être  l a  su ivan te:  

•  pour l a  m ise  en  œuvre  FIFO,  un  reg istre  de  données  va l ide  est un  reg istre  non  encore  
activé;   

•  pour l a  m ise  en  œuvre  sous  forme annu la i re,  tous  les  reg istres  de  données  re levan t de  l a  
capaci té  réel l e  de  la  mémoire  tampon  son t tra i tés  comme des  reg istres  de  données  
val i des,  et  l es  données  d ' in terpolation  son t a lors  tou jours  acti vées  tan t que  la  fonction  
"acti ver i p"  est  vraie.  

L'al gori thme d ' i n terpolation  est défin i  dans  l a  sé lection  du  sous-mode d ' i n terpolation  (obj et  
60C0h) .  L' i n terpolation  l i néai re  est  l a  méthode  d ' i n terpolation  par défaut.  Cela  requ iert  l a  m ise  
en  mémoire  tampon  d 'un  seu l  é l ément de  donnée d ' in terpolation  pour le  ca lcu l  de  l a  va leur de  
demande su ivan te.  Pour chaque  cycle  d ' i n terpolation ,  l e  d ispos i ti f d 'en traînement doi t  ca lcu ler 
une  valeu r de  demande de  posi tion  par i n terpolation  des  posi tions  sur une  période  donnée.  

Éventuel l ement,  l es  fonctions  l im i tes  communes  appl icables  à  l a  vi tesse,  à  l 'accélération  et à  
l a  décélération  peuvent être  appl iquées  aux données  d ' i n terpolation .  

La  mention  des  fonctions  de  m ise  à  l 'échel le  et de  l im i tation  du  reg istre  des  données  
d ' in terpolation  à  l a  F igu re  48  est  donnée un iquement à  t i tre  d ' i nd ication .  Ces  fonctions  
peuvent être  exécutées  l ors  de  l a  sa is ie  du  reg istre  des  données  d ' i n terpolation .  
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Figure 48  – Contrôleur d ' interpolation  
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1 4.2  Description  fonctionnel le  

1 4.2. 1  Général i tés  

Le constructeur spéci fi e  la  méthode de  tra i tement du  reg istre  des  données  d ' in terpolation  
val i de  su ivan t par l e  d ispos i ti f d 'en traînement.  Cette  méthode peut correspondre  au  mode de  
pos i tion  normal isé,  ou  pourrai t  être  un  a l gori thme pl us  complexe.  La  méthode normal isée  
cons iste  à  appl i quer imméd iatement l es  nouvel les  données,  après  l e  s i gnal  de  
synchron isation  su ivan t en  mode  synchrone,  ou  après  écou lement du  déla i  d ’ in terpolation  
précéden t en  mode  asynchrone.  

Une  mémoire  tampon  d 'en trée  pour l es  reg istres  des  données  d ' i n terpolation  faci l i te  l 'échange  
de  données  entre  l e  d ispos i ti f de  commande et  le  d ispos i ti f d 'entraînement.  Les  exigences  en  
temps  réel  concernant  l e  réseau ,  a ins i  que  l e  d i sposi ti f d 'entraînement,  son t moins  sévères  
dans  ce  cas,  étan t donné  qu 'une  mémoire  tampon  d 'en trée  d issocie  l e  trai tement des  données  
dans  l e  d ispos i ti f d 'entraînement de  l a  transm iss ion  des  données  sur l e  réseau .  

1 4.2.2  Mode de  posi tion  in terpolée  l inéaire  avec plusieurs  axes  

Afin  de  su ivre  une  courbe  b id imensionnel le  ou  p l us  dans  l 'espace avec une  vi tesse  défin ie ,  l e  
d ispos i ti f de  commande  ca lcu le  l es  d i fférentes  posi tions  P i  pour chaque ensemble  de  
coordonnées  qu i  doi t  être  attein t aux temps  t i  spéci fi és.  

Pour chaque poin t de  cons igne  P i ,  l e  d isposi ti f de  commande  doi t  ca lcu ler x i ,  yi .et t i .  Chaque  
axe  comporte  un  ensemble  de  reg istres  des  données  d ' i n terpolation ,  qu ' i l  doi t  tra i ter de  
man ière  i n terne  indépendamment des  au tres  axes  selon  l e  mode  d ' in terpolation  chois i .  Ceci  
est  présenté  à  l a  F igure  49.  

 

Figure  49  – Mode  de  posi tion  in terpolée  pour deux axes  

Un  système d 'en traînement cen tra l isé  avec un  d i sposi ti f de  mouvement d i stant qu i  effectue  l e  
calcu l  d ' i n terpolation ,  comporte  une  horlogerie  centra le  pour l a  synchron isation  des  d i fférents  
axes.  Ceci  génère  un  mouvement dépendant de  l a  durée  de  cycle  de  ca lcu l  du  contrôleur 
d ' in terpolation .  La  vi tesse  devient  p l us  ou  moins  une  valeur fixe  pour chaque axe.  Ceci  est  
décri t  de  man ière  détai l l ée  dans  le  Tableau  1 93.  
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Tableau  1 93  – Calcu l  de  l a  posi tion  en  mode   
de  position  in terpolée  pour plusieurs  axes  

Posi tions  
calcu lées  

Registres  des  données  i p  pour 

axe  x  axe  y axe  z  

P i  xi ,  t i  y i ,  t i  z i ,  t i  

P i  +  1  xi  +  1 ,  t i  +  1  y i  +  1 ,  t i  +  1  z i  +  1 ,  t i  +  1  

P i  +  2  xi  +  2 ,  t i  +  2  y i  +  2 ,  t i  +  2  z i  +  2 ,  t i  +  2  

…  …  …  …  

P i  +  n  xi  +  n ,  t i  +  n  y i  +  n ,  t i  +  n  z i  +  n ,  t i  +  n  

 

Dans  l es  systèmes  à  mouvement décentral isé,  l e  d ispos i ti f de  commande  démarre  l a  rotation  
de  tous  les  axes  correspondants  en  mod i fiant  l 'é tat i n terne  de  mode en  état  acti f 
d ' in terpolation ,  après  préparation  et transm ission  d 'un  ou  de  p lus ieurs  reg istres  des  données  
d ' in terpolation  à  tous  l es  axes,  pu is  procède  à  l eur synchron isation .  Chaque  axe  calcu le  de  
man ière  in terne  et i ndépendan te  l a  vi tesse  nécessaire  et l 'accélération  requ ise  pour passer 
d 'une  pos i ti on  à  l a  pos i ti on  su ivante.  Ce  calcu l  peu t consister à  déterm iner un  mouvement 
l i néaire  ou  au tre  en tre  deux poin ts  de  cons igne  de  pos i ti on  donnés.  Le  l ong  de  cette  p iste,  
chaque axe  commande l e  mouvement entre  l es  poin ts  de  cons igne,  i ndépendamment des  
au tres  axes.  Les  axes  peuvent poursu ivre  leur mouvement,  tan t que  le  nombre  de  données  
est su ffisan t pour con tinuer l es  calcu ls .  La  mémoire  tampon  d 'entrée  peut a ins i  être  u ti l i sée  
faci l ement pour fourn i r l es  reg istres  des  données  en  amont.   

Ces  in formations  permetten t à  chaque axe  de  fonctionner comme représenté  à  l a  F igure  50.  

 

  

Ang lais  Français  

Posi ti on  l oop  sample  peri od  Période  d ’échanti l l onnage  de  l a  boucle  de  
pos i ti on  

Calcu l ated  pos i ti on  Pos i ti on  calcu l ée  

G iven  i n terpolati on  posi ti on  Pos i ti on  d ’ i n terpolation  donnée  

Time Temps 

Figure 50  – In terpolation  l inéai re  pour un  axe  

NOTE  En  mode  synchrone  CANopen ,  l e  d éla i  d ’ i n terpolation  est  normalement i denti que  à  l a  péri ode  nom inale  
pou r l e  s i gnal  de  synchron isati on .  

1 4.2.3  Stratég ies  de  la  mémoire  tampon  pour l e  mode de  posi tion  in terpolée  

Si  un  d isposi ti f d 'entraînement prévoi t  u ne  mémoire  tampon  d 'en trée  pour l es  reg istres  des  
données  d ' i n terpolation ,  l a  capaci té  de  cel le-ci  peu t être  organ isée  par l e  d ispos i ti f de  
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commande  grâce  à  l a  configuration  des  données  d ' i n terpolation .  Le  d ispos i ti f de  commande  
partage  l a  capaci té  de  mémoire  d ispon ib le  en  pages  qu i  on t chacune l a  capaci té  d 'un  reg istre  
des  données  d ' i n terpolation .  Ce  partage  s 'effectue  par capaci té  de  reg istre.  Tou te  page  
restante  éventuel l e ,  qu i  ne  conserve  pas  un  reg istre  de  données  complet,  peut ne  pas  être  
u ti l i sée.  Tou tes  l es  données  arch ivées  précéden tes  son t perdues  après  l a  réorgan isation  de  
l a  mémoire  tampon  d 'entrée.  Tous  les  d ispos i ti fs  qu i  prennent en  charge  l e  mode  de  pos i ti on  
i n terpolée  doivent mettre  en  œuvre  une  mémoire  tampon  d 'en trée,  qu i  peu t au  moins  
conserver un  reg istre  des  données  d ' in terpolation .  L'organ isation  de  l a  mémoire  tampon  
d 'en trée  est spéci fi ée  à  l a  F igure  51 .  

L'accès  au  con tenu  des  é lémen ts  de  l a  mémoire  tampon  est poss ib le  un iquement au  moyen  
du  reg istre  des  données  d ' in terpolation .  

Des  s tructures  prem ier en tré-prem ier sorti  (FI FO)  ou  des  mémoires  tampons  annu la i res  sont 
couramment u ti l i sées  comme mémoires  tampons  d 'en trée.  

FIFO :  Lorsque  l a  mémoire  tampon  est  organ isée  comme FIFO,  chaque  nouveau  reg istre  des  
données  d ' i n terpolation  reçu  est p lacé  à  l a  fi n  de  l a  fi le  d 'attente,  et le  d ispos i ti f prélève  l e  
reg istre  de  données  su ivan t au  sommet de  cette  même fi l e.  Lorsque  l e  dern ier é lément d 'un  
reg istre  de  données  est  arch ivé,  l e  poin teur de  l a  mémoire  tampon  est i ncrémenté  afi n  
d ' ind iquer l a  pos i tion  de  l a  mémoire  tampon  su ivan te.  La  pos i ti on  de  la  mémoire  tampon  des  
obj ets  n 'a  aucune  in fluence dans  le  cadre  de  ce  pri ncipe  de  mémoire  tampon.  

Mémoire  tampon  annu la i re :  Si  l a  structure  de  l a  mémoire  tampon  est annu la i re,  le  d ispos i ti f 
de  commande  peut d isposer un  reg istre  des  données  d ' in terpolation  dans  tou te  posi tion  va l i de  
dans  l 'anneau ,  en  mod i fian t l e  poin teur défin i  dans  l a  pos i ti on  de  la  mémoire  tampon .  Sans  
mod ifier l a  posi ti on  de  l a  mémoire  tampon,  tous  l es  reg istres  de  données  son t sais is  au  même 
emplacement.  Le  d ispos i ti f d 'en traînement l i t  l 'en trée  su ivante  de  la  mémoire  tampon  grâce  à  
un  poin teur annu la i re  in terne.  Ce  dern ier est rég lé  sur l e  prem ier reg istre  de  données  avec 
une  mémoire  tampon  vi de,  et  après  réorgan isation  de  l a  mémoire  tampon  d 'en trée.  
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Figure 51  – Organ isation  de  la  mémoire  tampon  d 'entrée  

La F igure  52  montre  l a  d i fférence en tre  une  mémoire  tampon  FIFO et une  mémoire  tampon  
annu la i re.  Cette  dern ière  peu t être  u ti l i sée  pour réal iser un  mouvement régu l ier et  tous  l es  
reg istres  de  données  de  l a  mémoire  tampon  réel le  de  données  sont considérés  va l i des.  S i  
aucune  nouvel le  donnée n 'est sa is ie  dans  l a  mémoire  F IFO,  l e  mouvement doi t a lors  
s ' i n terrompre  et i l  convient que  l ' i n terpolation  devienne  inacti ve  au  dern ier poin t de  données  
va l i de.  
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Figure 52  – Exemples  de  mémoire  tampon  d 'entrée  

1 4.2.4  FSA de  mode  de  position  in terpolée  

La Figure  53  spéci fie  l a  FSA de  mode de  posi tion  i n terpolée.  I l  s 'ag i t  d 'une  sous-FSA de  l 'état  
fonctionnement acti vé  comme cela  est présenté  à  l a  F igure  4 .  
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Figure 53  – FSA de  mode de  position  in terpolée  

Les  états  FSA doivent prendre  en  charge  l es  fonctions  i nd iquées  dans  l e  Tableau  1 94.  

Tableau  1 94 – États  FSA et fonctions  prises  en  charge  

État FSA Fonction  

I n terpolati on  i nacti ve  Le  d i sposi ti f d 'en traînement accepte  l es  données  d 'en trée  et  l es  p l ace  dans  une  
mémoi re  tampon  à  d es  fi ns  de  calcu l s  d ' i n terpolati on ,  mais  i l  ne  d éplace  pas  l 'axe.  

I n terpolati on  acti ve  Le  d i sposi ti f d 'en traînement accepte  l es  données  d 'en trée  et  dépl ace  l 'axe.  

 

Le  d isposi ti f d 'entraînement qu i  prend  en  charge  l e  mode  i p  doi t  également prendre  en  charge  
l es  trans i tions  et actions  i nd iquées  dans  le  Tableau  1 95.  Les  événements  doivent déclencher 
l es  trans i ti ons.  La  trans i ti on  doi t s 'achever une  fo is  l 'action  accompl ie.  

Tableau  1 95 – Événements  et  actions  de  transi tions  

Transi tion  Événement(s)  Action (s)  

I  Mode  i p  sélectionné  (voi r obj et  6060h )  Aucune  

I I  Mode  i p  non  sélectionné  (voi r objet  6060h )  Aucune  

I I I  Acti ver l ' i n terpol ation  ( l e  b i t  4  d u  mot de  commande  est  égal  à  1 )   Aucune  

I V Désacti ver l ' i n terpolation  ( l e  b i t  4  du  mot de  commande  est  égal  à  0 )  Aucune  

 

1 4.3  Défin i tions  générales  

Les  va leurs  de  sortie  fourn ies  par l e  mode de  pos i ti on  i n terpolée  dépendent du  nombre  et du  
type  de  fonctions  d ' in terpolation  m ises  en  œuvre.  Pour l ' i n terpolation  temporel l e  l i néaire  
prédéfin ie,  l a  sortie  est une  valeur i n terne  de  demande de  pos i tion .  

1 4.4  U ti l i sation  du  mot de  commande et  du  mot  d 'état  

Le  mode  de  pos i tion  i n terpolée  u ti l i se  certains  b i ts  du  mot de  commande et  du  mot d 'état  pour 
des  appl ications  spéci fi ques  au  mode.  La  F igure  54  présente  la  structure  du  mot de  
commande.  Le  Tableau  1 96  défin i t  l es  va leurs  des  b i ts  4  et  8  du  mot de  commande.  
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B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  
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Figure 54 – Mot de  commande  pour l e  mode de  position  in terpolée  

Tableau  1 96 – Défin i tion  du  bi t  4  et du  bi t  8  

Bi t  Valeur Défin i tion  

4  0  Désacti ver l 'i n terpolation  

1  Acti ver l ’i n terpolation  

8  0  Exécu ter l ' i nstruction  du  b i t  4   

1  Le  mouvement d e  l 'axe  doi t  être  i n terrompu  selon  l e  code  de  l 'option  Arrêt  (605Dh )  et  l e  b i t  
1 2  d u  mot  d 'état  doi t  être  m is  à  0  

 

La F igure  55  présente  l a  structure  du  mot d 'état.  Le  Tableau  1 97  défin i t  l es  va leurs  des  bi ts  
1 0  et 1 2  du  mot d 'état.  Le  bi t  position cible atteinte  d oi t  rester à  0  j usqu 'à  ce  que  tous  l es  
poin ts  de  consigne  soien t tra i tés .  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(voi r 8 . 4. 2 )  
Erreur 

su ivan te  
mode  i p  acti f (voi r 8 . 4. 2 )  Cib l e  attei n te  (voi r 8 . 4 . 2 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  
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Figure 55 – Mot d 'état pour l e  mode de  position  in terpolée  

Tableau  1 97  – Défin i tion  du  bi t  1 0  et  du  bi t  1 2  

Bi t  Valeur Défin i tion  

1 0  0  Pos i ti on  cib le  non  (encore)  atte in te  (s i  l e  b i t  Arrêt  d ans  l e  dern ier mot  de  commande  éta i t  
égal  à  0)  ou  l e  mouvement  de  l 'axe  ra len ti t  (s i  l e  b i t  Arrêt  d ans  l e  dern ier mot de  commande  
éta i t  égal  à  1 )  

1  Pos i ti on  cib le  attein te  (s i  l e  b i t  Arrêt  dans  l e  dern i er mot  de  commande  étai t  égal  à  0)  ou  l e  
mouvement  de  l 'axe  s 'effectue  à  l a  vi tesse  0  (s i  l e  b i t  Arrêt  dans  l e  dern i er mot de  
commande  éta i t  égal  à  1 )  

1 2  0  I n terpolati on  i nacti ve  

1  I n terpolati on  acti ve  

1 3  0  Pas  d ’erreur su i vante   

1  Erreur su i van te  

 

1 4.5  Défin i tions  d 'objets  détai l l ées  

1 4.5. 1  Objet 60C0h :  Sélection  du  sous-mode  d ' interpolation  

Cet obj et  doi t  i nd iquer l e  mode d ' i n terpolation  effecti vement chois i .  S i  l ' i n terpolation  l inéai re  
est l e  seu l  a l gori thme d i spon ible,  i l  n 'est a lors  pas  nécessaire  de  mettre  en  œuvre  cet obj et.  
Lorsqu 'un  mode d ' i n terpolation  spéci fique  au  constructeur est sé lectionné,  l e  reg istre  des  
données  d ' i n terpolation  correspondant doi t  être  m is  en  œuvre  dans  l a  zone  de  profi l  
spéci fique  au  constructeur du  d ictionnai re  d 'obj ets .  S i  l e  mode d ' i n terpolation  l i néaire  est 
sé lectionné,  l es  données  d ' i n terpolation  fourn ies  dans  l 'objet 60C1 h  d o ivent être  u ti l i sées.  Le  
Tableau  1 98  spéci fi e  l a  défi n i tion  des  valeurs ,  l e  Tableau  1 99  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et  
et  l e  Tableau  200  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  
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Tableau  1 98  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

-32  768  à  -1  Spéci fi que  au  constructeur 

0  I n terpolati on  l i néai re  

+1  à  +32  767  Réservé  

 

Tableau  1 99  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60C0h  

Nom  Sélection  du  sous-mode  d ' i n terpolati on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  200  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  1 98  

Valeu r par défaut  0  

 

1 4.5.2  Objet 60C1 h :  Registre  des  données  d ' in terpolation  

Cet objet doi t i nd iquer les  mots  de  données,  nécessai res  pour exécu ter l 'a l gori thme  
d ' in terpolation .  Le  nombre  N  de  mots  de  données  dans  l e  reg istre  est défin i  par l a  
configuration  des  données  d ' in terpolation .  L ' i n terprétation  des  mots  de  données  dans  l e  
reg istre  des  données d ' i n terpolation  peu t varier avec les  d i fféren ts  modes  d ' i n terpolation  
poten tie ls  défin is  par l a  sé lection  du  sous-mode d ' i n terpolation .  

Pour l e  mode d ' i n terpolation  l i néai re,  chaque  reg istre  des  données  d ' i n terpolation  est 
cons idéré  s implement comme un  nouveau  poin t de  consigne  de  posi tion .  Pour la  description  
d 'une  i n terpolation  de  fonction  spl i ne  cubique,  quatre  mots  de  données  ou  p lus  sont  
nécessaires  pour l es  coefficien ts  "spl i ne",  e t l es  au tres  paramètres  d ' in terpolation .  

Après  sa is ie  du  dern ier é lément d 'un  reg istre  des  données  d ' i n terpolation  dans  l a  mémoire  
tampon  d 'en trée  du  d ispos i ti f d 'en traînement,  l e  poin teur de  l a  mémoi re  tampon  doi t être  
au tomatiquement augmenté  à  l a  pos i ti on  de  mémoire  tampon  su ivan te.  

Le  Tableau  201  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  202  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  
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Tableau  201  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60C1 h  

Nom  Reg istre  des  données  d ’ i n terpolation  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  202  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 er poi n t  de  cons i gne  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2 ième  poin t  de  consi gne  

Catégorie  d 'en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254e  poi n t  de  cons igne  

Catégorie  d 'en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 
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1 4.5.3  Objet 60C2h :  Délai  d ' interpolation  

Cet objet doi t  i nd iquer la  durée  de  cycle  d ' in terpolation  configurée.  La  va leur du  dé la i  
d ' in terpolation  (sous-index 01 h)  doi t être  donnée  en  1 0

( i ndex de  déla i  d ' i n terpolati on )s(econdes).  
L ' index du  déla i  d ' i n terpolation  (sous- index 02h )  do i t  être  ad imensionnel .  

Le  Tableau  203  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  204  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  203  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60C2h  

Nom  Déla i  d ' i n terpol ation  

Code  de  l ’ ob jet  Reg istre  

Type  de  données  Reg istre  d u  dél a i  d ' i n terpolation  (0080h )  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  l e  mode  i p, csp,  csv ou  cst  
est pri s  en  charge  

 

Tableau  204 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Valeu r du  dél a i  d ' i n terpol ation  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned8  

Valeu r par d éfau t  01 h  

 

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  I ndex de  dél a i  d ’ i n terpolation  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  -1 28  à  +63  

Valeu r par défaut  -3  
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1 4.5.4  Objet 60C4h :  Configuration  des  données  d ' interpolation  

Cet obj et  doi t fourn i r la  capaci té  maximale  de  la  mémoire  tampon,  doi t  i nd iquer l 'organ isation  
de  l a  mémoire  tampon  configurée  des  données  d ' in terpolation ,  et  doi t fourn i r l es  objets  qu i  
permetten t de  défin i r l a  capaci té  du  reg istre  des  données  et d 'effacer l es  mémoires  tampons.  
Cet obj et  permet au  d ispos i ti f d 'en traînement de  recevoir par avance  l es  données  
nécessaires.  I l  sert également à  arch iver l es  posi tions  et l es  données  supplémenta ires  
transm ises  par le  d isposi ti f de  commande.  

La  valeur du  sous- index 01 h  d oi t  être  donnée en  tant  que  nombres  de  reg istres  des  données  
d ' in terpolation .  

La  valeur du  sous- index 02h  d oi t  être  donnée en  tant  que  nombres  de  reg istres  des  données  
d ' in terpolation .  

S i  l e  sous- index 03h  est  égal  à  00h ,  ceci  do i t  i nd iquer l 'organ isation  d 'une  mémoire  tampon  
FIFO,  s i  ce  sous- index est égal  à  01 h ,  ceci  do i t i nd iquer l 'organ isation  d 'une  mémoire  tampon  
annu la i re.  Tou tes  l es  au tres  valeurs  son t réservées.  

La  valeur du  sous-index 04h  d o i t  être  ad imensionnel l e,  et  i nd iquer l e  poin t d 'entrée  de  
mémoire  tampon  l i bre  su ivan t.  

La  valeur du  sous-index 05h  d oi t  être  donnée en  octets.  

S i  00h  est associée  au  sous-index 06h ,  ceci  do i t  con tribuer à  effacer l es  en trées  de  l a  
mémoire  tampon,  doi t désactiver l 'accès  à  l a  mémoire  et doi t effacer tous  les  reg istres  des  
données  i p .  S i  01 h  est associée  au  sous- index 06h ,  ceci  acti ve  l 'accès  aux mémoires  tampons  
d 'en trée.  Toutes  l es  au tres  valeurs  son t réservées.  

Le  Tableau  205  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  206  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  205 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60C4h  

Nom  Confi gu ration  des  données  d ' i n terpolati on  

Code  de  l ’ ob jet  Reg istre  

Type  de  données  Reg istre  de  confi guration  des  données  d ' i n terpolati on  
(pour l e  type  de  données  des  sous-i ndex,  voi r reg i stre  
0081 h )  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  206  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  06h  

Valeu r par défaut  06h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Capaci té  maximale  de  mémoi re  tampon  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Non  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Capaci té  réel l e  de  mémoi re  tampon  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  0000  0000h  

  
Sous-i ndex 03h  

Descripti on  Organ isati on  de  l a  mémoi re  tampon  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  00h  ou  01 h  

Va leu r par d éfau t  00h  

 
Sous-i ndex 04h  

Descripti on  Posi ti on  de  l a  mémoi re  tampon  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par d éfaut  0000h  
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Sous-i ndex 05h  

Descripti on  Capaci té  du  reg i stre  de  données  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  wo  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfaut  01 h  

 
Sous-i ndex 06h  

Descripti on  Effacement de  l a  mémoi re  tampon  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  wo  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  00h  ou  01 h  

Valeu r par d éfau t  00h  

 

 

1 5  Mode de  vi tesse de  profi l  

1 5. 1  Informations  d ’ordre  général  

Le  mode  de  vi tesse  de  profi l  couvre  l es  sous-fonctions  su ivantes:  

•  sa isie  de  l a  va leur de  demande  via  l e  générateur de  traj ectoire ;  

•  sa isie  de  l a  vi tesse  au  moyen  du  capteur de  posi ti on  ou  de  vi tesse;  

•  fonction  de  commande de  l a  vi tesse  au  moyen  de  s i gnaux d 'entrée  et  de  sortie  appropriés ;  

•  survei l l ance  de  l a  vi tesse  de  profi l  au  moyen  d 'une  fonction  fenêtre;  

•  survei l l ance  de  l a  va leur i nstan tanée de  vi tesse  au  moyen  d 'un  seu i l .  

Le  fonctionnement du  générateur de  valeurs  de  référence et  l es  paramètres  d 'en trée  su ivan ts  
son t décri ts  à  l 'Article  1 0:  

•  vi tesse  de  profi l ;  

•  accélération  de  profi l ;  

•  décélération  de  profi l ;  

•  décélération  par arrêt  rapide;  

•  type  de  profi l  de  mouvement.  

Di fféren ts  capteurs  peuven t être  u ti l i sés  pour la  sa is ie  de  l a  vi tesse.  P lus  particu l ièrement,  
l 'obj ecti f est de  rédu ire  les  coûts  et  de  s impl i fier l e  système de  pu issance d 'entraînement,  par 
l 'évaluation  de  l a  pos i ti on  et  de  l a  vi tesse  à  l 'a i de  d 'un  capteur commun,  te l l e  que  l 'évaluation  
facu l tati ve  au  moyen  d 'un  résolveur ou  d 'un  codeur.  

La  fonction  de  commande de  vi tesse  n 'est pas  spéci fiée  avec p lus  de  précision  à  ce  stade,  
étant donné  qu 'e l le  est particu l ièrement spéci fique  au  constructeur.  Les  fonctions  de  
survei l l ance  de  l a  va leur i nstan tanée de  vi tesse  fourn issen t des  i n formations  d 'état pour les  
systèmes  superordonnés.  
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1 5.2  Description  fonctionnel le  

La  F igure  56  présente  l a  structure  défin ie  du  mode  de  vi tesse  de  profi l .  La  vi tesse  réel l e  peu t 
être  obtenue  par une  d i fférenciation  par rapport  au  codeur de  posi tion  et  est représentée  par 
des  incréments  du  codeur de  pos i ti on .  

Le  b i t  ci b le  atte in te  (b i t  1 0)  doi t ê tre  m is  à  1  dans  l e  mot d 'état l orsque  la  d i fférence  entre  l a  
vi tesse  cib le  et  l a  va leur i nstan tanée de  vi tesse  se  s i tue  dans  l a  p lage  de  vi tesse,  don t l a  
durée  est  p lus  longue  que  l e  créneau  de  vi tesse.  

Dès  que  l a  valeur i nstantanée de  vi tesse  dépasse  l e  seu i l  de  vi tesse  d 'une  durée  p l us  l ongue  
que  l a  durée  de  seu i l  de  vi tesse ,  l e  b i t  1 2  doi t  être  m is  à  0  dans  le  mot d 'état.  En  dessous  de  
ce  seu i l ,  l e  b i t  doi t  être  m is  à  1  et do i t  i nd iquer que  l 'axe  est fixe.  
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Anglais  Français  

Target veloci ty  Vi tesse  cible  

Max.  profi l e  veloci ty  Vi tesse  maximale  du  profi l   

Max.  motor speed  Rég ime  maximal  du  moteur 

Profi l e  acceleration  Accélération  de  profi l  

Profi l e  decel eration  Décél érati on  de  profi l  

Qu ick-stop  decelerati on  Décél érati on  par arrêt  rapi de  

Max.  accelerati on  Accélération  maximale  

Max.  deceleration  Décél érati on  maximale  

Moti on  profi l e  type  Type  de  profi l  de  mouvement  

Polari ty  Polari té  

Sensor sel ection  code  Code  de  sél ecti on  du  capteu r 

Posi ti on  actua l  val ue  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  

Veloci ty sensor actual  va l ue  Valeu r i nstantanée  d u  capteur de  vi tesse  

Lim i t  function  Fonction  l im i te  

Veloci ty l im i t  L im i te  de  vi tesse  

M in imum  comparator Comparateu r m in imum  

Traj ectory generator Générateu r de  tra jecto i re  

Veloci ty sensor sel ection  Sélection  du  capteu r de  vi tesse  

Mu l ti pl i er Mu l ti p l i cateur 

Veloci ty  Vi tesse  

Veloci ty d emand  value  Valeu r de  demande  de  vi tesse  

Veloci ty control l er Régu lateur de  vi tesse  

Control  effort  Mesure  de  con trôl e  

Veloci ty actual  va l ue  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  

Figure 56  – Mode  de  vi tesse de  profi l  

1 5.3  Défin i tions  générales  

Les  facteurs  nécessaires  pour l a  m ise  à  l 'échel l e  on t une  re lation  l inéai re,  et son t par 
conséquent décri ts  dans  l e  g roupe  de  facteurs.  La  polari té  est également décri te  dans  l e  
g roupe  de  facteurs.  

1 5.4  U ti l i sation  du  mot de  commande et  du  mot  d 'état  

Le  mode  de  vi tesse  de  profi l  u ti l i se  certa ins  bi ts  du  mot de  commande et  du  mot d 'état pour 
des  appl ications  spéci fi ques  au  mode.  La  F igure  57  présente  la  structure  du  mot de  
commande.  Le  Tableau  207  défin i t  l es  va leurs  du  b i t  8  d u  mot de  commande.  

1 5  9  8  7  6  4  3  0  

(voi r 8 . 4 . 1 )  Arrêt  (voi r 8 . 4 . 1 )  réservé  (voi r 8 . 4. 1 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 57  – Mot de  commande  pour l e  mode de  vi tesse  de  profi l  

Tableau  207  – Défin i tion  du  bi t  8  

Bi t  Valeur Défin i tion  

8  0  Le  mouvement doi t  être  exécuté  ou  pou rsu i vi  

1  Le  mouvement d e  l 'axe  doi t  être  i n terrompu  sel on  l e  code  de  l 'option  Arrêt  (605Dh )  
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La  F igu re  58  présente  l a  structure  du  mot d 'état.  Le  Tableau  208  défin i t  l es  valeurs  des  bi ts  
1 0 ,  1 2  et  1 3  du  mot d 'état.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(voi r 8 . 4 . 2 )  Erreur de  g l i ssement max.  Vi tesse  (voi r 8 . 4. 2 )  Cib l e  attei n te  (voi r 8 . 4 . 2 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 58  – Mot d 'état pour l e  mode de  vi tesse  de  profi l  

Tableau  208  – Défin i tion  du  bi t  1 0 ,  du  bi t  1 2  et  du  bi t  1 3  

Bi t  Valeur Défin i tion  

1 0  0  Arrêt  (bi t  8  d ans  l e  mot de  commande)  =  0 :  Cib l e  non  atte i n te  

Arrêt  (bi t  8  d ans  l e  mot de  commande)  =  1 :  L 'axe  ra lenti t  

1  Arrêt  (bi t  8  d ans  l e  mot de  commande)  =  0 :  Cibl e  atte i n te  

Arrêt  (bi t  8  d ans  l e  mot de  commande)  =  1 :  La  vi tesse  de  l ' axe  est  nu l l e  

1 2  0  La  vi tesse  n 'est  pas  nu l l e  

1  La  vi tesse  est  nu l l e  

1 3  0  G l i ssement  maximal  non  attein t  

1  G l i ssement  maximal  atte in t  

 

1 5.5  Défin i tions  d 'objets  détai l l ées  

1 5.5. 1  Objet 6069h :  Valeur instantanée  du  capteur de  vi tesse  

Cet obj et doi t fourn ir l a  va leur l ue  sur un  capteur de  vi tesse.  La  va leur doi t  être  donnée en  
i ncréments  par seconde.  Le  Tableau  209  spéci fie  la  description  de  l ’ obj et  et l e  Tableau  21 0  
spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  209  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6069h  

Nom  Valeu r i nstantanée  d u  capteur de  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  21 0  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 348  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

1 5.5.2  Objet 606Ah :  Code  de  sélection  du  capteur 

Cet obj et  doi t fourn ir l a  source  de  l a  va leur i nstan tanée du  capteur de  vi tesse.  I l  déterm ine  s i  
un  s i gnal  de  pos i tion  d i fférencié  ou  s i  l e  s ignal  d 'un  capteur de  vi tesse  d istinct est évalué.  Le  
Tableau  21 1  spéci fi e  l a  défi n i ti on  des  valeurs ,  l e  Tableau  21 2  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et  
et  le  Tableau  21 3  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  21 1  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

0000h  Val eu r i nstan tanée  de  vi tesse  l ue  sur l e  codeur de  
pos i ti on  

0001 h  Val eu r i nstan tanée  de  vi tesse  l ue  su r l e  codeur de  
vi tesse  

0002h  à  7FFFh  Réservé  

8000h  à  FFFFh  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Tableau  21 2  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 606Ah  

Nom  Code  de  sél ection  du  capteu r 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  21 3  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r Tableau  21 1  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 5.5.3  Objet 606Bh :  Valeur de  demande  de  vi tesse  

Cet objet  doi t  fourn ir l a  va leur de  sortie  du  générateur de  traj ectoi re.  La  valeur doi t être  
donnée en  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par l ' u ti l i sateur.  Le  Tableau  21 4  spéci fi e  l a  description  
de  l ’objet et  l e  Tableau  21 5  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  
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Tableau  21 4 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 606Bh  

Nom  Valeu r de  demande  de  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  21 5 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 5.5.4  Objet 606Ch :  Valeur instantanée  de  vi tesse  

Cet objet doi t fourn i r l a  va leur i nstan tanée de  vi tesse  i ssue  du  capteur de  vi tesse  ou  du  
capteur de  pos i tion .  La  valeur doi t être  donnée en  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  
Le  Tableau  21 6  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  21 7  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  21 6  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 606Ch  

Nom  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  pv ou  csv est  pri s  en  charge  

 

Tableau  21 7  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Non  
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1 5.5.5  Objet 606Dh :  P lage  de  vi tesse  

Cet objet doi t i nd iquer la  p lage  de  vi tesse  configurée.  La  valeu r doi t être  donnée en  un i tés  de  
vi tesse  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  21 8  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  
21 9  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  21 8  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 606Dh  

Nom  P lage  de  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  21 9  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 5.5.6  Objet 606Eh :  Créneau  de  vi tesse  

Cet objet  doi t  i nd iquer l e  créneau  de  vi tesse  configuré.  La  valeur doi t  être  donnée en  
m i l l i secondes.  Le  Tableau  220  spéci fie  l a  description  de  l ’objet et l e  Tableau  221  spéci fi e  l a  
description  d ’en trée  

Tableau  220  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 606Eh  

Nom  Créneau  de  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  221  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  0000h  
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1 5.5.7  Objet 606Fh :  Seu i l  de  vi tesse  

Cet objet doi t i nd iquer l e  seu i l  d e  vi tesse  configu ré.  La  va leur doi t  ê tre  donnée en  un i tés  de  
vi tesse  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  222  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  
223  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  222  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 606Fh  

Nom  Seu i l  d e  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  223  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 5.5.8  Objet 6070h :  Durée  de  seu i l  de  vi tesse  

Cet objet doi t i nd iquer l a  durée  de  seu i l  d e  vi tesse  configurée.  La  valeur doi t être  donnée en  
m i l l i secondes.  Le  Tableau  224  spéci fie  l a  description  de  l ’objet et l e  Tableau  225  spéci fie  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  224 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6070h  

Nom  Durée de  seu i l  de  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  225 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 
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1 5.5.9  Objet 60FFh :  Vi tesse  cible  

Cet objet doi t i nd iquer l a  vi tesse  cib le  configu rée  et doi t être  u ti l i sé  comme é lément d 'entrée  
du  générateur de  trajectoire.  La  valeur doi t être  donnée en  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par 
l ' u ti l i sateur.  Le  Tableau  226  spéci fie  l a  description  de  l ’obj et et  le  Tableau  227  spéci fie  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  226  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60FFh  

Nom  Vi tesse  cible  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  pv ou  csv est  pri s  en  charge  

 

Tableau  227  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 5.5. 1 0  Objet 60F8h :  G l i ssement max.  

Cet objet  doi t  i nd iquer l e  g l i ssement maximal  con figuré  d 'un  moteur asynchrone.  Une  fo is  l e  
g l issement max.  atte in t,  l e  b i t  1 3  correspondant "erreur de  g l i ssement maximal "  dans  l e  mot 
d 'état doi t  être  m is  à  1 .  La  réaction  du  d ispos i ti f d 'en traînement,  l orsque  l 'erreur de  g l issement 
maximal  se  produ i t,  est  spéci fique  au  constructeur.  Cette  valeur doi t être  donnée  en  un i tés  
défin ies  par l 'u ti l i sateur.  Le  Tableau  228  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et  et l e  Tableau  229  
spéci fie  la  description  d ’entrée.  

Tableau  228  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60F8h  

Nom  G l i ssement max.  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  229  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 6  Mode de  couple  de  profi l  

1 6. 1  Informations  d ’ordre  général  

Le mode de  couple  de  profi l  permet au  d ispos i ti f de  commande (c'est-à-d i re  régu lateur de  
vi tesse  à  boucle  fermée,  régu lateur de  force  de  transm ission  à  boucle  ouverte)  de  transmettre  
l a  va leur de  couple  cib le,  qu i  est tra i tée  via  l e  générateur de  trajectoi re.  Les  paramètres  de  
pen te  et de  type  de  profi l  de  couple  sont requ is.  

1 6.2  Description  fonctionnel le  

Lorsque  l e  d ispos i ti f de  commande bascu le  l e  b i t  8  du  mot de  commande  (arrêt)  de  0  à  1  ou  
de  1  à  0 ,  l e  générateur de  traj ectoi re  abaisse  son  résu l tat de  mesure  de  contrôle  à  zéro,  
respectivement j usqu 'au  couple  cib le.  Dans  les  deux cas,  l e  générateur de  trajectoi re  tient  
compte  de  l a  pente  et du  type  de  profi l  d e  couple.  

Toutes  l es  défin i ti ons  se  rapporten t à  des  moteurs  rotati fs.  L'u ti l i sation  de  moteurs  l i néai res,  
en  l i eu  et p l ace  de  moteurs  rotati fs,  exige  que  tous  l es  obj ets  "couple"  se  rapportent p lu tôt à  
une  "force" .  Pour des  ra i sons  de  s impl ici té,  l es  ob jets  ne  sont pas  reprodu i ts  et l eurs  noms  ne  
son t pas  mod i fiés.  À ti tre  d 'exemple,  l a  force  cib le  de  moteur l i néai re  est  transm ise  au  moyen  
de  l 'obj et  de  couple  cib le.  Se  reporter aux descriptions  d 'objets  pour des  i n formations  
supplémentai res.  

Les  fonctions  d 'asservissement de  couple  et  d 'étages  de  pu issance spéci fi ques  au  
constructeur ne  sont pas  décri tes  dans  l a  mesure  où  e l les  ne  re lèvent pas  du  domaine  
d 'appl ication  de  cette  spéci fication  de  profi l  d 'en traînement.  E l les  sont mentionnées  
un iquement pour ind iquer comment certa ins  paramètres  in fluent sur e l l es.  À ti tre  d 'exemple,  
l es  coefficien ts  d 'asservissement de  couple  à  boucle  fermée ( lorsqu ' i ls  exi stent)  son t à  défin i r 
et  à  décri re  par l e  constructeur.  

Les  paramètres  d 'asservissement de  couple,  a insi  que  les  paramètres  l i és  aux étages  de  
pu issance et aux moteurs,  son t défi n is  comme des  objets  de  man ière  à  ce  qu ' i l s  pu issen t être  
tra i tés  (c'est-à-d i re  té léchargés)  dans  des  cond i ti ons  normales.  Leur défin i ti on  de  données  
détai l l ée  est  spéci fi que  au  constructeur.  

La  demande de  couple,  l a  va leur instan tanée  de  couple,  l a  va leur i nstan tanée de  courant  et  l a  
tension  de  l ia ison  en  courant continu  son t à  l a  d isposi ti on  de  l 'u ti l i sateur sous  forme de  
paramètres,  s i  e l les  son t con trôlées.  

La  F igure  59  présente  la  structu re  défin ie  du  mode de  couple  de  profi l .  
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Ang lais  Français  

Target torque  Couple  cib le  

Target s l ope  Pen te  cibl e  

Torque  profi l e  type  Type  de  profi l  de  coupl e  

Controlword  Mot  d e  commande  

Max.  torque  Couple  maximal  

Max.  current  Cou ran t maximal  

Motor rated  torque  Couple  ass igné  du  moteur 

Motor rated  current  Cou ran t ass igné  du  moteu r 

Torque  actual  va l ue  Valeu r i nstan tanée  de  couple  

Current  actual  val ue  Valeu r i nstan tanée  de  cou ran t  

DC l i nk vol tage  Tens ion  de  l i a i son  en  cou ran t con ti nu  

Traj ectory generator Générateu r de  tra jecto i re  

Torque  demand  Demande  de  couple  

Torque  control  and  power stage  Asservissement de  couple  et  é tage  de  pu i ssance  

Motor moteur 

Figure 59  – Structure  du  mode  de  couple  de  profi l  

1 6.3  Défin i tions  générales  

Aucune défin i tion  générale  n 'est  donnée pour le  mode  de  couple  de  profi l .  

1 6.4  U ti l i sation  du  mot de  commande et  du  mot d 'état  

Le  mode de  couple  de  profi l  u ti l i se  certa ins  bi ts  du  mot de  commande et  d u  mot d 'état pour 
des  appl ications  spéci fi ques  au  mode.  La  F igure  60  présente  la  structure  du  mot de  
commande.  Le  Tableau  230  défin i t  l es  valeurs  du  b i t  8  du  mot de  commande.  
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1 5  9  8  7  6  4  3  0  

(voi r 8 . 4. 1 )  Arrêt  (voi r 8 . 4. 1 )  réservé  (voi r 8 . 4 . 1 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  fa ibl e  (LSB)  

IEC 

Figure  60  – Mot de  commande  pour l e  mode de  couple  de  profi l  

Tableau  230  – Défin i tion  du  bi t  8  

Bi t  Valeur Défin i tion  

8  0  Le  mouvement doi t  être  exécuté  ou  pou rsu i vi  

1  Le  mouvement d e  l 'axe  doi t  être  i n terrompu  selon  l e  code  de  l 'option  Arrêt  (605Dh )  

 

La F igure  61  présente  l a  structure  du  mot d 'état.  Le  Tableau  231  défin i t  l es  va leurs  du  b i t  1 0  
du  mot d 'état.  Le  couple  cib le  attein t est défin i  par un  objet "durée"  ou  "créneau"  spéci fique  
au  constructeur.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(voi r 8 . 4 . 2 )  réservé  (voi r 8 . 4 . 2 )  Cib l e  atte i n te  (voi r 8 . 4. 2 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 61  – Mot d 'état pour l e  mode de  couple  de  profi l  

Tableau  231  – Défin i tion  du  bi t  1 0  

Bi t  Valeur Défin i tion  

1 0  0  Arrêt  (bi t  8  d ans  l e  mot de  commande)  =  0 :  Couple  ci b le  non  attei n t  

Arrêt  (bi t  8  d ans  l e  mot de  commande)  =  1 :  L 'axe  ralen ti t  

1  Arrêt  (bi t  8  d ans  l e  mot de  commande)  =  0 :  Couple  ci b le  atte i n t  

Arrêt  (bi t  8  d ans  l e  mot de  commande)  =  1 :  La  vi tesse  de  l ' axe  est  nu l l e  

 

1 6.5  Défin i tions  d 'objets  détai l l ées  

1 6.5. 1  Objet 6071 h :  Couple  cible  

Cet obj et doi t  i nd iquer l a  va leur d 'entrée  configurée  pour l e  régu lateur de  couple  dans  le  
mode de  couple  de  profi l .  La  va leur doi t ê tre  donnée  en  m i l l i er de  couple  assigné.  Le  Tableau  
232  spéci fie  l a  description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  233  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  232  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6071 h  

Nom  Couple  cib le  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  tq  ou  cst  est  pri s  en  charge  
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Tableau  233  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger1 6  

Valeu r par défaut  0000h  

 

1 6.5.2  Objet 6072h :  Couple  max.  

Cet objet doi t i nd iquer l e  couple  maximal  adm issib le  configuré  du  moteur.  La  valeur doi t  être  
donnée en  m i l l i er de  couple  ass igné.  Le  Tableau  234  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et l e  
Tableau  235  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  234 – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6072h  

Nom  Couple  max.  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  235 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 6.5.3  Objet 60E0h :  Valeur l im ite  posi tive  de  couple   

Cet obj et doi t i nd iquer l e  couple  pos i ti f maximal  configuré  dans  le  moteur.  La  valeur doi t être  
donnée en  m i l l ier de  couple  ass igné.  Le  couple  pos i ti f prend  effet dans  l e  cas  où  l a  rotation  
du  moteur correspond  à  l a  vi tesse  pos i ti ve  ou  l e  fonctionnement régénérati f à  l a  vi tesse  
négative.  

Le  Tableau  236  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  237  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  – 357  –  

Tableau  236  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60E0h  

Nom  Valeu r l im i te  posi ti ve  de  coupl e   

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  237  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301 )  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 6.5.4  Objet 60E1 h :  Valeur l im ite  négative  de  couple   

Cet objet doi t i nd iquer l e  couple  négati f maximal  configuré  dans  l e  moteur.  La  valeu r doi t être  
donnée  en  m i l l i er de  couple  ass igné.  Le  couple  négati f prend  effet dans  le  cas  où  le  
fonctionnement moteur correspond  à  l a  vi tesse  pos i ti ve  ou  l e  fonctionnement régénérati f 
correspond  à  l a  vi tesse  négative.  

Le  Tableau  238  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  239  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  238  – Description  de  l ’objet   

Attribut  Valeur 

I ndex 60E1 h  

Nom  Valeu r l im i te  négati ve  de  coupl e   

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve   

 

Tableau  239  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 
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1 6.5.5  Objet 6073h :  Courant max.  

Cet obj et doi t i nd iquer l e  couple  maximal  adm issib le  configuré  qu i  génère  du  couran t dans  le  
moteur.  La  valeur doi t  être  donnée  en  m i l l i er de  courant ass igné.  Le  Tableau  240  spéci fie  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  241  spéci fi e  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  240  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6073h  

Nom  Cou rant  max.  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  241  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 6.5.6  Objet 6074h :  Demande de  couple  

Cet obj et  doi t  fou rn i r l a  va leur de  sortie  du  générateur de  traj ectoi re.  La  va leur doi t être  
donnée en  m i l l i er de  couple  ass igné.  Le  Tableau  242  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et l e  
Tableau  243  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  242  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6074h  

Nom  Demande  de  couple  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  243  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger1 6  

Valeu r par défaut  Non  
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1 6.5.7  Objet 6075h :  Courant  assigné  du  moteur 

Cet objet doi t  i nd iquer l e  couran t ass igné  du  moteur configuré.  I l  provien t de  la  p laque  
s i gnalétique  du  moteur.  Selon  la  technolog ie  du  moteur et d u  d ispos i ti f d 'en traînement,  ce  
courant est un  courant con tinu ,  de  crête  ou  efficace.  Toutes  l es  données  de  couran t re lati ves  
se  rapporten t à  cette  valeur.  La  valeur doi t être  donnée en  mA.  Le  Tableau  244  spéci fie  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  245  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  244 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6075h  

Nom  Cou rant  ass igné  du  moteu r 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  245 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 6.5.8  Objet 6076h :  Couple  assigné  du  moteur 

Cet objet  doi t  i nd iquer l e  couple  assigné  du  moteur configuré.  I l  provien t de  la  pl aque  
s i gnalétique  du  moteur.  Toutes  l es  données  de  couple  re lati ves  doivent se  rapporter à  cette  
valeur.  Pour l es  moteurs  l inéai res,  l e  nom  d 'obj et  n 'est pas  mod i fié,  mais  l a  va leur de  force  
assignée du  moteur doi t être  sa is ie  sous  forme de  mu l tip les  de  mN  (m i l l i  Newton).  La  va leur 
doi t  être  donnée en  mNm  (m i l l i  Newton  mètre).  Le  Tableau  246  spéci fie  l a  description  de  
l ’objet  et l e  Tableau  247  spéci fie  la  description  d ’entrée.  

Tableau  246 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6076h  

Nom  Couple  assigné  du  moteur 

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  247  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 6.5.9  Objet 6077h :  Valeur instantanée  de  couple  

Cet obj et doi t  fou rn i r l a  va leur i nstantanée  du  couple.  I l  do i t  correspondre  au  couple  
i nstan tané  du  moteur.  La  valeur doi t être  donnée en  m i l l ier de  couple  assigné.  Le  Tableau  
248  spéci fie  l a  description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  249  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  248  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6077h  

Nom  Valeu r i nstantanée  de  couple  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  cst  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  249  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger1 6  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 6.5. 1 0  Objet 6078h :  Valeur instantanée  de  courant  

Cet objet doi t  fourn i r l a  va leur i nstan tanée du  courant.  I l  doi t  correspondre  au  courant qu i  
ci rcu le  dans  l e  moteur.  La  valeu r doi t être  donnée en  m i l l i er de  courant assigné.  Le  Tableau  
250  spéci fie  l a  description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  251  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  250  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6078h  

Nom  Valeu r i nstantanée  de  cou rant  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  251  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger1 6  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 6.5. 1 1  Objet 6079h :  Tension  de  ci rcu i t de  l i aison  en  courant  continu  

Cet objet doi t fourn ir la  tension  de  couran t de  l i a ison  en  courant con tinu  instan tanée au  
n i veau  du  d ispos i ti f d 'entraînement.  La  valeur doi t  être  donnée  en  mV.  Le  Tableau  252  
spéci fie  la  description  de  l ’ objet et  l e  Tableau  253  spéci fie  la  description  d ’en trée.  

Tableau  252  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6079h  

Nom  Tens ion  de  ci rcu i t  de  l i a i son  en  couran t con ti nu  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  253  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 6.5. 1 2  Objet 6087h :  Pente  de  couple  

Cet objet doi t  i nd iquer l e  taux de  variation  configuré  du  couple.  La  valeur doi t être  donnée en  
un i tés  de  m i l l i er de  couple  assigné  par seconde.  Le  Tableau  254  spéci fie  l a  description  de  
l ’objet  et l e  Tableau  255  spéci fie  la  description  d ’entrée.  

Tableau  254 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6087h  

Nom  Pente  de  coupl e  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  tq  est  pri s  en  charge  
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Tableau  255 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

1 6.5. 1 3  Objet 6088h :  Type  de  profi l  de  couple  

Cet objet doi t i nd iquer l e  type  configuré  de  profi l  u ti l i sé  pour effectuer un  changement de  
couple.  Le  Tableau  256  spéci fie  l a  défi n i tion  des  valeurs ,  l e  Tableau  257  spéci fie  l a  
description  de  l ’obj et  et l e  Tableau  258  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  256 – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

0000h  Rampe  l i néai re  (profi l  trapézoïdal )  

0001 h  Rampe2  s i nusoïdal e  

0002h  à  7FFFh  Réservé  

8000h  à  FFFFh  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Tableau  257  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6088h  

Nom  Type  de  profi l  de  coupl e  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  258  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger1 6  

Valeu r par défaut  0000h  

 

1 7  Mode de  vi tesse  

1 7. 1  Informations  d ’ordre  général  

Ce mode est u ti l i sé  par des  convertisseurs  de  fréquence,  mais  ne  se  l im i te  pas  à  ce  type  de 
d ispos i ti f d 'en traînement.  La  p lupart  des  appl ications  u ti l i sent  un  poin t de  cons igne  de  l a  
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vi tesse  et  un  mot de  commande  pour la  m ise  sous  tens ion  et hors  tens ion  du  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  

La  F igure  62  présen te  l a  structure  g lobale  du  mode  de  vi tesse.  La  fonction  d 'asservissement 
de  couple  poten tie l le  ne  re lève  pas  du  domaine  d 'appl ication  de  l a  présente  partie  de  l a  série  
IEC 61 800-7;  e l l e  peu t u ti l i ser l es  obj ets  "couple  cib le"  et  "valeur i nstantanée de  couple"  
défin is  en  1 6. 5. 1  ou  respectivement en  1 6 .5. 9.  

 

  

Ang lais  Français  

statusword  bi t  1 1  ( i n ternal  l im i t acti ve)  mot  d ’état  b i t  1 1  ( l im i te  i n terne  acti ve)  

vl  target  vel oci ty  vi tesse  cib le  vl  

vl  set-poi n t  factor facteur d e  poin t  d e  consigne  vl  

vl  d imension  factor facteur d e  d imension  vl  

Factor functi on  Fonction  factori el l e  

vl  veloci ty m in /max amount  n i veau  de  vi tesse  m in /max.  vl  

vl  veloci ty accelerati on  accélération  en  vi tesse  vl  

vl  veloci ty dece leration  décélérati on  en  vi tesse  vl  

vl  veloci ty qu ick stop  arrêt  rapi de  de  l a  vi tesse  vl  

controlword  b i t  4  (enable  ramp)  mot de  commande  b i t  4  (acti ver l a  rampe)  

controlword  b i t  5  (un l ock ramp)  mot de  commande  b i t  5  (déverrou i l l er l a  rampe)  

controlword  b i t  6  ( reference  ramp)  mot  de  commande  b i t  5  ( rampe  de  référence)  

controlword  b i t  8  (hal t)   mot de  commande  b i t  8  (arrêt)  

Veloci ty control  function  fonction  de  commande  de  vi tesse  

Veloci ty l im i t  function  Fonction  de  l im i te  de  vi tesse  

Ramp function  Fonction  de  rampe  

Reverse  factor function  Fonction  factori el l e  i nverse  

vl  veloci ty actual  val ue  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  

vl  veloci ty demand  Demande  de  vi tesse  

Figure 62  – Mode  de  vi tesse avec tous  les  objets  
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Tous  les  d ispos i ti fs  d 'en traînement qu i  u ti l i sen t ce  profi l  e t prennen t en  charge  l e  mode de  
vi tesse,  doivent mettre  en  œuvre  l es  obj ets  obl igatoi res  et l eu r fonctionnal i té  comme le  
montre  la  F igure  63.  

 

  

Ang lais  Français  

vl  target  vel oci ty  vi tesse  cib le  vl  

vl  veloci ty m in /max.  amount  n i veau  de  vi tesse  m in /max.  vl  

vl  veloci ty accelerati on  accélération  en  vi tesse  vl  

vl  veloci ty dece leration  décélérati on  en  vi tesse  vl  

Veloci ty l im i t  function  Fonction  de  l im i te  de  vi tesse  

Ramp function  Fonction  de  rampe  

vl  demand  value  val eu r de  demande  vl  

Veloci ty control  function  Fonction  de  commande  de  vi tesse  

vl  veloci ty actual  val ue  val eu r i nstantanée  de  vi tesse  vl  

Statusword  b i t  1 1  mot d ’état  b i t  1 1  

Figure 63  – Mode  de  vi tesse avec l es  objets  obl igatoires  un iquement 

1 7.2  Description  fonctionnel le  

1 7.2. 1  Fonction  de  rampe  

La F igure  64  présente  l e  profi l  de  vi tesse  u ti l i sé  pour l im i ter l 'augmentation  et l a  réduction  de  
l a  vi tesse.  La  sortie  du  facteur Vi tesse  est égale  à  son  entrée,  tant que  l es  changements  sont  
i n férieurs,  comme cela  est défin i  dans  l 'accélération  en  vi tesse  vl ,  l a  décélération  en  vi tesse  
vl  et  l 'arrêt  rapide  de  vi tesse  vl .  
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Ang lais  Français  

Veloci ty  Vi tesse  

Veloci ty ou t  Sorti e  du  facteu r Vi tesse  

Veloci ty i n  En trée  du  facteur Vi tesse  

Acceleration  at  l im i t  Accélération  à  l a  l im i te  

Figure 64 – Profi l  de  vi tesse  

1 7.2.2  Fonction  de  commande  de  vi tesse  

La  fonction  de  commande  de  vi tesse  fourn i t  l a  va leur i nstan tanée  vl  sur l a  base  de  l a  
demande de  vi tesse  vl .  

1 7.2.3  Fonction  factoriel le  

El le  mu l tip l ie  l es  variab les  d 'en trée  par les  facteurs  assignés.  Le  facteur doi t  avoi r une  valeur 
de  1 ,  s ' i l  n 'est  pas  m is  en  œuvre.  

La  F igure  65  présente  l a  structure  de  la  fonction  factorie l le ;  l a  fonction  factorie l l e  pour deux 
facteurs  est consti tuée  de  deux fonctions  montées  en  série.  

 

  

Ang lais  Français  

I npu t  Entrée  

Ou tput  Sorti e  

Figure 65 – Fonction  factoriel l e  
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La  F igure  66  mon tre  l a  structure  de  la  fonction  factorie l l e  i nverse.  La  fonction  factorie l le  
i nverse  d ivise  l es  variables  d ’en trée  par l es  facteurs  ass ignés.  

 

  

Ang lais  Français  

I npu t  Entrée  

Ou tput  Sorti e  

Figure 66  – Fonction  factoriel l e  inverse  

1 7.3  Défin i tions  générales  

Tous  l es  obj ets  défin is  en  1 7. 5  sont  u ti l i sés  un iquement pour l e  mode  de  vi tesse.  

1 7.4  U ti l i sation  du  mot de  commande et  du  mot d 'état  

Le  mode de  vi tesse  u ti l i se  certains  b i ts  du  mot de  commande et du  mot d 'état pour des  
appl ications  spéci fiques  au  mode.  La  F igure  67  présente  la  s tructure  du  mot de  commande.  
Le  Tableau  259  et l a  F igure  68  défin issen t l es  valeurs  du  b i t  4 ,  du  b i t  5,  d u  b i t  6  et du  b i t  8  du  
mot de  commande.  Ces  b i ts  sont  facu l tati fs.  

1 5  9  8  7  6  5  4  3  0  

(voi r 8 . 4 . 1 )  Arrêt  (voi r 8 . 4 . 1 )  
rampe de  
référence  

déverrou i l l er l a  
rampe  

acti ver l a  
rampe  

(voi r 8 . 4 . 1 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 67  – Mot de  commande  pour l e  mode de  vi tesse  de  profi l  

Tableau  259  – Défin i tion  du  bi t  4,  du  bi t  5,  du  bi t  6  et  du  bi t  8  

Bi t  Valeur Défin i tion  

4  0  La  valeur de  demande  de  vi tesse  doi t  être  con trôl ée  d ' une  tou t  au tre  man ière  (spéci fi que  au  
constructeu r),  par exemple,  par un  générateu r de  fonction  d 'essai ,  ou  une  fonction  d 'arrêt  
spéci fi que  au  constructeu r 

1  La  valeur de  demande  de  vi tesse  doi t  correspondre  à  l a  va l eu r de  sorti e  d e  rampe  

5  0  La  valeur de  sorti e  d e  rampe doi t  être  associée  à  l a  valeur de  sorti e  d e  couran t  

1  La  valeur de  sorti e  d e  rampe doi t  su i vre  l a  va leu r d 'en trée  de  rampe  

6  0  La  valeur d 'en trée  de  rampe doi t  être  rég l ée  sur zéro  

1  La  valeur d 'en trée  de  rampe doi t  correspond re  à  l a  va leur d e  référence  de  rampe  

8  0  Aucune  commande  

1  Le  moteur doi t  être  i n terrompu   
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Run  ramp function  generator Exécuter l e  générateu r d e  l a  fonction  de  rampe  

Lock Verrou i l l er 

Lim i t  function  ou tpu t  Sorti e  (résu l tat)  de  fonction  l im i te  

Ramp i npu t  val ue  Valeu r d ‘ en trée  de  l a  rampe  

Ramp function  generator Générateu r de  fonction  de  rampe  

Ramp ou tput  val ue  Valeu r de  sorti e  de  l a  rampe  

Special  fu nction  generator Générateu r de  foncti on  spécia l e  

Veloci ty d emand  Demande  de  vi tesse  

Figure 68  – U ti l i sation  des  bi ts  de  mot de  commande en  mode  de  vi tesse  

La  F igure  69  présente  la  structu re  du  mot d 'état.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(voi r 8 . 4 . 2 )  réservé  (0 )  (voi r 8 . 4 . 2 )  réservé  (0 )  (voi r 8 . 4. 2 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 69  – Mot d 'état pour l e  mode de  vi tesse  de  profi l  

1 7 .5  Défin i tions  d 'objets  détai l l ées  

1 7 .5. 1  Objet 6042h :  Vi tesse cible  vl  

Cet obj et doi t  i nd iquer l a  vi tesse  requ ise  du  système.  I l  d oi t  ê tre  mu l ti p l i é  par l e  facteur de  
d imension  vl  et  l e  facteu r de  poin t de  consigne  vl ,  s i  ceux-ci  sont m is  en  œuvre.  La  valeur doi t  
être  donnée en  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par l ' u ti l i sateur ou  en  tours  par m inute  (r/m in),  s i  l e  
facteur de  d imension  vl  et  l e  facteur de  poin t de  cons igne  vl  ne  son t pas  m is  en  œuvre  ou  on t 
l a  va leur 1 .  Les  va leurs  pos i ti ves  doivent ind iquer l e  sens  d i rect et l es  valeurs  négatives  
doivent i nd iquer l a  d i rection  i nverse.  Le  Tableau  260  spéci fie  la  description  de  l ’obj et et  l e  
Tableau  261  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  
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Tableau  260  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6042h  

Nom  vi tesse  cib le  vl  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  vl  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  261  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger1 6  

Valeu r par défaut  0000h  

 

1 7.5.2  Objet 6043h :  Demande de  vi tesse  vl  

Cet obj et doi t fourn i r la  vi tesse  instan tanée  générée  par l a  fonction  de  rampe.  I l  s 'ag i t d 'un  
obj et  i n terne  du  d isposi ti f d 'entraînement.  La  valeur doi t  ê tre  donnée dans  exactement la  
même un i té  que  l a  vi tesse  cible  vl .  Les  valeurs  posi ti ves  doivent i nd iquer l e  sens  d i rect et  l es  
va leurs  négatives  doiven t i nd iquer l a  d i rection  i nverse.  Le  Tableau  262  spéci fie  l a  description  
de  l ’objet et l e  Tableau  263  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  262  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6043h  

Nom  demande  de  vi tesse  vl  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  vl  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  263  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger1 6  

Valeu r par défaut  Non  
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1 7.5.3  Objet 6044h :  Valeur instantanée  de  vi tesse  vl  

Cet objet doi t fourn i r l a  vi tesse  à  l 'axe  ou  à  la  charge  du  moteur.  Selon  l a  m ise  en  œuvre  
(d isposi ti f d 'en traînement s imple,  sans  capteur,  avec capteur,  e tc. ) ,  l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement doi t fourn ir l a  représentation  appropriée  de  l a  vi tesse  i nstantanée dérivée  par 
exemple  de  la  demande de  vi tesse  ou  du  s ignal  d ’un  capteur.   

La  va leur doi t être  donnée dans  exactement l a  même un i té  que  l a  vi tesse  cible  vl .  Les  valeurs  
pos i ti ves  doiven t i nd iquer le  sens  d i rect et l es  va leurs  négatives  doivent i nd iquer l a  d i rection  
i nverse.  Le  Tableau  264  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et l e  Tableau  265  spéci fie  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  264 – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6044h  

Nom  val eu r i nstan tanée  de  vi tesse  vl  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  vl  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  265 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger1 6  

Valeu r par défaut  Non  

 

1 7.5.4  Objet 6046h :  N iveau  de  vi tesse max.  min .  vl  

Cet objet doi t i nd iquer les  n i veaux maximum  et m in imum  configurés  de  vi tesse.  Le  sous-objet  
n i veau  maximum  de  vi tesse  vl  doi t  être  m is  en  correspondance en  i n terne  avec l es  valeurs  
pos i ti ve  et négative  maximales  de  vi tesse  vl .  Le  sous-objet n i veau  m in imum  de  vi tesse  vl  doi t  
être  m is  en  correspondance  en  i n terne  avec l es  va leurs  pos i ti ve  et négative  m in imales  de  
vi tesse  vl .  

Cette  caractéristique  de  transfert  est présentée  à  l a  F igure  70.  
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Figure  70  – Caractéristique  de  transfert   
des  n iveaux maximum et min imum  de  vi tesse  vl  

Les  va leurs  doivent être  données  en  tours  par m inu te  (r/m in )  ou  en  un i tés  de  vi tesse  défin ies  
par l 'u ti l i sateur s i  l 'objet facteur de  d imension  vl  est m is  en  œuvre  et n 'est pas  m is  à  1 .  Le  
Tableau  266  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et  l e  Tableau  267  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  266 – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6046h  

Nom  N iveau  de  vi tesse  max.  m in .  vl  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  l e  mode  vl  est  pri s  en  
charge  
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Tableau  267  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  n i veau  de  vi tesse  m in .  vl  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  n i veau  de  vi tesse  max.  vl  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

 

1 7.5.5  Objet 6049h :  Décélération  en  vi tesse  vl  

Cet objet doi t  i nd iquer l a  vi tesse  et l e  temps  de l ta  configu rés  de  l a  pente  de  la  rampe de  
décélération ,  comme cela  est  présenté  à  l a  F igure  71 .  

delta temps

delta vitesse
 vl vitesse en ondécélérati =  
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Figure 71  – Caractéristique  de  transfert  de  la  décélération  en  vi tesse  

La valeur de  l a  vi tesse  de l ta  doi t ê tre  donnée en  tours  par m inute  (r/m in )  ou  en  un i tés  de  
vi tesse  défin ies  par l 'u ti l i sateur,  s i  l 'objet facteur de  d imension  vl  est m is  en  œuvre  et n 'est 
pas  m is  à  1 .  La  valeur du  temps  de l ta  doi t être  donnée en  s.  Le  Tableau  268  spéci fie  l a  
description  de  l ’ objet et  l e  Tableau  269  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  S i  cet obj et  n 'est pas  
m is  en  œuvre,  l a  va leur défin ie  dans  l 'objet 6048h  d o i t  ê tre  u ti l i sée  pour l a  décélération  en  
vi tesse  vl .  

Tableau  268  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6049h  

Nom  Décél érati on  en  vi tesse  vl  

Code  de  l ’ ob jet  Reg istre  

Type  de  données  Accélération/décélérati on  en  vi tesse  vl  (pou r l e  type  de  
données  des  sous-i ndex,  voi r reg i stre  0082h )  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  en  mode  vl  
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Tableau  269  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Vi tesse  del ta  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Temps  del ta  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

 

1 7.5.6  Objet 6048h :  Accélération  en  vi tesse  vl  

Cet objet doi t i nd iquer l a  vi tesse  et  l e  temps  del ta  configurés  de  l a  pen te  de  l a  rampe  
d 'accélération ,  comme cela  est  présenté  à  l a  F igure  72.  

delta temps

delta vitesse
 vlvitesse en onaccélérati =  
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Figure 72  – Caractéristique  de  transfert  de  l 'accélération  en  vi tesse  

La va leur de  l a  vi tesse  del ta  doi t être  donnée  en  tours  par m inute  (r/m in )  ou  en  un i tés  de  
vi tesse  défin ies  par l 'u ti l i sateur,  s i  l 'objet facteur de  d imension  vl  est m is  en  œuvre  et n 'est 
pas  m is  à  1 .  La  va leur du  temps  del ta  doi t  être  donnée en  s .  Exemple:  S i  l e  rég ime du  moteur 
g rimpe à  1  500  r/m in  en  3, 7  s ,  la  vi tesse  de l ta  est  égale  à  1 5  000  r/m in ,  et  l e  temps  de l ta  est  
égal  à  37  s .  

Le  Tableau  270  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  271  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.   

Tableau  270  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 6048h  

Nom  Accélération  en  vi tesse  vl  

Code  de  l ’ ob jet  Reg istre  

Type  de  données  Accélération/décélérati on  en  vi tesse  vl  (pou r l e  type  de  
données  des  sous-i ndex,  voi r reg i stre  0082h )  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  obl i gatoi re  s i  vl  est  pri s  en  charge  
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Tableau  271  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par d éfau t  02h  

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Vi tesse  del ta  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

  

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Temps  del ta  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

 

1 7.5.7  Objet 604Ah :  Arrêt  rapide de  vi tesse vl  

Cet objet doi t  i nd iquer l a  vi tesse  et l e  temps  de l ta  configu rés  de  l a  pente  de  la  rampe de  
décélération  pour un  arrêt rapide,  comme cela  est présenté  à  l a  F igure  73.  

delta temps

delta vitesse
 vitesse de rapide arrêt =  
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Figure 73  – Caractéristique  de  transfert  de  la  décélération  par arrêt  rapide  

La  valeur de  l a  vi tesse  del ta  doi t être  donnée en  tours  par m inute  (r/m in)  ou  en  un i tés  de  
vi tesse  défin ies  par l 'u ti l i sateur,  s i  l 'objet facteur de  d imension  vl  est m is  en  œuvre  et n 'est 
pas  m is  à  1 .  La  valeur du  temps  del ta  doi t être  donnée  en  s .  Le  Tableau  272  spéci fie  la  
description  de  l ’obj et  et  l e  Tableau  273  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  272  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 604Ah  

Nom  Arrêt  rap ide  de  vi tesse  vl  

Code  de  l ’ ob jet  Reg istre  

Type  de  données  Accélération /décélérati on  en  vi tesse  vl  (pou r l e  type  de  
données  des  sous-i ndex,  voi r reg i stre  0082h )  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  273  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Vi tesse  del ta  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Temps  del ta  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsi gned1 6  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

 

1 7.5.8  Objet 604Bh :  Facteur de  point  de  consigne  vl  

Cet objet doi t  i nd iquer l e  numérateur et  le  dénom inateur configu rés  du  facteur de  poin t  de  
cons igne  vl .  Le  facteur de  poin t  de  cons igne  vl  permet de  mod i fier l a  résolu tion  ou  l a  p lage  
d ’orientation  du  point de  consigne  spéci fié .  I l  est également i nclus  dans  l e  ca lcu l  de  l a  
demande de  vi tesse  vl ,  et  l a  va leur i nstantanée de  vi tesse  vl .  Ce  facteu r n ' in flue  pas  sur l a  
fonction  de  l im i te  de  vi tesse,  n i  sur l a  fonction  de  rampe.  La  va leur doi t être  ad imensionnel le  
et  do i t  être  donnée  dans  l a  p lage  comprise  en tre  -32  768  et  +32  767,  mais  l a  va leur de  0  ne  
doi t  pas  être  u ti l i sée.  Le  Tableau  274  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et  et  le  Tableau  275  
spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  274 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 604Bh  

Nom  Facteur de  poin t  d e  consigne  vl  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  275 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  numérateur de  facteu r d e  poi n t  de  cons igne  vl  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r d éfi n i ti on  des  val eu rs  

Valeu r par défaut  +1  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  dénom inateu r de  facteur de  poi n t  de  consi gne  vl  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r d éfi n i ti on  des  val eu rs  

Valeu r par défaut  +1  

 

 

1 7.5.9  Objet 604Ch :  Facteur de  d imension  vl  

Cet objet doi t  i nd iquer l e  numérateur et l e  dénom inateur configurés  du  facteur de  d imension  
vl .  Le  facteur de  d imension  vl  permet d ' i nclure  l 'engrenage dans  l e  calcu l  ou  de  mettre  à  
l 'échel l e  les  fréquences  ou  les  un i tés  spéci fi ques  de  l 'u ti l i sateur.  I l  i n fl ue  sur l a  vi tesse  cib le  
vl ,  l a  demande  de  vi tesse  vl ,  l a  va leur instan tanée de  vi tesse ,  ains i  que  l a  fonction  de  l im i te  
de  vi tesse  et  l a  fonction  de  rampe.  

Calcu l  du  facteur de  d imension  vl :  Chaque  vi tesse  spéci fique  à  l 'u ti l i sateu r cons iste  en  des  
un i tés  spéci fiques  qu i  se  rapporten t aux un i tés  de  temps  spéci fi ques  (par exemple,  1 /s ,  
bou tei l les/m in ,  m /s,  etc. ) .  Le  facteur de  d imension  vl  a  pour obj et de  converti r les  un i tés  de  
vi tesse  spéci fiques  en  tours/m inu te.  

Vi tesse  [un i tés  défin ies  par l 'u ti l i sateur]  ×  facteur de  d imension  vl  [r/m in /un i tés  défin ies  par 
l ' u ti l i sateur]  =  Vi tesse  [r/m in ]  

Les  valeurs  doiven t se  s i tuer dans  l a  plage  comprise  en tre  -2  1 47  483  648  et +2  1 47  483  647,  
mais  la  va leur de  0  ne  doi t pas  être  u ti l i sée.  Exemple:  S i  l ’ un i té  cib le  est 0 , 1  Hz,  le  
numérateur est  égal  à  1 20  et  l e  dénom inateur est  l e  nombre  pola i re.  
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Le  Tableau  276  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  277  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  276  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 604Ch  

Nom  facteur d e  d imension  vl  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  277  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  02h  

Valeu r par défaut  02h  

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  numérateur de  facteu r d e  d imension  vl  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r d éfi n i ti on  des  val eu rs  

Valeu r par défaut  +1  

 

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  dénom inateu r de  facteur de  d imension  vl  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r d éfi n i ti on  des  val eu rs  

Valeu r par défaut  +1  
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1 8  Mode de  posi tion  à  synchronisation  cycl ique  

1 8. 1  Informations  d ’ordre  général  

La structure  g lobale  pour ce  mode est présentée  à  l a  F igure  74.  Avec ce  mode,  l e  générateur 
de  traj ectoire  se  s i tue  dans  le  d ispos i ti f de  commande,  et  non  dans  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement.  En  synchron isation  cycl ique,  i l  assure  une  posi tion  cible  au  d ispos i ti f 
d 'en traînement,  qu i  réa l ise  l 'asservissement de  pos i ti on ,  la  commande  de  vi tesse  et  
l 'asservissement de  couple.  Éventuel lemen t,  des  valeurs  de  vi tesse  et de  couple  
supplémenta ires  peuvent être  fourn ies  par l e  système de  commande afin  de  permettre  u ne  
action  an ticipatrice  de  l a  vi tesse  et/ou  du  couple.  Mesuré  par des  capteurs,  le  d isposi ti f 
d 'en traînement peut fourn i r au  d isposi ti f de  commande des  va leurs  i nstantanées  de  pos i ti on ,  
vi tesse  et  couple.  

Le  comportement de  l a  fonction  de  commande  est i n fl uencé  par l es  paramètres  de  commande  
te ls  que  l es  fonctions  l im i tes,  appl icables  de  man ière  externe.  La  fonction  de  commande  
i n terne  du  d ispos i ti f d 'entraînement n 'est pas  spéci fiée  de  man ière  p l us  précise  dans  l a  
présente  partie  de  la  série  I EC 61 800-7,  dans  la  mesure  où  e l l e  est particu l ièrement 
spéci fique  au  constructeur,  mais  l e  format et  l e  con tenu  des  paramètres  de  commande  sont 
toutefois  fourn is.  

 

  

Ang lais  Français  

Torque  offset  Décal age  de  couple  

Veloci ty offset  Décal age  de  vi tesse  

Posi ti on  offset  Décal age  de  posi ti on  

Target posi ti on  Pos i ti on  cib le  

Posi ti on  con trol  Asservissement de  posi ti on  

Veloci ty control  Commande  de  vi tesse  

Torque  control  Asservissement de  couple  

Torque  actual  va l ue  Valeu r i nstan tanée  de  couple  

Veloci ty actual  val ue  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  

Posi ti on  actua l  val ue  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  

Figure 74 – Présentation  générale  du  mode   
de  position  à  synchronisation  cycl ique  
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1 8.2  Description  fonctionnel le  

La F igure  75  présente  l es  en trées  et l es  sorties  de  la  fonction  de  commande du  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  Les  valeurs  d 'en trée  (du  poin t de  vue  de  la  fonction  de  commande)  son t l a  
pos i tion  cib le  et  éventuel l ement un  décalage  de  pos i ti on  (à  aj ou ter à  la  posi ti on  cib le  afin  de  
permettre  à  deux i nstances  de  configurer la  posi tion),  a ins i  qu 'un  décalage  de  vi tesse  
facu l tati f et un  décalage  de  couple  tou t aussi  facu l tati f u ti l i sés  pour une  régu lation  avec action  
an ticipatrice.  P lus  particu l ièrement,  avec l es  structures  de  commande en  cascade,  où  un  
asservissement de  pos i ti on  est su ivi  d 'une  commande de  vi tesse  ou  d 'un  asservissement de  
couple,  la  sortie  de  l a  boucle  d 'asservissement de  pos i ti on  est u ti l i sée  comme élément 
d 'en trée  pour un  calcu l  u l térieur effectué  dans  l e  d isposi ti f d 'en traînement.  Les  fonctions  
l im i tes  peuvent servir à  restreindre  la  plage  de  va leurs  de  man ière  à  évi ter l es  posi tions  
in tempestives.  

Le  d ispos i ti f d 'entraînement con trôle  l 'erreur su ivan te.  Les  au tres  caractéristi ques  spéci fi ées  
dans  ce  mode son t l a  l im i tation  du  rég ime du  moteur et une  fonction  d 'arrêt rapide  à  des  fi ns  
d 'u rgence.  Le  couple  peu t également être  l im i té.  

Le  déla i  d ' i n terpolation  défin i t  l e  dé la i  en tre  deux actual isations  de  l a  pos i tion  cib le  et/ou  une  
pos i tion  supplémentaire,  et  doi t  être  u ti l i sé  pour une  in terpolation  en tre  cycles.  

La  pos i ti on  cib le  doi t être  i n terprétée  comme une  valeur absolue.  

La  valeu r instan tanée  de  pos i ti on  est u ti l i sée  comme résu l tat obl i gatoi re  du  d ispos i ti f de  
commande.  Les  au tres  résu l tats  peuven t être  l a  va leur i nstan tanée de  vi tesse,  l a  va leur 
i nstan tanée de  couple  et  l a  va leur i nstantanée  de  capteur de  vi tesse.  La  va leur i nstan tanée  
d 'erreur su ivante  peu t être  u ti l i sée  comme paramètre  supplémentai re.  
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Anglais  Français  

Target posi ti on  Pos i ti on  cib le  

Posi ti on  offset  Décal age  de  posi ti on  

Fol l owing  error wi ndow Fenêtre  d ’ erreur su i van te  

Fol l owing  error time  ou t  Tempori sation  d ’ erreu r su i van te  

Max.  motor speed  Rég ime  maximal  du  moteur 

Veloci ty offset  Décal age  de  vi tesse  

Qu ick-stop  decelerati on  Décél érati on  par arrêt  rapi de  

Qu ick-stop  option  code  Code  de  l ’ opti on  Arrêt  rap ide  

Moti on  profi l e  type  Type  de  profi l  de  mouvement  

I n terpolati on  time  period  Déla i  d ’ i n terpol ation  

Torque  offset  Décal age  de  couple  

Max.  torque  Couple  max.  

Lim i t  function  Fonction  l im i te  

Mu l ti pl i er Mu l ti p l i cateur 

Posi ti on  range  l im i t  L im i te  de  pl age  de  pos i ti on  

Software  pos i ti on  l im i t  L im i te  de  posi ti on  de  l og ici el  

Polari ty  Polari té  

Motor rated  torque  Couple  ass igné  du  moteur 

Dri ve  control  function  Fonction  de  commande  du  d i spos i ti f 
d ’ en traînement  

Posi ti on  actua l  val ue  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  

Fol l owing  error actual  va l ue  Valeu r i nstantanée  d ’ erreur su i vante  

Veloci ty actual  va l ue  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  

Veloci ty sensor actual  va l ue  Valeu r i nstantanée  d u  capteur de  vi tesse  

Torque  actual  va l ue  Valeu r i nstantanée  de  couple  

Figure 75 – Fonction  d 'asservissement  
de  position  à  synchron isation  cycl ique  
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Toutes  les  va leurs  sont converties  – s i  nécessai re  – d 'un i tés  défin ies  par l 'u ti l i sateur en  un i tés  
normal isées  tel l es  que  des  i ncréments ,  en  u ti l i sant  l es  fonctions  spéci fi ées  à  l 'Article  9.   

Une  va leur de  posi ti on  cib le  ou  un  décalage  de  pos i ti on  non  compris  dans  l a  p lage  adm ise  de  
la  fenêtre  d 'erreur su ivante  proche d 'une  valeur de  demande de  pos i ti on  pendant une  durée  
plus  longue  que  la  durée  de  temporisation  d 'erreur su ivante  doi t  con tribuer à  mettre  l e  b i t  1 3  
(erreur su ivante)  dans  l e  mot d 'état à  1 .  

1 8.3  U ti l i sation  du  mot de  commande et  du  mot  d 'état  

Le mode de  pos i tion  à  synchron isation  cycl i que  n 'u ti l i se  aucun  b i t  spéci fi que  au  mode  du  mot 
de  commande  et  trois  b i ts  du  mot d 'état pour des  appl ications  spéci fi ques  au  mode.   
La  F igure  76  présente  l a  structure  du  mot d 'état.  Le  Tableau  278  défin i t  l es  va leurs  des  b i ts  
1 0 ,  1 2  et  1 3  du  mot d 'état.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(voi r 8 . 4. 2 )  Erreur su i vante  

Di sposi ti f 
d ’ en traînement  
su i t  l a  va leu r d e  

commande  

(voi r 8 . 4. 2 )  réservé  (voi r 8 . 4. 2 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure  76  – Mot d 'état pour l e  mode  
de  position  à  synchronisation  cycl ique  de  profi l  

Tableau  278  – Défin i tion  du  bi t  1 0 ,  du  bi t  1 2  et  du  b i t  1 3  

Bi t  Valeur Défin i tion  

1 0  0  Réservé  

1  Réservé  

1 2  0  D i sposi ti f d ’ en traînement ne  su i t  pas  l a  va leur d e  commande  – Pos i ti on  cib l e  i g norée  

1  D i sposi ti f d ’ en traînement su i t  l a  va l eu r d e  commande  – Pos i ti on  cib le  u ti l i sée  comme é lément  
d 'en trée  de  l a  boucle  d 'asservi ssement de  pos i ti on  

1 3  0  Pas  d 'erreur su i van te  

1  Erreur su i van te  

 

1 8.4  Défin i tions  d 'objets  détai l l ées  

1 8.4. 1  Objet 60B0h :  Décalage  de  position  

Cet objet doi t fourn ir l e  décalage  de  la  posi ti on  cible.  Le  décalage  doi t être  donné  en  un i tés  
de  pos i ti on  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  

NOTE  La  val eu r e l l e-même est  absolue,  et  est  a i ns i  i ndépendante  de  sa  fréquence  de  transm iss ion  su r l e  
système  de  commun ication ,  par exemple,  une  transm ission  à  deux repri ses  ne  s i gn i fi e  pas  l ' exi stence  d 'une  valeur 
double.  É tan t  donné  que  l a  va l eur d e  pos i ti on  supplémentai re  représente  u n  décal age  de  l a  posi ti on  cibl e,  e l l e  peu t  
égal ement  être  u ti l i sée  pou r l a  commande  du  d i sposi ti f d 'en traînement  au  moyen  de  valeurs  relati ves,  eu  égard  à  
l a  posi ti on  cibl e.   

Le  Tableau  279  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  280  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 384  – I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  

Tableau  279  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60B0h  

Nom  Décal age  de  posi ti on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  280  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  0  

 

1 8.4.2  Objet 60B1 h :  Décalage  de  vi tesse  

Cet obj et doi t  fourn i r l e  décalage  de  l a  valeur de  vi tesse.  Le  décalage  doi t ê tre  donné  en  
un i tés  de  vi tesse  défin ies  par l 'u ti l i sateur.  En  mode de  posi ti on  à  synchron isation  cycl i que,  cet 
obj et  con tient  l a  va leur d 'entrée  appl icable  à  l 'action  an ticipatrice  de  la  vi tesse.  En  mode  de  
vi tesse  à  synchron isation  cycl i que  (voi r Article  1 9) ,  i l  contient l e  décalage  commandé du  
d ispos i ti f d 'en traînement.  

NOTE  La  val eu r e l l e-même est  absolue,  et  est  a i ns i  i ndépendante  de  sa  fréquence  de  transm iss ion  su r l e  
système  de  commun ication ,  par exemple,  une  transm ission  à  deux repri ses  ne  s i gn i fi e  pas  l ' exi stence  d 'une  valeur 
double.  É tant  donné  q ue  l a  va l eur d e  vi tesse  suppl émentai re  représente  un  décalage  de  l a  vi tesse  cib le,  e l l e  peu t  
égal ement  être  u ti l i sée  pou r l a  commande  du  d i spos i ti f d 'en traînement  au  moyen  de  valeurs  relati ves,  eu  égard  à  
l a  vi tesse  ci bl e.   

Le  Tableau  281  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  282  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  281  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60B1 h  

Nom  Décal age  de  vi tesse  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  282  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par défaut  0  

 

1 8.4.3  Objet 60B2h :  Décalage  de  couple  

Cet obj et doi t fourn ir le  décalage  de  l a  va leur de  couple.  Le  décalage  doi t être  donné  en  
m i l l i er de  couple  assigné.  En  mode de  pos i ti on  à  synchron isation  cycl ique  et  en  mode de  
vi tesse  à  synchron isation  cycl i que  (voir Article  20) ,  cet objet contien t l a  va leur d 'en trée  
appl icable  à  l 'action  an ticipatrice  du  couple.  En  mode de  couple  à  synchron isation  cycl ique  
(voi r Article  20),  l 'obj et contient l e  couple  supplémentai re  commandé du  d ispos i ti f 
d 'en traînement,  qu i  s 'ajoute  à  l a  va leu r de  couple  cible.  

NOTE  La  val eu r e l l e-même est  absolue,  et  est  a i ns i  i ndépendante  de  sa  fréquence  de  transm ission  su r l e  
système  de  commun ication ,  par exemple,  une  transm ission  à  deux repri ses  ne  s i gn i fi e  pas  l ' exi stence  d 'une  valeur 
double.   

Le  Tableau  283  spéci fie  l a  description  de  l ’ obj et et  l e  Tableau  284  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  283  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60B2h  

Nom  Décal age  de  couple  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  I n teger1 6  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  284 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger1 6  

Valeu r par défaut  0  

 

1 9  Mode de  vi tesse à  synchronisation  cycl ique 

1 9. 1  Informations  d ’ordre  général  

La structure  g lobale  pour ce  mode est présentée  à  l a  F igure  77.  Avec ce  mode,  l e  générateur 
de  traj ectoire  se  s i tue  dans  le  d ispos i ti f de  commande,  et  non  dans  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement.  En  synchron isation  cycl i que,  i l  assure  une  vi tesse  cible  au  d isposi ti f 
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d 'en traînement,  qu i  réa l i se  l a  commande  de  vi tesse  et  l 'asservissement de  couple.  Lorsque  
souhai té,  l a  boucle  d 'asservissement de  pos i ti on  peut  être  fermée  sur l e  système de  
communication .  Éven tuel l ement,  des  valeurs  de  vi tesse  et de  couple  supplémentai res  
peuvent être  fourn ies  par l e  système de  commande afin  qu 'une  seconde  source  permette  une  
action  an ticipatrice  de  l a  vi tesse  et/ou  du  couple.  Mesuré  par des  capteurs,  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement peut fourn ir au  d isposi ti f de  commande des  valeu rs  i nstantanées  de  posi ti on ,  
vi tesse  et  couple.  

Le  mode de  vi tesse  à  synchron isation  cycl ique  couvre  les  sous-fonctions  su ivantes:  

•  sa isie  d 'une  valeur de  demande;  

•  sa isie  de  l a  vi tesse  au  moyen  du  capteur de  pos i ti on  ou  de  vi tesse;  

•  fonction  de  commande de  l a  vi tesse  au  moyen  de  s ignaux d 'en trée  et  de  sortie  appropriés ;  

•  demande de  l im i tation  de  couple .  

D i fféren ts  capteurs  peuven t être  u ti l i sés  pour la  sa is ie  de  l a  vi tesse.  P lus  particu l ièrement,  
l 'obj ecti f est de  rédu i re  les  coû ts  et  de  s impl i fi er l e  système de  pu issance d 'en traînement,  par 
l 'évaluation  de  l a  pos i tion  et  de  l a  vi tesse  à  l 'a ide  d 'un  capteur commun,  te l l e  que  l 'évaluation  
facu l tati ve  au  moyen  d 'un  résolveur ou  d 'un  codeur.  

Le  comportement de  l a  fonction  de  commande est in fluencé  par l es  paramètres  de  commande  
te ls  que  l es  fonctions  l im i tes,  appl icables  de  man ière  externe.  La  fonction  de  commande  
i n terne  du  d ispos i ti f d 'entraînement n 'est pas  spéci fiée  de  man ière  p l us  précise  dans  l a  
présente  partie  de  la  série  I EC 61 800-7,  dans  la  mesure  où  e l l e  est particu l i èrement 
spéci fique  au  constructeur,  mais  l e  format et l e  con tenu  des  paramètres  de  commande sont 
toutefois  fourn is.  

 

  

Ang lais  Français  

Offset torque  Couple  de  décalage  

Offset  veloci ty  Vi tesse  de  déca lage  

Target veloci ty  Vi tesse  cible  

Veloci ty control  Commande  de  vi tesse  

Torque  control  Asservissement de  couple  

Torque  actual  va l ue   Valeu r i nstantanée  de  couple  

Veloci ty actual  va l ue   Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  

Posi ti on  actua l  val ue   Valeu r i nstan tanée  de  pos i ti on  

Figure 77  – Présentation  générale  du  mode  de  vi tesse  à  synchron isation  cycl ique  
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1 9.2  Défin i tions  générales  

Les  facteurs  nécessaires  pour l a  m ise  à  l 'échel l e  on t une  re lation  l i néaire,  et  son t par 
conséquent décri ts  dans  l e  groupe  de  facteurs .  La  polari té  est également décri te  dans  l e  
groupe  de  facteurs.  

1 9.3  Description  fonctionnel le  

La F igure  78  présente  l es  en trées  et l es  sorties  de  la  fonction  de  commande du  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  Les  va leurs  d 'entrée  (du  poin t  de  vue  du  d isposi ti f de  commande)  sont l a  
vi tesse  cib le  et éven tuel l ement un  décalage  de  vi tesse  (à  aj ou ter à  l a  vi tesse  cib le  afin  de  
permettre  à  deux i nstances  de  configurer la  vi tesse),  a i ns i  q u 'un  décalage  de  couple.  Pl us  
particu l i èrement,  avec les  structures  de  commande en  cascade,  où  une  commande  de  vi tesse  
est su ivie  d 'un  asservissement de  couple,  l a  sortie  de  l a  boucle  de  commande de  vi tesse  est  
u ti l i sée  comme élémen t d 'entrée  pour un  calcu l  u l térieur effectué  dans  l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  

Le  d isposi ti f d 'entraînement peu t prendre  en  charge  l a  l im i tation  du  rég ime du  moteur et  u ne  
fonction  d 'arrêt rapide  à  des  fi ns  d 'u rgence.  Le  couple  peu t également être  l im i té.  

Le  dé lai  d ' in terpolation  défin i t  l e  déla i  en tre  deux actual isations  de  l a  vi tesse  cible  et/ou  une  
vi tesse  supplémenta ire,  et  do i t  être  u ti l i sé  pour une  in terpolation  en tre  cycles.  

La  va leur instan tanée de  vi tesse  est u ti l i sée  comme résu l tat obl igatoire  du  d isposi ti f de  
commande.  Les  au tres  résu l tats  peuvent être  la  va leur instan tanée  de  couple  et  l a  va leur 
i nstan tanée de  capteur de  vi tesse.   
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Ang lais  Français  

Target veloci ty  Vi tesse  cible  

Veloci ty offset  Décal age  de  vi tesse  

Max.  motor speed  Rég ime  maximal  du  moteur 

Veloci ty sensor actual  va l ue  Valeu r i nstantanée  d u  capteur de  vi tesse  

Qu ick-stop  decelerati on  Décél érati on  par arrêt  rapi de  

Qu ick-stop  option  code  Code  de  l ’ opti on  Arrêt  rap ide  

Moti on  profi l e  type  Type  de  profi l  de  mouvement  

I n terpolati on  time  period  Déla i  d ’ i n terpol ation  

Torque  offset  Décal age  de  couple  

Max.  torque  Couple  max.  

Mu l ti pl i er Mu l ti p l i cateur 

Polari ty  Polari té  

Motor rated  torque  Couple  ass igné  du  moteur 

Dri ve  contro l  function  Fonction  de  commande  du  d i spos i ti f 
d ’ en traînement  

Veloci ty actual  val ue  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  

Torque  actual  va l ue  Valeu r i nstan tanée  de  couple  

Figure 78  – Fonction  de  commande  de  vi tesse à  synchronisation  cycl ique  

Toutes  les  valeurs  sont converties  – s i  nécessai re  – d 'un i tés  défin ies  par l ' u ti l i sateur en  un i tés  
normal isées  tel l es  que  des  i ncréments,  en  u ti l i sant  les  fonctions  spéci fi ées  à  l 'Article  9.  

1 9.4  Uti l i sation  du  mot de  commande et  du  mot d 'état  

Le mode de  vi tesse  à  synchron isation  cycl ique  n 'u ti l i se  aucun  b i t  spéci fi que  au  mode du  mot  
de  commande et certa ins  b i ts  du  mot d 'état pou r des  appl ications  spéci fiques  au  mode.  La  
F igure  79  présente  l a  structure  du  mot d 'état.  Le  Tableau  285  défin i t  l es  valeurs  des  b i ts  1 0,  
1 2  et  1 3  du  mot d 'état.  
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1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(voi r 8 . 4. 2 )  réservé  

Disposi ti f 
d ’ en traînement  
su i t  l a  va leu r d e  

commande   

(voi r 8 . 4 . 2 )  réservé  (voi r 8 . 4. 2 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure  79  – Mot d 'état pour l e  mode de  vi tesse à  synchronisation  cycl ique  de  profi l  

Tableau  285 – Défin i tion  du  bi t  1 0 ,  du  bi t  1 2  et  du  bi t  1 3  

Bi t  Valeur Défin i tion  

1 0  0  Réservé  

1  Réservé  

1 2  0  D i sposi ti f d ’ en traînement  ne  su i t  pas  l a  va leur d e  commande  – Vi tesse  cib le  i g norée  

1  D i spos i ti f d ’ en traînement  su i t  l a  va l eu r d e  commande  – Vi tesse  cib le  u ti l i sée  comme él ément  
d 'en trée  de  l a  boucle  d e  commande  de  vi tesse  

1 3  0  Réservé  

1  Réservé  

 

20  Mode de  couple  à  synchronisation  cycl ique  

20. 1  Informations  d ’ordre  général  

La structure  g lobale  pour ce  mode est présentée  à  l a  F igure  80.  Avec ce  mode,  l e  générateur 
de  traj ectoire  se  s i tue  dans  le  d ispos i ti f de  commande,  et  non  dans  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement.  En  synchron isation  cycl ique,  i l  assure  un  couple  cib le  au  d ispos i ti f 
d 'en traînement,  q u i  réal i se  l 'asservissement de  couple.  Éven tuel lemen t,  u ne  valeur de  couple  
supplémenta ire  peut  être  fourn ie  par l e  système de  commande afi n  de  permettre  à  deux 
i nstances  de  configurer l e  couple.  Mesuré  par des  capteurs ,  l e  d isposi ti f d 'en traînement peut 
fourn i r au  d isposi ti f de  commande  des  valeu rs  i nstan tanées  de  pos i ti on ,  vi tesse  et  couple.  

Le  mode de  couple  à  synchron isation  cycl ique  couvre  l es  sous-fonctions  su ivan tes:  

•  sa is ie  d 'une  valeur de  demande;  

•  sa is ie  du  couple;  

•  fonction  d 'asservissement de  couple  au  moyen  de  s ignaux d 'entrée  et de  sortie  
appropriés;  

•  demande de  l im i tation  de  couple.  

La  fonction  de  commande in terne  du  d isposi ti f d 'en traînement n 'est pas  spéci fiée  de  man ière  
p lus  précise  dans  l a  présente  partie  de  l a  série  I EC  61 800-7,  dans  la  mesure  où  e l l e  est 
particu l ièrement spéci fique  au  constructeur,  mais  le  format et l e  contenu  des  paramètres  de  
commande  sont tou tefois  fourn is.  
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Ang lais  Français  

Offset torque  Couple  de  décalage  

Target torque  Couple  cib le  

Torque  control  Asservissement de  couple  

Torque  actual  va l ue  Valeu r i nstan tanée  de  couple  

Veloci ty actual  va l ue  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  

Posi ti on  actua l  val ue  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  

Figure 80  – Présentation  générale  du  mode   
de  couple  à  synchron isation  cycl ique  

20.2  Défin i tions  générales  

Les  facteurs  nécessaires  pour l a  m ise  à  l 'échel l e  on t une  re lation  l i néaire,  et  son t par 
conséquent décri ts  dans  l e  groupe  de  facteurs.  La  polari té  est également décri te  dans  l e  
g roupe  de  facteurs.  

20.3  Description  fonctionnel le  

La  F igure  81  présen te  les  en trées  et  l es  sorties  de  l a  fonction  d 'asservissement de  couple.  
Les  valeurs  d 'en trée  (du  poin t de  vue  de  l a  fonction  de  commande)  sont  l e  couple  cib le  et  
éven tuel lement un  décalage  de  couple  (à  a jouter au  couple  cib le  afin  de  permettre  à  deux 
i nstances  de  configu rer l e  couple).  

Le  d ispos i ti f d 'en traînement peut comporter des  fonctionnal i tés  de  l im i tation  du  rég ime du  
moteur.  Le  couple  peu t également être  l im i té.  

Le  délai  d ' in terpolation  défin i t  l e  déla i  en tre  deux actual isations  de  l a  vi tesse  cible  et/ou  une  
vi tesse  supplémentai re,  et  doi t  être  u ti l i sé  pour une  in terpolation  en tre  cycles.  

La  va leu r instan tanée  de  couple  est u ti l i sée  comme résu l tat obl i gatoire  du  d isposi ti f de  
commande.   
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Ang lais  Français  

Target torque  Couple  cib le  

Torque  offset  Décal age  de  couple  

Max.  motor speed  Rég ime  maximal  du  moteur 

I n terpolati on  time  period  Déla i  d ’ i n terpol ation  

Max.  torque  Couple  max.  

Mu l ti pl i er Mu l ti p l i cateur 

Polari ty  Polari té  

Motor rated  torque  Couple  ass igné  du  moteur 

Dri ve  con tro l  function  Fonction  de  commande  du  d i spos i ti f 
d ’ en traînement  

Torque  actual  va l ue  Valeu r i nstan tanée  de  couple  

Figure 81  – Fonction  d 'asservissement   
de  couple  à  synchron isation  cycl ique  

20.4  U ti l i sation  du  mot de  commande et  du  mot  d 'état  

Le mode de  couple  à  synchron isation  cycl ique  n 'u ti l i se  aucun  b i t  spéci fi que  au  mode  du  mot 
de  commande  et certa ins  bi ts  du  mot d 'état pour des  appl ications  spéci fi ques  au  mode.  La  
F igu re  82  présente  l a  structure  du  mot d 'état.  Le  Tableau  286  défin i t  l es  valeurs  des  b i ts  1 0,  
1 2  et  1 3  du  mot  d 'état.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(voi r 8 . 4. 2 )  réservé  

D isposi ti f 
d ’ en traînement  
su i t  l a  va leu r d e  

commande   

(voi r 8 . 4 . 2 )  réservé  (voi r 8 . 4 . 2 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 82  – Mot d 'état pour l e  mode de  couple  à  synchronisation  cycl ique  de  profi l  
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Tableau  286 – Défin i tion  du  bi t  1 0 ,  du  bi t  1 2  et  du  b i t  1 3  

Bi t  Valeur Défin i tion  

1 0  0  Réservé  

1  Réservé  

1 2  0  D i spos i ti f d ’ en traînement  ne  su i t  pas  l a  va leur d e  commande  – Coupl e  cible  i gnoré  

1  D i spos i ti f d ’ en traînement su i t  l a  va l eu r d e  commande  – Coupl e  cib le  u ti l i sé  comme élément 
d 'en trée  de  l a  boucle  d 'asservi ssement de  couple  

1 3  0  Réservé  

1  Réservé  

 

21  Mode de  couple  à  synchronisation  cycl ique  avec angle  de  commutation  
(cstca)   

21 . 1  Informations  d ’ordre  général  

La structure  g lobale  pour ce  mode est présentée  à  l a  F igure  83.  Avec ce  mode,  l e  générateur 
de  traj ectoire  se  s i tue  dans  le  d ispos i ti f de  commande,  et  non  dans  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement.  En  synchron isation  cycl i que,  i l  assure  un  ang le  de  commutation  e t un  couple  
cible  au  d isposi ti f d ’entraînement,  qu i  réal ise  l ’ asservissement du  courant et l a  modu lation  
vectorie l l e  de  l ’ espace.  Éventuel l ement,  u ne  valeur de  couple  supplémentai re  peu t être  
fourn ie  par l e  système de  commande afin  de  permettre  à  deux instances  de  configurer l e  
couple.  Mesuré  par des  capteurs,  l e  d ispos i ti f d 'entraînement  peu t fourn ir des  valeurs  
i nstan tanées  de  posi tion  ou  peut fourn ir des  valeurs  de  vi tesse  et de  couple  au  d isposi ti f de  
commande.  

Ce  mode  peu t être  u ti l i sé  par exemple:  

•  pour déterm iner l ’ ang le  de  commutation  pendant l a  m ise  en  service   

•  pour véri fier le  fonctionnement ( incréments,  s ignal  nu l )  et  l a  d i rection  du  capteur.  
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Ang lais  Français  

Commutation  ang l e  Ang le  d e  commutation  

Torque  offset  Décal age  de  couple  

Target torque  Couple  cib le  

Torque  control  Asservissement de  couple  

Torque  actual  va l ue  Valeu r i nstan tanée  de  couple  

Veloci ty actual  va l ue  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  

Posi ti on  actua l  val ue  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  

Figure  83  – Présentation  générale  du  mode  de  couple   
à  synchron isation  cycl ique  avec ang le  de  commutation   

21 .2  Défin i tions  générales  

Les  facteurs  nécessai res  pour l a  m ise  à  l 'échel le  on t une  re lation  l i néaire,  et son t par 
conséquent décri ts  dans  l e  groupe  de  facteurs.  La  polari té  est également décri te  dans  l e  
groupe  de  facteurs.  

21 .3  Description  fonctionnel le  

La F igure  84  présente  l es  entrées  et l es  sorties  de  l a  fonction  d ’asservissement de  couple  
avec ang le  de  commutation .  Les  valeurs  d 'en trée  (du  poin t de  vue  de  l a  fonction  de  
commande)  sont  l ’ ang le  de  commutation  et  l e  couple  cib le  et  éventuel l emen t un  décalage  de  
couple  (à  aj ou ter au  couple  cib le  afi n  de  permettre  à  deux instances  de  configurer le  couple) .  

Le  d ispos i ti f d 'entraînement peut comporter des  fonctionnal i tés  de  l im i tation  du  rég ime  du  
moteur.  Le  couple  peu t également être  l im i té.  

Le  délai  d ' in terpolation  défin i t  l e  déla i  en tre  deux actual isations  de  l a  vi tesse  cible  et/ou  une  
vi tesse  supplémenta ire,  et  do i t  être  u ti l i sé  pour une  in terpolation  en tre  cycles.  

La  valeur i nstantanée de  couple  peu t être  u ti l i sée  comme résu l tat d u  d isposi ti f de  commande.  
Les  objets  marqués  en  gras  à  l a  F igure  84  son t u ti l i sés  pour l e  cstca.  
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Ang lais  Français  

Commutation  ang l e  Ang le  d e  commutation  

Target torque  Couple  cib le  

Torque  offset  Décal age  de  couple  

Max.  motor speed  Rég ime  maximal  du  moteur 

I n terpolati on  time  period  Déla i  d ’ i n terpol ation  

Max.  torque  Couple  max.  

Mu l ti pl i er Mu l ti p l i cateur 

Polari ty  Polari té  

Motor rated  torque  Couple  ass igné  du  moteur 

Dri ve  contro l  function  Fonction  de  commande  du  d i spos i ti f 
d ’ en traînement  

Torque  actual  va l ue  Valeu r i nstantanée  de  couple  

Figure  84 – Fonction  d ’asservissement de  couple   
à  synchronisation  cycl ique  avec ang le  de  commutation  

21 .4  U ti l i sation  du  mot de  commande et  du  mot d 'état  

Les  b i ts  spéci fi ques  au  mode  de  fonctionnement (b i ts  4  à  6,  b i t  9 )  e t l e  b i t  arrêt (b i t  8)  dans  l e  
mot de  commande doivent être  ignorés  par l e  d ispos i ti f d ’en traînement.  Dans  le  mode  cstca,  
l e  b i t  8  doi t  être  i gnoré  en  ra ison  du  fa i t  que  l a  fonction  d ’arrêt est  commandée  par l e  
d isposi ti f de  commande.  

La  F igure  85  présente  la  structu re  du  mot d ’état.  

1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  0  

(voi r 8 . 4 . 2 )  réservé  

D ispos i ti f 
d ’ en traînement 
su i t  l a  va leu r d e  

commande   

(voi r 8 . 4. 2 )  Réservé  (voi r 8 . 4. 2 )  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure  85  – Mot d ’ état pour l e  mode cstca   
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Le  b i t  1 2  est obl i gatoi re .  La  va leur du  b i t  1 2  doi t être  0b  s i  l e  d isposi ti f d ’en traînement ne  su i t  
pas  la  va leur de  couple  cib le  du  fai t  des  raisons  l ocales  ( rég lages  i n ternes  des  poin ts  de  
cons igne) .  Le  b i t  1 2  doi t  être  m is  à  1 b  s i  l e  d ispos i ti f d ’en traînement est dans  l ’ état 
fonctionnement acti vé  et su i t  l es  valeurs  cib les  et  de  poin t de  cons igne  du  d ispos i ti f de  
commande.  Dans  tous  l es  au tres  cas,  i l  doi t  être  0b .  Le  Tableau  287  défin i t  l es  va leurs  du  b i t  
1 0 ,  du  b i t  1 2  et du  b i t  1 3.  

Tableau  287  – Défin i tion  du  bi t  1 0 ,  du  bi t  1 2  et  du  bi t  1 3  

Bi t  Valeur Défin i tion  

1 0  0  Réservé  

1  Réservé  

1 2  0  D i spos i ti f d ’ en traînement ne  su i t  pas  l a  valeur d e  commande  – Coupl e  cible  i gnoré  

1  D i spos i ti f d ’ en traînement su i t  l a  va l eu r d e  commande  – Coupl e  cible  u ti l i sé  comme é lément 
d ’en trée  de  l a  boucle  d ’ asservi ssement de  couple.  

1 3  0  Réservé  

1  Réservé  

 

21 .5  Objet 60EAh :  Angle  de  commutation   

Cet obj et  doi t  i nd iquer l ’ ang le  de  commutation  é lectrique  pour la  modu lation  vectoriel l e  de  
l ’espace.  La  valeur doi t être  donnée en  mu l tip les  de  360° /2 1 6  par l esquels  l ’ ang le  de  
commutation  é lectri que  est u ti l i sé.  Le  Tableau  288  spéci fie  l a  description  de  l ’obj et et l e  
Tableau  289  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  288  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60EAh  

Nom  Ang le  d e  commutation  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned 1 6  

Catégorie  Obl i gatoi re  s i  cstca  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  289  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned 1 6  

Valeu r par défaut  0000h  
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22  Prise  en  charge des  interfaces  supplémentaires  de  capteur  

22. 1  Général i tés  

Un  d isposi ti f d ’entraînement peut prendre  en  charge  plus ieurs  i n terfaces  de  capteur.  Le  
présent article  spéci fi e  l es  obj ets  nécessai res  à  l ’ u ti l i sation  d ’ i n terfaces  supplémentai res  de  
capteur.  

22.2  Objet 60E4h :  Valeur instantanée  de  posi tion  supplémentai re  

Cet objet fourn i t  les  valeurs  i nstantanées  de  posi tion  supplémentai res.  La  va leur doi t ê tre  
donnée  en  un i tés  de  posi ti on  défin ies  par l ’ u ti l i sateur.  Le  Tableau  290  spéci fie  l a  description  
de  l ’objet et l e  Tableau  291  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  

Tableau  290  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60E4h  

Nom  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  supplémenta i re  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  291  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 ère  va leur i nstantanée  de  posi ti on  supplémentai re  

Catégorie  d ’ en trée  Obl igatoi re  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par d éfau t  Non  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2ème  va leur i nstantanée  de  posi ti on  supplémentai re  

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par d éfau t  Non  

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254ème  va leu r i nstan tanée  de  pos i ti on  supplémentai re  

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par d éfau t  Non  

 

 

22.3  Objet 60E5h :  Valeur instantanée  de  vi tesse  supplémentai re  

Cet objet fourn i t l es  va leurs  instan tanées  de  vi tesse  supplémentai res.  La  valeur doi t  être  
donnée  en  un i tés  de  vi tesse  défin ies  par l ’ u ti l i sateur.  Le  Tableau  292  spéci fie  l a  description  
de  l ’objet et  l e  Tableau  293  spéci fie  l a  description  d ’en trée.  
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Tableau  292  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60E5h  

Nom  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  supplémenta i re  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  I n teger32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  293  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 ère  va leur i nstantanée  de  vi tesse  supplémentai re  

Catégorie  d ’ en trée  Obl igatoi re  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par d éfau t  Non  

 

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2ème  va leur i nstantanée  de  vi tesse  supplémentai re  

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par d éfau t  Non  

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254ème  va leu r i nstan tanée  de  vi tesse  supplémenta i re  

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  I n teger32  

Valeu r par d éfau t  Non  
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22.4  Objet 60E6h :  Résolution  du  codeur de  position  supplémentaire  – i ncréments  du  
codeur  

Cet objet  fourn i t l es  i ncréments  du  codeur pour l a  résolu tion  du  codeur de  pos i tion  
supplémentai re.  Cet objet doi t ê tre  u ti l i sé  avec l e  sous- index correspondant de  l ’ objet 60EBh  
(rotations  du  moteur pour l a  résolu tion  du  codeur de  pos i ti on  supplémentai re).  La  valeur de  l a  
résolu tion  du  codeur de  pos i tion  supplémentai re  est  ca lcu lée  par l a  formu le  te l le  que  donnée  
dans  l ’ obj et 608Fh .  Le  Tableau  294  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et l e  Tableau  295  spéci fie  
l a  description  d ’en trée.  

Tableau  294 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60E6h  

Nom  Résol u tion  du  codeu r de  pos i ti on  supplémentai re  – 
i ncréments  du  codeur 

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

Tableau  295 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  PDO  Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 ère  résolu ti on  d u  codeur de  posi ti on  
supplémenta i re  – i ncréments  du  codeur 

Catégorie  d ’ en trée  Obl igatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  PDO  Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  (0  est  égal  à  232 )  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2ème  résolu ti on  d u  codeur de  pos i ti on  
supplémenta i re  – i ncréments  du  codeur 

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  PDO  Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  (0  est  égal  à  232 )  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur 

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254ème  réso lu ti on  du  codeur de  pos i ti on  
supplémenta i re  – i ncréments  du  codeur 

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  PDO  Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Uns igned32  (0  est  égal  à  232 )  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur 
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22.5  Objet 60EBh :  Résolu tion  du  codeur de  position  supplémentaire  – rotations  du  
moteur 

Cet obj et fourn i t  les  rotations  du  moteur pour la  résolu tion  du  codeur de  posi ti on  
supplémentai re.  Cet objet doi t ê tre  u ti l i sé  avec l e  sous- index correspondant de  l ’ objet 60EBh  
( incréments  du  codeur pour la  résolu tion  du  codeur de  pos i tion  supplémentaire).  La  valeur de  
l a  résolu tion  du  codeur de  posi tion  supplémentai re  est ca lcu lée  par l a  formu le  te l l e  que  
donnée  dans  l ’ obj et  608Fh .  Le  Tableau  296  spéci fie  la  description  de  l ’ objet  et l e  Tableau  297  
spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  296 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60EBh  

Nom  Résol u tion  du  codeu r de  posi ti on  supplémentai re  – 
rotati ons  du  moteu r 

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  s i  l ’ objet  60E6h  es t  pri s  en  charge  

 

Tableau  297  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 ère  résolu ti on  d u  codeur de  posi ti on  supplémentai re  – 
rotati ons  du  moteu r 

Catégorie  d ’ en trée  Obl igatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  (0  est  égal  à  232 )  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2ème  résolu ti on  d u  codeur de  posi ti on  supplémentai re  – 
rotati ons  du  moteu r 

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  (0  est  égal  à  232 )  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254ème  réso lu ti on  du  codeur d e  posi ti on  supplémentai re  – 
rotati ons  du  moteu r 
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Attribut  Valeur 

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  (0  est  égal  à  232 )  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 

 

22.6  Objet 60E7h :  Résolution  du  codeur de  vi tesse  supplémentai re  – incréments  du  
codeur par seconde  

Cet objet fourn i t l es  i ncréments  du  codeur par seconde pour la  résolu tion  du  codeur de  
vi tesse  supplémentai re.  Cet obj et  doi t être  u ti l i sé  avec le  sous- index correspondant de  l ’obj et  
60Ech  ( rotations  du  moteur par seconde  pour l a  résolu tion  du  codeur de  vi tesse  
supplémenta ire).  La  valeur de  l a  résolu tion  du  codeur de  vi tesse  supplémentaire  est ca lcu lée  
par l a  formu le  te l l e  que  donnée dans  l ’ obj et  6090h .  Le  Tableau  298  spéci fie  l a  description  de  
l ’obj et  et  l e  Tableau  299  spéci fie  l a  description  d ’entrée.  

Tableau  298  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60E7h  

Nom  Résol u tion  du  codeu r de  vi tesse  suppl émentai re  – 
i ncréments  du  codeur par seconde  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e  s i  l ’ objet  60ECh  est  pri s  en  charge  
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Tableau  299  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 

Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 ère  résolu ti on  d u  codeur de  vi tesse  supplémenta i re  – 
i ncréments  du  codeur par seconde  

Catégorie  d ’ en trée  Obl igatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 

Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2ème  résolu ti on  d u  codeur de  vi tesse  supplémentai re  – 
i ncréments  du  codeu r par seconde  

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254ème  réso lu ti on  du  codeur d e  vi tesse  supplémenta i re  – 
i ncréments  du  codeu r par seconde  

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 

 

22.7  Objet 60ECh :  Résolu tion  du  codeur de  vi tesse  supplémentai re  – rotations  du  
moteur par seconde  

Cet objet fourn i t l es  rotations  du  moteur par seconde  pour l a  résolu tion  du  codeur de  vi tesse  
supplémentai re.  Cet objet doi t être  u ti l i sé  avec l e  sous-index correspondant de  l ’ objet 60E7h  
( incréments  du  codeur par seconde pour l a  résolu tion  du  codeur de  vi tesse  supplémentai re).  
La  valeur de  l a  résolu tion  du  codeur de  vi tesse  supplémentai re  est  ca lcu lée  par l a  formu le  
te l l e  que  donnée  dans  l ’ obj et 6090h .  Le  Tableau  300  spéci fie  l a  description  de  l ’obj et et le  
Tableau  301  spéci fi e  l a  description  d ’en trée.  
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Tableau  300  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60ECh  

Nom  Résol u tion  du  codeu r de  vi tesse  suppl émentai re  – 
rotati ons  du  moteu r par seconde  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  s i  l ’ objet  60E7h  es t  pri s  en  charge  

 

Tableau  301  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 ère  résol u ti on  d u  codeur de  vi tesse  supplémenta i re  – 
rotati ons  du  moteu r par seconde  

Catégorie  d ’ en trée  Obl igatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2ème  résol u ti on  d u  codeur de  vi tesse  supplémentai re  – 
rotati ons  du  moteu r par seconde  

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254ème  réso lu ti on  du  codeur d e  vi tesse  supplémenta i re  – 
rotati ons  du  moteu r par seconde  

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 

 

22.8  Objet 60E8h :  Rapport d ’ engrenage  supplémentai re  – rotations  de  l ’arbre  moteur  

Cet obj et fourn i t l es  rotations  de  l ’ arbre  moteur pour l e  calcu l  du  rapport d ’engrenage  
supplémenta ire.  Cet objet doi t être  u ti l i sé  avec l e  sous- index correspondant de  l ’ objet 60EDh  
(rotations  de  l ’ arbre  d ’en traînement pour l e  ca lcu l  du  rapport d ’engrenage supplémentai re ).  La  
valeur du  rapport d ’engrenage  supplémentai re  est ca lcu lée  par l a  formu le  te l le  que  donnée 
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dans  l ’ objet 6091 h .  Le  Tableau  302  spéci fie  l a  description  de  l ’obj et et le  Tableau  303  spéci fie  
l a  description  d ’en trée.  

Tableau  302  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60E8h  

Nom  Rapport  d ’eng renage  supplémentai re  – rotations  de  
l ’ arbre  moteur 

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  s i  l ’ objet  60EDh  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  303  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  g rand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 er  rapport  d ’ engrenage  suppl émentai re  – rotati ons  de  
l ’ arbre  moteur 

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P l age  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2ème  rapport  d ’ engrenage  supplémentai re  – rotations  de  
l ’ arbre  moteur 

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254ème  rapport  d ’ engrenage  supplémentai re  – rotations  
de  l ’ arbre  moteu r 

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  
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22.9  Objet 60EDh :  Rapport  d ’engrenage supplémentai re  – rotations  de  l ’arbre  
d ’entraînement  

Cet obj et  fou rn i t l es  rotations  de  l ’ arbre  d ’en traînement pour l e  ca lcu l  du  rapport d ’engrenage  
supplémentai re.  Cet obj et doi t  être  u ti l i sé  avec l e  sous-index correspondant de  l ’ objet 60E8h  
(rotations  de  l ’ arbre  moteur pour le  ca lcu l  du  rapport d ’engrenage supplémentai re).  La  va leur 
du  rapport  d ’engrenage supplémentai re  est  ca lcu lée  par l a  formu le  te l le  que  donnée dans  
l ’obj et 6091 h .  Le  Tableau  304  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et  le  Tableau  305  spéci fie  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  304 – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60EDh  

Nom  Rapport  d ’engrenage  supplémentai re  – rotations  de  
l ’ arbre  d ’en traînement   

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  s i  l ’ objet  60E8h  es t  pri s  en  charge  

 

Tableau  305 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  PDO  Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 er  rapport  d ’ engrenage  suppl émentai re  – rotati ons  
de  l ’ arbre  d ’en traînement  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  PDO  Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2ème  rapport  d ’ engrenage  supplémentai re  – 
rotati ons  de  l ’ arbre  d ’ en traînement   

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  PDO  Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254ème  rapport  d ’ engrenage  supplémentai re  – 
rotati ons  de  l ’ arbre  d ’ en traînement   

Catégori e  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  PDO  Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  
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22. 1 0  Objet 60E9h :  Constante  d ’avance supplémentai re  – avance  

Cet obj et fourn i t l ’ avance pour le  ca lcu l  de  l a  constante  d ’avance supplémenta ire.  Cet objet 
doi t être  u ti l i sé  avec le  sous-index correspondant de  l ’ objet 60EEh  (rotations  de  l ’ arbre  
d ’entraînement pour l e  ca lcu l  de  la  constante  d ’avance  supplémentai re).  La  valeur de  l a  
constan te  d ’avance supplémenta ire  est calcu lée  par l a  formu le  te l l e  que donnée dans  l ’ obj et  
6092h .  Le  Tableau  306  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et l e  Tableau  307  spéci fie  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  306  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60E9h  

Nom  Constante  d ’ avance  suppl émentai re  – avance  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  s i  l ’ objet  60EEh  est  pri s  en  charge  

 

Tableau  307  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 ère  constante  d ’avance  supplémentai re  – avance   

Catégorie  d ’ en trée  Obl igatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2  ème  constante  d ’ avance  suppl émentai re  –  avance   

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254  ème  constante  d ’ avance  supplémentai re  – avance   

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  
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22. 1 1  Objet 60EEh :  Constante  d ’avance supplémentai re  – rotations  de  l ’ arbre  
d ’entraînement  

Cet obj et  fourn i t les  rotations  de  l ’ arbre  d ’entraînement pour le  ca lcu l  de  la  constante  
d ’avance supplémentai re.  Cet objet doi t être  u ti l i sé  avec le  sous-index correspondant de  
l ’obj et 60E9h  (avance pour le  ca lcu l  de  l a  constan te  d ’avance supplémentai re).  La  valeur de  l a  
constan te  d ’avance supplémentai re  est calcu lée  par l a  formu le  te l l e  que  donnée dans  l ’ obj et  
6092h .  Le  Tableau  308  spéci fie  l a  description  de  l ’ objet et l e  Tableau  309  spéci fie  l a  
description  d ’en trée.  

Tableau  308  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60EEh  

Nom  Constante  d ’ avance  suppl émentai re  – rotati ons  de  l ’ arbre  
d ’en traînement  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Cond i ti onnel l e :  s i  l ’ objet  60E9h  es t  pri s  en  charge  
 

Tableau  309  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d ’ en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  à  FEh  

Va leu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  1 ère  constante  d ’avance  supplémentai re  – rotati ons  de  
l ’ arbre  d ’en traînement   

Catégorie  d ’ en trée  Obl igatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  2ème  constante  d ’avance  suppl émentai re  – rotations  de  
l ’ arbre  d ’en traînement  

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  

à  

Sous-i ndex FEh  

Descripti on  254ème  constan te  d ’avance  supplémentai re  – rotations  de  
l ’ arbre  d ’en traînement  

Catégorie  d ’ en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par d éfau t  Spéci fi que  au  constructeur (mais  non  égal e  à  0 )  
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23  FE  Appl ication  facul tative  

23. 1  Général i tés  

Les  objets  défin is  dans  le  présent article  son t u ti l i sés  pour le  FE  entrée/sortie  générique  
facu l tati f.  

23.2  Objet 60FDh :  Entrées  numériques  

Cet objet doi t fourn ir l es  entrées  numériques.  La  F igure  86  spéci fi e  l a  structure  d ’obj et.  Cet 
obj et  représen te  l es  n i veaux d ’en trée  phys ique.  S i  une  certaine  fonction  d ’en trée  est prise  en  
charge,  l 'affectation  des  broches  doi t être  te l le  que  défin ie  à  l a  F igure  86.  

31  1 6  1 5  4  3  2  1  0  

Spéci fi que  au  
constructeu r 

réservé  verrou i l l age  i n terrupteu r 
d 'ori g i ne  

i n terrupteu r d e  fi n  
de  cou rse  posi ti f 

i n terrupteu r d e  fi n  de  
course  négati f 

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  fa ibl e  (LSB)  

IEC 

Figure 86  – Structure  d 'objet  

La  convers ion  des  valeurs  physiques  externes  en  va leurs  l og iques  in ternes  est  spéci fi que  au  
constructeur.  

Le  B i t  3  (verrou i l lage)  affiche  l ’état de  l ’ en trée  de  verrou i l lage.  S i  l e  s ignal  d ’en trée  log ique  
passe  au  mode non  acti vé,  l e  d ispos i ti f d ’en traînement est tenu  de  passer à  l ’ état  m ise  sous  
tens ion  désactivée  ou  réaction  au  défaut acti f.  Ceci  s i gn i fie  que  l ’ étage  de  pu issance du  
d ispos i ti f d ’en traînement est  désactivé  et  verrou i l l é  par rapport  à  l a  m ise  sous  tens ion .  

Le  Tableau  31 0  spéci fi e  l es  valeurs.  

Tableau  31 0  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  

0b  Mode  m ise  hors  tensi on  (0  V)  

1 b  É tat  m ise  sous  tens ion  (tension  d ’a l imentation  [Vdc] )  

 

Le  Tableau  31 1  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  31 2  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  31 1  – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60FDh  

Nom  Entrées  numériques  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-201 : 201 5  © I EC  201 5  – 409  –  

Tableau  31 2  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  non  

 

23.3  Objet 60FEh :  Sorties  numériques  

Cet obj et doi t  commander les  sorties  numériques  s imples.  Cet obj et représen te  l es  n i veaux 
de  sortie  phys ique.  S i  une  certaine  fonction  de  sortie  est  prise  en  charge,  l 'affectation  des  
broches  doi t ê tre  te l le  que  défin ie  à  la  F igure  87.  

La  F igure  87  spéci fi e  l a  s tructu re  d 'obj et.  

31  1 6  1 5  1  0  

Spéci fi que  au  constructeur réservé  (00h )   rég ler l e  fre in  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)  B i t  de  poi ds  faib l e  (LSB)  

IEC 

Figure 87  – Structure  d 'objet  

Le  Tableau  31 3  spéci fi e  l es  valeurs .  

Tableau  31 3  – Défin i tion  des  valeurs  

Valeur Défin i tion  du  bi t  0  Défin i tion  des  bi ts  1 6  à  31   

0b  Mettre  hors  tensi on/ne  pas  rég l er l e  
fre in  

Désacti ver l a  sorti e  

1 b  Mettre  sous  tens ion /rég ler l e  fre in  Acti ver l a  sorti e  

 

Le  Tableau  31 4  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  31 5  spéci fi e  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  31 4 – Description  de  l ’ objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 60FEh  

Nom  Sortie  n umérique  

Code  de  l ’ ob jet  Matri ce  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Facu l tati ve  
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Tableau  31 5 – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Descripti on  P l us  grand  sous-i ndex pri s  en  charge  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  c  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  01 h  ou  02h  

Valeu r par d éfaut  Spéci fi que  au  constructeur 

 
Sous-i ndex 01 h  

Descripti on  Sorti es  physiques  

Catégorie  d 'en trée  Obl i gatoi re  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  0000  0000h  

 
Sous-i ndex 02h  

Descripti on  Masque  de  b i ts  

Catégorie  d 'en trée  Facu l tati ve  

Accès  rw 

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Unsigned32  

Valeu r par défaut  0000  0000h  

 

 

24 Informations  relatives  au  d isposi ti f 

24. 1  Général i tés  

Les  obj ets  défin is  dans  l e  présent article  fourn issen t des  i n formations  d ’ordre  général  sur un  
d ispos i ti f.  

24.2  Objet 67FEh :  Numéro  de  version  

Cet objet doi t fourn i r l e  numéro  de  vers ion  du  profi l  C iA 402  qu i  est  u ti l i sé  pour consti tuer le  
d ispos i ti f.  L ’objet 67FEh  do i t  s ’appl i quer auss i  b ien  aux d ispos i ti fs  à  axe  un ique  qu 'aux 
d ispos i ti fs  mu l ti axe.  Le  numéro  de  vers ion  est consti tué  de  trois  ch i ffres.  Pour l a  présente  
Norme i n ternationale ,  l e  numéro 3. 1 . 0  doi t  être  u ti l i sé.  

31  24  23  1 6  1 5  8  7  0  

réservé  N°  de  vers ion  supérieure   N °  de  vers ion  i n férieu re  N °  de  sous-versi on  

B i t  de  poi ds  fort  (MSB)    B i t  de  poi ds  fai bl e  (LSB)  

IEC 

Figure  88  – Structure  du  paramètre  de  version  normal isé  
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Le  Tableau  31 6  spéci fi e  l a  description  de  l ’ obj et et l e  Tableau  31 7  spéci fie  l a  description  
d ’entrée.  

Tableau  31 6  – Description  de  l ’objet  

Attribut  Valeur 

I ndex 67FEh  

Nom  Numéro  de  vers i on  

Code  de  l ’ ob jet  Variable  

Type  de  données  Uns igned32  

Catégorie  Obl i gatoi re  

 

Tableau  31 7  – Description  d ’entrée  

Attribut  Valeur 

Sous-i ndex 00h  

Accès  ro  

M ise  en  correspondance  
PDO 

Voi r I EC 61 800-7-301  

P lage  de  valeurs  Voi r F i gure  88  

Valeu r par défaut  Spéci fi que  au  constructeur 
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