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ADJ U STABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  

 
Part 7-203:  Generic interface an d  use of profi les  for  
power dri ve  systems – Profi le  type 3  specificati on  

 
FOREWORD 

1 )  The  I n ternati onal  E lectrotechn i cal  Commission  ( I EC)  i s  a  worl dwide  organ ization  for s tandard ization  compris i ng  
a l l  nati onal  e l ectrotechn ical  comm i ttees  ( I EC National  Commi ttees).  The  ob ject  of I EC i s  to  promote  
i n ternati ona l  co-operation  on  a l l  questions  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 i des  (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 cipate  i n  th i s  preparatory work.  I n ternational ,  governmental  and  non-
governmental  organ i zations  l i a i s i ng  wi th  the  I EC al so  parti ci pate  i n  th i s  preparati on .  I EC col l aborates  cl osel y 
wi th  the  I n ternational  Organ ization  for Standard ization  ( I SO)  i n  accordance  wi th  cond i t i ons  determ ined  by 
agreement  between  the  two organ i zati ons.  

2)  The  formal  decis ions  or ag reements  of I EC on  techn ical  matters  express,  as  nearl y as  possi ble,  an  i n ternational  
consensus  of opin ion  on  the  re l evant sub jects  s i nce  each  techn ical  commi ttee  has  representati on  from  al l  
i n terested  I EC National  Committees.   

3)  I EC Publ i cati ons  have  the  form  of recommendations  for i n ternati onal  use  and  are  accepted  by  I EC National  
Commi ttees  i n  that  sense.  Whi l e  a l l  reasonable  efforts  are  made  to  ensure  that  the  techn ical  content  of I EC  
Publ i cations  i s  accurate,  I EC  cannot be  he l d  responsibl e  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 ternati onal  u n i form i ty,  I EC National  Commi ttees  undertake  to  app ly I EC Publ i cati ons  
transparen tl y to  the  maximum  exten t  poss ibl e  i n  thei r national  and  reg i ona l  publ i cati ons.  Any d i vergence  
between  any I EC Publ i cation  and  the  correspond i ng  national  or reg i onal  publ i cati on  sha l l  be  cl earl y i n d icated  i n  
the  l atter.  

5)  I EC i tsel f d oes  not  provide  any attestati on  of conform i ty.  I ndependent  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 b le  for any 
services  carri ed  ou t  by i ndependent  certi fi cation  bod i es.  

6)  Al l  users  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  commi ttees  and  I EC Nati onal  Comm i ttees  for any personal  i n j u ry,  property  damage  or 
other damage  of any nature  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 rel 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 .  

I n ternational  Standard  I EC  61 800-7-203  has  been  prepared  by subcommittee  SC 22G:  
Ad justable  speed  e lectric  d ri ve  systems  incorporating  sem iconductor power converters ,  of I EC 
techn ical  committee  TC  22:  Power e lectron ic  systems  and  equ ipment.  

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

Th is  ed i ti on  i ncludes  the  fol l owing  s i gn i fican t techn ical  changes  wi th  respect to  the  previous  
ed i tion :  

a)  m inor updates  in  the  Base  Mode Parameter Access  mechan ism ;  

b)  m inor updates  and  s impl i fication  i n  the  Appl ication  Class  3  s tate  mach ine  defin i ti on .  
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The  text of th is  s tandard  is  based  on  the  fo l lowing  documents:  

FDIS  Report  on  voti ng  

22G/309/FDIS  22G/324/RVD  

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

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

A l i s t 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  un ti 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 ,  

•  rep laced  by a  revised  ed i tion ,  or 

•  amended .  

 

IM PORTAN T – Th e 'col ou r in sid e'  l ogo on  th e  cover pag e of th i s  pu bl i cati on  i n d i cates  
th at i t  con tai n s  colou rs  wh ich  are  con si dered  to  be  u sefu l  for th e  correct 
u n derstan d in g  of i ts  con ten ts.  U sers  sh ou ld  th erefore prin t  th i s  docu m en t u si n g  a  
col ou r prin ter.  
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INTRODUCTION  

0.1  General  

The  I EC  61 800  series  i s  in tended  to  provide  a  common  set of speci fications  for ad justable  
speed  e lectrical  power d rive  systems.  

I EC 61 800-7  speci fies  profi l es  for power d ri ve  systems  (PDS)  and  the ir mapping  to  existing  
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 rive  systems.  
Th is  i n terface  can  be  embedded  i n  the  con trol  system.  The  con trol  system  i tsel f can  a lso  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 tpu ts ,  seria l  
and  para l le l  i n terfaces,  fie ldbuses  and  networks).  Profi l es  based  on  speci fic phys ica l  
i n terfaces  are  a l ready defined  for some appl ication  areas  (e. g .  motion  con trol )  and  some  
device  classes  (e. g .  standard  d ri ves,  posi 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  dri ve  control  functions,  parameters,  and  state  mach ines  
or description  of sequences  of operation  to  be  mapped  to  the  profi l es.  

I EC 61 800-7  provides  a  way to  access  functions  and  data  of a  d ri ve  that i s  independent of the  
used  d ri ve  profi l e  and  communication  in terface.  The  obj ective  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  in terfaces.  
Th is  makes  i t  poss ib le  to  provide  common  implementations  of motion  con trol  (or veloci ty 
con trol  or d ri ve  con trol  appl ications)  i n  control lers  wi thout any speci fic knowledge of the  d rive 
implementation .  

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

For a  drive  device  manufacturer 

– l ess  effort to  support  system  in tegrators ;  

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

– the  selection  of d ri ves  does  not  depend  on  avai 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 rive  suppl ier;  

For a  system  integrator (bu i lds  modules,  mach ines,  plants  etc. )  

– l ess  i n tegration  effort  for devices;   

– on l y one  understandable  way of model ing ;  

– i ndependent  of bus  technology.  

Much  effort i s  needed  to  des ign  a  motion  control  appl ication  wi th  several  d i fferent d rives  and  
a  speci fic con trol  system.  The  tasks  to  implement the  system  software  and  to  understand  the  
functional  description  of the  i nd ividual  components  may exhaust the  project resources.  I n  
some cases,  the  d ri ves  do  not share  the  same phys ical  i n terface.  Some con trol  devices  j ust  
support a  s i ng le  i n terface  wh ich  wi l l  not be  supported  by a  speci fic d ri ve.  On  the  other hand ,  
the  functions  and  data  s tructu res  are  speci fied  wi th  i ncompatibi l i t ies .  I t  i s  up  to  the  systems 
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i n tegrator to  wri te  i n terfaces  to  the  appl ication  software  to  hand le  that wh ich  shou ld  not be  h is  
responsibi l i ty.  

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 i ncompatib le  solu tions.  The  efforts  to  adapt a  
solu tion  to  a  d ri ve  profi le  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 lable  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  
dri ve  profi l e  types  for CiA® 402 1 ,  CI P  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 i tted  by 
open  i n ternational  network or fiel dbus  organ izations  wh ich  are  responsible  for the  content of 
the  re lated  annex and  use  of the  re lated  trade  marks.  

Th is  part  of I EC  61 800-7  speci fies  the  profi le  type  3  (PROFIdrive).  

The  profi l e  types  1 ,  2  and  4  are  speci fied  i n  I EC  61 800-7-201 ,  I EC 61 800-7-202  and  
I EC 61 800-7-204.  

  

___________ 

1   CiA® 402  i s  a  reg i stered  trade  mark of CAN  i n  Au tomation  e.V.  (CiA)  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  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 ience  of users  of th i s  
I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  mark holder or any of i ts  
products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  trade  mark CI P  Moti on™ .  U se  of the  trade  mark 
CIP  Moti on™  requ i res  perm ission  of ODVA,  I nc.  

3  PROFI dri ve  i s  a  trade  name of PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati ona l .  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  does  not  requ i re  use  of the  trade  name  
PROFI dri ve.  Use  of the  trade  name  PROFI dri ve  requ i res  perm iss ion  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 iss ion  of the  trade  mark hol der.  
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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,  E therCAT®8,  Ethernet Powerl i nkTM 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.  (CiA).  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 iss ion  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 e l 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 ona l  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  
reg i stered  trade  mark CC-Link  I E® F ie l d  N etwork.  Use  of the  reg i stered  trade  mark CC-Link I E® F iel d  Network 
requ i res  perm ission  of M i tsub ish i  E lectri c  Corporation .  

7  EPA™  i s  a  trade  mark of SUPCON  Group  Co.  Ltd .  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven i ence  of users  of th i s  
I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement by I EC of the  trade  mark holder or any of i ts  
products .  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  mark EPA™ .  Use  of the  trade  mark 
EPA™  requ i res  perm iss ion  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  does  not  requ i re  use  of the  reg i stered  trade  mark E therCAT®.  Use  of 
the  reg i stered  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 Bernecker &  Rai ner I ndustrieelektron ik Ges.m . b.H . ,  control  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 ience  of users  of 
th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  mark ho lder or any of 
i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  trade  mark E thernet  Powerl i nk™ .  Use  of the  
trade  mark E therne  Powerl i nk™  requ i res  perm ission  of the  trade  mark hol der.  

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

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

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

1 4  PROFINET i s  a  trade  name of PROFIBUS  & PROFINET I n ternati onal .  Th i s  i n formati on  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  does  not  requ i re  use  of the  trade  name  
PROFINET.  Use  of the  trade  name  PROFINET requ i res  perm iss ion  of PROFIBUS  &  PROFINET I n ternational .  
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Fig u re 1  – Stru ctu re  of I EC  61 800-7  

0.2  Patent declaration  

The  I n ternational  E lectrotechn ical  Commission  ( IEC)  d raws  attention  to  the  fact that i t  i s  
cla imed  that compl iance  wi th  th is  document may involve  the  use  of a  paten t concern ing  the  
fol l owing :  

Pu bl i cati on /  
Appl i cati on  seri al  

n u m ber 

H ol d er Ti tl e   Derwen t accessi on  
N u m ber  

Derwen t 
pu bl i cati on  

EP844542  [S I ]  Numerical  control  
method  and  con trol  
s tructure  for 
control l i n g  of 
movement  of 
objects  whereby 
speed  con tro l  i s  
effected  at  a  h i gher 
rate  than  posi ti on  
control  

1 998-274369  EP844542-A1  
27. 05. 1 998;  
DE59603496-G  
02 . 1 2 . 1 999;  
EP844542-B1  
27. 1 0. 1 999  

 

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)  

I EC  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)  

I EC  61 800-7-204 
 

Profi l e  type  4  
(SERCOS)  

I EC  61 800-7-301  
 

Mapping  of profi l e  
type  1  to:  

• CANopen  

• CC-Link I E  

• EPA 

• EtherCAT 

• ETHERNET 
Powerl i nk  

I EC  61 800-7-302  
 

Mapping  of profi l e  
type  2  to:  

• DeviceNet  

• ControlNet  

• EtherNet/I P  

I EC  61 800-7-303  
 

Mapping  of profi l e  
type  3  to:  

• PROFIBUS  

• PROFINET 

I EC  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  specificati on s  

IEC  61 800-7-300  – M appi n g  of profi les  to  n etwork tech n olog i es  

IEC  61 800-7-1  – In terface d efin i ti on  

Generic  PDS i n terface  speci fication  

IEC  61 800-7  G en eri c i n terface  an d  u se  of profi l es  for power d rive  system s  

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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The  IEC  takes  no  pos i ti on  concern ing  the  evidence,  va l i d i ty and  scope  of th is  paten t ri ght.  

The  holder of th is  paten t ri ght has  assured  the  I EC that he  i s  wi l l i ng  to  negotiate  l icences  
under reasonable  and  non-d iscrim inatory terms and  cond i tions  wi th  appl ican ts  th roughout the  
world .  I n  th is  respect,  the  statement of the  holder of th is  patent ri ght i s  reg istered  wi th  I EC.  
I n formation  may be  obta ined  from :  

[S I ]  S iemens  AG  

Corporate  I n tel l ectual  Property  

L i cens ing  &  Transactions  

Otto-Hahn-Ring  6  

81 730  Mun ich  

Germany 

 

Atten tion  i s  d rawn  to  the  poss ib i l i ty that some of the  e lements  of th is  document may be  the  
subj ect  of patent  righ ts  other than  those  i denti fied  above.  I EC shal l  not be  held  responsib le  for 
i denti fying  any or a l l  such  paten t ri ghts .  

I SO  (www. iso. org/paten ts)  and  I EC (h ttp: //patents . iec.ch)  main tain  on- l ine  data  bases  of 
paten ts  re levant to  the ir standards.  Users  are  encouraged  to  consu l t the  data  bases  for the  
most up  to  date  in formation  concern ing  patents.  
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ADJ U STABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  
 

Part 7-203:  Generic interface an d  use of profi les  for  
power dri ve  systems – Profi le  type 3  specificati on  

 
 
 

1  Scope  

This  part of I EC 61 800  speci fies  profi l e  type  3  for power d rive  systems (PDS).  Profi l e  type  3  
can  be  mapped  on to  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 ires  add i tional  measures  accord ing  to  the  re levant standards,  agreements  and  l aws.  

2  N ormati ve referen ces  

The  fol lowing  documents ,  in  whole  or i n  part,  are  normative l 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 tion  ci ted  appl ies.  For 
undated  references,  the  l atest ed i tion  of the  referenced  document ( i nclud ing  any 
amendments)  appl ies .  

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

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

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

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

IEC 61 800-7-1 : 201 5,  Adjustable speed electrical power drive systems – Part 7-1 : Generic 
interface and use of profiles for power drive systems – Interface definition  

IEC 61 800-7-303: 201 5,  Adjustable speed electrical power drive systems – Part 7-303: 
Generic interface and use of profiles for power drive systems – Mapping of profile type 3 to 
network technologies 

3 Terms,  defin i tion s  an d  abbreviated  terms  

3. 1  Term s  an d  d efi n i ti on s  

For the  purposes  of th is  document,  the  fol lowing  terms  and  defin i tions  apply.  

3. 1 . 1   
actu al  val u e  

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

Note  1  to  en try:  Actual  va l ue  i s  used  i n  th i s  document  as  i npu t  d ata  of the  appl i cati on  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 ]  
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3.1 .2   
algori thm  
complete l y determ ined  fi n i te  sequence  of operations  by wh ich  the  va lues  of the  ou tput  data  
can  be  calcu lated  from  the  va lues  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  industria l -process  
measurement and  control  

Note  1  to  en try:  An  appl i cation  may be  d i stri 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  control  l oop  for torque  con trol ,  ve loci ty con trol ,  
posi ti on  control  or other appl i cations  l i ke  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   
axis  
l og ica l  e lement i ns ide  an  au tomation  system  (e. g .  a  motion  control  system)  that represen ts  
some form  of movement 

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

Note  2  to  en try:   A physical  axis  may i ncl ude  one  or more  of the  fol l owing  components:  a  motion  sensor,  a  motion  
control  s tructure,  a  power ampl i fi er,  and  a  motion  actuator.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 2. 4,  mod i fied  – A note  to  entry i s  added ]  

3.1 .7   
class  
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 .8   
clock cycle  synchronous  appl ication  
synchron isation  of sampl ing  and  cycle  times  i n  the  closed- loop control  software  in  d i g i ta l  
d ri ves  and  control  systems 

3.1 .9   
commands  
set of commands  from  the  appl ication  control  program  to  the  PDS  to  con trol  the  behaviour of 
the  PDS or functional  e lements  of the  PDS  
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Note  1  to  en try:  The  behavi ou r 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  bi t  each .  

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

3. 1 . 1 0   
con trol  

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

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

3. 1 . 1 1   
con trol  d evi ce  
physical  un i t  that conta 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 2   
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 3   
devi ce  
fie ld  device  
<function  b locks>  networked  i ndependent physical  en ti ty of an  i ndustria l  au tomation  system  
capable  of perform ing  speci fi ed  functions  in  a  particu lar context and  de l im i ted  by i ts  in terfaces  

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

3. 1 . 1 4   
devi ce  
fie ld  device  
<system  i n tegration>  en ti ty that performs  con trol ,  actuati ng  and /or sensing  functions  and  
i n terfaces  to  other such  enti ti es  wi th in  an  au tomation  system  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2 . 1 0]  

3. 1 . 1 5   
devi ce  profi l e  
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 6   
DO IO  Data  

col lection  of a l l  I npu t Data  and  Outpu t Data  (cycl ic  transm iss ion)  of a  Drive  Object (drive  axis)  

3. 1 . 1 7   
Drive  Object  

functional  e lement of a  Drive  Un i t  
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3. 1 . 1 8   
Dri ve  to  Drive  com mu n i cati on  
commun ication  (cycl ic)  between  dri ves  from  the  user's  perspective  

3. 1 . 1 9   
Dri ve  U n i t  

l og ica l  device  wh ich  comprises  a l l  functional  e lemen ts  re lated  to  one  centra l  processing  un i t  

3. 1 . 20   
fu n ction al  el em en t  
enti ty of software  or software  combined  wi th  hardware,  capable  of accompl ish ing  a  speci fi ed  
function  of a  device  

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

Note  2  to  en try:  A functi ona l  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 . 21   
In pu t Data  
data  to  be  sent  cycl ical l y from  the  device  to  the  control ler 

3. 1 . 22   
in terface  
shared  boundary between  two  en ti ties  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 . 23   
IO  Data  

I npu t Data  and  Output  Data  of a  device  

3. 1 . 24   
Isoch ron ou s  M ode  
communication  system  service  for clock cycle  synchron ism  wh ich  generates  a  constant  
(tim ing)  bus  cycle  wi th  a  cl ock cycle  s i gnal  at  the  start of the  cycle  

3. 1 . 25   
mod el  
mathematical  or phys ical  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 tions  

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

3. 1 . 26   
operatin g  mod e  
characterisation  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 . 27   
Ou tpu t  Data  

data  to  be  sent  cycl ical l y from  the  con trol l er to  the  device  
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3.1 .28   
parameter 
data  e lement that represents  device  i n formation  that can  be  read  from  or wri tten  to  a  device,  
for example  through  the  network or a  l ocal  HMI  

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

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

3. 1 .29   
Process  data  
data  related  to  the  control  process,  for example  ga in  factor and  state  variables,  typica l l y 
mapped  to  parameters  

3. 1 .30   
profi l e  
representation  of a  PDS in terface  i n  terms  of i ts  parameters,  parameter assembl ies  and  
behaviour accord ing  to  a  communication  profi l e  and  a  device  profi l e  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 2. 21 ,  mod i fied  – Note  1  to  en try is  deleted ]  

3.1 .31   
setpoint  

value  or variable  used  as  Ou tpu t Data  of the  appl i cation  con trol  program  to  control  the  PDS  

3.1 .32   
status  
set of i n formation  from  the  PDS to  the  appl ication  con trol  program  reflecti ng  the  s tate  or mode  
of the  PDS  or a  functional  e l ement of the  PDS  

Note  1  to  en try:  The  d i fferen t  s tatus  i n formation  may be  coded  wi th  one  bi t  each .  

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

3. 1 .33   
technolog ical  functions  

closed- loop controls  and  sequence  controls  for au tomation  of appl ication-speci fic processes  

3.1 .34   
type  
hardware  or software  e lement wh ich  speci fi es  the  common  attributes  shared  by a l l  i nstances  
of the  type  

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

3.1 .35   
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 .36   
variable  

software  en ti ty that may take  d i fferen t va lues,  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  certai n  data  type.  
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[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 25]  

3.2  Abbreviated  terms  

AC PROFI drive  Appl ication  Class  

BERO proxim i ty swi tch  

CO  Communication  Object  

CR communication  re lationsh ip  

C-LS  Control ler’s  S ign-Of-Li fe  

DO  Drive  Object  

DO-LS  Drive  Object S ign-Of-Li fe  

DP  Decentra l ised  (d istributed)  Periphery 

DSC Dynam ic Servo  Control  

DU  Drive  Un i t  

DX Data_Exchange  

f frequency 

GSD  General  Station  Description  (device  description ,  i nput for a  bus  configuring  
tool )  

HM I  human  mach ine  in terface  

ID  i denti fier 

IO  Data  IO  Data;  i s  transm i tted  cycl ica l l y 

I /O  i nput/ou tpu t  

KV  pos i tion  closed  loop  control  ga in  factor 

kPC  pos i tion  closed  loop  control  ga in  factor 

LS  S ign-Of-Li fe  

LSB  least s i gn i ficant  bi t  

MSB  most s i gn i fican t b i t  

M  CR Mu l ticast CR  

MDI  Manual  Data  I npu t  

NAMUR Standards  Working  Group  for I nstrumentation  and  Control  i n  the  Chem ical   
I ndustry 

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

Pxxx parameter ( i den ti fied  by number xxx)  

PAP Parameter Access  Poin t  

PBE  parameter description  

P-Device  peripheral  device  (PROFI drive  Base  Model )  

PDS  power d ri ve  system  

PI  PROFIBUS & PROFINET  I n ternational  

PLC programmable  log ic control l er wi thout a  motion  control  command  set  

PLL  phase  l ocked  l oop  (phase  control  l oop)  

PNO PROFIBUS user organ isation  

PNU  parameter number 

PROFIBUS  process  fi el d  bus  as  defined  i n  I EC  61 1 58-5-3  and  I EC  61 1 58-6-3  

PROFINET process  fie ld  bus  as  defined  i n  I EC  61 1 58-5-1 0  and  I EC 61 1 58-6-1 0  

PWE parameter va lue  
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RFG  Ramp Function  Generator 

RMS  root mean  square  value  ( true  root  mean  square  va lue)  

SN  si gn   

STW con trol  word  

Ta  sampl ing  time 

TDC  Data-Cycle-Time 

TDX  Data_Exchange-Time 

TM  Master-Time  

TCAC  Control ler_Appl ication_Cycle-Time 

TCLS  Contol ler_Li fe_Sign-Time 

TO  Ou tput-Time  

TPC  pos i tion  control ler sampl i ng  time  

TSC  speed  control ler sampl ing  time 

TDLS  DO_Li fe_Sign-Time 

VIK Association  of the  I ndustrial  Customers  and  I ndustrial  Power Producers  

xerr  cl osed  l oop  con trol  system  deviation  

ZSW status  word  

4 General  

4. 1  Background  

The PROFIdrive  profi le  was  generated  by the  PROFIBUS & PROFINET user organ isation  
PROFIBUS & PROFINET in ternational  (PI ) .  I t  d efines  a  un i fied  device  behaviour and  access  
techn ique  to  the  d rive  data.  

For the  user,  th is  means  that eng ineering  costs  are  reduced  when  p lann ing  and  implementing  
p lants  and  systems,  as  the  various  d rives  respond  the  same way to  control  i nstructions.  

The  programming  costs  are  s ign i ficantl y reduced  by us ing  standard ised  program  blocks  in  the  
open  loop  and  closed  l oop  control  systems  for con trol l i ng  the  d rive.  For d ri ve  manufacturers ,  
as  a  resu l t  of the  profi le  defin i tion ,  development costs  are  reduced  and  the  implementation  of 
non-proprietary standard ised  in terface  improves  the  chances  of being  successfu l  i n  the  
market.  

The  mapping  to  the  generic i n terface  is  g i ven  i n  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  Annex C.  

4.2  Requi rements  

Today,  variable-speed  e lectric d ri ves  from  basic  AC d ri ve  converters  up  to  h i gh-dynam ic 
performance servo  control l ers  are  being  i ncreasing l y connected  to  h igher- level  open  l oop  and  
closed- loop control  systems  in  au tomated  p lan ts  and  systems via  d i g i tal  i n terfaces.  

I n  today's  systems,  the  speed  i n terface  i s  mostl y common.  The  speed  setpoin t i s  en tered  from  
a  h igher- level  au tomation  system  wh ich  con trols  the  d ri ve.  General l y,  the  speed  actual  va lue  
is  s i gnal l ed  back to  the  au tomation  system  to  mon i tor the  d ri ve.  

I n  order that  the  d i g i ta l  fie ld  bus  i n terface  i n  d is tributed  au tomation  concepts  may a lso  be  
used  i n  the  area  of motion  control  wi th  several  d ri ve  axes,  today's  standard  fie l d  busses  shal l  
be  expanded  by speci fic features.  Th is  i nvolves  fu l fi l l i ng  the  fol lowing  requ i rements:  
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Clock cycle  synchron ism :  I f a  cen tral  motion  con trol l er i s  being  used  wh ich  hand les  the  
i n terpolation  and  closed- loop  pos i ti on  con trol ,  the  con trol  l oop  shal l  be  closed  via  the  bus.  The  
speed  setpoin t i s  transferred  to  the  d ri ve  in  the  setpoin t d i rection .  I n  the  actual  va lue  
d i rection ,  the  d ri ve  provides  a  posi ti on  actual  va lue.  I n  order to  implement sufficien tl y h i gh  
l oop  gains  to  fu l fi l  the  requ ired  d ynam ic performance,  the  delays  shal l  be  m in imal  and  i t  i s  
especial l y important  that they be  absolu te l y constant.  I f the  motion  con trol  task requ i res  the  
coord ination  of several  axes,  the  pos i tion  actual  va lues  shal l  be  acqu i red  precisel y at the  
same time and  evaluated  i n  synchron ism  in  the  motion  con trol l er.  Furthermore,  the  setpoin ts  
shal l  take  effect precisely at  the  same time i n  the  axes.  The  actual  va lue  acqu is i ti on ,  transfer 
and  setpoin t  acti vation  are  i n  cl ock cycle  synchron ism  wi th  the  closed- loop  pos i tion  control ler.  

Drive-to-Drive  commun ication :  State-of-the-art au tomation  solu tions  wi th  d i g i ta l  Drive  Un i ts  
a lso  use  d istributed  concepts  where  the  open  loop  and  closed- loop control  tasks,  wh ich  were  
previous l y implemented  cen tral l y,  are  sh i fted  i n to  i n te l l i gen t d rives.  Examples  are  s ing le-axis-
pos i tion ing  d rives  or d ri ves  wi th  i n tegrated  software  for wind ing  functions  or synchronous  
operating  appl ications.  

I f au tomation  functions  are  to  be  decentral ised  and  d istribu ted ,  then  data  shal l  be  d i rectl y 
transferred  between  the  d ri ves,  wh ich ,  for example  for an  e lectron ic shaft,  shal l  be  real ised  
wi th  precise  angu lar synchron ism  and  a lso  wi th  clock cycle  synchron ism .  

Acycl ic communication :  The  acycl ic  communication  services  are  requested  to  transfer 
parameter requests  for operator con trol  and  mon i toring  of d rives  i n  para l l e l  to  the  Cycl ic Data  
Exchange.  

With  modern  automation  profi les ,  i t  i s  a  s trong  requ i rement that  state  of the  art 
communication  systems  be  supported .  

4. 3  Goals  of th e  PROFI d rive  Profi l e  

To protect i nvestmen ts  i n  eng ineering  tools ,  au tomation  program  l i braries  and  tra in ing  of s taff,  
i t  i s  importan t to  have  a  s table  generic appl i cation  profi le  functional i ty wh ich  m igrates  to  fu ture  
enhanced  fie l d  bus  systems  by keeping  i ts  appl ication  p latform  i n terface  stable.  

5 Data types  

5. 1  Data types  overvi ew 

Profi l e-speci fic  data  types  correspond ing  to  the  particu lar d ri ve  requ i rements  are  defined .  The  
profi le-speci fic data  types  are  i nd ividual l y defined  in  5 . 3.  The  s tandard  types  are  defined  i n  
I EC 61 1 58-5-1 0 .  An  overview of a l l  of the  perm issible  data  types  (standard  data  types  and  
profi le-speci fic data  types)  i s  g i ven  i n  Table  1  and  Table  2 .  

I t  i s  s trong ly recommended  to  use  s tandard  and  profi l e  speci fic  data  types  ou t of Table  1  and  
Table  2  for a l l  d ri ve  device  parameters.  I n  add i ti on ,  because  of compatibi l i ty to  o l der systems,  
a l l  Control ler and  Device  implementations  a lso  shal l  support the  bas ic data  types  Byte,  Word ,  
Double  word  as  defined  i n  Table  31 .  For further i n formation  about hand l i ng  of data  types  i n  
the  PROFIdrive  Base  Mode  Parameter Access ,  see  6. 2 .3 .6 .  

5. 2  Stan d ard  data  types  

Table  1  shows  references  of data  types  used  i n  th is  profi l e  and  the  re lated  defin i tions.  
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Table  1  – Stan d ard  data  types   

Data  types  u sed  i n  
Profi l e  PROFI d ri ve   

Referen ce to  d efi n i ti on  Data  type  
n u m eri c 

i d en ti fi er 

Boolean  Boolean  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  1  

I n teger8  I n teger8  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  2  

I n teger1 6  I n teger1 6  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  3  

I n teger32  I n teger32  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  4  

I n teger64  I n teger64  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  55  

Unsigned8  Unsigned8  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  5  

Unsigned 1 6  Unsigned 1 6  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  6  

Unsigned32  Unsigned32  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  7  

Unsigned64  Unsigned64  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  56  

F loati ngPoi n t  F loat32  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  8  

F loati ngPoi n t64  F loat64  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  1 5  

Vi s ibleStri ng   Vi s ib leStri ng  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  9  

OctetStri ng  OctetStri ng  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  1 0  

UN ICODEStri ng  UN ICODEStri ng  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  39  

TimeOfDay (wi th  date  i nd icati on)  TimeOfDay (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  1 2  

TimeDi fference  (do  not  use)  a  TimeDi fference  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  1 3  

Date  B inaryDate  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  50  

TimeOfDay wi thout  date  i nd ication  TimeOfDay (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  52  

TimeDi fference  wi th  date  i nd icati on  TimeDi fference  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  53  

TimeDi fference  wi thout  d ate  i nd ication  TimeDi fference  (see  I EC 61 1 58-5-1 0)  54  

a   Data  type  TimeDi fference  shou ld  not  be  used  for new device  implementations.  For device  implementation  
use  data  types  TimeDi fference  wi th  d ate  i n d ication  and  TimeDi fference  wi thout  date  i n d ication  i nstead .  For 
compatibi l i ty reasons  a l l  th ree  data  types  of TimeDi fference  shal l  be  supported  by a  control l er 
implementation .  

 

5. 3  Profi l e-specifi c d ata types  

5. 3. 1  Gen eral  

Al l  profi l e-speci fic data  types  (see  Table  2)  may be  implemented  in  the  d ri ve  (optional  data  
types).  
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Table  2  – Profi l e  speci fi c d ata types   

Data  types  u sed  i n  
Profi l e  PROFI d ri ve   

Referen ce  to  d efi n i ti on  Data  type  
n u m eri c  

i d en ti fi er 

N2  Normal i sed  val ue  (1 6  b i t)  5 . 3 . 2 ,  Table  3  and  Tabl e  4  1 1 3  

N4  Normal i sed  val ue  (32  b i t)  5 . 3 . 2 ,  Table  3  and  Tabl e  4  1 1 4  

V2  B i t  sequence   5 . 3 . 6  and  Table  1 0  1 1 5  

L2  N i bbl e   5 . 3 . 7  and  Table  1 1  1 1 6  

R2  Reciprocal  t ime  constant   5 . 3 . 1 0  and  Tabl e  1 4  1 1 7  

T2  Time  constan t  (1 6  b i t)  5. 3. 8  and  Table  1 2  1 1 8  

T4  Time  constan t  (32  b i t)  5. 3. 8  and  Table  1 2  1 1 9  

D2  Time  constant   5 . 3 . 9  and  Table  1 3  1 20  

E2  F i xed  po in t  val ue  (1 6  b i t)  5. 3. 4,  Table  7  and  Tabl e  8  1 21  

C4  F i xed  poi n t  va l ue  (32  b i t)  5. 3. 5  and  Table  9  1 22  

X2  Normal i sed  value,  variable  (1 6  b i t)  5 . 3 . 3 ,  Table  5  and  Tabl e  6  1 23  

X4  Normal i sed  value,  variable  (32  b i t)  5 . 3 . 3 ,  Table  5  and  Tabl e  6  1 24  

 

I t  i s  strong ly recommended  to  use  the  profi le  speci fic data  types  for optimum  match ing  to  the  
appl ication .  For compatib i l i ty to  older d ri ve  appl i cations  wi th  none  of the  profi le-speci fic data  
types:  

•  I nstead  of N2,  N4  or X2,  X4  use  I n teger1 6,  I n teger32  wi th  optional  normal i sation .  

5. 3. 2  N orm al ised  val u e:  N 2 ,  N 4  

M ean i n g  

Linear normal ised  value.  0  %  corresponds  to  0  (0x0),  1 00  %  corresponds  to  21 4  (0x4000)  for 
N2  or 230  (0x40000000)  for N4.  

Tabl e  3  – N 2,  N 4-Ran g e of val u es  

Cod i n g  Data  type  Ran g e  of val u es  Resol u ti on  Len g th  

1 1 3  N2  –200  %  ≤  i  ≤  (200-2–1 4)  %  2–1 4  =  0 , 006  1  %  2  Octet  

1 1 4  N4  –200  %  ≤  i  ≤  (200-2–30)  %  2–30  =  9 , 3  ×  1 0–8  %  4  Octet  

 

Cod i n g  

•  Represen tation  i n  twos  complement,  the  MSB (Most  s i gn i fican t b i t)  i s  the  b i t  after the  s i gn  
b i t  (SN)  of the  fi rst octet.  

•  SN  =  0 :  pos i ti ve  numbers  i nclud ing  zero  

•  SN  =  1 :  negative  numbers  
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Table  4 – N2,  N4-Coding  

Octet  
Bi t  

8  7  6  5  4  3  2  1  

1  SN  20  2–1  2–2  2–3  2–4  2–5  2–6  

2  2–7  2–8  2–9  2–1 0  2–1 1  2–1 2  2–1 3  2–1 4  

3  2–1 5  2–1 6  2–1 7  2–1 8  2–1 9  2–20  2–21  2–22  

4  2–23  2–24  2–25  2–26  2–27  2–28  2–29  2–30  

 

5.3.3  Normal ised  value  (variable  normal isation):  X2,  X4  

Meaning  

Linear normal ised  value.  0  %  corresponds  to  0  (0x0),  1 00  %  corresponds  to  2X.  The  s tructure  
is  the  same as  for data  types  N2  and  N4,  bu t the  normal i sation  (1 00  %)  does  not 
au tomatical l y refer to  b i t  1 4  or b i t  30  respectively,  bu t i s  variable.  The  normal i sation  bi t  i s  
coded  i n  the  parameter description  e lement “DO IO  Data  normal isation ”  (refer to  6 . 2 . 1 . 3).  

Table  5  – X2,  X4-Range of values  

Coding  Data  type  Range  of values  Resolu tion  Length  

1 23  X2  (e. g .  wi th  x =  1 2 )  –800  %  ≤  i  ≤  (800-2–1 2 )  %  2–1 2  2  Octet  

1 24  X4  (e. g .  wi th  x =  28)  –800  %  ≤  i  ≤  (800-2–28)  %  2–28  4  Octet  

 

Coding  

•  Twos  complement representation ,  the  MSB (Most S ign i ficant B i t)  i s  the  b i t  after the  s ign  
b i t  (SN)  of the  fi rst octet.  

•  SN  =  0 :  pos i ti ve  numbers  i nclud ing  zero.  

•  SN  =  1 :  negative  numbers.  

Table  6  – X2,  X4-Coding  (example  x=1 2/28)  

Octet  
Bi t  

8  7  6  5  4  3  2  1  

1  SN  22  2 1  20  2–1  2–2  2–3  2–4  

2  2–5  2–6  2–7  2–8  2–9  2–1 0  2–1 1  2–1 2  

3  2–1 3  2–1 4  2–1 5  2–1 6  2–1 7  2–1 8  2–1 9  2–20  

4  2–21  2–22  2–23  2–24  2–25  2–26  2–27  2–28  

 

5.3.4  Fixed  point  value:  E2  

Meaning  

Linear fixed-poin t  va lue  wi th  seven  b inary p laces  after the  decimal  poin t.  0  corresponds  to  0  
(0x0),  1 28  corresponds  to  2 1 4  (0x4000).  
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Table  7  – E2-Range  of values  

Coding  Data  type  Range  of values  Resolu tion  Length  

1 21  E2  -256+2–7  ≤  i  ≤  256-2–7  2–7  =  0 , 007  81 2  5  2  Octet  

 

Coding  

•  Twos  complement representation ,  the  MSB (Most s i gn i ficant b i t)  i s  the  b i t  after the  s i gn  b i t  
(SN)  of the  fi rst octet.  

•  SN  =  0 :  pos i ti ve  numbers  i nclud ing  zero .  

•  SN  =  1 :  negative  numbers.  

Table  8  – E2-Coding  

Octet  
Bi t  

8  7  6  5  4  3  2  1  

1  SN  27  26  25  24  23  22  2 1  

2  20  2–1  2–2  2–3  2–4  2–5  2–6  2–7  

 

5.3.5  Fixed  point  value:  C4  

Meaning  

Linear fixed  poin t va lue  wi th  four decimal  p l aces.  0  corresponds  to  0  (0x0) ,  0 , 0001  
corresponds  to  20  (0x0000  0001 ).  

Table  9  – C4-Range of values  

Coding  Data  type  Range  of values  Resolu tion  Length  

1 22  C4  -21 4  748, 364  8  ≤  i  ≤  2 1 4  748, 364  7  1 0–4  =  0 , 000  1  4  Octet  

 

Coding  

As by I n teger32,  weigh ting  of the  b i ts  has  been  reduced  by a  factor of 1 0  000.  

5.3.6  Bi t  sequence:  V2  

Meaning  

Bit sequence  to  control  and  represent appl ication  functions.  1 6  Boolean  variables  are  
combined  i n  two  octets .  (Cod ing :  1 1 5)  

Table  1 0  – V2-Coding  

Octet  
Bi t  

8  7  6  5  4  3  2  1  

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

2  7  6  5  4  3  2  1  0  
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5.3.7  N ibble:  L2  

Mean ing  

Four associated  b i ts  form  a  n ibble.  Four n ibbles  are  represented  i n  two octets.   

The  defin i tion  of the  n ibb le  i s  not  speci fi ed .  (Cod ing :  1 1 6)  

Table  1 1  – L2-Coding  

Octet  
Bi t  

8  7  6  5  4  3  2  1  

1  N ibb le  3  N ibb le  2  

2  N ibb le  1  N ibb le  0  

 

Comment regard ing  time parameters  

The  value  of time parameters  of types  D2,  T2,  T4,  R2  a lways  refer to  the  speci fied  constan t 
sampl i ng  time Ta .  The  associated  sampl ing  time (va lue  of profi le  parameter 962)  i s  requ i red  i n  
order to  i n terpret the  i n ternal  va lue.  

5.3.8  Time constant:  T2,  T4  

Meaning  

Time data  as  a  mu l ti p le  of constan t sampl i ng  time  Ta .  

Table  1 2  – T2,  T4-Range of values  

Coding  Data  type  Range of values  Resolu tion  Length  

1 1 8  T2  0  ≤  i  ≤  32  767  ×  Ta  Ta  2  Octet  

1 1 9  T4  0  ≤  i  ≤  4  294  967  295  ×  Ta  Ta  4  Octet  

 

I n terpreted  va lue  =  I n ternal  va lue  ×  Ta  

Coding  of in ternal  value  

•  T2:  As  by Unsigned1 6  wi th  a  restricted  Range  of values  0  ≤  x  ≤  32  767.  
When  i n terpreted ,  i n ternal  va lues  outs ide  th is  range  are  set to  0 .  

•  T4:  As  by Uns igned  32 .  

5.3.9  Time constant:  D2  

Meaning  

Time data  as  a  fraction  of the  constant sampl i ng  time Ta .  

Table  1 3  – D2-Range  of values  

Coding  Data  type  Range of values  Resolu tion  Length  

1 20  D2  0  ≤  i  ≤  (2-2–1 4 )  ×  Ta  2–1 4  ×  Ta  2  Octet  
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I n terpreted  value  =  I n ternal  va lue  ×  Ta/1 6  384  

Codi n g  of in tern al  val u e  

As by Uns igned1 6  wi th  a  restricted  Range of values  0  ≤  x  ≤  32  767.   

When  i n terpreted ,  i n ternal  va lues  outs ide  th is  range  are  set to  0 .  

5. 3. 1 0  Reci procal  tim e con stan t:  R2  

M ean i n g  

Time data  as  a  reciprocal  mu l ti p le  of a  constant  sampl i ng  time  Ta .  

Table  1 4  – R2-Ran g e  of val u es  

Cod i n g  Data  type  Ran g e of val u es  Resol u ti on  Len g th  

1 1 7  R2  1  ×  Ta  ≤  i  ≤  1 6  384  ×  Ta  Ta  2  Octet  

 

I n terpreted  va lue  =  1 6  384  ×  Ta/in ternal  va lue  

Cod i n g  of in tern al  val u e  

As by Uns igned1 6  wi th  a  l im i ted  Range of va lues  1  ≤  x  ≤  1 6  384.  

When  i n terpreted ,  i n ternal  va lues  ou ts ide  th is  range  are  set to  1 6  384  

6 Specifi cations  

6. 1  In teg ration  of d rives  in  au tomati on  system s  

6. 1 . 1  Gen eral  

This  clause  speci fies  the  abstract model l i ng  and  d i fferent variants  for i n tegration  of 
PROFI drive  d rive  axis  i n  au tomation  systems.  Th is  PROFIdrive  model  i s  general l y 
i ndependent of the  communication  system  used  as  network platform  (PROFIBUS,  
PROFINET).  Depend ing  on  the  communication  system ,  l im i tations  to  the  general  model  and  
functional i ty may be  poss ible.  

6. 1 . 2  Base M odel  

6. 1 . 2 .1  Com mu n i cation  devices  

The PROFI drive  Base  Model  defines  as  basic  e lements  the  fol lowing  th ree  classes  of devices:  

Con trol l er 

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

P-Devi ce  

The P-Device  (peripheral  device)  i s  a  fie l d  device  and  the  host device  for the  d rives  (closed  
l oop  con trol ,  i nverter) .  The  P-Device  typical l y i s  associated  wi th  one  or more  Control l er 
devices.  
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Su pervi sor 

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

6. 1 . 2 .2  Com mu n i cation  rel ati on sh ip  

The PROFI drive  Base  Model  defi nes  the  fo l lowing  types  of communication  re lationsh ips  
between  the  devices:   

Supervisor

Controller Controller

P-Device P-Device
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Fi gu re 2  – PROFId ri ve  Devi ces  an d  th ere  rel ati on sh i p  

Figu re  2  shows  the  PROFIdrive  Devices  and  the  defined  relationsh ips  between  them  in  the  
con text  of the  PROFI drive  Base  Model .  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 32  – I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  

6. 1 . 2 . 3  Com mu n ication  n etwork 

.  .  .

Network

Station

PROFIdrive
Device

(P-Device,  Control ler

or Supervisor)

Network Interface connector

Network Interface

.  .  .

PROFIdrive
Device

(P-Device,  Controller

or Supervisor)

Station Station

IEC
 

Fi gu re 3  – Gen eral  Com mu n i cati on  M odel  of a  PROFI dri ve  au tom ation  system  

Figure  3  shows the  general  arch i tecture  of the  au tomation  system  and  the  l ocation  of the  
PROFI drive  Devices  as  components  of the  Station .  The  physica l  model  general l y cons ists  of 
phys ica l  Stations  embedded  i n  a  commun ication  network system.  Though  every Station  
comprises  a  Network I n terface  connector to  physica l l y connect the  Station  to  the  Network and  
a  Network I n terface  functional i ty,  wh ich  provides  the  communication  service  to  the  devices.  

Therefore  the  PROFI drive  Device  i s  precisel y defined  by the  fol l owing  address  i n formation :  

•  Network,  

•  Station  ( I denti fier for Station  ins ide  the  Network) ,  

•  Device  ( I denti fier for Device  i nside  the  Station) .  

6. 1 . 2 .4  Fu n ction al  Obj ect  

The  PROFId rive  Device  cons ists  of one  or more  Functional  Objects.  The  Functional  Objects  
are  l og ica l  Objects  wh ich  represent a  special  functional i ty ins ide  the  au tomation  system .  
F igure  4  shows  the  general  arch i tectu re  of the  PROFI drive  Device  contain ing  Functional  
Objects.  

I f the  Device  is  of P-Device  type,  the  Functional  Objects  i nside  the  P-Device  are  of Drive  
Object type  (see  F igure  4).  The  typica l  functional i ty of the  Drive  Object i s  the  d ri ve  
functional i ty i tse l f (motor,  i nverter stage,  closed  l oop  current and  speed  con trol ,  i nput and  
ou tpu t functional i ty).  For example ,  one  dri ve  axis  i s  re lated  to  a  Drive  Object.  
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PROFIdrive Device

(e.g.  P-Device)
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( e.g.  Drive Object)

Functional

Object

( e.g.  Drive Object)

IEC  

Figu re 4  – Th e  PROFI drive  Device   
(con si sts  of on e  or several  Fu n cti on al  Obj ects)  

6. 1 . 2 . 5  Obj ect  M odel  

Based  on  the  obj ects  defined  i n  the  Base  Model ,  the  h ierarch ical  order and  dependencies  
between  them  are  speci fi ed  in  the  Object Model  (see  F igure  5) .  

Every Station  cons ists  of the  Network I n terface  and  one  or more  Devices.  The  Network 
I n terface  i s  re lated  to  the  Network to  wh ich  the  Station  i s  connected .  The  Devices  are  
classi fied  i n  three  types,  Control l er,  P-Device  and  Supervisor.  I f the  Device  i s  of P-Device  
type,  the  P-Device  consists  of one  or more  Drive  Un i ts  (DU)  wh ich  comprises  one  or more  
Drive  Objects  (DO).  Clustering  the  Drive  Objects  i n  Drive  Un i ts  (DU)  may be  used  to  defi ne  
the  affi l i ation  of Drive  Objects  to  one  phys ica l  d ri ve  control  un i t  (CPU)  or phys ical  cluster.  The  
Drive  Un i t  expresses  defin i te l y the  area  of va l i d i ty of g lobal  parameters.  

I n  add i tion ,  the  Commun ication  Object  (CO),  wh ich  has  a  re lationsh ip  to  the  Network I n terface  
and  a lso  to  the  Functional  Object (e. g .  Drive  Object) ,  i s  defi ned .  The  purpose  of the  
Communication  Object i s  to  be  a  communication  system  addressable  communication  end  
poin t,  wh ich  may be  associated  to  a  Functional  Object.   
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Figure 5  – H ierarch ical  order in  the  Object  Model  

6. 1 .2 .6  Layer Model  

Separation  of the  obj ects  i n  the  Base  Model  accord ing  to  the  aspects  of appl ication  and  
communication  l eads  to  the  Layer Model  accord ing  to  F igu re  6 .  Here,  the  Appl ication  Layer 
on l y contains  the  functional  aspects  of the  au tomation  system,  i ndependent of the  d istribu tion  
of the  functional  e l ements  among  physica l  stations  and  devices.  The  d istribution  aspect i s  
represented  by the  Commun ication  Layer,  wh ich  speci fi es  the  physical  network components  
and  the  a l l ocation  of the  Functional  Objects  to  them .  
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Figu re 6  – PROFId rive Base M od el  con tai n s  
 th e  Appl i cation  Layer and  Com mu n ication  Layer 

6. 1 . 2 . 7  Com mu n ication  services  

6. 1 . 2 .7 .1  Gen eral   

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

The  representation  of data  shal l  be  i n  b i g-end ian  format.  

6. 1 . 2 .7. 2  Cycl i c Data Exch an g e  

Cycl ic commun ication  means  the  s imple  transfer of IO  data  of predefined  s ize  i n  a  reserved  
time s lot.  W i th  cycl ic  communication ,  the  IO  data  that i s  cri tical  wi th  respect to  time is  
exchanged  between  the  con trol l er and  device  or between  devices.  Typica l  such  data  contains  
setpoin t va lues  and  actual  va lues,  control -  and  status  i n formation .  The  Cycl ic Data  Exchange  
service  i s  ass igned  to  the  “Con trol l er – P-Device”  and  the  “P-Device  – P-Device”  relationsh ip.  
A Cycl ic Data  Exchange  channel  i s  re lated  to  a  Communication  Object  at  i ts  end  poin ts.  

6. 1 . 2 .7. 3  Acycl i c  Data Exch an g e  

Compared  to  cycl ic  communication ,  data  i s  exchanged  acycl ical l y on ly i f necessary.  Via  
acycl ic  communication ,  non  time cri tical  data  is  transferred ,  for example  the  down load  of 
fi rmware  or parameter data.  The  Acycl ic Data  Exchange service  is  ass igned  to  the  “Control l er 
– P-Device”  and  the  “Supervisor – P-Device”  relationsh ip.  An  Acycl ic  Data  Exchange channel  
i s  re lated  to  a  Communication  Object at  i ts  end  poin ts .  

6. 1 . 2 .7. 4  Al arm  M ech an i sm  

With  the  Alarm  Mechan ism  service,  a l arm  in formation  and  exception  s i tuations  are  s ignal l ed  
to  the  control l ing  device  i n  a  rea l  t ime manner.  The  service  works  demand-oriented  to  keep  
the  exception  status  image of the  Functional  Object in  the  Control l er up  to  date.  Wi th  th is  
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service,  the  con trol l er i s  ab le  to  respond  on  an  occurring  event i n  the  d ri ve  as  fast as  possib le  
wi thout pol l i ng  the  d ri ve  status  i n formation  permanentl y.  The  Alarm  Mechan ism  service  i s  
ass igned  to  the  “Control l er – P-Device”  relationsh ip.  

6.1 .2 .7.5  Clock Synchronous  Operation  

The Clock Synchronous  Operation  service  guaranties  that  tasks  on  d i fferen t commun ication  
devices  or Functional  Objects  start at  the  same time  wi th  m in imum  (speci fied)  j i tter (e. g .  the  
sampl ing  and  ou tpu t processes).  Th is  service  a lso  impl ies,  that ded icated  cycl ic  data  
packages  are  defin i te l y transm itted  un ti l  a  certa in  moment i n  the  communicat ion  cycle.   

For d ri ve  technology,  cl ock cycle  synchronous  commun ication  i s  the  basis  for d ri ve  
synchron isation .  Not on ly message i n terchange  on  the  bus  system  is  implemented  i n  an  
isochronous  time base,  bu t a lso  the  i n ternal  con trol  a l gori thms  – such  as  closed  l oop  speed  
and  cu rren t control lers  i n  the  d rive,  or the  con trol l er i n  the  h i gher l evel  au tomation  system  – 
are  synchron ised  (see  F igure  7) .  
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R1  R1  R1  R1  
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Data Exchange  
Cyclic 

Data Exchange  
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Figure 7  – Typical  use  case  for Clock Synchronous  Operation  

The general  model  for the  Clock Synchronous  Operation  service  i s  defined  accord ing  to  
F igure  8 .  The  model  i s  based  on  local  cl ocks  wh ich  are  re lated  to  every Device  supporti ng  the  
Clock Synchronous  Operation  service.  These  l ocal  cl ocks  are  synchron ised  to  one  ded icated  
Master C lock.  After the  Clock Synchronous  Operation  mechan ism  is  started ,  a l l  S lave  Clocks 

are  synchronous  to  the  Master C lock wi th  a  defi ned  maximum  J i tter of 1  µs.  The  mechan ism  
of start up  and  synchron isation  of the  S lave  Clocks  to  the  Master C lock are  re lated  to  the  
commun ication  system  (part  of the  Commun ication  Layer).  

The  device  wh ich  comprises  the  Master Clock is  defi ned  as  Clock Master.  Accord ing  to  the  
appl ication ,  appl ication  tasks  may be  triggered  by the  S lave  Clock of the  device.  For example  
concern ing  an  axis  control ler,  the  sampl ing  of i nput values  and  the  ou tpu t of the  motor current 
are  triggered  ou t of the  S lave  Clock and  are  therefore  synchronous  to  a l l  other processes  
re lated  to  the  Clock Master.  
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Figure 8  – General  model  for Clock Synchronous  Operation  

6. 1 .2 .7.6  Base Model  State  Mach ine  

For the  Base  Model  (see  F igure  9)  the  fol lowing  states,  re lated  to  the  communication  and  
appl ication  run  up  process,  are  defined :  

Offl ine  

There  is  general l y no  communication  service  working .  

Preparation  

I n  th is  state,  the  Acycl ic Data  Exchange service  and  the  Alarm  Mechan ism  are  working .  Th is  
means  that configuration  i n formation  may be  passed  from  the  Control l er to  the  Drive  Un i t  and  
that parameter access  i s  poss ib le.  I n  add i ti on ,  a larms  wi l l  be  forwarded .  There  may be  no  
Cycl ic Data  Exchange service  or the  transm i tted  data  is  not va l i d .  The  communication  system  
tries  to  synchron ise  a l l  S lave  Clocks  to  the  Clock Master.  

Synchronisation  

I n  th is  state,  the  Acycl ic Data  Exchange,  the  Cycl ic Data  Exchange and  the  Alarm  Mechan ism  
are  working  and  the  transm i tted  cycl ic  data  i s  va l id .  The  appl ication  processes  try to  
synchron ise  the ir tasks  to  each  other (synchron ise  to  the  l ocal  S lave  Clock and  synchron ise  
the  data  streams via  the  cycl ic  commun ication  channels).  

Operation  

I n  th is  state,  the  appl ication  processes  are  a lso  synchron ised  and  the  whole  appl ication  i s  
ready to  operate  (productive  work).  

I f,  i n  one  of these  s tates,  exceptions  occur wh ich  cause  the  system  to  l ose  one  or more  of the  
characteristics  re lated  to  the  actual  s tate,  the  re lated  d evices  wi l l  be  forced  to  go  back to  a  
correspond ing  predecessor s tate,  i n  order to  proceed  to  swi tch  forward  to  the  next h igher 
l evel  again ,  i f poss ib le  and  a l lowed .  
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Figure 9  – Base  Model  State  Mach ine  

6. 1 .3  Drive  model  

6. 1 .3 .1  General  

Based  on  the  P-Device  device  type,  defined  in  the  Base  Model  previous l y,  th is  subclause  
defines  the  arch i tecture  of the  P-Device  i n  more  detai l .  

6.1 .3.2  P-Device  

This  profi l e  of d ri ve  eng ineering  defines  a  PROFI drive  Device  of P-Device  type  accord ing  to  
Figure  1 0  as  a  P-Device  contain ing  exactl y one  or mu l tip le  Drive  Un i ts  (DU).  The  P-Device  
may also  contain  other objects  wh ich  are  not  Drive  Un i ts.  See  a lso  F igure  5.  

6.1 .3.3  Drive  Un i t  

This  profi l e  of d rive  eng ineering  defines  a  PROFI drive  Drive  Un i t (DU)  accord ing  to  F igure  1 0  
as  part of a  P-Device  con tain ing  exactl y one  or mu l tip le  Drive  Objects  (DO).  The  
unambiguous  i denti fication  of a  Drive  Object wi th in  a  Drive  Un i t  i s  done  by the  Drive  Object I D  
(DO-ID)  wh ich  is  ass igned  to  every DO of a  DU .  The  Drive  Un i t  con tains  on l y Drive  Objects .  
See  a lso  F igure  5.  
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Figure 1 0  – General  Drive  Un i t  model  

6. 1 .3 .4  Drive  Object  

Figure  1 1  shows  the  general  Drive  Object (DO)  arch i tecture.  The  central  e lement of the  DO is  
the  Process  Control  Task wh ich  i s  responsible  for the  au tomation  functional i ty of the  DO.  
Properties  of the  DO and  the  Process  Control  Task are  represented  and  control l ed  by 
parameters.  The  parameters  are  adm in istered  in  the  Parameter Data  Base.  To  access  DO  
parameter,  Acycl ic Data  Exchange  service  i s  used .  For period ic transportation  of setpoin t  
va lues  to  the  DO  and  actual  va lues  from  the  DO,  the  Cycl ic Data  Exchange  service  i s  used .  I f 
the  DO is  of Axis  type  (refer to  6 . 1 . 3. 5),  the  DO  comprises  a  General  State  Mach ine,  wh ich  
con trols  and  represents  the  states  of the  Drive  Process  Control  Task.  Exceptions  from  the  
standard  behaviour may occur i n  the  Process  Control  Task or i n  the  General  State  Mach ine.  
These  exceptions  may be  s i gnal led  by the  Alarm  Mechan ism  to  the  control l ing  device.  

The  DO shal l  comprise  as  a  m in imum  mandatory functional i ty:  

•  parameters  

The  DO may comprise  as  an  optional  functional i ty:  

•  Process  Control  Task,  

•  DO  IO  Data  (setpoin t va lue,  actual  va lues) ,  

•  General  State  Mach ine  (for Axis  type  DO mandatory) ,  

•  support  for Alarm  Mechan ism .  
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Fig u re 1 1  – G en eral  Dri ve  Object  arch itectu re  

6. 1 . 3. 5  Axi s  type Drive  Object  

The DOs  may be  of d i fferen t type.  One  ded icated  type,  wh ich  is  of general  importance  i n  th is  
d rive  profi l e  i s  the  Axis  type,  wh ich  is  typ ical l y re lated  to  a  motor (Drive  Axis)  and  is  speci fied  
i n  detai l  i n  6 . 3.  
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Figure 1 2  – Principle  functional  model  of an  Axis  type  Drive  Object  

Figu re  1 2  shows  the  principle  functional i ty of an  Axis  type  DO.  The  Axis  DO consists  of 
numerous  function  modu les  that work together i n ternal l y,  and  therefore  portray the 
i n te l l i gence  of the  Axis  type  DO.  

The  fol l owing  log ical  obj ects  are  i ncluded  i n  an  Axis  DO:  

•  obj ects  for DO  identi fication ;  

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

•  obj ects  for setting  the  communication  i n terface  (for example,  PROFI drive  I n terface);  

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

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

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

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

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

6.1 .3.6  P-Device classification  

Figure  1 3  shows the  two classes  of PROFI drive  P-Devices.  Wh i l e  the  Homogeneous  type  i s  a  
P-Device  conta in ing  on l y one  PROFI drive  Drive  Un i t  (and  noth ing  e lse) ,  the  Heterogeneous  
P-Device  con ta ins  at l east one  PROFIdrive  Drive  Un i t and  other obj ects  of th is  abstraction  
l ayer wh ich  are  not speci fi ed  wi th in  PROFIdrive  ( they may belong  to  other appl ication  
profi les) .  
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Figu re 1 3  – Cl asses  of PROFI dri ve  P-Devi ces  

6. 1 . 3.7  Dri ve  U n i t cl assi ficati on  

Figu re  1 4  shows  the  three  principle  classes  of PROFI drive  Drive  Un i ts.  Whi le  the  S ing le-Axis  
type  i s  one  physica l  device  wi th  on l y one  Axis  type  DO,  the  Mu l ti -Axis  type  consists  of several  
s im i l ar Axis  type  DOs.  The  modu lar type  provides  the  greatest flexib i l i ty and  comprises  one or 
more  DOs,  wh ich  may be  of a  d i fferent type.   
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Figu re 1 4 – Cl asses  of PROFI dri ve  Dri ve  U n i ts  

6. 1 . 4  P-Devi ce commu n i cati on  model  

Figure  1 5  shows  the  d i fferen t communication  channels  wh ich  are  avai lab le  between  the  P-
Device  and  the  other Devices.  The  color shows  the  communication  service  re lated  to  th is  
communication  channel .  

The  Clock Synchronous  Operation  as  wel l  as  DO IO  Data  transfer is  avai l able  between  P-
Device  and  Control l er and  between  P-Devices  i tsel f (Drive  to  Drive  communication) .  
Parameter access  to  the  P-Device  i s  avai lab le  from  al l  other Control ler and  Supervisor 
devices.  
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Fi gu re 1 5  – Overvi ew of th e  avai l abl e  comm u n i cati on  servi ces   
between  th e  PROFId ri ve  Devices  

6. 1 . 5  Appl i cation  M odel  an d  Appl i cati on  Cl asses  

6. 1 . 5.1  Gen eral  

At present,  d rive  appl ications  are  rea l ised  i n  mu l ti ple  ways.  Table  1 5  defines  the  d i fferen t 
Appl ication  Classes  where  the  d ri ves  are  used .  The  Appl ication  Classes  (AC)  are  typical  
examples  from  the  enti re  spectrum  of e lectrical  d ri ve  eng ineering .  The  Appl ication  Classes  
include  the  functional i ty g i ven  by the  appl ication  modes  i n  I EC  61 800-7-1 .  

The  Appl ication  Model  i s  part of the  Appl ication  Layer and  therefore  on l y re lated  to  functional  
aspects  (Functional  Objects) ,  i ndependent  on  the  d istribu tion  of Functional  Objects  among  
devices.  Therefore  the  type  of Appl ication  Class  predefines  the  conten ts  of the  Functional  
Objects  and  the  type  of data  ( in formation)  to  be  transported  between  the  Functional  Objects  
( i n terface).  The  Appl ication  Classes  defined  i n  Table  1 5  are  assigned  Profi l e  functions  i n  
6. 3. 1 3,  wh ich  a  d ri ve  manufacturer shal l  implement i f he  wishes  to  be  compl ian t wi th  the  
particu lar Appl ication  Class.  
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Table  1 5  – Appl i cation  Cl asses  

N o.  Appl i cati on  Cl ass  I n terface  Fu n cti on s  b  

1  S tandard  Dri ve  n -setpoin t,  

torque-setpoi n t,  

cu rrent-setpoi n t  

Cycl i c  IO  Data  i n terface  a  

2  S tandard  d ri ve  wi th  d i s tri bu ted  
technol ogy control l er 

(con ti nuous  process)  

Technolog ical  setpoi n t-actual  
val ues  (command  variabl es)  

Cycl i c  IO  Data  i n terface   
wi th  
Dri ve  to  Dri ve  commun ication  a  

3  S i ng le  Axis  posi ti on ing  d ri ve,  wi th  
l ocal  Motion  Control  

pos-setpoi n t,  

run  requests  

Cycl i c  IO  Data  i n terface  a  

4  Moti on  Control  wi th  central  
i n terpol ation  and  speed  setpoi n t  
i n terface   

Optional :  

DSC (Dynam ic Servo  Contro l )  

n -setpoin t  

x-actual  

add i ti onal l y,  for DSC:  

∆x (xerr) ,  KV  (kPC)  

Cycl i c  IO  Data  i n terface,  C lock 
Synchronous  Operation ,  DSC 
(refer to  6 . 3 . 5)  

5  Moti on  Control  wi th  cen tral  
i n terpol ation  and  posi ti on  setpoin t  
i n terface  

x-setpoi n t  Cycl i c  I O  Data  i n terface,  C lock 
Synchronous  Operation  c  

6  Moti on  con trol  for cl ocked  
processes,  or d i s tri bu ted  angu l ar 
synchron ism  

Command  vari abl es,   

motion  i nstructi ons  

Cycl i c  I O  Data  i n terface,  C lock 
Synchronous  Operati on ,   
Dri ve  to  Dri ve  commun ication  

a   The  cycl i c  i n terface  may a l so  be  operated  cl ock-synch ronous ly i f,  for example,  i t  i s  a  question  of synchrony of 
the  actions  i n  the  case  of several  d ri ves.  

b  For a l l  Appl i cati on  Classes:  acycl i c  i n terface  for parameters,  d i agnosti cs,  i den ti fi cati on .  

c  Th is  Appl i cation  C lass  i s  not  descri bed  i n  th i s  ed i ti on  of the  Profi l e .  The  dynam ic characteri sti cs  of 
Appl i cation  Cl ass  5  are  reached  wi th  Appl i cation  Cl ass  4  wi th  DSC.  

 

6. 1 . 5.2  AC  1 :  Stan d ard  Drive  

I n  the  s implest case,  the  d rive  is  con trol l ed  via  a  primary setpoin t (for example,  speed  
setpoin t)  (see  F igure  1 6) .  The  speed  control  i s  governed  completel y i n  the  d ri ve  con trol l er.  
The  PLC includes  al l  technolog ical  functions  for the  au tomation  process.  The  fie l d  bus  i s  
merel y the  transm ission  med ium  between  the  au tomation  system  and  the  d ri ve  control ler.  The  
Cycl ic Data  Exchange  communication  service  i s  used .  Th is  type  of appl ication  i s  used  
primari l y i n  the  fie l d  of class ical  d rive  eng ineering  (for example,  conveyor systems).  A PLC  is  
usual l y used  as  the  au tomation  system .  Clock Synchronous  Operation  may be  used ,  bu t i s  
typica l l y not necessary for th is  Appl ication  Class.  
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Figure 1 6  – Appl ication  Class  1  

6. 1 .5.3  AC  2:  Standard  drive  wi th  d istributed  technology control ler 

Appl ication  Class  2  represents  a  very fl exible  vers ion  for implementing  d ri ve  appl ications  (see  
F igu re  1 7) .  I n  th is  vers ion ,  the  au tomation  process  is  broken  down  i n to  many smal l  sub-
processes.  

The  technology functions  are  no  longer exclusive ly i n  the  central  PLC,  bu t are  a lso  d istributed  
i n  the  d ri ves.  The  commun ication  i n terface  serves  as  the  technology i n terface.  The  data  that  
i s  exchanged  via  the  bus  system  between  the  i nd ividual  au tomation  componen ts  and  d rive  
con trol l ers  may be  i nd ividual l y defi ned .  Th is  varian t assumes,  however,  that communication  i s  
guaran teed  in  a l l  d i rections;  that i s ,  DO  IO  Data  transfer shou ld  be  possible  a lso  between  
Drive  Objects  (Axis) .  To  rea l ise  appl ications  l i ke  setpoin t cascades,  winders,  and  speed  
synchron ism  Clock Synchronous  Operation  shou ld  be  possible.  The  technology functions  are  
real ised  i n  the  d rive.  
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Figure 1 7  – Appl ication  Class  2  

6. 1 .5.4  AC  3:  Single  Axis  posi tion ing  drive  wi th  local  Motion  Control  

I n  Appl ication  Class  3  (see  F igure  1 8) ,  on l y the  technology functions  for the  au tomation  
process  are  sti l l  i n  the  PLC.  Pos i tion ing  requests  are  s tored  i n  the  Drive.  A s ing le  posi tion ing  
request i s  started  via  a  command  from  the  Con trol l er (e . g .  PLC).  I n terpolation  and  posi tion  
con trol  as  wel l  as  speed  con trol  are  implemented  d i rectl y i n  the  d ri ve.  S ince  i n  th is  varian t,  a l l  
time-cri tical  control  a l gori thms  are  h i dden  i n  the  d ri ve  control ler,  Clock Synchronous  
Operation  is  on l y necessary i f complex tracking  for mu l tip le  axes  shal l  be  coord inated .  
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 Application Class 3 

    Automation  

Technology 

Positioning ctrl.word + . . .  
Positioning  status word  + . . .  

Drive  

Closed loop speed ctrl.  

M 
Encoder 

Interpolation 

position control  

Drive Request 

Drive  

Closed  loop speed ctrl.  

M 

Interpolation 

position control  

Drive Response  

Encoder 

IEC 
 

Figure 1 8  – Appl ication  Class  3  

6. 1 .5.5  AC  4:  Motion  Control  wi th  central  i n terpolation  and  speed  setpoint  i nterface  

Appl ication  Class  4  (see  F igure  1 9)  shows the  posi tion  closed  l oop  con trol  cl osed  via  the  
communication  system .  Drives  for man ipu lator and  robotic appl ications  often  requ i re  a  
coord inated  motion  sequence  of several  d ri ve  systems.  Motion  con trol  i s  primari l y 
implemented  via  a  cen tral  au tomation  un i t (NC).  For each  drive,  these  con trol l ers  calcu late  
specia l  setpoin t profi l es .  By coord inati ng  several  d rives  (for example,  for the  XYZ axis) ,  
certa in  traj ectories  may be  implemented .  I n  add i tion  to  the  requ ired  technology functions  for 
the  au tomation  process,  the  au tomation  system  a lso  i ncludes  the  functions  for i n terpolation  
and  pos i ti on  control  of the  d rive.  Speed  setpoin t va lues  and  actual  va lues  as  wel l  as  the  
posi tion  actual  va lue  are  transferred  via  Cycl ic Data  Exchange.  The  d ri ve  control ler 
essen tia l l y on l y i ncludes  the  a l gori thms for closed  l oop  speed  control  and  actual  pos i ti on  
acqu is i ti on .  S ince  the  posi tion  is  control l ed  via  the  bus  system,  Clock Synchronous  Operation  
i s  necessary and  shal l  be  very precise.  Add i tional l y,  the  DSC-functional i ty may be  used  to  
i ncrease  the  ri g id i ty and  d ynam ic response of the  con trol  loop.  
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Closed loop speed ctrl .  Closed loop speed ctrl .  
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Figure 1 9  – Appl ication  Class  4  

6. 1 .5.6  AC  5:  Motion  Control  wi th  central  i n terpolation  and  position  setpoin t 
in terface  

Appl ication  Class  5  (see  F igure  20)  i s  not deal t  wi th  i n  th is  PROFIdrive  profi le  vers ion .  The  
d ynam ic features  of Appl i cation  Class  5  may be  ach ieved  wi th  Appl ication  Class  4  and  DSC.  

 Application Class 5 

Automation  

Technology  

Interpolation  

Clock Synchronous 
Operation 

Drive 

Closed  loop speed  ctrl .  

M  
Encoder 

Position control  

Drive 

M  
Encoder 
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Status word  + actual  posi tion.. . . .  
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Closed loop speed ctrl .  Closed loop speed ctrl .  
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Figure 20  – Appl ication  Class  5  
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6.1 .5.7  AC  6:  Motion  Control  for clocked  processes,  or d istributed  angular 
synchronism  

To real ise  appl ications  l i ke  electric gearing ,  cam  d isc,  angu lar synchronous  operation ,  fl yi ng  
saw,  Cycl ic  Data  Exchange and  Clock Synchronous  Operation  between  Devices  are  
necessary.  These  appl ications  are  normal l y rea l i sed  wi th  one  master d rive  and  several  s l ave  
dri ves  (see  F igure  21 ) .  The  term  master d ri ve  i n  th is  context means  that one  d ri ve  axis  
provides  process  i n formation  (for example  pos i ti on  actual  value)  to  the  other d ri ves.  
Thereupon ,  the  s lave  drives  coord inate  thei r own  motion  process  wi th  the  process  i n formation  
of the  master d ri ve.  

 Application Class 6 

Drive 

Closed loop speed ctrl.  

Automation 

Technology  

M  
Encoder 

Interpolation  
position control   

Technology  

Drive 

Closed loop speed ctrl.  

M  
Encoder 

Interpolation  
position control   

Technology  

Drive 

Closed loop speed ctrl.  

M  
Encoder 

Interpolation  
position control   

Technology  

Peripherals  
(I /O)  

Clock *  

Technological  requests,  setpoints. . .  Technological  actual  values,  process states  

Clock Synchronous 
Operation 

Peripherals  
(I /O)  

Peripherals  
(I /O)  

IEC  

Figure 21  – Appl ication  Class  6  

6.2  Parameter model  

6.2. 1  Parameter defin i tion  

6.2. 1 . 1  General  

A parameter represents  an  i n formation  memory that consists  of the  e lements  defined  in  
Table  1 6:  

Table  1 6  – Parameter defin i tion  

Element Mean ing  

Parameter val ue  (PWE)  
(refer to  6 . 2 . 1 . 2 )  

I ncl udes  the  i n formation  vari ab le(s)  

Parameter descripti on  (PBE)  
(refer to  6 . 2 . 1 . 3 )  

Speci fi es  a  parameter 

Text   
(refer to  6 . 2 . 1 . 4 )  

I s  used  to  support  vi sual i sation  and  contains  a  general  descri ption  on  the  
parameter function  or on  the  parameter va l ue  
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The  tota l  of a l l  parameters  of a  d rive  un iquel y describes  i ts  behavi our or characteristics.  

A parameter number is  assigned  to  each  parameter.  The  number range  of the  parameters  is  
speci fied  for decimal  1  to  65  535.  The  parameter 0  i s  not perm i tted .  Profi l e-speci fic  
parameters  are  speci fied  or reserved  for the  ranges  decimal  900  to  999  and  decimal  60  000  to  
65  535  (refer to  6 . 4).  The  Profi l e-speci fic parameters  shal l  be  implemented  exactl y accord ing  
to  the  defin i tion  i n  6 . 4 ,  even  i f a  parameter description  is  implemented  in  the  d rive.  

Access  to  the  parameters  (parameter va lue,  parameter description  or text)  i s  expla ined  i n  
6. 2. 3 .  

6. 2. 1 .2  Param eter valu e  

The parameter value  con ta ins  a  s ing le  (s imple  variable)  or several  s im i l ar (array)  i n formation  
variab les.  

An  array consists  of n  e lements  of the  same data  type  wh ich  may be  i nd ividual l y addressed  
wi th  sub- ind ices  from  0  to  n -1 .  

6. 2. 1 .3  Param eter d escription  

The parameter description  contains  re levant i n formation  abou t the  respective  parameter.  
Table  1 7  shows  the  s tructure  of the  parameter description  wh ich  wi l l  be  d iscussed  in  the  
course  of th is  subclause.  

Table  1 7  – Param eter d escri pti on  el em en ts  

Su bi n d ex M ean i n g  Data  type  
(refer to  Cl au se  5)  

1  I denti fi er ( I D)  V2  

2  Number of array e lements  or l ength  of s tri ng  Unsigned  1 6  

3  S tandard isati on  factor F loati ng  Poin t  

4  Variable  attri bu te   OctetStri ng  2  

5  Reserved   OctetStri ng  4  

6  Name Vis ib leStri ng  1 6  

7  Low l im i t  OctetStri ng  4   

8  H igh  l im i t OctetStri ng  4  

9  Reserved  OctetStri ng  2  

1 0  I D  extens ion  V2  

1 1  DO IO  DATA reference  parameter Unsigned  1 6  

1 2  DO IO  DATA normal i sation  V2  

0  Complete  descripti on  OctetStri ng  46  

 

Iden ti fier (su bi n d ex 1 )   

Add i tional  characteristics  of the  parameter are  stored  in  the  ID  (see  Table  1 8) .  

B i t  va lue  =  “0”  means:  “parameter does  not  possess  th is  attribute” .   

B i t  va lue  =  “1 ”  means:  “parameter possesses  th is  attribute" .  
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Table  1 8  – Param eter d escri pti on  el em en t " Id en ti fi er ( ID) "  

Bi t  M ean i n g  Expl an ati on  

0  to  7  Data  type  numeric  i d enti fi er of the  parameter val ue  
(see  Table  1  and  Tab le  2 )  

 

8  S tandard isati on  factor and  vari able  attri bu te  not  
re l evant  

Th i s  b i t  i s  set  i f parameters  have  data  types  to  
wh ich  physica l  va l ues  may not  be  calcu l ated ,  for 
example  the  data  type  s tri ng .  

9  Parameter not  wri teable   

1 0  Add i ti onal  text  array avai l able   

1 1  Reserved   

1 2  Parameter was  changed  wi th  respect to  the  factory 
setti ng  

Th i s  b i t  i s  set  i f the  parameter val ue  i s  unequal  to  
the  factory setti ng .  I t  i s  reset  i f the  parameter val ue  
i s  equal  to  the  factory setti ng .  

1 3  Parameter val ue  may be  reset on l y  I f th i s  b i t  i s  set,  the  associated  parameter val ue  i s  
i ncreased  exclus i vel y by i n ternal  processing ,  wh i l e  
external l y,  i t  may on l y be  set  to  “0 ”  (for example,  
“t ime  d i fferences“).  

1 4  Array  

1 5  Reserved   

 

N u mber of array el emen ts  or strin g  l en g th  (su bi n d ex 2)   

I n  the  case  of array parameters ,  the  number of e lements  i s  entered  here.  I n  the  case  of 
parameters  of the  stri ng  type,  the  length  of the  stri ng  i s  entered  here.  The  stri ng  parameters  
shal l  use  data  types  OctetString  or Vis ibleStri ng  and  correspond  to  an  array of bytes.  I t  i s  not 
poss ib le  to  form  an  array ou t  of the  data  types  OctetString  or Vis ib leString .  

Stan d ardi sati on  factor (su bi n d ex 3)  

Factor that converts  the  ( i n ternal )  va lue  in to  an  (external )  standard ised  variable  wh ich ,  
together wi th  the  un i t,  corresponds  to  the  physical  representation  of the  parameter.  The  
standard isation  factor i s  of the  data  type  F loati ng  Poin t.  

Vari abl e  attri bu te  (su bi n dex 4)   

A variable  i ndex (see  Table  20  and  Table  22)  and  a  convers ion  i ndex (see  Table  21  and  
Table  23)  are  i nd icated  i n  the  variab le  attribu te  (see  Table  1 9).  

Table  1 9  – Param eter d escri ption  el em en t "vari abl e  attri bu te“  

Octet 1  Octet 2  

variable  i ndex  conversion  i n dex 
(Factor A,  Offset  B)  

 

The  variable  i ndex represen ts  the  fixed  cod ing  of the  phys ical  variable  (and  therefore  the  
base  un i t)  of the  parameter value.  The  variable  i ndex is  of the  data  type  Unsigned  8.  

The  conversion  index represents  the  fixed  cod ing  of the  convers ion  factor (A)  and  the  offset 
(B)  for a  parameter va lue.  Wi th  the  convers ion  in dex,  the  un i t  may be  converted  i n to  the  base  
un i t.  The  conversion  i ndex is  of the  data  type  I n teger 8.  See  the  fol lowing  example  1 .  
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EXAMPLE  1  variable  attri bu te  =  1 3/-3  (0x0DFD)  

•  Variable  i ndex =  1 3  ->  physical  variable  “speed”,  basic  un i t  “metre/second”  

•  Conversion  i ndex =  -3  ->  un i t  “m i l l imetre/second ”  (factor A=0, 001 ,  offset  B=0)  

Further examples:  External  representation  (by means  of standard isation  factor,  Variable  
attribute)  

The  fo l lowing  appl ies :  

•  Physica l  va lue  ( in  the  un i t)  =  transm i tted  value  ×  s tandard isation  factor ×  un i t  

or 

•  Physical  va lue  ( in  the  base  un i t)  =  ( transm i tted  value  ×  s tandard isation  factor ×  A +  B)  ×  
base  un i t  

Cod ing  for the  variable  i ndex and  the  convers ion  i ndex (Factor A,  Offset  B) ,  see  Table  20,  
Table  21 ,  Table  22  and  Table  23.  

EXAMPLE  2  

•  Data  Type:  I n teger 1 6  

•  Transm ission  Value:  500  

•  S tandard isati on  Factor:  1 , 0  

•  Variable  I n dex:  21   ->  phys ical  variable  "E lectri cal  Vol tage" ,  base  u n i t  “Vol t“  

•  Conversion  I ndex:  -3  ->  un i t  "M i l l i vol t"  (Factor A=0, 001 ,  Offset  B=0)  

->  Physical  Val ue  ( i n  the  un i t)    =  500  ×  1 , 0  mV =  500  mV 

->  Physical  Value  ( i n  the  base  un i t)   =  (500  ×  1 , 0  ×  0 , 001  +  0 )  V =  0 , 5  V 

EXAMPLE  3  

•  Data  Type:  Unsigned1 6  

•  Transm ission  Val ue:  1  234  

•  S tandard isati on  Factor:  0 , 01  

•  Variable  I ndex:  1 3   ->  phys ical  variable  "Speed“,  base  un i t  “metre/second “  

•  Conversion  I ndex:  73  ->  un i t  "Ki l ometre/Hou r"  (Factor A=1  000/3  600,  Offset  B=0)  

->  Physical  Value  ( i n  the  u n i t)   =  1  234  ×  0 , 01  km/h  =  1 2 , 34  km /h  

->  Physical  Val ue  ( i n  the  base  un i t)  =  (1  234  ×  0 , 01  ×  1  000/3  600  +  0)  m /s  =  3 , 428  m /s  

EXAMPLE  4  

•  Data  Type  N2  ->  1 00  %  corresponds  to  2 1 4 .  

•  Transm ission  Value:  8  043  

•  S tandard isati on  Factor:  0 , 006  1  (1 00/2 1 4)   

•  Variable  I n dex:  24   ->  physical  variable  "Ratio" ,  base  un i t  “Percent“  

•  Conversion  I ndex:  0  ->  un i t  =  base  un i t  "Percent"  (Factor A=1 ,  Offset  B=0)  

->  Physical  Value     =  8  043  ×  0 , 006  1  %  =  49, 1  %  

NOTE  I n  the  case  of the  data  types  N2,  N4  or X2,  X4  or optional l y,  I n teger1 6,  I n teger32,  F l oati ng  Poin t  
(normal i sed  variabl es),  the  un i t  %  can  be  converted  to  another phys ical  un i t  by assign i ng  a  physical  reference  
parameter (see  be low,  Descri ption  E lement DO  IO  Data  reference  parameter).  
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Table  20  – Vari abl e  i n d ex an d  con version  i n d ex for SI  u n i ts  

Ph ysi cal  vari abl e  Vari abl e  i n d ex U n i t  Abbrevi ati on  Con versi on  
i n d ex 

 0  No  d imensions    0  

Length  1  Metre  

M i l l imetre  

Ki l ometre  

M icrometre  

m  

mm  

km  

µm  

 0  

-3  

 3  

-6  

Area  2  Square  metre  

Square  m i l l imetre  

Square  ki l ometre  

m 2  

mm 2  

km 2  

 0  

-6  

 6  

Volume 3  Cubic metre  

Li tre  

m 3  

l  

 0  

-3  

Time 4  Second  

M inu te  

Hou r 

Day 

M i l l i second  

M icrosecond  

s  

m in  

h  

d  

ms 

µs  

 0  

70  

74  

77  

-3  

-6  

Force  5  Newton  

Ki l onewton  

Meganewton  

N  

kN  

MN  

 0  

 3  

 6  

Pressure  6  Pascal  

Ki l opascal  

M i l l i bar 

Bar 

Pa  

kPa 

mbar 

bar 

 0  

 3  

 2  

 5  

Mass  7  Ki l ogram  

Gram  

M i l l i g ram  

Tonne  

kg  

g  

mg  

t  

 0  

-3  

-6  

 3  

Energy,  work  8  J ou le  

Ki l o jou le  

Megaj ou l e  

Watt  hour 

Ki l owatt  hou r 

Megawatt  hour 

J  

kJ  

MJ  

Wh  

kWh  

MWh  

 0  

 3  

 6  

74  

75  

76  

Effecti ve  power 9  Watt 

Ki l owatt  

Megawatt  

M i l l i watt  

W 

kW 

MW 

mW 

 0  

 3  

 6  

-3  

Apparen t power 1 0  Vol tampere  

Ki l ovol tampere  

Megavol tampere  

M i l l i vol tampere  

VA 

kVA 

MVA 

mVA 

 0  

 3  

 6  

-3  

Speed  1 1  1 /second  

1 /m inu te  

1 /hour 

s -1  

r/m in  (m in -1 )  

h -1  

 0  

67  

72  

Ang le  1 2  Rad i an  

Second  

M inu te  

(Old -)degrees  

New degrees  (Gon)  

rad  

"  

'  

°  
g  

 0  

79  

78  

80  

81  
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Physical  variable  Variable  i ndex Un i t  Abbreviation  Conversion  
i ndex 

Veloci ty  1 3  Metre/second  

M i l l imetre/second  

M i l l imetre/m inu te  

Metre/m inu te  

Ki l ometre/m inu te  

M i l l imetre/hour 

Metre/hou r 

Ki l ometre/hour 

m /s  

mm/s  

mm/m in  

m /m in  

km/m in  

mm/h  

m /h  

km/h  

 0  

-3  

66  

67  

68  

71  

72  

73  

Volume fl ow 1 4  Cubic metre/second  

Cubic metre/m inu te  

Cubic metre/hou r 

Li tre/second  

Li tre/m inu te  

Li tre/hou r 

m 3 /s  

m 3 /m in  

m 3 /h  

l /s  

l /m in  

l /h  

 0  

67  

72  

-3  

66  

71  

Mass  fl ow 1 5  Ki l ogram/second  

Gram/second  

Tonne/second  

Gram/m inu te  

Ki l ogram/m inu te  

Tonne/m inu te  

Gram/hou r 

Ki l ogram/hour 

Tonne/hour 

kg /s  

g /s  

t/s  

g /m in  

kg /m in  

t/m in  

g /h  

kg /h  

t/h  

 0  

-3  

 3  

66  

67  

68  

71  

72  

73  

Torque  1 6  Newton  metre  

Ki l onewton  metre  

Meganewton  metre  

Nm  

kNm  

MNm  

 0  

 3  

 6  

Temperatu re  1 7  Kelvi n  

Degrees  Cels i us  

Degrees  Fah renhei t  

K 

°C  

°F  

 0  

1 00  

1 01  

Temp.  d i fference  1 8  Kelvi n  K  0  

En tropy 1 9  J ou le  /  (Ke lvi n  x Ki l og ram)  

Ki l o jou le  /  (Kel vi n  x Ki l og ram)  

Megaj ou l e  /  (Kel vin  x Ki l ogram)  

J /(K x kg )  

kJ /(K x kg )  
 

MJ /(K x kg )  

 0  

 3  
 

 6  

En thalpy 20  J ou le/Ki l ogram  

Ki l o jou le/Ki l ogram  

Megaj ou l e/Ki l og ram  

J /kg  

kJ /kg  

MJ /kg  

 0  

 3  

 6  

E lec.  vol tage  
true  RMS  

21  Vol t  

Ki l ovol t  

M i l l i vol t  

M icrovol t  

V 

kV 

mV 

µV 

 0  

 3  

-3  

-6  

E lec.  curren t  22  Ampere  

M i l l i ampere  

Ki l oampere  

M icroampere  

A 

mA 

kA 

µA 

 0  

-3  

 3  

-6  

E lec.  res i stance  23  Ohm  

M i l l i ohm  

Ki l oohm  

Megaohm  

Ω  

mΩ  

kΩ  

MΩ  

 0  

-3  

 3  

 6  

Ratio  24  Percent  %   0  

Relati ve  hum id i ty  25  Percent  %   0  
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Physical  variable  Variable  i ndex Un i t  Abbreviation  Conversion  
i ndex 

Absolu te  h um id i ty  26  Gram/Ki l ogram  g /kg  -3  

Relati ve  change  27  Percent  %   0  

Frequency 28  Hertz  

Ki l ohertz  

Megahertz  

G igahertz  

Hz  

kHz 

Mhz 

GHz 

 0  

 3  

 6  

 9  

Per-un i t  torque  29  Newton  metre/Ampere  Nm/A 0  

Power (US)  30  Horsepower hp  0  

Acceleration  31  Metre/(second 2 )  m /s2  0  

J erk 32  Metre/(second 3)  m /s3  0  

Baud  rate  33  B i t/second  bi t/s  0  

Angu l ar speed  34  Rad i an /second  

Rad i an /m inu te  

Rad i an /hou r 

rad /s  

rad /m in  

rad /h  

0  

67  

72  

Leadscrew pi tch  35  M i l l imetre/revolu tion  

Metre/revol u tion  

mm/rev 

m /rev 

-3  

0  

I nerti a  36  Ki l ogram  (metre)2  kgm 2  0  

Capaci ty  37  Farad  

M i l l i farad  

M icrofarad  

Nanofarad  

P icofarad  

F  

mF 

µF  

nF  

pF  

0  

-3  

-6  

-9  

-1 2  

I nducti vi ty  38  Hen ry 

M i l l i henry 

H  

mH  

0  

-3  

Force  constan t,  
ampl i fi cation  

 

"Kt"  l i near 39  Newton/Ampere  N /A 0  

"Kt"  rotary see:  29  Per-un i t  
Torque  

   

"Kp  "  (rotary)  
speed  contro l  ga i n  

40  Newton  metre/(1 /m inu te)   Nm/(1 /m in )  70  

"Kp"  ( l i near)  
speed  contro l  ga i n  

41  Newton/(metre/second )  N /(m/s)  0  

"Kp  speed  
adaption "  (on l y 
rotary)  

42  (1 /m inu te)/(Vol t  x Ampere  x  

second )  

(1 /m in)/VAs  67  

"Kv"  posi ti on  
con trol  ga i n   

43  Metre/m i l l imetre/m inu te  
 

1 /second  

m /mm/m in  
(=1  000/m in)  

1 /s  

68  
 

0  

"Kf"  fl ux con trol  
ga in  

44  Ampere/Vol t  second  A/Vs  0  

"Ki "  current  con trol  
ga in  

See:  23  E lec.  
Resistance  

   

E l ectri c  
conductance  

50  S iemens  

M i l l i s i emens  

Ki l os iemens  

1 S=1 /Ω  

1 mS=1 /kΩ  

1 kS=1 /mΩ  

0  

-3  

3  

Magneti c  fl u x 51  Vol t  second  1 Vs  0  

E lec.  vol tage  
peak to  peak 
val ue  

52  Vol t  peak to  peak 

Ki l ovol t  peak to  peak 

M i l l i vol t  peak to  peak 

M icrovol t  peak to  peak 

Vpp  

kVpp 

mVpp 

µVpp  

 0  

 3  

-3  

-6  
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Ph ysi cal  vari abl e  Vari abl e  i n d ex U n i t  Abbrevi ati on  Con versi on  
i n d ex 

Elec.  vol tage  
effecti ve  val ue  

53  Vol t  effecti ve  

Ki l ovol t  effecti ve  

M i l l i vol t  effecti ve  

M icrovol t  effecti ve  

Veff 

kVeff 

mVeff 

µVeff 

 0  

 3  

-3  

-6  

E lec.  vol tage  
DC value  

54  Vol t  DC val ue  

Ki l ovol t  DC val ue  

M i l l i vol t  DC val ue  

M icrovol t  DC va lue  

Vdc 

kVdc 

mVdc 

µVdc 

 0  

 3  

-3  

-6  

User d efi ned  254  No  d imension   0  

 

Tabl e  21  – Con versi on  val u es  for th e  con versi on  i n d ex (SI  u n i ts)  

Con versi on  i n d ex A (con versi on  factor)  1 /A (reci procal  
con versi on  factor)  

B  (offset)  

0  1 , 0  E+0  1 , 0  E+0  0  

1  1 0  =  1 , 0  E+1  1 , 0  E -1  0  

2  1 00  =  1 , 0  E+2  1 , 0  E -2  0  

3  1  000  =  1 , 0  E+3  1 , 0  E -3  0  

etc.     

    

-1  0 , 1  =  1 , 0  E -1  1 , 0  E+1  0  

-2  0 , 01  =  1 , 0  E -2  1 , 0  E+2  0  

-3  0 , 001  =  1 , 0  E -3  1 , 0  E+3  0  

etc.     

    

66  1 , 0  E -3/60  =  1 , 667  E -5  6, 000  E+4  0  

67  1 /60  =  1 , 667  E-2  6 , 000  E+1  0  

68  1 , 0  E+3/60  =  1 , 667  E+1  6 , 000  E  -2  0  

69    0  

70  60  1 , 667  E-2  0  

71  1 , 0  E -3/3  600  =  2 , 778  E-7  3 , 6  E+6  0  

72  1 /3  600  =  2 , 778  E-4  3 , 6  E+3  0  

73  1 , 0  E+3/3  600  =  2 , 778  E-1  3 , 6  0  

74  3  600  1 /3  600  =  2 , 778  E-4  0  

75  3  600  ×  1 , 0  E+3  =  3 , 600  E+6  2 , 778  E-7  0  

76  3  600  ×  1 , 0  E+6  =  3 , 600  E+9  2 , 778  E-1 0  0  

77  86  400  1 /86  400  =  1 , 1 57  E-5  0  

78  π/1 0  800  =  2 , 909  E-4  3, 438  E+3  0  

79  π/648  000  =  4 , 848  E-6  2 , 063  E+5  0  

80  π/1 80  =  1 , 745  E-2  5 , 730  E+1  0  

81  π/200  =  1 , 571  E-2  6 , 366  E+1  0  

    

1 00  1  1  +273, 1 5  

1 01  5/9  =  0 , 555  6  1 , 8  +459, 67  
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Table  22  – Variable  index and  conversion  i ndex for US  un i ts  

Physical  variable  Variable  i ndex Un i t  Abbreviation  Conversion  
i ndex 

US  Length  1 00  Thousand th  of an  i nch  m i l  -3  

I nch  (=  0 , 025  4  m )  i n  0  

Foot  (=  0 , 304  8  m )  ft  -70  

Yard  (=  0 , 91 4  4  m )  yd  -71  

M i l e  (=  1  609, 3  m )  m i l e  -72  

1  ft  =  1 2  i n  

1  yd  =  3  ft  =  36  i n  

1  m i l e  =  1  760  yd  

  

US  Area  1 01  Square  i nch  I n2  0  

Square  foot  ft2  -73  

Square  yard  yd2  -74  

US  Volume 1  1 02  Cubic i nch  i n3  0  

Cubic  foot  ft3  -76  

Cubic  yard  yd3  -77  

US  Volume 2  1 03  Gal l on  

(=  3 , 785  4  E -9  m 3)  

gal  0  

US  Veloci ty  1 04  I nch /second  i n /s ,  I PS  0  

I nch/m inu te  i n /m in ,  I PM  67  

Foot/second  ft/s ,  FPS  -70  

Foot/m inu te  ft/m in ,  FPM  -80  

M i l e/hour m i l e/h ,  MPH  -81  

US  Accelerati on  1 05  I nch/(seconds2)  i n /s2  0  

Foot/(seconds2)  ft/s2  -70  

US  Jerk 1 06  I nch /(seconds3)  i n /s3  0  

Foot/(seconds3)  ft/s3  -70  

US   
Volume  F low 1  

1 07  Cubic i nch/second  i n3 /s  0  

Cubic  i nch /m inu te  i n3 /m in  67  

Cubic  i nch /hour i n3 /h  72  

US   
Volume  F low 2  

1 08  Gal l on /second  gal /s ,  GPS  0  

Gal l on /m inu te  gal /m in ,GPM  67  

Gal l on /hour gal /h ,  GPH  72  

US  Mass  1 09  Ounce  oz  -90  

Pound  (  =  0 , 453  6  kg)  

1  l b  =  1 6  oz  

l b  0  

US  Mass  fl ow 1 1 0  Ounce/second  oz/s  -90  

Ounce/m inu te  oz/m in  -91  

Ounce/hou r oz/h  -92  

Pound/second  l b/s  0  

Pound/m inu te  l b/m in  67  

Pound/hour l b/h  72  

US  I nerti a  1 1 1  Ounce  i nch  squared  oz i n 2  -90  

Pound  i nch  squared  l b  i n2  0  

Pound  feet  squared  l b  ft2  -73  

US  Force  1 1 2  Pound  force  
(  =  4 , 448  22  N )  

l b  f 0  

US  Torque  1 1 3  Ounce  i nch  oz i n  -90  

Pound  force  i nch  l b  f i n ,  I NLB  0  

Pound  force  foot  l b  f ft,  FTLB  -70  
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Physical  variable  Variable  i ndex Un i t  Abbreviation  Conversion  
i ndex 

US  Pressure  1 1 4  Pound  per square  i nch  
(  =  6  894, 8  Pa)  

ps i  ( l b/i n 2)  0  

US  "Kt"  l i near 1 1 5  Pound  force/Ampere  l b  f/A 0  

US  "Kt"  rotary 1 1 6  Ounce  i nch /ampere  oz i n /A -90  

Pound  force  i nch /ampere  l b  f i n /A 0  

Pound  force  foot/ampere  l b  f ft/A -70  

US  "Kp"  1 1 7  Pound  force  i nch  second  l b  f i n  s  0  

US  "Kv"  same  as  S I  I nch/m inu te/thousand th  of an  i nch  i n /m in /m i l  
(=1  000/m in)  

68  

US  l eadscrew 
pi tch  

1 1 8  I nch /revol u tion  i n /rev 0  

 

Table  23  – Conversion  values  for the  conversion  i ndex (US  un i ts)  

Conversion   
i ndex 

A 
(conversion  factor)  

B  
(offset)  

-70  1 2  0  

-71  36  0  

-72  63  360  0  

-73  1 44  0  

-74  1  296  0  

-75  --  --  

-76  1  728  0  

-77  46  656  0  

   

-80  1 2/60  =  0 , 2  0  

-81  63  360/3  600  =  1 76  0  

   

-90  1 /1 6  =  6 , 250  E-2  0  

-91  1 /960  =  1 , 042  E-3  0  

-92  1 /57  600  =  1 , 736  E-5  0  

 

Name (subindex 6)  

“Name”  describes  the  symbol ic name of the  parameter.  The  name is  of the  data  type  
Vis ib leString  wi th  a  l eng th  of 1 6  bytes.  

Low/high  l im i t (subindices  7  and  8)  

“Low/h igh  l im i t”  defi nes  the  val i d  va lue  range  of the  parameter va lue.   

The  dri ve  rejects  an  attempt to  ass ign  a  value  outside  of the  parameter’s  va lue  range.  The  l ow 
and  the  h i gh  l im i t  are  of the  same data  type  as  the  parameter value,  bu t  the  l eng th  of the  
description  e lements  is  a lways  4  bytes  (fi l e  format:  ri ght j usti fied ,  b i g  end ian).  For parameters  
whose data  types  perm i t  no  va lue  range  (for example,  Vis ib leStri ng),  the  contents  of these  
description  e lements  are  of no  importance.  
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ID  exten sion  (su bin d ex 1 0)  

The ID  extens ion  is  reserved .  

IO  Data  referen ce  parameter/IO  Data  n orm al i sation  (su bi n d i ces  1 1  an d  1 2)  

Parameter values  may a lso  be  transm itted  as  IO  Data  (refer to  6. 3. 4. 4).  I f normal ised  
variables  (data  types  N2 ,  N4  or X2,  X4  or optional  I n teger1 6,  I n teger32,  F loating  Poin t)  are  
transm i tted ,  the  fol l owing  i s  necessary for calcu lati ng  the  phys ical  va lue:  the  physical  
reference value  ( IO  Data  reference va lue) ,  and  the  b i t  (refer to  IO  Data  normal isation)  to  
wh ich  the  phys ica l  reference  value  refers.  For a  calcu lation  example,  refer to  6 . 3. 4. 5.  

For parameters  of the  data  type  X2 ,  X4,  the  description  e lements  “ IO  Data  reference  
parameter”  and  “ IO  Data  normal isation”  shal l  be  avai lable.  

For parameters  of the  data  type  N2,  N4,  the  description  e lements  “ IO  Data  reference  
parameter”  sha l l  be  avai lable,  and  the  description  e lement “ IO  Data  normal isation”  i s  optional  
as  i t  i s  defi ned  by the  data  type.  

I f parameters  of data  type  I n teger8,  I n teger1 6,  I n teger32 ,  Unsigned8,  Uns igned1 6,  
Unsigned32  or F loati ng  Poin t are  transm itted  as  normal ised  IO  Data  (wi th  un i t  "  %")  the  
description  e lements  “ IO  Data  reference  parameter”  and  “ IO  Data  normal isation”  shal l  be  
avai l able  (see  Table  24).  I f they are  transm itted  as  non-normal ised ,  these  description  
e lements  shal l  not be  avai l able.  

I n  the  case  of a l l  other data  types ,  these  description  e lemen ts  are  not re levant.  

Tabl e  24 – Param eter d escri ption  el em en ts   
“ IO  Data  referen ce val u e/IO  Data  n orm al i sation “  

Descri pti on  el em en t Con ten t  

I O  Data  reference  parameter 0  

1  to  65  535  

No  reference  val ue  avai l ableb  

Parameter number of the  reference  valuec  

I O  Data  normal i sation  B i t  0  to  5  

B i t  6  to  1 4  

B i t  1 5  

Normal i sation  b i t  0  to  31 a  (32  to  63  i s  reserved)  

reserved  

Normal i sation  val i d  

a  For the  parameters  wi th  data  type  N2,  N4,  the  cod ing  of the  normal i sation  b i t  i s  fi xed  (1 4  and  30).  For the  
normal i sed  parameters  wi th  data  type  F loati ng  Poi n t,  the  cod i ng  of the  normal i sation  b i t  i s  not  re l evant (=0).  

b  The  combination  “no  reference  value  exi sts”/ “normal i sation  val i d ”  i s  perm iss ible.  

c  Parameters  that  are  used  for reference  val ues  are  not  to  be  normal i sed .  

 

Compl ete  d escri ption  (su bin d ex 0)  

The  “complete  description”  i ncludes  a  tota l  fie ld  of 46  bytes  (correspond ing  to  the  complete  
parameter description  structure).  Th is  l eng th  is  the  constant for each  parameter (regard less  of 
the  data  type,  etc. ) .  I f the  complete  parameter description  i s  read  out wi th  one  access,  the  
description  e lemen ts  IO  Data  reference parameter and  IO  Data  normal isation  shal l  be  
i ncluded .  

6. 2. 1 .4  Text  

Text from  a  text array may be  ass igned  to  a  parameter as  an  add i ti onal  explanation  or 
description .  An  indexed  text  l i ne  has  a  l eng th  of 1 6  bytes  (see  Table  25).  
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Table  25  – Text array for parameter description  

Subindex text array Text  

0  Text  0  (1 6  bytes)  

1  Text  1  (1 6  bytes)  

2  – n  Text  2  – n  (1 6  bytes  each)  

 

The  existence  of a  text array is  marked  wi th in  the  parameter description  ( ID :  add i ti onal  text 
array avai lable) .  The  text i s  stored  i n  the  obj ect type  “array”  of the  data  type  “Vis ibleStri ng  1 6”  
ass igned  to  the  parameter.  Text arrays  may be  ass igned  to  parameters  of the  obj ect type  
“array”  (wi th  any data  type),  or to  parameters  of the  object type  “s imple  variable”  (wi th  data  
type  “Unsigned8/1 6/32” ,  “Boolean” ,  or “V2”) .  The  i nd ividual  texts  of a  text array are  assigned  
to  the  array e lemen ts  for parameters  of the  type  “array” ,  and  assigned  to  the  values  for 
parameters  of the  type  “s imple  variable” .  

Array parameter – text  array 

Subindex text  array ==  Subindex array parameter 

Unsigned8/1 6/32  – text array 

Subindex text  array ==  parameter value  (see  Table  26)  

0  ≤  Parameter va lue  ≤  65  535  

Boolean  – text  array 

Number of texts  =  2  

Table  26  – Text array for the  data  type Boolean  

Subindex text array Parameter value  

0  " fa l se"  

1  " true"  

 

V2 – text array 

Number of texts  =  32  

To  each  b i t  of the  b i t  sequence,  two texts  are  assigned ,  one  each  to  the  b i t  value  “0”  and  “1 ”  
(see  Table  27) .  

Subindex Text  Array ==  B i t  pos i ti on  ×  2  +  B i t  Va lue  

0  (LSB)  ≤  B i t  pos i ti on  ≤  1 5  (MSB),  0  ≤  B i t  Value  ≤  1 ;  
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Table  27  – Text array for data type  V2  (bi t  sequence)  

Subindex text array Parameter value  

0  -  – – – – – – –  – – – – – – – 0  

1  -  – – – – – – –  – – – – – – – 1  

2  -  – – – – – – –  – – – – – – 0  -  

3  -  – – – – – – –  – – – – – – 1  -  

4  -  – – – – – – –  – – – – – 0  – -  

:  :  

30  0  – – – – – – –  – – – – – – – -  

31  1  – – – – – – –  – – – – – – – -  

 

6.2.2  Global  and  local  parameters   

As defined  i n  6 . 1 . 3  and  6. 3. 4 .4 ,  a  Drive  Un i t  consists  of the  d ri ve  device  i tse l f and  one  or 
several  Drive  Objects  (DO).  The  dri ve  axes  are  re lated  to  Axis  type  DOs.  

For Mu l ti -Axis  and  Modu lar Drive  Un i ts ,  each  DO has  a  ded icated  parameter number space.   

Two  types  of parameters  wi th  d i fferent  ranges  of va lues  are  defined  i n  the  profi l e:  

Global  parameter 

Global  parameters  are  re lated  to  the  complete  device  (for example  communication  i n terface  
re lated  parameters).  I f address ing  d i fferen t DOs  of a  Drive  Un i t,  a  g l obal  parameter wi l l  
a lways  speci fy the  same value.  

DO/axis-specific parameters  

These  parameters  are  re lated  to  the  Drive  Object.  The  DO/axis-speci fic  parameters  may have  
d i fferent  values  i n  every Axis  DO (for example  parameter 967  "control  word1 ").   

The  subd ivis ion  of the  parameters  in to  g lobal  and  DO/axis-speci fic parameters  is  shown  in  
6. 4.  

F igure  22  shows  an  example  wi th  g lobal  parameter 91 8  "node  address"  and  the  axis-speci fic 
parameter 944  "fau l t  message counter"  for a  Mu l ti -Axis  or Modu lar Drive  Un i t.  A S ing le-Axis  
Drive  Un i t  i s  s im i l ar to  the  Mu l ti -Axis  Drive  Un i t,  bu t  on l y the  DO1  is  present.  
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Multi-Axis / Modular Drive Unit

DO 1  (e.g.  Axis)  DO 2 (e.g.  Axis)  DO 3 (e.g.  Axis) DO n  (e.g.  Axis)

PNU  Value  PNU  Value  PNU  Value  PNU  Value  

1  . . .  
 

1  . . .  1  . . .  1  . . .  

2  . . .  
 

2  . . .  2  . . .  2  . . .  
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8
 3  
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. . .  . . .  . . .  . . .  . . .  . . .  

IEC
 

Figure 22  – Example  overview of g lobal  and  local  parameters   
of a  Mu lti -Axis/Modu lar Drive  Un i t  

The value  range  of the  DO-ID  numbers  range  from  0  to  254.  Wi th  the  DO-ID  0  the  d ri ve  
device  i tse l f may be  addressed  (device  representative,  no  axis)  and  the  g lobal  parameters  
may be  read .  The  ass ignment of the  d ri ve  axis  numbers  to  the  DOs i s  device-speci fic and  may 
be  read  ou t  of parameter P978  " l ist  of modu le  I Ds"  ( refer to  6 . 3. 4. 4).  

The  addressing  is  described  i n  6 . 2 . 3.  

6.2.3  Base  Mode Parameter Access   

6. 2.3.1  General  

I n  th is  subclause,  the  access  to  parameters  via  the  “Base  Mode”  i s  defined .  A request  
l anguage wi l l  be  defined  for the  access.  The  requests  and  the  repl ies  are  transmi tted  
acycl ica l l y by use  of the  “Acycl ic Data  Exchange”  mechan ism  of the  Commun ication  System .  

The  Base  Mode Parameter Access  exists  because  of compatib i l i ty reasons  due  to  former 
PROFI drive  profi l e  and  every d ri ve  shal l  be  able  to  hand le  the  Base  Mode  Parameter Access  
(mandatory).  

6.2.3.2  General  characteristics  

The Base  Mode Parameter Acess  shows  the  fo l l owing  characteristics.  

•  1 6-b i t  wide  address  each  for parameter number and  subindex.  

•  Transm ission  of complete  arrays  or parts  of them ,  or the  en ti re  parameter description .  

•  Transm ission  of d i fferent parameters  i n  one  access  (mu l ti -parameter requests).  The 
device  shou ld  post the  maximum  number of parameter accesses  in  one  parameter request 
i n  the  optional  parameter P974.  

•  Always  j ust  one  parameter request i s  be ing  processed  at  a  t ime (no  pipel i n i ng) .  

•  A parameter request/parameter response  shal l  fi t  i n  a  data  b lock (240  bytes  defau l t. )  The  
requests/repl ies  are  not sp l i t-up  over several  data  b locks.  The  maximum  leng th  of the  data  
b locks  may be  d i fferen t from  240  bytes  depend ing  on  Device  characteristics  or bus  
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configuration .  Wi th  PROFIBUS the  maximum  block s ize  i s  l im i ted  to  240  byte,  wi th  Profinet 
the  maximum  block s i ze  i s  l im i ted  to  2

32
 – 65  byte  data  l eng th .  The  device  shal l  post the  

maximum  length  of the  request/response  b lock i n  parameter P974  i f the  s ize  i s  d i fferent 
from  the  defau l t  s i ze  of 240  byte.  

•  No  spontaneous  messages  wi l l  be  transmi tted .  

•  For optim ised  s imu l taneous  access  to  d i fferent parameters  (for example,  operator 
i n terface  screen  con tents),  “mu l ti -parameter”  requests  wi l l  be  defined .  

•  There  are  no  cycl ic  parameter requests.  

•  After run-up,  the  profi l e-speci fic parameters  shal l  be  at  l east  readable  i n  every s tate.  

6.2.3.3  DO addressing  modes  

The Base  Mode Parameter Access  i s  defi ned  wi th  two d i fferent DO  address  modes  accord ing  
to  the  fo l l owing  defin i ti on .  

•  Base  Mode  Parameter Access  – Local :  I n  th is  address  mode,  on l y the  l ocal  parameters  of 
the  DO are  access ible ,  to  wh ich  the  CO,  where  the  parameter access  poin t i s  attached ,  i s  
re lated .  Access  of a l l  g l obal  parameters  is  a lso  poss ib le.  The  DO-ID  i n  the  parameter 
request  header is  of no  s ign i ficance.  

•  Base  Mode  Parameter Access  – G lobal :  I n  th is  address  mode,  a l l  parameters  of the  Drive  
Un i t are  accessible ,  to  wh ich  the  CO,  where  the  parameter access  poin t i s  a ttached ,  i s  
re lated .  The  DO-ID  i n  the  parameter request i s  used  for access ing  of l ocal  parameters  
i nside  the  Drive  Un i t.  For access  of g l obal  parameters,  the  DO-ID  0  may a lso  be  used .  
Th is  address  mode serves  for compatib i l i ty reasons  (PROFIBUS)  and  shou ld  not be  used  
by new PROFINET IO  Control ler and  Supervisor appl ication  processes.  

6.2.3.4  Parameter requests  and  parameter responses  

A parameter request  consists  of three  segments:  

Request header 

ID  for the  request and  number of parameters  wh ich  are  accessed .  Mu l ti -Axis  and  Modu lar 
d ri ves,  Addressing  of one  DO.  

Parameter address  

Address ing  of a  parameter.  I f several  parameters  are  accessed ,  there  are  correspond ing l y 
many parameter addresses.  The  parameter address  appears  on l y i n  the  request,  not in  the  
response.  

Parameter value  

Per addressed  parameter,  there  is  a  segment for the  parameter values.  Depend ing  on  the  
request  I D,  parameter va lues  appear on l y i n  e i ther the  request or in  the  reply.  

Words  and  double  words:  

The  fol lowing  te legram  con ten ts  are  d isplayed  i n  words  (a  word  or 2  bytes  per l i ne).  Words  or 
double  words  wi l l  have  the  most s i gn i ficant byte  being  transm i tted  fi rst  (b ig  end ian)  (see  
F igure  23) .  
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Word :   Byte  1  Byte  2  

 

Double  word :   Byte  1  Byte  2  

 Byte  3  Byte  4  

 IEC
 

Figure 23  – Byte  order for Words  and  Double  words  

Accord ing  to  the  Base  Mode Parameter Access,  the  structure  of the  parameter request and  
parameter response is  shown  i n  Table  28,  or respectivel y,  i n  Table  29.  

Table  28  – Base  mode  parameter request  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request header Request  reference  Request I D  0  

 Axis-No. /DO-ID  No.  of parameters  =  i  2  

1 st  Parameter add ress  Attri bu te  No.  of e l ements  4  

Parameter number (PNU )   

Subindex  

i th   Parameter address  . . .  4  +  6  ×  ( i -1 )  

1 st  Parameter val ue(s)  

(on ly for request  

"Change  parameter" )  

Format  No.  of va l ues  4  +  6  ×  i  

Val ues   

. . .   

  

i th  Parameter val ues  . . .   

   4  +  6  ×  i  + . . . +  (Format_n  
×  Qty_n)  

 

Table  29  – Base  mode  parameter response  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request  ref.  m i rrored  Response  I D   0  

 Axis-No. /DO-ID  m i rrored  No.  of parameters  =  i   2  

1 st  Parameter val ue(s)  

(on ly after request  

"Request")  

Format  No.  of val ues  4  

Values  or Error val ues   

. . .   

  

i th  Parameter val ues  . . .   

   4  + . . .  +  (Format_n  ×  
Qty_n)  

 

Mean ing  of the  fie lds:  

Request Header 

•  Request reference  
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Un ique  i den ti fication  of the  request/response  pai r for the  master.  The  master changes  the  
request reference wi th  each  new request (for example,  modu lo  255).  The  s lave  m irrors  the  
request  reference i n  the  response  wi thout  checking .  

•  Request ID  

two  IDs  are  defined :  

– Request parameter 

– Change parameter 

A parameter change may be  stored  e i ther i n  volati l e  or non-volati l e  RAM  accord ing  to  the  
device.  A changed  parameter that i s  stored  i n  volati l e  RAM  may fi rst be  stored  i n  ROM  
wi th  parameter P971 .  The  d i fferen tiation  Value/Description/Text i s  added  to  the  address  
as  an  attribute.  The  d i fferen tiation  Word/Double  Word  is  added  to  the  parameter values  as  
a  format.  For the  d i fferentiation  S ing le/Array Parameter,  refer to  “No.  of e lements”  i n  the  
parameter address.  

•  Response ID  

M i rroring  of the  request I D  wi th  supplement i n formation  whether the  request  was  execu ted  
pos i ti ve l y or negativel y.  

– Request parameter posi ti ve  

– Request parameter negative  ( i t  was  not poss ib le  to  execu te  the  request,  en ti rel y or 
partia l l y)  

– Change parameter posi ti ve  

– Change parameter negative  ( i t  was  not poss ib le  to  execu te  the  request,  en ti re l y or 
partia l l y)  

I f the  response is  negative,  error numbers  are  en tered  per partia l  response i nstead  of 
va lues.  

•  Axis-No. /DO-ID  

For Base  Mode  Parameter Access  – Local :  i rre levant;  I n  the  parameter response,  the  DO-
ID  out of the  request  i s  m i rrored .  

For Base  Mode  Parameter Access  – G lobal :  DO addressing  i n formation  used  for mu l ti -axis  
or modu lar d ri ves.  Th is  enables  various  axes/DOs  to  be  ab le  to  be  accessed  each  wi th  a  
ded icated  parameter number space i n  the  d ri ve  via  the  same PAP.  See  a lso  6. 2 .3 . 3 .  

•  No.  of parameters  

I n  the  case  of mu l ti -parameter requests,  speci fying  the  number of the  fol l owing  Parameter 
Address  and/or Parameter Value  areas.  For s i ng le  requests  the  No.  of parameters  =  1 .  

Defau l t  va lue  range  1  to  39.  The  value  range  may be  reduced  or extended ,  wh ich  shal l  be  
i nd icated  by P974.  

Notice,  that  for a  mu l ti -parameter request the  PROFI drive  Drive  Un i t shal l  arrange  the  
parameter value  areas  i n  the  response message i n  the  same order as  i n  the 
correspond ing  mu l ti -parameter request message.  

Parameter Address  

•  Attribu te  

Type of obj ect  wh ich  i s  being  accessed .  Value  range:  

– Value  

– Description  

– Text 

•  Number of e l ements  

Number of array e lements  that are  accessed  or leng th  of string  wh ich  i s  accessed .   

Defau l t  va lue  range  0,  1  to  234.  The  va lue  range  may be  reduced  or extended  wh ich  shal l  
be  i nd icated  by P974.  
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Specia l  case  Number of e lemen ts  =  0:  I f va lues  are  accessed :  recommended  for non-
indexed  parameters  (see  a lso  Table  30  for deta i l s) .  

•  Parameter number (PNU)  

Addresses  the  parameter that i s  being  accessed .  Value  range:  1  to  65  535.  

•  Subindex 

Addresses  the  fi rst array element of the  parameter or the  beg inn ing  of a  stri ng  access  or 
the  text array,  or the  description  e lement that i s  being  accessed .  Value  range:  0  to  65  534.  

Parameter Value  

•  Format 

Format and  number speci fy the  l ocation  i n  the  te legram  to  wh ich  subsequent values  are  
ass igned .   

Value  range:  

– Zero  (wi thou t values  as  pos i ti ve  partial  response  to  a  change request)  

– Data  type  

– Error (as  negative  partia l  response)  

– I nstead  of a  data  type,  the  fol lowing  are  poss ib le:  

– Byte  (for description  and  texts)  

– Word  

– Double  word  

•  Number of va lues  

Number of the  fol lowing  va lues  or number of the  fol lowing  data  type  e lements  (number of 
octets  i n  case  of OctetStri ng).  I n  case  of wri te  request of OctetString ,  the  correct length  
shal l  be  suppl ied  otherwise  the  d rive  shal l  responds  wi th  error 0x1 8,  “number of va lues  
are  not consisten t”  (see  Table  32) .  

•  Values  

The  values  of the  parameter 

I f the  values  cons ist of an  odd  number of bytes,  a  zero  byte  is  appended  i n  order to  secure 
the  word  structure  of the  te legrams.  

I n  the  case  of a  pos i ti ve  partia l  response,  the  parameter value  conta ins  the  fo l lowing :  

– Format =  (Data  Type  or Byte,  Word ,  Double  Word)   

– Number of va lues  

– the  values  

I n  the  case  of a  negative  partia l  response,  the  parameter value  contains  the  fol l owing :  

– Format =  error 

– No.  of values  =  1  

– Value  =  error value  =  error number 

I n  the  case  of a  negative  response,  the  parameter value  may conta in  the  fol l owing :  

– Format =  error 

– No.  of values  =  2  

– Value  1  =  Error value  1 :  error number 

– Value  2  =  Error value  2 :  subindex of the  fi rst array e lement where  the  error occurs  

– (Purpose:  after a  fau l ty wri te  access  to  an  array,  not  a l l  va lues  shal l  be  repeated)  
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I n  the  case  of a  pos i ti ve  partia l  response wi thou t values,  the  parameter value  con tains  the  
fol l owing :  

– Format =  zero  

– Number of va lues  =  0  

– (no  values)  

Not a l l  combinations  consisting  of attribute,  number of e lements,  and  subindex are  perm i tted  
(refer to  Table  30) .  

A parameter wh ich  i s  not  i ndexed  i n  the  profi le  may be  rea l ised  wi th  i nd ices  i n  the  Drive  Un i t,  
i f the  response to  a  Parameter Access  i s  profi l e-speci fic.   

Table  30  – Permissible  combinations  consisting  of attribute,   
number of elements  and  subindex 

Attribute  No.  of 
el ements  

Subindex Related  data  

Value  
   (s i ng le  parameter)  

0  0  The  value  (recommended )  

1  0  The  value  (for compatibi l i ty,  d o  not  use  for request)  

Value  
   (array parameter)  

 

0  0  One  val ue,  under subi ndex 0  

1  0  – n  One  val ue,  under subi ndex 

2  – na   0  – n  Several  va l ues,  s tarti ng  wi th  subindex 

Value  
   (s tri ng  parameter)  

0  0  The  en ti re  stri ng  ( i f the  response  exceedes  the  b lock s i ze,  
the  stri ng  i s  cu t  at  the  end  to  match  the  b l ock s i ze)  

1  0  – n  One  character,  under subi ndex 

2  – na   0  – n  Several  characters,  s tarti ng  wi th  subindex 

Descripti on  0  
( i rre l evant)  

0  The  en ti re  descri ption  

 1  

 

1  – 1 2  

 

One  descripti on  e l ement 

 

Text  (from  text  array)  1  0  – n  One  text  (1 6bytes),  under subi ndex 

 2  – n  0  – n  Several  texts,  s tarti ng  wi th  sub index 

a  I f the  number of e l ements  avai l able  i n  the  device  does  not  match  wi th  the  number of e l ements  wh ich  are  
requested  or shal l  be  changed ,  an  error shal l  be  ou tpu t.  

 

6.2.3.5  Coding  

The  cod ing  i s  g i ven  in  Table  31 .  
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Table  31  – Coding  of the  fields  in  parameter request/parameter response   
of Base  Mode Parameter Access   

Field  Data  type  Values  Comment 

Request reference  Uns igned8  0x00   reserved  
0x01  – 0xFF  

The  s l ave  sha l l  m i rror the  
Request  reference  wi thout  
checking .  Value  0  shou ld  not  be  
used  by the  master.  

Request I D  Unsigned8  0x00   reserved  ( i l l egal )  
0x01   Request parameter 
0x02   Change  parameter 

0x03  – 0x3F  reserved  
0x40  – 0x7F  manufacturer-speci fi c  
0x80  – 0xFF  not  appl i cable  ( i l l egal )  

Request I D  =  0  and  Request I D  
ou t  of va l ue  range  from  0x80  to  
0xFF  a lways  i s  an  i l l egal  Request  
I D  and  shal l  be  answered  wi th  
“service  not  supported ”  
(Response  I D  =  0x21 )  

Response  I D  Unsigned8  0x00   reserved  
0x01   Request parameter(+)  
0x02   Change  parameter(+ )  

0x03  – 0x3F  reserved  
0x40  – 0x7F  manufacturer-speci fi c  

0x80   service  not  supported  
0x81   Request parameter(-)  
0x82   Change  parameter(-)  

0x83  – 0xBF  reserved  
0xC0  – 0xFF  manufacturer-speci fi c  

 

Axis/DO-I D  Unsigned8  0x00   Device-Representati ve  

0x01  – 0xFE  DO-I D-Number 1  – 254  

0xFF   reserved  

Zero  i s  not  a  DO  bu t  the  access  
to  the  Dri ve  Un i t  representati ve.   

No.  of parameters  Unsigned8  0x00   reserved  
0x01  – 0xFF  Quanti ty 1  to  255  

For PROFIBUS  devices  the  
maximum  number of parameters  
for a  mu l ti  parameter access  i s  
l im i ted  to  39.  
For PROFINET devices  the  
maximum  number of parameters  
i s  255.  
There  may be  add i ti onal  
l im i tations  through  the  
commun ication  system  (maximum  
l ength  of data  record )  or d evice  
parameter manager.  I f there  i s  no  
parameter 974  implemented  the  
defau l t  maximum  number of 
parameters  i s  39.  See  a l so  
6 . 3 . 9. 4 .  

Attri bu te  Unsigned8  0x00   reserved  
0x1 0   Value  
0x20   Descripti on  
0x30   Text  

0x40  – 0x70  reserved  
0x80  – 0xF0  manufacturer-speci fi c  

The  fou r l east  s i gn i fi cant  b i ts  are  
reserved  for (fu tu re)  expansi on  of 
“No.  of e l ements”  to  1 2  b i ts .  

No.  of e l ements  Unsigned8  0x00   Specia l  Function  
0x01  – 0xEA Quanti ty 1  to  234  
0xEB  – 0xFF  reserved  

Lim i tation  because  of 
compatibi l i ty to  former profi l e  
vers ions  (PROFIBUS  240  Bytes  
maximum  Datablock s i ze).   
There  may be  add i ti onal  
l im i tations  th rough  the  
commun ication  system  (maximum  
l eng th  of data  record)  or device  
parameter manager.  I f there  i s  no  
parameter 974  implemented  the  
defau l t  maximum  number of 
e l ements  i s  234.  See  a l so  
6 . 3 . 9. 4 .  
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Field  Data  type  Values  Comment 

Parameter number Unsigned 1 6  0x0000   reserved  

0x0001  –  Number 1  to  65  535  
0xFFFF  

 

 

Subindex Unsigned 1 6  0x0000  –  Number 0  to  65  534  
0xFFFE  

 

Format Unsigned8  0x00   reserved  

0x01  – 0x39  Data  types  

0x39  – 0x3F  reserved  

0x40   Zero  
0x41   Byte  
0x42   Word  
0x43   Double  word  
0x44   Error 

0x45  – 0x70  reserved  

0x71  – 0x7C  Data  types  

0x7D  – 0xFF  reserved  

Every Device  shal l  at  l east  
support  the  basic  data  types  
Byte,  Word  and  Double  Word  
(mandatory).   
Wri te  requests  by the  Control l er 
preferabl y use  the  “correct”  
s tandard  and  profi l e  speci fi c  d ata  
types  (refer to  Clause  5).  As  
substi tu te,  Byte,  Word   or Double  
Word  are  a l so  possib le.  The  
Control l er shal l  be  abl e  to  
i n terpret  a l l  va l ues/data  types.  
For d etai l s  see  a l so  6. 2 . 3 . 6 .  

No.  of val ues  Unsigned8  0x00  – 0xEA Quanti ty 0  to  234  
0xEB  – 0xFF  reserved  

Lim i tation  because  of 
compatibi l i ty to  former profi l e  
vers ions  (PROFIBUS  240  Bytes  
maximum  Datablock s i ze).   
There  may be  add i ti onal  
l im i tations  th rough  the  
commun ication  system  (maximum  
l eng th  of data  record)  or d evice  
parameter manager.  I f there  i s  no  
parameter 974  implemented  the  
defau l t  maximum  number of 
va l ues  i s  234.  See  a l so  6 . 3 . 9. 4 .  

Error n umber Unsigned 1 6  0x0000  –  Error n umbers  
0x00FF     (see  Table  32)  
 

The  more  s i gn i fi cant  byte  i s  
reserved .  

 

The  device  shal l  ou tpu t an  error,  i f reserved  values  are  accessed  (not Request reference).  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 70  – I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  

Table  32  – Error numbers  in  Base Mode  parameter responses   

Error No.  
=  Error 
val ue1  

Meaning  Used  at  Addi tional  i n fo  
=  Error val ue  2  

0x00  Imperm issib le  parameter number Access  to  unavai l abl e  parametera  0  

0x01  Parameter val ue  cannot  be  changed  Change  access  to  a  parameter val ue  that  
cannot be  changed  

Subindex 

0x02  Low or h i gh  l im i t  exceeded  Change  access  wi th  val ue  ou ts i de  the  
val ue  l im i ts  

Subindex 

0x03  Fau l ty subindex Access  to  unavai l abl e  subi ndex of array or 
s tri ng  parameter.  Shal l  not  be  used  for 
s i ng le  parametersa  

Subindex 

0x04  No  array Access  wi th  subi ndex to  non -i ndexed  
parametera  

0  

0x05  I ncorrect  data  type  Change  access  wi th  val ue  that  does  not  
match  the  data  type  of the  parameter 

0  

0x06  Setti ng  not  perm i tted  (may on l y be  
reset)  

Change  access  wi th  val ue  unequal  to  0  
where  th i s  i s  not  perm i tted  

Subindex 

0x07  Descripti on  e l ement cannot be  
changed  

Change  access  to  a  descripti on  e l ement 
that  cannot be  changed  

Subindex 

0x08  reserved  Compatibi l i ty reasons  -  

0x09  No  description  data  avai l abl e  Access  to  unavai l abl e  d escri pti on a  
(parameter val ue  i s  avai l ab le)  

0  

0x0A reserved   Compati bi l i ty reasons  -  

0x0B  No  operati on  priori ty  Change  access  wi thou t  ri gh ts  to  change  
parameters  

0  

0x0C  reserved   Compati bi l i ty reasons  -  

0x0D  reserved   Compati bi l i ty reasons  -  

0x0E  reserved   Compati bi l i ty reasons  -  

0x0F  No  text  array avai l ab le  Access  to  text  array that  i s  not  avai l ablea  

(parameter val ue  i s  avai l ab le)  

0  

0x1 0  reserved  Compatib i l i ty reasons  -  

0x1 1  Request cannot be  execu ted  
because  of operati ng  state  

Access  i s  temporari l y not  possi ble  for 
reasons  that  are  not  speci fi ed  i n  deta i l  

0  

0x1 2  reserved  Compatib i l i ty reasons  -  

0x1 3  reserved   Compatib i l i ty reasons  -  

0x1 4  Value  imperm issib le  Change  access  wi th  a  va l ue  that  i s  wi th i n  
the  value  l im i ts ,  bu t  i s  not  perm iss ible  for 
other l ong-term  reasons  (parameter wi th  
defi ned  s i ng le  val ues)  

Subindex 

0x1 5  Response  too  l ong  The  l eng th  of the  cu rrent  response  
exceeds  the  maximum  transm i ttable  
l eng th  of the  response  transport  b l ock.  I n  
case  of a  mu l ti  parameter request,  the  
response  bl ock was  shortened  by om i tti ng  
of parameter requests .  

0  

0x1 6  Parameter add ress  imperm issible  I l l ega l  va l ue  (reserved)  or va l ue  wh ich  i s  
not  supported  for the  attri bu te,  i l l egal  or 
not  supported  number of e l ements,  i l l egal  
parameter n umber or i l l egal  subindex or a  
combinationa  

0  

0x1 7  I l l ega l  format Wri te  request:  I l l egal  format  or format  of 
the  parameter data  wh ich  i s  not  supported  

0  

0x1 8  Number of val ues  are  not  consi sten t  Wri te  request:  Number of the  values  of the  
parameter d ata  do  not  match  the  number 
of e l ements  i n  the  parameter address  

0  
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Error No.  
=  Error 
val ue1  

Meaning  Used  at  Addi tional  i n fo  
=  Error val ue  2  

0x1 9  Axis/DO nonexisten t  Access  to  an  Axis/DO wh ich  does  not  
exi st  

0  

0x1 A – 0x1 F  reserved  -  -  

0x20  Parameter text  e l ement cannot  be  
changed  

Change  access  to  a  parameter text  
e l ement  that  cannot be  changed  

Subindex 

0x21  Service  not  supported  I l l ega l  or unknown  Request I D  
 (Response  I D  =  0x80)  

-  

0x22  Too  much  parameter requests  Mu l ti  parameter request:  The  response  
bl ock does  not  contai n  a l l  parameter 
responses  because  of maximum  number 
of supported  parameter requests  per mu l ti  
parameter request  was  exceeded .    

-  

0x23  Mu l ti  parameter access  not  
supported  

Device  parameter manager does  not  
support  mu l ti  parameter requests.  
Request i s  d i scarded .  

-  

0x24  – 0x64  reserved  -  -  

0x65  – 0xFF  Manufactu rer-speci fi c  -  -  

a  I n  case  of mu l ti p l e  errors  i n  the  Parameter address,  the  eval uation  of the  Parameter add ress  shal l  be  i n  the  
order of Attri bu te,  No.  of e l ements,  Parameter number and  Subindex.  Noti fi cati on  of error i n  Error val ue1  shal l  
be  accord ing  to  the  fi rst  error i n  th i s  order.  

 

6.2.3.6  Support of data types  i n  Base  Mode Parameter Access  

For new developments  i n  general  a l l  PROFI drive  Control ler and  PROFI drive  devices  shou ld  
support  the  standard  and  profi l e  speci fic data  types  accord ing  to  the  defin i tion  i n  Clause  5.   

For compatib i l i ty reasons,  every PROFI drive  Drive  Un i t  shal l  support  Base  Mode parameter 
wri te  requests  a lso  wi th  the  basic data  types  Byte,  Word  and  Double  Word  accord ing  to  the  
defin i tion  i n  Table  31  (mandatory) .  

The  PROFI drive  Drive  Un i t  sha l l  behave  in  the  fol l owing  manner.  

•  I n  case  of a  parameter read  request,  i t  shal l  s ignal  the  correspond ing  match ing  data  type  
i n  the  read  response  (e. g .  I n teger1 6) .  

•  I n  case  of a  parameter wri te  request,  i t  shal l  check the  data  type  and  s i gnal  an  error i f 
parameter data  types  do  not match .  For example,  i f the  request i s  wi th  bas ic data  type  
Word  and  the  parameter d ri ve  i n ternal  representation  i s  wi th  standard  data  type  I n teger1 6,  
the  data  types  match  and  the  Drive  Un i t shal l  accept the  request.  

I f the  PROFIdrive  Drive  Un i t  does  not support any other data  types  than  bas ic data  types  
Byte,  Word  and  Double  Word ,  i t  shal l  behave  in  the  fol lowing  manner.  

•  I t  rej ects  the  parameter wri te  request wi th  an  error response  i f data  types  do  not  match .  

For compatib i l i ty reasons,  every PROFI drive  Control ler shal l  be  able  to  a lso  i n terpret  Base  
Mode parameter responses  contain ing  the  bas ic  data  types  Byte,  Word  and  Double  Word  
(mandatory).  

The  PROFI drive  Con trol l er shal l  behave  in  the  fol l owing  manner:  

•  I n  case  of a  parameter wri te  request,  i t  shou ld  s i gnal  the  correspond ing  match ing  data  
type  i n  the  wri te  request  (e. g .  I n teger1 6) .  

•  I f the  device  i s  ancien t and  answers  the  parameter read  request wi th  a  response us ing  
bas ic data  types  Byte,  Word  and  Double  Word ,  the  con trol l er shou ld  accept the  response 
and  be  able  to  hand le  the  va lue.  
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The  error numbers  0x00  – 0x1 3  are  taken  from  PROFI drive  Profi l e,  Vers ion  2 .  Va lues  that  
cannot  be  ass igned  are  reserved  for fu ture  use.  

6.2.3.7  Handl ing  of mu l ti  parameter requests  

Support of mu l ti  parameter access  featu re  for the  Base  Mode Parameter Access  is  an  optional  
functional i ty.  Mu l ti  parameter access  capabi l i ty helps  to  reduce  transfer time for startup  or 
Parameter Data  Base  l oad ing  use  cases  s ign i fi can tl y.  

I f a  mu l ti  parameter request conta ins  more  parameter requests  than  supported  by the  device  
parameter manager,  the  parameter manager shal l  process  as  much  parameter requests  than  
poss ib le.  The  response  b lock con tains  the  resu l ts  of a l l  processed  parameter request and  
shou ld  fin ish  wi th  an  error b lock wi th  error code  0x22  at the  end .  For compatib i l i ty reasons  i t  
i s  a lso  poss ib le  to  om i t  the  error b lock wi th  error code  0x22.  

I f the  processing  of a  mu l ti  parameter request shows  that the  s i ze  of the  response  exceeds  
the  maximum  block s i ze  of the  response  block,  the  parameter manager shal l  process  as  much  
parameter requests  as  fi t  i n to  the  response b lock.  The  response b lock con tains  the  resu l ts  of 
a l l  processed  parameter request and  shou ld  be  closed  wi th  an  error b lock wi th  error code  
0x1 5.  For compatib i l i ty reasons  i t  i s  a lso  possib le  to  om i t the  error block wi th  error code  0x1 5.  

I f an  error wi th  error number 0x05,  0x1 6,  0x1 7  or 0x1 8  occurs  wh i l e  process ing  a  mu l ti  
parameter change va lue  request,  a l l  fu rther parameter requests  i n  the  mu l ti  parameter 
request shal l  be  aborted .  

6.2.3.8  Data flow for Base  Mode Parameter Access  

The  transfer of the  Base  Mode Parameter Access  request to  the  DO/DU  parameter manager 
is  done  by wri ting  the  request data  structure  on to  the  Parameter Access  Poin t (PAP)  data  
record .  When  the  wri te  operation  fi n ishes,  the  parameter manager state  mach ine  i s  tri ggered  
accord ing  to  F igure  24  and  Table  33.   

The  transfer of the  Base  Mode Parameter Access  response from  the  DO/DU  parameter 
manager back to  the  cl ien t i s  done  by read ing  the  response data  structure  out of the  
Parameter Access  Poin t  (PAP)  data  record .  The  response  to  the  read  access  is  dependen t on  
the  i n ternal  state  of the  parameter manager accord ing  to  F igure  24  and  Table  33 .  

Note,  that the  data  flow accord ing  to  F igure  24  and  the  re lated  state  mach ine  defined  in  
Table  33  i s  va l i d  for exactl y one  connection .  I f several  connections  have  been  set up,  then  the  
appropriate  number of state  mach ines  shal l  be  avai l ab le  and  every connection  i s  ass igned  a  
separate  s tate  mach ine.  
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Fig u re 24 – Data  fl ow for Base M od e  Param eter Access  

Table  33  – G en eral  state  mach i n e for th e  parameter man ag er processin g  

Even t  
(Com mu n i cati on )  

State  (param eter m an ag er)  

Con n ecti on  
d i scon n ected  

I d l e  Req u est bei n g  
processed  

Respon se 
avai l abl e  

Connection  bei ng  
establ i shed  

Acti on   Reset processing  

 Su bseq u en t 
state  

I d l e  I d l e  

Connection  bei ng  
d i sconnected  

Action  ( i gnore)  Reset  process ing  

 Su bseq u en t 
state  

-  Con n ecti on  d i scon n ected  

Wri te. req  Action  (protocol  error)  
Wri te. res(-)  

Start  process ing  

Wri te. res(+)  

Wri te. res(-)  

"state  confl i ct"  

Reject  response  
Start  processing  
Wri te. res(+)  

 Subsequent  
state  

-  Request  bei ng  
processed  

-  Request bei ng  
processed  

Read . req  Action  (protocol  error)  
Read . res(-)   

Read . res(-)  

"s tate  confl i ct"  

Read . res(+ )  

 Subsequent  
state  

-  -  I d l e  

Processi ng  
completed  

Action  Reject  Reject   ( i n ternal  error)  

re j ect  

 Subsequent  
state  

-  -  Response  
ava i l able  

-  

The  columns  of th i s  table  speci fy the  state.  The  rows  exp lai n  an  even t.  Every row i s  subd ivi ded  i n to  two fi e l ds .  
One  describes  the  action  and  the  other the  subsequent  s tate.  
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6.2.3.9  Telegram  sequences  for Parameter Access  

6.2.3.9 .1  General  

The Telegram  sequences  are  g i ven  in  Table  34  to  Table  69.  

6.2.3.9 .2  Sequence  1 :  Request parameter value,  s ing le  

Table  34 – Sequence  1 :  Parameter request  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request  header Request  reference  Request I D  =  
Request parameter 

0  

DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter add ress  Attri bu te  =  Va lue  No.  of e l ements  =  0  4  

Parameter number   

Subindex =  0   ( i rrel evant)   

   1 0  

 

Table  35  – Sequence  1 :  Parameter response  positive  with  data of data type Word  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request  parameter (+ )  

0  

DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format  =  Word  No.  of val ues  =  1  4  

Value  6  

   8  

 

Table  36  – Sequence  1 :  Parameter response  posi tive  with  data  of data type Double  word  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request  ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request parameter (+ )  

0  

DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format =  Double  word  No.  of va l ues   =  1  4  

Value  6  

  

   1 0  
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Table  37  – Sequence  1 :  Parameter response,  negative  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request  ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request  parameter (-)  

0  

DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format =  Error No.  of val ues   =  1  4  

Error val ue  6  

   8  

 

6.2.3.9.3  Sequence  2:  Change parameter value,  s ing le   

Table  38  – Sequence  2:  Parameter request  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request  header Request reference  Request I D  =  
Change  parameter 

0  

DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter add ress  Attri bu te  =  Va lue  No.  of e l ements  =  0  4  

Parameter number   

Subindex =  0   ( i rre l evant)   

Parameter val ue  Format  =  Word  No.  of va l ues  =  1  1 0  

Value  1 2  

   1 4  

 

Table  39  – Sequence  2:  Parameter response,  posi tive  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Change  parameter (+ )  

0  

DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

   4  

 

Table  40  – Sequence  2:  Parameter response,  negative  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Change  parameter (-)  

0  

DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format  =  Error No.  of va l ues  =  1  4  

Error val ue  6  

   8  
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6.2.3.9.4  Sequence  3:  Request parameter value,  several  array elements  

Table  41  – Sequence  3:  Parameter request 

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request  header Request reference  Request I D  =  
Request parameter 

0  

 DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter add ress  Attri bu te  =  Va lue  No.  of e l ements  =  5  4  

 Parameter number    

 Subindex =  0    

   1 0  

 

Table  42  – Sequence  3:  Parameter response,  posi tive  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request parameter (+ )  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format  =  Word  No.  of va l ues  =  5  4  

 Value  1   6  

 Value  2    

 Val ue  3    

 Val ue  4    

 Val ue  5    

   1 6  

 

Table  43  – Sequence  3:  Parameter response,  negative  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request parameter (-)  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format  =  Error No.  of va l ues  =  1  4  

 E rror val ue   6  

   8  
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6.2.3.9.5  Sequence  4:  Change parameter value,  several  array elements  

Table  44 – Sequence  4:  Parameter request 

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request  header Request  reference  Request I D  =  
Change  parameter 

0  

 DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter add ress  Attri bu te  =  Va lue  No.  of e l ements  =  5  4  

 Parameter number    

 Subindex =  1 25    

Parameter val ue  Format =  Word  No.  of va l ues  =  5  1 0  

 Value  1   1 2  

 Value  2    

 Val ue  3    

 Val ue  4    

 Val ue  5    

   22  

 

Table  45  – Sequence  4:  Parameter response,  posi tive  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Change  parameter (+ )  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

   4  

 

Table  46  – Sequence  4:  Parameter response,  negative  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Change  parameter (-)  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format =  Error No.  of va l ues  =  1  4  

 Error val ue   6  

   8  
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6.2.3.9.6  Sequence  5:  Change parameter value,  several  array elements,  Format Byte  

Table  47  – Sequence  5:  Parameter request 

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request  header Request reference  Request I D  =  
Change  parameter 

0  

 DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter add ress  Attri bu te  =  Val ue  No.  of e l ements  =  7  4  

 Parameter number    

 Subindex =  1 1 0    

Parameter val ue  Format  =  Byte  No.  of va l ues  =  7  1 0  

 Value  1  Value  2  1 2  

 Value  3  Value  4   

 Value  5  Value  6   

 Value  7  Dummy byte  1 8  

 

Table  48  – Sequence  5:  Parameter response,  posi tive  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Change  parameter (+ )  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

   4  

 

Table  49  – Sequence  5:  Parameter response,  negative  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Change  parameter (-)  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format =  Error No.  of va l ues  =  1  4  

 Error val ue   6  

   8  
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6.2.3.9.7  Sequence  6:  Request parameter value,  multi -parameter 

Table  50  – Sequence  6:  Parameter request 

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request  header Request reference  Request I D  =  
Request parameter 

0  

 DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  3  2  

1 st  Parameter add ress  Attri bu te  =  Val ue  No.  of e l ements  =  1  4  

 Parameter number    

 Subindex =  7    

2nd  Parameter add ress  Attri bu te  =  Va lue  No.  of e l ements  =  1 00  1 0  

 Parameter number    

 Subindex =  0    

3rd  Parameter address  Attri bu te  =  Va lue  No.  of e l ements  =  2  1 6  

 Parameter number    

 Subindex =  1 3    

   22  

 

Table  51  – Sequence  6:  Parameter response  (+) :  al l  partial  accesses  OK 

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request  ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request  parameter (+ )  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  3  2  

1 st  Parameter val ue(s)  Format  =  Word  No.  of val ues  =  1  4  

 Value   6  

2nd  Parameter val ue(s)  Format =  Word  No.  of va l ues  =  1 00  8  

 Value  1   1 0  

 Value  2    

 . . .    

 Value  1 00    

3rd  Parameter va l ue(s)  Format =  Double  word  No.  of val ues  =  2  21 0  

 Value  1   21 2  

    

 Value  2    

    

   220  
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Table  52  – Sequence  6:  Parameter response  (-) :  fi rst and   
th i rd  partial  access  OK,  second  partial  access  erroneous  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request  ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request  parameter (-)  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  3  2  

1 st  Parameter val ue(s)  Format  =  Word  No.  of val ues  =  1  4  

 Value   6  

2nd  Parameter val ue(s)  Format =  Error No.  of va l ues  =  1  8  

 Error val ue   1 0  

3rd  Parameter va l ue(s)  Format =  Double  word  No.  of val ues  =  2  1 2  

 Value  1   1 4  

    

 Value  2    

    

   22  
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6.2.3.9.8  Sequence  7:  Change parameter value,  mu l ti -parameter 

Table  53  – Sequence  7:  Parameter request 

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request  header Request  reference  Request I D  =  
Change  parameter 

0  

 DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  3  2  

1 st  Parameter add ress  Attri bu te  =  Va lue  No.  of e l ements  =  1  4  

 Parameter number    

 Subindex =  7    

2nd  Parameter add ress  Attri bu te  =  Va lue  No.  of e l ements  =  1 00  1 0  

 Parameter number    

 Subindex =  0    

3rd  Parameter address  Attri bu te  =  Va lue  No.  of e l ements  =  2  1 6  

 Parameter number    

 Subindex =  1 3    

1 st  Parameter val ue(s)  Format =  Word  No.  of va l ues  =  1  22  

 Value   24  

2nd  Parameter val ue(s)  Format  =  Word  No.  of val ues  =  1 00  26  

 Value  1   28  

 Value  2    

 . . .    

 Value  1 00    

3rd  Parameter va l ue(s)  Format =  Double  word  No.  of va l ues  =  2  228  

 Value  1   230  

    

 Value  2    

    

   238  

 

Table  54  – Sequence  7:  Parameter response  (+) :  al l  partial  accesses  OK 

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Change  parameter (+ )  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  3  2  

   4  
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Table  55  – Sequ en ce  7:  Param eter respon se  (-) :   
fi rst  an d  th i rd  partial  access  OK,  secon d  parti al  access  erron eou s  

Bl ock d efi n i ti on  B yte  n  B yte  n +1  n  

Response  header Request  ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Change  parameter (-)  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  3  2  

1 st  Parameter val ue(s)  Format  =  Zero  No.  of val ues  =  0  4  

2nd  Parameter val ue(s)  Format  =  Error No.  of val ues  =  2  6  

 Error val ue   8  

 Erroneous  subi ndex  1 0  

3rd  Parameter va l ue(s)  Format =  Zero  No.  of va l ues  =  0  1 2  

   1 4  

 

6. 2. 3.9. 9  Sequ en ce  8:  Requ est  d escri pti on ,  s i n g le  

Table  56  – Sequ en ce  8:  Param eter requ est  

Bl ock d efi n i ti on  B yte  n  B yte  n +1  n  

Request  header Request  reference  Request  I D  =  
Request  parameter 

0  

 DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter add ress  Attri bu te  =  Descri ption  No.  of e l ements  =  1  4  

 Parameter number    

 Subindex =  n    

   1 0  

 

Table  57  – Sequ en ce  8:  Param eter respon se  positi ve  wi th  d ata  
of th e  data type  word  (for exampl e  I D)  

Bl ock d efi n i ti on  B yte  n  B yte  n +1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request  parameter (+ )  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format =  Word  No.  of va l ues  =  1  4  

 Value   6  

   8  
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Table  58  – Sequence  8:  Parameter response  positive  wi th  text  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request parameter (+ )  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format =  Byte  No.  of va l ues  =  1 6  4  

 Byte  1  Byte  2  6  

 . . .  . . .   

 Byte  1 5  Byte  1 6   

   22  

 

Table  59  – Sequence  8:  Parameter response,  negative  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request parameter (-)  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format =  Error No.  of va l ues  =  1  4  

 Error val ue   6  

   8  

 

6.2.3.9. 1 0  Sequence  9:  Request  description ,  complete  

Table  60  – Sequence  9:  Parameter request  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request  header Request  reference  Request  I D  =  
Request  parameter 

0  

 DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter add ress  Attri bu te  =  Descri ption  No.  of e l ements  =  0  
( i rre l evant)  

4  

 Parameter number   

 Subindex =  0  (! )    

   1 0  
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Table  61  – Sequence  9:  Parameter response,  posi tive  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request  parameter (+ )  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format =  Byte  No.  of val ues  =  (Bytes)  4  

 I D   6  

 (etc. )    

 . . .  . . .   

    

 . . .  . . .   

    

   6  +  Descri ption  

 

Table  62  – Sequence  9:  Parameter response,  negative  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request  ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request  parameter (-)  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format  =  Error No.  of val ues  =  1  4  

 Error val ue   6  

   8  

 

6.2.3.9. 1 1  Sequence  1 0:  Request text,  s ing le  

Table  63  – Sequence  1 0 :  Parameter request  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request  header Request reference  Request I D  =  
Request parameter 

0  

 DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter add ress  Attri bu te  =  Text  No.  of e l ements  =  1  4  

 Parameter number   

 Subindex =  n    

   1 0  
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Table  64  – Sequence  1 0:  Parameter response,  posi tive  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request  ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request  parameter (+ )  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format  =  Byte  No.  of val ues  =  1 6  4  

 Byte  1  Byte  2  6  

 . . .  . . .   

 Byte  1 5  Byte  1 6   

   22  

 

Table  65  – Sequence  1 0:  Parameter response,  negative  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request descri ption  ( -)  

0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format =  Error No.  of va l ues  =  1  4  

 Error val ue   6  

   8  

 

6.2.3.9. 1 2  Sequence  1 1 :  Request parameter,  multi -parameter,  various  attributes  

Table  66  – Sequence  1 1 :  Request of values,  description  and  text in  one request  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Request  header Request  reference  Request I D  =  
Request parameter 

0  

 DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  3  2  

1 st  Parameter add ress  Attri bu te  =  Va lue  No.  of e l ements  =  3  4  

 Parameter number   

 Subindex =  0    

2nd  Parameter add ress  Attri bu te  =  Descri ption  No.  of e l ements  =  0  1 0  

 Parameter number   

 Subindex =  0    

3rd  Parameter address  Attri bu te  =  Text  No.  of e l ements  =  3  1 6  

 Parameter number   

 Subindex =  0    

   22  
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Tabl e  67  – Sequ en ce  1 1 :  Param eter respon se (+) :  al l  parti al  accesses  OK 

Bl ock d efi n i ti on  B yte  n  B yte  n +1  n  

Response  header Request  ref.  m i rrored  Response  I D  =  
Request  parameter (+ )  

0  

 DO-ID  m i rrored  No.  of parameters  =  3  2  

1 st  Parameter val ues  

 ( th ree  val ues)  

Format =  Word  No.  of va l ues  =  3  4  

Value  1    

Value  2    

Value  3    

2nd  Parameter val ues  

 (complete  
 descripti on )  

Format =  Byte  No.  of va l ues  =  (Bytes)  1 2  

I D    

(etc. )    

. . .  . . .   

   

3rd  Parameter va l ues  

 ( th ree  texts)  

Format  =  Byte  No.  of va l ues  =  48  1 2  +  Descripti on  

Byte  1  Byte  2   

. . .  . . .   

Byte  47  Byte  48   

   62  +  Descripti on  

 

6. 2. 3.9. 1 3  Sequ en ce  1 2:  Requ est parameter,  m u l ti -param eter,  fau l ty requ est h eader   

Table  68  – Sequ en ce  1 2 :  Requ est of valu es,  h ead er with  i l leg al  Requ est ID  

Bl ock d efi n i ti on  B yte  n  B yte  n +1  n  

Request  header Request reference  Request  I D  =  0  0  

 DO-I D  =  0  No.  of parameters  =  3  2  

1 st  Parameter add ress  Attri bu te  =  Val ue  No.  of e l ements  =  3  4  

 Parameter number   

 Subindex =  0    

2nd  Parameter add ress  Attri bu te  =  Descri ption  No.  of e l ements  =  0  1 0  

 Parameter number   

 Subindex =  0    

3rd  Parameter address  Attri bu te  =  Text  No.  of e l ements  =  3  1 6  

 Parameter number   

 Subindex =  0    

   22  
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Table  69  – Sequence  1 2:  Parameter response (-) :  service  not  supported  

Block defin i tion  Byte  n  Byte  n+1  n  

Response  header Request ref.  m i rrored  Response  I D  =  0x80  0  

 DO-I D  m i rrored  No.  of parameters  =  1  2  

Parameter val ue  Format =  Error No.  of va l ues  =  1  4  

 Error val ue  =  0x21   6  

   8  

 

6.3  Drive  control  appl ication  process  

6.3. 1  General  Axis  type Drive  Object arch i tecture  

Figure  25  shows the  functional  e lements  of the  Axis  type  Drive  Object  (DO).  The  central  
e lement of the  Axis  type  DO is  the  Axis  Con trol  Task wh ich  i s  responsib le  for the  control  of 
the  re lated  Axis .  Properties  of the  DO  and  the  Axis  Control  Task are  represented  and  
con trol led  by parameters.  The  parameters  are  adm in istered  i n  the  Parameter Data  Base.  To  
access  DO  parameters,  the  Acycl ic Data  Exchange service  is  used  in  i n teraction  wi th  the  
parameter manager.  The  parameter manager receives  parameter requests ,  performs the  
access  to  the  Parameter Data  Base  and  answers  to  the  parameter request wi th  a  related  
parameter response.  For period ic transportation  of setpoin t  va lues  to  the  Axis  and  actual  
va lues  from  the  Axis  DO,  the  Cycl ic Data  Exchange  service  is  used .  The  Axis  type  DO  
comprises  the  General  State  Mach ine,  wh ich  controls  and  represents  the  states  of the  Axis  
Control  Task.  Exception  s i tuations  ou t  of the  Axis  Control  Task and  the  General  S tate  
Mach ine  may be  s ignal l ed  by the  Alarm  Mechan ism  to  the  control l ing  device.  For C lock 
Synchronous  Operation  of several  DOs  (Axis) ,  the  Clock Synchronous  Operation  service  shal l  
be  used  to  tri gger the  re levan t con trol  tasks.  
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Fig u re 25 – G en eral  fu n ction al  el emen ts  of th e  PROFI drive  Axi s  type  DO 

The Axis  type  DO  shal l  comprise  the  fo l l owing  mandatory functional i ti es:  

•  Parameters ,  

•  Axis  Con trol  Task,  

•  General  State  Mach ine,  

•  DO  IO  Data  (setpoin t va lues  and  actual  va lues) .  

The  Axis  type  DO  may comprise  as  optional  functional i t i es:  

•  support  of Alarm  Mechan ism ,  

•  Clock Synchronous  Operation  of Axis  Control  Task.  
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Fig u re 26  – Fu n ction al  block d iag ram  of th e  PROFI drive  Axi s  type  DO  

Figu re  26  shows  the  more  deta i led  functional  arch i tecture  of the  Axis  type  DO.  The  Axis  
Control  Task is  subd ivided  i n to  the  fol lowing  e lements:  

•  fau l t  buffer,  

•  pos i tion  feedback in terface,  

•  power s tage,  

•  cu rren t closed  l oop  con trol ,  

•  l i fe  s ign  hand l i ng ,  

•  periphery con trol ,  

•  Appl ication  Class  and  technology speci fic  functional i ty.  

Depend ing  on  the  l evel  of the  d ri ve  in terface,  the  PROFI drive  Axis  may operate  i n  d i fferent  
con trol  modes.  These  general  con trol  modes  are  related  to  one  or more  of the  PROFIdrive  
Appl ication  Classes.  For more  detai ls  on  the  control  modes,  refer to  6. 3. 3.  
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6.3.2  Control  and  status  words  

6.3.2 .1  General  

To improve the  exchange  of devices  of d i fferent manufacturers  i n  a  control  appl ication ,  i t  i s  
strong l y recommend  to  use  the  device-speci fic b i ts  on l y for the  control  of manufacturer-
speci fic functions.  The  device-speci fic b i ts  shal l  not be  necessary for the  operation  of a  device  
i n  the  speed  control  mode  and  in  the  posi tion ing  mode  (defau l t of the  device-speci fic  b i ts  =  0) .  

6.3.2 .2  Control  word  1  (STW1 )   

The  structure  of the  con trol  word  1  i s  shown  i n  Table  70.   

Table  70  – Overview on  the  assignment of the  bi ts  of control  word  1  

Bi t  S ign i ficance  

 Speed  con trol  mode  Posi tion ing  mode  

0  ON/OFF  

1  No  Coast Stop/Coast  S top  (no  OFF2/OFF  2 )  

2  No  Qu ick Stop/Qu ick Stop  (no  OFF3/OFF  3)  

3  Enabl e  Operati on/Disabl e  Operation  

4  Enabl e  Ramp Generator /  

Reset  Ramp Generator 

Do  Not Rej ect  Traversing  Task /  

Reject  Traversi ng  Task  

5  Unfreeze  Ramp Generator /  

Freeze  Ramp Generator 

No  I n termed iate  S top  /  

I n termed iate  S top  

6  Enabl e  Setpoi n t/Disable  Setpoi n t  Acti vate  Traversi ng  Task  

(0  ->  1 )  

7  Fau l t  Acknowledge  (0  ->  1 )  

8  J og  1  ON a/J og  1  OFFa  

9  J og  2  ON a/J og  2  OFFa  

1 0  Con trol  By PLC/No  Control  By PLC  

1 1  Device-speci fi c  S tart  Hom ing  Procedure/Stop  Hom ing  Procedu re  

1 2  to  1 5  Device-speci fi c  

The  s i gn i fi cance  for b i t  va l ue  =  1  i s  to  the  l eft  of the  s l ash ;  b i t  val ue  =  0  to  the  ri gh t.  

NOTE  Using  the  cl osed- loop  speed  con trol l ed  mode  i n  Appl i cation  C lass  4  wi th  or wi thout  DSC (pos i ti on ing  wi th  
central  i n terpol ation  and  posi ti on ing  con trol ) ,  the  STW1  b i t  4  and  6  ("Enabl e/Reset Ramp Generator"  and  
"Enabl e/Disable  Setpoin t" )  keep  thei r effecti veness;  STW1  bi t  5  ("Unfreeze/Freeze  Ramp Generator" )  can  be  wi th  
or wi thout  effect.  I f STW1  bi t  5  i s  wi thou t  effect,  th i s  i s  i nd icated  by parameter PNU930  =  3 .  

a  Optional .  

 

Table  71  l i sts  the  common  con trol  b i ts ,  Table  72  and  Table  73  l i sts  the  con trol  b i ts  where  
speed  control  (AC 4)  and  pos i ti on ing  modes  (AC 3)  d i ffer.  
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Table  71  – Detai led  assignment of the  common  control   
word  1  b i ts  (STW1 )  for speed  control /position ing  

Bi t  Value  S ign i ficance  Comments  

0  1  ON  “Swi tched  on ”  cond i ti on ;  vo l tage  at  the  power converter,  i . e.  the  main  
contact  i s  cl osed  ( i f present) .  

0  OFF  

(OFF  1 )  

Power-down  (the  d ri ve  retu rns  to  the  "Ready For Swi tch i ng  On"  
cond i ti on);  the  d ri ve  i s  ramped -down  a l ong  the  ramp  (RFG)  or a l ong  the  
cu rren t  l im i t  or a l ong  the  vol tage  l im i t  of the  d . c.  l i nk;  i f s tandsti l l  i s  
detected ,  the  vol tage  i s  i solated ;  the  main  con tact  i s  opened  ( i f 
present).  Duri ng  decel eration ,  b i t  1  of ZSW1  i s  s ti l l  set.   

An  OFF  command  i s  i n terruptib le.  

1  1  No  Coast Stop  

(no  OFF  2)  

Al l  "Coast Stop  (OFF2)"  commands  are  wi thd rawn.  

0  Coast Stop  

(OFF  2 )  

Vol tage  i s  i sol ated .  
The  main  con tact  i s  then  opened  ( i f present)  and  the  d ri ve  goes  i n to  the  
“Swi tch ing  On  I nh ib i ted ”  cond i t i on ;  the  motor coasts  down  to  a  
standsti l l .  

2  1  No  Qu ick S top  

(no  OFF  3)  

Al l  "Qu ick Stop  (OFF3)"  commands  are  wi thd rawn .  

0  Qu ick Stop  

(OFF  3)  

Qu ick s top;  i f requ i red ,  wi thd raw the  operati ng  enab le,  the  d ri ve  i s  
decelerated  as  fast  as  possib l e ,  for example  a l ong  the  cu rren t  l im i t  or at  
the  vol tage  l im i t  of the  d . c.  l i nk,  at  n /f =  0 ;  i f the  recti fi er pu l ses  are  
d i sabl ed ,  the  vol tage  i s  i solated  (the  con tact  i s  opened)  and  the  d ri ve  
goes  i n to  the  "Swi tch i ng  On  I nh ib i ted"  cond i ti on .  

A Qu ick S top  command  i s  not  i n terruptib l e.  

3  1  Enabl e  Operati on  Enabl e  e l ectron ics  and  pu l ses  
The  d ri ve  then  runs-up  to  the  setpoi n t.  

0  D i sabl e  Operation  The  d ri ve  coasts  down  to  a  s tandsti l l  ( ramp-functi on  generator to  0  or 
tracking )  and  goes  i n to  the  "Swi tched  on "  cond i ti on  (refer to  control  
word  1 ,  b i t  0) .  

7  1  Fau l t  Acknowl edge  

(0  ->  1 )  

The  g roup  s i gnal  i s  acknowledged  wi th  a  posi ti ve  edge;  the  d ri ve  
reacti on  to  a  fau l t  depends  on  the  type  of fau l t.  I f the  fau l t  reaction  has  
i solated  the  vol tage,  the  d ri ve  then  goes  i n to  the  "Swi tch ing  On  
I nh i bi ted "  cond i ti on .  

0  No  s i gn i fi cance   

1 0  1  Control  By PLC  Control  vi a  i n terface,  DO IO  Data  val i d  (refer to  6 . 3. 1 1 ) .  

0  No  Control  By PLC  DO IO  Data  not  val i d ;  expect S ign -Of-Li fe.  I n  the  case  of l oss  of the  
control  pri ori ty b i t,  the  reaction  i s  device-speci fi c.  

Poss ible  reactions:  

1 )   speed  contro l :  "o l d "  Process  data  i s  kept,  

2)   posi ti on ing :  DO  IO  Data  are  set  to  0 .  

1 2  to  1 5   device-speci fi c  Defi n i ti on  not  speci fi ed .  
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Table  72  – Detai led  assignment of the  special   
control  word  1  bi ts  (STW1 )  for speed  control  mode  

Bi t  Value  Sign i ficance  Comments  

4  1  Enabl e  Ramp 
Generator 

 

0  Reset  Ramp 
Generator 

Outpu t  of the  RFG  i s  set  to  0 .  The  main  contact  remains  cl osed ,  the  
converter i s  not  i sol ated  from  the  l i ne,  the  d ri ve  decel erates  a long  the  
curren t  l im i t  or a l ong  the  vol tage  l im i t  of the  d . c.  l i nk.  

5  1  Unfreeze  Ramp 
Generator 

 

0  Freeze  Ramp 
Generator 

Freeze  the  actual  setpoin t  en tered  by the  ramp-functi on  generator.  I f 
Appl i cation  Cl ass  4  i s  used ,  B i t  5  may be  wi thout  effect.  No  re levance  
of STW1  bi t  5  i s  i nd icated  by parameter PNU930  =  3 .  

6  1  Enabl e  Setpoi n t  The  value  selected  at  the  i npu t  of the  RFG  i s  swi tched- i n .  

0  D i sabl e  Setpoin t  The  value  selected  at  the  i npu t  of the  RFG  i s  set  to  0 .  

8  1  J og  1  ON a  Prerequ is i te:  Operati on  i s  enab led ,  d ri ve  i s  i n  s tandsti l l  and  STW1  bi t  
4 ,  5 ,  6  =  0 .  The  d ri ve  runs  up  a long  the  ramp of RFG  to  j ogg i ng  
setpoin t  1 .  

0  J og  1  OFFa  Dri ve  brakes  a long  the  ramp  of RFG,  i f " J og  1 "  was  previ ousl y ON ,  
and  goes  i n to  "Operation  Enab led "  when  d ri ve  comes  to  a  standsti l l .  

9  1  J og  2  ON a  Prerequ is i te:  Operati on  i s  enab led ,  d ri ve  i s  i n  s tandsti l l  and  STW1  bi t  
4 ,  5 ,  6  =  0 .  The  d ri ve  runs  up  a long  the  ramp of RFG  to  j ogg i ng  
setpoin t  2 .  

0  J og  2  OFFa  Dri ve  brakes  a long  the  ramp  of RFG,  i f "J og  2"  was  previ ousl y  ON ,  
and  goes  i n to  "Operation  Enabled "  when  d ri ve  comes  to  a  standsti l l .  

1 1   device-speci fi c  S ign i fi cance  not  speci fi ed .  

a  Optional .  
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Table  73  – Detai led  assignment of the  special   
control  word  1  bi ts  (STW1 )  for the  position ing  mode  

Bi t  Value  Sign i ficance  Comments  

4  1  Do  Not Rej ect  
Travers ing  Task 

A Traversi ng  Task i s  acti vated  us ing  the  posi ti ve  s i gnal  edge  at  b i t  
6 .  

0  Reject  Traversi ng  Task  The  d ri ve  brakes  from  an  acti ve  Traversing  Task wi th  maximum  
acceleration  to  n=0  and  remains  stationary wi th  the  hold i ng  torque.  
The  current  Traversing  Task i s  re jected .  

5  1  No  I n termed iate  Stop  Th is  shal l  be  conti nual l y set  when  executi ng  a  Travers ing  Task.  

0  I n termed iate  Stop  Dri ve  brakes  from  an  acti ve  Traversing  Task to  n  =  0  a l ong  a  ramp,  
and  remains  s tationary wi th  the  hol d i ng  torque.  The  Traversing  Task 
i s  not  re j ected .  The  Traversi ng  Task i s  con ti nued  when  bi t  5  of 
control  word  1  changes  to  1 .  

6   Acti vate  Travers i ng  
Task (0  ->  1 )  

The  posi ti ve  s i gna l  edge  enabl es  a  Traversing  Task or a  new MDI -
setpoin t.  

8  1  J og  1  ON a  Prerequ is i te:  Operati on  i s  enab led  and  no  posi ti on i ng  procedu re  i s  
acti ve.  The  d ri ve  i s  i n  vari abl e-speed  mode  wi th  j ogg i ng  setpoin t  1 .  

0  J og  1  OFFa   

9  1  J og  2  ON a  L i ke  B i t  8  wi th  j ogg ing  setpoi n t  2 .  

0  J og  2  OFFa   

1 1  1  S tart  Hom ing  Procedure  Hom ing  Procedu re  i s  s tarted  wi th  a  change  from  0  to  1 .  B i t  1 1  i n  the  
status  word  i s  set  to  0  wi th  the  start  of the  Hom ing  Procedu re.  
Prerequ is i te:  Operati on  i s  enab led .  

0  Stop  Hom ing  Procedure  Hom ing  Procedu re  i n  prog ress  i s  aborted ,  the  d ri ve  stops  a long  a  
ramp.  

a  Optional .  

 

6.3.2 .3  Control  word  2  (STW2)  

The  structure  of the  con trol  word  2  i s  shown  i n  Table  74.  

Table  74  – Overview on  the  assignment of the  bi ts  of control  word  2  

Bi t  S ign i ficance  

0  to  1 1  Device-speci fi c  

1 2  to  1 5  Control l er S i gn -Of-Li fea  

a   I f a  cl ock cycle  synchronous  appl i cati on  i s  not  implemented ,  i . e.  b i ts  1 2  to  1 5  of con tro l  word  2  are  not  
requ i red  to  transfer the  control l er S ign-Of-Li fe,  the  complete  control  word  2  may be  freel y used .  

 

6.3.2 .4  Encoder control  word  2  (STW2_ENC)  

The  Encoder control  word  2  i s  specia l l y ded icated  to  te legrams for Encoder DOs and  
combines  con trol  functional i ty ou t of STW1  wi th  the  Control l er S ign -Of-Li fe  ou t of STW2.  The  
structu re  of the  Encoder con trol  word  2  i s  shown  i n  Table  75.  
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Table  75  – Overview on  the  assignment of the  bi ts  of Encoder control  word  2  

Bi t  S ign i ficance  

0  to  6  Device-speci fi c  

7  Fau l t  Acknowl edge  (0  ->  1 )  

8  to  9  Device-speci fi c  

1 0  Control  By PLC/No Control  By PLC  

1 1  Device-speci fi c  

1 2  to  1 5  Control l er S i gn -Of-Li fe  

The  s i gn i fi cance  for b i t  val ue  =  1  i s  to  the  l eft  of the  s l ash ;  b i t  va l ue  =  0  to  the  ri gh t.  

 

6.3.2 .5  Status  word  1  (ZSW1 )  

The structure  of the  status  word  1  i s  shown  i n  Table  76.   

Table  76  – Overview on  the  assignment of the  bi ts  of status  word  1   

Bi t  S ign i ficance  

 Speed  con trol  mode  Posi tion ing  mode  

0  Ready To  Swi tch  On  /Not Ready To  Swi tch  On  

1  Ready To  Operate/Not Ready To  Operate  

2  Operation  Enabled  (d ri ve  fol l ows  setpoin t)/Operation  D i sabl ed  

3  Fau l t  Present/No  Fau l t  

4  Coast Stop  Not  Acti vated /Coast  S top  Acti vated  (No  OFF2/OFF2)  

5   Qu i ck Stop  Not Acti vated/Qu ick Stop  Acti vated  (No  OFF3/OFF3)  

6  Swi tch ing  On  I nh i bi ted /Swi tch i ng  On  Not I nh ibi ted  

7  Warn ing  Present/No Warn ing  

8  Speed  Error Wi th in  Tolerance  Range  /  

Speed  Error Out  Of Tolerance  Range  

Fol l owing  Error Wi th in  Tolerance  Range  /  

Fol l owing  Error Ou t  Of Tolerance  Range  

9  Control  Requested /No Control  Requested  

1 0  f Or n  Reached  Or Exceeded  /  

f Or n  Not  Reached  

Target Posi ti on  Reached  /  

Not  At  Target  Pos i ti on  

1 1  Device-speci fi c   Home  Posi ti on  Set/Home Posi ti on  Not Yet  Set  

1 2  Device-speci fi c   Travers ing  Task Acknowledgement  

(0  ->  1 )  

1 3  Device-speci fi c   Dri ve  S topped /Dri ve  Moving  

1 4  to  1 5  Device-speci fi c  

The  s i gn i fi cance  for b i t  val ue  =  1  i s  l eft  of the  s l ash ;  b i t  val ue  =  0  to  the  ri gh t.  

 

The  common  status  b i ts  are  shown  in  Table  77  and  the  status  b i ts  wh ich  d i ffer for the  speed  
con trol  (AC 4)  and  pos i ti on ing  (AC 3)  i n  Table  78  and  Table  79.  
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Table  77  – Detai led  assignment of the  common  status  word  1  b i ts  (ZSW1 )  
for the  speed  control  /posi tion ing  mode  

Bi t  Value  S ign i ficance  Comments  

0  1  Ready To  Swi tch  On  Power supply i s  swi tched  on ,  e l ectron ics  
i n i ti a l i sed ,  main  contactor,  i f avai l able,  h as  
swi tched  off,  pu l ses  are  i n h ib i ted .  

0  Not  Ready To  Swi tch  On   

1  1  Ready To  Operate  Refer to  control  word  1 ,  b i t  0 .  

0  Not  Ready To  Operate   

2  1  Operation  Enabled  Dri ve  fo l l ows  setpoin t.  Th i s  means  that   the  
e l ectron ic and  pu l ses  are  enabled  (Refer to  
con trol  word  1 ,  b i t  3) ,  the  cl osed  l oop  con trol  
i s  acti ve  and  con trol s  the  motor and  the  ou tpu t  
of the  setpoin t  channe l  i s  the  i npu t  for the  
cl osed  l oop  control .  

0  Operation  D i sabled  E i ther the  pu l ses  are  d i sab led  or the  d ri ve  
does  not  fol l ow the  ou tpu t  va l ue  of the  
setpoin t  channel .  

3  1  Fau l t  Present  Unacknowl edged  fau l ts  or cu rrentl y not  
acknowledgeable  fau l ts  (fau l t  messages)  are  
present  ( i n  the  fau l t  bu ffer).  The  fau l t  reaction  
i s  fau l t-speci fi c  and  device-speci fi c.  The  
acknowledg ing  of a  fau l t  may on ly be  
successfu l  i f the  fau l t  cause  has  d i sappeared  
or has  been  removed  before.  I f the  fau l t  h as  
i solated  the  vol tage,  the  d ri ve  goes  i n to  the  
“Swi tch ing  On  I nh ib i ted ”  cond i t i on ,  otherwise  
the  d ri ve  retu rns  to  operation .  The  re lated  
fau l t  numbers  are  i n  the  fau l t  bu ffer.  

0  No  Fau l t   

4  1  Coast Stop  Not  Acti vated  

(No  OFF  2)  

 

0  Coast  S top  Acti vated  

(OFF  2 )  

"Coast Stop  (OFF  2)"  command  i s  present.  

5  1  Qu ick S top  Not  Acti vated  

(No  OFF  3)  

 

0  Qu ick S top  Acti vated  

(OFF  3)  

“Qu ick S top  (OFF  3)"  command  i s  present.  

6  1  Swi tch ing  On  I nh i b i ted  The  d ri ve  goes  on ly agai n  i n  the  "Swi tched  
On"  cond i ti on  wi th  "No  Coast  S top  AND  No  
Qu ick S top"  fol l owed  by "ON".  Th i s  means  that  
the  "Swi tch ing  On  I nh ib i ted"  b i t  i s  on l y set  
back to  zero  i f the  OFF  command  i s  set  after 
"No  Coast Stop  AND  No  Qu ick Stop" .  

0  Swi tch ing  On  Not I nh ib i t   

7  1  Warn ing  Present  Warn ing  i n formation  present i n  the  
service/main tenance  parameter;  no  
acknowledgement.  

0  No  Warn ing  There  i s  no  warn ing  or the  warn ing  has  
d i sappeared  again .  

9  1  Control  Requested  The  au tomation  system  i s  requested  to  
assume  con trol  ( refer to  6 . 3 . 1 1 .  

0  No  Control  Requested  Control  by the  au tomati on  system  i s  not  
possib le,  on l y possib l e  at  the  device  or by 
another i n terface.  

1 4  to  
1 5  

-  device-speci fi c  S ign i fi cance  not  speci fi ed .  
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Table  78  – Detai led  assignment of the  special   
status  word  1  b i ts  (ZSW1 )  for the  speed  control  mode  

Bi t  Value  S ign i ficance  Comments  

8  1  Speed  E rror Wi th in   Tolerance  Range  Actual  va l ue  i s  wi th i n  a  tol erance  band ;  
dynam ic violati ons  are  perm issible  for 
t  <  tmax,  for example  

n=nset± ,  

f=fset± ,  etc. ,  

tmax  may be  parameteri sed  

 

0  Speed  Error Out  Of Tolerance  Range   

1 0  1  f Or n  Reached  Or Exceeded  Actual  va l ue  ≥  compari son  value  (setpoin t)  
wh ich  may be  set  vi a  the  parameter number.  

0  f Or n  Not  Reached   

1 1  to  1 3  -  device-speci fi c  S ign i fi cance  not  speci fi ed .  

 

Table  79  – Detai led  assignment of the  special  status  word  1  bi ts  (ZSW1 )  
for the  position ing  mode  

Bi t  Value  Sign i ficance  Comments  

8  1  Fol l owing  Error Wi th in  Tolerance  Range  The  d ynam ic compari son  of the  setpoi n t  
pos i ti on  wi th  the  actua l  pos i ti on  val ue  i s  
l ocated  wi th  the  defi ned  fol l owi ng  error 
window.  

0  Fol l owing  Error Out  Of Tolerance  Range   

1 0  1  Target Posi ti on  Reached  The  posi ti on  actual  val ue  i s  l ocated  at  the  
end  of a  Traversing  Task i n  the  posi ti on i ng  
wi ndow.  

0  Not  At  Target  Pos i ti on   

1 1  1  Home  Pos i ti on  Set  Hom ing  Procedu re  was  execu ted  and  Home 
Posi ti on  i s  va l i d .  

0  Home  Pos i ti on  Not Yet  Set  No  val i d  Home  Posi ti on  avai l ab le.  

1 2  Edge  Traversi ng  Task  Acknowl edgment (0  ->  1 )  Us ing  the  posi ti ve  edge,  i t  i s  acknowledged  
that  a  new traversi ng  task or MDI -setpoin t  
was  accepted .  
I f the  DO General  S tate  Mach i ne  i s  not  i n  
s tate  S4,  b i t  1 2  i s  set  to  zero.  

1 3  1  Dri ve  Stopped  S ignal s  that  a  Traversing  Task has  been  
completed  or standsti l l  for i n termed iate  stop  
and  stop.  

0  Dri ve  Movi ng  Traversing  Task i s  execu ted  n<>0.  

 

6.3.2 .6  Status  word  2  (ZSW2)  

The structure  of the  status  word  2  i s  shown  i n  Table  80.  

Table  80  – Overview on  the  assignment of the  bi ts  of status  word  2  

Bi t  S ign i ficance  

0  to  1 1  Device-speci fi c  

1 2  to  1 5  DO S ign -Of-Li fea  

a   I f a  cl ock cycle  synchronous  appl i cati on  i s  not  implemented ,  i . e.  b i ts  1 2  to  1 5  of s tatus  word  2  are  not  
requ i red  to  transfer the  DO S ign -Of-Li fe,  then  the  complete  status  word  2  may be  freel y used .  
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6.3.2 .7  Encoder status  word  2  (ZSW2_ENC)  

The Encoder s tatus  word  2  i s  specia l l y ded icated  to  te legrams  for Encoder DOs  and  combines  
status  functional i ty ou t of ZSW1  wi th  the  DO Sign-Of-Li fe  ou t of ZSW2.  The  s tructu re  of the  
Encoder s tatus  word  2  i s  shown  i n  Table  81 .  

Table  81  – Overview on  the  assignment of the  bi ts  of Encoder status  word  2  

Bi t  S ign i ficance  

0  to  2  Device-speci fi c  

3  Fau l t  Present/No  Fau l t  

4  to  8  Device-speci fi c  

9  Con trol  Requested/No Control  Requested  

1 0  to  1 1  Device-speci fi c  

1 2  to  1 5  DO S ign -Of-Li fe  

The  s i gn i fi cance  for b i t  va l ue  =  1  i s  to  the  l eft  of the  s l ash ;  b i t  va l ue  =  0  to  the  ri gh t.  

 

6.3.2 .8  Status  bi t  "Pu lses  Enabled/Disabled"  

The  control ler may get the  i n formation ,  i f the  DO has  d isabled  the  pu lses,  ou t of the  status  b i t  
"Pu lses  Enabled ".  

Th is  b i t  i s  optional .  The  manufacturer may use  a  device-speci fic b i t  of the  status  word  1  or 2  
or,  poss ibl y,  a  b i t  i n  a  manufacturer-speci fic  status  word .  

I n  new developments,  i t  i s  recommended  to  use  bi t  1 1  of status  word  2  for "Pu lses  Enabled ".  

The  evaluation  of status  word  b i t  "Pu lses  Enabled "  i s  optional  (refer to  6 . 4) .  

To  i den ti fy the  usage  and  the  posi ti on  of the  b i t  "Pu lses  Enabled ",  a  profi l e  parameter P924  
"Status  word  b i t  Pu lses  Enabled "  i s  defined  wi th  the  s tructure  in  Table  82.  

Table  82  – Structure  of Parameter 924 “Status  word  bi t  Pu lses  Enabled”  

Subindex Mean ing  Comments  

0  s i gnal  n umber Status  word  1  (ZSW1 ),  s tatus  word  2  (ZSW2)  or manufacturer-speci fi c  
s tatus  word .  I f there  i s  no  status  b i t  “Pu l ses  Enabl ed ”  i n  the  cu rren t  DO 
IO  Data,  the  s i gna l  number 0  shal l  be  posted  i n  PNU924[0] .  

1  b i t  posi ti on  0  to  1 5  

 

I f the  parameter P924  i s  implemented  i n  the  d rive,  the  d ri ve  supports  the  evaluation  of 
"Pu lses  Enabled ".  

6.3.3  Operating  modes  and  State  Mach ine  

6.3.3. 1  General  

For appl ications  wi th  Drive  Axis ,  a  d i fferen tiation  may be  made accord ing  to  the  s ix  
PROFI drive  Appl ication  Classes  wi th  the  associated  levels  of d ri ve  i n terfaces  (refer to  6. 1 . 5).  
Accord ing  to  the  d i fferen t i n terface  l evels ,  the  fol l owing  Operation  Modes  are  defined  wi th in  
th is  profi l e:  
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•  Speed  control  mode  

The  Appl ication  Classes  1  and  4  may be  combined  i n  the  speed  con trol  mode.   

NOTE  The  operati ng  mode  speed  con trol  can  be  real i sed  wi th  d i fferen t  types  of con tro l  modes,  for example,  v/f 
control ,  frequency con trol ,  vol tage  contro l  and  cl osed -loop  speed  contro l .  

•  Posi tion ing  mode  

The  Appl ication  Class  3  i s  emu lated  under the  posi ti on ing  mode.  

•  Operating  mode  for the  process  technology 

The  operating  mode  for the  in tegration  of d ri ves  i n  process  technology appl ications  
accord ing  to  the  VIK 1 5-NAMUR 1 6  recommendation  i s  general l y based  on  the  Appl ication  
Class  1 .  For a  detai led  description  of th is  mode,  refer to  6. 5.  

•  Manufacturer-speci fic modes  

The  Appl ication  Classes  wi th  d is tribu ted  technology cannot be  assigned  to  an  operating  
mode  defined  by the  profi l e,  as  the  i n terface  of the  h igher- level  open  loop  control  to  the  
technology i s  exclus ivel y appl ication-speci fic.  The  operating  mode i n terface  to  the  speed  
con trol  and  the  pos i tion ing  feedback con trol  i s  d i splaced  inwards  between  the  technology 
and  axis  control l er.  

I n  add i ti on  to  the  operating  modes  defined  by the  profi l e  and  the  associated  state  
d iagrams,  operati ng  modes  may be  defined  manufacturer-speci fic,  whereby b i ts  0  to  3 ,  7  
and  1 0  of con trol  word  1  and  b i ts  0  to  7  and  9  of s tatus  word  1  shal l  be  used  
correspond ing  to  the  speci fi ed  operating  modes  i n  the  profi l e .  

•  Operating  mode  changeover 

A steady-state  operati ng  mode setting  may be  rea l ised  via  parameter 930.  

A d ynam ic changeover i s  implemented  manufacturer-speci fic us ing  the  device-speci fic 
defined  control  word  b i ts.  

6.3.3.2  General  state  d iagram  

State  d iagram  

State  d iagrams  are  defined  for the  operati ng  modes.   

I n  order to  s impl i fy the  d iagram ,  the  states,  common  for al l  operating  modes  (a lso  
manufacturer-speci fic),  are  combined  i n  the  general  state  d iagram  (see  F igure  27)  wi th  on l y 
the  supplementary s tates  of the  i nd ividual  modes  be ing  shown  i n  ded icated  d iagrams.  Th is  
state  d iagram  corresponds  wi th  the  function  b lock “state  mach ine”  in  the  general  Drive  Object  
b lock d iagram  (see  F igure  26).  

___________ 

1 5  VI K =  Associati on  of the  I ndustria l  Customers  and  I ndustria l  Power Producers.  

1 6  NAMUR =  S tandards  Working  Group  for I nstrumentati on  and  Control  i n  the  Chem ical  I ndustry.  
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S1 :  Switching  On Inhibited 
ZSW1 bit 6=true; 0,1,2,"p.e." 

a
=false  

 S51 :  Ramp Stop
c

 

S4:  Operation  
ZSW1 bit 0,1,2,"p.e."=true; 6=false  

S3:  Switched On 
ZSW1 bit 0,1=true; 2,6,"p.e."=false  

S52:  

Quick Stop
 

S2:  Ready For Switching  On  
ZSW1 bit 0=true; 1,2,6,"p.e."=false  

General  state diagram  

Power supply on  

OFF  

AND No Coast Stop  

AND No Quick Stop  

STW1 bit0=false  

AND bit1=true AND bit2=true  

 
Coast Stop

OR Quick Stop b

STW1 bit1=false  

OR bit2=false  

ON  

STW1 bit0=true  

OFF  

STW1 bit0=false  

Enable  

Operation  

STW1 bit3=true  

Disable  

Operation  

STW1 bit3=false  

STW1 bit1=false 

OR bit2= false 

Coast Stop  

OR Quick Stop  

Coast Sto p  

STW1 bit1=false  

Coast Stop  

STW1 bit1=false  

S5:  Switching  Off 
ZSW1  bit 0,1,“p.e.“ =true

            bit 2,6=false

  

  

Quick Stop  

STW1 bit 2=false  

Quick Stop  

STW1 bit 2=false  

ON  

STW1 bit0=true  

OFF 
b
 

STW1 bit0=false  

Standstill detected  

OR  

Disable Operation  

STW1 bit3=false  

Standstill detected  

OR  

Disable Operation  

STW1 bit3=false  

IEC  

a   "p . e. "  =  "Pu l ses  Enabled"  opti onal  ( refer to  6 . 3 . 2 . 7).  

b   The  i n ternal  cond i ti on  “fau l t  wi th  ramp stop”  a l so  acti vates  th i s  trans i ti on .  

c   Decel erati on  rate  i n  ramp stop  i s  swi tched  to  maximum  i f STW1  b i t  4  =  fa l se  i n  speed  con trol  mode.  

NOTE  1  STW1  b i t  x, y = :  These  con trol  word  b i ts  are  set  by the  control .  

NOTE  2  ZSW1  bi t  x, y =  These  status  word  b i ts  i n d icate  the  current  s tate.  

NOTE  3  Standstill detected i s  an  i n ternal  resu l t  of a  s top  operation .  

Figure 27  – General  state  d iagram  for al l  operating  modes  

I n formation  on  the  general  s tate  d iagram .  

•  The  green  b locks  represent s tates,  the  arrows  represent trans i tions.  

•  From  several  states,  several  trans i tions  are  possib le.  I n  order to  ach ieve  standard  device  
behaviour,  the  transi ti ons  are  speci fied  wi th  assigned  priori ties  i n  the  particu lar s tate 
d iagrams in  6 . 3. 3.  Poin ts  are  used  to  i den ti fy the  priori ty l evel .  The  more  poin ts  that a  
trans i ti on  has,  the  h i gher i ts  priori ty i s .  Accord ing l y,  a  transi tion  wi thout  poin ts  has  the  
l owest priori ty.   

•  I n  the  general  state  d iagram ,  i n ternal  cond i ti ons  of the  d ri ve  are  not shown .  I n ternal  
s i gnals  may have  an  i n fl uence  on  the  transi tions.  
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Al l  transi tions  i n  th is  general  s tate  mach ine  may on l y be  in i tiated  by a  control ler,  i f i t  has  the  
con trol  priori ty.  The  fo l l owing  cond i ti ons  shal l  be  fu l fi l l ed  to  g i ve  the  control ler the  control  
priori ty (refer a lso  to  6. 3 . 1 1 ) :  

•  the  PROFIBUS or PROFINET i n terface  between  th is  control ler and  the  DO  has  the  control  
priori ty (P928) ;  

•  ZSW1  Bi t 9  i s  set by the  DO;  

•  STW1  Bi t 1 0  i s  set  by the  control ler.  

I n ternal  cond i ti ons  of the  d ri ve  or con trol  priori ty of another i n terface  may cause  trans i ti ons  
wh ich  are  i ndependent of th is  con trol ler.  

The  b i ts  defined  for the  pos i ti on ing  mode are  on l y re levant,  i f the  d ri ve  is  i n  the  state  S4  
"Operation ".  

Note  that the  priori ty of the  Stop-Reactions  is  i n  the  order of Ramp Stop,  Qu ick Stop  and  
Coast Stop,  where  Coast Stop  i s  the  h ighest and  Ramp Stop  the  lowest priori ty.  The  effect  
and  priori ty of the  Stop-Reactions  i s  i ndependent from  the  orig in  (general  state  mach ine,  
speed  setpoin t channel  STW1  bi ts  4 ,  6  or Stop-Reactions  caused  by fau l ts) .  Th is  means  that  
any h i gher priori ty Stop-Reaction  overwri tes  a l l  l ower priori ty Stop-Reaction .  For example,  i f 
the  axis  i s  swi tched  off by STW1  bi t  0  =  0  and  remains  i n  S5  Ramp Stop,  a  concurrent setti ng  
of STW1  b i t  4  =  0  d rives  the  axis  to  a  Ramp Stop  wi th  maximum  deceleration  rate.  

I n  add i ti on ,  a l l  S top-Reactions  caused  by fau l ts  (Fau l t wi th  Ramp Stop,  Fau l t wi th  Qu ick Stop,  
Fau l t wi th  Coast Stop)  force  the  general  state  mach ine  to  swi tch  to  state  S1  (Swi tch ing  On  
I nh ib i ted)  or S2  (Ready For Swi tch ing  On) .  

6.3.3.3  Speed  control  mode  

6.3.3.3.1  General  

The speed  control  mode comprises  the  speed  setpoin t i n terfaces  used  in  the  Appl ication  
Classes  1  and  4 .  General l y both  i n terfaces  use  STW1 /ZSW1  and  the  speed  setpoin t i npu t to  
con trol  the  d ri ve.  The  d i fferences  between  the  speed  setpoin t i n terface  in  Appl ication  Class  1  
and  Appl ication  Class  4  are  the  d i fferent feedback va lues  (Ou tpu t Data)  and  the  d i fferen t 
functional i ty of the  speed  setpoin t  channel .  

Notice  that a l l  Stop-Reactions  ou t of the  state  mach ine  (Coast  Stop,  Qu ick Stop  and  Ramp 
Stop)  have  a  h igher priori ty than  the  control  functions  of the  speed  setpoin t channel .  

6.3.3.3.2  Speed  control  mode  for Appl ication  Class  1  

Speed  con trol  i n  Appl ication  Class  1  typ ical l y i s  represented  by the  l ack of a  pos i ti on  
feedback i n terface  and  the  open  l oop  control  of the  speed  (or torque)  via  the  PROFI drive  
I n terface.  F igure  28  shows  the  typical  functional i ty of an  Appl ication  Class  1  PROFI drive  Drive  
Object.  C lock Synchronous  Operation  i s  optional ,  bu t general l y not necessary.  
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Figu re 28  – G en eral  fu n ction al i ty of a  PROFId ri ve  Axi s  DO   
wi th  Appl i cati on  Cl ass  1  fu n ction al i ty  

Figu re  29  shows  the  typica l  functional i ty of the  speed  setpoin t channel  b lock in  Appl ication  
Class  1  and  the  effect of the  STW1  con trol  b i ts  on  the  speed  setpoin t channel .  The  j og  mode 
functional i ty i s  optional .  

I f the  DO  supports  parameter PNU930  (operati ng  mode)  than  the  d ri ve  shows the  functional i ty 
of the  speed  setpoin t channel  and  the  support  of the  bi ts  4 ,  5 ,  6  i n  STW1  accord ing  to  
F igu re  29  by answering  a  parameter read  request on  PNU930  wi th  value  =  1  ( th is  i s  a lso  the  
defau l t i f the  DO does  not support  PNU930) .  

The  Ramp Function  Generator (RFG)  i s  set to  zero  ou tpu t i f STW1  bi t  4  i s  set  to  zero.  I f the  
RFG  is  acti vated  by STW1  bi t  4  =  1 ,  the  RFG  ou tpu t starts  wi th  setpoin t va lue  zero  or the  
RFG  ou tpu t setpoin t va lue  may be  synchron ised  to  the  actual  va lue  of the  axis  speed  (vendor 
speci fic).  
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Figure 29  – Speed  setpoint  channel  for use  in  Appl ication  C lass  1  and  4  

6.3.3.3.3  Speed  control  mode  for Appl ication  Class  4  

Speed  control  i n  Appl ication  Class  4  typica l l y i s  used  for pos i ti on ing  by use  of servo dri ves  
wi th  central  i n terpolation .  Therefore  the  pos i tion  closed  loop  control  l ocated  on  the  con trol  i s  
cl osed  via  the  PROFI drive  I n terface.  For th is  Appl ication  Class,  the  Posi tion  Feedback 
I n terface  and  the  Clock Synchronous  Operation  i s  necessary.  Optional l y,  a  second  Pos i ti on  
Feedback I n terface  and  add i tional  DSC functional i ty may be  appl ied .  F i gure  30  shows  the  
typical  functional i ty of an  Appl ication  Class  4  PROFIdrive  Axis  DO.  
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Fi gu re 30  – G en eral  fu n cti on al i ty of a  PROFId ri ve  Axi s  DO   
wi th  Appl i cati on  Cl ass  4  fu n cti on al i ty  

I n  Appl ication  Class  4 ,  there  is  typica l l y no  need  for a  Ramp Function  Generator (RFG)  i n  the  
speed  setpoin t channel .  Therefore,  a  more  s imple  speed  setpoin t channel  wi thou t RFG  
functional i ty may be  used  (optional ) .  F i gure  31  shows the  functional i ty of th is  reduced  speed  
setpoin t channel  b lock for use  in  Appl ication  Class  4  and  the  effect of the  STW1  control  b i ts  
on  the  speed  setpoin t channel .  Wi th  th is  speed  setpoin t channel ,  STW1  b i t  5  has  no  effect.  
The  j og  mode functional i ty i s  optional .   
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I f the  DO  supports  parameter PNU930  (operating  mode)  than  the  DO posts  the  functional i ty of 
the  reduced  speed  setpoin t channel  by answering  a  parameter read  request on  PNU930  wi th  
a  va lue  =  3  ( i f the  DO  supports  a  reduced  speed  setpoin t channel ,  PNU930  is  mandatory) .  
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Figure 31  – Reduced  speed  setpoint channel  for use  in  Appl ication  Class  4 (optional )  

6. 3.3.3.4  Jogg ing  functional i ty in  speed  control  mode  

The j ogg ing  functional i ty i s  optional .  Prerequ is i te  for the  j og  mode is  that  the  d rive  i s  a l ready 
swi tched  to  state  S4  “operation” .  Swi tch ing  of mode between  normal  operation  and  j og  mode 
(drive  fo l l ows  selected  j ogg ing  setpoin t)  i s  on l y possib le  when  the  d ri ve  i s  at  a  s tandsti l l .  To 
en ter the  j og  mode (dri ve  shows effect on  the  j og  bi ts  (STW1 ,  bi ts  8  and  9)) ,  the  standard  
setpoin t channel  shal l  be  completel y deactivated  (STW1 ,  b i t  4  =  0 ,  b i t  5  =  0 ,  b i t  6  =  0 ;  b i t  5  
has  no  effect i n  case  of a  “Reduced  Speed  setpoin t channel ”) .  Leaving  the  j og  mode  and  
swi tch ing  back to  normal  operation  fi rst  requ i res  that the  d ri ve  comes  to  a  standsti l l  i n  the  j og  
mode (STW1 ,  B i ts  8 ,  9  =  0) .  STW1  bi ts  4 ,  5,  6  need  not force  the  d ri ve  to  l eave  the  j og  mode  
i f the  d ri ve  is  not a l ready at a  standsti l l .  I f i n  j og  mode,  the  speed  setpoin t from  “ j ogg ing  
setpoin t 1 ”  i s  acti vated  (STW1  bi t  8  =  1 )  and  afterward  a lso  “ j ogg ing  setpoin t 2”  (STW1  bi t  9  =  
1 )  i s  activated ,  then  the  d ri ve  sti l l  keeps  the  former setpoin t value  “ j ogg ing  setpoin t 1 ” .  I f both  
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j og  b i ts  are  activated  at  the  same time (from  STW1  bi t  8  =  b i t  9  =  0  to  STW1  bi t  8  =  b i t  9  =  1  
wi th  the  next  DP-cycle),  then  the  j ogg ing  setpoin t  va lue  i s  zero.  

6. 3. 3.4  Posi tion in g  m od e  

6. 3. 3.4.1  Gen eral  

I n  “pos i tion ing  mode”,  wh ich  refers  to  the  Appl ication  Class  3,  the  speed  setpoin t channel  
function  b lock is  replaced  by the  “motion  control ”  function  b lock (see  F igu re  32).  The  motion  
con trol  b lock comprises  the  functional i ty of a  pos i ti on  closed  l oop  con trol  and  an  i n terpolator 
for s i ng le  axis  poin t to  poin t movement and  optional  hom ing  and  j ogg ing  functional i ty.  I n  
pos i tion ing  mode,  the  b i ts  i n  the  STW1 /ZSW1  wh ich ,  i n  speed  control  mode are  ded icated  to  
the  speed  setpoin t  channel ,  are  used  to  con trol  the  motion  con trol  operation  (refer to  6 . 3 . 2).  I n  
add i tion ,  the  general  state  mach ine/d iagram  accord ing  to  F igure  27  i s  expanded  i n  the  
pos i tion ing  mode  accord ing  to  F igure  35.  
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Figu re 32  – G en eral  fu n ction al i ty of a  PROFId ri ve  Axi s  DO   
wi th  Appl i cati on  Cl ass  3  fu n ction al i ty  

General l y,  the  Pos i ti on ing  mode comprises  the  two submodes  “Program”  and  “Manual  Data  
I npu t”  (MDI ).  A d rive  who supports  the  Pos i ti on ing  mode shal l  support the  Program  submode 
and  may support the  MDI  submode.  
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6.3.3.4.2  Posi tion ing  mode  with  Program  submode  

The motion  con trol l er for Program  submode cons ists  of the  posi tion  closed  l oop  con trol ,  the  
path  in terpolation ,  the  program  i n terpreter and  the  program  storage  (see  F igu re  33) .  The  path  
i n terpolation  cycl ica l l y generates  pos i tion  setpoin ts  for the  pos i tion  closed  l oop  control  of the  
axis.  The  input to  the  path  in terpolation  is  a  motion  command  wh ich  cons ists  of the  new target 
posi tion  (TARPOS),  and  the  veloci ty,  acceleration  and  deceleration  for the  calcu lation  of the  
path  from  the  actual  axis  pos i ti on  to  the  new target posi ti on .  Wi th  the  Program  submode,  the  
motion  command  i s  provided  by the  program  i n terpreter from  a  motion  program.  One  or 
several  motion  programs  are  stored  by motion  records  i n  a  device  speci fic manner i n  the  
program  storage.  Control l ing  of the  program  in terpreter i s  done  by the  ded icated  b i ts  of STW1  
(see  Table  73)  and  the  s i gnal  SATZANW out of the  DO IO  Data.  
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program
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program
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(task select)

start,  stop

(STW1)
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motion  programs

motion  command  interface

position  setpoint  interface
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Figure 33  – Functional i ty of the  Motion  Control ler i n  the  Program  submode  

The start  of a  motion  program  or the  change  to  a  new program  wh i l e  a  program  is  sti l l  
runn ing ,  i s  done  by selecti ng  the  fi rst motion  record  of the  new program  via  SATZANW (wh i l e  
SATZANW Bi t1 5  =  0)  and  a  pos i ti ve  edge  of STW1  Bi t6  accord ing  to  6 . 3. 3. 4 .6 .  The  motion  
program  is  then  executed  by the  program  in terpreter motion  record  for motion  record  as  l ong  
as  there  i s  no  stop  or term inate  cond i ti on  i n  a  motion  record  and  the  program  is  not  
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term inated  by STW1  Bi t4  =  0  (reject Travers ing  Task).  The  motion  of the  axis  may a lso  be  
stopped  i n termed iatel y by STW1  B i t5=0  ( i n termed iate  stop) .  See  also  F igure  35.  

6. 3. 3. 4.3  Posi tion in g  m ode  with  M DI  su bmod e  

The motion  control l er for Manual  Data  I nput (MDI )  submode  a lso  comprises,  i n  add i tion  to  the  
Program  submode  components ,  a  submode swi tch  wh ich  enables  the  d i rect access  to  the  
motion  command  i n terface  from  the  DO  IO  Data  wi thou t us ing  the  program  in terpreter.  Th is  
g i ves  the  advan tage  of immed iate  control  of the  motion  command  in terface  by the  control ler 
via  DO  IO  DATA.  Changeover from  the  program  execu tion  to  the  MDI  i n terface  and  vice  versa  
is  control led  by B i t1 5  of SATZANW (see  Table  83).  I f MDI  submode i s  acti ve,  the  i nput for the  
motion  command  i n terface  of the  path  i n terpolator wi l l  be  taken  from  the  s i gnals  
MDI_TARPOS,  MDI_ACC,  MDI_DEC and  MDI_VELOCITY (see  F igure  34).  These  values  get  
va l i d  as  the  i npu t for the  calcu lation  of a  new path  from  the  actual  axis  pos i tion  to  the  new 
target posi ti on  wi th  the  ris ing  edge  of STW1  Bi t6  (see  F igure  38).  Control l ing  of the  motion  
process  i s  done  by the  ded icated  b i ts  of STW1  (see  Table  73)  from  the  DO IO  Data.  See  also  
F igure  35.  The  s i gnal  MDI_ACC defines  the  acceleration  of the  motion  at the  beg inn ing  of the  
path ,  wh i l e  the  s ignal  MDI_DEC defines  the  deceleration  at the  end  of the  path  ( i ndependent 
of the  absolu te  motion  d i rection) .  The  s ignal  MDI_MOD defines  add i tional  attributes  for the  
motion  command  and  the  changeover from  the  predecessor motion  command  to  the  new 
motion  command  (see  Table  85) .  
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Figu re  34 – Fu n ction al i ty of th e  M otion  Con trol l er i n  th e  M DI  su bm od e  
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Table  83  – Defin i tion  of s ignal  SATZANW 

Bi ts  Mean ing  

0  to  9  Number of the  motion  record  i n  the  prog ram  storage  i n tended  to  s tart  (value  range:  0  to  1  023)  
B i ts  0  to  9  are  on l y relevant  i n  Prog ram  submode.  

1 0  to  1 4  Reserved  for fu tu re  use  by PROFI dri ve  profi l e.  

1 5  Control  of submode  swi tch  for the  selection  of submodes  (togg le  of submode  swi tch  wi th  change  of 
motion  command  source  on ly i n  S41 ):  

=  1  Acti vation  of the  MDI  submode.  I f there  i s  a  program  sti l l  runn i ng  (extended  state  mach ine  
      not  i n  the  s tate  Bas ic State),  the  posi ti on i ng  i n terface  wi l l  change  to  MDI  Submode  on l y after the  
      program  ends  or i s  term inated  (STW1  bi t4).  

=  0  Deacti vati on  of the  MDI  submode.  I f a  MDI  motion  command  i s  s ti l l  be i ng  executed ,  the  path   
      i n terpol ation  shal l  s top  and  the  MDI  motion  command  shal l  be  re jected .  

 

Table  84  – Defin i tion  of s ignal  AKTSATZ 

Bi ts  Mean ing  

0  to  9  Number of the  motion  record  currentl y acti ve  (execu ted  by the  path  i n terpolation).  
B i ts  0  to  9  are  on l y relevant i n  Prog ram  submode  ( i n  MDI -submode  and  wh i l e  no  prog ram  i s  being  
executed  the  number shou ld  be  0).  

1 0  to  1 4  Reserved  for fu tu re  use  by PROFI dri ve  profi l e .  

1 5  S tatus  of submode  swi tch  and  cu rren tl y acti ve  submode  (sou rce  of cu rren tl y acti ve  Traversing  
Task):  

=  1  MDI  submode  acti ve.  The  i npu t  val ues  for the  motion  command  wi l l  be  taken  from  the   
      s i gnal s  TARPOS,  VELOCITY_A,  MDI _ACC and  MDI _DEC.  I f a  motion  command  i s  s ti l l  execu ted  
      i n  the  path  i n terpol ation  (S45,  S43),  the  sou rce  of the  motion  command  was  MDI .  

=  0  Program  submode  acti ve.  The  i n i ti a l  moti on  record  for the  start  of a  new motion  program  
      wi l l  be  taken  from  b i ts  0  to  9  of SATZANW.  I f a  motion  command  i s  s ti l l  executed  (S45,  S43),  
      the  motion  command  i s  part  of a  motion  program  and  the  current  motion  record  i s  posted  i n   
      AKTSATZ bi t  0  to  9 .  
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Table  85  – Defin i tion  of s ig n al  M DI _M OD 

Bi ts  M ean i n g  

0  Absolu te/Relati ve  posi ti on ing  mode  

=  1  Absolu te  pos i ti on ing .  The  target  pos i ti on  i n  the  s i gnal  TARPOS  defi nes  the  absolu te  target  
      pos i ti on  for the  moti on .  

=  0  Rel ati ve  pos i ti on i ng .  The  target  pos i ti on  i n  the  s i gnal  TARPOS  defi nes  the  re lati ve  target  
      pos i ti on  for the  moti on  re lated  to  the  actual  axi s  pos i ti on .  

1  Posi ti ve  Modu l o  pos i ti on i ng  d i rection  ( implementati on  optiona l ) .  
Th i s  command  i s  on l y functional  i f the  axi s  type  i s  a  rotati ng  modu lo  axi s  and  the  absolu te  posi ti on  
mode  i s  acti vated  (MDI_MOD b i t  0  =  1 ) .  

=  1  For a  modu lo  Axis ,  the  absolu te  posi ti on  shal l  be  reached  by a  motion  i n  the  posi ti ve  
      d i rection .  I f b i t  1  and  b i t  2  are  both  1 ,  the  target  posi ti on  of a  modu lo  axi s  shal l  be  reached  by 
      the  shortest  path .  

=  0  I f b i ts  1  and  2  are  both  0 ,  the  target  pos i ti on  of a  modu lo  axi s  shal l  be  reached  by the  
      shortest  path .  

2  Negati ve  Modu lo  posi ti on ing  d i rection  ( implementation  opti onal ) .  
Th i s  command  i s  on l y functional  i f the  axi s  type  i s  a  rotati ng  modu lo  axi s  and  the  absolu te  posi ti on  
mode  i s  acti vated  (MDI_MOD b i t  0  =  1 ) .  

=  1  For a  modu lo  Axis ,  the  absolu te  posi ti on  shal l  be  reached  by a  motion  i n  the  negati ve  
      d i rection .  I f b i t  1  and  b i t  2  are  both  1 ,  the  target  posi ti on  of a  modu lo  axi s  shal l  be  reached  by 
      the  shortest  path .  

=  0  I f b i ts  1  and  2  are  both  0 ,  the  target  pos i ti on  of a  modu lo  axi s  shal l  be  reached  by the  
      shortest  path .  

3  to  1 5  Reserved  for fu tu re  use  by PROFI dri ve  profi l e .  

 

6. 3. 3.4. 4  Positi on i n g  m ode  exten d ed  state  d i ag ram  

The  extended  state  d iagram  for the  pos i tion ing  mode in  Program  submode  and  MDI  submode 
is  shown  i n  F igure  35.  The  program  submode and  the  MDI  submode on l y d i ffer i n  the  source  
for the  motion  commands.  The  source  for motion  commands  is  control l ed  by the  submode 
swi tch .  The  submode swi tch  is  control led  by b i t  1 5  i n  the  s i gnal  SATZANW.  The  currentl y 
acti ve  posi tion ing  submode (acti ve  source  of motion  commands)  i s  shown  i n  the  s i gnal  
AKTSATZ B i t1 5  (see  also  Table  84) .  

The  mean ing  of “Activate  Travers ing  Task”  accord ing  to  the  pos i ti on ing  submodes  i s  as  
fol lows:  

•  Program  submode:  Acti vation  of the  motion  program  beg inn ing  at the  motion  record  
number i n  SATZANW Bi ts  0  to  9.  

•  MDI -Submode:  Acti vation  of a  new motion  command.  The  setpoin ts  for the  motion  
command  are  taken  ou t of the  s i gnals  TARPOS,  VELOCITY_A,  MDI_ACC and  MDI_DEC.  
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S41 :  BASIC STATE:  Operation
e

 
ZSW1 bit 10,13 = true

AKTSATZ bit 15 = Submode Switch = SATZANW bit 15
 

S43:  Braking  with  ramp
c

ZSW1 bit 10,13 = false

AKTSATZ bit 15 = Submode Switch

  

 

S42:  Jogging
b
 (optional)

ZSW1  bit 1 0 =  false

AKTSATZ bit 1 5 =  false

 
 

S451 :  Traversing  task active

ZSW1 bit 10,13 = false

AND edge at ZSW1 bit 12

 
 

 

S452:  Braking with  ramp
d

ZSW1 bit 10,13 = false

 

S453:  Intermediate Stop

ZSW1 bit 13 = true

 
 

Do Not Reject Traversing Task

AND NO Intermediate Stop

AND Activate Trav.  Task (Edge)

STW1 bit 4,5 = true

AND STW1 bit 6 pos.  edge

 

 

 

 

Activate

Traversing Task (Edge)

STW1 bit 6 pos.  edge 

 

END Traversing Task 
 

Intermediate Stop

STW1 bit 5 = false
 

 

Standstill  detected  

No Intermediate Stop

STW1 bit 5 = true

 

 

Jog 1  OFF AND Jog 2 OFF

STW1 bit 8,9 = false

AND

Standstill  detected

 

 

 

Reject Traversing Task

STW1 bit 4 = false

or (SATZANW bit 15 neg.  edge and MDI-Submode active)

 

 

standstill  detected 

Start Homing Procedure (Edge)

STW1 bit 11  pos.  edge
 

 

Jog 1  ON,  OR Jog  2  ON

STW1 bit 8 or bit 9 = true

 

 

 

 
Stop Homing Procedure

STW1 bit11  = false

AND

Standstill  detected

 

 

State diagram of the Positioning Mode  
val id  in  state "Operation" (S4) of the General  State Diagram (always ZSW1  bit 0,1 ,2,p.e

a
 =  true;  bit 6 =  false)  

S44:  Homing Procedure  

ZSW1 bit 10,11,13 = false 

ZSW1 bit 10,11,13 = true 

Home Position  

Set  

S441 :  Running 

S442:  Ready 

 

Start Homing Procedure (Edge)

STW1 bit 11  pos.  edge

 

 

Jog 1  ON OR Jog 2 ON

STW1 bit 8 or bit 9 = true

 

 

 

 

Activate

Traversing Task (Edge)

STW1 bit 6 pos.  edge

Activate

Traversing Task (Edge)

STW1 bit 6 pos.  edge

S45:  Traversing  task interpolation

AKTSATZ bit 15 = false

AKTSATZ bit 15 = Submode Switch (source of Traversing Task)

IEC

 

a  p . e .  =  s tatus  b i t  for Pu l ses  Enabled /Disab led .  

b  E ffect  of the  J og  b i ts  STW1  bi t8 ,  b i t9  on  the  speed  setpoi n t  (Y)  accord i ng  to  the  defi n i ti on  i n  F i gu re  29.  

c  B raking  wi th  ramp  i s  wi th  maximum  decelerati on  val ue.  

d  Decel erati on  val ue  for braking  wi th  ramp  i s  taken  from  the  currentl y acti ve  Traversing  Task.  

e  Togg l i ng  of submode  swi tch  (change  of motion  command  source)  on l y i n  s tate  S41 .  

NOTE  1  STW1  b i t  x, y =  These  control  word  b i ts  are  set  by the  con trol .  

NOTE  2  ZSW1  bi t  x, y =  These  status  word  b i ts  i n d icate  the  current  s tate.  

NOTE  3  Standstill detected i s  an  i n ternal  resu l t  of a  s top  operation .  

Figu re 35 – State  d i ag ram  of th e  positi on i n g  mode  

6. 3. 3. 4.5  H om in g  proced u re  

The dri ve  executes  the  hom ing  procedure  autonomousl y.  The  s trategy of the  hom ing  
procedure  is  defined  manufacturer-speci fic by the  parameterisation  of the  d rive.  

The  procedure  for the  acti vation  and  cancel l i ng  of the  hom ing  procedure  i s  shown  i n  detai l  i n  
F i gure  36  and  F igure  37.   
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STW1  Bit 1 1 :  Start/Stop 
Homing Procedure 1  

0 

1  
0 

ZSW1  Bit 1 1 :  Home 
Position  Set/ Home 
Position  Not Yet Set 

Homing Procedure:  Home Position Set 

ZSW1  Bit 1 3:   
Drive Stopped/ 
Drive Moving  

1  
0 

Basic State Homing Procedure Basic State 

IEC  

Figure 36  – Homing  Procedure:  Home Position  Set  

 

STW1  Bit 1 1 :  Start/Stop 
Homing Procedure 1  

0 

1  
0 

ZSW1  Bit 1 1 :  Home 
Position  Set/ Home 
Position  Not Yet Set 

Homing Procedure:  Stop Homing Procedure by the Controller 

1  
0 

ZSW1  Bit 1 3:   
Drive Stopped/ 
Drive Moving  

Basic State Homing Procedure Basic State 

IEC  

Figure 37  – Homing  Procedure:  Abortion  by the  control ler 

6.3.3.4.6  Traversing  Task control  

The procedure  for the  acti vation  of a  Travers ing  Task (motion  program  or motion  command)  i s  
shown  i n  detai l  i n  F i gure  38  and  F igure  39.  
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STW1  Bit 6:  Activate 
Traversing  Task 

1  
0 

Traversing Task active 
positive edges only 

1  
0 

ZSW1  Bit 1 2:  
Traversing Task 
Acknowledgement 

1  
0 ZSW1  Bit 1 3:   

Drive Stopped/ 
Drive Moving  

ZSW1  Bit 1 0:  Target 
Position  Reached / 
Not At Target Position  

1  
0 

Basic State Traversing  task active Basic State 
IEC 

 

Figure 38  – Traversing  Task active  

 

1  
0  

New Traversing  Task  
or setpoint 

First Traversing  
Task 

STW1  Bit 6:  Activate 
Traversing Task 

1  
0 

ZSW1  Bit 1 2:  
Traversing Task 
Acknowledgement 

Traversing Task active:  new Traversing Task or setpoint 
before the end  of the first Traversing Task 

1  
0 ZSW1  Bit 1 3:   

Drive Stopped/ 
Drive Moving  

ZSW1  Bit 1 0:  Target 
Position  Reached / 
Not At Target Position  

positive edges only 

1  
0 

Basic State Traversing task active 
IEC 

 

Figure 39  – Change of the  Traversing  Tasks  immed iately 

The procedure  for activation  of a  Travers ing  Task accord ing  to  the  defin i tion  i n  F igure  38  and  
F igu re  39  i s  va l i d  i n  S4  s tate  of the  general  s tate  mach ine.  I f the  general  s tate  mach ine is  not 
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i n  state  S4 ,  a l l  Traversing  Tasks  are  aborted  and  ZSW1  bi t  1 2  i s  set to  zero  i ndependent from  
STW1  bi t  6 .  

6. 3. 4  DO IO  Data  

6. 3. 4.1  Gen eral  

The setpoin ts  to  the  Axis  and  a lso  the  actual  va lues  from  the  Axis  are  transferred  as  DO  IO  
Data.  The  DO IO  Data  i s  transferred  us ing  the  Cycl ic Data  Exchange  service.  The  
representation  of data  shal l  be  i n  b i g -end ian  format.  

The  i nd ividual  setpoin ts/actual  va lues  may be  configured  as  S ignals  to  be  included  i n  the  DO  
IO  Data  of the  Axis.  Furthermore,  the  control ler may read -out the  normal isation  for the  
i nd ividual  DO  IO  Data  from  the  DO/Axis.  There  are  fou r DO  IO  Data  descripti ve  elemen ts  i n  
the  profi l e-speci fic  parameter section  for th is  DO  IO  Data  configuration .  

A detai led  description  is  provided  in  6. 3. 4. 4  and  6 . 3 .4 . 5.  

The  fol lowing  advantages  are  obta ined  due  to  the  te legram  configuring  and  normal i sation .  

•  I n teroperabi l i ty and  i n terchangeabi l i ty of PROFI drive  Control l ers  and  Drive  Objects.  

•  Standard  components  may be  s impl y commissioned .  

•  Au tomation  mechan isms  i n  the  control ler appl ication .  By read ing-out parameters ,  the  
con trol ler may adapt  i ts  cycl i c i n terface  to  the  Axis .  Th is  read-ou t procedure  shal l  be  taken  
i n to  account  when  runn ing-up.  

6. 3. 4.2  Si gn al s  

A series  of s ignals  wi th  appropriate  s ignal  numbers  is  defi ned  to  configure  the  DO IO  Data  
(setpoin ts,  actual  va lues) .  

The  fo l l owing  values  are  perm iss ible  for the  s ignal  numbers:  

•  0  ->  not  assigned .  

•  1  to  99  ->  standard  s ignal  numbers  (profi l e-speci fic).  

•  1 00  to  61  999  ->  s i gnal  numbers  (device-speci fic) .  

•  62  000  to  65  535  ->  standard  s i gnal  numbers  (profi l e-speci fic) .  

Al l  of the  defined  s i gnal  numbers  are  l i s ted  Table  86.  
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Table  86  – Signal  l i st  – assignment  

Signal  No.  S ign i ficance  Abbreviation  Length  

1 6-/32  bi t  

S ign  

 

Description  

1  Control  word  1  STW1  1 6   Refer to  6 . 3 . 2 . 2  

2  S tatus  word  1  ZSW1  1 6   Refer to  6 . 3 . 2 . 5  

3  Control  word  2  STW2 1 6   Refer to  6 . 3 . 2 . 3  

4  S tatus  word  2  ZSW2 1 6   Refer to  6 . 3 . 2 . 6  

5  Speed  setpoi n t  A NSOLL_A 1 6  wi th  N2  normal i sed  
Refer to  6 . 3 . 4. 5  

6  Speed  actual  va l ue  A  N I ST_A 1 6  wi th  N2  normal i sed  
Refer to  6 . 3 . 4. 5  

7  Speed  setpoi n t  B  NSOLL_B  32  wi th  N4  normal i sed  
Refer to  6 . 3 . 4. 5  

8  Speed  actual  va l ue  B  N I ST_B  32  wi th  N4  normal i sed  
Refer to  6 . 3 . 4. 5  

9  Sensor 1  con trol  word  G1 _STW 1 6   Refer to  6 . 3 . 6  

1 0  Sensor 1  s tatus  word  G1 _ZSW 1 6   Refer to  6 . 3 . 6   

1 1  Sensor 1  pos i ti on  actua l  val ue  1  G1 _XIST1  32   Refer to  6 . 3 . 6  

1 2  Sensor 1  pos i ti on  actua l  val ue  2  G1 _XIST2  32   Refer to  6 . 3 . 6  

1 3  Sensor 2  con trol  word  G2_STW 1 6   Refer to  6 . 3 . 6  

1 4  Sensor 2  s tatus  word  G2_ZSW 1 6   Refer to  6 . 3 . 6  

1 5  Sensor 2  pos i ti on  actua l  val ue  1  G2_XIST1  32   Refer to  6 . 3 . 6  

1 6  Sensor 2  pos i ti on  actua l  val ue  2  G2_XIST2  32   Refer to  6 . 3 . 6  

1 7  Sensor 3  con trol  word  G3_STW 1 6   Refer to  6 . 3 . 6  

1 8  Sensor 3  s tatus  word  G3_ZSW 1 6   Refer to  6 . 3 . 6  

1 9  Sensor 3  pos i ti on  actua l  val ue  1  G3_XIST1  32   Refer to  6 . 3 . 6  

20  Sensor 3  pos i ti on  actua l  val ue  2  G3_XIST2  32   Refer to  6 . 3 . 6  

21  I npu t  (d i g i tal )  E_DIGITAL  1 6   Refer to  6 . 3 . 7  

22  Outpu t  (d i g i tal )  A_DIGITAL  1 6   Refer to  6 . 3 . 7  

23  I npu t  (analog)  E_ANALOG  1 6   Refer to  6 . 3 . 7  

24  Outpu t  (analog)  A_ANALOG  1 6   Refer to  6 . 3. 7  

25  System  deviati on  XERR 32  wi th  Refer to  6 . 3 . 5  

26  Pos i ti on  control l er,  gain  factor KPC 32  wi th  Refer to  6 . 3 . 5  

27  Pos i ti on  setpoin t  va l ue  A XSOLL_A 32  wi th   

28  Pos i ti on  actua l  va l ue  A XIST_A 32  wi th   

29  Pos i ti on  actua l  va l ue  B  XIST_B  32  wi th   

30  Pos i ti on  actua l  va l ue  C  XIST_C  32  wi th   

31  Pos i ti on  actua l  va l ue  D  XIST_D  32  wi th   

32  Traversing  b lock selection  SATZANW 1 6   Refer to  6 . 3 . 3. 4. 2  

33  Actual  traversing  b lock AKTSATZ 1 6   Refer to  6 . 3 . 3. 4. 2  

34  MDI  target  pos i ti on  MDI _TARPOS  32  wi th  Refer to  6 . 3. 3 . 4 . 3  

35  MDI  vel oci ty  MDI _VELOCITY 32   Refer to  6 . 3 . 3. 4. 3  

36  MDI  accel eration  MDI _ACC 1 6   Refer to  6 . 3. 3 . 4 . 3  

37  MDI  decel erati on  MDI _DEC 1 6   Refer to  6 . 3 . 3. 4. 3  

38  MDI  mode  MDI _MOD  1 6   Refer to  6 . 3 . 3. 4. 3  and  
Table  85  

39  Sensor 1  pos i ti on  actua l  val ue  3  G1 _XIST3  64   Refer to  6 . 3 . 6  
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Signal  No.  S ign i ficance  Abbreviation  Length  

1 6-/32  bi t  

S ign  

 

Description  

40  – 50  Profi l e-speci fi c     Reserved  

51  Outpu t  cu rren t  smoothed  I AIST_GLATT 1 6   Refer to  6 . 5  

52  Acti ve  current  
          ( torque  proportional )  

I TI ST_GLATT 1 6  wi th  Refer to  6 . 5  

53  Torque  actual  val ue  smoothed  M IST_GLATT 1 6  wi th  Refer to  6 . 5  

54  Acti ve  power smoothed  P IST_GLATT 1 6   Refer to  6 . 5  

55  Frequency setpoin t  FSOLL  1 6   Refer to  6 . 5  

56  Frequency actual  val ue  smoothed  F I ST_GLATT 1 6   Refer to  6 . 5  

57  Speed  actual  va l ue  A  N I ST_A_GLATT 1 6  wi th  Refer to  6 . 5  

58  Dri ve  status/fau l t  word  MELD_NAMUR 1 6   Refer to  6 . 5  

59  Outpu t  cu rren t  I AIST 1 6   Refer to  6 . 5  

60  Torque  actual  val ue  M IST  1 6  wi th  Refer to  6 . 5  

61  Acti ve  current  smoothed  
          ( torque  proportional )  

I TI ST 1 6  wi th  Refer to  6 . 5  

62  Acti ve  power PI ST 1 6   Refer to  6 . 5  

63  Frequency actual  val ue  F I ST 1 6   Refer to  6 . 5  

64  to  79  Profi l e-speci fi c     Reserved  

80  Control  word  2  for Encoder STW2_ENC 1 6   Refer to  6 . 3 . 2 . 3  

81  S tatus  word  2  for Encoder ZSW2_ENC 1 6   Refer to  6 . 3 . 2 . 6  

82  to  89  Encoder s i gnal s  (Encoder Profi l e)     Reserved  

90  to  99  Profi l e-speci fi c  (Safety)     Reserved  

1 00  to   
59  999  

Device-speci fi c  (PROFI d ri ve)     Recommended  for 
vendor speci fi c  d ri ve  
s i gnal s  

60  000  to   
60  999  

Device-speci fi c  (Encoder)     Recommended  for 
vendor speci fi c  
encoder s i gnal s  

61  000  to   
61  999  

Device-speci fi c  (Safety)     Recommended  for 
vendor speci fi c  d ri ve  
safety s i gnal s  

62  000  to   
65  535  

Profi l e-speci fi c     reserved  

 

6.3.4.3  Standard  telegrams  

6.3.4.3.1  General  

Standard  te legrams  1  to  4  are  defined  for speed  setpoin t i n terface  operations  (AC1  and  AC4).  
The  standard  te legrams  are  selected  when  configuring  the  DO  IO  Data  (refer to  6 . 3. 4. 4) .  

The  standard  te legrams have  a  structure  accord ing  to  Table  87  to  Table  95  and  Table  1 47.  

6.3.4.3.2  Standard  telegram  1  

Content:  n -setpoin t i n terface,  1 6  b i t   
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Table  87  – Defin i ti on  of stan d ard  tel eg ram  1  

I O  Data  n u m ber Setpoi n t  Actu al  val u e  

1  STW1  ZSW1  

2  NSOLL_A N IST_A 

 

6. 3. 4.3. 3  Stan d ard  teleg ram  2  

Content:  n -setpoin t i n terface,  32  b i t,  wi thou t sensor 

Table  88  – Defi n i ti on  of stan d ard  tel eg ram  2  

I O  Data  n u m ber Setpoi n t  Actu al  val u e  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  STW2 ZSW2 

 

6. 3. 4.3. 4  Stan d ard  telegram  3  

Content:  n -setpoin t i n terface,  32  b i t,  wi th  one  sensor 

Table  89  – Defin i ti on  of stan d ard  tel eg ram  3  

I O  Data  n u m ber Setpoi n t  Actu al  val u e  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  STW2 ZSW2 

5  G1 _STW G1 _ZSW 

6   
G1 _XIST1  

7   

8   
G1 _XIST2  

9   

 

6. 3. 4.3. 5  Stan d ard  telegram  4  

Content:  n -setpoin t i n terface,  32  b i t,  wi th  two sensors  
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Table  90  – Defin i ti on  of stan d ard  tel eg ram  4  

I O  Data  n u m ber Setpoi n t  Actu al  val u e  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  STW2 ZSW2 

5  G1 _STW G1 _ZSW 

6  G2_STW 
G1 _XIST1  

7   

8   
G1 _XIST2  

9   

1 0   G2_ZSW 

1 1   
G2_XIST1  

1 2   

1 3   
G2_XIST2  

1 4   

 

6. 3. 4.3. 6  Stan d ard  telegram  5  

The  standard  telegrams  5  and  6  are  derived  from  standard  te legrams  3  and  4  for add i ti onal  
use  of the  Dynamic Servo Control  (DSC/refer to  6 . 3 .5) .  

Content:  n -setpoin t i n terface,  32  b i t,  wi th  one  sensor;  add i ti onal l y pos i ti on  d i fference  and  
pos i tion  control ler ga in  i n  the  setpoin t  d i rection  for DSC  

Table  91  – Defin i ti on  of stan d ard  tel eg ram  5  

I O  Data  n u m ber Setpoi n t  Actu al  val u e  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  STW2 ZSW2 

5  G1 _STW G1 _ZSW 

6  
XERR G1 _XIST1  

7  

8  
KPC G1 _XIST2  

9  

 

6. 3. 4.3. 7  Stan d ard  telegram  6  

Content:  n -setpoin t  i n terface,  32  b i t,  wi th  two  sensors;  add i ti onal l y posi ti on  d i fference  and  
pos i tion  control ler gain  i n  the  setpoin t  d i rection  for DSC  
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Table  92  – Defin i ti on  of stan d ard  tel eg ram  6  

I O  Data  n u m ber Setpoi n t  Actu al  val u e  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  STW2 ZSW2 

5  G1 _STW G1 _ZSW 

6  G2_STW 
G1 _XIST1  

7  
XERR 

8  
G1 _XIST2  

9  
KPC 

1 0  G2_ZSW 

1 1   
G2_XIST1  

1 2   

1 3   
G2_XIST2  

1 4   

 

6. 3. 4.3. 8  Stan d ard  telegram  7  

The  standard  te legram  7  i s  defi ned  for pos i tion ing  mode (AC 3) .  

Content:  Pos i ti on ing  i n terface  (Program  submode)  

Tabl e  93  – Defi n i tion  of stan d ard  tel eg ram  7  

I O  Data  n u m ber Setpoi n t  Actu al  val u e  

1  STW1  ZSW1  

2  SATZANW AKTSATZ 

 

6. 3. 4.3. 9  Stan d ard  telegram  9  

The  standard  te legram  9  i s  a lso  defined  for pos i tion ing  mode  (AC  3) .  

Content:  Pos i tion ing  i n terface  (Program  submode p lus  MDI  submode)  
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Table  94  – Defin i ti on  of stan d ard  tel eg ram  9  

I O  Data  n u m ber Setpoi n t  Actu al  val u e  

1  STW1  ZSW1  

2  SATZANW AKTSATZ 

3  STW2 ZSW2 

4  
MDI _TARPOS  XIST_A 

5  

6  
MDI _VELOCITY 

 

7   

8  MDI _ACC  

9  MDI _DEC  

1 0  MDI _MOD   

 

6. 3. 4.3. 1 0  Stan d ard  telegram  8  

The  standard  te legram  8  is  defi ned  for the  pos i ti on  setpoin t  i n terface  (AC  5) .  

Content:   x-setpoin t  in terface,  32  b i t  (posi ti on  setpoin t i n terface)  

Tabl e  95  – Defi n i tion  of stan d ard  tel eg ram  8  

I O  Data  n u m ber Setpoi n t  Actu al  val u e  

1  STW1  ZSW1  

2  
XSOLL_A XIST_A 

3  

4  STW2 ZSW2 

5  NSOLL_A N IST_A 

 

6. 3. 4.3. 1 1  Stan d ard  telegram  20  

The  standard  te legram  20  i s  exclus ive l y defined  for the  use  of the  speed  setpoin t i n terface  
accord ing  to  the  VIK-NAMUR recommendations  for process  technology (AC 1 ).  

Content:  n -setpoin t i n terface  for the  process  technology,  1 6  b i t   
(Defin i tion :  refer to  6. 5).  

6. 3. 4. 4  Con fi gu ri n g  th e  DO  I O  Data  

IO  Data  i n  the  data  te legram  may be  ass igned  the  ind ividual  setpoin ts/actual  va lues  us ing  the  
DO  IO  Data  configuring   ( te legram  configuration) .  The  standard  s ignals  from  6.3. 4. 2  as  wel l  
as  manufacturer-speci fic s ignals  may be  configured  as  setpoin ts/actual  va lues.  

There  are  fou r parameter numbers  (PNU)  i n  the  profi l e-speci fic parameter section  to  configure  
th is  DO  IO  Data  (see  Table  96) .  
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Table  96  – Parameters  for configuring  a  telegram  

PNU  Sign i ficance  Access  
authori sation  

Data  type  

91 5[x]  DO  IO  Data  confi guri ng  (setpoi n t  te l eg ram)  read/wri te  Array[x]Unsigned1 6  

91 6[x]  DO  IO  Data  confi guri ng  (actua l  va l ue  te l eg ram)  read/wri te  Array[x]Unsigned1 6  

    

922  Teleg ram  selection  read /wri te  Uns igned 1 6  

    

923[y]  Li s t  of a l l  of the  parameters  for  s i gnal s  (profi l e  and  device-
speci fi c)  

read  on ly  Array[y]Uns igned1 6  

 

P922:  Telegram  selection  

P922  shal l  be  readable  i n  every Appl ication  Class.  

I f the  te legram  selection  is  set wi th  the  Commun ication  System  con figuration  or i n  a  
manufacturer-speci fic way,  the  actual  configuration  shal l  be  readable  i n  parameter P922.  

The  perm issib le  va lues  are  g i ven  i n  Table  97.  

Table  97  – Coding  of P922  

Value  Mean ing  

0  Teleg ram  may be  freel y confi gured  (P91 5[x] ,  P91 6[x] )  

1  S tandard  te leg ram  1 :  n -set  i n terface,  1 6  b i t  (PROFI dri ve  profi l e,  vers ion  2)  

2  S tandard  te leg ram  2 :  n -set  i n terface,  32  b i t,  wi thout  sensor 

3  S tandard  te leg ram  3:  n -set  i n terface,  32  b i t,  wi th  one  sensor 

4  S tandard  te leg ram  4 :  n -set  i n terface,  32  b i t,  wi th  two sensors  

5  S tandard  te leg ram  5:  n -set  i n terface,  32  b i t,  wi th  one  sensor;  add i ti onal l y the  posi ti on  
d i fference  and  the  posi ti on  con trol l er gain  are  transferred  i n  the  setpoin t  d i rection  to  implement  
DSC  

6  S tandard  te leg ram  6:  n -set  i n terface,  32  b i t,  wi th  two  sensors;  add i ti ona l l y the  posi ti on  
d i fference  and  the  posi ti on  con trol l er gain  are   transferred  i n  the  setpoin t  d i rection  to  
implement DSC 

7  S tandard  te leg ram  7:  posi ti on i ng  i n terface  (program  submode)  

8  S tandard  te leg ram  8:  x-setpoi n t  i n terface,  32  b i t  (posi ti on  setpoi n t  i n terface)  

9  S tandard  te legram  9:  posi ti on i ng  i n terface  (program  pl us  MDI  submode)  

1 0  to  1 9  S tandard  te leg rams  1 0  to  1 9  (reserved  for PROFI dri ve  profi l e)  

20  S tandard  te leg ram  20:  n -set  i n terface  for the  process  technol ogy,  1 6  b i t,  see  6. 5  

21  to  29  S tandard  te leg rams  21  to  29  (reserved  for PROFI dri ve  profi l e)  

30  to  39  S tandard  Safety te l eg rams  30  to  39  (reserved  for PROFI dri ve  profi l e  Safety Amendment)  

40  to  80  S tandard  te leg rams  40  to  80  (reserved  for PROFI dri ve  profi l e)  

81  to  98  S tandard  Encoder telegrams  81  to  98  (reserved  for Encoder Profi l e)  

99  S tandard  te leg ram  99  (reserved  for PROFI dri ve  profi l e)  

1 00  to  60  000  Device-speci fi c  te l eg ram  

60  001  to  
65  535  

S tandard  te leg rams  60  001  to  65  535  (reserved  for PROFI dri ve  profi l e)  

 

The  fo l lowing  defin i ti ons  are  val i d  i f se lecting  a  te legram  wi th  P922 .  
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•  The  standard  pre-assignment of P922  shou ld  be  a  va lue  of 1  to  99  for a  standard  te legram  
1  to  99.  

•  I f P922  is  changed  to  0 ,  the  previous  setting  of P91 5[x] ,  P91 6[x]  i s  kept.  

•  I f P922  i s  changed  to  1  to  65  535,  then  P91 5[x] ,  P91 6[x]  are  a lso  changed  – i f they have  
been  implemented .  

•  To  change P91 5  and  P91 6,  P922  shal l  be  set to  0.  

P91 5[x] ,  P91 6[x] :  Con fi gu ri n g  DO  I O  D ATA i n  th e  telegram  (x =  DO  I O  D ATA n u mber – 1 )  

I nstead  of selecti ng  a  te legram  wi th  parameter P922,  a  te legram  may a lso  be  configured  by 
us ing  P91 5[x]  and  P91 6[x] .  

The  fol lowing  defin i ti ons  are  val i d  when  configuring  the  te legrams.  

•  Al l  of the  s ignals  wh ich  may be  configured  as  DO IO  Data  are  represen ted  by a  
manufacturer-speci fic defi ned  parameter number.  

•  The  actual  te legram  is  configured  by entering  the  manufacturer-speci fic parameter number 
i n to  parameter P91 5[x]  (setpoin t telegram)  and  P91 6[x]  (actual  va lue  te legram).  The  DO 
IO  Data  number (1  to  n )  i s  se lected  via  the  array i ndex x (0  to  (n -1 )) .   

•  I t  i s  perm i tted  to  fix the  con ten t of P  91 5  and  P  91 6 .  

•  A te legram  configured  wi th  P91 5[x] ,  P91 6[x]  shou ld  fi t  to  the  actual  telegram  configuration  
( i . e .  the  l eng th ),  otherwise  a  device-speci fic a larm-  or error response  wi l l  be  i ssued .   

•  The  array s i ze  depends  on  the  way that the  te legram  was  configured .  

•  For DO  IO  DATA 1 ,  on l y con trol  word  or status  word  1  are  perm issib le .  

•  DO  IO  Data  wh ich  i s  not used  i s  marked  wi th  zero  (P91 5[x]  =  0  or P91 6[x]  =  0) .  

P923[y] :  Li st of al l  th e  parameters  for s ign al s  (y =  si g n al  n u mber)  

Using  parameter P923[y] ,  an  assignment i s  made between  the  s i gnal  numbers  and  the  
associated  manufactu rer-speci fic parameter numbers.  The  array index y i s  the  number of the  
s ignal .  Array i nd ices  1  to  99  consist of the  standard  s ignals  defined  i n  the  profi le  (refer to  
6. 3. 4 .2) ,  array i nd ices  1 00  to  65  535  contain  the  device-speci fic s i gnals  i f they are  defined .  

The  fol lowing  i s  va l id  for parameter P923[y] .  

•  There  is  an  entry for a l l  standard  s i gnals  wh ich  the  device  supports  and  for the  device-
speci fic s i gnals.  

•  Standard  s i gnals  wh ich  are  not supported  are  i den ti fied  wi th  the  en try 0 .  

•  Gaps  between  device-speci fic s i gnal  numbers  are  fi l led  wi th  zeros.  

Exampl e  for con fig u rin g  a  tel eg ram  

The fol l owing  example  (see  F igure  40)  speci fi es  a  standard  te legram  configuration  (refer to  
P922)  for the  setpoin t  wi th  s i gnal  numbers  1  (STW1 )  and  5  (NSOLL_A),  wh ich  are  
represented  by the  manufacturer-speci fic  parameters  P833  and  P71 1  (refer to  P91 5[x] ,  
P923[y] ) .  

The  control ler may determ ine  the  fol l owing  ass ignments  by read ing-ou t parameters  P91 5[x] ,  
P923[y] .  

•  P91 5[x]  ->  ass ignment:  Parameter number/DO  IO  Data  number.  

•  P923[y]  ->  ass ignment:  Parameter number/ s ignal  number.  

The  description  e lements  of P71 1  con tain  i n formation  for the  DO IO  Data  normal isation  (refer 
to  6 . 3. 4. 5).  
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•  Refer to  the  manufacturer-speci fic normal isation  parameter P1 401  (DO  IO  Data  reference 
parameter).  

•  B i t  pos i ti on  for the  normal isation  (DO  IO  Data  normal isation).  

 

DO IO Data 
number 

 

.   .   .  

833 0 

    P923[y]  =  
Parameter No.  

P71 1  (NSOLL_A) 

71 1  

P833 (STW1 ) 

 
Descr.elements 
(of P71 1 )  

1  
STW1  

2  
NSOLL_A  

1 0  
---  

P91 5[x]  =  
Parameter No.  .   .   .  

833 1  

71 1  

0 

5 

99 

1 401  

0x000E DO IO Data 
standardisation  bit (Bit1 4)  

DO IO Data reference 
parameter (P1 401 ) 

P922  =  1  (Standard  telegram 1 ) -> IO Data 1  = STW1  / IO Data 2 = NSOLL_A 

x = DO IO Data number 
y =  Signal  number 

1  

1 1  

1 2  0 0 

345 1 50 

0 1 23 

IEC  

Figu re 40  – Example  for con fig u rin g  a  tel eg ram  

6. 3. 4.5  DO IO  Data  n orm al i sati on  

DO IO  Data  of the  fol lowing  data  type  is  normal ised :  

•  a lways:  N2,  N4,  X2,  X4 ;  

•  optional :  I n teger1 6,  I n teger32,  F loating  Poin t.  

I f there  i s  no  P923  avai l able  or the  d ri ve  does  not support  a  parameter description ,  the  defau l t 
normal isation  shal l  be  N2  or N4.  PROFI drive  s tandard  s ignals  always  have  a  fixed  defined  
normal isation .  

N on -n ormal i sed  DO IO  Data (e. g .  d ata type U n sig n ed1 6)  

The  phys ical  va lues  may be  calcu lated  from  the  transferred  value  of a  DO  IO  Data  for non-
normal ised  variables  (e. g .  data  type  Unsigned1 6)  us ing  the  parameter description  e lements  
standard isation  factor (subindex 3 ,  refer to  6 . 2 . 1 . 3)  as  wel l  as  variable  attribu te  (subindex 4,  
refer to  6. 2 . 1 . 3) .  
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N orm al i sed  DO IO  Data (d ata types  N 2,  N 4,  X2,  X4  or option al  In teg er1 6,  In teg er32,  
Floatin g  Poi n t)   

To calcu late  the  physica l  va lue  from  the  transferred  value  of a  DO IO  Data  for normal ised  
variables  (data  types  N2,  N4  or X2,  X4  or optional  I n teger1 6,  I n teger32,  F loating  Poin t) ,  
add i ti onal  description  e lements  are  requ i red .  

Setpoin ts  and  actual  values  (e. g .  NSOLL_A,  N I ST_A,  NSOLL_B,  N I ST_B)  shal l  be  transferred  
as  normal ised  DO  IO  Data,  wh ich  often  refer to  various  motor characteristic  variab les  such  as  
the  maximum  speed  or the  maximum  curren t.  Often ,  these  motor characteristic variables  are  
saved  i n  a  manufacturer-speci fic parameter (e . g .  transferring  the  speed  NSOLL_A =  0x4000  
corresponds  to  1 00  %  of P2000  =  3  000  r/m in ) .  

Wh i lst  enabl ing  the  con trol l er to  del i ver setpoin ts  to  d ri ves  from  various  manufacturers ,  the  
normal isation  is  fix for standard  te l egrams.  I n  add i ti on  and  a lso  for vendor speci fic te legrams  
and  s i gnals,  th is  normal i sation  i n formation  shal l  be  able  to  be  read  out.  To  rea l ise  th is ,  the  
a l ready existing  parameter description  e lements  are  supplemented  by the  “DO IO  Data  
reference parameter“  (subindex 1 1 ,  refer to  6 . 2. 1 . 3)  and  “DO IO  Data  normal isation”  
(subindex 1 2 ,  refer to  6 . 2 . 1 . 3)  components.  

The  “DO IO  Data  reference parameter“  component contains  the  parameter number of the  
reference value  and  the  “DO IO  Data  normal isation“  component ( the  b i t  number of the  b i t)  
wh ich  refers  to  the  reference  value.  

Exampl es  for n ormal i si n g  DO IO  Data  

A control l er wi l l  read  ou t  the  normal isation  of a  speed  setpoin t s ignal  from  the  DO i n  order to  
en ter a  speed  setpoin t  of 1  500  r/m in :  

•  Example  A:  data  type  =  N2   1 00  %  =  0x4000  (NSOLL_A is  a lways  N2)  

•  Example  B:  data  type  =  X2   1 00  %  =  0x1 000  (for X =  b i t  1 2)  

•  Example  C  (see  Table  1 00  and  Table  1 01 ) :  data  type  =  F loat  1 00  %  =  1 , 0  E+0  

Example  A and  B  (see  Table  98  and  Table  99)  appl y to  data  type  I n teger1 6  as  wel l .  

To  rea l ise  th is ,  the  fol lowing  steps  are  requ ired .  

•  The  control l er sha l l  fi rst  determ ine  the  manufacturer-speci fic parameter for the  speed  
setpoin t s ignal  wi th  the  s ignal  number ( in  example  A:  5,  i n  examples  B :  1 00  and  i n  
example  C:  1 01 )  ou t of P923[x]  ( in  examples  A:  P923[5]  =  71 1 ,  i n  examples  B :  P923[1 00]  
=  71 2  and  C:  P923[1 01 ]  =  71 3).  

•  The  DO  IO  Data  reference  parameter ( in  the  example:  P2000)  and  the  DO  IO  Data  
normal isation  b i t  ( i n  the  example  A:  b i t  1 4  correspond ing  to  0x4000;  i n  example  B :  b i t  1 2  
correspond ing  to  0x1 000)  may be  determ ined  from  the  description  e lement of th is  
parameter.  

•  The  con trol l er may calcu late  the  setpoin t to  be  entered  by read ing  out  the  conten ts  of 
P2000  ( i n  the  example:  3  000, 0)  and  the  variable  attri bute  of P2000  ( i n  the  example:  
r/m in).  ( in  the  example  A:  0x2000  corresponds  to  1  500  r/m in ;  in  the  example  B :  0x0800  
corresponds  to  1  500  r/m in ).  

Table  98  – Exampl e  A/B  for n ormal i s i n g  DO  IO  Data,  parameter val u es  

M ean i n g  Exam pl e  A  
con ten t of P71 1  

Exam pl e  B  
con ten t of P71 2  

Con ten t  
of P2000  

Value  for example  0x2000  for example  0x0800  3  000, 0  
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Table  99  – Exampl e  A/B  for n ormal i s i n g  DO  IO  Data,  parameter descri ption  el em en ts  

M ean i n g  Exam pl e  A 
con ten t of P71 1  

Exam pl e  B  
con ten t of P71 2  

Con ten t  
of P2000  

I denti fi er:      

B i t  0-7  =  d ata  type  1 1 3  (N2)  1 23  (X2)  8  (fl oat)  

or 3  ( I n teger1 6)  or 3  ( I n teger1 6)   

No.  of e l ements  1  1  1  

S tandard isati on  factor 0 , 006  1  (1 00/2 1 4)  0 , 024  4  (1 00/2 1 4)  1 , 0  

Variable  attri bu te:      

Variable  i ndex /  
convers ion  i n dex 

24/0  (  % )  24/0  (  %)  1 1 /67  (r/m in )  

Name  ‚ nset‘  ‚ nset‘  ‚ nnorm ‘  

Lower l im i t  val ue  0x8000  ( -200  %)  0x8000  ( -800  %)  1  000, 0  

Upper l im i t  val ue  0x7FFF  0x7FFF  1 0  000, 0  

[(200  %-2–1 4 )  % ]  [(800  %-2–1 4 )  % ]   

DO  IO  Data  reference  
parameter 

2000  2000  0  

DO IO  Data  normal i sation :     

B i t  0-5  =  Normal i sation  b i t  
0-31  

1 4  (b i t  1 4  ->  0x4000)  1 2  (bi t  1 2  ->  0x1 000)  0  

B i t  1 5  =  Normal i sation  
val i d  

1  (yes)  1  (yes)  0  (no)  

 

Example  C  (F loati ng  Poin t) :  

Table  1 00  – Exampl e  C  for n orm al i sin g  DO IO  Data,  parameter val u es  

M ean i n g  Exam pl e  C   
con ten t of P71 3  

Con ten t  
of P2000  

Value  for example  0 , 5  3  000, 0  

NOTE  0, 5  corresponds  to  1  500  r/m in  
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Tabl e  1 01  – Exampl e  C  for n orm al i sin g  DO IO  Data,  parameter descri pti on  e l em en ts  

M ean i n g  Exam pl e  C  
con ten t of P71 3  

Con ten t  
of P2000  

I den ti fi er:   

B i t  0-7  =  d ata  type  

 

8  (fl oat)  

 

8  (fl oat)  

No.  of e l ements  1  1  

S tandard isati on  factor 1 00, 0  (1 00/1 , 0)  1 , 0  

Variable  attri bu te:   

Variable  i ndex /  convers ion  i ndex 

 

24/0  (  %)  

 

1 1 /67  (r/m in )  

Name  ‚ nset‘  ‚ nnorm ‘  

Lower l im i t  va l ue  -4, 0  (-400  %)  1  000, 0  

Upper l im i t  va l ue  4 , 0  (400  %)  1 0  000, 0  

DO IO  Data  reference  parameter 2000  0  

DO IO  Data  normal i sation :  

B i t  0-5  =  Normal i sation  b i t  0 -31  

B i t  1 5  =  Normal i sation  val i d  

 

0  (a lways  wi th  fl oat)  

1  (yes)  

 

0  

0  (no)  

 

6. 3. 5  Dyn ami c Servo Con trol  (DSC)   

6. 3. 5.1  Featu res  

This  function  improves  the  d ynam ic performance  of the  posi ti on  con trol  l oop  by m in im is ing  the  
delays  wh ich  normal l y occur wi th  a  veloci ty setpoin t i n terface.  I n  th is  case,  on l y a  re lativel y 
s imple  expansion  of the  transferred  setpoin ts  and  an  add i tional  feedback network are  requ ired  
i n  the  d ri ve.  

Th is  function  i s  upwards-compatib le  to  the  veloci ty setpoin t i n terface.  I f requ ired ,  i t  may be  
swi tched  over during  operation  to  the  veloci ty setpoin t i n terface.  

6. 3. 5.2  Stru ctu re  

The control  loop  based  on  the  veloci ty setpoin t i n terface  general l y has  the  structure  g iven  i n  
F igure  41 .  
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Key:  

n
cmd   

speed  command  T
pc  

posi ti on  control l er sampl i ng  time  (=  T
CAC

)  

x
cmd   

posi ti on  command  k
pc  

posi ti on  control l er gain  

x
err   

posi ti on  error command   

x
act   

actual  posi ti on  

Figure 41  – Structure  of the  posi tion  control  ci rcu i t   
based  on  the  veloci ty setpoint  in terface without DSC  

The actual  pos i tion  calcu lated  i n  the  d ri ve  is  a lso  d i rectl y fed  back wi th  DSC (see  F igure  42).  

NC  Pos.  
con tro l  

Transmi ss i on  
de l ay  

n NC
*  xcm d  

Tpc  

I n terpol ati on  
(TPC)  

xac t  

Speed  fi l ter  

n Dr i ve  

xac t , N C  

Zero  offse t  and  
compensa ti on  Master Con trol l e r (NC)  Dri ve  con tro l l e r 

Path  
I n terpol ati on  

n cm d  
Speed  contro l  

Speed   
ca l cu l ati on  

xerr  

kpc  
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Key:  

n
cmd  

speed  command  T
sc
 speed  con tro l l er sampl i ng  time  

x
cmd  

posi ti on  command  T
pc  

posi ti on  control l er sampl i ng  time  (=  T
CAC

)  

x
err  

posi ti on  error command   k
pc  

posi ti on  control l er gain  

x
act  

actual  posi ti on  

Figure 42  – Structure  of the  posi tion  control  ci rcu i t   
based  on  the  veloci ty setpoint  in terface with  DSC  

I n  order to  rea l ise  th is  function ,  the  system  deviation  ca lcu lated  i n  the  control l er i s  transferred  
i n  add i tion  to  the  veloci ty setpoin t.  The  add i ti onal  feedback network (shaded)  may use  the  
i n ternal  d ri ve  formats  to  represent the  posi ti on ,  and  i s  thereby i ndependen t of the  pos i ti on  
representation  i n  the  con trol ler.  The  d iagram  above  assumes  that the  network i s  computed  in  
the  ve loci ty con trol  cl ock cycle  TSC ,  wh ich  is  possib le  in  many cases.  Th is  means  that  the  
maximum  poss ib le  d ynam ic performance improvement may be  ach ieved .  H igher clock cycle  

times  T  are  a lso  possible  i f the  ca lcu lating  time is  cri tica l  (TSC  ≤  T  ≤  TPC) .  

6.3.5.3  Mode of operation  

The structure  con tains  a  tota l  of three  feedback branches  for pos i tion  actual  va lue  (No.  1 ,  2  
and  3) .  Feedback branch  No.  2  completel y compensates  the  effect of No.  1  regard ing  the  
actual  va lue  xact  sent from  the  d ri ve.  Th is  means  that the  delay time i n  branch  No.  1  has  no  
i n fl uence to  the  stabi l i ty of the  pos i tion  con trol  l oop.  Thereby,  the  pos i ti on  con trol  l oop  is  
i n i tia l l y open .  Feedback branch  No.  3  then  re-closes  the  l oop,  however,  wi th  a  l ower delay so 
that  h igher ga ins  may be  set.  

The  absolu te  reference  of the  posi tion  actual  va lues  i s  fi rst establ ished  i n  the  con trol l er 
(add i tion  l ocation  “Zero offset and  compensation “) .  The  same absolu te  reference is  contained  
i n  the  pos i ti on  set poin t  xcmd .  Th is  means  that the  system  deviation  xerr,  computed  i n  the  
con trol l er,  has  no  zero  poin t.  The  drive  does  not requ ire  any in formation  abou t the  zero  poin ts  
and  home pos i ti ons.  

6.3.5.4  Addi tional  features  

For a  constant veloci ty,  the  transferred  system  deviation  xerr  i s  a lso  constant.  Th is  makes  i t  
extremely s imple  to  generate  an  equ ivalen t value  i f a  te legram  fai ls  (the  previous  value  i s  
reused).  
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The  control ler may se lect  a  d i fferent format for the  pos i ti on  actual  values  and  posi tion  setpoin t  
va lue  than  the  d ri ve  (for example,  i n  order to  d isplay a  wider traversing  range  than  the  d ri ve)  
wi thout l oad ing  the  computational  performance of the  d ri ve  or having  to  i ncrease  te legram  
formats  or to  mod i fy the  d ynam ic performance  of the  con trol  l oop.  I t  i s  a lso  poss ible  to  
compute  feedback branch  1  referri ng  to  the  l oad  s ide  and  feedback branches  2  and  3  
referri ng  to  the  motor s i de,  wi thout chang ing  the  system  behaviour.  

I t  i s  perm issib le  that the  pos i tion  actual  value  as  suppl ied  from  the  d ri ve  cycl i ca l l y overflows,  
as  l ong  as  the  control ler i s  sampled  often  enough  so  that overflows  such  as  these  are  
recogn ised .  The  feedback network (branches  2  and  3)  shal l  not  respond  to  such  overflows  
wi th  trans ien t reactions.  

The  cycl ic  overflow of the  pos i ti on  actual  values  i n  the  d ri ve  shal l  not be  synchron ised  wi th  a  
mechan ical  overflow at the  mach ine,  bu t may be,  for example,  se lected  us ing  the  numerical  
format.  

6.3.5.5  Using  mu ltiple  sensors  

Feedback branch  4  for the  ve loci ty actual  va lue  a lways  uses  the  motor sensor.   

There  are  three  operati ng  s i tuations  for the  feedback branches  1 ,  2  and  3  i n  F i gure  42 :  

•  feedback branches  1 ,  2  and  3  use  the  motor-s ide  sensor;  

•  feedback branches  2  and  3  use  the  motor sensor,  feedback branch  1  uses  the  load-s ide  
sensor;  

•  feedback branches  1 ,  2  and  3  use  the  l oad-s ide  sensor.  

I f there  is  no  l oad-s ide  sensor,  case  1  a lways  appl ies .  I n  th is  case,  feedback branch  1 ,  2  and  
3  use  the  actual  value  from  the  motor sensor,  whereby a  d i fferen t representation  i s  poss ib le  i n  
branch  1  (numerica l  format,  load  reference).  Th is  case  appl ies  to ,  for example,  l i near or rotary 
d i rect d ri ves.  

The  feedback branches  2  and  3  may compute  the  motor-s ide  actual  va lue  i n  a  format wh ich  i s  
favourable  for the  d ri ve;  the  phys ical  weigh ting  of a  motor-s ide  sensor i ncrement on  the  load  
s ide  shal l  not  be  known .  

I f there  is  a  l oad -side  sensor wh ich  shou ld  be  used  for the  posi tion  con trol  l oop,  the  two other 
operati ng  cases  are  practica l .  

I n  case  2 ,  branch  1  i s  not complete l y compensated  by branch  2 ,  as  the  actual  values  of the  
two sensors  normal l y do  not cover one  another.  However,  the  feedback network is  sti l l  s table  
wi th  respect to  conventional  control  l oops  as  not on l y the  l oad-s ide  actual  value,  bu t a lso  the  
two actual  va lues  are  fed  back.  The  main  advantage  of th is  vers ion  is  the  fact that the  l oad-
side  actual  value  shal l  not be  suppl ied  from  the  d ri ve,  bu t may a lso  come from  a  sensor 
d i rectl y connected  to  the  bus  or to  the  con trol l er.  

Case  2  i s  hand led  in  the  d ri ve  as  i f there  was  no  l oad-s ide  sensor,  i . e .  the  same as  case  1  
(not taking  i n to  account the  fact,  ci rcumstances  perm itted ,  that an  actual  va lue  of th is  sensor 
is  made  avai lab le  to  the  con trol ler) .  

I n  case  3 ,  feedback branches  2  and  3  may compute  the  l oad-s ide  actual  va lue  i n  a  format 
wh ich  is  favourable  for the  d ri ve.  The  physical  weigh ting  of a  l oad-s ide  sensor increment shal l  
not be  known.  The  con trol ler shal l  a lso  ensure  that i n  th is  case  the  normal isation  of xerr  and  
xact  are  the  same at the  i n terface  so  that a  s imple  computation  i s  possib le  i n  the  d ri ve.  The  
trans i ti on  from  the  load  to  the  motor s ide  is  made us ing  the  pos i ti on  con trol l er gain  factor kpc.  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  – 1 29  – 

6. 3. 5. 6  In terface  

Two add i ti onal  s i gnals  are  transferred  i n  the  setpoin t  d i rection :  

•  system  deviation  xerr.  

•  pos i tion  control ler gain  factor kpc.  

These  two s i gnals  have  thei r own  ass igned  i ndex i n  s i gnal  l i st P923.  They may be  located  at  
any posi tion  of the  telegram  using  parameter P91 5.  I n  order to  s impl i fy the  implementation  i n  
the  control ler and  d rive,  i t  i s  favourable  i f they are  l ocated  at  the  end  of the  setpoin t  te legram .  

The  standard  te legrams  5  and  6,  defined  for the  Dynamic Servo  Control  (DSC)  function ,  are  
described  in  more  detai l  i n  6 . 3 . 4 .3 .  

I f the  two s i gnals  xerr  and  kpc  have  been  configured ,  the  feedback network in  the  d ri ve  i s  
acti vated .  I f on l y one  of the  two s ignals  i s  configu red ,  i t  i s  assumed  that th is  i s  used  for other 
purposes  and  the  feedback network remains  i nactive.  

The  normal isation  of XERR is  i den tical  to  the  normal isation  of G1 _XIST1 .  Exception :  I f the  
l oad-s ide  actual  value  is  transferred  in  G1 _XIST1 ,  and  operating  case  2  i s  presen t,  then  the  
normal isation  of XERR corresponds  to  the  motor-side  actual  va lue.  

KPC has  the  un i t (1 /1  000)  s–1 .  

6. 3. 5.7  Operati n g  states  

From  the  d rive  perspective,  there  are  two operating  states,  wh ich  d i ffer as  a  resu l t of kpc =  0  

or kpc ≠  0 .  

•  kpc  =  0 :  The  feedback network i s  i neffecti ve.  The  pos i tion  control  l oop  i n  the  d ri ve  i s  
opened .  General l y,  the  con trol l er uses  th is  to  complete l y open  the  pos i tion  con trol  l oop,  
for example,  for spind le  operation  or when  errors  occur.  The  control l er may also  select a  
conventional  closed- loop  pos i ti on  control  wi thou t the  need  of re-configuration  of the  d ri ve.  
Xerr  i s  i nva l id .  I t  i s  recommended  to  send  xerr  =  0 .  The  ve loci ty setpoin t  i s  suppl ied  via  
ncmd .  

•  kpc  ≠  0 :  The  feedback network i s  effective.  The  posi ti on  control  l oop  i n  the  d rive  i s  closed .  
A veloci ty pre-con trol  value  i s  entered  via  ncmd ,  wh ich  may a lso  be  zero.  

The  control ler may change over between  these  two states  at any time.  Furthermore,  the  
con trol l er may change the  value  of kpc  at  any time (for example  to  adapt the  d ynam ic 
performance  when  the  gearbox ratio  i s  changed  or to  compensate  for non- l i near gearboxes).  

6. 3. 5.8  Implemen tati on  i n form ati on  

I f the  DSC functional i ty i s  used ,  the  con trol ler shal l  work wi th  the  optim ised  TDP  cycle  
(TM  >  TDX)  wh ich  i s  real ised  i n  the  enhanced  synchron ised  I sochronous  Mode  (refer to  
I EC 61 800-7-303: 201 5,  4 . 9 . 2) .  

The  feedback branch  2  sha l l  precise l y emu late  the  effect of feedback branch  1  between  poin ts  
A and  B.  Both  branches  shal l :  

•  operate  wi th  an  actual  va lue  wh ich  comes  from  the  same time i nstant and  wh ich  is  
sampled  wi th  the  same frequency,  

•  have  the  same delay,  

•  con tain  the  same fi ne  i n terpolation .  

Th is  i s  speci fi ed  i n  the  s tructure  d iagram  (b lock d iagram)  us ing  the  dotted  arrows.  
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The  feedback network may a lso  be  re-configured  by in terchang ing  e lements ,  as  l ong  as  the  
cond i ti ons  are  main tained ,  that branch  2  compensates  branch  1  and  branch  3  closes  the  
con trol  l oop.  Such  vers ions,  wh ich  are  structured  d i fferentl y,  u nder certa in  ci rcumstances,  are  
better emu lated  on  existing  hardware.  

I t  i s  possib le,  for example,  to  compute  branch  2  and  process  xerr  up  to  poin t B  on  a  
communication  CPU  wh ich  i s  l ocated  i n  an  i n termed iate  posi ti on .  However,  th is  i s  assum ing  
that computational  performance  is  sti l l  avai l ab le  and  that on l y branch  3  and  processing  from  
poin t B  are  ca lcu lated  on  the  d ri ve  processor.  I nstead  of a  communication  CPU ,  a  s l ower time  
l evel  may be  used  on  the  d rive  processor.  

However,  when  re-configuring  the  network,  i t  shou ld  sti l l  be  observed  that actual  va lues  wh ich  
cycl ica l l y overflow cannot i n i tiate  trans ient  reactions  of the  pos i ti on  con trol  l oop.  

I t  i s  recommended  that the  feedback network also  be  conti nuous l y ca lcu lated  during  kpc =  0.  
The  memory,  wh ich  i s  con tained  by the  network,  i s  a lways  tracked  in  th is  way and  the  
trans i ti on  to  kpc ≠  0 ,  wh ich  may occur at  any time,  i s  eas ier to  implement.  

For a  transi tion  to  kpc  ≠  0 ,  the  i n terpolation  fi l ters  i n  the  xerr  b ranch  and  i n  the  ncmd  branch  
shal l  be  bypassed  for one  clock cycle  (TPC) .  

For a  trans i tion  to  kpc  =  0 ,  the  d ri ve-in ternal  con trol ler ou tput goes  to  zero  as  a  j ump function .  
The  con trol l er a lso  s imu l taneously i ncreases  n cmd  by the  same absolu te  va lue  as  a  step  
function  so  that the  veloci ty sum  at the  speed  control ler input a lways  runs  conti nuous l y.  I n  
order for th is  to  a lso  work during  motion ,  the  i n terpolation  fi l ter shal l  be  bypassed  in  the  n cmd  
branch  for one  clock cycle  (TPC) .  

The  veloci ty setpoin t fi l ter ( "speed  fi l ter")  speci fi ed  i n  the  b lock d iagram  is  optional  and  has  
noth ing  to  do  wi th  the  DSC function .  I t  has  on l y been  drawn- in  to  make a  clear d i fferen tiation  
to  conven tional  cl osed - loop  posi ti on  control  s tructures.  

6.3.6  Posi tion  feedback in terface  

6.3.6.1  Overview 

The pos i tion  feedback in terface  defined  in  th is  profi l e  i s  an  i n terface  between  the  Axis  and  a  
h igher l evel  con trol .  The  i n terface  g ives  the  poss ib i l i ty for the  control  to  get pos i tion  feedback 
i n formation  over the  PROFI drive  I n terface  taken  from  the  sensors  connected  to  the  Drive  (see  
F igure  43) .  The  functional i ty described  i n  the  posi tion  feedback i n terface  is  implemented  in  
the  d ri ve,  not  in  the  sensor i tsel f.  

A posi tion  feedback i n terface  consists  of the  fol l owing  obj ects  that may be  used  for te legram  
configuring  (refer to  6. 3. 4 .4)  th rough  ass ignment (DO IO  Data  number/parameter number):  

•  Gx_STW Control  Word    Control  of the  sensor functional i ty 

•  Gx_ZSW Status  Word    Sensor states,  sensor acknowledgements,  sensor error 
     messages,  etc.  

•  Gx_XIST1  Actual  Pos i ti on-1   Actual  posi tion  value  

•  Gx_XIST2  Actual  Posi ti on-2   Add i ti onal  actual  posi ti on  value  

These  objects  Gx_*  are  avai l able  for a  max.  of 3  sensors  (Gx =  Sensor 1  to  3) ,  and  may a lso  
be  used  i nd ividual l y (for example,  on l y G1 _STW).  

The  sensors  are  parameterised  via  device-speci fic  parameters.  

The  pos i ti on  feedback in terface  is  defined  for the  appl ication  wi th  a  cycl ic  speed  setpoin t  
i n terface.  
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Figure 43  – Example  of the  sensor in terface  
(Sensor-1 :  two actual  values/Sensor-2:  one  actual  value)  

6.3.6.2  Actual  posi tions  

6.3.6.2 .1  General  

Because of poss ib le  user data  fai l u re,  actual  pos i tions  (Gx_XISTx)  cannot be  transm itted  as  
partia l  actual  va lues.  For that reason ,  cycl ica l l y absolu te  actual  pos i ti on  values  are  a lways  
transm i tted  ( i . e .  after a  certa in  number of revolu tions  there  is  an  actual  posi ti on  overflow).  

I n  Data_Exchange,  the  d ri ve  always  – i ndependen tl y of the  control ler's  operating  modes  Clear 
and  Operate  – sends  the  actual  pos i ti ons  (Gx_XISTx).  

The  fol l owing  appl ies  to  the  evaluation  of the  actual  pos i tions  (Gx_XISTx).  

•  The  receiver may evaluate  an  actual  pos i tion  i ncremental l y,  whereby the  zero  poin t i s  set 
by approach ing  a  home pos i tion  and  by setti ng  i t,  or by the  control l er read ing  an  absolu te  
value  (refer to  explanation  below).  Th is  may be  appl ied  to  al l  sensor types.  

•  An  actual  posi ti on  value  may also  be  viewed  as  an  absolu te  value  (wh ich  may,  i f 
necessary,  be  charged  up  on l y against a  zero  sh i ft i n  the  con trol l er) ,  i f l im i ted  to  absolu te  
sensors  on  axes  wi th  a  fi n i te  traversing  range  (wh ich  i s  less  than  the  d isplay range  of the  
sensor) .  

•  I n  the  case  of con ti nuousl y rotating  axes,  i ncremental  evaluation  i s  preferable  (no  modu lo  
hand l i ng  i n  the  d ri ve) .  

•  I t  shou ld  be  poss ible  for the  con trol ler to  select the  modu lo  range  and  the  modu lo  strategy 
(there  shou ld  be  none  in  the  d rive) .  I f the  d ri ve  perm i ts  modu lo  processing ,  th is  shou ld  be  
able  to  be  d isabled  via  a  parameter.  

Explanation :  

The  actual  posi tion  value  transm i tted  i n  Gx_XISTx i s  an  absolu te  actual  value  wh ich  the  d ri ve  
may s impl y set to  0  when  i t  i s  started  and  after the  parking  sensor has  been  d isabled .  For that 
reason ,  a  h igher l evel  con trol  shou ld  on l y use  the  pos i ti on  d i fferences  between  two pos i tion  
con trol l er cycles  to  ca lcu late  i ts  i n ternal  actual  posi ti on  value.  

•  A sensor shal l  del i ver Gx_XIST1 .  I f a  sensor on l y uses  a  seria l  protocol  and  therefore  on l y 
has  an  absolu te  value,  then  th is  value  wi l l  be  de l i vered  i n  Gx_XIST2  and  a lso  i n  
Gx_XIST1 .  

•  An  i ncrease  i n  the  Sh i ft  factor au tomatica l l y resu l ts  i n  an  i ncrease  i n  resolu tion .  Th is  
shou ld  go  for Gx_XIST1  and  the  absolu te  value  i n  Gx_XIST2  as  far as  techn ical l y 
poss ib le.  

(That means  there  wi l l  not on l y be  padd ing  wi th  zeros  inserted  i f the  values  are  sh i fted  
further to  the  left. )  

•  The  absolu te  value  i n  Gx_XIST2  shal l  be  va l id  at  the  same time  as  that from  Gx_XIST1 .  
On l y then  shal l  the  absolu te  value  be  usable  to  make corrections  to  the  i ncrementa l  va lue.  

Th is  means  that the  d ri ve  shal l  a lso  make corrections  to  the  absolu te  value  via  the  
i ncremental  va lue:  several  sampl ing  periods  may pass  un ti l  the  absolu te  va lue  i s  avai l able  
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from  the  sensor.  Th is  “o ld “  absolu te  va lue  shal l  be  compensated  wi th  the  i ncom ing  
i ncremental  posi ti on  to  create  the  same val i d  i nstant in  time  for both  values.  

•  Ass ign ing  d i fferen t functions  to  the  Gx_XIST2  (as  wel l  as  the  normal isation  of Gx_XIST2  
at the  d i fferent functions)  i s  governed  by a  priori ti sation  of the  functions  (refer to  
Table  1 06).  

The  profi l e  parameter P979  “sensor format”  contains  the  important properties  of the  sensors.  
Properties  are  for example  the  normal isation  of Gx_XIST1  and  Gx_XIST2.  

6.3.6.2 .2  Structure  of parameter 979  “sensor format”  

The structure  of parameter 979  is  g i ven  i n  Table  1 02  to  Table  1 05.  

Table  1 02  – Structure  of parameter 979  (sensor format)  

Subindex Mean ing  Comments  

0  Header i n formation  for the  i nd ices  1  to  n  

1  Sensor type  1 .  sensor (G1 )  

2  Sensor resol u tion  1 .  sensor (G1 )  

3  “sh i ft  factor”  for G1 _XIST1  1 .  sensor (G1 )  

4  “sh i ft  factor”  for absol u te  value  i n  G1 _XIST2  1 .  sensor (G1 )  

5  Determ inabl e  revolu tions  1 .  sensor (G1 )  

6  to  1 0  Reserved  for fu tu re  use  1 .  sensor (G1 )  

1 1  to  20  Equal  to  Subindex 1  to  1 0  2 .  sensor (G2)  

21  to  30  Equal  to  Subindex 1  to  1 0  3 .  sensor (G3)  

31  to  n  Reserved  for the  profi l e   

 

Subindex 0:  Header 

Table  1 03  – Subindex 0  (header)  of parameter 979  

Bi ts  Mean ing  

0  to  3  Version  of the  parameter structu re,  l east  s i gn i fi cant  number (value  range:  0  to  1 5)  
Th i s  vers ion  fi e l d  i s  i ncremented  when  add i ti ona l  data  descri pt ion  i n formation  i s  added  or when  
assign ing  previously u nassigned  bi ts  (compatib le  extens ion).  
0 :  reserved  
1 :  I denti fi er for the  predecessor structure  related  to  profi l e  vers ion  4 . 1  
2 :  I denti fi er for the  presented  s tructu re  (support  of b i ts  29  and  30  i n  979[1 ] )  
>8:  manufacturer-speci fi c  (the  manufacturer has  i ncl uded  add i ti ona l  i nd ices,  whereas  those  defi ned  
i n  the  profi l e  remain  unal tered . )  

4  to  7  Version  of the  parameter s tructu re,  most  s i gn i fi can t  n umber (value  range:  0  to  1 5)  
Th i s  vers ion  fi e l d  i s  i ncremented  when  previous ly defi ned  data  descripti on  i n formation  i s  mod i fi ed  
( i ncompatibl e  mod i fi cation ).  
0 :  reserved  
1 :  I denti fi er for the  present  s tructure  
>8:  manufacturer-speci fi c  

8  to  1 1  Number of described  sensors  (Gx)  i n  the  parameter.  (va lue  range:  0  to  1 5)  
I t  i s  recommended  to  l im i t  the  number of d escribed  sensors  to  the  number of acti ve  sensor 
i n terfaces  to  reduce  commun ication  overhead  between  contro l l er and  DO.  

1 2  to  1 5  Number of the  ass igned  i nd ices  descri bi ng  a  sensor (sensor substructure)  (value  range:  5  to  1 0 ).  

1 6  to  31  Reserved  for fu tu re  use.  
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Su bin d ex 1 :  Sen sor type  

Tabl e  1 04 – Su bi n d ex 1  (sen sor type)  of parameter 979  

Bi ts  M ean i n g  

0  =  0  Rotary sensor  

=  1  L i near sensor 

1  =  0  A fi ne  resolu ti on  i n  Gx_XIST1  d i spl ays  a  re lati ve  pos i ti on  (no  reference  to  the  s i gna l  peri od ).  
Th i s  means  the  posi ti on  of the  sensor s i gnal  wi th i n  a  s i nus  s i gnal  i s  not  d i splayed  i n  the  swi tch -on  
i nstan t.  

=  1  A fi ne  resolu ti on  i n  Gx_XIST1  d i spl ays  the  absol u te  posi ti on  wi th i n  a  s i gnal  period .  The  
transferred  val ue  may be  i n terpreted  as  an  absolu te  val ue,  because  the  fi ne  resol u tions  are  
synchronous  i n  every swi tch -on  i nstant.  

2  =  0  No  64  B i t  absolu te  i n formation  avai l ab le.  

=  1  Reserved  for fu tu re  extensi ons:  64  B i t  absolu te  i n formation  avai l able.  

3  to  28  Reserved  for fu tu re  use.  

29  =  0  Data  i n  parameter 979  substructure  Gx i s  s tati c  and  wi l l  n ot  change  after state  trans i ti on  from  
state  parki ng  to  state  normal  operation .  

=  1  Data  i n  parameter 979  substructure  Gx may change  after state  transi ti on  from  state  parki ng  to  
state  normal  operation .  Th i s  means  the  con trol l er has  to  read  the  content  of th i s  substructu re  wi th  
every state  change  from  “parking”  or “parking  &  error”  to  “normal  operati on ”.  Th i s  functional i ty i s  to  
manage  d ri ves  wh ich  are  able  to  hand le  d i fferen t  measuremen t systems at  one  i n terface.  Th i s  
functional i ty i s  on l y avai l abl e  wi th  vers ion  of the  979  parameter s tructu re  1 . 2  or h i gher.  

30  =  0  I f cu rren tl y Data  i n  parameter 979  substructure  Gx i s  i n va l i d  (parameter 979[1 ]  b i t  31  =  0 ) ,  th i s  
may change  to  val i d  (parameter 979[1 ]  b i t  31  =  1 )  at  a  fu tu re  t ime.  Change  of va l i d i ty from  i nval i d  
to  val i d  shal l  on l y be  poss ibl e  wh i l e  the  measurement system  i s  i n  s tate  “parking” .  Th i s  
functional i ty i s  on l y avai l abl e  wi th  vers ion  of the  979  parameter structure  1 . 2  or h i gher.  

=  1  Val i d i ty of Data  i n  parameter 979  substructu re  Gx wh ich  i s  currentl y s i gnal l ed  i n  parameter 
979[1 ]  b i t  31  i s  s tati c  and  wi l l  n ot  change.  

31  =  0  Data  i n  parameter 979  substructure  Gx i s  i n val i d  

=  1  Data  i n  parameter 979  substructure  Gx i s  va l i d  

 

Su bi n d ex 2:  Sen sor resolu tion  

Tabl e  1 05 – Su bi n d ex 2  (sen sor resolu tion )  of parameter 979  

Sen sor typea  M ean i n g  

Rotary sensor Number of pu l ses  (=s i gnal  peri od )  per revolu tionb  

L i near sensor Length  of a  s i gnal  period  i n  N anometersb  

a   The  sensor type  resu l ts  from  Subindex 1  B i t  0 .  

b
  I f the  sensor del i vers  no  s i gnal  period  (=A and  B -tracks)  bu t  rather a  seri a l  protocol ,  then  the  fol l owing  i s  

val i d :  for a  rotary sensor,  the  parameter contai ns  the  number of i ncrements  per revol u tion .  For a  l i near 
sensor,  the  parameter contains  the  i ncrement  l eng th  i n  Nanometers.  

 

The  sensor resolu tion  g i ven  i n  subindex 2  of parameter 979  is  equal l y val i d  for Gx_XIST1  and  
the  absolu te  value  i n  Gx_XIST2.  Th is  impl ies  that Gx_XIST1  and  the  absolu te  value  i n  
Gx_XIST2  shal l  be  ab le  to  be  broken  down  to  the  same e lementary un i t  when  d i fferent 
phys ical  resolu tions  are  present  i n  the  i ncrementa l  and  absolu te  sensor part  of the  encoder.  

Su bi n d ex 3:  “ Sh ift  factor”  for G x_XI ST1  

Speci fies  how many b i ts  defi n ing  the  sum  of quadran t i n formation  and  fine  resolu tion  are  
d isp layed  i n  Gx_XIST1  (va lue  range:  0  to  32) .  
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The  fi ne  resolu tion  resu l ts  from  the  s ignal  period  i n terpolation .  An  “ Impu lse  
quadrupl ication“  or “arctangent i n terpolation  evaluation“  i s  to  be  ca lcu lated  to  the  fi ne  
resolu tion .  On l y va lues  of 2n  are  possib le  for the  Sh i ft factor because  the  fi ne  resolu tion  
shou ld  be  i n terpretable  wi th in  a  s ignal  period  (see  Subindex 1  B i t  1 ) .  Therefore,  overflows  i n  
the  fine  resolu tion  a lways  fa l l  on  a  bi t-boundary.  

Sensors  whose resolu tions  are  l ess  than  32  b i ts,  may set the ir sensor i n formation  to  l eft  
j usti fi ed ,  so  that the  bi t  at  wh ich  the  modu lo  overflow takes  p lace  is  known .  

Su bi n d ex 4:  “ Sh ift  factor“  for absol u te  valu e  i n  G x_XI ST2  

Speci fies  how many b i ts  defin ing  the  sum  of quadran t i n formation  and  fine  resolu tion  of the  
transm i tted  absolu te  value  i n  Gx_XIST2  are  to  be  d isplayed .  (value  range:  0  to  32)  (see  a lso  
Subindex 3) .  

Su bi n d ex 5:  Determin able  revolu tion s  

Speci fies  wh ich  absolu te  pos i tion  in formation  may be  del i vered  by the  sensor.  Th is  i s  re levant  
for rotary and  a lso  l i near sensors.  

•  Rotary sensors  

– A value  of 0  i nd icates  that  the  sensor has  no  absolu te  i n formation  or may on l y d isp lay 
va lues  l ess  than  one  absolu te  revolu tion .  (For example,  a  mu l ti pole  resolver).  Notice,  
that  wi th  value  =  0 ,  the  sensor i n terface  wi l l  not  support the  absolu te  value  read ing  
function  via  Gx_XIST2.  

– A value  of 1  i nd icates  that the  sensor may d isplay exactl y one  absolu te  revolu tion  (For 
example  a  resolver wi th  1  pole  pa ir) .  Notice,  that wi th  va lues  of 1  or greater,  the  
encoder i n terface  shal l  support  the  absolu te  value  read ing  functional i ty via  Gx_XIST2.  

– Values  greater than  1  i nd icate  a  mu l ti -turn  sensor (For example,  4  096  is  a  common ly 
used  value).  

•  L inear sensors  

– A value  of 0  i nd icates  that the  sensor has  no  absolu te  i n formation  ( for example  
standard  i ncremental  l i near scale).  

–  A value  of 1  or greater ind icates  that the  sensor del i vers  absolu te  posi tion  i n formation .   

6. 3. 6.2 .3  Exampl es  of th e  actu al  valu e  format 

Mean ing  of the  abbreviations:  

F  –  fi ne  resolu tion  

P  –  pu lses  

Q  –  quadran t i n formation  (quadrants  wh ich  are  calcu lated  of the  s i gns  of s inus  and  cos ine)   

R –  revolu tions  

I n  these  examples ,  a l l  Gx_XIST1  are  speci fi ed  wi th  sh i ft factor 1 1  (P979. 3=1 1 ),  except i n  
example  8.  Al l  Gx_XIST2  are  speci fi ed  wi th  sh i ft  factor 9  (P979. 4=9),  except i n  Examples  3,  
5 ,  7  and  8 .  

The  fi ne  resolu tion  i n formation  i s  optional  and  defined  device-speci fic accord ing  to  the  qual i ty 
of the  pos i ti on  feedback in terface.  The  sh i ft factor for Gx_XIST1  may be  freel y defined  by the  
appl ication  and  may not  match  the  i n ternal  resolu tion  of the  fine  i n terpolation  of the  d ri ve.  
Unused  b i ts  of fine  resolu tion  i n  the  actual  va lue  format shal l  be  fi l l ed  wi th  zero  b i t  va lue  by 
the  d rive.  The  maximum  fine  resolu tion  that the  d ri ve  i s  capable  of del i vering  need  not be  
evaluated  from  P979.  

EXAMPLE  1  Mu l ti -tu rn  absol u te  val ue  encoder wi th  add i ti ona l  i ncremental  tracks.  
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1 2  B i t  revolu ti ons  (mu l ti -tu rn ),  1 1  B i t  i ncrements  (2  048  pu l ses  per revolu ti on )  (see  F igu re  44)  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q  F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q  F  F  F  F  F  F  F  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC

 

Figure 44 – Actual  value  format,  Example  1  

EXAMPLE  2  Mu l ti -tu rn  absol u te  val ue  encoder wi th  add i ti ona l  i ncremental  tracks.  

1 2  B i t  revolu ti ons  (mu l ti -tu rn ),  9  B i t  i ncrements  (51 2  pu l ses  per revolu ti on )  (see  F igure  45)  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

0  0  R R R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q  F  F  F  F  F  F  F  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC  

Figure 45 – Actual  value  format,  Example  2  

EXAMPLE  3  I ncremental  encoder (wi th  add i ti onal  C/D  tracks  for commutati on  i n formation ) .  

1 1  B i t  i ncrements  (2  048  pu l ses  per revol u tion ),  C/D  tracks  are  wi th  no  effect  on  the  actual  va l ue  format  (see  
F igu re  46)  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

                           error code  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC  

Figure 46  – Actual  value  format,  Example  3  
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EXAMPLE  4  L i near absol u te  val ue  encoder wi th  add i ti ona l  i ncremental  tracks.  

25  B i t,  one  peri od  of the  i ncremental  track i s  d i vi ded  i n  1 60  val ues  of the  protocol ,  250  000  pu l ses  i n  4  Metres  =  
1 7 , 9  B i t  (see  F igure  47)  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

0  0  0  0  0  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q  F  F  F  F  F  F  F  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC  

Figure 47  – Actual  value  format,  Example  4  

EXAMPLE  5  "On l y"  i ncremental  encoder.  

5  000  pu l ses  =  1 2 , 28  B i ts  (decimal  pu l ses)  (see  F i gu re  48)  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

                           error code  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  

IEC
 

Figure 48  – Actual  value  format,  Example  5  

EXAMPLE  6  2-pol e  resolver (see  F igu re  49).  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R Q Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  Q  Q  F  F  F  F  F  F  F  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  

IEC  

Figure 49  – Actual  value  format,  Example  6  

EXAMPLE  7  8-pol e  resolver (see  F igu re  50).  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R R R R R R R R R R P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

                           error code  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC  

Figure 50  – Actual  value  format,  Example  7  
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EXAMPLE  8  "On l y"  absolu te  val ue  encoder (no  add i ti onal  i n cremental  tracks).  

25  B i t,  cons isti ng  of 8  1 92  ( 1 3  b i ts)  s teps  per revolu ti on  and  4  096  (1 2  b i ts)  d i s ti ngu i shable  revol u tions  (see 
F igu re  51 )  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

0  0  0  0  0  0  0  R R R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC  

Fig u re 51  – Actu al  valu e  format,  Exampl e  8  

6. 3. 6.3  Assi gn i n g  th e  actu al  valu es  i n  th e  tel eg ram  

Object Gx_XIST1  i s  used  exclus ivel y to  transfer the  cycl ic pos i ti on  actual  va lue.  

The  ass ignment of Gx_XIST2  wi th  d i fferen t functions  (and  the  normal i sation  of Gx_XIST2  for 
the  various  functions)  i s  con trol l ed  accord ing  to  the  priori ty ass ignment of the  various  
functions  and  states  defined  i n  Table  1 06.  

Table  1 06 – Assign in g  Gx_XI ST2  (sen sor-x positi on  actu al  val u e-2)  

Pri o-  
ri ty 

Fu n cti on  I n fo  from  
Gx_ZSW 

Rel ated  
State  

Gx_XI S T2  assi g n m en t Gx_XI S T2  
n orm al i sati on  

--  Commun ication  i n  “Preparation ”   x  --  Posi ti on  actua l  val ue  (cycl i c)  as  i n  P979  

1  Parking  sensor x  SD1 2  Not val i d  --  

2  Sensor error x  BD2  Error code  --  

3  Reference  mark search  

or 

measurement on  the  fl y  

x  SD4  

 

SD1 1  

Posi ti on  actua l  val ue  
(reference  mark or measu red  
val ue)  

as  Gx_XIST1  i n  
P979  

4  Absolu te  val ue  cycl i cal l y  x  SD1  and  
SD1 0  

Posi ti on  actua l  val ue  (cycl i c) .  
On l y possib l e  i f an  absolu te  
val ue  measurement system  i s  
ava i l abl e  

as  i n  P979  

 

I f the  commun ication  system  is  i n  the  “Clear”  state,  i t  i s  recommended  to  transm i t the  
absolu te  posi ti on  actual  va lue  i n  Gx_XIST2  au tomatica l l y i f a l ready presen t i n  the  d ri ve.  A 
va l i d  absolu te  pos i ti on  actual  va lue  i n  Gx_XIST2  i s  i nd icated  by Gx_ZSW,  b i t  1 3.  Th is  he lps  
the  control ler to  synchron ise  faster to  the  d ri ve  and  therefore  shortens  the  overal l  system  
startup  time.  

6. 3. 6. 4  Error cod es  i n  G x_XI ST2  

I f the  pos i ti on  feedback i n terface  is  i n  s tate  “Sensor error” ,  an  error code  accord ing  to  the  
defin i tion  i n  Table  1 07  i s  transm i tted  i n  s ignal  Gx_XIST2.  
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Table  1 07  – Error cod es  in  G x_XI ST2  

Gx_XI S T2  M ean i n g  Expl an ati on  

0x0001  Sensor g roup  error Error i n  the  processing  of the  sensor s i gnal  wh ich  causes  an  i nva l i d  
Gx_XIST (e. g .  e l ectron ic mal function ,  i n val i d  sensor s i gnal  i npu t,  etc. ) .  

0x0002  Zero  mark 
mon i tori ng  

Warn ing  about  i ncons istence  between  correctl y processed  Gx_XIST and  
sensor reference  s i gnal  (e . g .  l ost  pu l ses,  etc. ) .   

0x0003  Fai l u re  parki ng  
sensor 

Error because  of not  poss ibl e  trans i ti on  to  SD1 2  (parki ng ).  Th i s  may be  
for example  because  the  d ri ve  i s  currentl y runn i ng  (state  S4)  and  the  
motor measurement system  i s  forced  to  parking .  

0x0004  Abort  reference  
val ue  search  

Error occurred  du ri ng  the  i n i ti a l i sati on  or d u ri ng  the  search  for reference  
mark.  
There  was  an  i n ternal  error or GxSTW,  B i t7  changed  to  1  wh i l e  the  
posi ti on  feedback i n terface  was  i n  s tate  SD5.  

0x0005  Abort  reference  
val ue  retri eval  

Error occurred  du ri ng  read ing  of the  reference  val ue.  There  i s  no  val i d  
reference  value  or the  command  i s  not  a l l owed  or GxSTW,  B i t7  changed  
to  1  wh i l e  the  posi ti on  feedback i n terface  was  i n  s tate  SD4.  

0x0006  Abort  
measurement on  
the  fl y  

Error occurred  du ri ng  the  i n i ti a l i sati on  or d u ri ng  the  action  of the  
function  “measurement on  the  fl y” .  
There  was  an  i n ternal  error or GxSTW,  B i t7  changed  to  0  wh i l e  the  
posi ti on  feedback i n terface  was  i n  s tate  SD1 0.  

0x0007  Abort  measured  
val ue  retri eval  

Error occurred  du ri ng  read ing  the  resu l t  of the  function  “measurement  
on  the  fl y” .  There  i s  no  val i d  va l ue  or the  command  i s  not  a l l owed  or 
GxSTW,  B i t7  changed  to  0  wh i l e  the  posi ti on  feedback i n terface  was  i n  
s tate  SD1 1 .  

0x0008  Abort  absolu te  
val ue  transm ission  

Error because  of not  poss ibl e  absolu te  value  transm ission  from  encoder 
to  the  feedback i n terface.  Th i s  may be  for example  because  of an  
absolu te  value  encoder (wi th  seri al  i n terface)  not  present  or not  
worki ng .  

0x0009  Abort  absolu te  
val ue  transm ission  

Reserved  

0x000A Abort  absolu te  
val ue  transm ission  

Absolu te  val ue  track of encoder not  readable.  

0x000B  Abort  absolu te  
val ue  transm ission  

Reserved  

0x000C – 0x0F00  reserved  for profi l e   

0x0F01  Command  not  
supported  

Error because  of not  supported  optional  fu nction  (e. g .  sh i ft/preset home  
posi ti on ).  

0x0F02  C-LS  fau l t  Error i n  the  mon i tori ng  of the  con trol l er s i gn -of-l i fe  (th i s  fau l t  code  i s  
used  i n  the  encoder profi l e  for encoder devices  wh ich  do  not  support  
the  PROFI d ri ve  fau l t  bu ffer.  Th i s  fau l t  code  sha l l  not  be  used  by d ri ves  
wh ich  support  the  PROFI dri ve  fau l t  bu ffer).  

0x0F03  reserved  for profi l e   

0x0F04  Synchron isation  
fau l t  

Synchron isation  to  the  cl ock master was  l ost   ( th i s  fau l t  code  i s  used  i n  
the  encoder profi l e  for encoder devices  wh ich  do  not  support  the  
PROFI dri ve  fau l t  bu ffer.  Th i s  fau l t  code  shal l  n ot  be  used  by d ri ves  
wh ich  support  the  PROFI dri ve  fau l t  bu ffer).  

0x0F05  Overtemperatu re  
fau l t  

The  maximum  operati ng  temperatu re  of the  sensor was  exceeded   ( th i s  
fau l t  code  i s  used  i n  the  encoder profi l e  for encoder devices  wh ich  do  
not  support  the  PROFI d ri ve  fau l t  bu ffer.  Th i s  fau l t  code  shal l  n ot  be  
used  by d ri ves  wh ich  support  the  PROFI d ri ve  fau l t  bu ffer).  

0x0F06  – 0x1 000  reserved  for profi l e   

from  0x1 001  manufacturer-
speci fi c  

 

 

I f there  is  more  than  one  error codes  present at the  same time,  the  error code  wi th  the  h i ghest 
severi ty i s  reported  i n  Gx_XIST2.  Th is  i s  to  show to  the  con trol l er the  most re levant error 
code  for the  va l i d i ty of Gx_XIST1 .  For example  i f fi rst an  over temperature  error occurs  and  
as  a  resu l t  the  sensor s i gnal  gets  i nval id ,  Gx_XIST2  fi rst shows  error code  0x0F05  and  
afterwards  0x0001 .  
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6.3.6.5  Posi tion  feedback control  word  

The sensor con trol  word  i s  speci fi ed  i n  Table  1 08.  

Table  1 08  – Sensor control  word  

Bi t  Value  Mean ing  Comments  

0  

1  

2  

3  

1  

1  

1  

1  

 

 

 

Function  requests  a :  

 

Reference  mark 
search ,   

measurement  on  the  
fl y  

Function  1 -4 :  

 Request  reference  mark search  (B i t  7  =  0 )  

  B i t  0 :  Function  1  (Reference  Mark 1 )  

  B i t  1 :  Function  2  (Reference  Mark 2)  

  B i t  2 :  Function  3  (Reference  Mark 3)  

  B i t  3 :  Function  4  (Reference  Mark 4)  

 

 Request measurement on  the  fl y (B i t  7  =  1 )  

  B i t  0 :  Function  1  (Probe  1  pos.  edge)  

  B i t  1 :  Function  2  (Probe  1  neg .  edge)  

  B i t  2 :  Function  3  (Probe  2  pos.  edge)  

  B i t  3 :  Function  4  (Probe  2  neg .  edge)  

4  to  
6  

1  to  3  Command :         0 :  ----  

           1 :  acti vate  Functions  b  x   (speci fi ed  by b i ts  0-3,  7)  

           2 :  read  Value  c  x  (speci fi ed  by b i ts  0 -3,  7 )  

           3 :  cancel  Functions  d  x  

        4 -7 :  reserved  (acti vation  causes  an  error)  

7  0/1  Mode  g :  

 B i t  7  =  0 :  Reference  mark search  (zero  mark or BERO)  

 B i t  7  =  1 :  Measurement on  the  fl y  

8    Reserved  (wi thout  effect)  

9    Reserved  (wi thout  effect)  

1 0    Reserved  (wi thout  effect)  

1 1  0/1  Home posi ti on  mode  Mod i fi er for home  pos i ti on  mode:  

 B i t  1 1  =  0 :  set  home posi ti on  (absolu te)  

 B i t  1 1  =  1 :  sh i ft  home  posi ti on  (re lati ve)  

1 2  1  Request set/sh i ft  
of home posi ti on  e  

Request for set/sh i ft  of home  posi ti on .  
Edge-tri ggered .  Handshake  wi th  Gx_ZSW,  b i t  1 2 .  
Defi n i ti on  of preset/sh i ft  va l ue  i s  device-speci fi c.  

1 3  1  Request absolu te  
val ue  cycl i cal l y f  

Request of add i ti onal  cycl i c  transm ission  of the  absolu te  actual  pos i ti on  i n  
Gx_XIST2.  Transm ission  of XI ST2  i n  Gx_XIST2  ( i f fu nction  supported  by 
the  measurement  system)  i s  poss ible  i n  SD1  and  SD1 0  (see  a l so  
Table  1 06).  

Used  for,  for example:  – add i ti onal  measuri ng  system  mon i tori ng  

   – synchron isation  at  runn i ng -up  

1 4  1  Acti vate  parking  
sensor 

Request  to  swi tch  off mon i tori ng  of the  measuri ng  system  and  the  actual  
va l ue  measurements  i n  the  d ri ve.  Th i s  makes  i t  possib le  to  remove  a  
sensor (or a  motor wi th  a  sensor)  on  the  mach ine  wi thou t  having  to  change  
the  d ri ve  confi guration ,  or wi thou t  causing  a  fau l t.  I n  add i ti on ,  when  
parki ng  of the  sensor i n terface  i s  i nstructed  by th i s  Gx_STW1 ,  b i t1 4,  a l l  
actual  errors  of the  sensor i n terface  are  cl eared .  Typical l y,  the  parking  of 
the  motor measurement  system  wh i l e  the  d ri ve  i s  runn i ng  (S4)  i s  not  
a l l owed  and  wi l l  resu l t  i n  a  sensor i n terface  error (Error code  0x0003  i n  
GxXIST2).  

1 5  1  Acknowledg ing  a  
sensor error 

Request to  reset a  sensor error (Gx_ZSW,  b i t1 5) .  
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a
 Se lection  of Function  (b i t  0  to  3)  and  Command  (bi t  4  to  7)  shal l  be  set  s imu l taneousl y.  I f a  Command  i s  

requested  wi thou t  havi ng  se lected  a  val i d  Functi on  (b i t  0  to  3  are  a l l  zero),  the  function  request wi l l  cause  an  
error (error code  0x0004  – 0x0007)  and  the  posi ti on  feedback i n terface  changes  to  the  SD3  state.  

b
 Acti vation  of mu l ti pl e  functions  wi th  one  command  i s  possib l e  (e. g .  sensor con trol  word  =  0x001 3).  I f on l y one  

of these  mu l ti pl e  function  request  causes  an  error,  none  of the  functions  of th i s  function  request are  
performed  and  the  posi ti on  feedback i n terface  changes  to  the  SD3  state.  Wi th  acti vation  of the  measurement  
process,  an  a l ready exi sti ng  measured  va lue  i s  general l y d i scarded .  The  acti vati on  of a  measurement  process  
i s  on l y possible  wi th  the  acti vate  command  and  the  related  function  b i t  set  true.  Deacti vation  of an  acti ve  
measurement  process  i s  on l y  possib le  wi th  the  cancel  command  (cancels  a l l  measu rement processes  at  
once)  or wi th  parking  of the  sensor i n terface  (a l so  when  the  measured  val ue  i s  found ).  

c
 On l y one  function  shal l  be  sel ected .  I f more  than  one  functi on  i s  requested ,  the  posi ti on  feedback i n terface  

changes  to  the  SD3  wi th  error code  0x0005  or 0x0007  i n  Gx_XIST2.  

d
 The  cancel  fu nction  command  wi l l  cancel  a l l  fu nctions  (sensor con trol  word  b i ts  0  to  3  are  wi th  no  effect)  and  

force  the  pos i ti on  feedback i n terface  to  change  to  the  SD1  s tate  (un ti l  i t  i s  not  a l ready parked  or i n  the  error 
state).  After the  cancel  of the  measurement processes,  a l l  measured  va lues  or reference  values  are  sti l l  
present  and  may be  read  ou t  by the  “read  Va lue”  command .  

e
 Set-/Sh i ft  home  posi ti on  functi onal i ty i s  an  opti ona l  functi ona l i ty.  I f n ot  implemented ,  requesti ng  th i s  fu nction  

wi l l  cause  an  error wi th  error code  0x0F01  i n  Gx_XIST2.  

f
 I f the  PROFIBUS  i s  i n  the  “Cl ear”  s tate,  i t  i s  recommended  to  transm i t  the  absol u te  pos i ti on  actual  val ue  i n  

Gx_XIST2  au tomatical l y i f a l ready present i n  the  d ri ve.  A val i d  absolu te  pos i ti on  actual  va l ue  i n  Gx_XIST2  i s  
i nd icated  by Gx_ZSW,  b i t  1 3  (refer to  6 . 3. 6. 3).  

g
 I f one  of the  modes  “reference  mark search ”  or “measu rement on  the  fl y”  i s  s ti l l  acti ve  (SD4,  SD5,  SD1 0,  

SD1 1 ),  d u ri ng  the  mode  b i t  GxSTW,  B i t7  changes  to  another mode,  not  equal  to  the  actua l  acti ve  s tate,  the  
posi ti on  feedback i n terface  sha l l  abort  the  actual  mode/state  and  swi tch  to  the  error s tate  SD3/SD1 3.  

 

6.3.6.6  Position  feedback status  word  

The  sensor status  word  i s  speci fi ed  in  Table  1 09.  
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Table  1 09  – Sensor status  word  

Bi t  Value  Mean ing  Comments  

0  

1  

2  

3  

1  

1  

1  

1  

Function  status:  

 

Reference  mark 
search ,   

or  

measurement on  the  
fl y  

S tatus  a :  Function  1 -4  acti ve  (reference  mark search /measurement  on  the  
fl y)  

 

B i t  0 :  Function  1  (Reference  Mark 1 /Probe  1  pos.  edge)  

B i t  1 :  Function  2  (Reference  Mark 2/Probe  1  neg .  edge)  

B i t  2 :  Function  3  (Reference  Mark 3/Probe  2  pos.  edge)  

B i t  3 :  Function  4  (Reference  Mark 4/Probe  2  neg .  edge)  

 

4  

5  

6  

7  

1  

1  

1  

1  

S tatus :  Value  1  to  4  avai l abl e  ( reference  mark/probe  )  

 

B i t  4 :  Value  1  (Reference  Mark  1 /Probe  1  pos.  edge)  

B i t  5 :  Value  2  (Reference  Mark  2/Probe  1  neg .  edge)  

B i t  6 :  Value  3  (Reference  Mark  3/Probe  2  pos.  edge)  

B i t  7 :  Value  4  (Reference  Mark 4/Probe  2  neg .  edge)  

 

S imu l taneousl y to  b i t  0  to  3  (va lue  avai l ab le  on l y i f re l ated  function  i s  
ava i l able).  

8  1  Probe  1  d efl ected  Stati c  mode  Probe  1  

9  1  Probe  2  d efl ected  Stati c  mode  Probe  2  

1 0    Reserved ,  set  to  zero  

1 1    Error acknowledgement  i n  process.  

1 2  1  Set/sh i ft  of home  
posi ti on  executed  b  

Acknowledgement  for “Request for set/sh i ft  of home posi ti on” .  

Edge  tri ggered .  S i gnal s  the  setti ng/sh i fti ng  of Gx_XIST1  and  Gx_XIST2  
val ue.  H andshake  wi th  Gx_STW,  b i t  1 2 .  

1 3  1  Transm i t  absolu te  
val ue  cycl i cal l y c  

I nd i cation  of cycl i c  transm ission  of the  absolu te  actual  posi ti on  i n  
Gx_XIST2.  Poss ibl e  on l y i f sensor del i vers  an  absol u te  val ue   
I n formation  (d i spl ayed  i n  P979. 5).  
Reaction  on  Gx_STW,  bi t  1 3  (“request  absolu te  val ue  cycl i ca l l y” )  accord ing  
to  Tabl e  1 06  or Commun ication  System  i n  state  “Clear” .  

1 4  1  Parking  sensor 
acti ve  d  

Acknowledgement for “acti vate  parking  sensor“  (Gx_STW,  bi t  1 4)  or 
i nd icati on  of i nval i d  Gx_XIST1 .  

1 5  1  Sensor error S ignal s  a  sensor device  error or an  error i n  the  actual  val ue  measurement.  
The  related  error code  i s  provi ded  i n  Gx_XIST2  (see  Tabl e  1 07).  I f there  i s  
more  than  one  error codes,  the  error code  wi th  h i ghest  severi ty i s  reported  
i n  Gx_XIST2  (th i s  i s  to  show the  con trol l er the  most  re levant error code  for 
the  val i d i ty of Gx_XIST1 .  For example  i f fi rst  an  over temperature  error 
occurs  and  as  a  resu l t  the  sensor s i gnal  gets  i n va l i d ,  Gx_XIST2  fi rst  shows  
error code  0x0F05  and  afterwards  0x0001 ).   

a
 I f a  fu nction  request  causes  an  error,  a l l  functi ons  are  cance l l ed  and  the  posi ti on  feedback i n terface  changes  

to  the  SD3  state,  wh ich  means  that  the  sensor status  b i ts  0  to  7  are  set  to  zero  and  the  sensor error b i t  1 5  i s  
set  ( the  correspond i ng  error code  i s  provided  i n  Gx_XIST2).  Example:  The  function  reference  mark search  for 
reference  mark 1  to  4  i s  acti vated  (sensor contro l  word  =  0x001 F)  wh i l e  the  d ri ve  on l y supports  two  reference  
marks.  Th i s  wi l l  cause  the  sensor status  word  =  0x8000  and  the  0x0004  error code  i n  Gx_XI ST2.  

b
 Set/Sh i ft  home posi ti on  functional i ty i s  an  optional  fu ncti onal i ty.  I f not  implemented ,  b i t  1 2  wi l l  be  0 .  

c
 I f the  commun ication  system  (PROFIBUS,  PROFINET)  i s  i n  the  “Clear”  s tate,  i t  i s  recommended  to  transm i t  

the  absol u te  posi ti on  actual  va l ue  i n  Gx_XIST2  au tomatical l y  i f a l ready present  i n  the  d ri ve .  A val i d  absolu te  
posi ti on  actual  val ue  i n  Gx_XI ST2  i s  i nd i cated  by Gx_ZSW,  bi t  1 3  ( refer to  6 . 3 . 6. 3).  

d
 I f the  posi ti on  feedback i n terface  i s  i n  the  s tate  “parking ”  (SD1 2),  b i t  1 4  i s  set  and  on l y b i ts  8 ,  9 ,  1 4  of the  

sensor status  word  are  serviced ,  a l l  other b i ts  shal l  be  set  to  zero.  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 42  – I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  

6.3.6.7  State  d iagram  of the  posi tion  feedback in terface  

6.3.6.7 .1  State  d iagram  

Figu re  52  shows  the  s tate  d iagram  of the  posi tion  feedback i n terface.  

 

TD34  

BD1  

error 

(errorcode in  Gx_XIST2) 

SD3  

error acknowledgement  

SD2  

TD21  

normal  operation  
 

SD1  

TD1  

wait for  
reference marks  

SD5  

reference value in  

Gx_XIST2  

SD4  
measured  value 

in  Gx_XIST2  

SD1 1  

parking  

SD1 2  

TD22  

TD5  

TD4  

TD20  

TD8  

TD1 5  

TD1 4  TD3  
TD2  

TD1 7  TD1 6  

TD1 3  

TD1 2  

set / shift 

home posi tion  

SD7  

TD7  
TD6  

TD25  TD24 

TD26  SD1 4  
parking   

& error acknowledgement  
TD27  

TD23  

parking  & error 

SD1 3  

TD28 TD 29 

TD30  BD2  
optional  add-on  

TD33  

TD32  

wait for measured  
values  

SD1 0  

TD1 1  
TD31  

IEC 
 

Figure 52  – State  d iagram  of the  posi tion  feedback in terface  
wi th  designations  of the  states  and  transi tions  
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6. 3. 6.7 .2  States  

The states  are  speci fi ed  i n  Table  1 1 0.  

Table  1 1 0  – States  

State   N am e  Acti on  Expl an ati on  I d en ti fi cati on /Statu s  i n form ati on  

SD1  normal  operation  None  The  posi ti on  feedback i n terface  operates  normal l y.  
Transm iss ion  of XIST2  i n  Gx_XIST2  i s  possibl e  i f 
requested  by GxSTW bi t  1 3=1 .  

Gx_ZSW bi t  0-7  =  0000  0000b,  Gx_ZSW bi t  1 0-1 5  =  00x000b  

SD2  error 
acknowl edgement  

Error i s  
acknowledged  

Error acknowledgment  i s  bei ng  processed .  Gx_ZSW bi t  1 1  =  1 ,  b i t  0 -7  =  0000  0000b,  Gx_ZSW bi t  1 5  =  1  as  
l ong  as  val i d  Errorcode  i s  posted  i n  Gx_XIST2  (as  l ong  as  error i s  
present)  

SD3  error Errorcode  i s  posted  
i n  Gx_XIST2  

There  i s  an  error present.  Gx_ZSW bi t  1 5  =  1 ,  Gx_ZSW bi t  1 1  =  0 ,  b i t  0 -7  =  0000  0000b  

SD4  reference  value  i n  
Gx_XIST2  

Load  reference  
val ue  i n  Gx_XIST2  

The  reference  val ue  i s  l oaded  i n  Gx_XIST2.  Gx_ZSW bi t  4-7  <>  0000b,  b i t  0-3  =  0000b  

SD5  wai t  for reference  
marks  

Wai t  for reference  
marks  

The  reference  mark i s  expected .  Gx_ZSW bi t  0-3  <>  0000b,  b i t  4-7  =  0000b  

   SD6  i s  not  used  any more.   

SD7  set/sh i ft  home 
pos i ti on  

Set  or sh i ft  va l ue  i n  
Gx_XIST1  and  
Gx_XIST2  

Gx_XIST1  and  Gx_XIST2  are  set  or sh i fted  by a  
predefi ned  preset  val ue.  Set  or sh i ft  i s  control l ed  by the  
mode  b i t  Gx_STW,  b i t  1 1 .  See  a l so  Note  1 .  

Gx_ZSW bi t  1 2  =  1  (edge  tri ggered),  b i t  0-7  =  0000  0000b  

   SD8  i s  not  used  any more.  Transm ission  of XI ST2  i n  
Gx_XIST2  i s  control l ed  accord i ng  to  Table  1 06.  

 

   SD9  i s  not  used  any more.   

SD1 0  wai t  for measured  
val ue  

Wai ti ng  for 
measured  val ues  

Measurement  Task acti ve,  wai t i ng  for measured  values.  
At  l east  one  of the  fou r measurement  l atch  processes  i s  
acti ve  and  wai ti ng  for measured  val ues.  
Transm iss ion  of XIST2  i n  Gx_XIST2  shal l  take  pl ace  i f 
requested  by GxSTW bi t  1 3=1 .  

Gx_ZSW bi t  0-3  <>  0000b,  b i t  4-7  =  0000b  

SD1 1  measured  val ue  i n  
XI ST2  

Load  measured  
val ue  i n  Gx_XIST2  

The  requested  measured  val ue  i s  l oaded  i n to  Gx_XIST2.  Gx_ZSW bi t  4-7  <>  0000b,  for b i ts  0-3:  b i t  re l ated  to  the  requested  
measured  val ue  =  0  

SD1 2  parki ng  Al l  errors  are  
cl eared  i f Gx_STW 
bi t  1 4  =  1  

The  posi ti on  feedback i n terface  i s  i n  a  s tate  where  i t  i s  
i nacti ve  and  does  not  d el i ver a  val i d  Gx_XIST1  value.  
Th i s  i s  a l so  the  posi ti on  feedback i n terface  i n i ti a l  s tate.  
See  Note  2 .  

Gx_ZSW bi t  1 4  =  1  
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State   N am e  Acti on  Expl an ati on  I d en ti fi cati on /Statu s  i n form ati on  

SD1 3  parki ng  &  error 
(opti onal )  

Errorcode  i s  posted  
i n  Gx_XIST2  

There  i s  an  error present  and  Gx_XIST1  i s  s i gnal l ed  
i nval i d .  

Gx_ZSW bi t  1 5  =  1 ,  Gx_ZSW bi t  1 4  =  1 ,  Gx_ZSW bi t  1 1  =  0 ,  b i t  0-7  
=  0000  0000b  

SD1 4  parki ng  &  error 
acknowl edgement  
(opti onal )  

Error i s  
acknowledged  

Error acknowledgement  i s  being  processed  wh i l e  
Gx_XIST1  i s  s i gnal l ed  i n va l i d .  

Gx_ZSW bi t  1 4  =  1 ,  Gx_ZSW bi t  1 1  =  1 ,  b i t  0 -7  =  0000  0000b,  
Gx_ZSW bi t  1 5  =  1 .  Errorcode  i s  posted  i n  Gx_XIST2  (as  l ong  as  
error i s  present)  

NOTE  1  Concern ing  set/sh i ft  home posi ti on :  

The  preset function  supports  the  adaptati on  of the  encoder zero  poi n t  to  the  mechan ica l  zero  poi n t  of the  system .  The  set/sh i ft  home posi ti on  functi on  has  an  absolu te  and  a  
rel ati ve  operation  mode  se lectable  by b i t  1 1  i n  the  Gx_STW1 .  The  val ue  to  be  taken  for the  set/sh i ft  function  cannot  be  set  dynam ical l y by the  DO IO  Data.  I t  i s  0  by defau l t  and  
may be  set  on  a  d evice-speci fi c  basi s .  The  set/sh i ft  va l ue  i s  g i ven  i n  scaled  measuri ng  un i ts .  When  set/sh i ft  of home  posi ti on  i s  requested ,  the  posi ti on  feedback i n terface  reads  
the  cu rren t  posi ti on  val ue  and  calcu lates  an  i n ternal  offset  va l ue  from  the  preset  val ue  and  the  read  posi ti on  val ue.  The  posi ti on  feedback i n terface  acknowledges  the  preset  by 
setti ng  b i t  1 2  i n  the  sensor s tatus  word .  B i t  1 2  i n  the  sensor con trol  word  can  now be  set  to  zero  by the  con trol l er.  The  posi ti on  feedback i n terface  wi l l  end  the  preset  cycl e  by 
cleari ng  b i t  1 2  i n  the  sensor status  word .  The  preset/sh i ft  home  posi ti on  functional i ty i s  opti onal .  

NOTE  2  Concern ing  parking  a  sensor:  

A parked  sensor d el i vers  no  val i d  Gx_XIST1  val ues.  The  posi ti on  feedback i n terface  may be  i n  the  parked  state  because  of “ i nstructed  parking”  wh ich  i s  i n i t i ated  by Gx_STW bi t  
1 4  =  1  or because  of “au tonomous  parking ”  wh ich  i s  i n i ti ated  i n ternal l y by an  i n val i d  Gx_XIST1 .  I f the  pos i ti on  feedback i n terface  i s  i n  “ i nstructed  parki ng ” ,  the  i n terface  i s  
completely d eacti vated  and  therefore  wi l l  not  generate  any error messages.  Al l  actual  errors  are  a l so  cl eared .  I f a l l owed  by the  hardware,  an  i nstructed  parked  sensor can  be  
separated  from  the  d ri ve.  Data  val i d i ty i n  P979  for the  respecti ve  sensor wi l l  be  i nd icated  by B i t  31  i n  Sub index 1  (see  6. 3. 6 . 2 . 2).  

Reacti vati ng  the  sensor:  When  a  sensor becomes  reacti vated ,  a  new i n i ti a l i sation  of the  sensor i s  carri ed  ou t.  

 

6. 3. 6.7 .3  Tran sition s  

The trans i ti ons  are  speci fied  i n  Table  1 1 1 .  
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Table  1 1 1  – Transi tions  

Transi tion  
Number 

Source  State  Destination  State  Condi tion  

TD1  SD2  (error acknowledgment)  SD1  (normal  operation)  Gx_STW bi t  1 5  =  0  and  error removed  

TD2  SD4  (reference  value  i n  Gx_XI ST2)  SD1  (normal  operation)  Gx_STW bi t  4-6  =  000b  

TD3  SD1  (normal  operation )  SD4  (reference  value  i n  Gx_XI ST2)  Gx_STW bi t  7  =  0  and  Gx_STW bi t  4-6  =  01 0b  and  
Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b  and  Reference  value  i s  found  

TD4  SD5  (wai t  for reference  marks)  SD1  (normal  operation)  Gx_STW bi t  4-6  =  000b  and  reference  mark found  

TD5  SD5  (wai t  for reference  marks)  SD1  (normal  operation)  Gx_STW bi t  4-6  =  01 1 b  

TD6  SD1  (normal  operation )  SD5 (check reference  task)  Gx_STW bi t  7  =  0  and  Gx_STW bi t  4-6  =  001 b  and  
Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b  

TD7  SD1  (normal  operation )  SD7  (set/sh i ft  va l ue  i n  Gx_XIST1  
and  Gx_XIST2)  

Gx_STW bi t  1 2  =  1  

TD8  SD7  (set/sh i ft  val ue  i n  Gx_XIST1  
and  Gx_XIST2)  

SD1  (normal  operati on )  Gx_STW bi t  1 2  =  0  

   TD9  i s  not  used  any more  

   TD1 0  i s  not  used  any more  

TD1 1  SD1  (normal  operation)  SD1 0  (wa i t  for measured  val ues)  Gx_STW bi t  7  =  1  and  Gx_STW bi t  4-6  =  001 b  and  Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b  

TD1 2  SD1 0  (wa i t  for measuri ng  val ues)  SD1  (normal  operati on )  Gx_STW bi t  4-6  =  01 1 b  

TD1 3  SD1 0  (wa i t  for measuri ng  val ues)  SD1  (normal  operation)  Gx_STW bi t  4-6  =  000b  and  measured  val ues  found  

TD1 4  SD1  (normal  operation )  SD1 1  (measu red  value  i n  
Gx_XIST2)  

Gx_STW bi t  7  =  1  and  Gx_STW bi t  4-6  =  01 0b  and  Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b  and  re lated  
measured  val ue  found  

TD1 5  SD1 1  (measu red  value  i n  
Gx_XIST2)  

SD1  (normal  operati on )  (Gx_STW bi t  4-6  =  000b  wh i l e  no  measurement process  i s  acti ve  (a l l  measured  val ues  
found))  or  
(Gx_STW bi t  7  =  1  and  Gx_STW bi t  4-6  =  01 1 b)  

TD1 6  Every s tate  i n  BD1  SD1 2  (parking )  Gx_STW bi t  1 4  =  1  
add i ti onal  cond i ti on ,  when  SD1 3,  SD1 4  are  implemented :  
or when  (Gx_XIST1  i s  i n val i d  and  no  error i s  occurred  or present).  

NOTE  I f the  sensor re lated  to  th i s  posi ti on  feedback i n terface  i s  the  motor measurement 
system ,  the  cond i ti on  Gx_STW bi t  1 4  =1  can  a l ternati vel y resu l t  i n  a  sensor i n terface  
error (Error code  0x0003,  see  Table  1 07)  when  the  d ri ve  i s  runn ing  and  no  transi ti on  to  
SD1 2  wi l l  be  performed .  

TD1 7  SD1 2  (parking )  SD1  (normal  operati on )  Gx_STW bi t  1 4  =  0  and  Gx_ZSW bi t  1 4  was  set  for at  l east  1 00  ms  
add i ti onal  cond i ti on ,  when  SD1 3,  SD1 4  are  implemented :  
and  Gx_XIST1  i s  val i d .  

   TD1 8  i s  not  used  any more  

   TD1 9  i s  not  used  any more  
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Transi tion  
Number 

Source  State  Destination  State  Condi tion  

TD20  from  every state  i n  BD1  SD3  (error)  Error occurred  or a  command  i s  i l l egal  

TD21  SD3  (error)  SD2  (error acknowledgment)  Gx_STW bi t  1 5  =  1  and  Gx_XI ST1  val i d  

TD22  SD2  (error acknowledgement)  SD3  (error)  Gx_STW bi t  1 5  =  0  and  an  error sti l l  exi sts  wh i l e  Gx_XIST1  i s  va l i d  

TD23  Every s tate  i n  BD2  SD1 2  (parking )  Gx_STW bi t  1 4  =  1  or  
(Gx_STW bi t  1 5  =  0  and  error removed ,  wh i l e  Gx_XIST1  i s  i nval i d )  

TD24  SD3  (error)  SD1 3  (parking  &  error)  Gx_XIST1  i nval i d  

TD25  SD1 3  (parking  &  error)  SD3  (error)  Gx_XIST1  val i d  and  Gx_ZSW bi t  1 4  =  1  for at  l east  1 00  ms  

TD26  SD1 3  (parking  &  error)  SD1 4  (parking  &  error 
acknowledgement)  

Gx_STW bi t  1 5  =  1  wh i l e  Gx_XIST1  i nval i d  

TD27  SD1 4  (parking  &  error 
acknowledgement)  

SD1 3  (parking  &  error)  Gx_STW bi t  1 5  =  0  and  error s ti l l  exi sts  

TD28  SD2  (error acknowledgment)  SD1 4  (parking  &  error 
acknowl edgement)  

Gx_XIST1  i nval i d  wh i l e  Gx_STW bi t  1 5  =  1  

TD29  SD1 4  (parking  &  error 
acknowledgement)  

SD2  (error acknowledgement)  Gx_XIST1  val i d  and  Gx_ZSW bi t  1 4  was  set  for at  l east  1 00  ms  wh i l e  Gx_STW bi t  1 5  =  1  

TD30  SD1 2  (parking )  SD1 3  (parking  &  error)  Gx_STW bi t  1 4  =  0  and  (Gx_XIST1  i nval i d  and  an  error or an  i l l egal  command  has  
occurred )  

TD31  SD1 0  (wa i t  for measuri ng  val ues)  SD1 0  (wa i t  for measuri ng  val ues)  New command  a  i n  Gx_STW bi t  0-6  and  
Gx_STW bi t  7  =  1  and  Gx_STW bi t  4-6  =  001 b  and  Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b  

TD32  SD1 0  (wa i t  for measuri ng  val ues)  SD1 1  (measu red  value  i n  
Gx_XIST2)  

Gx_STW bi t  7  =  1  and  Gx_STW bi t  4-6  =  01 0b  and  Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b  and  related  
measured  val ue  found  

TD33  SD1 1  (measu red  value  i n  
Gx_XIST2)  

SD1 0  (wa i t  for measuri ng  val ues)  (Gx_STW bi t  7  =  1  and  Gx_STW bi t  4-6  =  001 b  and  Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b)  or 
(Gx_STW bi t  4-6  =  000b  wh i l e  measurement process  sti l l  acti ve  (not  a l l  measured  values  
found ))   

TD34  SD1 1  (measu red  value  i n  
Gx_XIST2)  

SD1 1  (measu red  value  i n  
Gx_XIST2)  

New command  a  i n  Gx_STW bi t  0-6  and  
Gx_STW bi t  7  =  1  and  Gx_STW bi t  4-6  =  01 0b  and  Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b  and  related  
measured  val ue  found  

a  New command  means  that  i n  Gx_STW bi t  4-6  i s  a  va l i d  command  (acti vate,  read ,  cancel ) ,  wh i l e  before  Gx_STW bi t  4-6  was  =0  (no  command).  For fu rther d etai l s ,  see  a l so  
F i gu re  55  and  the  re l ated  descripti on  i n  6 . 3 . 6 . 9.  
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The  functions  wh ich  may be  executed  are  priori ti zed  as  i nd icated  i n  Table  1 1 2 .  

Table  1 1 2  – Priori tisation  of Sensor Control  Word  

Priori ty Bi t  

1  Gx_STW bi t  1 4  

2  Gx_STW bi t  1 5  (priori ty on l y i f pos i ti on  feedback i n terface  i s  i n  error state  SD3)  

3  Gx_STW bi t  4-6  

4  Gx_STW bi t  1 2  

5  Gx_STW bi t  1 3  

Priori ty 1  means  the  h i ghest  priori ty.  

 

6.3.6.8  Procedure  for Error Acknowledgement 

The procedure  of request and  response i n  Gx_STW and  Gx_ZSW for the  error 
acknowledgement process  i s  shown  in  F igure  53  for an  acknowledgeable  error and  i n  
F igure  54  for an  unacknowledgeable  error (fau l t cause  sti l l  present) .  
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0 

Error code 
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TD20 TD21  TD1  
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Gx_XIST2 
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Figure 53  – Acknowledgement of acknowledgeable  sensor error 
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Figure 54 – Acknowledgement of unacknowledgeable  sensor error 

6.3.6.9  Procedure  for measurement  on  the  fly 

The procedure  of request and  response  in  Gx_STW and  Gx_ZSW for the  measurement on  the  
fl y process  i s  shown  in  F igure  55  and  F igure  56.   

The  evaluation  of the  command  and  re lated  function  b i ts  i n  Gx_STW is  done  accord ing  to  
F igu re  55  wi th  the  change  from  no  command  (Gx_STW bi ts  4-6  =  0)  to  a  val i d  command  
(Gx_STW bi ts  4-6  <>  0) .  An  acti ve  measurement process  (wai ti ng  for measured  va lue)  i s  
i nd icated  by the  re lated  “Function  x acti ve”  b i t  i n  Gx_ZSW bi t 0-3.  The  fal l ing  edge  of the  
re lated  “Function  x acti ve”  b i t  i n  Gx_ZSW ind icates  that the  measurement va lue  i s  sampled  
and  ready to  be  read  ou t  by the  con trol l er ( i f the  measurement function  i s  not cancel l ed  by the  
con trol ler) .  The  “Function  x active”  b i t  i n  Gx_ZSW is  a lso  used  for proper handshake of the  
“Function  x acti vate”  command  i n  Gx_STW.  Therefore,  the  i nd ication  of the  presence of the  
measured  va lue  may be  de layed  i f the  handshake is  not  yet fi n ished  (see  fi rst acti vate  
command  example  i n  F igure  56) .  

F i gure  56  shows  an  example  of immed iate  reactivation  of the  measurement process  wi thout 
read  out of the  measured  value  by the  con trol ler.  When  acti vati ng  the  measurement process ,  
an  al ready existing  measured  value  is  general l y d i scarded .   

EXAMPLE   Measurement  on  the  fl y  

Example  for:   

Probe  2  posi ti ve  edge  (function  3)  

Posi ti on  con trol  wi th  sensor 1  
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Figure 55 – Timing  d iagram:  Measurement  on  the  fly – sequence  1  

G1 _STW,  Bi t 4-6 
 

G1 _STW,  Bi t 7 
 

Mode  
 

Command  
 

Probe 2 deflected 
 
G1 _ZSW,  Bi t 9 
 

Bi t7=1  

Bi t2=1  

Function  3 activate 
 

Read Value 3 
 

Function  3 active 
 

Value 3 avai lable 
 

(actual  value-Latch) 

 

G1 _ZSW,  Bi t 2 
 

G1 _ZSW,  Bi t 6 
 

G1 _STW,  Bi t 2 
 

Function  3 
 

Value 3 available 
 

Probe 2 edge 
 

o 
 

o 
 

o 
 

o 
 

Bit4-6=1  
 

Bi t4-6=2 
 

Bi t2=1  
 

Bi t6=1  
 

Bi t9=1  
 

Bi t9=1  
 

 
I n-process measurement 
 

 
Probe 2  edge 

Function 3 activate = false 
is additional  condition  
 

SD1 /1 0 SD1 /1
 

SD1 1  SD1 0 SD1 /1 0 

TD1 1 /31  TD1 3 TD1 4/32 TD1 5/33 
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Figure 56  – Tim ing  d iagram:  Measurement  on  the  fly – sequence  2  

6.3.6. 1 0  Procedure  for Reference mark search  

The procedure  of request and  response  i n  Gx_STW and  Gx_ZSW for the  reference mark 
search  process  i s  shown  i n  the  exemple  g iven  i n  F igure  57.  

EXAMPLE   Reference  mark search  

Example  for:   

D i stance-coded  referenci ng ,  two  reference  marks  (Function1 /Function  2)  

Posi ti on  control  wi th  Sensor 1  

G1 _STW, Bi t 4-6 
 

G1 _STW, Bi t 7 
 

Mode  
 

Command  
 

Probe 2  deflected 
 
G1 _ZSW, Bi t 9 
 

Bi t7=1  

Bi t2=1  

Function  3 activate 
 

Function  3 active 
 

(actual  value-Latch) 

 

G1 _ZSW, Bi t 2 
 

G1 _ZSW, Bi t 6 
 

G1 _STW, Bi t 2 
 

Function  3 
 

Value 3 available 
 

Probe 2  edge 
 

o 
 

o 
 

o 
 

o 
 

Bit4-6=1  
 

Bi t2=1  
 

Bi t9=1  
 

Bi t9=1  
 

 
I n-process measurement 
 

 
Probe 2  Edge 

Function 3 activate = false 
is additional  condition  
 

SD1 /1 0 SD1 0 SD1 /1 0 

TD1 1 /31  TD1 3 TD1 1 /31  

Function  3 activate 
 

Function  3 active 
 

Bit4-6=1  
 

Bi t2=1  
 

SD1 0 

 
Probe 2 edge 

IEC  

International  Electrotechnical  Commission

 



 I EC  61 800-7-203:201 5  © I EC  201 5  – 1 51  –  

 
 
 

                             
 

 
 

 

Figure 57  – Timing  d iagram:  Reference  mark search  

6.3.6.1 1  Device-specific expansions  

A measurement on  the  fl y/reference mark search  may be  optim ised  through  the  fol lowing  
device-speci fic s teps.  

•  U sing  the  add i ti onal  actual  pos i tions  XISTA, -B, -C, -D  (the  actual  va lues  requested  by the  
con trol l er are  then  not  mu l ti plexed  in  Gx_XIST2,  bu t are  made avai lable  i n  XISTA, -B, -C, -
D).  

•  Edge  change (0  ->  1 )  of the  s tatus  s ignal  “Value  1  – 4  avai l ab le“  a l ready wi th  edge  change 
(1  ->  0)  of the  status  s ignal  “Function  1  – 4  acti ve“  (the  con trol l er may access  the  values  
immed iatel y) .  
Edge  change (1  ->  0)  of the  status  s i gnal  “Value  1  – 4  avai lable“  wi th  recogn i tion  of the  
next command  for th is  function  1  – 4 .  
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•  XISTA  Actual  Pos i ti on  A Add i tional  actual  pos i tion  value  

•  XISTB   Actual  Pos i tion  B  Add i ti onal  actual  posi ti on  value  

•  XISTC  Actual  Posi ti on  C  Add i ti onal  actual  pos i ti on  value  

•  XISTD   Actual  Posi ti on  D  Add i ti onal  actual  pos i ti on  va lue  

The  obj ects  XI STA, -B, -C, -D  are  i ndependent of the  sensor.  

The  fo l l owing  ru les  appl y to  the  ass ignment of functions  1  – 4  to  the  add i ti onal  actual  va lues:  

•  Function  1   ->  XISTA 

 Function  2   ->  XISTB  

 Function  3   ->  XISTC 

 Function  4   ->  XISTD  

•  XISTA, -B, -C, -D  not i n  the  te legram  ->  Function  1  – 4  i n  Gx_XIST2  mu l ti p lexed  

6. 3. 7  Peri ph ery 

A drive  hardware  may a l so  i nclude  I /O  peripherals  (onboard  periphery)  wh ich  are  re lated  to  a  
DO.  These  I /O  peripherals  may a lso  be  made  accessible  via  PROFI drive.  

A s ignal  number is  ass igned  to  each  I /O  type  (refer to  6. 3. 4. 2) :   

•  21  E_DIGITAL  i nput  (d ig i ta l )   1 6  bi ts   

•  22  A_DIGITAL  ou tpu t (d ig i tal )   1 6  bi ts  

•  23  E_ANALOG  i nput  (analog)   1 6  bi ts  

•  24  A_ANALOG  ou tpu t (analog)  1 6  bi ts  

When  configuring  DO IO  Data  (refer to  6 . 3 . 4. 4),  an  I /O  s i gnal  number may be  ass igned  to  a  
DO IO  Data.  An  example  is  g i ven  in  Table  1 1 3.  

Table  1 1 3  – Exampl e  for stan d ard  tel egram  with  addition al  peri ph eral  con trol  

DO I O  D ATA n u m ber Setpoi n t  Actu al  val u e  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  A_DIGITAL  E_DIGITAL  

5  A_DIGITAL  E_DIGITAL  

6   E_ANALOG  

7   E_ANALOG  

 

Mapping  the  I /O  area  wi th in  the  d ri ve  and  parameter ass ignment of the  I /O  is  defi ned  to  be  
device-speci fic.  

6. 3. 8  Di agn osis  

6. 3. 8 .1  Overvi ew 

A brief overview abou t the  pri nciple  methods  PROFIdrive  provides  for d iagnostic functional i ty 
i s  shown  i n  F igure  58.  Notice  that the  fau l t buffer mechan ism  is  the  on l y mandatory d iagnostic  
functional i ty,  and  on l y the  mechan ism  is  speci fied .  
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Fig u re 58  – Overview abou t th e  d i ag n osti c mech an i sm s  of PROFId rive  

6. 3. 8 .2  Warn in g  mech an ism  

Parameters  953  to  960  (warn ing  words)  of data  type  V2  are  reserved  for the  warn ing  
mechan ism .  Other parameters  may be  used  for th is  pu rpose  i n  a  manufacturer-speci fic way.  
Every b i t  of a  warn ing  word  is  ass igned  a  Drive  Axis  exception  state.  B i t  va lue  "0"  s ign i fi es  
"warn ing  not  present"  (OK);  b i t  va lue  "1 "  s ign i fies  "warn ing  present" .  The  warn ing  words  are  
on l y changed  l ocal l y from  the  d ri ve.  

I f at l east one  warn ing  b i t  i s  set,  then  the  warn ing  bi t  ZSW1 ,  bi t7  i s  add i ti onal l y set (see  
F igure  59) .  

A warn ing  word  is  ass igned  32  warn ing  texts  (data  type  V2  wi th  add i tional  text array) ,  wh ich  
i nclude  the  conten ts  of the  warn ing  or d ri ve  exception  for visual i sation  purposes.  
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Figure 59  – Working  of the  warn ing  mechan ism  

6.3.8 .3  Fau lt  buffer mechanism  

A fau l t  s i tuation ,  wh ich  may be  associated  wi th  one  or several  fau l t  messages  (drive  
exceptions  state  changes),  generates  a  device-speci fic fau l t reaction .  For example  i t  may 
cause  the  power converter to  be  powered-down .  An  unacknowledged  fau l t  s i tuation  i s  a lso  
i nd icated  by ZSW1 ,  bi t3  (fau l t present).  The  fau l t buffer mechan ism  defines  a  fau l t  tracking  
system  in  order to  save  the  fau l t  messages.  Th is  fau l t tracking  system  cons ists  of the  fau l t  
buffer (wh ich  cons ists  at l east ou t of the  fau l t  number l i st  and  the  fau l t  message coun ter,  see  
a lso  F igure  60) .  The  fau l t bu ffer con tains  the  fau l t messages  wh ich  have  been  generated  
during  the  fau l t s i tuation ;  the  fau l t number l i s t contains  explanations  and  ass ignments  to  the 
various  fau l t messages  defined  i n  the  device.  The  mechan ism ,  as  to  how the  fau l t  tracking  
system  may be  operated ,  i s  described  in  the  fol lowing  paragraphs.   

Fau l t buffer 

Figure  63  i l l ustrates  the  structure  of a  fau l t bu ffer.  The  fau l t buffer comprises  rows  and  
columns.  I n  the  most detai l ed  s i tuation ,  the  fau l t buffer has  four columns  wh ich  are  
represented  by the  fau l t number (PNU  947),  fau l t  code  (PNU  945),  fau l t  t ime  (PNU  948)  and  
fau l t va lue  (PNU  949)  parameters.  The  parameters  consist each  of an  array.  The  fau l t buffer 
rows  are  represented  by the  parameter sub- ind ices  wh ich  form  the  actual  fau l t bu ffer.  

The  fau l t  messages  are  entered  i n to  the  fau l t buffer i n  the  sequence i n  wh ich  they are  
detected .  Th is  means  that each  l i ne  i n  the  fau l t buffer represen ts  a  fau l t  message;  the  fau l t  
number,  fau l t  code,  fau l t  va lue  and  fau l t  t ime  of a  fau l t message may be  addressed  i n  the  
particu lar parameter using  the  same subindex.  
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The  fau l t buffer i s  subd ivided  i n to  fau l t s i tuations  wh ich  are  i n  turn  further subd ivided  in to  fau l t 
messages.  The  scal i ng  of the  fau l t  buffer – how many fau l t  s i tuations  and  how many fau l t  
messages  per fau l t  s i tuation  are  con tained  i n  a  fau l t bu ffer – may be  set by parameter P950  
"Scal i ng  of the  fau l t bu ffer"  (refer a lso  to  6 . 4) .  The  implementation  of the  parameter is  
optional .  I f a  Drive  Un i t  has  not implemented  parameter P950 ,  the  defau l t configuration  of 
e igh t  fau l t  s i tuations  wi th  e i gh t fau l t messages  per fau l t  s i tuation  i s  assumed .  
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Figure 60  – Overview about the  fau l t  buffer mechanism  

For example,  the  mechan ism  of the  en tering  and  saving  of fau l t s i tuations  and  fau l t messages  
i n  the  fau l t  buffer i s  explained  wi th  the  defau l t configuration .  I f other quan ti ties  of the  fau l t  
s i tuation  and  the  fau l t  message  are  chosen  by parameter P950,  the  example  shal l  be  
adapted .  The  last fau l t s i tuation ,  wh ich  has  sti l l  not been  acknowledged ,  s tarts  wi th  subindex 
0,  the  l ast acknowledged  fau l t  s i tuation  wi th  subindex 8.  The  maximum  perm issib le  subindex 
i s  63  (see  F igure  63).  Th is  means  that  the  o ldest fau l t s i tuation  wh ich  i s  saved  starts  wi th  
subindex 56.  I n  a  fau l t s i tuation ,  a  maximum  of ei gh t fau l t  messages  may be  saved .  I f more  
than  e ight fau l t  messages  occur during  a  fau l t  s i tuation ,  the  e i gh th  message  is  overwri tten  by 
the  most  recent fau l t message (see  F igure  62) .  I f a  fau l t  s i tuation  comprises  l ess  than  e ight  
fau l t messages,  the  fau l t  number and  the  fau l t  code  zero  are  d isp layed  in  the  subindex wh ich  
i s  not ass igned  a  fau l t  message.  Conversel y,  i f for a  subindex,  the  fau l t number and  the  fau l t  
code  are  d isp layed  as  zero,  the  fau l t message  wi th  the  next to  l ast subindex was  the  l ast fau l t  
message of the  fau l t  s i tuation .  I f a  previousl y unacknowledged  fau l t s i tuation  i s  
acknowledged ,  th is  fau l t  s i tuation  i s  sh i fted  to  the  posi ti on  of the  fi rst acknowledged  fau l t  
s i tuation .  The  con ten ts  of the  fi rst acknowledged  fau l t  s i tuation  has  been  previous l y sh i fted  to  
the  pos i tion  of the  second  acknowledged  fau l t  s i tuation .  The  second  acknowledged  fau l t 
s i tuation  is  sh i fted  to  the  pos i ti on  of the  th i rd  acknowledged  fau l t s i tuation  and  so  on  (see  
F igu re  61 ) .  Th is  impl ies,  as  a  resu l t,  that the  seven th  acknowledged  fau l t  s i tuation  is  a lso  
overwri tten .  The  fau l t  messages  (fau l t causes)  wh ich  are  s ti l l  present after the  
acknowledgement form  a  new fau l t s i tuation  (fau l t causes  wh ich  are  sti l l  present after 
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acknowledgement generate  a  new en try i n  the  actual  fau l t  s i tuation) .  A type  of fau l t  s i tuation  
h istory i s  obtained  for several  fau l t  s i tuations  wh ich  have  been  acknowledged  in  success ion .  
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Figure 61  – Fau lt  acknowledgement for the  fau l t  buffer mechan ism  

I f the  same fau l t  s i tuation  as  the  l ast acknowledged  fau l t  s i tuation  occurs ,  i t  i s  perm i tted  to  not  
sh i ft th is  fau l t  s i tuation  i n  order to  keep the  fau l t h i story.  

Note  that  the  fau l t present b i t  (ZSW1 ,  bi t3)  i s  set  i f there  is  at  l east one  unacknowledged  fau l t 
message  en try i n  the  fau l t buffer,  i ndependent of the  re lated  fau l t reaction  (see  a lso  
F igure  61 ) .  
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Figure 62  – Processing  of the  fau l t  messages  i n  the  fau l t  buffer mechanism  

Automatic  fau l t  bu ffer evaluation  

The fau l t message counter (parameter 944)  i s  i ncremented  each  time the  fau l t  buffer 
changes.  To  evaluate  the  fau l t buffer au tomatical l y by a  program ,  the  program  shou ld  read  
ou t the  fau l t message coun ter before  and  after evaluati ng  the  fau l t  bu ffer.  By checking  that  
the  con ten ts  of the  fau l t  message  counter are  the  same before  and  after evaluati ng  the  fau l t 
buffer,  i t  i s  guaranteed  that the  fau l t buffer was  cons isten tl y evaluated ,  and  had  not changed  
during  the  evaluation .  

Time characteristics  when  acknowledging  a  fau l t  

A fau l t i s  acknowledged  by the  control ler wi th  a  pos i ti ve  edge  at b i t  7  of con trol  word  1 .  The  
fau l t  acknowledgment b i t  shal l  be  avai lable  for at  least 20  ms  so  that i t  i s  guaran teed  that a  
DO  recogn ises  the  posi ti ve  edge.  DOs  shal l  have  successfu l l y completed  fau l t processing  
wi th in  a  maximum  of 3  s .  

Erasing  the  fau l t  buffer 

The whole  fau l t buffer (actual  fau l t  s i tuation  and  al l  other fau l t s i tuations)  and  the  fau l t  
message coun ter (parameter 944)  i s  erased  when  the  fau l t s i tuation  counter (parameter 952)  
i s  reset  to  0  (see  F igure  61 ) .  
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Mapping  the  i n ternal  fau l t  number to  the  user's  perspective  (fau l t  code)   

The fau l t number (parameter 947)  con tains  the  i n ternal  fau l t number.  The  fau l t code  i s  used  to  
systematical l y number fau l t messages  from  the  user's  perspective  (see  F igure  60).  The  
con trol  or HMI  system  shal l  emu late  the  i n ternal  fau l t  number to  the  fau l t code  for the  user.  
Th is  emu lation  may be  optional l y speci fied  by the  d ri ve  wi th  the  fau l t  code  l i st  (parameter 
946)  wh ich  con ta ins  the  fau l t code  for each  fau l t  number.  

Optional l y,  the  user may d i rectl y read  the  fau l t  code  for each  fau l t  message (parameter 945)  
from  the  d rive  (see  Table  1 1 4).  

Table  1 1 4 – Fau l t  buffer parameters  

Para-
meter 

Designation  Explanation  M in imum Complete  

944  
Fau l t  message  
coun ter 

I s  i ncremented  each  time  that  the  fau l t  bu ffer changes  m  m  

945  Fau l t  code  Contains  the  fau l t  code  for each  fau l t  message  for the  user o  o  

946  Fau l t  code  l i st  
Assignment of the  i n terna l  fau l t  number to  the  fau l t  code  for 
the  user 

o  o  

947  Fau l t  n umber Contains  the  i n terna l  fau l t  n umber for each  fau l t  message  m  m  

948  Fau l t  t ime  Contains  the  fau l t  i nstan t  for each  fau l t  message  o  o  

949  Fau l t  va l ue  Contains  the  fau l t  va l ue  for each  fau l t  message  o  o  

950  
Scal i ng  of the  
fau l t  bu ffer 

Contains  the  number of fau l t  s i tuations  of the  fau l t  bu ffer 
and  the  number of fau l t  messages  per fau l t  s i tuation  

o  o  

951  Fau l t  n umber l i s t  
Con tains  the  parameter of the  fau l t  va l ue  and  the  fau l t  text  
for each  i n ternal  fau l t  number 

--  m  

952  
Fau l t  s i tuati on  
coun ter 

Sum  of a l l  of the  fau l t  s i tuati ons  s i nce  the  l ast  reset  o  m  

m  mandatory i n  th i s  fau l t  bu ffer vers ion  

o  optional  i n  th i s  fau l t  bu ffer vers ion  

--  not  real i sed  i n  th i s  fau l t  bu ffer vers ion  

M in imum:  M in imum  fau l t  bu ffer vers ion ,  wh ich  shal l  on l y i ncl ude  the  fau l t  message  coun ter and  the  i n ternal  fau l t  
number.  

Complete:  Fu l l  fau l t  bu ffer vers ion ,  wh ich  shal l  contai n  i n  add i ti on  to  the  fau l t  n umber,  the  optional  fau l t  t ime  and  
the  fau l t  va l ue;  a  text  and  the  fau l t  va l ue  parameter for each  i n ternal  fau l t  number (fau l t  number l i s t)  
and  the  fau l t  s i tuation  counter.  The  fu l l  vers ion  of the  fau l t  bu ffer i s  speci fi ed  for eva luati on  a t  a  
numerical  con trol .  

Al l  parameters  i n  Tabl e  1 1 4  shal l  be  on l y readabl e  wi th  the  exception  of parameter 952 ,  wh ich  shal l  a l so  be  
wri table  (see  a l so  F i gure  61 )  and  parameter 946,  wh ich  may a l so  be  wri tabl e.  
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Example  wi th  the  defau lt number of fau l t  si tuations  and  fau l t  message (8x8)  
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Figure 63  – Fau lt buffer with  fau l t  sequence  example  

Various  fau l t messages  are  defined  i n  a  device.  I t  i ncludes,  among  others,  for example  the  
fau l t  codes  g i ven  i n  Table  1 1 5.  

Table  1 1 5 – Fau lt  codes  examples  

Fau l t  code  Example  for mean ing  

50  Over-cu rren t   

72  Over-vol tage  

90  Fuse  fa i l u re  

 

The  current actual  va lue  i s  saved  i n  parameter 1 5  and  the  vol tage  actual  va lue  in  parameter 
1 1 0 .  A fau l t number l i st  i s  saved  i n  the  device  as  i s  shown  i n  F igure  64.  
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Two  fau l t s i tuations  have  occurred .  For the  fi rst fau l t s i tuation ,  the  "fuse  fa i l u re"  fau l t  message  
has  occurred ,  for the  second ,  wh ich  has  sti l l  not been  acknowledged ,  fi rst  the  fau l t message  
"overvol tage"  and  then  "overcurrent"  occurred .  Th is  fau l t sequence i s  en tered  as  an  example  
i n  F igu re  63.  

  

951  946   

  

Fault number l ist  Fault code l ist  

   

Subindex =  

Fault number  

PNU  Text  Subindex =  

Fault number  

Code No.  

0  0  No fault  0  0  

1  XXX  XXX  1  XXX  

2  XXX  XXX  2  XXX  

3  0  Fuse fai lure  3  90  

4  XXX  XXX  4  XXX  

5  1 1 0  Over - voltage  5  72  

. . .    . . .   

1 1  1 5  Over - current  1 1  50  

     

. . .    . . .   

IEC  

Figure 64 – Fau lt number l i st and  fau l t  code l i st wi th  example  

6.3.8.4  Fau lt classes  mechan ism  

With in  the  fau l t cl ass  mechan ism ,  the  vendor i ndependent PROFI drive  fau l t  classes  accord ing  
to  Table  1 1 7  are  defined .  Out of every fau l t  cl ass,  a  PROFI drive  d iagnosis  obj ect sha l l  
emerge  i f the  fau l t  cl asses  attribute  WARNING_PRESENT or FAULT_PRESENT is  va l id  (see  
Table  1 1 6).  The  d iagnosis  objects  re lated  to  a  fau l t  cl ass  (maximum  two per fau l t class)  
emerge  or d isappear accord ing  to  the  settings  or changes  in  the  actual  fau l t  s i tuation  of the  
fau l t buffer mechan ism  and  the  settings  of warn ings  i n  the  warn ing  mechan ism  (see  a lso  
F igure  58) .  Thus,  the  PROFI drive  d iagnosis  obj ects  represent the  actual  fau l t and  warn ing  
s i tuation  of the  DO.  

I t  i s  recommended  to  compose a  un ique  fau l t  text for every d iagnosis  obj ect for the  s i gnal l ing  
to  the  user accord ing  to  the  fo l lowing  speci fication :  

S ignal l i ng  Text for Fau l t Class  Attribu te  =  WARNING_PRESENT:  
    “PROFI drive_Warn ing_”<Fau l t  Code>” : ”<Fau l t Class  Name>  

S ignal l i ng  Text for Fau l t Class  Attribute  =  FAULT_PRESENT:  
    “PROFI drive_Fau l t_”<Fau l t  Code>” : ”<Fau l t C lass  Name>  

Table  1 1 6  – Defin i tion  of the  fau l t  classes  attribute  

Fau l t  class  attribute  Mean ing  

NO_FAULT There  are  no  fau l ts  and  no  warn ings  present.  

WARNING_PRESENT There  i s  at  l east  one  exception  present,  bu t  the  d ri ve  i s  s ti l l  working  and  fol l ows  
the  setpoi n t.  

FAULT_PRESENT There  i s  at  l east  one  exception  present,  and  one  of these  exceptions  caused  a  
stop  reaction  (the  d ri ve  does  not  fol l ow the  setpoin t  any more).  
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Table  1 1 7  – Defi n i tion  of th e  PROFI drive  fau l t  cl asses  

Fau l t  
Cod e  

Fau l t  Cl ass  
N am e  

Com m en ts  

01  
M icrocontrol l er 
Hardware  or 
Software  

Comprises  exceptions  i n  the  main  CPU  of the  d ri ve,  memory/checksum  errors,  
over-/underrun  i n  con trol  processes,  control l er sel f test  fa i l ed ,  etc.  

02  Mai ns  Supply 
Comprises  exceptions  ou t  of the  mains  supply l i ke  phase  error,  mains  over-
/un tervol tage,  etc.  

03  
Low Vol tage  
Suppl y 

Comprises  exceptions  ou t  of the  l ow vol tage  suppl y suppl i ed  to  the  d ri ve  system  
(e. g .  external  24  V suppl y).  

04  
DC Li nk 
Overvol tage  

Exception  because  of overvol tage  of the  DC l i nk,  wh ich  typical l y i s  a  resu l t  of 
excessive  energy feedback from  the  motor/process  or a  fau l ty  dummy l oad .  

05  
Power 
E lectron ics  

Comprises  exceptions  i n  the  i n verter s tage  of the  d ri ve:  phase  curren t  
measurement errors,  overcu rren t  supervis i on  error.  

06  
Overtemperatu re  
E lectron ic  
Device  

Overtemperatu re  because  of overload  or fau l ty cool i ng  system .  

07  I solation  Fau l t  
Exception  because  of over-current  resu l ti ng  from  shortage  between  phase  and  
phase  or phase  and  g round .  

08  Motor Overload  
Exception  because  of over-temperatu re  of the  motor.  Th i s  may be  a  resu l t  from  
motor overl oad  or a  fau l ty cool i ng  system .  

09  F iel dbus  System  
Exception  from  the  Commun ication  System  between  the  d ri ve  (DU )  and  the  
control l er.  For example,  th i s  may be  temporary commun icati on  frame  errors  or 
exceptions  i n  the  i soch ronous  operati on .  

1 0  Safety Channel  
Exception  because  of a  fau l t  i n  the  d ri ve  safety function  (e. g .  resu l ts  from  the  
redundant  safety paths  don ’ t  match).  

1 1  Feedback 
Exception  because  of an  exception  i n  the  feedback i n terface  or the  feedback 
sensor (e. g .  encoder,  pos i ti on  or veloci ty measurement  system).  

1 2  
I n ternal  
Commun ication  

Exception  from  the  d ri ve  i n ternal  Commun ication  System  i f there  i s  a  separate  
physica l  en ti ty related  to  the  i n ternal  Commun ication  System  (e. g .  commun ication  
backplane,  bus  cable,  etc. ) .  

1 3  I n feed  
Comprises  exceptions  ou t  of the  i n feed  u n i t  of the  d ri ve:  for example  m iss ing  DC 
l i nk vol tage,  etc.  

1 4  Brake  Resistor 
Exception  from  the  d ummy l oad  ci rcu i t  of the  d ri ve:  Over-temperatu re  brake  
res i stor,  brake  resi stor no  cu rrent,  etc.  

1 5  Li ne  F i l ter 
Exception  from  the  main  l i ne  fi l ter i n  fron t  of the  i n feed  un i t  i f the  fi l ter i s  a  
separate  phys ica l  en ti ty (e. g .  over-temperatu re,  etc. ) .  

1 6  External  
Exception  posted  by add i ti onal  i npu t  channels  to  the  d ri ve.  For example,  a  
separate  custom  speci fi c  temperature  sensor connected  to  the  d ri ve  system  by 
an  d i g i tal  i npu t.  

1 7  Technology 
Exception  from  a  d ri ve  i n ternal  process  supervis i on  task/system .  For example,  
supervis ion  of a  torque  l im i t.  

1 8  Eng ineering  Exception  from  d i fferences  between  real  and  expected  confi gurati on  i n formation .  

1 9  Other 

Necessary because  every en try i n  the  actual  fau l t  s i tuati on  of the  fau l t  bu ffer and  
the  warn ing  mechan ism  shal l  resu l t  i n  an  exception  i n  one  of the  PROFI d ri ve  
fau l t  cl asses  because  of consistency.  Therefore,  i f a  d ri ve  exception  does  not  
match  wi th  one  of the  defi ned  fau l t  cl asses  i t  shal l  be  mapped  wi th  the  fau l t  cl ass  
(Other).  

20  Auxi l i ary Device  
Exception  because  of a  fau l t  i n  an  auxi l i ary device  of the  d ri ve  wh ich  can  not  be  
mapped  to  another fau l t  cl ass  (e. g .  specia l  cool i ng  devices  often  used  for l arge  
d ri ves).  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 62  – I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  

 

6. 3. 9  Iden ti fi cation  

6. 3. 9. 1  Drive  U n i t i d en ti fi cati on  

With in  a  complex Communication  System ,  many d i fferent devices  are  often  networked  
together.  I n  some cases,  these  devices  are  from  d i fferent manufacturers.  The  fo l lowing  
e lemen ts  for the  Drive  Un i t i den ti fication  are  defined  here  i n  order to  provide  the  p lan t 
manufacturer and  p lant operator support during  and  after commission ing .  I t  provides  an  
overview and  d iagnostics  of the  PROFI drive  Drive  Un i ts  connected  to  the  Communication  
System.  

The  device  manufacturer provides  i n formation  for the  device  i den ti fication .  The  
manufacturer’s  data  is  permanentl y anchored  in  the  device  and  may on ly be  read  and  not 
changed .   

Parameter 964  i s  the  device  i denti fication  parameter.  The  data  type  is  "Array[n ]  of 
Uns igned1 6“ .  The  ass ignment of the  fi rst subind ices  is  defined  and  shown  i n  Table  1 1 8.  
Manufacturer-speci fic data  may then  fo l l ow.  The  m in imum  array length  i s  5  e lements.  See  
a lso  6 . 3 . 9. 5  for the  PROFI drive  profi l e  i ndependen t device  i denti fication  by the  I &M  
functional i ty.  

Table  1 1 8  – Stru ctu re  of param eter 964 (Dri ve  U n i t  i den ti fi cation )  

Su bi n d ex Con ten ts  Com m en ts  

0  Manufactu rer Device  manufacturers  vendor code  (see  note)  

1  Dri ve  Un i t  type  Manufactu rer-speci fi c  

2  Vers ion  (Software)  
xxyy (decimal )  
Example:  Vers ion  2 . 1  resu l ts  i n  0201  decimal  

3  F i rmware  date  (year)  yyyy (decimal )  

4  F i rmware  date  (day/month )  ddmm  (decimal )  

5  
PROFINET:  Number of Dri ve  Objects  (DO)  

PROFIBUS:  Number of d ri ve  Axis  

I f:  the  number of DO/Axis  =  1 ,  then :  opti onal ;  

I f:  the  number of DO/Axis  >  1  or subindex 6  
ava i l able,  then :  mandatory 

6  
. . .  

Manufactu rer-speci fi c  Optional  

NOTE  The  code  for manufacturer (sub index 0)  wi l l  be  d efi ned  by PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati onal  (see  
www. profibus. com).  

 

6. 3. 9 .2  Profi l e  i d en ti fi cation  

Parameter 965  is  the  Profi l e  i den ti fication  number wh ich  i den ti fi es  the  profi l e  and  the  profi l e  
vers ion .  The  PROFIdrive  profi l e  i s  ass igned  to  the  Profi l e  Number 3  (decimal )  and  the  actual  
Vers ion  Number of th is  profi le  i s  42  (decimal ) .  The  defin i ti on  of byte  1  (Profi l e  Number)  and  
byte  2  (Vers ion  Number)  of PNU965 i s  shown  i n  Table  1 1 9 .  
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Table  1 1 9  – Defin i tion  of the  Profi l e  identi fication  number 

Profi l e  Number  
(byte  1 ,  d ecimal )  

Vers ion  Number 
(byte  2 ,  d ecimal )  

Profi l e  Vers ion  

3  2  PROFI dri ve  Profi l e  Versi on  2  

3  3  PROFI dri ve  Profi l e  Versi on  3. 1 . 2  

3  40  PROFI dri ve  Profi l e  Versi on  4 . 0  

3  41  PROFI dri ve  Profi l e  Versi on  4 . 1  

3  42  PROFI dri ve  Profi l e  Versi on  4 . 2  

3  …  …  

 

6.3.9 .3  Drive  Object identi fication  

I ns ide  a  Modu lar device,  the  DOs  may be  of d i fferen t type  and  based  on  d i fferent  software.  

The  modu le  manufacturer provides  i n formation  for the  DO  i denti fication .  The  manufacturer’s  
data  i s  permanentl y anchored  i n  the  DO and  may on l y be  read  and  not changed .   

Local  parameter 975  i s  the  DO  i den ti fication  parameter.  The  data  type  i s  "Array[n ]  of 
Unsigned1 6“ .  The  ass ignment of the  fi rst subind ices  is  defined  and  shown  i n  Table  1 20.  
Manufacturer-speci fic data  may then  fo l low.  The  m in imum  array l ength  is  7  e lements.  

Table  1 20  – Structure  of parameter 975  (DO  identification)  

Subindex Contents  Comments  

0  Manufactu rer Device  manufacturers  vendor code  (see  note)  

1  DO  type  Manufactu rer-speci fi c  

2  
Version  (Software)  xxyy (decimal )  

Example:  Vers ion  2 . 1  resu l ts  i n  0201  decimal  

3  F i rmware  date  (year)  yyyy (decimal )  

4  F i rmware  date  (day/month )  ddmm  (decimal )  

5  PROFI dri ve  DO type  cl ass  (Structu re)  See  Tab le  1 21  and  Table  1 22   

6  PROFI dri ve  DO sub  cl ass  1  See  Tab le  1 23  

7  Dri ve  Object  I D  (DO-ID)  Optional  for PROFIBUS  Dri ve  Un i ts  

8  to  9  Reserved   

1 0  
. . .  

Manufactu rer-speci fi c  Optional  

NOTE  The  code  for manufacturer (sub index 0)  wi l l  be  d efi ned  by PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati onal  (see  
www. profibus. com).  

 

Table  1 21  – Structure  of P975.5  

Bi t  Value  Mean ing  

0  to  7  0  to  255  PROFI dri ve   DO-Type  cl ass  

8  to  1 5  --  Reserved  
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Table  1 22  – DO  type  class  defin i tion  in  P975.5  

Decimal  value  of 1 st Byte   of P975.5  
(Bi t  0  …  7)  

Type class  

0  No  type  cl ass  i n formation  avai l able  

1  Axis  

2  I n feed  

3  Genera l  I /O  

4  Control l er 

5  Encoder 

6  
to  
255  

Reserved  

 

P975.5  shal l  be  set  to  1  i f the  DO  is  an  Axis  type  DO accord ing  to  the  defin i tion  in  6 . 3. 1 .  I f the  
functional i ty of the  DO  does  not match  the  defined  type  classes  i n  Table  1 21 ,  P975. 5  is  set to  
0.  I n  any case,  the  vendor i s  free  to  en ter h is  own  DO type  class  accord ing  to  h is  vendor 
speci fic type  class  defin i tion  i n  P975. 1 .  

Table  1 23  – Assignment  of the  bi ts  of DO  sub class  1  identi fication  in  P975.6  

Bi t  S ign i ficance (Bi t  =  true)  S ign i ficance  (Bi t =  false)  

0  Appl i cation  Cl ass  1  supported  Appl i cation  Cl ass  1  not  supported  

1  Appl i cation  Cl ass  2  supported  Appl i cation  Cl ass  2  not  supported  

2  Appl i cation  Cl ass  3  supported  Appl i cation  Cl ass  3  not  supported  

3  Appl i cation  Cl ass  4  supported  Appl i cation  Cl ass  4  not  supported  

4  Appl i cation  Cl ass  5  supported  Appl i cation  Cl ass  5  not  supported  

5  Appl i cation  Cl ass  6  supported  Appl i cation  Cl ass  6  not  supported  

6  reserved  reserved  

7  reserved  reserved  

8  reserved  reserved  

9  reserved  reserved  

1 0  reserved  reserved  

1 1  reserved  reserved  

1 2  reserved  reserved  

1 3  reserved  reserved  

1 4  Encoder Cl ass  3  supported  Encoder Cl ass  3  not  supported  

1 5  Encoder Cl ass  4  supported  Encoder Cl ass  4  not  supported  

 

Notice  that P975 is  recommended  to  implement new dri ve  system  developments  for a l l  DO 
and  Drive  Un i t  types .  At l east P975 i s  mandatory for a l l  Dri ve  Un i ts  who support P978  and  for 
a l l  PROFINET IO  devices.  

6.3.9 .4  Base Mode Parameter Access  identi fication  

I n  DUs  and  DOs,  depend ing  on  the  device  and  the  manufacturer,  there  may be  a  Base  Mode  
Parameter Access  parameter manager of a  d i fferent kind  wh ich  wi l l  l ead  to  d i fferent properties  
of the  Base  Mode  Parameter Access  service.  
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The  modu le  manufacturer may provides  optional  i n formation  for the  DO  or DU  Base  Mode  
Parameter Access  service  i denti fication  via  parameter PNU974.  PNU974  is  readable  on l y and  
the  i n formation  i n  P974  i s  re lated  to  a l l  Base  Mode  Parameter Access  poin ts  of the  DO that  
the  Modu le  i s  re lated  to.  I n  case  of a  Homogeneous  D-Device,  P974  is  a  g lobal  parameter.  
The  content of P974  shal l  be  static wh i le  the  d rive  system  is  runn ing  and  shal l  not change  
during  operation .  

The  data  type  i s  "Array[n ]  of Uns igned1 6“.  The  assignment of the  subind ices  is  defined  as  
shown  i n  Table  1 24.  

I f P974  is  not present,  the  parameter manager shou ld  support the  defau l t of  240  bytes  of 
b lock l ength  and  mu l ti -parameter requests  wi th  up  to  39  parameters  per mu l ti -parameter 
request.  Note  that the  b lock length  shown  i n  PNU974  may be  reduced  by add i tional  l im i tations  
of the  communication  system .  

Tabl e  1 24 – Stru ctu re  of param eter 974 (Base  M ode Param eter Access  id en ti fi cati on )  

Su bi n d ex Con ten ts  Com m en ts  

0  Max bl ock l ength  

Maximum  block l ength  i n  bytes,  for the  parameter request and  
response  b l ock,  wh ich  i s  supported  by the  parameter manager 
( l im i tations  due  to  the  commun ication  system  shou ld  be  i ncl uded ,  bu t  
may not  be  i ncl uded  i f the  commun icati on  system  i s  not  i n  the  scope  
of the  DO parameter manager) .  

1  

Max number of 
parameter requests  
per mu l ti -parameter 
request  

=0  reserved .  
=1  the  parameter manager does  not  support  mu l ti  parameter access  
service.  

2  

Max l atency per 
request  

(n  ×  1 0ms)  

Maximum  l atency t ime  for the  process ing  of a  parameter request 
( t ime  between  request and  response  wi thout  t ime  consumed  on  the  
commun ication  l i ne  for a  worst  case  scenari o).  
The  l atency t ime  i s  ca lcu lated  by mu l ti pl i cati on  of the  value  i n  th i s  
subindex by 1 0  ms.  A val ue  =0  i nd icates  that  there  i s  no  speci fi cation  
ava i l able.  Note  that  the  maximum  l atency time  per request a l so  
i ncl udes  add i ti onal  t ime  consumed  for a  mu l ti -parameter request (of 
max.  number of parameters).  

 

6. 3. 9 .5  I&M  Parameter defin i tion  

For the  I den ti fication  and  Main tenance  functional i ty ( I &M)  (see  PNO/3.502),  I &M  Records  may 
be  a l located  to  the  PROFI drive  componen ts  DU ,  DO  and  Submodu les.  For a l l  PROFIdrive  
components ,  the  I &M  parameters  are  defined  accord ing  to  Table  1 25.  

Table  1 25 – PROFId ri ve  I&M  parameter d efin i ti on  

I &M  Param eter Val u e  for PROFI d ri ve  com pon en t  

PROFILE_ID  0x3A00  

PROFILE_SPECIFIC_TYPE  0x0000  

REVISION_COUNTER 0x0000  

 

6. 3. 1 0  Dri ve  reset (power-on  reset)   

Su mm ary 

Especia l l y for d istributed  appl ications,  i t  makes  sense  to  in i tiate  a  DO-speci fic reset wh ich  is  
con trol led  by the  control l er appl ication .  Th is  may e i ther be  i n i ti ated  manual l y (by the  user)  or 
au tomatica l l y (by the  appl ication  process) .  Appl i cations  are ,  for example:  reset for the  fi rst  
start-up  or reset after an  error has  been  removed .  
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P972  “ drive  reset”  

The reset i s  poss ib le  u sing  the  optional  parameter P972  (see  Table  1 26)  in  the  fol l owing  
manner:  

•  Power-on  reset  (reset:  cl osed- loop d ri ve  con trol  +  communication  software) ;  

•  Communication-down  reset  (reset:  closed- loop d ri ve  con trol  +  communication  software) .  

The  Power-on  reset i s  i n i ti ated  by wri te  access ing  P972  (va lue  1 ) ,  or,  i f requ i red  (see  below)  
fi rstl y prepared  (value  2)  and  then  i n i ti ated .  

The  Communication -down  reset i s  prepared  by wri te  accessing  P972  (value  3)  and  then  
i n i tiated  when  the  commun ication  re lationsh ip  i s  cancel led .  

Table  1 26 – PROFId ri ve  param eter valu e  d efi n i tion  

Param eter val u e  P972  M ean i n g  

0  I n i ti a l  s tatus  (or status  after a  reset)  

1  Power-on  reset ( i n i ti ati on )  

2  Power-on  reset (preparati on )  

3  Commun ication-down  
reset  (preparati on )  

4  to  99  Reserved  for profi l e  

1 00  to  65  535  Vendor speci fi c  

 

The  implementation  of the  parameter and  the  real i sation  of the  various  versions  are  optional .  
The  i n terlocking  and  checks  for the  d rive  when  i n i ti ati ng  a  reset  are  device-speci fic.  

When  wri te  accessing  P972,  a  negative  acknowledgement i s  poss ib le  (see  Table  1 27).  

Tabl e  1 27  – PROFId rive  error cod e  defin i ti on  

Error Cod e  Val u e  for PROFI d ri ve  com pon en t  

0  I l l ega l  parameter number (P972  not  implemented )  

2  Lower or u pper val ue  l im i t  exceeded  (e. g .  val ue=3,  bu t  on l y val ues  1  and  2  are  implemented )  

1 7  Task cannot  be  executed  due  to  operati ng  status  (e. g .  the  d ri ve  i s  moving)  

20  I l l ega l  va l ue  (e. g .  va l ue=2,  bu t  on l y val ue  1  implemented )  

 

Drive  reset:  Di rect  i n i tiati on  (P972=1 )  

The  wri te  access  to  P972  (wi th  va lue  1 )  resu l ts  i n  a  d ri ve  reset and  therefore ,  from  the  
perspective  of the  Control ler in  a  Drive  Un i t fa i l u re  (see  F igure  65) .  I t  cannot be  guaran teed  
that the  posi ti ve  acknowledgment i s  sti l l  sent i n  time from  the  Drive  Un i t or received  from  the  
Control ler.  
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Figure 65  – Drive  reset:  Di rect in i tiation  (P972  =  1 )  

Drive  reset:  Preparation/in i tiation  (e.g .  P972  =  2/P972  =  1 )  

For the  sequence described  above  (d i rect i n i tiation ),  after a  DO fai ls  and  becomes  operational  
again ,  the  value  of P972  =  0  cannot clearl y i nd icate  whether the  reset was  execu ted  or not.  

For securi ty reasons,  when  the  reset  i s  au tomatica l l y i n i tiated  (by the  appl ication  process),  i t  
may be  req i red  to  fi gure  ou t i f the  reset was  real y processed  sucessfu l l y.  Th is  can  be  
guaran teed  i f the  reset i s  fi rst prepared  wi th  wri te  access  (wi th  value  2)  and  i s  then  i n i ti ated  
by a  wri te  access  (wi th  the  value  1 ) .  After th is ,  by read ing  back the  contents  of P972,  i t  may 
be  clearl y i den ti fi ed  i f the  reset  was  executed  (P972  =  0) .  

EXAMPLE  1  

Step  1 :  Control l er wri tes  P972  =  2  and  expects  a  posi ti ve  acknowl edgement  to  the  wri te  request.  

S tep  2 :  Control l er wri tes  P972  =  1 ,  d ri ve  executes  a  power-on  reset.  

S tep  3 :  After the  connection  has  been  re-establ i shed ,  the  con trol l er reads  P972  from  the  d ri ve.   

I f P972  =  0 ,  the  power-on  reset was  successfu l l y execu ted ;  i f P972  =  2 ,  the  wri te  request P972  =  1  has  been  l ost,  
and  the  con trol l er shal l  repeat the  action .  

Drive  reset:  Preparation/in i tiation  by communication  down  (P972=3)  

I f i t  i s  requ i red  to  reset a  l arge  amount of Drive  Un i ts  at the  same time,  the  Communication-
down  reset sequence may be  used .  For th is  a l l  Dri ve  Un i ts  are  fi rst prepared  wi th  wri te  access  
(wi th  value  3) .  The  reset than  i s  in i ti ated  when  the  control l er cancels  the  commun ication  
re lationsh ip  to  the  Drive  Un i t.  After th is ,  by read ing  back the  con ten ts  of P972,  i t  may be  
clearl y i denti fi ed  i f the  reset was  execu ted  (P972  =  0) .  

EXAMPLE  2  

Step  1 :  Control l er wri tes  P972  =  3  and  expects  a  pos i ti ve  acknowl edgement to  the  wri te  request.  

S tep  2 :Control l er cance ls  the  commun ication  relati onsh i p,  d ri ve  execu tes  a  power-on  reset.  

 

Sequence 1 :

t

Task

negative acknowledgement

Sequence 2:

Sequence 3:

Task

positive acknowledgement

Drive Unit fai lure

t

Task

Drive Unit fai lure

t

Control ler Drive Unit
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Step  3 :  After the  connection  has  been  re-establ i shed ,  the  control l er reads  P972  from  the  d ri ve.  

I f P972  =  0 ,  the  power-on  reset  was  successfu l l y execu ted ;  i f P972  =  3 ,  the  reset was  not  successfu l l y execu ted .  

 

6.3. 1 1  Operation  priori ty of parameters  and  control  priori ty  

P927:  Operation  priori ty of parameters  

I f there  are  several  i n terfaces  wh ich  may have  the  operation  priori ty of parameters,  parameter 
P927  speci fies  i n  a  manu facturer-speci fic way wh i ch  i n terface  has  the  operation  priori ty to  set 
parameters.  

I f the  con trol l er attempts  to  wri te  values  wi thou t  the  ri ghts  to  change parameters,  an  error 
message  i s  i ssued .  

P928:  Control  priori ty 

I s  to  be  set l ocal l y;  speci fi es  i n  a  manufacturer-speci fic way wh ich  i n terface  has  the  control  
priori ty to  set DO IO  Data.  Value  =  1  means  PROFI drive  I n terface  1  (main  i n terface  on  
PROFIBUS/PROFINET);  other values  are  manufacturer-speci fic.   

Change of the  control  priori ty between  Supervisor and  control ler ( in  case  of P928  =  1 )  

After d ri ve  reset,  the  Con trol l er has  the  control  priori ty as  defau l t.  

I t  shou ld  be  poss ib le  that a  Supervisor may fetch  the  Control  priori ty from  the  control ler so  
that  the  Supervisor may i ssue  setpoin ts  for the  d ri ve.  

The  Con trol  priori ty shou ld  be  wi thdrawn  from  the  operational  control ler and  shou ld  a lso  be  
ab le  to  be  returned .   

The  changeover shou ld  be  exclusivel y made  by the  Supervisor.  The  mechan ism  to  change  the  
con trol  priori ty i s  manufacturer-speci fic.  Parameter P928,  for example,  may be  set to  device-
speci fic values  i n  order to  change the  control  priori ty.  

The  access  to  the  DO  IO  Data  of the  Supervisor i s  a lso  manufacturer-speci fic.  The  Supervisor 
may access  the  DO  IO  Data,  for example,  by the  parameters  P900  "Setpoin t  te legram"and  
P907  "Actual  va lue  te legram".  

The  requ i rements  for chang ing  the  Control  priori ty shou ld  be:  

•  Dri ve  i s  not i n  the  "ready”  state   

  ZSW1 ,  bi t  1  =  0 :  "Not  Ready To Swi tch  On"  

and   ZSW1 ,  bi t  2  =  0 :  "Operation  D isabled "  

•  Control l er and  Supervisors  control  an  "OFF"  command  i n  the  con trol  word .  

  STW1 ,  bi t  0  =  0 :  "OFF  (OFF1 )"  

or  STW1 ,  bi t  1  =  0 :  "Coast Stop  (OFF2)"  

or  STW1 ,  bi t  2  =  0 :  "Qu ick Stop  (OFF3)"  

I f the  control  priori ty i s  changed  to  the  Supervisor,  the  con trol ler wh ich  had  the  control  priori ty 
before  l ooses  the  con trol  priori ty.  For th is  reason ,  the  non-con trol l i ng  control ler rece ives  a  
status  word  ZSW1  of the  DO i n  wh ich  b i t  9  i s  set to  zero  ( "No Control  Requested ") .  The  
con trol l i ng  Supervisor receives  acycl ical l y a  status  word  ZSW1  of the  DO i n  wh ich  b i t  9  i s  set  
to  one  ( "Con trol  Requested ") .   
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Control  requested  by the  DO/Control  by PLC  

DO IO  Data  val i d i ty and  the  read iness  s tatus  of the  DO  appl ication  process  i s  s ignal l ed  by the  
fol l owing  b i ts  of the  control  and  status  words.   

•  Status  word  1  b i t  9 :  Con trol  Requested  

Th is  b i t  i s  set by the  DO,  i f i t  i s  prepared  to  be  con trol l ed  by the  control l er and  ready to  
accept the  control ler's  control  word  and  setpoin ts.  

The  DO shal l  not wai t for STW1  B i t  1 0  of the  control l er to  set  the  "Con trol  Requested "  b i t.  

Precond i ti on :  

The  con trol  priori ty shal l  be  set  to  the  PROFI drive  I n terface  1  (main  I n terface).  

•  Control  word  1  b i t  1 0:  Control  By PLC  

Th is  b i t  i s  set  by the  control ler,  i f i t  sends  val id  control  words  and  setpoin ts.  

•  IO  Data  exception  for S ign-Of-Li fe:  

I n  the  case  of cl ock cycle  synchronous  appl ication ,  the  s ign-of-l i ves  wh ich  are  part  of the  
IO  Data  are  evaluated  by the  DO  i ndependent  of the  setting  of STW1  bi t  1 0 .  

The  DO a lways  sends  i ts  status  words  and  actual  va lues,  i ndependent of ZSW1  bi t  9  and  
STW1  bi t  1 0 .   

The  DO  accepts  the  control ler's  con trol  words  and  setpoin ts ,  i f STW1  bi t  1 0  i s  set.  

6.3. 1 2  User data rel iabi l i ty  

6.3. 1 2. 1  General  

For both  transm ission  d i rections  (Control l er <->  DO),  user data  rel i abi l i ty i s  ach ieved  us ing  a  
S ign-Of-Li fe  (4-bi t counter).  

The  value  range  of the  S ign-Of-Li fe  i s  on l y 1  to  1 5  respectivel y (0  =  i nval i d )  s ince:  

A DO that does  not support the  fa i l -safe  mode receives  a  data  te legram  in  the  clear mode wi th  
the  Ou tput  Data  set to  “0”  (thus,  fa i l u re  of the  S ign-Of-Li fe  may be  recogn ised  on l y i f LS  =  0  i s  
not perm issib le).  

Through  the  DO’s  S ign-Of-Li fe,  a  maximum  ratio  of TCAC/TDC  of 1 4/1  i s  poss ib le.  Regard less  
of the  ratio  TCAC/TDC,  the  counter i s  a lways  incremented  to  the  maximum  va lue  (1 5) .   

I n  Mu l ti -Axis  Drive  Un i ts ,  the  reaction  to  S ign-Of-Li fe  fai l u res  is  DO  speci fic (axis  speci fic) .  
Depend ing  on  the  device,  the  reaction  of one  Drive  Axis  may affect a lso  other DOs or Drive  
Axis  i n  a  vendor speci fic  way.  

6.3. 1 2.2  Control ler's  Sign-Of-Life  (C-LS)   

Transmission  (C-LS)   

A 4-bi t counter i s  used  i n  control  word  2  (refer to  6. 3. 2. 3)  as  the  S ign-Of-Li fe  for the  
con trol l er.  Th is  coun ter i s  i ncremented  by the  control ler in  each  con trol l er appl ication  cycle,  
and  thus  a lso  i den ti fi es  the  computation  of new setpoin t  va lues  by the  control ler (fi rst DO  IO  
Data  cycle  i n  the  Control ler Appl ication  Cycle).  The  DO  receives  the  new S ign -Of-Li fe  of the  
con trol l er together wi th  the  new setpoin t at  the  time  T_IO_OUTPUT in  the  fol l owing  DO  IO  
Data  cycle .  
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Synchronisation  (C-LS)  

The Con trol l er appl ication  starts  the  Control l er-LS  wi th  an  arb i trary value  between  1  and  1 5,  
at  the  earl iest  when  chang ing  from  Preparation  ->  Synchron isation  (refer to  6. 1 . 2 . 7 .6) .  

Monitoring  (C-LS)  

I f,  i n  a  Con trol l er Appl ication  Cycle  (TCAC) ,  the  DO  appl ication  does  not recogn ise  a  correct 
coun t ( i . e.  a  pos i ti ve  or a  negative  deviation  is  recogn ised) ,  i t  i n i tia l l y processes  wi th  the  o l d  
DO  IO  Data  va lues  from  the  l ast val i d  con trol ler frame.  For setpoin t generation ,  a  device-
speci fic fa i l u re  strategy may be  used .   

I f the  DO appl ication  does  not recogn ise  the  expected  numerical  va lue  after a  parameterised  
number of Con trol ler Appl ication  Cycles  (TCLS  =  n  ×  TCAC ;  n  may be  selected  via  profi l e  
parameter 925;  a lso  refer to  6. 3. 1 2. 4) ,  the  affected  Drive  Axis  messages  a  fau l t.  After fau l t 
acknowledgement,  the  DO appl ication  then  attempts  to  au tomatical l y re-synchron ise  i tse l f to  
the  S ign-Of-Li fe  of the  con trol l er appl ication .  Depend ing  on  the  particu lar appl ication ,  a  new 
start may be  requ i red .  

I f the  Control ler S ign-Of-Li fe  fa i ls ,  i t  may be  for the  fol l owing  reasons.  

•  S ign-Of-Li fe  fa i l u re  

Fa i lure  of the  control l er appl ication  level  (wi th  DO  IO  Data  transm ission  s ti l l  operational )   

•  I sochroneous  operation  fa i l u re  

The  DO IO  Data  from  the  Control ler wasn ’ t  received  correctl y (corrupt frame)  or was  
received  too  l ate  (synchron isation  l ost)  

 

EXAMPLE  1  Permanent  LS  fa i l u re  (see  F igure  66),  TCLS  =  5  ×  TCAC:  the  strategy of the  S ign -Of-Li fe  fa i l u re  
coun ter i s  explai ned  i n  6 . 3. 1 2 . 4:   

TCAC :    |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

Control ler  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

 LS (actual):  1  2  2  2  2  2  2  2  2  2  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  30  40  50  50  50  50  

Response:     | ->  Failure    | ->  Switch-off

Control ler

IEC
 

Figure 66  – Example:  Permanent fai lure  of the  control ler LS  

EXAMPLE  2  Temporary LS  fa i l u re  (see  F igure  67  and  F i gu re  68),  TCLS  =  5  ×  TCAC:  The  s trategy of the  S i gn -Of-
Li fe  fai l u re  counter i s  expl ained  i n  6 . 3 . 1 2 . 4 :  
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TCAC :    |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

Control ler  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

Control ler  LS (actual):  1  2  2  2  5  6  7  8  9  1 0  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  

Response:     | ->   Fai lure |  

IEC

 

Figure 67  – Example:  Temporary fai lu re  of the  control ler LS   
(negative  deviation)  

TCAC :    |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

Control ler  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

Control ler  LS (actual):  1  2  4  5  5  6  7  8  9  1 0  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  

Response:     | ->   Fai lure |  

IEC

 

Figure 68  – Example:  Temporary fai lu re  of the  control ler LS   
(positive  deviation ;  double  step)  

NOTE  1  A permanent  skew of the  contro l l er’ s  S i gn -Of-Li fe  ( fa i l u re  of sampl i ng  time)  causes  an  error (see  above)  
un less  the  contro l l er appl i cati on  can  correct  the  S ign -Of-L i fe.  

NOTE  2  I f the  cause  of the  S i gn -Of-L i fe  fa i l u re  i s  a  fa i l u re  when  processing  the  DO IO  Data  frame  i n  the  control l er 
appl i cation ,  generati ng  a  d i agnosti cs  message  by the  DO  appl i cation  can  be  more  su i tabl e  than  transm i tti ng  a  d ri ve  
fau l t  because  the  d ri ve  fau l t  may no  l onger be  processed .  

NOTE  3  I f the  control l er S i gn -Of-Li fe  fa i l s  wi th i n  one  cycl e  of the  con tro l l er appl i cation  for TCAC  ≠  TDC ,  th i s  i s  on l y  
coun ted  as  one  fai l u re  (  the  S i gn-Of-Li fe  fa i l u re  coun ter i s  on l y i ncremented  once).  

6.3. 1 2.3  DO’s  Sign-Of-Life  (DO-LS)   

Transmission  (DO-LS)   

A 4-bi t counter in  s tatus  word  2  (refer to  6 . 3. 2. 6)  i s  used  as  a  S ign-Of-Li fe  for the  DO.  The  DO 
i ncrements  th is  counter wi th  each  DO  IO  Data  cycle  (TDC) .  

Synchron isation  (DO-LS)   

The DO appl ication  s tarts  the  DO’s  S ign-Of-Li fe  wi th  an  arbi trary value  between  1  and  1 5:  
after successfu l  PLL synchron isation  and  at the  change (n  ->  n  +  1 )  of the  control ler’s  S ign-
Of-Li fe.  

Monitoring  (DO-LS)   

I f the  con trol l er appl ication  does  not recogn ise  a  correct count i n  a  control l er appl ication  cycle  
( i . e .  a  posi ti ve  or negative  deviation  has  been  recogn ised) ,  i t  i n i tial l y uses  the  o l d  DO IO  Data  
values  from  the  l ast  va l i d  DO  IO  Data  cycle.  To  generate  the  actual  va lue,  a  device-speci fic  
fai l u re  strategy may be  implemented .  

I f the  control ler appl ication  does  not recogn ise  the  expected  numerical  va lue  after a  
parameterised  time  (TDLS  =  n  ×  TDC ;  n  may be  parameterised  or defi ned  depend ing  on  the  
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manufacturer of the  control ler appl ication),  the  affected  Drive  Axis  i s  shu t down  by the  
con trol l er appl ication  (possib l y a lso  other i nvolved  dri ves) ,  and  an  appropriate  fau l t i s  
s i gnal led  to  the  user.  The  con trol ler appl ication  then  attempts  to  au tomatical l y re-synchron ise  
i tsel f to  the  S ign-Of-Li fe  of the  DO  appl ication .  Depend ing  on  the  particu lar appl ication ,  a  re-
start may be  requ ired  or i t  may be  sufficien t to  acknowledge  the  fau l t.  

Example  reasons  for the  DO S ign-Of-Li fe  to  fa i l  may be:  

•  S ign-Of-Li fe  fa i l u re  

Fa i lure  of the  DO  appl ication  l evel  (wh i le  DO IO  Data  transm ission  i s  sti l l  working)  

•  I sochroneous  operation  fa i l u re  

The  DO IO  Data  from  the  device  wasn ’ t received  correctl y (corrupt frame)  or was  received  
too  l ate  (synchron isation  l ost)  

 

EXAMPLE  1  Permanent LS  fai l u re  (see  F igu re  69),  TDLS  =  5  ×  TDC:  the  strategy of the  S ign-Of-Li fe  fai l u re  i s  
exp la i ned  i n  6 . 3 . 1 2 . 4 :  

IO Data cycle:  |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

DO  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

DO  LS (actual):   1  2  2  2  2  2  2  2  2  2  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  30  40  50  50  50  50  

Response:     | ->  Failure    | ->  Switch-off  

IEC
 

Fig u re 69  – Exampl e:  Perm an en t fai lu re  of th e  DO LS  

EXAMPLE  2  Temporary LS  fa i l u re  (see  F igure  70  and  F i gu re  71  ) ,  TDLS  =  5  ×  TDC:  the  s trategy of the  S i gn -Of-
Li fe  fai l u re  i s  explai ned  i n  6 . 3. 1 2 . 4 :  

IO Data cycle:  |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

DO  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

DO  LS (actual):   1  2  2  2  5  6  7  8  9  1 0  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  

Response:     | ->  Fai lure |  

IEC
 

Figu re 70  – Exampl e:  Temporary fai lu re  of th e  DO LS  (n eg ative  d evi ati on )  

IO Data cycle:  |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

DO  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

DO  LS (actual):   1  2  4  5  5  6  7  8  9  1 0  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  

Response:     | ->   Fai lure |  

IEC
 

Fi gu re 71  – Example:  Temporary fai l u re  of th e  DO LS  (positive  d evi ati on ;  d ou ble  step)  

NOTE  A permanent  skew of the  S ign -Of-Li fe  of the  DO (fai l u re  of a  sampl i ng  t ime)  causes  permanent  LS  fa i l u res  
and  therefore  del i vers  a  LS  fau l t.  
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6.3. 1 2.4  Counting  strategy for the  Sign-Of-Li fe  fai lure  counter 

The  strategy wh ich  i s  appl ied  i n  order to  prevent fast shutdown  for a  sporad ical l y fau l ted  
con trol ler or DO appl ication  i s  described  i n  the  fol l owing  text.  Th is  strategy guaran tees  that at  
l east a  speci fic percentage  of the  te legrams shal l  be  va l i d  before  a  Drive  Axis  i s  powered-
down .  

A coun ter i s  defi ned  on  the  DO  s ide  in  wh ich  for each  deviation  ( i ndependentl y of whether i t  i s  
a  pos i ti ve  or negative  deviation)  between  the  expected  and  actual l y transferred  value  for the  
con trol ler S ign-Of-Li fe,  i t  i s  i ncremented  by ten .  For each  add i tional  deviation ,  the  coun ter i s  
again  i ncremented  by ten .  I f a  deviation  between  the  expected  and  received  control ler S ign-
Of-Li fe  i s  not  recogn ised ,  the  counter i s  decreased  by one.  The  m in imum  value  wh ich  may 
then  be  coun ted  down  to  i s  zero.  Th is  i s  s imu l taneousl y the  va lue  from  wh ich  counting  i s  
started .  Th is  method  ensures  that more  than  90  %  of the  te legrams transferred  in  con tinuous  
operation  orig inate  from  an  und isturbed  control l er appl ication .  

Profi l e  parameter 925  (axis-speci fic,  data  type  Unsigned1 6)  may be  used  to  set a  maximum  
on  how many consecutive  control l er S ign-Of-Li fe  fa i l u res  may occur (for an  i n i ti a l  counter 
va lue  of zero  and  wi thou t any i n termed iate  val id  sequences)  wi thou t fa i l u re  of a  Drive  Axis.  
Depend ing  on  the  previous  h istory,  i t  i s  possib le  that j ust a  few control ler S ign-Of-Li fe  fa i lu res  
are  sufficien t to  cause  a  fai l u re  of a  Drive  Axis.  I f the  Drive  Axis  i s  powered-down ,  the  S ign-
Of-Li fe  fa i lu re  counter main ta ins  i ts  va lue  up  to  the  start of the  re-synchron isation  operation .  

I n  the  example  i n  F igure  72,  the  S ign -Of-Li fe  fa i l u re  counter in  the  Drive  Axis  i s  viewed  over 
time  wi th  respect to  the  transferred  control l er S ign-Of-Li fe.  The  maximum  number of control l er 
S ign-Of-Li fe  fa i l u res  wh ich  may be  to lerated  was  set  to  th ree  i n  parameter 925.  

 Value of the Sign-Of-Life fai lure counter in  the slave 
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Figure  72  – Value  of the  DO  Sign-Of-Life  fai lu re  counter (axis-specific)   
wi th  respect  to  the  transferred  control ler S ign -Of-Life  
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The  same strategy is  recommended  when  mon i toring  the  DO  S ign-Of-Li fe  i n  the  con trol ler.  
However,  i t  has  not been  defined  wi th  wh ich  parameter the  maximum  number of to lerable  DO 
S ign-Of-Li fe  character fa i l u res  may be  parameterised .  

6.3. 1 3  Specified  DO functions  for the  Appl ication  Classes  

Accord ing  to  the  defin i tion  of the  Appl ication  Classes  i n  6 . 1 . 5,  Table  1 28  speci fi es  the  DO  
functional i ty the  d ri ve  shal l  support  i n  order to  match  a  speci fic  Appl ication  Class.  

•  Appl ication  Class  1 :  Standard  Drive  

•  Appl ication  Class  2 :  Standard  d ri ve  wi th  d istributed  technology con trol ler 

•  Appl ication  Class  3 :  S ing le  axis  pos i tion ing  d ri ve,  wi th  l ocal  Motion  Control  

•  Appl ication  Class  4 :  Motion  Control  wi th  central  i n terpolation  and  speed  setpoin t  in terface  

•  Appl ication  Class  5:  Motion  Control  wi th  central  i n terpolation  and  posi ti on  setpoin t 
i n terface  

•  Appl ication  Class  6 :  Motion  Control  for clocked  processes,  or d istribu ted  angu lar 
synchron ism  

Table  1 28  – Specified  DO functions  for the  Appl ication  C lasses  

Functional i ty 
Appl ication  Classes  Cross-reference  

1  2  3  4  5  6   

Parameter model  m  m  m  m  m  m  refer to  6 . 2 . 1   

Base  Mode  Parameter Access  m  m  m  m  m  m  refer to  6 . 2 . 3   

speed  contro l  mode  m    m   refer to  6 . 3 . 3 . 3  

posi ti on ing  mode    m    refer to  6 . 3 . 3 . 4  

Manufactu rer-speci fi c  mode   m    m refer to  6 . 3 . 3  

Control  word  2  o  k   o  k  m  m  m  refer to  6 . 3 . 2 . 3  

Status  word  2  o  k   o  k  m  m  m  refer to  6 . 3 . 2 . 6  

Posi ti on  feedback i n terface     m  a    refer to  6 . 3 . 6  

Standard  te leg ram  1  m       refer to  6 . 3 . 4 . 3  

Standard  te leg ram  2  o       refer to  6 . 3 . 4 . 3  

Standard  te leg ram  3     m m   refer to  6 . 3 . 4 . 3  

Standard  te leg ram  4     o  o   refer to  6 . 3 . 4 . 3  

Standard  te leg ram  5  (for DSC)     m  b  m  b   refer to  6 . 3 . 4 . 3  

Standard  te leg ram  6  (for DSC)     o  o   refer to  6 . 3 . 4 . 3  

Standard  te leg ram  7    m    refer to  6 . 3 . 4 . 3  

Standard  te leg ram  8      m  refer to  6 . 3 . 4 . 3  

Standard  te leg ram  9    o    refer to  6 . 3 . 4 . 3  

Standard  te leg ram  20  m  c       refer to  6 . 5. 7   

Tel eg ram  confi gu ri ng  d  m  m  m  m  m  m  refer to  6 . 3 . 4 . 4  

DO IO  Data  normal i sation  
(readout  vi a  parameter descri ption )  

o  m  o  e  o  o  m  refer to  6 . 3 . 4 . 5  

Warn ings  o  o  o  o  o  o  refer to  6 . 3 . 8. 2  

Fau l t  bu ffer m  f  m  f  m  f  m  g  m  g  m  f  refer to  6 . 3 . 8. 3  

DSC     o    refer to  6 . 3 . 5  

Periphery o  o  o  o  o  o  refer to  6 . 3 . 7  

I den ti fi cati on  m  m  m  m  m  m  refer to  6 . 3. 9  

Dri ve  reset  o  o  o  o  o  o  refer to  6 . 3 . 1 0  
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Fu n cti on al i ty 
Appl i cati on  Cl asses  Cross-referen ce  

1  2  3  4  5  6   

Clock Synch ronous  Operation  o  o  o  m  m  m  refer to  6 . 1 . 2 . 7 . 5  

P-Device-to-P-Device  
commun ication  re lati onsh i p  

o  m  h  o  o  o  m  h   refer to  6 . 1 . 2 . 7. 2  

m  =  mandatory          
o  =  opti ona l  

a  For th i s  Appl i cati on  C lass,  the  posi ti on  feedback i n terface  wi th  one  sensor i s  mandatory.  Add i ti onal  sensors  
are  optional .  

b  On ly mandatory i f optional  fu nctional i ty “DSC”  i s  implemented .  

c  On l y for appl i cations  i n  the  process  technology operati ng  mode.  

d  Parameter 922  shal l  be  implemented ,  at  l east  readabl e.  

e  For standard  te l eg ram  9,  the  DO IO  Data  normal i sati on  i s  recommended .  

f  For th i s  Appl i cati on  Cl ass,  the  m in imum  fau l t  bu ffer i s  mandatory.  

g  For th i s  Appl i cation  Cl ass,  the  complete  fau l t  bu ffer i s  mandatory.  

h  PROFIBUS  DP:  The  publ i sher and  subscriber functiona l i ty shal l  be  supported .  
PROFINET:  M  CR sha l l  be  supported .  

k  For s tandard  telegrams  2  and  9  the  STW2/ZSW2  i s  requ i red  bu t  i f the  device  doesn ’ t  support  cl ock 
synchroneous  operati on ,  the  s i gn  of l i fe  counti ng  and  eva luati on  i s  om i tted .  

 

6. 4 Param eter d efin i ti on  

6. 4. 1  PROFI drive  Param eter l isted  by Fu n cti on  

6. 4. 1 . 1  Li fe  si g n  mon itorin g  

Parameter P925 (see  Table  1 29)  i s  used  for optional  parameterisation  of l i fe  s i gn  mon i toring .  

Table  1 29  – Param eter for “ Life  s i gn  mon itorin g”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

925  Number of l i fe  s i gn  fai l u res  that  may be  to lerated .  Optional  DO-speci fi c  

 

6. 4. 1 .2  DO IO  Data-Telegram  sel ection  an d  con fi gu rati on  

Parameter P922  is  used  to  d isplay the  actual  setti ng  of the  PROFI drive  te legram  configuration  
i n  the  DO.  Optional l y,  the  te legram  configu ration  may a lso  be  set  by use  of P922.  By use  of 
the  P91 5,  P91 6  the  free  te legram  configuration  i s  possib le  (P922  set to  0 ,  see  Table  1 30).  

Table  1 30  – Param eter for “ DO  IO  DATA-Tel eg ram  sel ecti on  an d  con fi g u ration ”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

91 5  DO IO  Data  confi guri ng  (setpoi n t  te l eg ram)  Optional  DO-speci fi c  

91 6  DO IO  Data  confi guri ng  (actua l  val ue  tel eg ram)  Optional  DO-speci fi c  

922  Teleg ram  number;  0=free  confi guration  Mandatory DO-speci fi c  

923  Li st  of a l l  parameters  for s i gnal s  Optional  DO-speci fi c  

 

6. 4. 1 .3  Sen sor in terface  

P979 (see  Table  1 31 )  i s  the  on l y parameter for the  i denti fication  of the  DO sensor i n terface  
and  the  related  sensor.  The  sensor i n terface  of a  DO  comprises  a  maximum  of th ree  channels  
wh ich  are  a l l  hand led  together i n  P979.  
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Table  1 31  – Param eter for “ Sen sor in terface”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

979  Structure  for descripti on  of a  maximum  of th ree  channel s  Mandatory i f sensor 
i n terface  i s  present  

DO-speci fi c  

 

6. 4. 1 .4  Fau l t bu ffer h an d l i n g  

For the  read  ou t and  management of the  DO speci fic error management,  the  parameters  from  
P944  up  to  P952  are  used  and  together referred  to  as  “Fau l t  Buffer”  (see  Table  1 32).  

Table  1 32  – Param eter for “ Fau lt  bu ffer h an d l in g”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

944  up  
to  952  

Fau l t  bu ffer hand l i ng  Refer to  Table  1 1 4  DO-speci fi c  

 

 

6. 4. 1 .5  Warn in g  si gn al s  

The parameters  from  P953  up  to  960  are  used  to  s ignal  the  actual  presen t warn ing  s i tuations  
of the  DO  (see  Table  1 33).  

Table  1 33  – Param eter for “Warn in g  m ech an i sm”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

953  up  
to  960  

Read  ou t  of warn i ng  s i gnal s  Optional  DO-speci fi c  

 

6. 4. 1 .6  Closed  l oop con trol  operati n g  mode  

P930  shows  the  actual  i n terface  mode configuration  of the  DO  (see  Table  1 34) .  The  in terface  
mode defines  the  impact of the  b i ts  i n  STW1  and  ZSW1 .  

Table  1 34 – Param eter for “ Closed  l oop  con trol  operatin g  mode”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

930  Read  ou t  of confi gured  i n terface  mode  Mandatory,  i f DO  
supports  more  than  
one  mode  

DO-speci fi c  

 

6. 4. 1 .7  Set an d  store  local  parameter set  

P970  and  P971  are  used  to  set the  defau l t  va lues  of the  l ocal  parameter set or to  store  the  
actual  local  parameter set i n  non  volati l e  way (see  Table  1 35) .  

Table  1 35 – Param eter for “ Set  an d  store  of th e  local  param eter set”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

970  Set the  l ocal  parameter set  to  defau l t  va l ues  Optional  DO-speci fi c  

971  Store  the  l ocal  parameter set  to  a  non  volati l e  memory Optional  DO-speci fi c  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 I EC  61 800-7-203:201 5  © I EC  201 5  – 1 77  –  

 
 
 

                             
 

 
 

6. 4. 1 .8  Set an d  store  compl ete  parameter set  

P976 and  P977  (see  Table  1 36)  are  used  to  set  the  defau l t  va lues  of the  complete  Drive  Un i t  
parameter set (g lobal  and  a l l  l ocal )  or to  s tore  the  complete  Drive  Un i t parameter set i n  a  non  
volati l e  way.  Th is  functional i ty typ ical l y i s  used  on l y wh i le  the  d rive  commission ing  work i s  
done.  I t  i s  recommended  that th is  functional i ty not be  used  by the  control ler (control l ing  
appl ication  process).  

Tabl e  1 36 – Param eter for “ Set an d  store  compl ete  parameter set”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

976  Set the  whole  DU  parameter set  to  defau l t  va l ues  Optional  G lobal  

977  Store  the  whole  DU  parameter set  to  a  non  vo lati l e  
memory 

Optional  G lobal  

 

6. 4. 1 .9  Dri ve  reset  

P972  i s  used  to  reset the  whole  Drive  Un i t  (see  Table  1 37).  Th is  functional i ty typica l l y i s  used  
on l y wh i le  the  d rive  commission ing  work is  done.  I t  i s  recommended  that th is  functional i ty not 
be  used  by the  con trol ler (con trol l i ng  appl ication  process) .  

Table  1 37  – Param eter for “ Drive  reset”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

972  Reset of whol e  Dri ve  Un i t  Optional  G lobal  

 

6. 4. 1 . 1 0  Operation  priori ty con trol  

Control  i n formation  abou t the  actual  au thori sation  for the  wri te  access  on  parameters  may be  
hand led  by P927  (see  Table  1 38).  

Table  1 38  – Param eter for “ Operation  priori ty for wri te  param eters”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

927  Vendor-speci fi c  cod ing  of au thori sati on  for the  wri te  
access  on  parameters.  

Optional  DO-speci fi c  

 

6. 4. 1 . 1 1  DO i d en tifi cati on  an d  setu p  

Parameters  for the  i den ti fication  of DO  speci fic type  i n formation  are  g i ven  i n  Table  1 39.  P975 
is  used  for the  identi fication  of the  DO type.  P962  und  P969  define  time scale  factors  used  by 
the  DO.  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 78  – I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  

 

Tabl e  1 39  – Param eter for “ DO  id en tifi cati on  an d  setu p”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

91 9  Vendor speci fi c  component  I D  (read  on l y)  Optional  DO-speci fi c  

974  I den ti fi cati on  data  b l ock for Base  Mode  Parameter Access  
service  (read  on ly)  

Optional   DO-speci fi c  

975  I den ti fi cati on  data  b l ock for the  DO (e. g .  type  i n formation )  Mandatory  DO-speci fi c  

962  Sampl i ng  t ime  to  convert  the  t ime  parameters.  Mandatory i f 
parameters  of the  
data  types  D,  T  or R 
are  used  i n  th i s  DO  

DO-speci fi c  

969  Actual  t ime  d i fference  (operati on  time  s i nce  l ast  s tart-up)  Optional  DO-speci fi c  

965  Profi l e  Number Mandatory DO-speci fi c  

 

6. 4. 1 . 1 2  Param eter d atabase  h an dl i n g  an d  iden ti fi cation  

The parameters  P980  to  P999  con tain  two l i sts  for the  i den ti fication  of a l l  parameters  the  DO  
supports  and  the  changed  parameters  compared  to  the  factory defau l t setti ng  (see  
Table  1 40).  

Table  1 40  – Param eter for “ Param eter set  i d en ti fi cation ”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

980  
up  to  
989  

Number l i s t  of d efi ned  parameter Mandatory DO-speci fi c  

990  
up  to  
999  

Number l i s t  of changed  parameters  (compared  to  the  
factory/defau l t  setti ng )  

Optional  DO-speci fi c  

 

6. 4. 1 . 1 3  Devi ce id en ti fi cation  

The  parameters  P964  and  P978  (see  Table  1 41 )  provide  Drive  Un i t  speci fi c i den ti fication  and  
configuration  i n formation  (e. g .  vendor,  type,  vers ion ,  number of DOs,  etc. ) .  

Parameter P978  shows the  complete  Drive  Un i t  DO  configuration  (for PROFIBUS DP devices)  
and  a lso  shows  the  association  between  the  S lotnumber (Axis  Number for PROFIBUS DP 
devices)  and  the  correspond ing  DO-ID  of the  DO.  

Table  1 41  – Param eter for “ Devi ce  i d en ti ficati on ”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

964  Dri ve  Un i t  i d enti fi cati on  data  b l ock (read  on ly)  Mandatory G lobal  

978  Li st  of a l l  DO-I ds      ( read  on l y)  Mandatory i f DO-ID  
i s  not  equal  to  
S lotnumber (Axis  
number for 
PROFIBUS  DP  
devices).  

G lobal  

 

6. 4. 1 . 1 4  Al tern ative  Su pervi sor DO IO  Data  con trol  ch an n el  

The  optional  parameters  P900,  P907and  P928  (see  Table  1 42)  are  used  for al ternative  control  
(DO IO  Data)  of an  axis  by the  Supervisor.  
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Table  1 42  – Param eter for “ Al tern ative  Su pervi sor DO IO  Data  con trol  ch an n el ”  

PN U  Si g n i fi can ce  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  

900  Axis  speci fi c  setpoi n t  te l eg ram  (DO IO  Data)  Optional  DO-speci fi c  

907  Axis  speci fi c  Actual  va l ue  te l egram  (DO IO  Data)  Optional  DO-speci fi c  

928  Management of DO  IO  Data  con trol  pri ori ty  Optional  DO-speci fi c  
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6. 4. 2  PROFI drive  Param eter l isted  by n u mber 

Parameter numbers  900  to  999  (decimal )  and  60  000  to  65  335  (decimal )  are  defined  and  reserved  in  accordance wi th  the  profi le  (see  Table  1 43) .  
Al l  non-defined  parameter numbers  i n  the  range  from  900  to  999  and  from  60  000  to  65  335  are  reserved  in  accordance wi th  the  profi le .  
Communication  system  related  parameters  are  defined  in  the  I EC  61 800-7-303:201 5,  4 . 1 0. 2  and  I EC 61 800-7-303:201 5,  5 . 1 0. 2.  

Table  1 43  – PROFId ri ve  Param eter l i sted  by n u mber 

PN U  Si g n i fi can ce  Data  type  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  Expl an ati on  Referen ce  

0  to  899  Device  speci fi c  ---  -- -  -- -  These  parameters  may be  defi ned  by the  vendor.  -- -  

900  Setpoin t  te l eg ram  (DO  
IO  Data)  

OctetStri ng  Optional  G lobal  Object  to  transfer control  words  and  setpoin ts  (Control l er 

→  DO)  i n  the  acycl i c  commun ication .  
The  l eng th  of the  OctetStri ng  d i ffers  from  manufacturer to  
manufacturer and  corresponds  to  the  maximum  possib le  
l eng th  of the  setpoin t.  

-- -  

901  to  
905  

Reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  These  parameter numbers  were  defi ned  i n  the  PROFI dri ve  
Profi l e  
Versions  1  and  2  and  may no  l onger be  used .  

-- -  

906  Reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  -- -  -- -  

907  Actual  va l ue  te l eg ram  
(DO IO  DATA)  

OctetStri ng  Optional  G lobal  Object  to  transfer s tatus  words  and  actual  va l ues  (DO →  
Con trol l er)  i n  the  acycl i c  commun ication .  
The  l eng th  of the  OctetStri ng  d i ffers  from  manufacturer to  
manufacturer and  corresponds  to  the  maximum  poss ib le  
l eng th  of the  actual  val ue  te l egrams  i n  bytes  

---  

908  to  
91 4  

Reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  These  parameter numbers  were  defi ned  i n  the  PROFI d ri ve  
profi l e  
Versions  1  and  2  and  may no  l onger be  used .  

-- -  

91 5  Selection  swi tch  for DO 
IO  Data  i n  the  setpoin t  
te l eg ram  

Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Optional ;  P91 5,  
P91 6  and  P923  sha l l  
be  implemented  
together 

DO-speci fi c  The  number n  of array e lements  corresponds  to  the  
number of DO  IO  Data  i n  the  setpoi n t  te l egram .  

Refer to  6 . 3. 4. 4  

91 6  Selection  swi tch  for DO 
IO  Data  i n  the  actual  
va l ue  te l eg ram  

Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Optional ;  P91 5,  
P91 6  and  P923  shal l  
be  implemented  
together 

DO-speci fi c  The  number n  of the  array e lements  corresponds  to  the  
number of DO  IO  Data  i n  the  actual  va l ue  te leg ram .  

Refer to  6 . 3 . 4. 4  

91 7  Reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Th i s  parameter n umber was  defi ned  i n  the  PROFI dri ve  
Profi l e  
Versions  1  and  2  and  may no  l onger be  used .  

-- -  

91 8  Reserved  for 
PROFIBUS  
commun ication  
i n terface  

---  -- -  -- -  -- -  Refer to  
I EC 61 800-7-
303: 201 5,  
4 . 1 0 . 2  
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PN U  Si g n i fi can ce  Data  type  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  Expl an ati on  Referen ce  

91 9  Device  or Axis  system  
number 

Vi s ib leStri ng1 6  Optional  DO-speci fi c  The  Device  or Axis  system  number i s  a  manufacturer-
speci fi c  system  or component  i denti fi er.  

-- -  

920,  921  reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  These  parameter numbers  were  defi ned  i n  the  PROFI dri ve  
Profi l e  
Versions  1  and  2  and  may no  l onger be  used .  

-- -  

922  Teleg ram  selection  Unsigned 1 6  Mandatory,  readabl e  DO-speci fi c  Using  th i s  parameter,  as  a  m in imum,  the  cu rren tl y 
selected  standard  te l eg ram  may be  read -out.  I n  an  
expanded  implementation ,  th i s  parameter may be  used  to  
select  a  s tandard  telegram .  

Refer to  6 . 3. 4 . 4  

923  Li st  of a l l  parameters  
for  s i gnal s  

Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Mandatory,  i f the  DO 
IO  Data  
normal i sation  i s  
used  and /or P91 5  
and  P91 6  are  
implemented .  

DO-speci fi c  Th i s  parameter may be  used  to  ass ign  the  i n ternal  
parameter n umbers  to  the  s i gnal s  (standard  s i gnal s  
defi ned  i n  the  profi l e  and  device-speci fi c  s i gnal s).  

Refer to  6 . 3. 4. 4  

924  Status  word  b i t  Pu l ses  
Enabl ed  

Array[2]  
Unsigned 1 6  

Optional  DO-speci fi c  Read  on ly;  th i s  parameter may be  used  to  defi ne  the  
posi ti on  of the  b i t  "Pu l ses  Enabled /Disab led"  i n  a  s tatus  
word .  I f the  parameter i s  implemented ,  the  functi onal i ty i s  
supported  by the  d ri ve.  

Refer to  6 . 3 . 2 . 8   

925  Number of Con trol l er 
S ign-Of-Li fe  fai l u res  
wh ich  may be  tolerated  

Unsigned 1 6  Optional ,  i f th i s  
parameter i s  not  
implemented ,  then  
precisel y one  
Control l er S i gn -Of-
Li fe  fa i l u re  i s  
to l erated .  Optional l y,  
wi th  the  va lue  
0xFFFF,  the  l i fe  s i gn  
mon i tori ng  may be  
swi tched  off (for test  
pu rpose).  

DO-speci fi c  Th i s  parameter may be  used  to  defi ne  i n  a  user-speci fi c  
manner,  the  number of Con tro l l er S ign -Of-Li fe  fa i l u res  
wh ich  may be  to lerated .  

Refer to  
6 . 3. 1 2 . 4  

926  Reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  -- -  -- -  

927  Operation  priori ty of 
parameters  

Manufactu rer-
speci fi c  

Optional  G lobal  
(PROFIBUS  
DP)/DO-speci fi c  
(PROFINET IO)  

Th i s  defi nes  i n  a  manufactu rer-speci fi c  way wh ich  
i n terfaces  have  the  operation  priori ty to  set  parameters.  
An  error message  i s  ou tpu t  i f the  Control l er tri es  to  wri te  
parameter val ues  wi thou t  operation  pri ori ty.  

Refer to  6 . 3 . 1 1  

928  Control  pri ori ty DO  IO  
Data  

Unsigned 1 6  Optional  DO-speci fi c  Th i s  defi nes  i n  a  manufactu rer-speci fi c  way,  wh ich  
i n terface  has  the  con trol  au thori ty.  A val ue  =  1  s i gn i fi es  
PROFIBUS  i n terface  1 ;  other val ues  are  manufacturer-
speci fi c.  The  Control l er on ly takes  con trol ,  i f i t  i s  ready to  
do  th i s .  

Refer to  6 . 3. 1 1  

929  Reserved  ---  -- -  -- -  -- -  -- -  
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930  Operati ng  mode  Unsigned 1 6  Mandatory,  i f other 
modes  than  
exclus i vel y the  
speed  contro l  mode  
(PNU  930  =1 )  have  
been  implemented  
(a l so  manufactu rer-
speci fi c  modes)  

DO-speci fi c  Th i s  i s  used  to  d esignate  the  operati ng  mode.  Depend ing  
on  the  type  of device,  th i s  parameter i s  preset  by the  
manufacturer.  A presetti ng  of 1  means  that  the  device  
supports  the  speed  con trol  mode  and  the  speed  setpoi n t  
channel  comprises  RFG  functional i ty.  A pre-ass ignment of 
2  i nd icates  that  the  device  supports  the  posi ti on ing  mode.  
A presetti ng  of 3  means  that  the  device  supports  the  
speed  con tro l  mode  and  the  speed  setpoin t  channel  d oes  
not  support  RFG  functional i ty.  
Al l  numeri cal  va l ues  wi th  b i t  1 5  (MSB)  =  1  desi gnate  
manufacturer-speci fi c  modes.  I f parameter 930  i s  
implemented  wri tabl e  (device-speci fi c) ,  then  the  operati ng  
mode  may be  changed  by wri ti ng  th i s  parameter (Cau ti on :  
D i fferent  assignment  of the  control /status  words).  I f a  
device  does  not  have  parameter 930,  then  i t  supports  the  
speed  contro l  mode  wi th  RFG  functional i ty (operati ng  
mode  =  1 )  by d efau l t.  

Refer to  6 . 3 . 3  

931  to  
943  

Reserved  ---  -- -  -- -  These  parameters  were  defi ned  i n  PROFI d ri ve  Profi l e  
Versions  1  and  2 ,  and  may no  l onger be  used .  

-- -  

944  Fau l t  message  counter Unsigned 1 6  Mandatory DO-speci fi c  The  fau l t  message  coun ter i s  i ncremented  each  t ime  that  
the  fau l t  bu ffer changes.  Th i s  means  that   i t  may be  
guaranteed  that  the  fau l t  bu ffer may be  consistentl y read -
out.  Wi thout  th i s  parameter,  i t  i s  not  guaran teed  that  the  
fau l t  bu ffer had  not  changed  wh i l e  read ing-ou t.  

Refer to  6 . 3 . 8. 3  

945  Fau l t  code  Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Optional  DO-speci fi c  The  fau l t  code  a l l ows  the  manu facturer to  systematical l y 
number the  fau l ts  wh ich  may occur,  from  the  user's  
perspecti ve.  

Refer to  6 . 3. 8. 3  

946  Fau l t  code  l i st  Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Optional  DO-speci fi c  Every fau l t  number,  defi ned  i n  the  devi ce,  i s  ass igned  a  
fau l t  code  by the  fau l t  code  l i s t .  The  fau l t  n umber i s  the  
subindex of the  fau l t  code  l i st.  The  number n  of the  array 
e lements  i s  manufacturer-speci fi c.  I f implemented ,  the  
parameter shal l  be  at  l east  readabl e.  Setti ng  of the  Fau l t  
code  l i s t  may be  done  by wri ti ng  of PNU946.  

Refer to  6 . 3. 8. 3  

947  Fau l t  n umber Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Mandatory DO-speci fi c  The  fau l t  number contai ns  the  subindex to  access  the  fau l t  
number l i s t  PNU  951 .  The  fau l t  number may be  i den ti cal  to  
the  fau l t  code.  The  fau l t  n umber s imu l taneously con tains  
the  subi ndex to  access  the  fau l t  code  l i st  PNU  946.  Th i s  
means  that  i t  establ i shes  the  l i nk between  the  fau l t  
number l i s t  and  fau l t  code  l i st.  

Refer to  6 . 3. 8. 3  

948  Fau l t  t ime  Array[n ]  
TimeDi fference  

Optional  DO-speci fi c  The  fau l t  t ime  i s  the  i nstan t  i n  t ime  that  the  fau l t  message  
occurred .  

Refer to  6 . 3. 8. 3  
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949  Fau l t  va l ue  Array[n ]  
(manufacturer-
speci fi c)  

Optional  DO-speci fi c  The  i n d i vi dual  parameters  of a  d ri ve  may be  assigned  
d i fferent  d ata  types.  Th i s  means  that  the  data  type  of 
Parameter 949  cannot be  speci fi ed  i n  detai l .  After the  
parameter d efi n i ti on  (refer to  6 . 2 . 1 ) ,  an  array consists  of 
e l ements  wi th  the  same data  type,  wh ich  means  that  i t  
shal l  be  defi ned  i n  a  manufacturer-speci fi c  way,  of wh ich  
data  type  parameter 949  i s .  For i nstance,  i f 1 6-bi t  
variables  are  processed ,  then  the  data  type  Word  shal l  be  
selected  for parameter 949.  When  processing  32  b i t  
val ues,  the  data  types  Double  Word  shal l  be  selected .  The  
quanti tati ve  s i gn i fi cance  of the  fau l t  va l ue  i s  not  descri bed  
i n  more  detai l  i n  the  profi l e ,  th i s  shal l  be  a l so  defi ned  and  
speci fi ed  by the  manufacturer.  

Refer to  6 . 3 . 8. 3  

950  Scal i ng  of the  fau l t  
bu ffer 

Array [2 ]  
Unsigned 1 6  

Optional ,  i f the  
parameter i s  not  
implemented ,  a  fau l t  
bu ffer wi th  e i gh t  fau l t  
s i tuation  each  wi th  
e i gh t  fau l t  message  
i s  assumed  

DO-speci fi c  Th i s  parameter d efi nes  the  number of fau l t  s i tuati on  
(Subi ndex 0 )  and  the  number of fau l t  messages  i n  a  fau l t  
s i tuation  (Subi ndex 1 )  of the  fau l t  bu ffer.  The  Parameter i s  
on l y readabl e.  

Refer to  6 . 3 . 8. 3  

951  Fau l t  n umber l i s t  wi th  
text  

Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Dependent on  the  
fau l t  bu ffer vers i on  

DO-speci fi c  The  fau l t  number l i s t  i ncl udes,  for each  fau l t  message,  
defi ned  i n  the  device,  a  reference  to  the  parameter 
number to  wh ich  the  fau l t  val ue  i s  ass igned .  An  
exp lanatory text  i s  speci fi ed  for each  of the  fau l t  
messages,  defi ned  i n  the  device,  i n  the  add i ti onal  text  fi e l d  
of the  fau l t  number l i s t  ( i . e .  i n  I DENTIFIER,  b i t  1 0  i s  set).  
I f a  parameter cannot be  ass igned  to  a  fau l t  message  for 
the  parti cu l ar fau l t  val ue,  then  the  fau l t  n umber l i s t  has  a  
val ue  of zero  u nder the  appropriate  en try.  General l y,  the  
fau l t  number l i s t  for a  d evice  i s  permanent and  does  not  
change.  The  fau l t  n umber l i s t  i s  consecuti vel y ass igned  
wi thout  any gap.  The  number n  of the  array e l ements  i s  
manufacturer-speci fi c.  

Refer to  6 . 3. 8. 3  

952  Fau l t  s i tuati on  counter Unsigned 1 6  Dependent on  the  
fau l t  bu ffer vers i on  

DO-speci fi c  The  parameter speci fi es  the  number of fau l t  s i tuati ons  
s i nce  the  l ast  reset.  I f th i s  parameter i s  set  to  0  (wri te),  the  
complete  fau l t  bu ffer i s  de leted .  

Refer to  6 . 3. 8. 3  

953  to  
960  

Warn ing  parameters  V2  Optional  DO-speci fi c  -- -  Refer to  6 . 3 . 8. 2  

961  reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  The  parameter number was  defi ned  i n  PROFI d ri ve  Profi l e  
Versions  1  and  2 ,  and  may no  l onger be  used .  

-- -  

962  Sampl i ng  t ime  to  
convert  the  time  
parameters  

TimeDi fference  Mandatory,  i f 
parameters  of the  
data  types  D,  T  or R 
are  used  

G lobal  
(PROFIBUS  
DP)/DO-speci fi c  
(PROFINET IO)  

Shortest  sampl i ng  t ime  of the  device  to  ca lcu late  time  
parameters  T,  D ,  R.  

-- -  
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963  Reserved  for 
PROFIBUS  
commun ication  
i n terface  

---  -- -  -- -  -- -  Refer to  
I EC 61 800-7-
303: 201 5,  
4 . 1 0 . 2  

964  Dri ve  Un i t  i d enti fi cati on  Array[n ]  
Unsigned 1 6  

I nd ices  0  to  4  are  
mandatory;  i f the  
d ri ve  has  severa l  
axes  or 
manufacturer-
speci fi c  data  i s  
implemented ,  then  
subindex 5  i s  a l so  
mandatory;  the  
manufacturer-
speci fi c  data  s tarts  
wi th  subi ndex 6  

G lobal  Al l  data  for Dri ve  Un i t  i den ti fi cation  i s  i ncl uded  under th i s  
parameter,  and  i s  made  avai l able  to  the  i den ti fy servi ce.  

Refer to  6 . 3. 9. 1  

965  Profi l e  i denti fi cation  
number 

OctetStri ng  2  Mandatory G lobal  
(PROFIBUS  
DP)/DO-speci fi c  
(PROFINET IO)  

The  profi l e  i den ti fi cation  i s  saved  here.  Byte  1  i ncl udes  the  
PNO Profi l e  Number 3  (for PROFI dri ve).  Byte  2  i den ti fi es  
the  vers ion .  The  Vers ion  Number of th i s  profi l e  i s  42 .  

Refer to  6 . 3 . 9. 2  

966  Reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  The  parameter number was  defi ned  i n  PROFI d ri ve  Profi l e  
Versions  1  and  2 ,  and  may no  l onger be  used .  

-- -  

967  Control  word  1  V2  Optional  DO-speci fi c  ---  Refer to  6 . 3. 2 . 2  

968  Status  word  1  V2  Optional  DO-speci fi c  ---  Refer to  6 . 3 . 2 . 5  

969  Actual  t ime  d i fference  TimeDi fference  Optional  G lobal  
(PROFIBUS  
DP)/DO-speci fi c  
(PROFINET IO)  

The  actual  t ime  d i fference  refers  to  the  l ast  time  that  th i s  
t ime  coun ter was  preset or reset.  The  i d enti fi cati on  of 
parameter d escription  of b i t  1 3  i s  equal  to  1  for th i s  
parameter.  

-- -  

970  Load  parameter set  Unsigned 1 6  Optional  DO-speci fi c  P0970  i s  used  to  reset the  DO-speci fi c  parameters  to  the  
factory setti ng .  
Value  =  0 :  defau l t;  
Value  =  1 :  l oad  complete  factory setti ng ;  
Value  >  1 :  manufacturer-speci fi c  data  set.  
After execution  of l oad i ng  a  parameter set,  parameter 970  
i s  reset  to  0 .  The  defi n i ti on  of parameter P970  i n  
PROFI dri ve  Version  2  i s  a l so  perm i tted :  
Load  data  set:  0  i s  the  factory setti ng .  
Value  >  0 :   Manufactu rer-speci fi c  data  set.  
I n  new devel opments,  i t  i s  recommended  to  use  the  new 
defi n i ti on  of P970  

Refer to  
6 . 2 . 1 . 3 ;  
Table  1 8  B i t  1 2  
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971  Transfer i n to  a  non-
vol ati l e  memory 

Unsigned 1 6  Optional  DO-speci fi c  Parameters  belong i ng  to  one  axi s  and  the  g l obal  
parameters  are  saved  wi th  th i s  parameter.  
Value  =  0 :  defau l t;  
Value  =  1 :  actual  DO-speci fi c  parameter set  i s  
saved  i n  a  non -vol ati l e  way;  
Value  >  1 :  Manufactu rer-speci fi c  data  set.  
After savi ng  a  data  set  parameter 971  i s  reset  to  0 .  

-- -  

972  Dri ve  reset  Unsigned 1 6  Optional  G lobal  -- -  Refer to  6 . 3. 1 0  

973  Reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Th i s  parameter n umber was  defi ned  i n  the  PROFI dri ve  
Profi l e  Version  3  and  may no  l onger be  used .  

-- -  

974  Base  Mode  Parameter 
Access  service  
i denti fi cati on  

Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Optional  DO-speci fi c  
(G lobal  for 
Homogeneous  
F-Devices)  

Descripti on  of the  featu res  of the  Base  Mode  Parameter 
Access  service  

Refer to  6 . 3. 9. 4  

975  DO  i denti fi cation  Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Th is  parameter i s  
recommended  for a l l  
cl asses  of Dri ve  
Un i ts .  P975  i s  
mandatory for a  
Dri ve  Un i t  wh ich  
supports  P978  and  
for a l l  PROFINET IO  
Devices.  

DO-speci fi c  Al l  data  for DO  i denti fi cation  i s  i ncl uded  under th i s  
parameter,  and  i s  made  avai l able  to  the  i den ti fy service.  

Refer to  6 . 3. 9. 3  

976  Load  device  parameter 
set  

Unsigned 1 6  Optional  G lobal  P0976  i s  used  to  reset a l l  parameters  to  the  factory 
setti ng .  
Value  =  0 :  defau l t;  
Value  =  1 :  l oad  complete  factory setti ng ;  
Value  >  1 :  manufacturer-speci fi c  data  set.  
After execution  of l oad i ng  a  parameter set,  parameter 976  
i s  reset  to  0 .  

-- -  

977  Transfer i n  non -vol ati l e  
memory (g lobal )  

Unsigned  1 6  Optional  G lobal  Al l  parameters ,  i . e .  parameters  of a l l  axes  and  the  g l obal  
parameters  are  saved  wi th  th i s  parameter.  
Value  =  0 :  defau l t;  
Value  =  1 :  actual  parameters  of the  device  are  
saved  i n  a  non -vol ati l e  way;  
Value  >  1 :  Manufactu rer-speci fi c  data  set.  
After savi ng  a  data  set,  parameter 977  i s  reset  to  0 .  

-- -  
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978  Li st  of a l l  DO-IDs  Array[n ]  
Unsigned8;  n  =  
0 ,… ,  
(maximum  
number of DOs  
+  1 )  

Mandatory,  i f the  
DO-I D  numbers  of 
the  Drive  Un i t  are  
not  equal  to  the  
correspond ing  
S lotnumber (for 
PROFIBUS  DP  the  
correspond ing  Axis  
number).  Mandatory,  
for modu lar 
PROFIBUS  DP  Drive  
Un i ts  i f here  are  DOs  
wh ich  are  not  related  
to  a  s l ot/axis .  

G lobal  P978  cons ists  of the  DO-IDs  for a l l  DOs  i n  the  PROFI dri ve  
Dri ve  Un i t.  The  DO-IDs  of the  DOs  may be  i n dependent 
from  the  S lotnumber (axi s  number for PROFIBUS  DP  
device).  The  DO-ID  may be  a  n umber from  1  to  254.  Value  
255  means  that  there  i s  no  DO  ass igned ,  the  zero  value  i s  
a  del im i ter.  En tries  wh ich  exi st  after the  fi rst  zero-zalue  
i nd icate  DO-IDs  of DOs  wi thou t  IO  Data  (on l y used  for 
PROFIBUS  DP  devices).  The  second  zero  val ue  i nd icates  
the  end  of the  l i s t.  A val i d  DO-I D  l i st  comprises  as  a  
m in imum  two zero  val ues.  P978  i s  on l y wri teable  duri ng  
comm ission ing .  The  confi gu rati on  te l egram  i s  d i sm issed  i f 
i t  i s  not  compatib le  to  P978.  
The  con trol l er shal l  check i f the  parameter i s  implemented ,  
and  i f i t  i s ,  i t  shal l  read  ou t  the  parameter val ues  (DO-IDs  
to  be  used  for the  Base  Mode  Parameter Access  to  the  
DOs  i ns i de  the  Dri ve  Un i t) .  

Refer to  6 . 3. 4. 4  

979  Sensor format  Array[n ]  
Unsigned32  

Mandatory,  i f the  
posi ti on  feedback 
i n terface  i s  real i sed .  

DO-speci fi c  The  number n  of array e lements  i s  i n  th i s  profi l e  vers ion  
31 .  The  parameter i s  on l y readable.  

Refer to  6 . 3. 6  

980  to  
989  

Number l i s t  of d efi ned  
parameter 

Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Mandatory DO-speci fi c  The  number n  of array e lements  i s  manufacturer-speci fi c.  
Al l  parameter numbers  defi ned  i n  a  device  are  saved  i n  
parameters  under the  sub-i nd ices  (manufacturer-speci fi c  
and  profi l e  parameters).  The  arrays  shal l  be  assigned  i n  
i ncreasing  sequence  and  consecuti vely.  I f a  sub index 
contains  zero,  the  end  of the  l i s t  of defi ned  parameters  
has  been  reached .  I f a  subi ndex con tai ns  the  parameter 
number of the  next  l i s t  parameter,  then  the  l i s t  i s  
conti nued  there.  Therefore  the  PNU980  to  989  are  om i tted  
from  the  Number l i s t  of d efi ned  parameter.  The  number l i s t  
of defi ned  parameter shal l  be  implemented  for every DO.  
Parameters  of the  number l i s t  wh ich  are  empty may not  be  
implemented .  

-- -  

990  to  
999  

Number l i s t  of changed  
parameters  

Array[n ]  
Unsigned 1 6  

Optional  DO-speci fi c  The  number n  of array e lements  i s  manufacturer-speci fi c.  
Al l  parameter numbers  of the  parameters  (manufacturer-
speci fi c  and  profi l e  parameters),  wh ich  may be  wri tten  and  
wh ich  are  changed  i n  respect to  the  factory setti ng ,  are  
saved  under the  sub-i nd ices  of these  parameters.  The  
arrays  shal l  be  assigned  i n  i ncreasing  sequence  and  
consecuti vel y.  I f a  subindex contai ns  zero,  the  end  of the  
l i s t  of changed  parameters  has  been  reached .  I f a  
subindex con tai ns  the  parameter n umber of the  next  l i s t  
parameter,  the  l i s t  i s  con ti nued  there.  
Parameters  of the  number l i s t  wh ich  are  empty may not  be  
implemented .  

-- -  

1  000  to  
59  999  

Device  speci fi c  ---  -- -  -- -  These  parameters  may be  defi ned  by the  vendor.  -- -  
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PN U  Si g n i fi can ce  Data  type  I m pl em en tati on  Val i d i ty ran g e  Expl an ati on  Referen ce  

60  000  
to   
60  999  

Reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Reserved  for fu tu re  extens ions  of the  PROFI d ri ve  profi l e  ---  

61  000  
to  
63  999  

Reserved  for 
PROFI dri ve  (PROFINET 
IO  commun ication  
i n terface)  

---  -- -  -- -  -- -  Refer to  
I EC 61 800-7-
303: 201 5,  
5. 1 0 . 2  

64  000  
to   
64  999  

Reserved  for 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  -- -  -- -  

65  000  Preset  val ue  I n teger32  Optional  DO-speci fi c  ---  -- -  

65  001  
to   
65  535  

Reserved  for 
ENCODER Profi l e  

---  -- -  -- -  -- -  -- -  
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6. 5  In teg rati on  of Drives  i n  Process  Tech n ol og y (VI K 1 7-N AM U R 1 8)  

6. 5. 1  Gen eral  

This  subclause  shows  the  i n tegration  of d rives  i n  process  technology accord ing  to  the  VIK-
NAMUR gu idel i ne  NE  37.  The  d rive  appl ications  are  rea l ised  on l y i n  open- loop (e. g .  v/f 
con trol )  or closed- loop  speed  control  mode,  therefore  they be long  to  the  PROFI drive  
Appl ication  Class  1  (see  F igure  73) .  

Process 

control

system

M E

closed

loop

speed 

control

ramp

function  

generator

Process 

control

system

Mv/f

control

ramp

function  

generator

Nsoll

Nist

Fsol l

Fist

Application Class 1

N-Setpoint value interface

Drive

Drive

Application Class 1

F-Setpoint value interface
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Fi gu re 73  – Fu n ction al i ty an d  I n terfaces  for d ri ve  i n tegration  accordi n g  to  VIK-N AM U R 

The  purpose  of the  VIK-NAMUR gu idel ine  for the  i n tegration  of d ri ves  i n  the  process  
technology i ndustry i s  to  speci fy a  standard  i n terface  between  dri ve  and  the  process  control  
system  wh ich  offers  the  poss ib i l i ty to  exchange  the  d ri ve  or d rive  system  by another d ri ve  
(even  another vendor)  wi thout need  of any change to  the  process  control  system .  Therefore ,  
for PROFIBUS,  a  specia l  appl ication -speci fic GSD  is  used  and  the  d ri ve  shal l  be  set up  to  act 
as  a  VIK-NAMUR d rive  wi th  appl ication-speci fic PROFIBUS Device  “ I dent_Number =  
0x3AA0”.  The  VIK-NAMUR gu idel ine  speci fies  the  d ri ve  i n terface  i n  hardware  (VIK-NAMUR 
term inal  b lock)  and  Software  (PROFI drive  I n terface  VIK-NAMUR mode).  The  principle  
structu re  of the  in terface  is  shown  i n  F igure  74 .  

___________ 

1 7  VI K =  Associati on  of the  I ndustria l  Customers  and  I ndustria l  Power Producers .  

1 8  NAMUR =  S tandards  Working  Group  for I nstrumentati on  and  Control  i n  the  Chem ical  I ndustry.  
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Process 

control

system

Drive (in  cabinet)

M E

VIK-NAMUR Terminal  BlockPROFIBUS

Specified by 

VIK-NAMUR Guideline

hardware 

stop
inevitable

l ine interrupt

l ine

PROFIdrive 

Profi le

VIK-NAMUR

IEC  

Figu re 74 – Pri n ci pl e  stru ctu re  of th e  d ri ve  in terface  
accord in g  to  VIK-N AM U R gu i d el in e  

6. 5. 2  Com man d s  an d  Ch eckback Sig n al s  

6. 5. 2 .1  Gen eral  

For the  VIK-NAMUR process  technology operati ng  mode the  mean ing  of a l l  b i ts  of the  con trol  
word1  (STW1 ,  see  Table  1 44) ,  s tatus  word1  (ZSW1 ,  see  Table  1 45)  and  d ri ve  status/fau l t 
word  (MELD_NAMUR,  see  Table  1 46)  are  defined  i n  the  PROFI drive  Profi le  Drive  
Technology.  There  are  no  vendor speci fic  b i t  defi n i ti ons .   
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6. 5. 2 . 2  Con trol  word 1  

Tabl e  1 44 – Overvi ew on  th e  assign men t of th e  bi ts  of con trol  word 1   
for th e  process  tech n ol og y operatin g  mod e  

Bi t  Process  tech n ol og y operati n g  m od e  (VI K-N AM U R stan d ard )  

S i g n i fi can ce (Bi t  =  tru e)  S i g n i fi can ce  (Bi t =  fal se)  

0  ON  OFF  

1  No  Coast  S top  (No  OFF2)  Coast  S top  (OFF2)  

2  No  Qu ick Stop  (No  OFF3)  Qu ick S top  (OFF3)  

3  Enabl e  Operati on  D i sabl e  Operati on  

4  Enabl e  Ramp Generator Reset  Ramp Generator 

5  Unfreeze  Ramp Generator  Freeze  Ramp Generator 

6  Enabl e  Setpoi n t  D i sabl e  Setpoin t  

7  Fau l t  Acknowl edge  (0    1 )    

8  J og  1  ON  a  J og  1  OFF  a  

9  J og  2  ON  a  J og  2  OFF  a  

1 0  Control  By PLC  No  Control  By PLC  

1 1  Setpoin t  I n vers ion  No  Setpoin t  I n version  b  

1 2  Reserved  b  Reserved  b  

1 3  Reserved  b  Reserved  b  

1 4  Reserved  b  Reserved  b  

1 5  Parameter Set  2  b  Parameter Set  1  b  

NOTE  1  B i t  0  to  B i t  1 0  of the  con trol  word  1  are  the  same  as  i n  the  con trol  word  1  of the  speed  control  operati ng  
mode.  

NOTE  2  Further detai l s  on  the  con trol  word  b i ts  can  be  found  i n  6 . 3 . 2 . 2 .  

a   Optional .  

b   Deviati ons  of the  VIK-NAMUR Control  Word  1  (STW1 )  from  the  standard  PROFI d ri ve  STW1 .  

 

I t  shal l  be  possib le  to  parameterise  the  converter/i nverter wi th  manufacturer-speci fic  
parameters  i n  order to  d i sable  a  certa in  d i rection  of rotation .  
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6. 5. 2 . 3  Statu s  word1  

Table  1 45 – Overvi ew on  th e  assig n men t of th e  bi ts  of statu s  word1   
for th e  process  tech n ol og y operatin g  mode  

Bi t  Process  tech n ol og y operati n g  m od e  (VI K-N AM U R stan d ard )  

S i g n i fi can ce (Bi t  =  tru e)  S i g n i fi can ce (Bi t  =  fal se)  

0  Ready To  Swi tch  On  Not  Ready To  Swi tch  On  

1  Ready To  Operate  Not  Ready To  Operate  

2  Operation  Enabled  (d ri ve  fol l ows  setpoin t)  Operation  D i sabled  

3  Fau l t  Present  No  Fau l t  

4  No  OFF2  

Coast  S top  Not  Acti vated  or 

I nevi tabl e  Li ne  I n terrupti on  Not  Acti vated  or 

Forced  I nverter I n h i bi t  Not  Acti vated  

OFF2  

Coast  S top  Acti vated   or  

I nevi tabl e  Li ne  I n terrupti on  Acti vated  or 

Forced  I nverter I n h ibi t  Acti vated  

5  No  OFF3  

Qu ick S top  Not Acti vated  or 

External  I n terl ock Not  Acti vated  

OFF3  

Qu ick S top  Acti vated  or 

External  I n terl ock Acti vated  

6  Swi tch ing  On  I nh i bi ted  Swi tch ing  On  Not I nh ib i ted  

7  Warn ing  Present  No  Warn ing  

8  Speed  E rror Wi th in  Tolerance  Range  Speed  E rror Ou t Of Tolerance  Range  

9  Control  Requested  No  Control  Requested  

1 0  f Or n  Reached  Or Exceeded  f Or n  Not  Reached  

1 1  Ad justabl e  Cu rrent  L im i t  Or Torque  Lim i t  Not  
Reached  a  

Ad j ustabl e  Cu rren t  L im i t  Or Torque  Lim i t  Reached  a  

1 2  Reserved  a  Reserved  a  

1 3  Motor Overload  Not Acti vated  a  Motor Overl oad  Acti vated  a  

1 4  Posi ti ve  Speed  Di rection  a  No  Pos i ti ve  Speed  Di rection  a  

1 5  Parameter Set  2  acti ve  a  Parameter Set  1  acti ve  a  

NOTE  1  B i t  0  to  B i t  3  and  B i t  6  to  B i t  1 0  of the  status  word  1  are  the  same  as  i n  the  status  word  1  of the  speed  
control  operati ng  mode.  

NOTE  2  Further detai l s  to  the  status  word  b i ts  can  be  found  i n  6 . 3. 2 .  

a  Deviati ons  of the  VIK-NAMUR Status  Word  1  (ZSW1 )  from  the  standard  PROFI d ri ve  ZSW1 .  

 

6. 5. 2 .4  Dri ve  statu s/fau l t  word  

Table  1 46  shows  the  defin i ti on  of the  con tent for the  MELD_NAMUR s ignal .  
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Table  1 46 – Overvi ew on  th e  assign men t of th e  bi ts  of drive  statu s/fau l t word   
for th e  process  tech n ol og y operatin g  mode  

Bi t  S i g n i fi can ce (Bi t  =  tru e)  S i g n i fi can ce  (Bi t  =  fal se)  

0  Fau l t  Control  E lectron ic/Software  No  Fau l t  Con trol  E lectron ic/Software  

1  Fau l t  Suppl y Net  No  Fau l t  Supply Net  

2  DC Li nk Overvol tage  No  DC Li nk Overvol tage  

3  Fau l t  Power Secti on  No  Fau l t  Power Section  

4  Overtemperatu re  Converter No  Overtemperature  Converter 

5  Earth  Fau l t  No  Earth  Fau l t  

6  Overload  Motor No  Overload  Motor 

7  Error Commun ication  Bus  No  Error Commun icati on  Bus  

8  External  Safety Trip  No  External  Safety Tri p  

9  Fau l t  Speed  Sensor No  Fau l t  Speed  Sensor 

1 0  Fau l t  I n ternal  Commun ication  No  Fau l t  I n terna l  Commun ication  

1 1  Fau l t  I n feed  System  (DC Link)  No  Fau l t  I n feed  System  (DC Li nk)  

1 2  Fau l t  Auxi l i ary Device  No  Fau l t  Auxi l i ary Device  

1 3  reserved  reserved  

1 4  reserved  reserved  

1 5  M i scel l aneous  Fau l t  No  M iscel l aneous  Fau l t  

 

6. 5. 3  State  d i agram s  

6. 5. 3.1  Gen eral  state  d iagram  

The  general  state  d iagram  (refer to  6 . 3. 3. 2)  i s  a lso  val i d  for appl ications  in  the  process  
technology operati ng  mode.  

6. 5. 3.2  Setpoi n t ch an n el  for VI K-N AM U R operatin g  mode  

I n  add i ti on  to  the  standard  PROFI drive  setpoin t channel  (see  6 . 3. 3. 3. 2) ,  the  setpoin t i nversion  
functional i ty con trol led  by STW1  bi t  1 1  i s  defi ned  for VIK-NAMUR accord ing  to  F igure  75.  
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Figu re 75 – Speed  setpoin t  ch an n el  for VI K-N AM U R process  tech n ol og y operati n g  mod e  

Add i tional  mon i toring  functional i ty accord ing  to  F igure  76  i s  a lso  speci fi ed .  
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Fi gu re 76  – Process  tech n ol og y operati n g  m od e,  con trol  word  1  b i t  1 5  
an d  statu s  word  1  bi t  1 0, 1 1 , 1 3, 1 4  

STW1  bi t1 5:  Param eter Set  

Parameter set1  may be  swi tched  over to  parameter set2  and  vice  versa.  

6. 5. 4  In evitabl e  l in e  in terru ption  

This  subclause  describes  the  i nevi table  l i ne  i n terruption .  The  i nevi table  l ine  i n terruption  i s  
connected  to  the  NAMUR standard  term inal  b lock ( inpu t 1 7/1 8) .  Wi th  contact open  between  
term inal  1 7  and  1 8 ,  an  i nevi table  l i ne  in terrupt  shal l  be  performed  in  such  a  way that the  
i nverter and  the  motor shal l  be  secure  separated  from  the  l i ne.  The  i nevi table  l i ne  i n terrupt 
may a lso  be  acti vated  by an  over temperature  s ignal  on  the  term inals  90/91  (see  F igure  77) .  
The  s i gnal  for the  i nevi table  l i ne  i n terrupt i s  a lso  connected  to  a  d ig i ta l  i nput  of the  d rive.  The  
i nput  of the  d rive  shal l  be  parameterised  i n  such  a  way that i t  causes  a  Coast  Stop  on  the  
d rive.  One  d ig i ta l  ou tput  of the  d ri ve  shal l  a lso  be  parameterised  wi th  the  status  “Coast Stop  
Activated /I nevi table  L i ne  I n terruption  Activated”  and  th is  ou tput  shal l  a lso  force  the  swi tch  
device  to  separate  the  d rive  secure  from  the  l i ne.  

The  appl ication  program  i n  the  PLC recogn ises  an  inevi table  l i ne  i n terruption ,  i f i n  the  control  
word1  (STW1 )  sent by the  PLC,  the  b i t1  i s  “TRUE”,  th is  means  “No  Coast Stop”  and  i f i n  the  
status  word1  (ZSW1 ),  the  b i t4  i s  “FALSE”,  th is  means  “Coast Stop  Activated/I nevi table  Li ne  
I n terruption  Activated”.  The  i nevi table  l i ne  i n terruption  shal l  be  rea l ised  wi th  appl icable  swi tch  
devices  accord ing  to  the  VIK-NAMUR Gu idel ines.  
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Figure 77  – Process  technology operating  mode wi th  inevi table  l ine  in terruption  

6.5.5  Forced  inverter inh ibi t  

This  subclause  describes  the  forced  i nverter i nh ib i t  function .  The  con trol  s i gnal  for the  forced  
i nverter i nh ib i t  i s  connected  to  the  NAMUR standard  term inal  b lock ( i npu t 1 7/1 8).  W i th  contact 
open  between  term inal  1 7  and  1 8,  an  forced  i nverter i nh ib i t  shal l  be  performed  i n  such  a  way 
that the  i nverter and  the  motor shal l  be  secure  separated  from  the  l i ne.  The  forced  i nverter 
i nh ib i t  may a lso  be  activated  by an  over temperature  s i gnal  on  the  term inals  90 /91  (see  
F igu re  78) .  The  s i gnal  for the  forced  i nverter i nh ib i t  i s  a lso  connected  to  a  d ig i ta l  i nput of the  
drive.  The  i npu t of the  d rive  shal l  be  parameterised  i n  such  a  way that i t  causes  a  Coast Stop  
on  the  d rive.  One  d ig i ta l  ou tpu t of the  d ri ve  shal l  a lso  be  parameterised  wi th  the  status  “Coast 
Stop  Activated /Forced  I nverter I nh ib i t  Activated”  and  th is  ou tpu t shal l  a lso  force  the  power 
e lectron ic swi tch ing  device  to  separate  the  motor secure  from  the  l i ne.  

The  appl ication  program  i n  the  PLC recogn ises  an  Force  I nverter I nh ib i t,  i f i n  the  con trol  
word1  (STW1 )  sent by the  PLC,  the  b i t1  i s  “TRUE”,  th is  means  “No Coast Stop”  and  i f i n  the  
status  word1  (ZSW1 ),  the  b i t4  i s  “FALSE”,  th is  means  “Coast Stop  Activated /Forced  I nverter 
I nh ib i t  Activated”.  The  forced  i nverter i nh ib i ti on  shal l  be  rea l ised  wi th  appl icable  e lectron ic 
power swi tch ing  devices  accord ing  to  the  VIK-NAMUR Gu idel i nes.  
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Figure 78  – Process  technology operating  mode with  forced  i nverter inh ibi t  

6.5.6  External  in terlock 

The external  i n terlock i s  connected  to  the  NAMUR standard  term inal  b lock ( input 1 5).  The  
s i gnal  from  th is  term inal  i s  connected  to  a  d i g i tal  i npu t of the  d ri ve.  Th is  d ig i ta l  i npu t shal l  be  
parameterised  wi th  the  function  Qu ick Stop.  I n  case  of external  i n terlock,  the  d rive  gets  the  
i n formation  for a  qu ick stop  via  the  d ig i ta l  i npu t.  The  converter/inverter stop  the  motor a long  
the  programmable  current l im i t  and  then  the  ou tpu t pu lses  are  d isabled  and  the  inverter i s  
separated  from  the  l ine.  

The  appl ication  program  in  the  PLC recogn ises  an  external  in terlock,  i f i n  the  con trol  word1  
(STW1 )  sent by the  PLC  the  bi t2  i s  “TRUE”,  th is  means  “No  Qu ick Stop”  and  i f i n  the  status  
word1  (ZSW1 )  the  b i t5  i s  “FALSE” ,  th is  means  “Qu ick Stop  Activated /External  I n terlock  
Activated”.  

6.5.7  Standard  telegram  

6.5.7.1  General  

Standard  telegram  20  is  defined  for the  process  technology.   

Further i n formation  to  standard  te legrams,  s ignal  numbers  (see  Table  86)  and  te legram  
selection  may be  found  i n  6. 3. 4 .  I n formation  to  standard  te legram  configuration  for 
PROFIBUS DP may be  found  i n  I EC  61 800-7-303:201 5,  4 . 5. 2 .  

6.5.7.2  Standard  telegram  20  

Content:  n -setpoin t i n terface  for the  process  technology,  1 6  b i t  
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Table  1 47  – Defin i tion  of standard  telegram  20  

DO IO  DATA 
number 

Setpoint  Actual  value  

1  STW1  ZSW1  

2  NSOLL_Aa/FSOLLa  N I ST_A_GLATTa/FI ST_GLATTa  

3   I AIST_GLATT 

4   I TI ST_GLATTb  o r M IST_GLATTb  

5   PIST_GLATTc  

6   MELD_NAMUR 

a  The  setpoin t  NSOLL_A and  the  actua l  val ue  N IST_A i n  DO  IO  Data  2  are  on l y for appl i cati ons  i n  the  cl osed -
loop  speed  con trol  mode  and  the  setpoin t  FSOLL and  the  actual  val ue  F I ST i n  DO I O  Data  2  are  on l y for 
appl i cati ons  i n  v/f con trol  mode.  

b  The  actua l  val ue  i n  DO IO  Data  4  shal l  be  confi gu red  wi th  the  process  variable  acti ve  curren t  ( I TI ST)  or 
torque  actual  va l ue  (MIST).  I f both  process  variables  are  not  avai l abl e,  the  DO IO  Data  4  shal l  be  zero.  

c  The  actual  va l ue  i n  DO  IO  Data  5  shal l  be  confi gu red  wi th  the  process  vari abl e  acti ve  power (P IST).  I f the  
process  vari abl e  i s  not  avai l ab l e,  the  DO  IO  Data  5  shal l  be  zero.  

 

The  s ignal  numbers  defined  for the  process  technology are  i ncluded  in  Table  86 .  

DO  IO  Data  Normal isation :  

The  data  type  for DO IO  Data  (setpoin ts ,  actual  va lues)  i s  I n teger1 6  (a  s i gned  1 6  b i t-va lue) ,  
except con trol  word1  (STW1 )  and  status  word1  (ZSW1 ).  

The  scal i ng  factor for a l l  DO  IO  Data  i s  defined  as  fol l ows:  1 00  %  corresponds  to  0x4000.  The  
value  for th is  data  ranges  is  from  –200  %  to  +200  %.  The  DO IO  Data  normal isation  shal l  be  
configured  i n  the  fo l l owing  way:  normal i sation  b i t  0-5  shal l  be  set  to  1 4  (b i t  1 4  ->  0x4000)  and  
normal isation  val i d  b i t  1 5  shal l  be  set  to  1  (YES)  (refer to  6. 2. 1 . 3  and  6. 3 . 4 . 5).  

The  DO IO  Data  i n  actual  va lue-d i rection  shal l  be  fi l tered  wi th  a  fi rst order fi l ter e lemen t and  a  
constan t fi l ter time of approximatel y 1 00  ms,  except control  word1  (STW1 )  and  status  word1  
(ZSW1 ).  Th is  i s  ach ieved  by use  of the  specia l  s ignals  xxx_GLATT.  

There  shal l  be  a  manufacturer-speci fic parameter,  where  i t  i s  defi ned  wh ich  physical  value  
represented  by 1 00  % .  The  manufacturer-speci fic  parameter shal l  not be  a  fixed  val ue  i n  the  
converter/inverter.  
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AVANT-PROPOS  

1 )  La  Comm ission  E lectrotechn i que  I n ternational e  ( I EC)  est  une  organ isation  mond ial 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  pour 
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de  l 'é l ectri ci té  et  de  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,  d es  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 i des  (ci -après  dénommés  "Publ i cation (s)  de  l ’ I EC").  Leu r é l aboration  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 j et  trai té  peut  parti ciper.  Les  
organ isati ons  i n ternationales ,  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  de  Normal i sation  ( I SO),  
se lon  des  cond i ti ons  fi xées  par accord  en tre  l es  deux organ isations.  

2)  Les  décis ions  ou  accords  offi ciel s  d e  l ’ I EC  concernant  l es  q uestions  techn i ques  représenten t,  d ans  l a  mesure  
du  possib l e,  u n  accord  i n ternational  su r l es  su j ets  étud iés,  étant  d onné  que  l es  Com i tés  nati onaux de  l ’ I EC  
i n téressés  sont  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 tel l es  par l es  Com i tés  nationaux de  l ’ I EC.  Tous  l es  efforts  ra i sonnabl es  son t  en trepri s  afi n  que  l ’ I EC 
s 'assure  de  l 'exacti tude  du  con tenu  techn i que  de  ses  publ i cations;  l ’ I EC  ne  peu t  pas  être  tenue  responsabl e  de  
l 'éven tuel 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 'encou rager l 'u n 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  possibl e,  à  appl i quer d e  façon  transparente  l es  Publ i cations  de  l ’ I EC dans  l eu rs  publ i cations  nati onales  
et  rég ional es.  Toutes  d i vergences  en tre  tou tes  Publ i cations  de  l ’ I EC et  tou tes  pub l i cati ons  nati onales  ou  
rég ionales  correspondantes  do ivent  être  i nd iquées  en  termes  cl ai rs  dans  ces  dern ières.  

5)  L’ I EC e l l e-même ne  fou rn i t  aucune  attestati on  de  conform i té.  Des  organ ismes  de  certi fi cation  i ndépendants  
fourn i ssent  d es  services  d 'évaluati on  de  conform i té  et,  dans  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  servi ces  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  d ern ière  éd i ti on  de  cette  pub l i cation .  

7)  Aucune  responsabi l i té  ne  doi t  être  impu tée  à  l ’ I EC,  à  ses  adm in i strateurs ,  employés,  auxi l i a i res  ou  
mandatai res,  y compris  ses  experts  parti cu l i ers  et  l es  membres  de  ses  com i tés  d 'études  et  des  Com i tés  
nationaux de  l ’ I EC,  pour tou t  pré jud ice  causé  en  cas  de  dommages  corporel s  et  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 lan t  de  l a  publ i cati on  ou  de  l 'u ti l i sati on  de  cette  Publ i cation  de  l ’ I EC ou  de  
tou te  au tre  Publ i cati on  de  l ’ I EC,  ou  au  créd i t  q u i  l u i  est  accordé.  

8)  L 'atten ti on  est  atti rée  sur l es  références  normatives  ci tées  dans  cette  publ i cati on .  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 .   

La Norme i n ternationale  I EC  61 800-7-203  a  été  établ ie  par l e  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 tion  parue  en  2007.  Cette  éd i tion  
consti tue  une  révis ion  techn ique.  

Cette  éd i tion  i nclu t l es  mod i fications  techn iques  majeures  su ivan tes  par rapport à  l 'éd i ti on  
précédente:  

a)  m ises  à  j our m ineures  du  mécan isme d ’accès  aux paramètres  du  mode de  base ;  

b)  m ises  à  j our m ineures  et s impl i fication  de  l a  défin i tion  de  d iagramme d ’états  de  classe  
d ’appl ication  3.  
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Le  texte  de  cette  norme est  i ssu  des  documents  su ivants :  

FDIS  Rapport  de  vote  

22G/309/FDIS  22G/324/RVD  

 
Le  rapport de  vote  i nd iqué  dans  le  tableau  ci -dessus  donne  tou te  i n formation  sur l e  vote  ayan t  
abouti  à  l 'approbation  de  cette  norme.  

Cette  publ ication  a  été  réd igée  se lon  l es  D irecti ves  I SO/IEC,  Partie  2 .  

Une  l i ste  de  tou tes  les  parties  de  l a  série  I EC  61 800,  publ iées  sous  le  t i tre  général  
Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable ,  peut être  consu l tée  su r 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  l a  date  de  
stabi l i té  i nd iquée  su r l e  s i te  web  de  l ’ I EC sous  "h ttp: //webstore. iec.ch"  dans  les  données  
re latives  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.  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 21 0  – I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  

INTRODUCTION  

0.1  Général i tés  

La  série  I EC  61 800  est  desti née  à  fourn ir 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 fie  l es  profi l s  déd iés  aux entraînements  é lectriques  de  pu issance (PDS)  
et l eur m ise  en  correspondance  avec l es  systèmes  de  communication  existants  g râce  à  un  
modèle  d ' in terface  générique.  

L ’ I EC  61 800-7  décri t  une  i n terface  générique  en tre  l es  systèmes  de  commande et les  
en traînements  é lectri ques  de  pu issance.  Cette  i n terface  peut être  i n tégrée  au  système de  
commande.  Le  système de  commande  proprement d i t  peut également être  s i tué  dans  l e  
d isposi 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  grand  nombre  d ' in terfaces  phys iques  d ispon ib les  (en trées  et sorties  analog iques  
et numériques,  i n terfaces  séries  et paral l è les ,  bus  de  terrain  et réseaux).  Les  profi ls  établ is  
sur des  in terfaces  physiques  spéci fiques  sont déjà  défin is  pour certa ins  domaines  
d 'appl ication  (par exemple,  commande de  mouvement)  et  certa ines  classes  de  d ispos i ti fs  (par 
exemple,  d ispos i ti fs  d 'entraînement cl assiques,  posi ti onneur) .  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 l a  commande d 'en traînement ou  une  description  des  séquences  d 'opérations  à  mettre  en  
correspondance  avec les  profi l s  d 'entraînement.  

L ’ I EC  61 800-7  fourn i t une  procédure  d 'accès  aux fonctions  et données  d 'un  d isposi ti f 
d 'en traînement,  i ndépendante  du  profi l  d 'entraînement et de  l ' i n terface  de  communication  
employés.  I l  s ’ag i t de  défin i r un  modèle  commun  d 'en traînement comportant  des  fonctions  
génériques  et des  obj ets  pouvant être  m is  en  correspondance avec des  i n terfaces  de  
communication  d i fférentes.  Ceci  permet de  prévoi r des  implémentations  communes  de  
commande de  mouvement (ou  appl ications  de  commande de  vi tesse  ou  de  commande  
d 'en traînement)  dans  les  contrôleurs  sans  aucune  connaissance  spéci fique  de  l a  m ise  en  
œuvre  du  d ispos i ti f d 'en traînement.  

I l  y a  p l us ieurs  ra isons  de  défin i r une  i n terface  générique:  

Pour un  constructeur de  d ispositi f d 'entraînement  

– ass istance  p lus  a isée  des  i n tégrateurs  de  systèmes;  

– description  p lus  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  l a  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  (modules  de  construction ,  mach ines,  instal lations,  
etc. )  

– i n tégration  p l us  a isée  des  d ispos i ti fs;  

– méthode i n te l l i g ible  un ique  de  modél isation ;  
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– i ndépendance  par rapport à  l a  technolog ie  de  bus .  

Concevoir une  appl ication  de  commande de  mouvement avec p lus ieurs  d ispos i ti fs  
d 'en traînement d i fférents  et un  système de  commande spéci fique  nécess i te  un  effort certa in .  
Les  tâches  de  m ise  en  œuvre  des  log icie ls  systèmes  et de  compréhension  de  l a  descripti on  
fonctionnel le  des  composants  i nd ividuels  peuvent condu ire  à  l 'épu isement des  ressources  
d 'un  projet.  Dans  certains  cas,  l es  d ispos i ti fs  d 'en traînement ne  partagen t pas  l a  même 
i n terface  physique.  Certains  d ispos i ti fs  de  commande  ne  prennent en  charge  qu ’une  i n terface  
un ique  qu i  n 'est pas  prise  en  charge  par un  d isposi ti f d 'en traînement spéci fique.  D 'autre  part,  
l es  fonctions  et l es  structures  de  données  sont souvent spéci fi ées  avec des  i ncompatib i l i tés .  
Cela  exige  de  l ' i n tégrateur de  systèmes  d 'établ i r d es  i n terfaces  spécia les  pour l e  l og icie l  
d 'appl ication  a lors  que  cette  opération  ne  re lève  pas  vraiment de  sa  responsabi l i té .   

Certaines  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 les  sont a lors  confrontées  à  
d i fférentes  solu tions  incompatib les.  Les  efforts  nécessaires  pour adapter une  solu tion  re lati ve  
à  un  profi l  d 'en traînement et  aux extensions  spéci fiques  au  constructeur peuvent se  révéler 
i nacceptables.  Ceci  rédu i t l e  degré  de  l iberté  concernan t le  choix d 'un  d isposi ti f l e  m ieux 
adapté  à  cette  appl ication  à  la  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 i visée  en  une  partie  générique  et  en  p lus ieu rs  annexes  comme l e  
représente  l a  F igure  1 .  Les  types  de  profi ls  d 'entraînement pour C iA® 402 1 ,  CI P  MotionTM 2,  
PROFI drive 3  et  SERCOS®4  son t m is  en  correspondance avec l ' i n terface  générique  de  
l 'annexe correspondante.  Les  annexes  on t été  soum ises  par des  organ ismes  in ternationaux 
i ndépendants  spécia l isés  dans  les  réseaux ou  les  bus  de  terra in ,  et responsables  du  contenu  
de  l 'annexe  qu i  y est  associée,  a i ns i  que  de  l 'u ti l i sation  des  marques  connexes.  

La  présente  partie  de  l ’ I EC 61 800-7  spéci fi e  l e  profi l  de  type  3  (PROFI drive).  

Les  types  de  profi l s  1 ,  2  e t 4  son t spéci fi és  dans  l ’ I EC  61 800-7-201 ,  l ’ I EC  61 800-7-202  et  
l ’ I EC 61 800-7-204.  

  

___________ 

1   CiA 402® est  une  marque  déposée  de  CAN  i n  Au tomation ,  e .V.  (CiA).  Cette  i n formation  est  fourn i e  pour l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  norme i n ternati 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 sation  de  l a  marque  déposée  CiA® 402.  L 'u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  CiA® 402  
nécessi te  l ’ au tori sation  de  CAN  i n  Au tomation  e .V.  (CiA).  

2  CI P  Motion™  est  u ne  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formati on  est  fourn ie  pour l a  commod i té  d es  u ti l i sateu rs  
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  détenteur d e  l a  
marque  ou  de  l ’ un  que lconques  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  CIP  Moti on™ .  L'u ti l i sation  de  l a  marque  CIP  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 i e  pour l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  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 d ri ve.  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFI dri ve  nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  PROFIBUS  & PROFINET I n ternati onal .  

4  SERCOS® est  une  marque  déposée  de  SERCOS  I n ternati onal  e . V.  Cette  i n formati on  est  fourn ie  pou r l a  
commod i té  des  u ti l i sateurs  de  l a  présente  Norme i n ternationale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  
par l ' I EC d u  détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  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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L’ I EC  61 800-7-301 ,  l ’ I EC  61 800-7-302,  l ’ I EC 61 800-7-303  et l ’ I EC  61 800-7-304  spéci fien t l a  
ou  l es  méthodes  de  m ise  en  correspondance des  types  de  profi l s  1 ,  2 ,  3  et  4  avec d i fféren tes  
technolog ies  de  réseaux (te l l es  que  CANopen®5,  CC-Link IE® Fie ld  Network 6,  EPATM 7,  
EtherCAT®8,  Ethernet Powerl inkTM 9,  DeviceNetTM 1 0,  Con trolNetTM 1 1 ,  E therNet/I PTM 1 2,  
PROFIBUS 1 3,  PROFINET 1 4  e t  SERCOS®).  

___________ 

5  CANopen® 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 sateu rs  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 sation  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).  CAN  i n  Au tomation  e.V.  (CiA).  CANopen® est  un  
acronyme pou r Control l er Area  Network open  e t  est  u ti l i sé  pour fa i re  référence  à  l 'EN  50325-4.  

6
 CC-Link I E® F i e l d  N etwork est  une  marque  déposée  de  Mi tsubish i  E lectri c  Corporation .  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 ’ 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  CC-Link I E® F ie l d  Network.  L ' u ti l i sation  de  l a  marque  
déposée  CC-Link I E® F i e l d  Network nécessi te  l ’ au tori sati on  de  M i tsubish i  E lectri c  Corporati on .  

7  EPA™  est  une  marque  de  SUPCON  Group  Co.  Ltd .  Cette  i n formation  est  fou rn 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 d u  
détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  EPA™ .  L'u ti l i sation  de  l a  marque  EPA™  nécess i te  l ’ au tori sati on  de  son  déten teur.  

8  E therCAT® est  une  marque  déposée  de  Beckhoff,  Verl .  Cette  i n formation  est  fou rn i e  pou r l a  commod i té  des  
u ti l i sateu rs  de  l a  présente  norme  i n ternationale  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 ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  EtherCAT®.  L 'u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  E therCAT® nécess i te  
l ’ au tori sati on  de  son  détenteu r.  

9  E thernet  Powerl i nk™  est  une  marque  de  Bernecker &  Rai ner I ndustrieelektron ik Ges.m . b.H . ,  l e  con trôl e  de  son  
u ti l i sation  est  confié  à  l ' organ isme  à  bu t  non  l ucrati f EPSG.  Cette  i n formation  est  fou rn ie  pour l a  commod i té  des  
u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme i n ternational e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  u n  en téri nement  par l ' I EC du  
détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  E thernet Powerl i nk™ .  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  Ethernet  Powerl i nk™  nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  son  détenteu r.  

1 0  DeviceNet™  est  une  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formation  est  fou rn ie  pour l a  commod i té  des  u ti l i sateurs  de  
l a  présente  norme  i n ternationale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC  du  déten teu r de  l a  
marque  ou  de  l ’ un  que lconques  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  DeviceNet™ .  L’ u ti l i sati on  de  l a  marque  DeviceNet™  nécessi te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  

1 1   Con trolNet™  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 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  détenteu r de  l a  
marque  ou  de  l ’ un  que lconques  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  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  fou rn 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 d e  l a  
marque  ou  de  l ’ un  que lconques  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  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 sateu rs  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 sation  de  l a  marque  PROFIBUS.  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFIBUS  nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati onal .  

1 4  PROFINET est  u ne  marque  de  PROFIBUS  & PROFINET I n ternational .  Cette  i n formation  est  fourn ie  pour l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  norme  i n ternati 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  PROFINET.  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFINET nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  PROFIBUS  & PROFINET I n ternati onal .  
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Anglais  Français  

I EC 61 800  series  Ad j ustable  speed  e lectri cal  power 
d ri ve  

Série  I EC 61 800  Entraînement é l ectri que  de  pu i ssance  à  
vi tesse  vari abl e  

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 ble  en  
ang l a i s  seu l ement)  

I EC 61 800-7  Generic  i n terface  and  use  of profi l es  
for power d ri ve  systems   

I EC 61 800-7  Interface générique et uti l isation de profils pour les 
entraînements électriques de puissance 

I EC 61 800-7-1  I n terface  defi n i t i on   I EC  61 800-7-1  Défi n i ti on  de  l ’ i n terface  

Generic  PDS  i n terface  speci fi cation  Spéci fi cation  d ’ i n terface  PDS  générique  

Annex A,  Mappi ng  of Profi l e  type  1  (CiA 402)  Annexe  A,  M ise  en  correspondance  d u  profi l  d e  type  1  
(CiA 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  
(CI P  Motion)  

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 d ri 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)  

I EC 61 800-7-200  – Profi l e  speci fi cations   I EC  61 800-7-200  – Spéci fi cations  des  profi l s  

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

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

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

Annex D  
Mapping  of 
Profi l e  type  4  
(SERCOS)  

IEC  61 800-7-201  
 

Profi l e  type  1  
(CiA 402)  

IEC  61 800-7-202  
 

Profi l e  type  2  
(CIP  Moti on)  

IEC  61 800-7-203  
 

Profi l e  type  3  
(PROFI dri ve)  

IEC  61 800-7-204 
 

Profi l e  type  4  
(SERCOS)  

IEC  61 800-7-301  
 

Mapping  of profi l e  
type  1  to:  
• CANopen  
• CC-Link I E  
• EPA 
• EtherCAT 
• ETHERNET 

Powerl i nk  

IEC  61 800-7-302  
 

Mapping  of profi l e  
type  2  to:  
• DeviceNet  
• ControlNet  
• EtherNet/I P  

IEC  61 800-7-303  
 

Mapping  of profi l e  
type  3  to:  
• PROFIBUS  
• PROFINET 

IEC  61 800-7-304 
 

Mapping  of profi l e  
type  4  to:  
• SERCOS I  +  I I  
• SERCOS I I I  
• EtherCAT 

IEC  61 800-7-200  – Profi 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 61 800-7-201  
Profi l e  type  1  (CiA 1 02)  

I EC 61 800-7-201  
Profi l  d e  type  1  (CiA 1 02)  

I EC 61 800-7-202  
Profi l e  type  2  (CIP  Moti on )  

I EC 61 800-7-202  
Profi l  d e  type  2  (CIPMotion)  

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 
technol og i es   

I EC  61 800-7-300  – M i se  en  correspondance  des  profi l s  
avec l es  technol og i es  de  réseaux 

I EC 61 800-7-301  
Mappi ng  of profi l e  type  1  to  
CANopen  

CC-Link I E  

EPA 

EtherCAT 

ETHERNET 

Powerl i nk  

I EC 61 800-7-301  
M ise  en  correspondance  du  profi l  de  type  1  avec  
CANopen  

CC-Link I E  

EPA 

EtherCAT 

ETHERNET 

Powerl i nk  

I EC 61 800-7-302  
Mappi ng  of profi l e  type  2  to  
DeviceNet  

ControlNet  

E therNet/I P  

I EC 61 800-7-302  
M ise  en  correspondance  du  profi l  de  type  2  avec  
DeviceNet  

ControlNet  

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  

0.2  Déclaration  de  propriété  

La Commission  é lectrotechn ique  in ternationale  ( IEC)  atti re  l ’atten tion  sur l e  fa i t  qu ’ i l  est 
déclaré  que  la  conform i té  avec l es  d isposi tions  du  présent document peu t impl iquer 
l ’u ti l i sation  d ’un  brevet in téressant ce  qu i  su i t.  

Publ ication  /   
Numéro  de  série  de  

l 'appl ication  

Détenteur I n ti tu lé   Numéro  
d 'accès  
Derwent  

Publ ication  
Derwent 

EP844542  [S I ]  Méthode  de  commande  numéri que  et  
s tructu re  de  commande  pour l a  
commande  de  mouvements  d 'objets  
l orsque  l a  commande  de  vi tesse  est  
effectuée  à  un  taux supérieur à  cel u i  
de  l 'asservissement de  pos i ti on  

1 998-274369  EP844542-A1  
27. 05. 1 998;  
DE59603496-G  
02 . 1 2 . 1 999;  
EP844542-B1  
27. 1 0. 1 999  

 

L' I EC ne  prend  pas  posi ti on  quan t à  l a  preuve,  à  l a  va l id i té  et à  l a  portée  de  ces  d roi ts  de  
propriété.  
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Le  déten teur de  ces  d roi ts  de  propriété  a  donné  l ’ assurance  à  l ' I EC qu ’ i l  consent à  négocier 
des  l i cences  avec des  demandeurs  du  monde en tier,  à  des  termes  et cond i ti ons  raisonnables  
et  non  d iscrim inatoi res.  À ce  propos,  l a  déclaration  du  détenteur des  d ro i ts  de  propriété  est  
enreg istrée  à  l ' I EC.  Des  i n formations  peuvent être  demandées  à   

[S I ]  S iemens  AG  

Service  de  l a  propriété  i n te l l ectuel l e  de  l 'En trepri se  

Octroi  de  l i cences  &  Transacti ons  

Otto-Hahn-Ring  6  

81 730  Mun ich  

Al l emagne  

 

L’attention  est d ’au tre  part atti rée  sur l e  fa i t  que  certa ins  des  é lémen ts  du  présent document  
peuvent fa i re  l ’obj et de  d roi ts  de  propriété  i n te l l ectuel le  au tres  que  ceux i den ti fi és  ci -dessus.  
L' I EC ne  saura i t  être  tenue  pour responsable  de  ne  pas  avoir identi fié  de  tels  d roi ts  d e  
propriété  et de  ne  pas  avoi r s i gnalé  l eur existence.  

L' I SO  (www. iso. org/paten ts)  et  l ' I EC (h ttp: //patents . iec.ch)  ti ennent à  j our des  bases  de  
données  en  l i gne  des  brevets  et d roi ts  de  propriété  appl icables  à  l eurs  normes.  Les  
u ti l i sateurs  son t encouragés  à  consu l ter l es  bases  de  données  pour obten ir l es  i n formations  
l es  p lus  récentes  concernant l es  brevets  ou  d roi ts  de  propriété.  
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ENTRAÎNEMENTS ÉLECTRIQUES  
DE  PUISSANCE À VITESSE VARIABLE –  

 
Partie  7-203:  Interface générique et u ti l i sation  de  profi ls   

pour les  entraînements  électriques  de  puissance –  
Spécification  de  profi l  de  type  3  

 
 
 

1  Domaine d 'appl ication  

La  présente  partie  de  l ’ I EC 61 800  spéci fie  l e  type  de  profi l  3  pour l es  en traînements  
é lectriques  de  pu issance  (PDS).  Le  type  de  profi l  3  peut 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  desti nées  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  pertinentes.  

2  Références  normatives  

Les  documents  su ivan ts  son t 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 les  
références  datées,  seu le  l ’ éd i ti on  ci tée  s ’appl ique.  Pour les  références  non  datées,  l a  
dern ière  éd i ti on  du  document de  référence  s ’appl ique  (y compris  l es  éventuels  
amendements).  

I EC 61 1 58-5-3,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 5-3:  Définition  des services de la  couche application  – Éléments de  type 3 

I EC 61 1 58-5-1 0,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 5-10: Définition  des services de la  couche application  – Éléments de type 10 

IEC 61 1 58-6-3,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 6-3:  Spécification du protocole de la  couche application  – Éléments de  type 3 

IEC 61 1 58-6-1 0,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain  – 
Partie 6-10: Spécification du protocole  de  la  couche application – Éléments de type 10  

IEC 61 800-7-1 : 201 5,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable  – Partie 7-1 :  
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de puissance – 
Définition de l'interface  

IEC 61 800-7-303: 201 5,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – Partie  7-
303: Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de 
puissance – Mise en  correspondance du profil de type 3 avec les technologies de réseaux 

3 Termes,  défin i tions  et  abréviations  

3. 1  Termes  et défin i tions  

Pour les  besoins  du  présent document,  l es  termes  et défin i tions  su ivan ts  s 'appl iquen t.  
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3.1 . 1   
valeur instantanée  
valeur d 'une  grandeur variable  à  un  i nstant  déterm iné  

Note  1  à  l 'arti cl e:  La  valeur i nstantanée  est  u ti l i sée  dans  l e  présent document  comme données  d 'en trée  du  
programme de  commande  d 'appl i cation  pour superviser l es  variables  du  PDS  (par exemple,  vari ables  de  réaction .  

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

3. 1 .2   
algori thme 
séquence  fin ie  d 'opérations  complètement déterm inée  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 'entrée  

[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  pouvan t être  sol l ici té  par un  PDS  

Note  1  à  l ' arti cl e:  Les  d i fféren ts  modes  d 'appl i cation  refl èten t  l a  boucl e  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 cati ons  te l l es  que  l e  retou r 
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  caractéristi que  d 'une  en ti té  

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

3.1 .6   
axe  
élément log ique  in terne  à  un  système d 'automati sation  (par exemple,  système de  commande 
de  mouvement)  qu i  représente  une  certa ine  forme  de  mouvement  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  axes  peuvent  être  rotati fs  ou  l i néai res,  physi ques  ou  vi rtuel s ,  commandés  ou  s implement 
observés.  

Note  2  à  l 'arti cl e:  U n  axe  phys ique  peut  comprendre  u n  ou  pl us i eu rs  des  composants  su ivants:  un  capteu r d e  
mouvement,  un  système de  commande  de  mouvement,  un  ampl i fi cateur de  pu i ssance  et  un  actionneur d e  
mouvement.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 2. 4,  mod i fiée  – Une  note  à  l 'article  est  a jou tée]  

3.1 .7   
classe  
description  d 'un  ensemble  d 'obj ets  qu i  partagen t l es  mêmes attribu ts ,  opérations,  méthodes,  
re lations  et sémantique  
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[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 5]  

3. 1 .8   
appl ication  synchrone  de  cycle  d 'horloge  
synchron isation  des  durées  d 'échan ti l lonnage et  de  cycle  dans  le  log icie l  de  commande  en  
boucle  fermée dans  des  d ispos i ti fs  d 'entraînement numériques  et des  systèmes  de  
commande  

3. 1 .9   
commandes  
consignes  
ensemble  de  commandes  entre  l e  programme de  commande d ’appl i cation  et l e  PDS  
permettan t de  con trôler l e  comportement du  PDS ou  les  éléments  fonctionnels  de  celu i -ci  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  états  ou  l es  modes  de  fonctionnement refl èten t  l e  comportement.  

Note  2  à  l 'arti cl e:  Les  d i fféren tes  commandes  peuvent être  représentées  par u n  b i t  chacune.  

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

3. 1 . 1 0   
commande  
régu lation  
action  dél i bérée  sur (ou  dans)  un  processus,  en  vue  d 'atte indre  des  objecti fs  défi n is  

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

3.1 . 1 1   
d ispositi f de  commande/régu lation  

un i té  physique  contenan t – dans  un  modu le/sous-ensemble  ou  d isposi 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 2   
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 3   
d ispositi f 
d isposi ti f de  terra in  
<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  in terfaces  

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

3. 1 . 1 4   
d ispositi f 
d isposi ti f de  terra in  
< in tégration  système>  enti té  qu i  permet l e  con trôle,  la  servocommande et/ou  l a  détection  et  
s ’ in terface  à  d 'au tres  enti tés  de  ce  type  à  l ’ i n térieur d 'un  système d 'automatisation  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 0]  
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3.1 . 1 5   
profi l  de  d ispositi f 
représentation  d 'un  d ispos i ti f en  termes  de  ses  paramètres,  ensembles  de  paramètres  et  
comportement selon  un  modèle  de  d ispos i ti f qu i  décri t  l es  données  et l e  comportement du  
d isposi ti f te l  q ue  perçus  par l ’ i n terméd ia i 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 6   
données  E-S  de  DO  
ensemble  de  tou tes  les  données  d 'en trée  et de  sortie  ( transm ission  cycl i que)  d 'un  objet  
d 'en traînement (axe  d 'entraînement)  

3.1 . 1 7   
objet d ’ entraînement  
élément fonctionnel  d 'une  un i té  d 'en traînement  

3.1 . 1 8   
communication  entre  d isposi ti fs  d 'entraînement 
communication  (cycl ique)  entre  l es  d isposi ti fs  d 'en traînement du  poin t  de  vue  de  l 'u ti l i sateur 

3. 1 . 1 9   
un i té  d ’ entraînement  
d isposi ti f l og ique  qu i  comprend  tous  l es  é léments  fonctionnels  l iés  à  une  un i té  de  tra i tement 
cen trale  

3. 1 .20   
él ément fonctionnel  
en ti té  de  l og icie l  ou  l og iciel  combiné  au  matérie l ,  capable  d 'accompl i r u ne  fonction  spéci fi ée  
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  associati ons  à  d 'au tres  é l éments  
fonctionnels  et  foncti ons.  

Note  2  à  l 'arti cl e:  Un  é l ément fonctionnel  peu t  être  consti tué  de  b l oc(s)  d e  fonctions,  d 'ob jet(s)  ou  de  l i s te(s)  d e  
paramètres.  

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

3. 1 .21   
données  d ’entrée  
données  à  envoyer de  man ière  cycl ique  du  d isposi ti f au  con trôleur 

3. 1 .22   
in terface  
frontière  partagée  entre  deux un i tés,  défin ie  par des  caractéristiques  fonctionnel les ,  des  
caractéristi ques  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 .23   
données  E-S  
données  d 'entrée  et  données  de  sortie  d 'un  d ispos i ti f 

3. 1 .24   
mode isochrone  
service  de  synchron isme  de  cycle  d ’ horloge  d 'un  système de  communication  qu i  génère  un  
cycle  de  bus  constant  (synchron isation)  avec un  s i gnal  de  cycle  d ’horloge  au  début  du  cycle  
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3.1 .25   
modèle  
représentation  mathématique  ou  phys ique  d 'un  système ou  d 'un  processus,  basée,  avec une  
précis ion  su ffisan te,  sur des  l o is  connues,  sur une  i denti fication  ou  sur des  h ypothèses  
spéci fiées  

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

3.1 .26   
mode de  fonctionnement 
caractérisation  de  l a  man ière  et du  degré  avec l equel  l 'opérateur humain  i n tervien t sur 
l 'équ ipement de  commande  

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

3.1 .27   
données  de  sortie  
données  à  envoyer de  man ière  cycl i que  du  contrôleur au  d isposi ti f  

3.1 .28   
paramètre  
élément de  donnée qu i  représente  les  i n formations  d 'un  d ispos i ti f q u i  peuvent être  l ues  ou  
sais ies  dans  un  d isposi ti f,  par exemple,  par l e  b ia i s  du  réseau  ou  d 'une  I HM  l ocale  

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 recti on  
d 'accès.  

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

3.1 .29   
données  de  processus  
données  re latives  au  processus  de  commande,  par exemple  l e  facteu r de  gain  et les  variables  
d 'état,  généralement m ises  en  correspondance  avec l es  paramètres  

3.1 .30   
profi l  
représentation  d 'une  i n terface  PDS en  termes  de  ses  paramètres,  ensembles  de  paramètres  
et  comportement se lon  un  profi l  de  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 .31   
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  

3.1 .32   
état  
statut  
ensemble  d ' i n formations  en tre  le  PDS et l e  programme de  commande  d ’appl ication ,  qu i  
reflète  l 'état ou  l e  mode  du  PDS ou  un  é lément fonctionnel  de  ce  dern ier 

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  d i fféren tes  i n formations  d 'état  peuvent  être  codées  avec u n  b i t  chacune.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 3. 1 . 6]  
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3.1 .33   
fonctions  technolog iques  
con trôles  en  boucle  fermée et con trôles  en  séquence pour l 'au tomatisation  de  processus  
spéci fiques  à  l 'appl ication  

3.1 .34   
type  
élément matérie l  ou  l og 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 .35   
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 .36   
variable  
enti té  l og icie l le  qu i  peu t prendre  d i fférentes  va leurs,  mais  une  seu le  va leur à  l a  fo is  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  va leu rs  d 'une  variabl e,  a i ns i  q ue  d 'un  paramètre,  se  l im i ten t  hab i tuel l ement à  un  certa i n  
type  de  données.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 2. 25]  

3.2  Abréviations  

AC PROFI drive  Appl ication  Class  (Classe  d 'appl ication  PROFI drive)  

BERO proxim i ty Swi tch  ( in terrupteur de  proxim i té)  

CO  Communication  Object (Objet de  commun ication)  

CR communication  re lationsh ip  (relation  de  commun ication)  

C-LS  Control l er’s  S ign-Of-Li fe  (S igne  de  vie  du  con trôleur)  

DO  Drive  Object  (Objet d ’en traînement)  

DO-LS  Drive  Object  S ign-Of-Li fe  (S igne  de  vie  de  l 'objet  d 'en traînement)  

DP  Decentral ised  (d istribu ted)  Periphery (Périphérie  décentral isée  (répartie))  

DSC Dynamic Servo  Control  (Commande  asservie  d ynam ique)  

DU  Drive  Un i t  (Un i té  d ’en traînement)  

DX Data_Exchange  (échange de  données)  

f fréquence  

GSD  General  Station  Description  (Description  de  station  générale)  (description  de  
d isposi ti f,  en trée  pour un  ou ti l  de  configuration  du  bus)  

IHM  I n terface  homme-mach ine  

ID  i denti ficateur 

Données  E-S  Données  E-S;  transm ises  de  façon  cycl i que  

E/S  en trée/sortie  

KV  facteur de  gain  de  commande en  boucle  de  pos i tion  fermée   

kPC  facteur de  ga in  de  commande en  boucle  de  pos i ti on  fermée   

LS  S ign-Of-Li fe  (S igne  de  vie)  

LSB  l east s ign i ficant b i t  (b i t  de  poids  fa ib le)  
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MSB  most s i gn i fican t b i t  (b i t  de  poids  fort)  

M  CR Mu l ticast CR (Relation  de  commun ication  (CR)  mu l ti destinata ire  
(mu l tid i ffus ion))  

MDI  Manual  Data  I npu t (Entrée  de  données  manuel le)   

NAMUR Standards  Working  Group  for I nstrumentation  and  Con trol  in  the  Chem ical  
I ndustry (Groupe de  travai l  normati f pour l ' i nstrumentation  de  mesure  et  de  
régu lation  dans  l ' i ndustrie  ch im ique)  

NC  numerical  control  system  wi th  a  numeric control  command  set (système  de  
commande numérique  avec ensemble  de  commandes  de  con trôle  numérique)  

Pxxx paramètre  ( i den ti fi é  par l e  numéro xxx)  

PAP  Parameter Access  Poin t  (Poin t d 'accès  aux paramètres)  

PBE  description  de  paramètre  

Disposi ti f P  d ispos i ti f périphérique  (modèle  de  base  PROFIdrive)  

PDS  power d ri ve  system  (entraînement é lectrique  de  pu issance)  

PI  PROFIBUS & PROFINET i n ternational  

PLC programmable  log ic control ler wi thout a  motion  con trol  command  set  
(au tomate  programmable  sans  ensemble  de  commandes  de  mouvement)  

PLL  phase  l ocked  l oop  (boucle  à  verrou i l lage  de  phase)  phase  control  l oop  
(boucle  à  commande  de  phase)  

PNO  PROFIBUS User Organ isation  (Organ isme u ti l i sateur PROFIBUS)  

PNU  parameter number (numéro de  paramètre)  

PROFIBUS  bus  de  terrain  de  processus  te l  que  défin i  dans  l ’ I EC 61 1 58-5-3  et  
l ’ I EC 61 1 58-6-3   

PROFINET bus  de  terra in  de  processus  te l  q ue  défin i  dans  l ’ I EC 61 1 58-5-1 0  et  
l ’ I EC 61 1 58-6-1 0   

PWE parameter value  (valeur de  paramètre)  

RFG  Ramp Function  Generator (Générateur de  fonction  de  rampe)  

RMS  root mean  square  va lue  (valeur efficace)  true  root mean  square  value  (valeur 
efficace  vra ie)  

SN  s igne   

STW con trol  word  (mot de  commande)  

Ta  temps  d 'échanti l lonnage  

TDC  Data-Cycle-Time (Durée  de  cycle  de  données)  

TDX  Data_Exchange-Time (Temps d 'échange de  données)  

TM  Master-Time  (Temps  du  maître)  

TCAC  Control ler_Appl ication_Cycle-Time (Durée  de  cycle  d 'appl ication  du  
Contrôleur)  

TCLS  Control l er_Li fe_Sign-Time (Temps de  s igne  de  vie  du  Contrôleur)  

TO  Ou tput-Time (Temps de  sortie)  

TPC  temps  d 'échanti l lonnage du  con trôleur de  pos i tion  

TSC  temps  d 'échanti l lonnage du  con trôleur de  vi tesse  

TDLS  DO_Li fe_Sign-Time (Temps  de  s igne  de  vie  de  l ' objet d ’en traînement)  

VIK Association  of the  I ndustria l  Customers  and  I ndustria l  Power Producers  
(Association  des  cl i en ts  i ndustrie ls  et producteurs  i ndustrie ls  d 'énerg ie)  

xerr  écart d u  système de  commande  en  boucle  fermée  

ZSW status  word  (mot d 'état)  
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4 Général i tés  

4. 1  Présentation  générale  

Le  profi l  PROFI drive  a  été  créé  par l 'organ isme u ti l i sateur PROFIBUS & PROFINET de  
PROFIBUS & PROFINET in ternational  (PI ) .  I l  défin i t  un  comportement de  d isposi ti f un i fi é  et 
une  techn ique  d 'accès  aux données  du  d ispos i ti f d 'en traînement.  

Pour l 'u ti l i sateu r,  cela  s i gn i fie  que  les  coû ts  techn iques  sont d im inués  lors  de  la  p lan i fication  
et  de  l a  m ise  en  œuvre  des  insta l lations  et des  systèmes,  dans  la  mesure  où  les  d i fféren ts  
d ispos i ti fs  d 'en traînement réag issen t de  l a  même façon  aux i nstructions  de  commande.  

L'u ti l i sation  de  b locs  de  programme normal isés  dans  l es  systèmes  de  commande en  boucle  
fermée et en  boucle  ouverte  afin  de  contrôler l e  d isposi ti f d 'entraînement permet de  rédu ire  
s i gn i ficati vement les  coû ts  de  programmation .  Pour l es  constructeurs  de  d isposi ti fs  
d 'en traînement,  su i te  à  l a  défin i tion  du  profi l ,  l es  coûts  de  développement son t rédu i ts  et  l a  
m ise  en  œuvre  de  l ' i n terface  normal isée  non  exclusive  amél iore  l es  chances  de  réuss i te  sur 
l e  marché.  

La  m ise  en  correspondance  avec l ' i n terface  générique  est donnée à  l 'Annexe C  de  
l ’ I EC 61 800-7-1 : 201 5.  

4.2  Exigences  

Actuel l ement,  l es  systèmes  d 'entraînement é lectri ques  à  vi tesse  variable,  a l lant des 
convertisseurs  d 'entraînement à  couran t a l ternati f de  base  aux contrôleurs  asservis  de  
performances  dynam iques  élevées,  son t de  p l us  en  p l us  connectés  à  des  systèmes  de  
commande en  boucle  ouverte  et en  boucle  fermée de  p l us  hau t n i veau  dans  des  i nstal lations  
et  des  systèmes  automatisés  via  des  in terfaces  numériques.  

Dans  les  systèmes  actuels,  c'est l ' i n terface  de  vi tesse  qu i  est l a  p lus  répandue.  Le  poin t de  
cons igne  de  vi tesse  est déterm iné  à  parti r d 'un  système d 'automatisation  de  p l us  haut n i veau  
qu i  con trôle  l e  d ispos i ti f d 'en traînement.  De  man ière  générale ,  l a  va leur i nstan tanée  de  
vi tesse  est renvoyée  au  système d 'au tomatisation  afin  de  survei l l er l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  

Afi n  que  l ' i n terface  du  bus  de  terrain  numérique  dans  l es  concepts  d 'automatisation  répartis  
pu isse  aussi  être  u ti l i sée  dans  l e  domaine  de  l a  commande de  mouvement avec p lus ieurs  
axes  d 'en traînement,  l es  bus  de  terrain  normal isés  produ i ts  actuel lement doivent être  enrich is  
de  caractéristiques  spéci fiques.  Cela  impl ique  de  satisfa i re  aux exigences  su ivantes .  

Synchron isme de  cycle  d 'horloge:  S i  u n  con trôleu r de  mouvement cen tra l  est u ti l i sé  qu i  tra i te  
l ' i n terpolation  et l 'asservissement de  posi tion  en  boucle  fermée,  l a  boucle  d 'asservissement 
doi t  ê tre  fermée  via  l e  bus.  Le  poin t de  cons igne  de  vi tesse  est transféré  vers  le  d ispos i ti f 
d 'en traînement dans  l a  d i rection  du  poin t  de  consigne.  Dans  l a  d i rection  de  l a  valeur 
i nstan tanée,  l e  d ispos i ti f d 'en traînement fourn i t une  va leur i nstantanée de  pos i tion .  Afin  de  
mettre  en  œuvre  des  gains  en  boucle  suffisamment é levés  pour satisfai re  aux exigences  de  
performances  dynam iques,  l es  dé la is  doiven t être  rédu i ts  au  m in imum  et i l  est 
particu l ièrement important que  ces  dé la is  soient  parfa i temen t constan ts.  S i  l a  tâche  de  
commande  de  mouvement exige  de  coordonner p lus ieu rs  axes,  l es  valeurs  i nstan tanées  de  
posi tion  doivent être  acqu ises  précisément en  même temps  et évaluées  de  façon  synchrone  
dans  l e  con trôleur de  mouvement.  De  p l us,  l es  poin ts  de  consigne  doivent  prendre  effet  
précisément au  même moment dans  l es  axes.  L'acqu is i tion  des  valeurs  i nstantanées,  l e  
transfert et l 'acti vation  du  poin t  de  consigne  sont  en  synchron isme de  cycle  d 'horloge  avec le  
con trôleur de  posi tion  en  boucle  fermée.  

Communication  en tre  d isposi ti fs  d 'en traînement:  des  solu tions  d 'au tomati sation  d 'état de  l 'art  
avec des  un i tés  d 'entraînement numériques  u ti l i sen t auss i  des  concepts  répartis  dans  
l esquels  l es  tâches  de  commande en  boucle  ouverte  et en  boucle  fermée,  précédemment 
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m ises  en  œuvre  de  façon  cen trale,  son t décalées  sur des  d isposi ti fs  d 'en traînement 
i n te l l i gen ts.  Des  d ispos i ti fs  d 'en traînement de  posi ti onnement à  un  seu l  axe  ou  des  d isposi ti fs  
d 'en traînement à  l og icie l  i n tégré  pour des  fonctions  d ’enrou lement ou  des  appl ications  de  
fonctionnement synchrone  peuvent  être  ci tés  comme exemples .  

S i  des  fonctions  d 'au tomatisation  sont à  décen tral iser et  à  réparti r,  l es  données  doiven t être  
d i rectement transférées  en tre  les  d isposi ti fs  d 'en traînement,  q u i ,  dans  l 'exemple  d 'un  arbre  
é lectron ique,  doivent être  en  synchron isme angu la i re  précis  et auss i  en  synchron isme de  
cycle  d 'horloge.  

Commun ication  acycl i que:  Les  services  de  communication  acycl ique  son t sol l ici tés  pour 
transférer l es  demandes  de  paramètre  pour la  commande  de  l 'opérateur et  l a  survei l l ance  des  
d isposi ti fs  d 'en traînement para l lè lement à  l 'échange  de  données  cycl iques.  

Les  profi l s  d 'automatisation  modernes  impl i quent de  satisfai re  à  l 'exigence  de  prise  en  charge  
de  systèmes  de  communication  de  poin te.  

4.3  Objecti fs  du  profi l  PROFIdrive  

Afin  de  protéger l es  i nvestissements  p lacés  dans  des  outi l s  techn iques,  des  b ib l iothèques  de  
programmes d ’automatisation  et l a  formation  du  personnel ,  i l  est important de  d isposer d 'une  
fonctionnal i té  de  profi l  d 'appl ication  générique  stable  qu i  m igre  vers  l es  fu turs  systèmes  de  
bus  de  terra in  renforcés  en  conservant l a  stabi l i té  de  son  i n terface  de  p late-forme 
d 'appl ication .  

5 Type de  données  

5. 1  Présentation  générale  des  types  de  données  

Les  types  de  données  spéci fiques  au  profi l  correspondant aux exigences  particu l ières  de  
d ispos i ti f d 'entraînement son t défin is.  Les  types  de  données  spéci fi ques  au  profi l  son t défi n is  
i nd ividuel lement en  5. 3.  Les  types  normal isés  sont défi n is  dans  l ’ I EC 61 1 58-5-1 0.  Une  
présentation  générale  de  tous  l es  types  de  données  autorisés  ( types  de  données  normal isés  
et  types  de  données  spéci fi ques  au  profi l )  est donnée  dans  l e  Tableau  1  et  dans  l e  Tableau  2 .  

I l  est fortement recommandé d ’u ti l i ser les  types  de  données  normal isés  et spéci fi ques  au  
profi l  du  Tableau  1  et  du  Tableau  2  pour tous  l es  paramètres  de  d ispos i ti f d ’entraînement.  De  
plus ,  compte  tenu  de  l a  compatib i l i té  avec l es  anciens  systèmes,  tou tes  l es  m ises  en  œuvre  
de  Contrôleur et de  D isposi ti f do iven t également prendre  en  charge  l es  types  de  données  de  
base  Byte  (octet) ,  Word  (mot),  Double  word  (double  mot)  défin is  dans  l e  Tableau  31 .  Pour de  
p lus  amples  in formations  sur la  gestion  des  types  de  données  dans  l ’ accès  aux paramètres  
du  mode de  base  de  PROFI drive,  voi r 6. 2 . 3 .8 .  

5.2  Types  de  données  normal isés  

Le  Tableau  1  montre  l es  références  des  types  de  données  u ti l i sés  dans  ce  profi l  et  l es  
défin i tions  connexes.  
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Tableau  1  – Types  de  données  normal isés  

Types  de  données  u ti l i sés  dans  
l e  profi l  PROFIdri ve   

Référence  de  l a  défin i tion  Identi fi cateur 
numérique  de  type  

de  données  

Boolean  Boolean  (vo i r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  1  

I n teger8  I n teger8  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  2  

I n teger1 6  I n teger1 6  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  3  

I n teger32  I n teger32  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  4  

I n teger64  I n teger64  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  55  

Unsigned8  Unsigned8  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  5  

Unsigned 1 6  Unsigned 1 6  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  6  

Unsigned32  Unsigned32  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  7  

Unsigned64  Unsigned64  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  56  

F loati ngPoi n t  F loat32  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  8  

F loati ngPoi n t64  F loat64  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  1 5  

Vi s i bleStri ng   Vi s ibleStri ng  (vo i r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  9  

OctetStri ng  OctetStri ng  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  1 0  

UN ICODEStri ng  UN ICODEStri ng  (vo i r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  39  

TimeOfDay (avec i nd ication  de  date)  TimeOfDay (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  1 2  

TimeDi fference  (ne  pas  u ti l i ser)  a  TimeDi fference  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  1 3  

Date  B inaryDate  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  50  

TimeOfDay sans  i nd icati on  de  date  TimeOfDay (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  52  

TimeDi fference  avec i n d ication  de  date  TimeDi fference  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  53  

TimeDi fference  sans  i n d ication  de  date  TimeDi fference  (voi r l ’ I EC 61 1 58-5-1 0)  54  

a  I l  convien t  de  ne  pas  u ti l i ser l e  type  de  données  TimeDi fference  pou r de  nouvel l es  m ises  en  œuvre  de  
d i sposi ti f.  Pou r l a  m ise  en  œuvre  de  d i spos i ti f,  u ti l i ser à  l a  p l ace  l es  types  de  données  TimeDi fference  avec 
i nd icati on  de  date  et  TimeDi fference  sans  i n d ication  de  date.  Pour d es  rai sons  de  compatibi l i té ,  l es  troi s  
types  de  données  TimeDi fference  doi ven t être  pri s  en  charge  par une  m ise  en  œuvre  de  Con trôleur.  

 

5.3  Types  de  données  spécifiques  au  profi l  

5.3. 1  Général i tés  

Tous  l es  types  de  données  spéci fiques  au  profi l  (voir l e  Tableau  2)  peuvent être  m is  en  
œuvre  dans  l e  d ispos i ti f d 'en traînement (types  de  données  facu l tati fs).  
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Tableau  2  – Types  de  données  spécifiques  au  profi l   

Types  de  données  u ti l i sés  dans  
l e  profi l  PROFIdrive   

Référence de  l a  défin i tion  Identi fi cateur 
numérique  de  type  de  

données  

Valeu r normal i sée  N2  (1 6  b i ts)  5. 3. 2 ,  Tableau  3  et  Tabl eau  4  1 1 3  

Valeu r normal i sée  N4  (32  b i ts)  5. 3. 2 ,  Tableau  3  et  Tabl eau  4  1 1 4  

Séquence  de  b i ts  V2   5 . 3. 6,  et  Tableau  1 0  1 1 5  

Quartet  L2   5 . 3. 7,  et  Tableau  1 1  1 1 6  

Constante  de  temps  réciproque  R2   5 . 3. 1 0,  et  Tabl eau  1 4  1 1 7  

Constante  de  temps  T2  (1 6  b i ts)  5. 3. 8,  et  Tableau  1 2  1 1 8  

Constante  de  temps  T4  (32  b i ts)  5. 3. 8,  et  Tableau  1 2  1 1 9  

Constan te  de  temps  D2   5 . 3. 9,  et  Tableau  1 3  1 20  

Valeu r du  poi n t  fi xe  E2  (1 6  b i ts )  5. 3. 4,  Tableau  7  et  Tabl eau  8  1 21  

Valeu r du  poi n t  fi xe  C4  (32  b i ts)  5. 3. 5,  et  Tableau  9  1 22  

Valeu r normal i sée  X2,  variab le  (1 6  b i ts)  5. 3. 3,  Tableau  5  et  Tabl eau  6  1 23  

Valeu r normal i sée  X4,  variab le  (32  b i ts)  5. 3. 3,  Tableau  5  et  Tabl eau  6  1 24  

 

I l  est fortement recommandé  d ’u ti l i ser l es  types  de  données  spéci fi ques  au  profi l  pour 
optim iser la  correspondance avec l ’appl ication .  Pour la  compatib i l i té  avec l es  anciennes  
appl ications  de  d isposi ti f d 'en traînement sans  aucun  type  de  données  spéci fi que  au  profi l :  

•  Au  l ieu  de  N2,  N4  ou  X2,  X4 ,  u ti l i ser I n teger1 6,  I n teger32  avec normal isation  facu l tati ve.  

5.3.2  Valeur normal isée:  N2 ,  N4  

Sign ification  

Valeur normal isée  l i néai re.  0  %  correspond  à  0  (0x0),  1 00  %  correspond  à  21 4  (0x4000)  pour 
N2  ou  230  (0x40000000)  pour N4.  

Tableau  3  – N2,  N4-Plage des  valeurs  

Codage  Type de  données  Plage  des  valeurs  Résolu tion  Longueur 

1 1 3  N2  –200  %  ≤  i  ≤  (200-2–1 4)  %  2–1 4  =  0 , 006  1  %  2  Octets  

1 1 4  N4  –200  %  ≤  i  ≤  (200-2 -30)  %  2–30  =  9 , 3  ×  1 0–8  %  4  Octets  

 

Codage  

•  Représentation  en  complément à  deux,  l e  MSB  (b i t  de  poids  fort)  est l e  b i t  après  l e  b i t  de  
s i gne  (SN)  du  prem ier octet.  

•  SN  =  0 :  nombres  pos i ti fs  y compris  zéro  

•  SN  =  1 :  nombres  négati fs  
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Tableau  4  – N2,  N4-Codage  

Octet  
Bi t  

8  7  6  5  4  3  2  1  

1  SN  20  2–1  2–2  2–3  2–4  2–5  2–6  

2  2–7  2–8  2–9  2–1 0  2–1 1  2–1 2  2–1 3  2–1 4  

3  2–1 5  2–1 6  2–1 7  2–1 8  2–1 9  2–20  2–21  2–22  

4  2–23  2–24  2–25  2–26  2–27  2–28  2–29  2–30  

 

5.3.3  Valeur normal isée (normal isation  variable) :  X2,  X4 

Sign ification  

Valeur normal isée  l inéai re.  0  %  correspond  à  0  (0x0) ,  1 00  %  correspond  à  2X.  La  structure  
est la  même que  pour les  types  de  données  N2  et N4  mais  l a  normal isation  (1 00  %)  ne  fa i t  
pas  au tomatiquement référence respectivement au  b i t  1 4  ou  au  b i t  30,  e l le  est variable.  Le  b i t  
de  normal isation  est codé  dans  l 'é lément de  description  des  paramètres  "normal isation  de  
données  E-S  de  DO"  (se  reporter à  6. 2. 1 . 3) .  

Tableau  5  – X2,  X4-Plage des  valeurs  

Codage  Type  de  données  P lage  des  valeu rs  Résolu tion  Longueur 

1 23  X2  (par exemple  avec x =  1 2)  –800  %  ≤  i  ≤  (800-2 -1 2)  %  2 -1 2  2  Octets  

1 24  X4  (par exemple  avec x =  28)  –800  0  %  ≤  i  ≤  (800-2 -28)  %  2 -28  4  Octets  

 

Codage  

•  Représentation  en  complément à  deux,  l e  MSB  (b i t  de  poids  fort)  est l e  b i t  après  l e  b i t  de  
s i gne  (SN)  du  prem ier octet.  

•  SN  =  0 :  nombres  pos i ti fs  y compris  zéro  

•  SN  =  1 :  nombres  négati fs  

Tableau  6  – X2,  X4-Codage (exemple  x=1 2/28)  

Octet  
Bi t  

8  7  6  5  4  3  2  1  

1  SN  22  2 1  20  2–1  2–2  2–3  2–4  

2  2–5  2–6  2–7  2–8  2–9  2–1 0  2–1 1  2–1 2  

3  2–1 3  2–1 4  2–1 5  2–1 6  2–1 7  2–1 8  2–1 9  2–20  

4  2–21  2–22  2–23  2–24  2–25  2–26  2–27  2–28  

 

5.3.4  Valeur du  poin t fixe:  E2  

Sign ification  

La  valeur l i néaire  du  poin t fixe  avec sept pos i ti ons  b i na ires  après  l a  vi rgu le.  0  correspond  à  0  
(0x0),  1 28  correspond  à  2 1 4  (0x4000).  
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Tableau  7  – E2-Plage des  valeurs  

Codage  Type  de  données  Plage  des  valeu rs  Résolu tion  Longueur 

1 21  E2  -256+2–7  ≤  i  ≤  256-2–7  2–7  =  0 , 007  81 2  5  2  Octets  

 

Codage  

•  Représen tation  en  complément à  deux,  l e  MSB  (b i t  de  poids  fort)  est l e  b i t  après  l e  b i t  de  
s i gne  (SN)  du  prem ier octet.  

•  SN  =  0 :  nombres  pos i ti fs  y compris  zéro  

•  SN  =  1 :  nombres  négati fs  

Tableau  8  – E2-Codage  

Octet  
Bi t  

8  7  6  5  4  3  2  1  

1  SN  27  26  25  24  23  22  2 1  

2  20  2–1  2–2  2–3  2–4  2–5  2–6  2–7  

 

5.3.5  Valeur du  poin t fixe:  C4 

Sign ification  

La valeur l i néai re  du  poin t fixe  avec quatre  décimales.  0  correspond  à  0  (0x0),  0 , 0001  
correspond  à  20  (0x0000  0001 ).  

Tableau  9  – C4-Plage  des  valeurs  

Codage  Type de  données  Plage  des  valeurs  Résolu tion  Longueur 

1 22  C4  -21 4748  3648  ≤  i  ≤  21 4748  3647  1 0 -4  =  0 , 000  1  5  4  Octets  

 

Codage  

Comme pour I n teger32,  l a  pondération  des  b i ts  a  été  rédu i te  par un  facteur de  1 0  000.  

5.3.6  Séquence  de  bi ts:  V2  

Sign ification  

Séquence de  bi ts  permettan t de  con trôler et de  représenter l es  fonctions  d 'appl ication .  1 6  
variables  booléennes  sont  combinées  en  deux octets.  (Codage:  1 1 5)  

Tableau  1 0  – E2-Codage  

Octet  
Bi t  

8  7  6  5  4  3  2  1  

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

2  7  6  5  4  3  2  1  0  
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5.3.7  Quartet:  L2  

Sign ification  

Un  quartet est  formé de  quatre  b i ts  associés.  Quatre  quartets  son t représentés  en  deux 
octets .   

La  défin i tion  du  quartet n 'est  pas  spéci fiée.  (Codage:  1 1 6)  

Tableau  1 1  – L2-Codage  

Octet  
Bi t  

8  7  6  5  4  3  2  1  

1  Quartet  3  Quartet  2  

2  Quartet  1  Quartet  0  

 

Commentaire  sur l es  paramètres  temporels  

La  valeur de  paramètre  temporel  des  types  D2,  T2,  T4,  R2  fa i t  tou jours  référence au  temps  
d 'échanti l lonnage constan t spéci fi é  Ta .  Le  temps  d 'échan ti l l onnage associé  (valeur du  
paramètre  de  profi l  962)  est  exigé  afi n  d ' i n terpréter l a  va leur i n terne.  

5.3.8  Constante  de  temps:  T2,  T4  

Sign ification  

Données  temporel les  cons idérées  comme un  mu l ti ple  du  temps  d 'échanti l l onnage constan t 
Ta .  

Tableau  1 2  – T2,  T4-Plage  des  valeurs  

Codage  Type de  données  Plage  des  valeu rs  Résolu tion  Longueur 

1 1 8  T2  0  ≤  i  ≤  32  767  ×  Ta  Ta  2  Octets  

1 1 9  T4  0  ≤  i  ≤  4  294  967  295  ×  Ta  Ta  4  Octets  

 

Valeur i n terprétée  =  valeur i n terne  ×  Ta  

Codage de  valeur in terne  

•  T2:  Comme pour Uns igned1 6  avec une  p lage  des  valeurs  l im i tée  0  ≤  x  ≤32  767.  
Après  in terprétation ,  les  va leurs  i n ternes  hors  de  cette  plage  son t fixées  à  0.  

•  T4:  Comme pour Uns igned32.  

5.3.9  Constante  de  temps:  D2  

Sign ification  

Données  temporel les  cons idérées  comme une  fraction  du  temps  d 'échanti l l onnage constan t  
Ta .  
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Tableau  1 3  – D2-Plage  des  valeurs  

Codage  Type de  données  Plage  des  valeurs  Résolu tion  Longueur 

1 20  D2  0  ≤  i  ≤  (2-2–1 4 )  ×  Ta  2–1 4  ×  Ta  2  Octets  

 

Valeur i n terprétée  =  valeur i n terne  ×  Ta/1 6  384  

Codage de  valeur in terne  

Comme pour Uns igned1 6  avec une  plage  des  valeurs  l im i tée  0  ≤  x  ≤32  767.  

Après  in terprétation ,  les  va leurs  i n ternes  hors  de  cette  plage  son t fixées  à  0 .  

5.3. 1 0  Constante  de  temps  réciproque:  R2  

Sign ification  

Données  temporel l es  cons idérées  comme un  mu l ti p le  réciproque  du  temps  d 'échan ti l l onnage  
constan t Ta .  

Tableau  1 4  – R2-Plage  des  valeurs  

Codage  Type de  données  Plage  des  valeurs  Résolu tion  Longueur 

1 1 7  R2  1  ×  Ta  ≤  i  ≤  1 6  384  ×  Ta  Ta  2  Octets  

 

Valeur i n terprétée  =  1 6  384  ×  Ta/va leur i n terne  

Codage de  valeur in terne  

Comme pour Uns igned1 6  avec une  plage  des  valeurs  l im i tée  1  ≤  x  ≤1 6  384.  

Après  in terprétation ,  les  va leurs  i n ternes  hors  de  cette  plage  son t fixées  à  1 6  384.  

6 Spécifications  

6. 1  In tégration  des  d ispositi fs  d 'entraînement  dans  des  systèmes  d 'automatisation  

6. 1 . 1  Général i tés  

Cet article  spéci fi e  l a  modél isation  abstrai te  et  l es  d i fférentes  variantes  pour l ' i n tégration  de  
l 'axe  d 'en traînement PROFI drive  dans  des  systèmes  d 'au tomatisation .  Ce  modèle  PROFI drive  
est généralement i ndépendant du  système de  communication  u ti l i sé  comme plate-forme  
réseau  (PROFIBUS,  PROFINET).  En  fonction  du  système de  communication ,  les  l im i tations  
au  modèle  général  et  à  l a  fonctionnal i té  générale  peuvent être  possib les .  

6.1 .2  Modèle  de  base  

6. 1 .2 . 1  Disposi ti fs  de  communication  

Le modèle  de  base  PROFI dri ve  défin i t  l es  troi s  classes  de  d ispos i ti fs  su ivantes  comme 
é lémen ts  de  base:  
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Contrôleur 

Le  Contrôleur est un  d ispos i ti f de  commande associé  à  un  ou  p lus ieurs  d ispos i ti fs  
d 'en traînement (axes).  L ié  au  système d 'au tomatisation ,  le  contrôleur héberge  l e  mécan isme 
d 'au tomatisation  général .  

Dispositi f P  

Le D isposi ti f P  (périphérique)  est un  d ispos i ti f de  terrain  qu i  héberge  (hôte)  l es  d ispos i ti fs  
d 'en traînement (commande en  boucle  fermée,  convertisseur).  Généralement,  l e  d ispos i ti f P  
est  associé  à  un  ou  pl us ieurs  con trôleurs.  

Superviseur 

Le  Superviseur est généralement un  d ispos i ti f techn ique  qu i  gère  l es  données  de  
configuration  (ensembles  de  paramètres)  et  l es  ensembles  de  données  de  d iagnostic fourn ies  
par les  d ispos i ti fs  P  et/ou  l es  contrôleurs .  

6.1 .2 .2  Relation  de  communication  

Le  modèle  de  base  PROFI drive  défin i t  l es  types  su ivan ts  des  re lations  de  communication  
en tre  l es  d isposi ti fs:   
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Ang lais  Français  

Device-Device  D ispos i ti f-  D i spos i ti f 

Commun ication  rel ati onsh ip  Relati on  de  commun ication  

Device  D ispos i ti f 

Commun ication  device  D i sposi ti f de  commun ication  

Supervisor Superviseur 

Control l er Contrôl eu r 

P-Device  D ispos i ti f P  

Control l er-P-Device  Contrôl eu r – D i sposi ti f P  

Supervisor-P-Device  Superviseur – D i spos i ti f P  

P-Device  – P -Device  D isposi ti f P  – D i sposi ti f P  

Figure 2  – Dispositi fs  PROFIdrive  et l eur relation  

La F igure  2  montre  l es  d ispos i ti fs  PROFI drive  et l es  re lations  défin ies  en tre  eux dans  l e  
con texte  du  modèle  de  base  PROFI drive.  
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6.1 .2 .3  Réseau  de  communication  

.  .  .

Network

Station

PROFIdrive
Device

(P-Device,  Control ler
or Supervisor)

Network Interface connector

Network Interface

.  .  .

PROFIdrive
Device

(P-Device,  Control ler
or Supervisor)

Station Station

IEC
 

  

Ang lais  Français  

Station  Station  

PROFI dri ve  Device  (P-Device,  Control l er or 
Supervisor)  

D i sposi ti f PROFI d ri ve  (D ispos i ti f P ,  Con trô leu r ou  
Superviseur)  

Network I n terface  I n terface  réseau  

Network I n terface  Connector Connecteu r d ’ i n terface  réseau  

Network  Réseau  

Figure 3  – Modèle  général  de  communication   
d 'un  système d 'automatisation  PROFIdrive  

La  F igure  3  montre  l 'arch i tecture  générale  du  système d 'automatisation  et l 'emplacement des  
d ispos i ti fs  PROFId rive  en  tan t que  composants  de  l a  Station .  Le  modèle  phys ique  est 
généralement consti tué  de  stations  phys iques  i n tégrées  dans  un  système de  réseau  de  
communication .  Ainsi  chaque station  comprend  un  connecteur d ' in terface  réseau  permettant  
de  connecter phys iquement la  s tation  au  réseau  et une  fonctionnal i té  d ' i n terface  réseau ,  qu i  
fourn i t  l e  service  de  commun ication  aux d isposi ti fs.  

Le  d ispos i ti f PROFI drive  est donc précisément défin i  par l es  i n formations  d 'adresse  
su ivantes:  

•  Réseau ,  

•  Station  ( I denti ficateur pour l a  s tation  à  l ' in térieur du  réseau),  

•  D ispos i ti f ( I denti ficateur pour l e  d isposi ti f à  l ' in térieur de  la  station).  

6. 1 .2 .4  Objet fonctionnel  

Le  d isposi ti f PROFI drive  comprend  un  ou  p lus ieu rs  obj ets  fonctionnels.  Les  objets  
fonctionnels  son t des  obj ets  l og iques  qu i  représentent une  fonctionnal i té  spécia le  i n terne  au  
système d 'automatisation .  La  F igure  4  montre  l 'arch i tecture  générale  du  d ispos i ti f PROFI drive  
comprenant des  obj ets  fonctionnels.  

S i  l e  d isposi ti f est du  type  d isposi ti f P ,  l es  obj ets  fonctionnels  i n ternes  à  ce  d isposi ti f sont  
a lors  du  type  Objet d 'entraînement (voir l a  F igure  4).  La  fonctionnal i té  typique  de  l 'obj et  
d 'en traînement est l a  fonctionnal i té  du  d ispos i ti f d 'entraînement e l l e-même (moteur,  étage  de  
convertisseur,  contrôle  de  couran t et  commande de  vi tesse  en  boucle  fermée,  fonctionnal i té  
d 'en trée  et de  sortie) .  Par exemple,  un  axe  d 'entraînement est  l i é  à  un  objet  d 'en traînement.  
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PROFIdrive Device
(e.g.  P-Device)
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( e.g.  Drive Object)

Functional
Object

( e.g.  Drive Object)

Functional
Object

( e.g.  Drive Object)

IEC  

  

Ang lais  Français  

PROFI dri ve  Device  (e. g .  P-Device)  D i spos i ti f PROFI d ri ve  (par exemple  D i sposi ti f P)  

Functional  Ob ject  (e . g .  Dri ve  Object)  Objet  fonctionnel  (par exemple  Objet  
d ’ en traînement)  

Figure 4 – Dispositi f PROFIdrive   
(comprend  un  ou  p lusieurs  objets  fonctionnels)  

6. 1 .2 .5  Modèle  d 'objet  

Établ is  sur l es  obj ets  défin is  dans  l e  modèle  de  base,  l 'ordre  h iérarch ique  et l es  dépendances  
en tre  ces  objets  sont présen tés  dans  l e  modèle  d 'obj et  (voi r l a  F igure  5).  

Chaque station  est consti tuée  de  l ' i n terface  réseau  et d 'un  ou  p l usieurs  d ispos i ti fs.  L' i n terface  
réseau  est l i ée  au  réseau  auquel  l a  station  est connectée.  Les  d ispos i ti fs  sont classés  en  trois  
types:  con trôleur,  d isposi ti f P  et  superviseur.  S i  l e  d ispos i ti f est de  type  d isposi ti f P ,  l e  
d isposi ti f P  est consti tué  d 'une  ou  de  p lusieurs  un i tés  d 'en traînement (DU )  qu i  comprennen t 
un  ou  p l us ieurs  objets  d 'en traînement (DO).  L'agrégation  des  objets  d 'entraînement en  un i tés  
d 'en traînement (DU)  peu t être  u ti l i sée  pour défin i r l 'affi l i ation  des  objets  d 'entraînement à  une  
un i té  de  commande d 'en traînement physique  (CPU)  ou  à  un  agrégat phys ique.  L'un i té  
d 'en traînement exprime de  façon  certa ine  le  domaine  de  va l i d i té  des  paramètres  g lobaux.  

De  p lus ,  l ' "obj et de  commun ication "  (CO)  qu i  est l i é  à  l ' i n terface  réseau  et aussi  à  l 'objet  
fonctionnel  (par exemple  l 'objet d 'entraînement)  est  défi n i .  L 'obj et de  communication  vise  à  
être  une  extrém i té  de  communication  adressable  par l e  système de  commun ication ,  qu i  peu t 
être  associée  à  un  objet fonctionnel .   
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Figure 5  – Ordre  h iérarchique  dans  l e  modèle  d 'objet  
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6.1 .2 .6  Modèle  à  couches  

La séparation  des  objets  dans  l e  modèle  de  base  selon  les  aspects  d 'appl ication  et de  
communication  abouti t  au  modèle  à  couches  se lon  la  F igure  6.  Dans  ce  cas,  la  couche  
Appl ication  ne  con tien t que  les  aspects  fonctionnels  du  système  d 'au tomatisation ,  
i ndépendamment de  la  réparti tion  des  é léments  fonctionnels  en tre  l es  stations  et l es  
d ispos i ti fs  phys iques.  L 'aspect de  réparti tion  est représenté  par l a  couche Communication  qu i  
spéci fie  l es  composants  du  réseau  physique  et  l 'affectation  des  objets  fonctionnels  aux 
composants.  
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Cycl i c  Data  Exchange  Échange  de  données  cycl i ques  
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PROFI dri ve  Commun ication  Model  Modèl e  de  commun ication  PROFI dri ve  

Network (phys ical )  Réseau  (physique)  

Figure 6  – Modèle  de  base  PROFIdrive  contenant  
la  couche  Appl ication  et l a  couche Communication  
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6.1 .2 .7  Services  de  communication  

6. 1 . 2 .7 .1  Général i tés   

Le modèle  de  base  PROFIdrive  défin i t  l es  services  de  commun ication  su ivan ts.  Les  services  
de  communication  sont fourn is  par l e  d ispos i ti f e t son t ceux de  l 'objet fonctionnel .  

La  représentation  des  données  doi t  ê tre  au  format g ros-bou tiste.  

6.1 .2 .7.2  Échange de  données  cycl iques  

Une communication  cycl i que  s ign i fi e  le  s imple  transfert de  données  E/S  de  ta i l l e  prédéfin ie  
dans  un  créneau  réservé.  Dans  une  commun ication  cycl i que,  l es  données  E/S  cri ti ques  eu  
égard  au  temps  sont échangées  en tre  l e  con trôleur et l e  d ispos i ti f ou  entre  les  d ispos i ti fs.  
Généralement,  ces  données  contiennent des  valeurs  de  poin t  de  cons igne  et des  valeurs  
i nstan tanées,  a ins i  que  des  i n formations  de  commande et d 'état.  Le  service  Échange de  
données  cycl i ques  est affecté  à  l a  re lation  "Contrôleur – D isposi ti f P"  et  "D isposi ti f P  – 
Disposi ti f P" .  Un  canal  d 'échange de  données  cycl iques  est l i é  à  un  objet de  communication  à  
ses  extrém i tés.  

6. 1 .2 .7 .3  Échange de  données  acycl iques  

Par comparaison  avec l a  commun ication  cycl i que,  l 'échange de  données  est acycl ique  
un iquement s i  nécessai re.  Une  communication  acycl i que  permet l e  transfert des  données  non  
cri ti ques,  par exemple,  l e  té léchargement des  données  de  m icrolog icie l  ou  de  paramètres.  Le  
service  Échange de  données  acycl iques  est affecté  à  l a  re lation  "Contrôleur – D isposi ti f P"  et  
"Superviseur –D isposi ti f P" .  Un  canal  d 'échange de  données  acycl i ques  est l i é  à  un  objet de  
communication  à  ses  extrém i tés.  

6.1 .2 .7.4  Mécan isme d 'alarme 

Le service  Mécan isme d 'a larme i n forme en  temps  réel  l e  d isposi ti f de  commande de  
l 'existence  d ' in formations  d 'a larme et de  s i tuations  d 'exception .  Le  service  fonctionne  se lon  l a  
demande afin  de  main ten i r à  j our l ' image de  s tatu t d 'exception  de  l 'objet fonctionnel  dans  l e  
con trôleur.  Ce  service  permet au  con trôleur de  réag ir l e  p lus  rapidement poss ib le  à  
l 'occurrence d 'un  événement dans  l e  d isposi ti f d 'en traînement sans  i n terroger de  façon  
permanente  l es  i n formations  d 'état  du  d ispos i ti f d 'entraînement.  Le  service  Mécan isme 
d 'alarme est  affecté  à  l a  re lation  "Contrôleur – D isposi ti f P" .  

6.1 .2 .7.5  Fonctionnement synchrone  de  l 'horloge  

Le service  Fonctionnement synchrone de  l 'horloge  garanti t  l e  commencement s imu l tané  de  
tâches  avec d i fférents  d i spos i ti fs  de  communication  ou  obj ets  fonctionnels  avec une  i nstabi l i té  
(spéci fiée)  m in imale  (par exemple,  processus  d ’échanti l lonnage et de  sortie).  Ce  service  
impl i que  également l a  transm iss ion  certaine  de  paquets  de  données  cycl i ques  déd iés  j usqu 'à  
un  certa in  moment du  cycle  de  communication .   

Pour l a  technolog ie  de  d isposi ti f d 'en traînement,  l a  commun ication  synchrone du  cycle  
d 'horloge  consti tue  la  base  de  l a  synchron isation  du  d ispos i ti f d 'en traînement.  Non  seu lement 
l 'échange  de  messages  sur l e  système de  bus  est m is  en  œuvre  sur une  base  de  temps  
isochrone,  mais  l es  a lgori thmes  de  contrôle  i n terne  – te ls  que  l es  con trôleu rs  de  vi tesse  et de  
courant  en  boucle  fermée du  d ispos i ti f d 'en traînement,  ou  les  contrôleurs  du  système  
d 'au tomatisation  de  n i veau  supérieur – son t également synchron isés  (voi r l a  F igure  7).  
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Figure 7  – Cas  d 'appl ication  typique   
du  fonctionnement synchrone de  l 'horloge  

Le  modèle  général  du  service  de  fonctionnement synchrone  de  l 'horloge  est défin i  se lon  la  
F igu re  8 .  Le  modèle  est  basé  sur l es  horloges  l ocales  qu i  son t l i ées  à  tous  l es  d isposi ti fs  
prenan t en  charge  le  service  de  fonctionnement synchrone de  l 'horloge.  Ces  horloges  l ocales  
son t synchron isées  avec une  horloge  maîtresse  déd iée.  Après  le  démarrage  du  mécan isme 
de  fonctionnement synchrone de  l 'horloge,  tou tes  l es  horloges  esclaves  sont synchrones  avec 
l 'horloge  maîtresse  avec une  i nstabi l i té  maximale  défin ie  de  1  µs.  Le  mécan isme de  
démarrage  et  de  synchron isation  des  horloges  esclaves  avec l ' horloge  maîtresse  est l i é  au  
système de  commun ication  (qu i  fa i t  partie  de  l a  couche Commun ication).  

Le  d ispos i ti f qu i  comprend  l ' horloge  maîtresse  est  dés igné  horloge  maîtresse.  En  fonction  de  
l 'appl ication ,  les  tâches  d 'appl ication  peuvent être  déclenchées  par l 'horloge  esclave  du  
d ispos i ti f.  Par exemple,  en  ce  qu i  concerne  un  con trôleur d 'axe,  l 'échanti l l onnage des  valeurs  
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d 'en trée  et l a  sortie  du  couran t du  moteur son t déclenchés  de  façon  externe  à  l 'horl oge  
esclave  et son t donc synchrones  avec tous  l es  au tres  processus  l iés  à  l ' horloge  maîtresse.  
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(trigger)
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Task n  Tâche  n  

Synchron ise  (tri gger)  Synchron iser (décl encher)  

P-Device  D ispos i ti f P  

Figure 8  – Modèle  général  du  fonctionnement synchrone de  l 'horloge  

6. 1 . 2 .7 .6  Diagramme d 'états  du  modèle  de  base  

Pour le  modèle  de  base  (voir l a  F igure  9),  les  états  su ivants  l iés  au  processus  d 'exécu tion  de  
l a  communication  et  de  l 'appl ication  sont  défin is :  

Hors  l igne  

En  général ,  aucun  service  de  communication  ne  fonctionne.  

Préparation  

Dans  cet état,  l e  service  Échange  de  données  acycl iques  et l e  mécan isme d 'a larme 
fonctionnent.  Cela  s ign i fi e  que  les  i n formations  de  configuration  peuvent être  transm ises  du  
con trôleur à  l 'u n i té  d 'en traînement et que  l 'accès  aux paramètres  est  possible.  De  p lus,  l es  
a larmes  son t achem inées.  Le  service  Échange  de  données  cycl i ques  peu t ne  pas  être  
d ispon ib le  ou  les  données  transm ises  ne  sont pas  val i des.  Le  système de  commun ication  
tente  de  synchron iser tou tes  les  horloges  esclaves  sur l 'horloge  maîtresse.  
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Synchronisation  

Dans  cet état,  l 'échange de  données  acycl iques,  l 'échange  de  données  cycl iques  et l e  
mécan isme d 'a larme fonctionnent et l es  données  cycl i ques  transm ises  sont va l ides.  Les  
processus  d 'appl ication  ten ten t de  synchron iser l eurs  tâches  entre  eux (synchron isation  sur 
l 'horloge  esclave  l ocale  et synchron isation  des  tra ins  de  données  via  l es  canaux de  
communication  cycl ique) .  

Fonctionnement 

Dans  cet état,  l es  processus  d 'appl ication  sont aussi  synchron isés  et l 'appl ication  en tière  est 
prête  à  fonctionner (tâche  de  production).  

S i ,  dans  l 'un  de  ces  états,  des  exceptions  se  produ isen t et fon t perdre  au  système une  ou  
p lus ieu rs  des  caractéristi ques  l iées  à  l 'état réel ,  les  d ispos i ti fs  l iés  sont con tra in ts  de  reven ir à  
un  état précédent  correspondant,  afi n  de  procéder à  nouveau  au  changement vers  le  n i veau  
su ivant  supérieur,  s i  c'est  poss ib le  et au torisé.  
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Figure 9  – Diagramme d 'états  de  modèle  de  base  
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6.1 .3  Modèle  d 'entraînement  

6. 1 . 3. 1  Général i tés  

Sur l a  base  du  type  de  d i sposi ti f D isposi ti f P,  défin i  précédemment dans  l e  modèle  de  base,  l e  
présent  paragraphe  défin i t  l ' arch i tecture  du  D isposi ti f P  p l us  en  détai l .  

6.1 .3.2  Dispositi f P  

Ce profi l  de  techn ique  d 'en traînement défin i t  un  d ispos i ti f PROFIdrive  de  type  d isposi ti f P  
selon  l a  F igure  1 0  comme un  d isposi ti f P  con tenant exactement une  ou  p l us ieurs  un i tés  
d 'en traînement (DU).  Le  d isposi ti f P  peu t auss i  con ten ir d 'au tres  objets  qu i  ne  sont  pas  des  
un i tés  d 'en traînement.  Voir également la  F igure  5.  

6. 1 .3.3  Un i té  d ’entraînement  

Ce profi l  d e  techn ique  d 'entraînement défin i t  u ne  un i té  d 'en traînement PROFI drive  se lon  l a  
F igure  1 0  comme partie  in tégran te  d 'un  d ispos i ti f P  contenant exactement un  ou  p l us ieurs  
obj ets  d 'entraînement (DO).  L' identi fication  sans  équ ivoque d 'un  objet d 'en traînement au  se in  
d 'une  un i té  d 'en traînement est effectuée  par l ' I D  de  l 'objet d 'entraînement ( ID  de  DO)  qu i  est 
affecté  à  chaque DO d 'une  DU .  L'un i té  d 'en traînement contien t un iquement des  obj ets  
d 'en traînement.  Voi r également la  F igure  5.  
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Drive Object
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Dri ve  Un i t  (DU )  Un i té  d ’en traînement  (DU)  

Dri ve  Object  (DO)  
DO-I D=1  

Objet  d ’ en traînement (DO)  
I D  de  DO =  1  

Dri ve  Object  (DO)  
DO-I D=n  

Objet  d ’ en traînement (DO)  
I D  de  DO =  n  

Figure 1 0  – Modèle  général  d 'un i té  d 'entraînement 

6. 1 .3 .4  Objet d ’entraînement 

La  F igure  1 1  mon tre  l 'arch i tecture  générale  d 'un  objet d 'en traînement (DO).  L 'é lément cen tral  
du  DO  est l a  tâche  de  commande de  processus  en  charge  de  l a  fonctionnal i té  
d 'au tomatisation  du  DO.  Les  propriétés  du  DO et  la  tâche  de  commande de  processus  sont  
représentées  et con trôlées  par l es  paramètres.  Les  paramètres  son t gérés  dans  l a  base  de  
données  de  paramètres.  Pour accéder aux paramètres  du  DO,  le  service  d 'échange de  
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données  acycl i ques  est u ti l i sé.  Pour le  transport périod ique  de  valeurs  de  poin t de  consigne  
vers  l e  DO  et de  valeu rs  i nstantanées  à  parti r du  DO,  l e  service  d 'échange  de  données  
cycl iques  est u ti l i sé.  S i  l e  DO  est de  type  axe  (se  référer à  6. 1 . 3. 5) ,  l e  DO comprend  un  
d iagramme d 'états  général  qu i  con trôle  et représente  l es  états  de  l a  tâche  de  commande  de  
processus  de  l 'entraînement.  I l  peu t y avoir des  exceptions  par rapport au  comportement 
normal isé  dans  l a  tâche  de  commande de  processus  ou  dans  l e  d iagramme d 'états  général .  
Ces  exceptions  peuvent être  s i gnalées  au  d ispos i ti f de  commande par l e  mécan isme 
d 'alarme.  

En  termes  de  fonctionnal i té  ob l igatoi re  m in imale,  l e  DO  doi t  comprendre:  

•  l es  paramètres  

En  termes  de  fonctionnal i té  facu l tati ve,  l e  DO  peut comprendre:  

•  l a  tâche  de  commande de  processus,  

•  l es  données  E-S  de  DO  (valeur de  poin t de  cons igne,  va leurs  i nstan tanées) ,  

•  l e  d iagramme d 'états  général  (ob l i gatoi re  pour l e  DO de  type  axe) ,  

•  l a  prise  en  charge  du  mécan isme d 'a larme.  
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Alarm  Queue  F i l e  d ’ atten te  a l arme  

S ignal  exception  Exception  de  s i gna l  

Alarm  mechan ism  Mécan isme d ’a larme 

Cycl i c  data  exchange  Échange  de  données  cycl i ques  

Transm i t  setpoin t  va l ues  cycl i cal l y  Transmettre  l es  val eu rs  de  poi n t  de  consi gne  de  
façon  cycl i q ue  

Transm i t  actual  va l ues  cycl i cal l y  Transmettre  l es  val eu rs  i nstan tanées  de  façon  
cycl i que  

DO IO  Data  (PZD)  Données  E-S  de  DO (PZD)  

Acycl i c  Data  Exchange  Échange  de  données  acycl i q ues  

Wri te  parameter Paramètre  d 'écri tu re  

Read  parameter Paramètre  de  l ectu re  

Parameter Access  Accès  aux paramètres  

Clock synch ronous  operation  Fonctionnement synch rone  de  l ’ horloge  
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Anglais  Français  

Master Cl ock sync i n formation  I n formations  su r l a  synch ron i sation  de  l ’ horloge  
maîtresse  

Master Cl ock Regenerati on  Régénérati on  de  l ’ horl oge  maîtresse  

Sync/tri gger Synchron iser/déclencher 

Setpoin t  va l ues  Valeu rs  de  poin t  d e  consigne  

Actual  val ues  Valeu rs  i nstan tanées  

Parameter manager Gestionnai re  de  paramètres  

Parameter Data  Base  Base  de  données  de  paramètres  

Process  Control  Task 
(e. g .  cl osed  l oop  control ,  i n verter,  … )  

Tâche  de  contrôle  de  processus  (par exemple  
commande  en  boucle  fermée,  ondu leur,  … )  

Dri ve  Object  Objet  d ’ en traînement  

External  Process  
(e. g .  motor and  mechan ics)  

Processus  externe   
(par exemple  moteur et  mécan ique)  

Figure 1 1  – Arch itecture  générale  d 'objet  d 'entraînement  

6. 1 . 3.5  Objet d ’entraînement de  type Axe  

Les  DO peuvent être  de  type  d i fféren t.  Le  type  axe  est un  type  déd ié  qu i  est  d ' importance  
générale  dans  ce  profi l  d 'en traînement;  i l  est généralement rel i é  à  un  moteur (axe  
d 'en traînement)  et  est  spéci fi é  en  déta i l  en  6 . 3 .  
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Parameter Paramètre  

Commun ication  i n terface  I n terface  de  commun ication  

Control  word   
Status  word  

Mot  d e  commande  
Mot  d ’état  

Setpoi n t/actual  val ues  Valeu rs  de  poin t  d e  consigne/i nstan tanées  

HMI ,  Commun ication  I HM,  Commun icati on  

Open  loop  control  Commande  en  boucle  ouverte  

Closed  l oop  control  Commande  en  boucle  fermée  

Encoder Codeu r 

Encoder i n terface  I n terface  de  codeu r 

Control  set  Ensemble  de  commandes  

Mon i tori ng  Survei l l ance  

I /O  E/S  

Peripheral s  Périphériques  

Axis  type  Drive  Obj ect  Objet  d ’ en traînement de  type  axe  

Alarms   Alarmes  

Figure 1 2  – Modèle  fonctionnel  de  base   
d 'un  objet  d 'entraînement de  type  axe  

La  F igure  1 2  montre  l a  fonctionnal i té  de  base  d 'un  DO  de  type  axe.  Le  DO  axe  est consti tué  
de  nombreux modu les  de  fonction  fonctionnant ensemble  en  i n terne  et i l  représente  donc 
l ' i n te l l i gence  du  DO  de  type  axe.  

Les  obj ets  log iques  su ivants  son t compris  dans  un  DO  axe:  

•  obj ets  pour l ' i den ti fication  de  DO;  

•  paramètres  d 'accès  aux in formations  et paramétrages  des  modu les  de  fonctions  
i nd ividuel les ;  

•  obj ets  de  défin i ti on  de  l ' i n terface  de  commun ication  (par exemple,  i n terface  PROFI drive) ;  
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•  obj ets  pour l a  commande  d 'en traînement (par exemple,  mots  de  commande  et mots  
d 'état) ;  

•  obj ets  pour l e  tra i tement des  poin ts  de  consigne  (par exemple,  va leurs  de  poin t de  
cons igne  et va leurs  instantanées);  

•  obj ets  pour d iagnostic  et survei l l ance  (par exemple,  messages,  a larmes,  défauts) ;  

•  obj ets  pour i n terface(s)  de  détection  in tégrée(s) ;  

•  obj ets  pour fonctions  périphériques  i n tégrées  (E/S  i n tégrées) .  

6.1 .3.6  Classification  des  d ispositi fs  P  

La Figure  1 3  montre  l es  deux classes  de  d ispos i ti fs  P  PROFI drive.  Alors  que  l e  type  
homogène est  un  d ispos i ti f P  contenant un iquement une  un i té  d 'en traînement PROFIdrive  (et 
rien  d 'autre),  l e  d ispos i ti f P  hétérogène contien t au  moins  une  un i té  d 'en traînement 
PROFI drive  et d 'au tres  obj ets  de  cette  couche  d 'abstraction  qu i  ne  son t  pas  spéci fi és  dans  
PROFI drive  ( i l s  peuvent  apparten ir à  d 'autres  profi ls  d 'appl ication) .  

1  P-Device
one DU and   no other

Homogeneous

P-Device

Heterogeneous

P-Device

Drive 
Unit .  .  .

Drive 
Unit

Drive 
Unit

Other
(e.g.  I /O)

Other
(e.g.  I /O)

1  P-Device
one or multiple DUs and  other 

IEC
 

  

Ang lais  Français  

1  P-Device  
one  DU  and  no  other 

1  D i spos i ti f P   
une  DU  et  ri en  d ’au tre  

Dri ve  Un i t  Un i té  d ’en traînement  

Homogeneous  P-device  D ispos i ti f P  homogène  

1  P-Device  
one  or mu l ti p l e  DU  and  other 

1  D i spos i ti f P  
une  ou  p l us ieu rs  DU  et  au tre  

Other (e. g .  I /O)  Au tre  (par exemple  E /S)  

Heterogeneous  P-device  D ispos i ti f P  hétérogène  

Figure 1 3  – Classes  de  d ispositi fs  P  PROFIdrive  

6. 1 .3.7  Classification  des  un i tés  d 'entraînement  

La F igure  1 4  montre  l es  trois  cl asses  de  base  des  un i tés  d 'entraînement PROFI drive.  Alors  
que  le  type  à  un  seu l  axe  est un  d ispos i ti f phys ique  avec un  seu l  DO  de  type  axe,  l e  type  
mu l tiaxe  est consti tué  de  pl us ieurs  DO  sim i la i res  de  type  axe.  Le  type  modu la i re  fourn i t  u ne  
flexibi l i té  maximale  et comprend  un  ou  p lus ieurs  DO  qu i  peuvent être  de  type  d i fféren t.   
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1  Device  
1  Axis  (DO)  

1  d i sposi ti f 
1  axe  (DO)  

DO  
type  A 
(d ri ve  axi s)  

DO  
type  A 
(axe  d ’ en traînement)  

S i ng le-Axis  Dri ve  Un i t  Un i té  d ’en traînement  à  u n  seu l  axe  

1  Device   
Mu l ti pl e  s im i l ar axi s  (DOs)  

1  d i sposi ti f  
mu l ti axe  s im i l a i re  (DO)  

Mu l ti -Axis  Dri ve  Un i t  Un i té  d ’en traînement  mu l ti axe  

1  Device  
Mu l ti pl e  d i fferen t  DOs  

1  d i sposi ti f 
DO  mu l ti p les  d i fférents  

DO  
type  B  
(d ri ve  axi s)  

DO  
type  B  
(axe  d ’ en traînement)  

Modu l ar Dri ve  Un i t  Un i té  d ’en traînement  modu la i re  

Figure 1 4 – Classes  d 'un i tés  d 'entraînement PROFIdrive  

6. 1 .4  Modèle  de  communication  de  d isposi ti f P  

La F igure  1 5  représente  l es  d i fférents  canaux de  communication  d ispon ib les  entre  le  d ispos i ti f 
P  et  l es  au tres  d isposi ti fs.  La  cou leur i nd ique  le  service  de  communication  l i é  au  canal  de  
commun ication .  

Le  fonctionnement synchrone de  l 'horloge  a ins i  que  l e  transfert de  données  E/S  de  DO  sont 
d ispon ib les  entre  l e  d ispos i ti f P  et l e  contrôleur et  en tre  l es  d ispos i ti fs  P  eux-mêmes 
(communication  en tre  d ispos i ti fs  d 'en traînement).  L'accès  aux paramètres  du  d ispos i ti f P  est  
possib le  à  parti r de  tous  l es  au tres  contrôleurs  et superviseurs.  
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Control l er (e . g .  PLC/NC for d ri ve  control )  Contrôl eu r (par exemple  PLC/NC pou r l a  
commande  d 'en traînement  

Supervisor (e. g .  PC for s tart-up,  main tenance  
and  d iagnosis)  

Superviseur (par exemple  PC pour démarrage,  
main tenance  et  d i agnosti c)  

Clock cycle  synch ronous  commun ication  Commun ication  synch rone  de  cycle  d ’ horl oge  

Parameter access  Accès  aux paramètres  

DO IO  data  Données  E-S  de  DO  

DO IO  data  (d ri ve  to  d ri ve)  Données  E-S  de  DO (entre  d i sposi ti fs  
d 'en traînement)  

P-device  (Drive  Un i t)  D i spos i ti f P  (u n i té  d ’ en traînement)  

Cycl i c  commun ication  Commun ication  cycl i que  

Acycl i c  commun ication  Commun ication  acycl i q ue  

Figure 1 5 – Présentation  générale  des  services   
de  communication  d ispon ibles  en tre  l es  d isposi ti fs  PROFIdrive  

6. 1 .5  Modèle  d 'appl ication  et classes  d 'appl ication  

6. 1 .5.1  Général i tés  

Actuel l ement,  l es  appl i cations  d 'entraînement sont réal isées  de  mu l ti ples  façons.  Le  
Tableau  1 5  défin i t  l es  d i fférentes  classes  d 'appl ication  où  son t u ti l i sés  l es  d isposi ti fs  
d 'en traînement.  Les  classes  d 'appl ication  (AC)  son t des  exemples  typiques  du  domaine  
complet de  l ' i ngén ierie  des  d ispos i ti fs  d 'entraînement é lectrique.  Les  classes  d 'appl ication  
comprennent  l a  fonctionnal i té  donnée  par l es  modes  d 'appl ication  dans  l ’ I EC 61 800-7-1 .  

Le  modèle  d 'appl ication  fai t  partie  de  l a  couche  Appl ication  et est donc l i é  un iquement aux 
aspects  fonctionnels  (objets  fonctionnels),  i ndépendamment de  l a  réparti ti on  des  obj ets  
fonctionnels  entre  l es  d i spos i ti fs.  Le  type  de  classe  d 'appl ication  prédéfin i t  donc l e  contenu  
des  objets  fonctionnels  et l e  type  des  données  ( i n formation)  à  transporter en tre  les  objets  
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fonctionnels  ( i n terface).  Les  classes  d 'appl ication  défin ies  dans  le  Tableau  1 5  sont  des  
fonctions  de  profi l  affectées  en  6 . 3 . 1 3 ,  qu 'un  constructeur de  d ispos i ti f d 'en traînement doi t 
mettre  en  œuvre  s ' i l  souhai te  être  conforme à  l a  cl asse  d 'appl ication  particu l ière.  

Tableau  1 5  – C lasses  d 'appl ication   

No.  Classe  d 'appl ication  In terface  Fonctions  b  

1  D i spos i ti f d 'en traînement  
cl ass ique  

poin t  de  consigne  n ,  

poin t  de  consigne  de  couple,  

poin t  de  consigne  de  cou rant  

I n terface  de  données  E -S  
cycl i ques  a  

2  D i spos i ti f d 'en traînement  
cl ass ique  avec contrôl eu r 
technol og i que  réparti  (processus  
conti nu )  

Poin t  de  consigne  technolog ique-
val eu rs  i nstan tanées  (vari abl es  de  
consigne)  

I n terface  de  données  E-S  
cycl i ques   
avec  
commun ication  en tre  d i spos i ti fs  
d 'en traînement a  

3  En traînement  de  pos i ti onnement  à  
un  seu l  axe,  avec commande  de  
mouvement  l ocale  

poin t  de  consigne-pos  

demandes  d 'exécu tion  

I n terface  de  données  E-S  
cycl i ques  a  

4  Commande  de  mouvement  avec 
i n terpol ation  cen trale  et  i n terface  
de  poin t  d e  consigne  de  vi tesse   

Facu l tati f:  

DSC (commande  asservie  
dynam ique)  

poin t  de  consigne  n  

x-réel l e  

De  p l us,  pou r DSC:  

∆x (xerr) ,  KV  (kPC)  

I n terface  de  données  E-S  
cycl i ques,  fonctionnement 
synchrone  de  l ' horloge,  DSC (se  
référer à  6 . 3. 5)  

5  Commande  de  mouvement  avec 
i n terpol ation  cen trale  et  i n terface  
de  poin t  d e  consigne  de  posi ti on  

poin t  de  consigne  x  I n terface  de  données  E -S  
cycl i ques,  fonctionnement 
synchrone  de  l ' horlogec  

6  Commande  de  mouvement  pou r 
processus  cadencés  ou  
synchron isme  angu lai re  réparti  

Variables  de  consigne,  

i nstructions  de  mouvement  

I n terface  de  données  E-S  
cycl i ques,  fonctionnement 
synchrone  de  l ' horloge,   
Commun ication  en tre  d i sposi ti fs  
d 'en traînement 

a   L' i n terface  cycl i que  peu t  aussi  être  u ti l i sée  en  fonctionnement  synchrone  avec l 'horl oge  s i ,  par exemple,  i l  est  
question  de  synch ron isation  des  actions  dans  l e  cas  de  pl us i eurs  d i sposi ti fs  d 'en traînement.  

b  Pour tou tes  l es  cl asses  d 'appl i cation :  i n terface  acycl i q ue  pou r paramètres,  d i agnosti cs,  i den ti fi cation .  
c  Cette  cl asse  d 'appl i cation  n 'est  pas  décri te  dans  cette  éd i ti on  du  profi l .  Les  caractéri sti q ues  dynam iques  de  l a  

cl asse  d 'appl i cation  5  son t  obtenues  avec l a  cl asse  d 'appl i cation  4  associée  à  un  DSC.  

 

6. 1 .5.2  AC  1 :  D isposi ti f d 'entraînement classique  

Dans  l e  cas  le  p lus  s imple,  l e  d isposi ti f d 'en traînement est con trôlé  via  un  poin t de  consigne  
primaire  (par exemple,  poin t de  consigne  de  vi tesse)  (voir l a  F igure  1 6) .  La  commande de  
vi tesse  est entièrement rég ie  dans  l e  contrôleu r d 'entraînement.  Le  PLC comprend  toutes  les  
fonctions  technolog iques  pour le  processus  d 'au tomatisation .  Le  bus  de  terra in  est 
s implement l e  support de  transm ission  entre  l e  système d 'automatisation  et le  contrôleur 
d 'en traînement.  Le  service  de  commun ication  d 'échange de  données  cycl i ques  est u ti l i sé.  Ce  
type  d 'appl ication  est u ti l i sé  pri ncipalement dans  l e  domaine  de  l ' i ngén ierie  de  d ispos i ti f 
d 'en traînement classique  (par exemple,  systèmes  transporteurs) .  Un  PLC  est généralement 
u ti l i sé  comme système d 'automatisation .  Le  fonctionnement synchrone  de  l 'horloge  peut être  
u ti l i sé  mais  cela  n 'est  généralement pas  nécessai re  pour cette  classe  d 'appl ication .  
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IEC 

Encoder 
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Ang lais  Français  

Appl i cation  Cl ass  1  Classe  d ’ app l i cation  1  

Au tomation  Automati sation  

Technology Technolog i e  

Control  word  +  speed  setpoin t  +  …  Mot  d e  commande  +  poi n t  de  consigne  de  
vi tesse  +  …  

Status  word  +  speed  act.  Val .  +  …  Mot  d 'état  +  va l eu r i nstan tanée  de  vi tesse  +  …  

Dri ve  D i spos i ti f d 'en traînement  

Open  l oop  speed  con trol /  
cl osed  l oop  speed  con trol  

Commande  de  vi tesse  en  boucle  ouverte/  
Commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  

Encoder (optional )  Codeu r (facu l tati f)  

Figure 1 6  – Classe d 'appl ication  1  

6. 1 .5.3  AC  2:  D ispositi f d 'entraînement classique  avec contrôleur technolog ique  
réparti  

La  classe  d 'appl ication  2  consti tue  une  vers ion  très  flexib le  de  l a  m ise  en  œuvre  des  
appl ications  d 'en traînement (voi r l a  F igure  1 7) .  Dans  cette  vers ion ,  l e  processus  
d 'au tomatisation  est  décomposé  en  pl us ieurs  sous-processus  de  peti te  ta i l l e.  

Les  fonctions  technolog iques  ne  son t p l us  exclus ivement dans  le  PLC cen tral  mais  son t aussi  
réparties  dans  l es  d isposi ti fs  d 'entraînement.  L' i n terface  de  communication  sert d ' in terface  
technolog ique.  Les  données échangées  via  l e  système de  bus  en tre  les  composants  
i nd ividuels  d 'au tomatisation  et l es  contrôleurs  d 'en traînement peuven t être  défin ies  
i nd ividuel lemen t.  Cette  variante  suppose tou tefois  que  l a  commun ication  est assurée  dans  
toutes  l es  d i rections;  c'est-à-d i re  qu ' i l  convient que  le  transfert des  données  E-S  de  DO  soi t 
poss ib le  auss i  en tre  l es  obj ets  d 'en traînement (Axe).  Pour réal iser des  appl ications  comme 
des  cascades  de  poin t de  cons igne,  des  enrou leurs  et un  synchron isme de  vi tesse,  i l  convient 
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que  l e  fonctionnement synchrone de  l 'horloge  soi t possib le.  Les  fonctions  technolog iques  son t 
réal isées  dans  l e  d ispos i ti f d 'en traînement.  
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Technolog ical  actual  va l ues,  process  states  Valeu rs  i nstan tanées  technolog iques,  états  de  
processus  

Dri ve  D i spos i ti f d 'en traînement  

Closed  l oop  speed  ctrl .  Commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  

Peripheral s  ( I /O)  Périphériques  (E/S)  

Encoder (optional )  Codeu r (facu l tati f)  

Figure 1 7  – Classe d 'appl ication  2  

6. 1 .5.4  AC  3:  D ispositi f d 'entraînement de  positionnement à  un  seu l  axe,  avec 
commande de  mouvement locale  

Dans  la  cl asse  d 'appl ication  3  (voi r l a  F igure  1 8) ,  seu les  les  fonctions  technolog iques  pour l e  
processus  d 'automatisation  son t encore  dans  le  PLC.  Les  demandes  de  pos i tionnement sont 
arch ivées  dans  l e  d isposi ti f d 'entraînement.  Une  demande de  pos i ti onnement un ique  est 
l ancée via  une  commande  à  parti r du  contrôleur (par exemple  PLC).  Le  contrôle  de  
l ' i n terpolation  et l 'asservissement de  posi tion  a i ns i  que  l a  commande  de  vi tesse  son t m is  en  
œuvre  d i rectement dans  l e  d ispos i ti f d 'en traînement.  Dans  l a  mesure  où  dans  cette  varian te,  
tous  l es  a l gori thmes  de  con trôle  cri ti ques  dans  l e  temps  son t d iss imu lés  dans  l e  contrôleur 
d 'en traînement,  le  fonctionnement synchrone  de  l 'horloge  n 'est nécessai re  que  s i  l a  
l ocal isation  complexe  pour des  axes  mu l tip les  doi t  être  coordonnée.  
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 Application Class 3 
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Ang lais  Français  

Appl i cation  Cl ass  3  Classe  d ’ app l i cation  3  

Au tomation  Automati sation  

Technology Technolog i e  

Dri ve  request  Demande  d ’en traînement  

Posi ti on ing  ctrl . word  +  …  Mot  d e  commande  de  pos i ti onnement  +  …  

Dri ve  response  Réponse  d u  d i sposi ti f d ’ en traînement  

Posi ti on ing  status  word  +  …  Mot  d ’état  d e  posi ti onnement +  …  

Dri ve  D i spos i ti f d 'en traînement  

I n terpolati on  pos i ti on  con trol  Asservissement de  posi ti on  d ’ i n terpol ation  

Closed  l oop  speed  Ctrl .  Commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  

Encoder Codeu r 

Figure 1 8  – Classe d 'appl ication  3  

6. 1 .5.5  AC  4:  Commande de  mouvement avec i n terpolation  centrale  et in terface  de  
point  de  consigne  de  vi tesse  

La classe  d 'appl ication  4  (voi r la  F igure  1 9)  montre  l a  commande en  boucle  fermée de  
pos i tion  fermée  via  l e  système de  commun ication .  Les  d ispos i ti fs  d 'en traînement pour les  
appl ications  té lécommandées et robotiques  exigen t souven t une  séquence de  mouvement 
coordonnée de  p l usieurs  systèmes  d 'en traînement.  La  commande de  mouvement est 
principalement m ise  en  œuvre  via  une  un i té  d 'au tomatisation  cen tra le  (NC).  Pour chaque 
d isposi ti f d 'en traînement,  ces  con trôleurs  ca lcu len t l es  profi l s  spéciaux de  poin t de  cons igne.  
En  coordonnant plus ieurs  d ispos i ti fs  d 'en traînement (par exemple  pour l 'axe  XYZ),  certa ines  
traj ectoi res  peuvent être  appl iquées.  En  p lus  des  fonctions  technolog iques  exigées  pour l e  
processus  d 'au tomatisation ,  l e  système d 'au tomatisation  comprend  auss i  l es  fonctions  pour 
l ' i n terpolation  et l 'asservissement de  pos i ti on  du  d ispos i ti f d 'entraînement.  Les  valeurs  de  
poin t  de  cons igne  de  vi tesse  et l es  valeurs  instantanées  a ins i  q ue  l a  va leur i nstan tanée de  
pos i tion  sont transférées  via  l 'échange  de  données  cycl i ques.  Le  con trôleur d 'en traînement 
comprend  pour l 'essentie l  seu lement les  a l gori thmes  u ti l i sés  pour la  commande de  vi tesse  en  
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boucle  fermée  et l 'acqu is i tion  en  posi ti on  réel le.  Dans  l a  mesure  où  l a  posi ti on  est contrôlée  
via  l e  système de  bus,  l e  fonctionnement synchrone  de  l 'horloge  est nécessaire  et doi t être  
très  précis .  De  p lus,  l a  fonctionnal i té  DSC peu t être  u ti l i sée  pour augmenter la  ri g id i té  et  l a  
réponse  d ynam ique  de  l a  boucle  d 'asservissement.  

 

Clock Synchronous 
Operation 

Clock 

Drive  

M  
Encoder 

Drive  

M  
Encoder 

Drive  

Closed loop speed ctrl .  

M  
Encoder 

Application Class 4 
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Closed loop speed ctrl .  Closed  loop speed ctrl .  

IEC  

  

Ang lais  Français  

Appl i cation  Cl ass  4  Classe  d ’ app l i cation  4  

Au tomation  Au tomati sation  

Technology Technolog i e  

I n terpolati on  pos i ti on  con trol  Asservissement  de  posi ti on  d ’ i n terpol ation  

Clock Horloge  

Clock Synch ronous  Operation  Fonctionnement  synch rone  de  l ’ horloge  

Control  word  +  speed  setpoin t  +  …  Mot d e  commande  +  poi n t  de  cons igne  de  vi tesse  
+  …  

Status  word  +  actua l  posi ti on…  Mot d ’état  +  pos i ti on  réel l e…  

Dri ve  En traînement 

Closed  l oop  speed  Ctrl .  Commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  

Encoder Codeu r 

Figure 1 9  – Classe d 'appl ication  4  

6. 1 .5.6  AC  5:  Commande de  mouvement avec i n terpolation  centrale  et in terface  de  
point  de  consigne  de  position  

La  classe  d 'appl ication  5  (voir l a  F igure  20)  n 'est pas  tra i tée  dans  cette  vers ion  du  profi l  
PROFI drive.  Les  caractéristi ques  d ynam iques  de  l a  cl asse  d 'appl ication  5  peuvent être  
obtenues  avec la  classe  d 'appl ication  4  associée  à  un  DSC.  
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Technology Technolog i e  

Clock Horloge  

Clock Synch ronous  Operation  Fonctionnement synch rone  de  l ’ horloge  

Control  word  +  pos i ti on  setpoi n t  +  …  Mot  d e  commande  +  poi n t  de  cons igne  de  
pos i ti on  +  …  

Status  word  +  actua l  posi ti on…  Mot  d ’état  +  posi ti on  réel l e…  

Dri ve  D i spos i ti f d 'en traînement  

Closed  l oop  speed  Ctrl .  Commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  

Encoder Codeu r 

Posi ti on  con trol  Asservissement de  posi ti on  

Figure 20  – Classe d 'appl ication  5  

6. 1 .5.7  AC  6:  Commande de  mouvement pour processus  cadencés  ou  synchronisme 
angu lai re  réparti  

Pour réal iser des  appl i cations  comme un  engrenage é lectri que,  un  d isque  à  came,  un  
fonctionnement synchrone angu la i re,  une  coupe à  la  volée,  un  échange de  données  cycl iques  
et un  fonctionnement synchrone de  l 'horloge  entre  l es  d ispos i ti fs  son t  nécessai res.  Ces  
appl ications  son t normalement réal isées  avec un  d isposi ti f d 'en traînement maître  et p l usieurs  
d ispos i ti fs  d 'en traînement esclaves  (voi r la  F igure  21 ).  Le  terme "d isposi ti f d 'en traînement 
maître"  s ign i fi e  dans  ce  contexte  qu 'un  axe  d 'en traînement fourn i t l es  i n formations  de  
processus  (par exemple,  une  va leu r i nstantanée de  posi ti on)  aux au tres  d isposi ti fs  
d 'en traînement.  À ce  su j et,  l es  d ispos i ti fs  d 'en traînement esclaves  coordonnent l eur propre  
processus  de  mouvement avec l es  in formations  de  processus  du  d isposi ti f d 'entraînement 
maître.  
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 Application Class 6 
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Technolog ical  actual  va l ues,  process  states  Valeu rs  i nstan tanées  technolog iques,  états  de  
processus  

Dri ve  D i spos i ti f d 'en traînement  

Closed  l oop  speed  Ctrl .  Commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  
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I n terpolati on  pos i ti on  con trol  Asservissement de  posi ti on  d ’ i n terpol ation  

Peripheral s  ( I /O)  Périphériques  (E/S)  

Figure 21  – Classe d 'appl ication  6  

6. 2  Modèle  de  paramètres  

6.2. 1  Défin i tion  de  paramètres  

6.2. 1 . 1  Général i tés  

Un  paramètre  représente  une  mémoire  d ' i n formations  qu i  est consti tuée  des  éléments  défin is  
dans  l e  Tableau  1 6:  
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Tableau  1 6  – Défin i tion  des  paramètres  

Élément S ign i fication  

Valeu r de  paramètre  (PWE)  
(se  reporter à  6 . 2 . 1 . 2)  

Comprend  l a  ou  l es  variables  d ' i n formation  

Descripti on  des  paramètres  (PBE)  
(se  reporter à  6 . 2 . 1 . 3)  

Spéci fi e  u n  paramètre  

Texte   
(se  reporter à  6 . 2 . 1 . 4)  

Est  u ti l i sé  pou r prendre  en  charge  l a  vi sual i sati on  et  contien t  une  descripti on  
générale  d e  l a  fonction  de  paramètre  ou  de  l a  valeur de  paramètre  

 

Le tota l  de  tous  l es  paramètres  d 'un  d ispos i ti f d 'entraînement décri t  de  man ière  un ique  son  
comportement ou  ses  caractéristi ques.  

Un  numéro  de  paramètre  est affecté  à  chaque paramètre.  La  p lage  des  numéros  des  
paramètres  est spéci fiée  pour l es  décimales  1  à  65  535.  Le  paramètre  0  n 'est pas  au torisé.  
Les  paramètres  spéci fi ques  au  profi l  sont spéci fiés  ou  réservés  pour l es  décimales  de  900  à  
999  et de  60  000  à  65  535  (se  reporter à  0).  Les  paramètres  spéci fiques  au  profi l  doiven t être  
m is  en  œuvre  de  façon  exactement conforme à  l a  défin i ti on  donnée en  0 ,  même s i  une  
description  des  paramètres  est  m ise  en  œuvre  dans  l e  d ispos i ti f d 'entraînement.  

L'accès  aux paramètres  (valeur de  paramètre,  description  de  paramètre  ou  texte)  est expl i qué  
en  6. 2. 3.  

6.2. 1 .2  Valeur de  paramètre  

La  valeur de  paramètre  con tien t une  seu le  variab le  d ' in formation  (variable  s imple)  ou  
p lus ieurs  variables  s im i la i res  (matrice).  

Une  matrice  est consti tuée  de  n  é léments  du  même type  de  données  qu i  peuven t être  tra i tés  
i nd ividuel lement avec l es  sous- index de  0  à  n -1 .  

6.2. 1 .3  Description  des  paramètres  

La description  des  paramètres  contien t des  i n formations  pertinentes  sur l e  paramètre  
respecti f.  Le  Tableau  1 7  montre  l a  structure  de  l a  description  des  paramètres  qu i  est trai tée  
dans  l e  présent paragraphe.  
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Tableau  1 7  – Éléments  de  description  des  paramètres  

Sous-
index 

Sign i fication  Type  de  données  
(se  reporter à  l 'Articl e  5)  

1  I den ti fi cateur ( I D)  V2  

2  Nombre  d 'éléments  de  matri ce  ou  l ongueu r d e  
chaîne  

Unsigned  1 6  

3  Facteur de  normal i sation  Vi rgu l e  fl ottante  

4  Attri bu t  d e  vari abl e   OctetStri ng  2  

5  Réservé   OctetStri ng  4  

6  Nom  Vis ib leStri ng  1 6  

7  Lim i te  i n féri eu re  OctetStri ng  4   

8  Lim i te  supéri eu re  OctetStri ng  4  

9  Réservé  OctetStri ng  2  

1 0  Extension  d ' I D  V2  

1 1  Paramètre  de  référence  de  DONNEES  E-S  de  DO  Unsigned  1 6  

1 2  Normal i sation  de  DONNÉES  E-S  de  DO  V2  

0  Descripti on  complète  OctetStri ng  46  

 

Identi ficateur (sous-index 1 )   

Les  caractéristi ques  supplémenta ires  des  paramètres  sont  arch ivées  dans  l ' ID  (voir 
l e  Tableau  1 8) .  

Valeur du  b i t  =  "0"  s i gn i fi e:  " l e  paramètre  ne  possède  pas  cet attribu t" .   

Valeur du  b i t  =  "1 "  s i gn i fi e:  " l e  paramètre  possède  cet attribu t".  

Tableau  1 8  – Éléments  de  description  des  paramètres  "Identificateur ( ID)"  

Bi t  S ign i fication  Expl ication  

0  à  7  I denti fi cateur numérique  de  type  de  données  
de  l a  va l eu r de  paramètre  (voi r l e  Tabl eau  1  
et  l e  Tab leau  2 )  

 

8  Facteur de  normal i sation  et  attri bu t  de  
vari able  non  perti nents  

Ce  b i t  est  d éfi n i  s i  pour l es  types  de  données  des  
paramètres,  des  valeurs  physi ques  peuvent  ne  pas  être  
calcu lées,  par exemple  pou r l a  chaîne  de  type  de  
données.  

9  Paramètre  non  accessib le  en  écri tu re   

1 0  Matri ce  de  texte  supplémentai re  d i spon ib l e   

1 1  Réservé   

1 2  Le  paramètre  a  été  mod i fi é  par rapport  aux 
rég lages  en  us i ne  

Ce  b i t  est  d éfi n i  s i  l a  val eu r de  paramètre  est  d i fféren te  
des  rég lages  en  us ine.  I l  est  ré i n i ti a l i sé  s i  l a  valeu r d e  
paramètre  est  i den ti que  aux rég lages  en  us i ne.  

1 3  La  valeur de  paramètre  ne  peu t  être  q ue  
réi n i ti a l i sée  

S i  ce  b i t  est  défi n i ,  l a  va leu r d e  paramètre  associée  est  
augmentée  excl us ivement  par trai tement i n terne,  a l ors  
qu 'en  externe,  i l  n 'est  possib l e  de  rég l er l a  va leu r d u  b i t  
que  su r "0"  (par exemple,  "d i fférences  temporel l es").  

1 4  Matri ce   

1 5  Réservé   
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Nombre d 'éléments  de  matrice  ou  longueur de  chaîne  (sous-index 2)   

Dans  l e  cas  des  paramètres  de  matrice,  l e  nombre  d 'é léments  est déterm iné  ici .  Dans  l e  cas  
des  paramètres  du  type  chaîne,  l a  l ongueur de  l a  chaîne  est déterm inée  i ci .  Les  paramètres  
de  chaîne  doivent u ti l i ser l es  types  de  données  OctetString  ou  Vis ib leString  et correspondent 
à  une  matrice  d 'octets .  I l  n 'est pas  poss ib le  de  former une  matrice  des  types  de  données  
OctetStri ng  ou  Vis ib leStri ng .  

Facteur de  normal isation  (sous-index 3)  

C'est l e  facteur qu i  permet de  converti r l a  va leur ( in terne)  en  variable  normal isée  (externe)  
qu i ,  avec l ' un i té,  correspond  à  l a  représentation  phys ique  du  paramètre.  Le  type  de  données  
du  facteur de  normal isation  est  F loati ng  Poin t.  

Attribu t de  variable  (sous-index 4)   

Un  index variable  (voi r l e  Tableau  20  et l e  Tableau  22)  et u n  i ndex de  conversion  (voir l e  
Tableau  21  et  l e  Tableau  23)  sont ind iqués  dans  l 'attribut  de  variable  (voir l e  Tableau  1 9).  

Tableau  1 9  – Éléments  de  description  des  paramètres  "attribut  de  variable"  

Octet 1  Octet 2  

i ndex vari ab le  i ndex de  conversion  
(Facteu r A,  décal age  B)  

 

L' index variable  représente  l e  codage fixe  de  l a  variable  phys ique  (et donc de  l 'un i té  de  base)  
de  la  valeur de  paramètre.  L ' i ndex variable  est  d u  type  de  données  Uns igned  8.  

L' index de  convers ion  représente  le  codage fixe  du  facteur de  convers ion  (A)  et  du  décalage  
(B)  d 'une  valeur de  paramètre.  Avec l ' i ndex de  convers ion ,  l 'un i té  peu t être  convertie  en  un i té  
de  base.  L' index de  convers ion  est du  type  de  données  I n teger 8 .  Voir l 'exemple  1  ci -dessous.  

EXEMPLE  1  attri bu t  de  variable  =  1 3/-3  (0x0DFD)  

•  I ndex vari abl e  =  1 3   ->  vari abl e  physique  "vi tesse" ,  un i té  de  base  "mètre/seconde"  

•  I ndex de  convers i on  =  -3  ->  un i té  “m i l l imètre/seconde”  (facteur A=0, 001 ,  décal age  B=0)  

Autres  exemples:  Représentation  externe  (au  moyen  d 'un  facteur de  normal isation ,  attribu t de  
variable)  

Les  valeurs  su ivan tes  s 'appl iquent:  

•  Valeur phys ique  (dans  l ' un i té)  =  va leur transm ise  ×  facteur de  normal isation  ×  u n i té  

ou  

•  Valeur physique  (dans  l 'un i té  de  base)  =  (valeur transm ise  ×  facteur de  normal isation  ×  
A +  B)  ×  un i té  de  base  

Codage  de  l ' i ndex variable  et de  l ' i ndex de  convers ion  (Facteur A,  décalage  B),  voi r 
l e  Tableau  20 ,  l e  Tableau  21 ,  l e  Tableau  22  et l e  Tableau  23.  

EXEMPLE  2  

•  Type  de  données:  I n teger 1 6  

•  Valeu r de  transm ission :  500  

•  Facteur de  normal i sation :  1 , 0  

•  I ndex vari abl e:  21   ->  vari abl e  physique  "Tension  é l ectri que" ,  un i té  de  base  "Vol t"  
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•  I ndex de  conversi on :  -3  ->  un i té  "M i l l i vol t"  (Facteur A=0, 001 ,  décal age  B=0)  

->  Valeur physique  (dans  l ' un i té)    =  500  ×  1 , 0  mV =  500  Mv 

->  Valeur physique  (dans  l ' un i té  de  base)   =  (500  ×  1 , 0  ×  0 , 001  +  0 )  V =  0 , 5  V  

EXEMPLE  3  

•  Type  de  données:  Uns igned 1 6  

•  Valeu r de  transm ission :  1  234  

•  Facteur de  normal i sation :  0 , 01  

•  I ndex vari abl e:  1 3   ->  vari abl e  physique  "Vi tesse" ,  un i té  d e  base  "mètre/seconde"  

•  I ndex de  convers i on :  73  ->  un i té  "Ki l omètre/Heure"  (Facteur A=1  000/3  600,  Déca lage  B=0)  

->  Valeur physique  (dans  l ' un i té)   =  1  234  ×  0 , 01  km/h  =  1 2 , 34  km/h  

->  Valeur physi que  (dans  l ' un i té  de  base)  =  (1  234  ×  0 , 01  ×  1  000/3  600  +  0)  m /s  =  3 , 428  m /s  

EXEMPLE  4  

•  Type  de  données  N2  ->  1 00  %  correspond  à  2 1 4 .  

•  Val eu r de  transm ission :  8  043  

•  Facteur de  normal i sation :  0 , 006  1  (1 00/2 1 4)   

•  I ndex vari abl e:  24   ->  vari abl e  physique  "Rapport" ,  un i té  de  base  "Pou rcentage"  

•  I ndex de  conversi on :  0  ->  un i té  =  u n i té  d e  base  "Pourcentage"  (Facteu r A=1 ,  Décalage  B=0)  

->  Valeur physique      =  8  043  ×  0 , 006  1  %  =  49, 1  %  

NOTE  Dans  l e  cas  des  types  de  données  N2,  N4  ou  X2,  X4  ou  de  façon  facu l tati ve  I n teger1 6,  I n teger32,  F l oati ng  
Poin t  (vari abl es  normal i sées),  l 'un i té  %  peu t  être  convertie  en  une  au tre  u n i té  physique  en  affectant  un  paramètre  
de  référence  physi que  (voi r ci -dessous,  paramètre  de  référence  des  données  E-S  de  DO de  l 'é l ément  de  
descripti on ).  
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Tableau  20  – Index variable  et  i ndex de  conversion  pour les  un i tés  SI  

Variable  physique  I ndex 
variabl e  

Un i té  Abréviation  Index de  
conversion  

 0  Sans  d imensions    0  

Longueur 1  Mètre  

M i l l imètre  

Ki l omètre  

M icromètre  

m  

mm  

km  

µm  

 0  

-3  

 3  

-6  

Surface  2  Mètre  carré  

M i l l imètre  carré  

Ki l omètre  carré  

m 2  

mm 2  

km 2  

 0  

-6  

 6  

Volume  3  Mètre  cube  

Li tre  

m 3  

l  

 0  

-3  

Temps 4  Seconde  

M inu te  

Heu re  

J our 

M i l l i seconde  

M icroseconde  

s  

m in  

h  

d  

ms  

µs  

 0  

70  

74  

77  

-3  

-6  

Force  5  Newton  

Ki l onewton  

Méganewton  

N  

kN  

MN  

 0  

 3  

 6  

Pression  6  Pascal  

Ki l opascal  

M i l l i bar 

Bar 

Pa  

kPa  

mbar 

bar 

 0  

 3  

 2  

 5  

Masse  7  Ki l ogramme 

Gramme 

M i l l i g ramme 

Tonne  

kg  

g  

mg  

t  

 0  

-3  

-6  

 3  

Énerg ie,  travai l  8  J ou le  

Ki l ojou le  

Mégaj ou l e  

Watt  heure  

Ki l owatt-heure  

Mégawatt  heure  

J  

kJ  

MJ  

Wh  

kWh  

MWh  

 0  

 3  

 6  

74  

75  

76  

Pu issance  effi cace  9  Watt 

Ki l owatt  

Mégawatt  

M i l l iwatt  

W 

kW 

MW 

mW 

 0  

 3  

 6  

-3  

Pu i ssance  apparen te  1 0  Vol tampère  

Ki l ovol tampère  

Mégavol tampère  

M i l l i vol tampère  

VA 

kVA 

MVA 

mVA 

 0  

 3  

 6  

-3  

Vi tesse  1 1  1 /seconde  

1 /m inu te  

1 /heure  

s -1  

r/m in  (m in -1 )  

h -1  

 0  

67  

72  

Ang le  1 2  Rad i an  

Seconde  

M inu te  

Degrés  (sexagésimaux)  

Degrés  décimaux (Grades)  

rad  

"  

'  

°  
g  

 0  

79  

78  

80  

81  
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Variable  physique  I ndex 
variabl e  

Un i té  Abréviation  Index de  
conversion  

Vi tesse  1 3  Mètre/seconde  

M i l l imètre/seconde  

M i l l imètre/m inu te  

Mètre/m inu te  

Ki l omètre/m inu te  

M i l l imètre/heure  

Mètre/heu re  

Ki l omètre/heure  

m /s  

mm/s  

mm/m in  

m /m in  

km/m in  

mm/h  

m /h  

km/h  

 0  

-3  

66  

67  

68  

71  

72  

73  

Débi t  vol um ique  1 4  Mètre  cube/seconde  

Mètre  cube/m inu te  

Mètre  cube/heure  

Li tre/seconde  

Li tre/m inu te  

L i tre/heu re  

m 3 /s  

m 3 /m in  

m 3 /h  

l /s  

l /m in  

l /h  

 0  

67  

72  

-3  

66  

71  

Débi t  massique  1 5  Ki l ogramme/seconde  

Gramme/seconde  

Tonne/seconde  

Gramme/m inu te  

Ki l ogramme/m inu te  

Tonne/m inu te  

Gramme/heure  

Ki l ogramme/heure  

Tonne/heure  

kg/s  

g /s  

t/s  

g /m in  

kg/m in  

t/m in  

g /h  

kg/h  

t/h  

 0  

-3  

 3  

66  

67  

68  

71  

72  

73  

Couple  1 6  Newton  mètre  

Ki l onewton  mètre  

Méganewton  mètre  

Nm  

kNm  

MNm  

 0  

 3  

 6  

Températu re  1 7  Kelvi n  

Degrés  Cels i us  

Degrés  Fahrenhei t  

K 

°C  

°F  

 0  

1 00  

1 01  

D i fférence  de  
températu re  

1 8  Kelvi n  K  0  

En trop ie  1 9  J ou le  /  (Ke lvi n  x Ki l og ramme)  

Ki l ojou le  /  (Kel vi n  x Ki l og ramme)  

Mégaj ou l e  /  (Kel vin  x 
Ki l ogramme)  

J /(K x kg )  

kJ /(K x kg )  

MJ /(K x kg )  

 0  

 3  

 6  

En thalp ie  20  J ou le/Ki l ogramme 

Ki l ojou le/Ki l ogramme 

Mégaj ou l e/Ki l og ramme 

J /kg  

kJ /kg  

MJ /kg  

 0  

 3  

 6  

Tension  é l ectri que  
val eu r effi cace  vrai e  

21  Vol t  

Ki l ovol t  

M i l l i vol t  

M icrovol t  

V 

kV 

mV 

µV 

 0  

 3  

-3  

-6  

Cou rant  é l ectri que  22  Ampère  

M i l l i ampère  

Ki l oampère  

M icroampère  

A 

mA 

kA 

µA 

 0  

-3  

 3  

-6  

Résistance  é lectri que  23  Ohm  

M i l l i ohm  

Ki l oohm  

Mégaohm  

Ω  

mΩ  

kΩ  

MΩ  

 0  

-3  

 3  

 6  

Rapport  24  Pourcentage  %   0  

Hum id i té  relati ve  25  Pourcentage  %   0  

Hum id i té  absolue  26  Gramme/Ki l ogramme g /kg  -3  

Changement  relati f 27  Pourcentage  %   0  
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Variable  physique  I ndex 
variabl e  

Un i té  Abréviation  Index de  
conversion  

Fréquence  28  Hertz  

Ki l ohertz  

Mégahertz  

G igahertz  

Hz  

kHz 

Mhz 

GHz 

 0  

 3  

 6  

 9  

Couple  par un i té  29  Newton  mètre/Ampère  Nm/A 0  

Pu issance  (US)  30  Cheva l -vapeu r hp  0  

Accélération  31  Mètre/(seconde2 )  m /s2  0  

À coups  32  Mètre/(seconde3 )  m /s3  0  

Débi t  en  bauds  33  B i t/seconde  bi t/s  0  

Vi tesse  angu la i re  34  Rad i an /seconde  

Rad i an /m inu te  

Rad i an /heu re  

rad /s  

rad /m in  

rad /h  

0  

67  

72  

Pas  de  vi s  sans  fi n  35  M i l l imètre/révolu tion  

Mètre/révol u tion  

mm/rév 

m /rév 

-3  

0  

I nerti e  36  Ki l ogramme (mètre)2  kgm 2  0  

Capaci té  37  Farad  

M i l l i farad  

M icrofarad  

Nanofarad  

P icofarad  

f 

mF  

µF  

nF  

pF  

0  

-3  

-6  

-9  

-1 2  

I nductance  38  Hen ry 

M i l l i henry 

H  

mH  

0  

-3  

Constan te  de  force,  
ampl i fi cation  

 

"Kt"  l i néai re  39  Newton/Ampère  N /A 0  

"Kt"  rotati f Voi r:  29  
Couple  par 
un i té  

   

Gain  d e  commande  de  
vi tesse  "Kp"  ( rotati f)  

40  Newton  mètre/(1 /m inu te)   Nm/(1 /m in )  70  

Gain  d e  commande  de  
vi tesse  "Kp"  ( l i néai re)  

41  Newton/(mètre/seconde)  N /(m/s)  0  

"adaptation  de  l a  vi tesse  
Kp"  (un iquement  
rotati ve)  

42  (1 /m inu te)/(Vol t  x Ampère  x  

seconde)  

(1 /m in)/VAs  67  

Gain  d 'asservissement 
de  posi ti on  "Kv"  

43  Mètre/m i l l imètre/m inu te  
 

1 /seconde  

m /mm/m in  
(=1  000/m in)  

1 /s  

68  
 

0  

Gain  d e  con trôl e  de  fl u x 
"Kf"  

44  Ampère/Vol t  seconde  A/Vs  0  

Gain  d e  con trôl e  de  
courant  "Ki "  

voi r:  23  
Résistance  
é lectri que  

   

Conductance  
électri que  

50  S iemens  

M i l l i s i emens  

Ki l os iemens  

1 S=1 /Ω  

1 mS=1 /kΩ  

1 kS=1 /mΩ  

0  

-3  

3  

F l ux magnéti que  51  Vol t  seconde  1 Vs  0  

Tension  é l ectri que  
val eu r crête  à  crête  

52  Vol t  crête  à  crête  

Ki l ovol t  crête  à  crête  

M i l l i vol t  crête  à  crête  

M icrovol t  crête  à  crête  

Vpp  

kVpp  

mVpp 

µVpp  

 0  

 3  

-3  

-6  

Tension  é l ectri que  
val eu r effecti ve  

53  Vol t  effecti f 

Ki l ovol t  effecti f 

M i l l i vol t  effecti f 

M icrovol t  effecti f 

Veff 

kVeff 

mVeff 

µVeff 

 0  

 3  

-3  

-6  
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Variable  physique  I ndex 
variabl e  

Un i té  Abréviation  Index de  
conversion  

Tension  é l ectri que  
val eu r en  couran t 
conti nu  

54  Vol t  va l eu r en  courant  con ti nu  

Ki l ovol t  valeu r en  cou rant  con ti nu  

M i l l i vol t  va leu r en  cou ran t con ti nu  

M icrovol t  val eur en  cou ran t 
con ti nu  

Vdc 

kVdc 

 

mVdc 

 

µVdc 

 0  

 3  

 

-3  

 

-6  

Défi n i  par l 'u ti l i sateu r 254  Sans  d imensions   0  

 

Tableau  21  – Valeurs  de  conversion  pour l ' index de  conversion  (un i tés  SI )  

I ndex de  
conversion  

A (facteur de  conversion)  1 /A (facteur de  conversion  
i nverse)  

B  (décalage)  

0  1 , 0  E+0  1 , 0  E+0  0  

1  1 0  =  1 , 0  E+1  1 , 0  E-1  0  

2  1 00  =  1 , 0  E+2  1 , 0  E-2  0  

3  1  000  =  1 , 0  E+3  1 , 0  E -3  0  

etc.     

    

-1  0 , 1  =  1 , 0  E -1  1 , 0  E+1  0  

-2  0 , 01  =  1 , 0  E -2  1 , 0  E+2  0  

-3  0 , 001  =  1 , 0  E -3  1 , 0  E+3  0  

etc.     

    

66  1 , 0  E-3/60  =  1 , 667  E -5  6 , 000  E+4  0  

67  1 /60  =  1 , 667  E-2  6 , 000  E+1  0  

68  1 , 0  E+3/60  =  1 , 667  E+1  6 , 000  E  -2  0  

69    0  

70  60  1 , 667  E-2  0  

71  1 , 0  E-3/3  600  =  2 , 778  E-7  3, 6  E+6  0  

72  1 /3  600  =  2 , 778  E-4  3, 6  E+3  0  

73  1 , 0  E+3/3  600  =  2 , 778  E-1  3 , 6  0  

74  3  600  1 /3  600  =  2 , 778  E-4  0  

75  3  600  x 1 , 0  E+3  =  3 , 600  E+6  2 , 778  E-7  0  

76  3  600  x 1 , 0  E+6  =  3 , 600  E+9  2 , 778  E-1 0  0  

77  86  400  1 /86  400  =  1 , 1 57  E-5  0  

78  π/1 0  800  =  2 , 909  E-4  3 , 438  E+3  0  

79  π/648  000  =  4 , 848  E-6  2 , 063  E+5  0  

80  π/1 80  =  1 , 745  E-2  5 , 730  E+1  0  

81  π/200  =  1 , 571  E-2  6 , 366  E+1  0  

    

1 00  1  1  +273, 1 5  

1 01  5/9  =  0 , 555  6  1 , 8  +459, 67  
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Tableau  22  – Index variable  et  i ndex de  conversion  pour les  un i tés  US  

Variable  physique  I ndex variable  Un i té  Abréviation  I ndex de  
conversion  

Longueur US  1 00  M i l l i ème de  pouce  

Pouce  (=  0 , 025  4  m )  

P ied  (=  0 , 304  8  m )  

Yard  (=  0 , 91 4  4  m )  

M i l l e  (=  1  609, 3  m )  

1  ft  =  1 2  po  

1  yd  =  3  ft  =  36  po  

1  m i l e  =  1  760  yd  

m i l  

po  

ft  

yd  

m i l e  

-3  

0  

-70  

-71  

-72  

Surface  US  1 01  Pouce  carré  

P ied  carré  

Yard  carré  

I n 2  

ft2  

yd2  

0  

-73  

-74  

Volume  US  1  1 02  Pouce  cube  

P ied  cube  

Yard  cube  

i n3  

ft3  

yd3  

0  

-76  

-77  

Volume  US  2  1 03  Gal l on  

(=  3 , 785  4  E -9  m 3)  

gal  0  

Vi tesse  US  1 04  Pouce/seconde  

Pouce/m inu te  

P ied /seconde  

P ied /m inu te  

M i l l e/heure  

en /s,  I PS  

en/m in ,  I PM  

ft/s ,  FPS  

ft/m in ,  FPM  

m i l e/h ,  MPH  

0  

67  

-70  

-80  

-81  

Accélération  US  1 05  Pouce/(secondes2 )  

P ied /(secondes2)  

en /s2  

ft/s2  

0  

-70  

À coups  US  1 06  Pouce/(secondes3 )  

P ied /(secondes3)  

en /s3  

ft/s3  

0  

-70  

Débi t  vol um ique   
US  1  

1 07  Pouce  cube/seconde  

Pouce  cube/m inu te  

Pouce  cube/heure  

en3/s  

en3/m in  

en3/h  

0  

67  

72  

Débi t  vol um ique   
US  2  

1 08  Gal l on/seconde  

Gal l on/m inu te  

Gal l on/heure  

gal /s ,  GPS  

gal /m in ,GPM  

gal /h ,  GPH  

0  

67  

72  

Masse  US  1 09  Once  

Li vre  (=  0 , 453  6  kg )  

1  l b  =  1 6  oz  

oz  

l b  

-90  

0  

Débi t  massique  US  1 1 0  Once/seconde  
Once/m inu te  
Once/heure  
Li vre/seconde  
Li vre/m inu te  
L i vre/heu re  

oz/s  
oz/m in  
oz/h  
l b/s  
l b/m in  
l b/h  

-90  
-91  
-92  
0  
67  
72  

I nerti e  US  1 1 1  Once  pouce  carré  

L i vre  pouce  carré  

L i vre  p i ed  carré  

oz po2  

l b  po2  

l b  ft2  

-90  

0  

-73  

Force  US  1 1 2  Li vre-force  
(=  4 , 448  22  N )  

l b  f 0  

Couple  US  1 1 3  Once  pouce  

Li vre-force  pouce  

Li vre  force  p i ed  

oz po  

l b  f po,  I NLB  

l b  f ft,  FTLB  

-90  

0  

-70  

Pression  US  1 1 4  Li vre  par pouce  carré  
(=  6  894, 8  Pa)  

ps i  ( l b/po2 )  0  

"Kt"  l i néai re  US  1 1 5  Li vre-force/ampère  l b  f/A 0  
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Variable  physique  I ndex variable  Un i té  Abréviation  I ndex de  
conversion  

"Kt"  rotati f US  1 1 6  Once  pouce/ampère  

Li vre  force  pouce/ampère  

Li vre-force  p ied /ampère  

oz po/A 

l b  f po/A 

l b  f ft/A 

-90  

0  

-70  

"Kp"  US   1 1 7  Li vre-force  pouce  seconde  l b  f po  s  0  

"Kv"  US   parei l  q ue  S I  Pouce/m inu te/m i l l i ème de  
pouce  

po/m in /m i l  
(=1  000/m in)  

68  

Pas  de  vi s  sans  fi n  US  1 1 8  Pouce/révolu ti on  po/rev 0  

 

Tableau  23  – Valeurs  de  conversion   
pour l ' index de  conversion  (un i tés  US)  

Index de  conversion  A 
(facteur de  conversion )  

B  
(décalage)  

-70  1 2  0  

-71  36  0  

-72  63  360  0  

-73  1 44  0  

-74  1  296  0  

-75  --  --  

-76  1  728  0  

-77  46  656  0  

   

-80  1 2/60  =  0 , 2  0  

-81  63  360/3  600  =  1 76  0  

   

-90  1 /1 6  =  6 , 250  E-2  0  

-91  1 /960  =  1 , 042  E-3  0  

-92  1 /57  600  =  1 , 736  E-5  0  

 

Nom  (sous-index 6)  

"Nom"  décri t  l e  nom  symbol ique  du  paramètre.  Le  nom  est celu i  d u  type  de  données  
Vis ib leStri ng  avec une  l ongueur de  1 6  octets .  

Limite  inférieure/supérieure  (sous-index 7  et  8)  

"Lim i te  i n férieure/supérieure"  défin i t  l a  p lage  des  va leurs  val i de  de  l a  va leur de  paramètre.   

Le  d isposi ti f d 'entraînement rej ette  une  tentati ve  d 'affecter une  va leur hors  de  la  p lage  de  
valeur du  paramètre.  Les  l im i tes  i n férieure  et supérieure  sont du  même type  de  données  que  
l a  va leur de  paramètre,  mais  l a  l ongueur des  é léments  de  description  est tou j ours  4  octets  
(format de  fich ier:  j usti fi é  à  d roi te ,  gros-boutiste) .  En  ce  qu i  concerne  l es  paramètres  dont les  
types  de  données  n 'au torisent  pas  de  p lage  des  valeurs  (par exemple,  Vis ib leString),  l e  
con tenu  de  ces  é léments  de  description  n 'a  pas  d ' importance.  

Extension  ID  (sous-index 1 0)  

L'extension  ID  est réservée.  
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Paramètre  de  référence  des  données  E-S/normal isation  des  données  E-S  (sous-index 1 1  
et 1 2)  

Les  va leu rs  de  paramètre  peuven t auss i  être  transm ises  en  tant que  données  E -S  (se  référer 
à  6 . 3. 4 .4) .  S i  des  variables  normal isées  ( types  de  données  N2,  N4  ou  X2,  X4  ou  de  façon  
facu l tati ve  I n teger1 6,  I n teger32,  F loating  Poin t)  son t transm ises,  i l  est nécessaire,  afin  de  
calcu ler l a  va leur phys ique,  de  d isposer de  la  va leur de  référence phys ique  (valeur de  
référence des  données  E-S)  et le  b i t  (se  référer à  l a  normal isation  de  données  E-S)  auquel  
fai t  référence la  valeur de  référence phys ique.  Pour un  exemple  de  calcu l ,  se  référer 
à  6 . 3 . 4 .5.  

Pour l es  paramètres  du  type  de  données  X2,  X4,  l es  é léments  de  description  "paramètre  de  
référence  de  données  E-S"  et  "normal isation  de  données  E-S"  doivent être  d ispon ibles .  

Pour l es  paramètres  du  type  de  données  N2,  N4,  l es  éléments  de  description  "paramètre  de  
référence de  données  E-S"  doivent  être  d ispon ib les  et l 'é l ément de  description  "normal isation  
de  données  E-S"  est facu l tati f,  comme cela  est  défin i  par l e  type  de  données.  

S i  l es  paramètres  du  type  de  données  I n teger8,  I n teger1 6,  I n teger32,  Uns igned8,  
Unsigned1 6,  Uns igned32  ou  F loating  Poin t son t transm is  en  tan t que  données  E-S  
normal isées  (avec l 'un i té  "%"),  les  élémen ts  de  description  "paramètre  de  référence de  
données  E-S"  et "normal i sation  de  données  E-S"  doivent être  d ispon ib les  (voi r l e  Tableau  24) .  
S i  ces  élémen ts  de  description  sont  transm is  en  tant que  données  non  normal isées,  i l s  ne  
doivent pas  être  d ispon ib les.  

Dans  l e  cas  de  tous  l es  au tres  types  de  données,  ces  é léments  de  description  ne  son t pas  
pertinents .  

Tableau  24  – Éléments  de  description  de  paramètre   
"Valeur de  référence de  données  E-S/normal isation  de  données  E-S"  

Élément de  description  Contenu  

Paramètre  de  référence  de  
données  E-S  

0  

1  à  65  535  

Aucune  val eu r de  référence  d i spon i ble  b  

N uméro  de  paramètre  de  l a  val eur de  référence  c  

Normal i sation  de  données  E-S   B i t  0  à  5  

B i t  6  à  1 4  

B i t  1 5  

B i t  de  normal i sation  0  à  31  a  ( l a  p l age  32  à  63  est  réservée)  

réservé  

Normal i sation  val i de  

a   Pour l es  paramètres  don t  l es  types  de  données  son t  N2,  N4,  l e  codage  d u  b i t  d e  normal i sation  est  fi xe  (1 4  et  
30).  Pour l es  paramètres  normal i sés  don t  l e  type  de  données  est  F loati ng  Poin t,  l e  codage  du  b i t  d e  
normal i sation  n 'est  pas  perti nen t  (=0).  

b   La  combinaison  "aucune  val eu r de  référence  n 'exi ste" /"normal i sation  val i de"  est  au tori sée.  

c   Les  paramètres  u ti l i sés  pou r l es  valeurs  de  référence  ne  sont  pas  à  normal i ser.  

 

Description  complète  (sous-index 0)  

La "description  complète"  comprend  un  champ total  de  46  octets  (qu i  correspond  à  l 'ensemble  
de  la  structure  de  description  de  paramètre).  La  l ongueur est l a  constante  de  chaque  
paramètre  ( i ndépendamment du  type  de  données,  etc. ) .  S i  tou te  la  description  de  paramètre  
est  l ue  avec un  seu l  accès,  l es  é léments  de  description  paramètre  de  référence de  données  
E-S  et normal isation  de  données  E-S  doivent être  i nclus .  

6.2. 1 .4  Texte  

Le texte  d 'une  matrice  de  texte  peu t être  affecté  à  un  paramètre  comme expl ication  ou  
description  supplémenta i re.  La  longueur d 'une  l i gne  de  texte  i ndexée est de  1 6  octets  (voir 
l e  Tableau  25) .  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 268  – I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  

Tableau  25  – Matrice  de  texte  pour la  description  de  paramètre  

Matrice  de  texte  de  sous-index Texte  

0  Texte  0  (1 6  octets)  

1  Texte  1  (1 6  octets)  

2  – n  Texte  2  – n  (1 6  octets  chaque)  

 

L'existence  d 'une  matrice  de  texte  est i nd iquée  dans  la  description  de  paramètre  ( ID:  matrice  
de  texte  supplémentai re  d ispon ible) .  Le  texte  est arch ivé  dans  le  type  d 'objet "matrice"  du  
type  de  données  "Vis ib leString  1 6"  affecté  au  paramètre.  Les  matrices  de  texte  peuvent être  
affectées  aux paramètres  dont l e  type  d 'objet est "matrice"  (avec tou t type  de  données)  ou  
aux paramètres  du  type  d 'obj et "s imple  variable"  (avec type  de  données  "Uns igned8/1 6/32" ,  
"Booléenne"  ou  "V2") .  Les  textes  ind ividuels  d 'une  matrice  de  texte  son t affectés  aux 
é léments  de  matrice  pour l es  paramètres  du  type  "matrice"  et affectés  aux valeurs  pour les  
paramètres  du  type  "s imple  variable" .  

Paramètre  de  matrice  – matrice  de  texte  

Matrice  de  texte  de  sous- index ==  Paramètre  de  matrice  de  sous-index 

Unsigned8/1 6/32  – matrice  de  texte  

Matrice  de  texte  de  sous- index ==  valeur de  paramètre  (voir l e  Tableau  26)  

0  ≤  Va leur de  paramètre  ≤  65  535  

Booléen  – matrice  de  texte  

Nombre  de  textes  =  2  

Tableau  26  – Matrice  de  texte  pour le  type de  données  Booléen  

Matrice  de  texte  de  sous-index Valeur de  paramètre  

0  faux (" fa l se" )  

1  vrai  (" true" )  

 

V2 – matrice  de  texte  

Nombre  de  textes  =  32  

Pour chaque b i t  de  l a  séquence  de  b i ts ,  deux textes  son t affectés,  un  pour l a  valeur de  b i t  "0"  
et  un  pour l a  va leur de  b i t  " 1 "  (voi r l e  Tableau  27).  

Matrice  de  texte  de  sous- index ==  Pos i tion  b i nai re  ×  2  +  Valeur de  b i t  

0  (LSB)  ≤  Posi tion  b i na ire  ≤  1 5  (MSB),  0  ≤  Va leur de  B i t  ≤  1 ;  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  – 269  –  

Tableau  27  – Matrice  de  texte  pour le  type de  données  V2  (séquence de  b i ts)  

Matrice  de  texte  de  sous-index Valeur de  paramètre  

0  – – – – – – – – – – – – – – 0  

1  – – – – – – – – – – – – – – 1  

2  – – – – – – – – – – – – – – – 0  -  

3  – – – – – – – – – – – – – 1  -  

4  – – – – – – – – – – – – 0  – -  

:  :  

30  0  – – – – – – – – – – – – – – -  

31  1  – – – – – – – – – – – – – – -  

 

6.2.2  Paramètres  g lobaux et l ocaux  

Comme défin i  en  6 . 1 . 3  et en  6 . 3 .4 . 4,  une  un i té  d 'en traînement est consti tuée  du  d ispos i ti f 
d 'en traînement l u i -même et d 'un  ou  p lus ieurs  objets  d 'en traînement (DO).  Les  axes  
d 'en traînement sont l iés  aux DO de  type  axe.  

Pour l es  un i tés  d 'en traînement mu l ti axe  et modu la i res,  chaque DO a  un  emplacement déd ié  
au  numéro  de  paramètre.   

Deux types  de  paramètres  associés  à  d i fférentes  p lages  de  valeurs  sont défin is  dans  l e  profi l :  

Paramètre  g lobal  

Les  paramètres  g lobaux sont l i és  au  d ispos i ti f complet (par exemple,  paramètres  l iés  à  
l ' i n terface  de  commun ication) .  S i  d i fféren ts  DO d 'une  un i té  d 'en traînement sont tra i tés,  u n  
paramètre  g lobal  i nd ique  tou j ours  l a  même va leur.  

Paramètres  spécifiques  à  l 'axe/DO  

Ces paramètres  sont l i és  à  l 'obj et  d 'en traînement.  Les  paramètres  spéci fi ques  à  l 'axe/DO 
peuvent avoir d i fférentes  valeurs  dans  chaque  DO axe  (par exemple  le  paramètre  967  "mot 
de  commande 1 ") .   

La  subd ivis ion  des  paramètres  en  paramètres  g lobaux et spéci fiques  à  l 'axe/DO est donnée  
en  6. 4.  

La  F igure  22  donne  un  exemple  avec le  paramètre  g lobal  91 8  "adresse  de  nœud"  et l e  
paramètre  spéci fi que  à  l 'axe  944  "compteur de  messages  de  défau t"  pour une  un i té  
d ’entraînement mu l ti axe  ou  modu la i re.  Une  un i té  d 'en traînement à  un  seu l  axe  est s im i l a i re  à  
l ' un i té  d ’en traînement mu l ti axe,  mais  seu l  l e  DO1  est  présent.  
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Multi-Axis / Modular Drive Unit

DO 1  (e.g.  Axis)  DO 2 (e.g.  Axis)  DO 3 (e.g.  Axis) DO n  (e.g.  Axis)

PNU  Value  PNU  Value  PNU  Value  PNU  Value  

1  . . .  
 

1  . . .  1  . . .  1  . . .  

2  . . .  
 

2  . . .  2  . . .  2  . . .  

91
8
 3  

 91
8
 3  

91
8
 3  

91
8
 3  

94
4
 1 2  

 94
4
 3  

94
4
 7  

94
4
 4  

. . .  . . .  . . .  . . .  . . .  . . .  

. . .  . . .  . . .  . . .  . . .  . . .  

IEC  

Anglais  Français  

Mul ti -Axis  /  Modu lar Dri ve  Un i t  Un i té  d ’en traînement mu l ti axe  /  modu la i re  

DO  1  (e . g .  Axis)  DO 1  (par exemple  axe)  

Value  Valeu r 

Figure 22  – Exemple  de  présentation  générale  de  paramètres  g lobaux  
et  locaux d 'une  un i té  d ’entraînement mu ltiaxe/modu lai re  

La p lage  de  valeurs  des  numéros  I D  de  DO va  de  0  à  254.  Avec l ' ID  de  DO 0 ,  l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement peu t être  adressé  (représentati f du  d ispos i ti f,  pas  d 'axe)  et l es  paramètres  
g lobaux peuvent être  l us.  L'affectation  des  numéros  d 'axe  d 'entraînement aux DO  est 
spéci fique au  d isposi ti f et peut être  l ue  du  paramètre  P978  " l iste  d ’ I D  de  modu le"  (se  référer à  
6. 3. 4 .4) .  

L'adressage  est donné  en  6 . 2 . 3 .  

6.2.3  Accès  aux paramètres  du  mode de  base  

6.2.3. 1  Général i tés  

Le présent paragraphe défin i t  l 'accès  aux paramètres  via  l e  "mode de  base".  Une  l angue  de  
demande est  défin ie  pour l 'accès.  Les  demandes  et l es  réponses  son t transm ises  de  façon  
acycl i que  en  u ti l i sant  l e  mécan isme d ' "échange  de  données  acycl iques"  du  système de  
communication .  

L'accès  aux paramètres  du  mode de  base  existe  pour des  ra isons  de  compatib i l i té  dues  à  
l 'ancien  profi l  PROFId rive  et chaque en traînement doi t  être  capable  de  prendre  en  charge  
l 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base  (obl igatoire).  

6.2.3.2  Caractéristiques  générales  

L'accès  aux paramètres  du  mode de  base  présen te  l es  caractéristi ques  su ivan tes.  

•  Adresse  de  1 6  b i ts  pour chaque  numéro  de  paramètre  et  chaque  sous- index.  

•  Transm ission  des  matrices  complètes  ou  partie l les  ou  description  complète  du  paramètre.  
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•  Transm ission  de  d i fféren ts  paramètres  par un  seu l  accès  (demandes  mu l ti paramètre) .  I l  
convient que  l e  d ispos i ti f transmette  l e  nombre  maximal  d 'accès  aux paramètres  dans  une  
demande  de  paramètre  dans  le  paramètre  facu l tati f P974.  

•  Trai temen t systématique  d 'un  seu l  paramètre  à  la  fois  (pas  d 'exécu tion  s imu l tanée).  

•  Une  demande de  paramètre/réponse de  paramètre  doi t s 'aj uster dans  un  b loc de  données  
(240  octets  par défaut) .  Les  demandes/réponses  ne  sont pas  réparties  sur p lus ieurs  blocs  
de  données.  La  l ongueur maximale  des  b locs  de  données  peu t être  d i fférente  de  240  
octets  selon  l es  caractéri sti ques  du  d isposi ti f ou  l a  configuration  du  bus.  Avec PROFIBUS,  
l a  ta i l l e  maximale  de  b loc est l im i tée  à  240  octets,  avec Profinet,  l a  ta i l l e  maximale  de  b loc 
est  l im i tée  à  une  l ongueur de  données  232  – 65  octets .  Le  d isposi ti f doi t  transmettre  la  
l ongueur maximale  du  b loc de  demande/réponse  dans  l e  paramètre  P974  s i  l a  tai l l e  est 
d i fférente  de  l a  ta i l l e  par défau t de  240  octets.  

•  Aucun  message spon tané  n 'est  transm is.  

•  Pour un  accès  s imu l tané  optim isé  aux d i fférents  paramètres  (par exemple,  le  contenu  de  
l 'écran  d ' i n terface  de  l 'opérateur) ,  des  demandes  "mu l tiparamètre"  son t défi n ies .  

•  I l  n ' y a  pas  de  demande de  paramètre  cycl i que.  

•  Après  exécu tion ,  l es  paramètres  spéci fi ques  au  profi l  d oiven t être  au  moins  l i s ib les  dans  
chaque  état.  

6.2.3.3  Modes  d 'adressage du  DO  

L'accès  aux paramètres  du  mode de  base  est défin i  par deux modes  d i fféren ts  d 'adresse  DO 
selon  l a  défi n i ti on  su ivante:  

•  Accès  aux paramètres  du  mode de  base  – Local :  Dans  ce  mode  d 'ad resse,  seu ls  l es  
paramètres  locaux du  DO sont access ib les ;  le  CO,  auquel  est attaché  le  poin t d 'accès  aux 
paramètres,  est l i é  au  DO.  L'accès  à  tous  les  paramètres  g lobaux est également possib le.  
L' I D  de  DO de  l 'en-tête  de  demande  de  paramètre  n 'a  pas  d ' importance.  

•  Accès  aux paramètres  du  mode  de  base – G lobal :  Dans  ce  mode  d 'adresse  sont 
access ib les  tous  l es  paramètres  de  l ' un i té  d ’entraînement,  à  l aquel le  est l i é  l e  CO,  auquel  
est attaché  l e  poin t d 'accès  aux paramètres.  L' ID  de  DO de  l a  demande de  paramètre  est 
u ti l i sé  pour accéder aux paramètres  l ocaux dans  l 'un i té  d ’en traînement.  Pour accéder aux 
paramètres  g lobaux,  l ' ID  de  DO  0  peu t auss i  ê tre  u ti l i sé.  Ce  mode  d 'adresse  est u ti l i sé  
pour des  ra isons  de  compatib i l i té  (PROFIBUS)  et i l  convient que  l e  nouveau  contrôleur ES 
PROFINET et l es  processus  d 'appl ication  du  superviseur ne  l 'u ti l i sent  pas.  

6.2.3.4  Demandes  de  paramètre  et réponses  de  paramètre  

Une demande  de  paramètre  est consti tuée  de  trois  segments :  

En-tête  de  demande  

ID  de  l a  demande et numéro  des  paramètres  access ib les.  D isposi ti fs  d 'en traînement mu l ti axe  
et  modu la i res,  adressage  d 'un  DO.  

Adresse  de  paramètre  

Adressage  d 'un  paramètre.  S i  p lus ieurs  paramètres  sont accessibles ,  i l  y a  donc p l usieurs  
adresses  de  paramètre.  L'adresse  de  paramètre  n 'apparaît que  dans  l a  demande,  pas  dans  l a  
réponse.  

Valeur de  paramètre  

Pour chaque paramètre  adressé,  i l  y a  un  segment pour les  va leurs  de  paramètre.  En  fonction  
de  l ' ID  de  l a  demande,  l es  valeurs  de  paramètre  apparaissen t soi t  dans  l a  demande,  so i t  dans  
l a  réponse.  
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Mots  et doubles  mots:  

Le  contenu  du  message su ivant est affiché  en  mots  (un  mot ou  2  octets  par l i gne).  L 'octet de  
poids  fort des  mots  ou  des  doubles  mots  est transm is  en  prem ier (gros-bou tiste).  (voi r l a  
F igure  23) .  

Word :   Byte  1  Byte  2  

 

Double  word :   Byte  1  Byte  2  

 Byte  3  Byte  4  

 IEC  

Anglais  Français  

Word :  Mot:  

Double  word :  Double  mot:  

Byte  1  Octet  1  

Figure 23  – Ordre des  octets  pour l es  mots  et l es  doubles  mots  

Selon  l 'accès  aux paramètres  du  mode de  base,  l a  structure  de  l a  demande  de  paramètre  et  
de  l a  réponse  de  paramètre  est donnée  respectivement dans  le  Tableau  28  ou  dans  
l e  Tableau  29.  

Tableau  28  – Demande  de  paramètre  du  mode  de  base  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  0  

 Numéro  d 'axe/I D  de  DO  Nombre  de  paramètres  =  i  2  

1 ère  ad resse  de  paramètre  Attri bu t  Nombre  d 'éléments  4  

Numéro  de  paramètre  (PNU)   

Sous-i ndex  

i i ème  ad resse  de  
paramètre  

. . .  4  +  6  ×  ( i -1 )  

1 ère(s)  va leur(s)  des  
paramètres  

(un iquement  pou r 
demande  

"Mod i fi er paramètre")  

Format  Nombre  de  valeurs  4  +  6  ×  i  

Valeu rs   

. . .   

  

i i èmes  va l eu rs  de  
paramètre  

. . .   

   4  +  6  ×  i  + . . . +  (Format_n  
×  Qty_n )  
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Tableau  29  – Réponse  de  paramètre  du  mode  de  base  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse   0  

 Numéro  d 'axe/I D  de  DO 
écri t  en  m i roi r 

Nombre  de  paramètres  =  i   2  

1 ère(s)  va leur(s)  des  
paramètres  

(un iquement  après  
demande  

"Demande" )  

Format  Nombre  de  valeurs  4  

Valeu rs  ou  val eu rs  d 'erreur  

. . .   

  

i i èmes  va l eu rs  de  
paramètre  

. . .   

   4  + . . .  +  (Format_n  ×  
Qty_n)  

 

Sign i fication  des  champs:  

En-tête  de  demande  

•  Référence de  la  demande  

I denti fication  un ique  de  l a  pa ire  demande/réponse  pour le  maître.  Le  maître  mod i fie  l a  
référence  de  la  demande avec chaque nouvel l e  demande (par exemple,  modu lo  255).  
L'esclave  écri t  en  m iroi r l a  référence  de  l a  demande  dans  l a  réponse  sans  véri fication .  

•  I D  de  l a  demande  

Deux ID  son t défin is :  

– Demander paramètre  

– Mod i fier paramètre  

Une  mod ification  de  paramètre  peu t être  arch ivée  dans  l a  mémoire  RAM  soi t volati l e  soi t 
non  volati l e,  en  fonction  du  d isposi ti f.  Un  paramètre  mod i fié  arch ivé  dans  l a  RAM  volati l e  
peu t être  arch ivé  d 'abord  dans  l a  mémoire  ROM  avec le  paramètre  P971 .  La  
d i fférenciation  Valeur/Description/Texte  est a j outée  à  l 'adresse  comme attribu t.  La  
d i fférenciation  Mot/Double  Mot  est a jou tée  aux valeurs  de  paramètre  comme format.  Pour 
l a  d i fférenciation  Paramètre  s imple/de  matrice,  se  référer au  "Nombre  d 'é léments"  dans  
l 'ad resse  de  paramètre.  

•  I D  de  l a  réponse  

Écri tu re  m i roi r de  l ' I D  de  demande  avec i n formation  supplémentai re  i nd iquant s i  l a  
demande a  été  exécutée  pos i ti vement ou  négativement.  

– Demande  de  paramètre  posi ti ve  

– Demande  de  paramètre  négative  ( i l  n 'éta i t  pas  possib le  d 'exécuter l a  demande,  
en tièrement ou  partiel l ement)  

– Mod i fication  de  paramètre  posi ti ve  

– Mod i fication  de  paramètre  négative  ( i l  n 'étai t  pas  poss ib le  d 'exécu ter l a  demande,  
en tièrement ou  partiel l ement)  

S i  l a  réponse  est négative,  l es  numéros  des  erreurs  son t renseignés  par réponse  partie l le ,  
à  l a  p lace  des  valeurs.  

•  Numéro  d 'axe/ID  de  DO  

Pour l 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base  – Local :  non  pertinen t;  Dans  la  réponse  du  
paramètre,  l ' I D  de  DO de  l a  demande  est  écri t  en  m iroi r.  
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Pour l 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base  – G lobal :  i n formations  d 'ad ressage de  DO 
u ti l i sées  pour l es  d ispos i ti fs  d 'en traînement mu l ti axe  ou  modu lai res.  Cela  permet l 'accès  à  
p lus ieurs  axes/DO,  avec pour chacun  un  espace pour l e  numéro de  paramètre  déd ié  dans  
l e  d isposi ti f d 'en traînement via  l e  même PAP.  Voi r également 6 . 2. 3 .3 .  

•  Nombre  de  paramètres  

Dans  le  cas  de  demandes  mu l tiparamètre,  spéci fi cation  du  nombre  de  domaines  su ivan ts  
Adresse  de  paramètre  et/ou  Valeur de  paramètre.  Pour les  demandes  s imples,  nombre  de  
paramètres  =  1 .  

P lage  des  va leu rs  par défau t 1  à  39 .  La  p lage  des  valeurs  peu t être  rédu i te  ou  étendue;  
cela  doi t  être  i nd iqué  par P974.  

Pour une  demande mu l ti paramètre,  l 'un i té  d ’en traînement PROFI drive  doi t  p l acer,  dans  l e  
message de  réponse,  les  domaines  de  valeur de  paramètre  dans  l e  même ordre  que  dans  
l e  message de  demande mu l tiparamètre  correspondant.  

Adresse  de  paramètre  

•  Attribu t  

Type  d 'obj et  accessib le .  P lage  de  va leurs :  

– Valeur 

– Description  

– Texte  

•  Nombre  d 'élémen ts  

Nombre  d 'élémen ts  de  matrice  accessib les  ou  l ongueur de  chaîne  access ib le .   

P lage  des  valeurs  par défau t 0 ,  1  à  234.  La  p lage  de  valeurs  peu t être  rédu i te  ou  étendue;  
cela  doi t  être  i nd iqué  par P974.  

Nombre  d 'é lémen ts  de  cas  spécia l  =  0 :  S i  des  va leurs  son t access ib les:  recommandé pour 
des  paramètres  non  indexés  (voir également le  Tableau  30  pour de  p lus  amples  
i n formations).  

•  Numéro  de  paramètre  (PNU)  

Adresse  l e  paramètre  accessib le.  Plage  de  valeurs:  1  à  65  535.  

•  Sous- index 

Adresse  l e  prem ier é lémen t de  matrice  du  paramètre  ou  l e  débu t d 'une  chaîne  d 'accès  ou  
l a  matrice  de  texte,  ou  l 'é l ément de  description  access ib le.  Plage  de  valeurs:  0  à  65  534.  

Valeur de  paramètre  

•  Format 

Le  format et  l e  numéro spéci fient l 'emplacement dans  l e  message auquel  son t affectées  
l es  valeurs  u l térieu res.   

P lage  de  valeurs :  

– Zéro  (sans  va leur comme réponse  partie l le  pos i ti ve  à  une  demande de  mod i fication)  

– Type de  données  

– Erreu r (comme réponse partie l l e  négative)  

– Au  l ieu  d 'un  type  de  données,  l es  options  su ivantes  sont possib les :  

– Octet (pour l a  description  et l es  textes)  

– Mot  

– Double  mot  

•  Nombre  de  valeurs  

Nombre  des  valeurs  su ivan tes  ou  nombre  des  é léments  su ivan ts  de  type  de  données  
(nombre  d 'octets  dans  l e  cas  de  OctetStri ng).  Dans  l e  cas  d 'une  demande  d 'écri ture  de  
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OctetStri ng ,  l a  l ongueur correcte  doi t être  fourn ie,  s inon  l e  d isposi ti f d 'en traînement do i t 
répondre  par l 'erreur 0x1 8,  " l e  nombre  de  va leurs  n 'est  pas  cohérent"  (voi r l e  Tableau  32) .  

•  Valeurs  

Les  valeurs  du  paramètre  

S i  l es  valeurs  sont consti tuées  d 'un  nombre  impair d 'octets,  un  octet zéro  est a jou té  afi n  
de  garanti r l a  structure  des  mots  des  messages.  

Dans  le  cas  d 'une  réponse  partie l l e  pos i ti ve,  l a  va leur de  paramètre  contien t l es  i n formations  
su ivantes:  

– Format =  (Type  de  données  ou  Octet,  Mot,  Double  Mot)   

– Nombre  de  va leurs  

– l es  valeurs  

Dans  l e  cas  d 'une  réponse  partie l l e  négative,  l a  va leur de  paramètre  con tien t l es  i n formations  
su ivantes:  

– Format =  erreur 

– Nombre  de  valeurs  =  1  

– Valeur =  valeur d 'erreu r =  numéro  d 'erreur 

Dans  l e  cas  d 'une  réponse  négative,  l a  va leur de  paramètre  peu t con ten ir l es  in formations  
su ivantes:  

– Format =  erreur 

– Nombre  de  va leurs  =  2  

– Valeur 1  =  va leur d 'erreu r 1 :  n uméro d 'erreur 

– Valeur 2  =  va leur d 'erreur 2 :  sous- index du  prem ier é lémen t de  matrice  dans  l equel  a  l i eu  
l 'erreur 

– (Objecti f:  après  un  accès  en  écri ture  erroné  à  une  matrice,  tou tes  l es  valeurs  ne  doivent  
pas  être  répétées)  

Dans  le  cas  d 'une  réponse  partie l le  posi ti ve  sans  valeur,  l a  valeur de  paramètre  contien t l es  
i n formations  su ivan tes:  

– Format =  zéro  

– Nombre  de  valeurs  =  0  

–  (aucune va leur)  

Les  combinaisons  consti tuées  d 'un  attribut,  d 'un  nombre  d 'é léments  et d 'un  sous- index ne  
son t pas  tou tes  au torisées  (se  référer au  Tableau  30) .  

Un  paramètre  non  indexé dans  le  profi l  peu t être  réal isé  avec l es  i ndex dans  l 'un i té  
d ’entraînement s i  l a  réponse  à  un  accès  aux paramètres  est  spéci fi que  au  profi l .   
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Tableau  30  – Combinaisons  autorisées  consti tuées  d 'un  attribut,   
d 'un  nombre d 'éléments  et d 'un  sous-index 

Attribut  Nombre  
d 'éléments  

Sous-
index 

Données  connexes  

Valeu r 
(paramètre  s imple)  

0  0  La  valeur (recommandée)  

 1  0  La  valeur (pour compati b i l i té ,  ne  pas  u ti l i ser pou r l a  
demande)  

Valeu r (paramètre  de  
matri ce)  

0  0  Une  val eu r,  sous  sous-i ndex 0  

 1  0  – n  Une  val eu r,  sous  sous-i ndex 

 2  – na  0  – n  P l us ieu rs  val eu rs,  commençant par l e  sous-i ndex 

Valeu r (paramètre  de  
chaîne)  

0  0  La  chaîne  en tière  (s i  l a  réponse  dépasse  l a  ta i l l e  d e  b l oc,  l a  
chaîne  est  coupée  à  l 'extrém i té  pour correspondre  à  l a  ta i l l e  
de  b l oc)  

 1  0  – n  Un  caractère,  sous  sous-i ndex 

 2  – na  0  – n  P l us ieu rs  caractères,  commençant par l e  sous-i ndex 

Descripti on  0  (non  
perti nent)  

0  La  description  en ti ère  

 1  1  – 1 2  Un  é l ément  de  description  

Texte  (de  l a  matri ce  de  
texte)  

1  0  – n  Un  texte  (1 6  octets),  sous  sous-i ndex 

 2  – n  0  – n  P l us ieu rs  textes,  commençant par l e  sous-i ndex 

a  S i  l e  nombre  d 'é léments  d i spon ibl es  dans  l e  d i sposi ti f ne  correspond  pas  au  nombre  d 'éléments  demandés  ou  
doi t  être  mod i fi é,  u ne  erreu r do i t  être  affi chée.  

 

6.2.3.5  Codage  

Le  codage  est donné  dans  l e  Tableau  31 .  
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Tableau  31  – Codage  des  champs  dans  la  demande  de  paramètre/réponse   
de  paramètre  de  l 'accès  aux paramètres  du  mode de  base   

Champ Type  de  
données  

Valeurs  Commentai re  

Référence  de  l a  
demande  

Unsi gned8  0x00   réservé  
0x01  – 0xFF  

L’esclave  doi t  écri re  en  
m i roi r l a  référence  de  
demande  sans  véri fi cation .  I l  
convi en t  q ue  l e  maître  
n ’ u ti l i se  pas  l a  val eu r 0 .  

I D  de  l a  demande  Unsi gned8  0x00   réservé  ( i l l égal )  
0x01   Demander paramètre  
0x02   Mod i fi er paramètre  

0x03  – 0x3F  réservé  
0x40  – 0x7F  spéci fi que  au  constructeu r 
0x80  – 0xFF  non  appl i cabl e  ( i l l égal )  

I D  de  demande  =  0  et  I D  de  
demande  hors  de  l a  p l age  de  
val eu rs  de  0x80  à  0xFF  est  
tou jours  u n  I D  de  demande  
i l l égal  et  d oi t  fa i re  l 'objet  
d 'une  réponse  avec "servi ce  
non  pri s  en  charge"  ( I D  de  
réponse  =  0x21 )  

I D  de  l a  réponse  Unsigned8  0x00   réservé  
0x01   Demander paramètre(+ )  
0x02   Mod i fi er paramètre(+)  

0x03  – 0x3F  réservé  
0x40  – 0x7F  spéci fi que  au  constructeu r 

0x80   service  non  pri s  en  charge  
0x81   Demander paramètre(-)  
0x82   Mod i fi er paramètre(-)  

0x83  – 0xBF  réservé  
0xC0  – 0xFF  spéci fi que  au  constructeu r 

 

Axe/ID  de  DO  Unsigned8  0x00   représentati f d u  d i sposi ti f 

0x01  – 0xFE  Numéro  d ’ I D  de  DO 1  – 254  

0xFF   réservé  

Zéro  n 'est  pas  u n  DO  mais  
l 'accès  au  représentan t  d e  
l 'un i té  d 'en traînement.   

Nombre  de  
paramètres  

Unsigned8  0x00   réservé  
0x01  – 0xFF  Quanti té  1  à  255  
 

Pour l es  d i sposi ti fs  
PROFIBUS,  l e  nombre  
maximal  de  paramètres  pour 
un  accès  mu l ti paramètre  est  
l im i té  à  39.  
Pour l es  d i sposi ti fs  
PROFINET,  l e  nombre  
maximal  de  paramètres  est  
255.  
I l  peu t  y avoi r des  l im i tes  
supplémenta i res  par l e  
système de  commun ication  
( l ongueu r maximale  de  
reg i stre  de  données)  ou  l e  
gestionnai re  de  paramètre  
de  d i sposi ti f.  En  l 'absence  
de  paramètre  974  m is  en  
œuvre,  l e  nombre  maximal  
par défau t  de  paramètres  est  
39.  Voi r également 6 . 3. 9. 4 .  

Attri bu t  Unsigned8  0x00   réservé  
0x1 0   Valeu r 
0x20   Descripti on  
0x30   Texte  

0x40  – 0x70  réservé  
0x80  – 0xF0  spéci fi que  au  constructeu r 

Les  quatre  b i ts  de  poids  
faib le  sont  réservés  pour une  
augmentati on  (u l térieure)  du  
"Nombre  d 'é léments"  à  1 2  
b i ts .  
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Champ Type  de  
données  

Valeurs  Commentai re  

Nombre  d 'éléments  Unsi gned8  0x00   Foncti on  spécia l e  
0x01  – 0xEA Quanti té  1  à  234  
0xEB  – 0xFF  réservé  

Lim i tation  du  fa i t  de  l a  
compati bi l i té  avec l es  
anciennes  vers i ons  de  profi l  
( ta i l l e  de  b loc de  données  
maximale  PROFIBUS  de  240  
octets).  
I l  peu t  y avoi r des  l im i tes  
supplémenta i res  par l e  
système de  commun ication  
( l ongueu r maximale  de  
reg i stre  de  données)  ou  l e  
gestionnai re  de  paramètres  
de  d i sposi ti f.  En  l 'absence  
de  paramètre  974  m is  en  
œuvre,  l e  nombre  maximal  
par défaut  de  paramètres  est  
234.  Voi r également 6 . 3. 9. 4.  

Numéro  de  
paramètre  

Unsigned 1 6  0x0000   réservé  

0x0001  –  Nombre  1  à  65  535  
0xFFFF  

 

 

Sous-i ndex Unsigned 1 6  0x0000  –  Nombre  0  à  65  534  
0xFFFE  

 

Format Unsigned8  0x00   réservé  

0x01  – 0x39  Types  de  données  

0x39  – 0x3F  réservé  

0x40   Zéro  
0x41   Octet  
0x42   Mot  
0x43   Double  mot  
0x44   Erreur 

0x45  – 0x70  réservé  

0x71  – 0x7C  Types  de  données  

0x7D  – 0xFF  réservé  

Chaque  d i spos i ti f d oi t  au  
moins  prendre  en  charge  l es  
types  de  données  de  base  
Octet,  Mot et  Double  Mot 
(ob l i gatoi re).   
I l  est  préférable  q ue  l es  
demandes  d 'écri tu re  du  
Contrôl eu r u ti l i sent  l es  types  
de  données  normal i sés  et  
spéci fi ques  au  profi l  
"corrects"  (se  référer à  
l 'Arti cl e  5).  I l  est  aussi  
possib le  d 'y substi tuer Octet,  
Mot  ou  Double  Mot.  Le  
Contrôl eu r doi t  être  capable  
d ' i n terpréter tou tes  l es  
val eu rs/tous  l es  types  de  
données.  Pou r d e  p l us  
amples  i n formations,  voi r 
égal ement  6 . 2 . 3 . 6 .  

Nombre  de  valeurs  Unsigned8  0x00  – 0xEA Quanti té  0  à  234  
0xEB  – 0xFF  réservé  

Lim i tation  du  fa i t  de  l a  
compatib i l i té  avec l es  
anciennes  vers i ons  de  profi l  
( ta i l l e  de  b loc de  données  
maximale  PROFIBUS  de  240  
octets).  
I l  peu t  y avoi r des  l im i tes  
supplémenta i res  par l e  
système  de  commun ication  
( l ongueur maximale  de  
reg i stre  de  données)  ou  l e  
gestionnai re  de  paramètres  
de  d i spos i ti f.  En  l 'absence  
de  paramètre  974  m is  en  
œuvre,  l e  nombre  maximal  
par défau t  de  paramètres  est  
234.  Voi r également  6 . 3 . 9. 4 .  

Numéro  d 'erreur Unsigned 1 6  0x0000  –  Numéros  d 'erreu r 
0x00FF    (voi r l e  Tab leau  32)  

L'octet  de  poi ds  fort  est  
réservé.  

 

Le d isposi ti f do i t  afficher une  erreur,  s i  l es  va leurs  réservées  sont access ib les  (pas  de  
référence  de  demande) .   
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Tableau  32  – Numéros  des  erreurs  dans  l es  réponses   
de  paramètre  de  mode de  base   

Numéro 
d 'erreur 
=  Erreur 
val eu r1  

S ign i fication  U ti l i sation  In formations  
supplémentai res  
=  Erreur val eu r 2  

0x00  Numéro  de  paramètre  non  au tori sé  Accès  à  un  paramètre  i n d i spon ible  a  0  

0x01  Imposs ible  de  mod i fi er l a  va leu r de  
paramètre  

Mod i fi er l 'accès  à  u ne  val eur d e  
paramètre  q u i  ne  peut  être  mod i fi ée  

Sous-i ndex 

0x02  Lim i te  i n féri eu re  ou  supéri eure  
dépassée  

Mod i fi er l 'accès  avec une  valeur hors  
des  l im i tes  de  val eu r 

Sous-i ndex 

0x03  Sous-i ndex erroné  Accès  à  un  sous-i ndex i n d i spon ibl e  du  
paramètre  de  matri ce  ou  de  chaîne.  Ne  
doi t  pas  être  u ti l i sé  pou r des  paramètres  
s imples  a  

Sous-i ndex 

0x04  Pas  de  matri ce  Accès  avec un  sous- i ndex à  un  
paramètre  non  i n dexé  a  

0  

0x05  Type  de  données  i ncorrect  Mod i fi er l 'accès  avec une  valeur q u i  ne  
correspond  pas  au  type  de  données  d u  
paramètre  

0  

0x06  Rég l age  non  au tori sé  (peut  
un i quement être  réi n i ti a l i sé)  

Mod i fi er l 'accès  avec une  valeur 
d i fféren te  de  0  l orsque  ce  n 'est  pas  
au tori sé  

Sous-i ndex 

0x07  Imposs ible  de  mod i fi er l ' é l ément de  
descripti on  

Mod i fi er l 'accès  à  u n  é l ément d e  
descripti on  q u i  ne  peut  être  mod i fi é  

Sous-i ndex 

0x08  réservé  Raisons  de  compatib i l i té  -  

0x09  Aucune  donnée  de  descripti on  
d i spon ib l e  

Accès  à  une  descri ption  i nd i spon ib le  a  
( l a  va l eu r de  paramètre  est  d i spon i b le)  

0  

0x0A réservé   Raisons  de  compatib i l i té  -  

0x0B  Aucune  priori té  de  fonctionnement  Mod i fi er l 'accès  sans  l es  d roi ts  de  
mod i fi cation  des  paramètres  

0  

0x0C  réservé   Raisons  de  compatib i l i té  -  

0x0D  réservé   Raisons  de  compatib i l i té  -  

0x0E  réservé   Raisons  de  compatib i l i té  -  

0x0F  Aucune  matri ce  de  texte  d i spon ib l e  Accès  à  une  matri ce  de  texte  q u i  n 'est  
pas  d i spon ib le  a  

( l a  va l eu r de  paramètre  est  d i spon i b le)  

0  

0x1 0  réservé  Raisons  de  compati bi l i té  -  

0x1 1  La  demande  ne  peut  être  exécu tée  
en  ra i son  de  l 'état  de  
fonctionnement  

L 'accès  est  temporai rement  impossible  
pou r des  ra i sons  qu i  n e  sont  pas  
détai l l ées  

0  

0x1 2  réservé  Raisons  de  compati bi l i té  -  

0x1 3  réservé   Raisons  de  compatib i l i té  -  

0x1 4  Valeu r non  au tori sée  Mod i fi er l 'accès  avec une  valeur q u i  se  
trouve  dans  l es  l im i tes  de  l a  va leu r mais  
qu i  n 'est  pas  au tori sée  pour d 'au tres  
ra i sons  à  l ong  terme (paramètre  avec 
des  va leu rs  s imples  défi n ies)  

Sous-i ndex 

0x1 5  Réponse  trop  l ongue  La  l ongueu r d e  l a  réponse  en  q uestion  
dépasse  l a  l ongueu r maximale  
transm iss ible  du  b l oc de  transport  de  
réponse.  Dans  l e  cas  d 'une  demande  
mu l ti paramètre,  l e  b l oc de  réponse  a  été  
raccou rci  en  omettan t  l es  demandes  de  
paramètre.  

0  
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Numéro 
d 'erreur 
=  Erreur 
val eu r1  

S ign i fication  U ti l i sation  In formations  
supplémentai res  
=  Erreur val eu r 2  

0x1 6  Adresse  de  paramètre  non  au tori sée  Valeu r i l l égal e  (réservée)  ou  valeu r q u i  
n 'est  pas  pri se  en  charge  pou r l 'attri bu t,  
nombre  d 'éléments  i l l égal  ou  non  pri s  en  
charge,  numéro  de  paramètre  i l l égal  ou  
sous-i ndex i l l égal  ou  u ne  combinaison  a  
de  cela  

0  

0x1 7  Format i l l égal  Demande  d 'écri tu re:  Format i l l égal  ou  
format  des  données  de  paramètres  qu i  
n 'est  pas  pri s  en  charge  

0  

0x1 8  Le  nombre  de  va leu rs  n 'est  pas  
cohéren t  

Demande  d 'écri tu re:  Le  nombre  de  
val eu rs  des  données  de  paramètres  ne  
correspond  pas  au  nombre  d 'é l éments  
dans  l 'ad resse  de  paramètre  

0  

0x1 9  Axe/DO i nexistan t  Accès  à  un  Axe/DO i nexistant  0  

0x1 A – 0x1 F  réservé  -  -  

0x20  Impossib le  de  mod i fi er l ' é l ément  de  
texte  de  paramètre  

Mod i fi er l 'accès  à  u n  é l ément  d e  texte  
de  paramètre  qu i  ne  peut  être  mod i fi é  

Sous-i ndex 

0x21  Service  non  pri s  en  charge  I D  de  demande  i l l égal  ou  i nconnu  ( I D  de  
réponse  =  0x80)  

-  

0x22  Trop  grand  nombre  de  demandes  de  
paramètres  

Demande  mu l ti paramètre:  l e  b l oc de  
réponse  ne  conti en t  pas  tou tes  l es  
réponses  de  paramètre  du  fa i t  du  
dépassement  du  nombre  maximal  de  
demandes  de  paramètre  pri ses  en  
charge  par d emande  mu l ti paramètre.  

-  

0x23  Accès  mu l ti paramètre  non  pri s  en  
charge  

Le  gestionnai re  de  paramètres  de  
d i sposi ti f ne  prend  pas  en  charge  l es  
demandes  mu l ti paramètre.  La  demande  
est  re jetée.  

-  

0x24  – 0x64  réservé  -  -  

0x65  – 0xFF  Spéci fi que  au  constructeur -  -  

a  Dans  l e  cas  d ’ erreurs  mu l ti pl es  dans  l ’ adresse  de  paramètre,  son  évaluation  doi t  s ’ effectuer dans  l ’ ord re  
su ivant:  attri bu t,  nombre  d ’é l éments,  numéro  de  paramètre  e t  sous-i ndex.  La  noti fi cati on  d ’ erreu r d ans  Erreu r 
val eu r1  d oi t  être  conforme  à  l a  prem ière  erreur dans  cet  ord re.  

 

6.2.3.6  Prise  en  charge des  types  de  données  dans  l 'accès  aux paramètres  du  mode  
de  base  

Généralement,  pour l es  nouveaux développements,  i l  convient  que  tous  l es  Contrôleurs  et  
d isposi ti fs  PROFI drive  prennen t en  charge  l es  types  de  données  normal isés  et  spéci fi ques  au  
profi l  se lon  l a  défi n i ti on  donnée  à  l 'Article  5 .   

Pour des  ra isons  de  compatib i l i té,  chaque un i té  d ’en traînement PROFI drive  doi t également 
prendre  en  charge  l es  demandes  d 'écri ture  du  paramètre  de  mode de  base  avec l es  types  de  
données  de  base  Octet,  Mot et Double  Mot selon  l a  défin i tion  donnée  dans  l e  Tableau  31  
(ob l i gatoire) .  

L'un i té  d ’en traînement PROFI drive  doi t se  comporter de  la  man ière  su ivan te:  

•  Dans  l e  cas  d 'une  demande  de  lecture  de  paramètre,  e l l e  doi t s ignaler l e  type  de  données  
correspondant  dans  l a  réponse  de  l ecture  (par exemple,  I n teger1 6) .  

•  Dans  l e  cas  d 'une  demande  d 'écri ture  de  paramètre,  e l l e  doi t  véri fier le  type  de  données  
et s ignaler une  erreur s i  les  types  de  données  de  paramètre  ne  correspondent pas.  Par 
exemple,  s i  l a  demande est  fa i te  avec l e  type  de  données  de  base  Mot et  que  la  
représentation  i n terne  du  d ispos i ti f d 'en traînement de  paramètre  est réal isée  avec l e  type  
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de  données  normal isé  I n teger1 6,  l es  types  de  données  correspondent et  l ' un i té  
d 'en traînement doi t  accepter l a  d emande.  

S i  l ' un i té  d ’en traînement PROFIdrive  ne  prend  pas  en  charge  des  types  de  données  au tres  
que  les  types  de  données  de  base  Octet,  Mot et  Double  Mot,  e l l e  doi t  se  comporter de  la  
man ière  su ivante.  

•  E l le  rej ette  l a  demande d 'écri tu re  de  paramètre  avec u ne  réponse  d 'erreur s i  les  types  de  
données  ne  correspondent  pas.  

Pour des  ra isons  de  compatib i l i té,  chaque  con trôleur PROFIdrive  doi t également pouvoi r 
i n terpréter l es  réponses  de  paramètre  du  mode de  base  con tenan t l es  types  de  données  de  
base  Octet,  Mot  et Double  Mot  (obl igatoire).  

Le  con trôleur PROFIdrive  doi t se  comporter de  l a  man ière  su ivan te:  

•  Dans  l e  cas  d 'une  demande d 'écri ture  de  paramètre,  i l  convien t qu ' i l  s i gnale  l e  type  de  
données  correspondan t dans  la  demande d 'écri ture  (par exemple,  I n teger1 6).  

•  S i  l e  d ispos i ti f est ancien  et répond  à  l a  demande de  lecture  de  paramètre  par une  
réponse  u ti l i san t l es  types  de  données  de  base  Octet,  Mot et Double  Mot,  i l  convient que  
l e  con trôleur accepte  l a  réponse  et  pu isse  tra i ter l a  va leur.   

Les  numéros  d 'erreur 0x00  – 0x1 3  sont extra i ts  du  profi l  PROFI drive,  Version  2 .  Les  valeurs  
qu i  ne  peuvent  être  affectées  sont réservées  pour une  u ti l i sation  u l térieure.  

6.2.3.7  Trai tement  des  demandes  multiparamètre  

La prise  en  charge  de  l a  fonction  d 'accès  mu l ti paramètre  pour l 'accès  aux paramètres  du  
mode  de  base  est une  fonction  facu l tati ve.  La  capaci té  d 'accès  mu l ti paramètre  permet de  
rédu ire  de  man ière  s i gn i ficati ve  l e  temps  de  transfert pour l es  cas  d 'appl ication  de  démarrage  
ou  de  chargement des  bases  de  données  de  paramètre.  

S i  une  demande  mu l ti paramètre  con tient  p lus  de  demandes  de  paramètres  que  ne  peu t en  
prendre  en  charge  le  gestionnaire  de  paramètres  de  d isposi ti f,  l e  gestionnai re  de  paramètres  
doi t tra i ter le  p lus  grand  nombre  de  demandes  de  paramètre  que  poss ib le.  Le  b loc de  réponse  
con tien t l es  résu l tats  de  tou tes  l es  demandes  de  paramètre  tra i tées  et i l  convient qu ' i l  se  
term ine  par un  b loc d 'erreur comportan t à  l a  fi n  l e  code  d 'erreur 0x22.  Pour des  ra isons  de  
compatib i l i té,  i l  est également poss ib le  d 'omettre  l e  b loc d 'erreur avec l e  code  d 'erreur 0x22.  

S i  l e  tra i temen t d 'une  demande  mu l ti paramètre  i nd ique  que  l a  ta i l l e  de  la  réponse  dépasse  l a  
ta i l le  maximale  de  b loc du  b loc de  réponse,  l e  gestionnai re  de  paramètres  doi t  tra i ter au tant 
de  demandes  de  paramètre  que  peu t con ten i r l e  b loc de  réponse.  Le  bloc de  réponse  con tien t  
l es  résu l tats  de  toutes  l es  demandes  de  paramètre  tra i tées  et  i l  convien t qu ' i l  se  term ine  par 
un  b loc d 'erreur comportan t l e  code  d 'erreur 0x1 5.  Pour des  ra isons  de  compatib i l i té,  i l  est  
également poss ible  d 'omettre  le  bloc d 'erreur avec l e  code  d 'erreur 0x1 5.  

S i  une  erreur avec un  numéro d 'erreur 0x05,  0x1 6,  0x1 7  ou  0x1 8  se  produ i t  lors  du  trai tement 
d 'une  demande  de  mod i fication  de  valeur mu l ti paramètre,  tou tes  les  au tres  demandes  de  
paramètre  dans  la  demande  mu l ti paramètre  doivent être  abandonnées.  

6.2.3.8  Flux de  données  pour l 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base  

Le transfert de  l a  demande d 'accès  aux paramètres  du  mode de  base  vers  l e  gestionnai re  d e  
paramètres  DO/DU  est effectué  en  écrivant l a  s tructure  de  données  de  la  demande dans  l e  
reg istre  des  données  du  poin t d 'accès  aux paramètres  (PAP).  Lorsque  l 'opération  d 'écri ture  
est term inée,  l e  d iagramme d 'états  du  gestionnai re  de  paramètres  est  déclenché selon  l a  
F igure  24  et l e  Tableau  33.   

Le  transfert de  l a  réponse  d 'accès  aux paramètres  du  mode de  base  à  parti r du  gestionnai re  
de  paramètres  DO/DU  vers  l e  cl ient est effectué  en  l i sant la  s tructu re  de  données  de  l a  
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réponse  à  parti r du  reg istre  des  données  du  poin t  d 'accès  aux paramètres  (PAP).  La  réponse  
à  l 'accès  de  l ecture  dépend  de  l 'état i n terne  du  gestionnai re  de  paramètres  selon  l a  F igure  24  
et  le  Tableau  33.  

Noter que  l e  fl ux de  données  selon  la  F igure  24  et  l e  d iagramme d ’états  associé  défin i  dans  l e  
Tableau  33  sont va l ides  pour une  connexion  exactement.  S i  p l us ieurs  connexions  on t été  
établ i es,  l e  nombre  approprié  de  d iagrammes d 'états  doi t ê tre  d ispon ible  et  un  d iagramme 
d ’états  d isti nct  est  affecté  à  chaque connexion .   

 

  

Ang lais  Français  

Control l er /  Supervisor (Cl i en t)  Contrôl eu r /  superviseur (Cl i en t)  

Commun ication  system  Système  de  commun ication  

DU  /  DO  parameter manager (Server)  Gestionnai re  de  paramètres  (serveu r)  

Time  l i ne  Chronolog ie  

Parameter request  Demande  de  paramètre  

Wri te  parameter request to  PAP  Écri re  d emande  de  paramètre  au  PAP  

Error because  response  not  yet  avai l abl e  Erreur due  à  l a  réponse  q u i  n ’ est  pas  encore  
d i spon ib l e  

Read-ou t of parameter response  from  PAP Li re  réponse  de  paramètre  d u  PAP 

Parameter response  Réponse  de  paramètre  

Parameter processing  i n  the  parameter manager Trai tement d e  paramètre  dans  l e  gestionnai re  de  
paramètres  

Figure 24 – F lux de  données  pour l 'accès  
 aux paramètres  du  mode de  base  

IEC  
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Tableau  33  – D iagramme d 'états  général  pour  
le  trai tement du  gestionnaire  de  paramètres  

Évènement 
(Communication)  

État (gestionnai re  de  paramètres)  

Connexion  
i n terrompue  

Au  repos  Demande  en  cours  de  
trai tement 

Réponse  
d ispon ible  

Connexion  
en  cou rs  

Action   Trai tement  d e  l a  ré i n i ti a l i sati on  

 État 
u l térieur 

Au  repos  Au  repos  

Déconnexion  
en  cou rs  

Action  ( i gnorer)  Trai tement  d e  l a  ré i n i ti a l i sati on  

 État 
u l térieur 

-  Connexion  i n terrompue  

Écri re  
demande  

Action  (erreur de  
protocole)  
Ecri re  
réponse(-)  

Démarrer 
tra i tement  

Écri re  réponse  (+)  

Écri re  réponse(-)  

"confl i t  d ’ état"  

Rejeter réponse  
Démarrer 
tra i tement  
Écri re  réponse  (+)  

 É tat  
u l térieu r 

-  Demande  en  cou rs  
de  tra i tement  

-  Demande  en  cou rs  
de  tra i tement  

Li re  demande  Action  (erreur de  
protocole)  Li re  
réponse(-)   

L i re  réponse(-)  

"confl i t  d ’ état"  

Li re  réponse(+)  

 É tat  
u l térieu r 

-  -  Au  repos  

Trai tement  
term iné  

Action  Rejeter Rejeter  (erreur i n terne)  

Rejeter 

 É tat  
u l térieu r 

-  -  Réponse  d i spon ibl e  -  

Les  colonnes  de  ce  tabl eau  spéci fi en t  l 'état.  Les  l i g nes  expl i q uent  u n  événement.  Chaque  l i gne  est  d i vi sée  en  
deux champs.  L 'un  décri t  l ' action  et  l 'au tre  l 'état  u l térieu r.  

 

6.2.3.9  Séquences  de  message  pour accès  aux paramètres  

6.2.3.9. 1  Général i tés  

Les  séquences  de  message  son t données  d u  Tableau  34  au  Tableau  69. .  

6.2.3.9.2  Séquence  1 :  Valeur de  paramètre  de  demande,  s imple  

Tableau  34  – Séquence  1 :  Demande de  paramètre  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  demande  

0  

I D  de  DO  =  0  Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Adresse  de  paramètre  Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  0  4  

Numéro  de  paramètre    

Sous-i ndex =  0  (non  perti nen t)   

   1 0  
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Tableau  35  – Séquence  1 :  Réponse de  paramètre  positive   
avec les  données  du  type  de  données  Mot 

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  demande  (+)  

0  

I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format  =  Word  Nombre  de  valeurs  =  1  4  

Valeu r 6  

   8  

 

Tableau  36  – Séquence  1 :  Réponse de  paramètre  positive   
avec les  données  du  type de  données  Double  Mot 

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  demande  (+)  

0  

I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Double  mot  Nombre  de  valeurs  =  1  4  

Valeu r 6  

  

   1 0  

 

Tableau  37  – Séquence  1 :  Réponse de  paramètre,  négative  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  l a  demande  (-)  

0  

I D  de  DO  écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format  =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  1  4  

Valeu r d 'erreu r 6  

   8  
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6.2.3.9.3  Séquence  2:  Valeur de  paramètre  de  modification ,  s imple   

Tableau  38  – Séquence  2:  Demande de  paramètre  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  mod i fi cation  

0  

I D  de  DO  =  0  Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Adresse  de  paramètre  Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  0  4  

Numéro  de  paramètre    

Sous-i ndex =  0  (non  perti nen t)   

Valeu r de  paramètre  Format  =  Word  Nombre  de  valeurs  =  1  1 0  

Valeu r 1 2  

   1 4  

 

Tableau  39  – Séquence  2:  Réponse de  paramètre,  posi tive  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  mod i fi cati on  (+ )  

0  

I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

   4  

 

Tableau  40  – Séquence  2:  Réponse de  paramètre,  négative  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  mod i fi cation  (-)  

0  

I D  de  DO  écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  1  4  

Valeu r d 'erreu r 6  

   8  

 

6.2.3.9.4  Séquence  3:  Valeur de  paramètre  de  demande,  plusieurs  éléments  de  
matrice  

Tableau  41  – Séquence  3:  Demande de  paramètre  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  demande  

0  

 I D  de  DO =  0  Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Adresse  de  paramètre  Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'éléments  =  5  4  

 Numéro  de  paramètre     

 Sous-i ndex =  0    

   1 0  
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Tableau  42  – Séquence  3:  Réponse de  paramètre,  posi tive  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  demande  (+)  

0  

 I D  de  DO  écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Word  Nombre  de  valeurs  =  5  4  

 Valeu r 1   6  

 Valeu r 2    

 Valeu r 3    

 Valeu r 4    

 Valeu r 5    

   1 6  

 

Tableau  43  – Séquence  3:  Réponse de  paramètre,  négative  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  l a  demande  (-)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  1  4  

 Valeu r d 'erreu r  6  

   8  

 

6.2.3.9.5  Séquence  4:  Valeur de  paramètre  de  modification ,  plusieurs  éléments  de  
matrice  

Tableau  44  – Séquence  4:  Demande de  paramètre  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  mod i fi cati on  

0  

 I D  de  DO =  0  Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Adresse  de  paramètre  Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  5  4  

 Numéro  de  paramètre     

 Sous-i ndex =  1 25    

Valeu r de  paramètre  Format =  Word  Nombre  de  valeurs  =  5  1 0  

 Valeu r 1   1 2  

 Valeu r 2    

 Valeu r 3    

 Valeu r 4    

 Valeu r 5    

   22  
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Tableau  45  – Séquence  4:  Réponse de  paramètre,  posi tive  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  mod i fi cation  (+ )  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

   4  

 

Tableau  46  – Séquence  4:  Réponse de  paramètre,  négative  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  mod i fi cation  (-)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  1  4  

 Valeu r d 'erreu r  6  

   8  

 

6.2.3.9.6  Séquence  5:  Valeur de  paramètre  de  modification ,  plusieurs  éléments  de  
matrice,  Format Octet  

Tableau  47  – Séquence  5:  Demande de  paramètre  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  mod i fi cation  

0  

 I D  de  DO  =  0  Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Adresse  de  paramètre  Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'éléments  =  7  4  

 Numéro  de  paramètre     

 Sous-i ndex =  1 1 0    

Valeu r de  paramètre  Format =  Octet  Nombre  de  valeurs  =  7  1 0  

 Valeu r 1  Valeu r 2  1 2  

 Valeu r 3  Valeu r 4   

 Valeu r 5  Valeu r 6   

 Valeu r 7  Octet  fi cti f 1 8  

 

Tableau  48  – Séquence  5:  Réponse de  paramètre,  posi tive  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  mod i fi cation  (+ )  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

   4  
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Tableau  49  – Séquence  5:  Réponse de  paramètre,  négative  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  mod i fi cati on  (-)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  1  4  

 Valeu r d 'erreu r  6  

   8  

 

6.2.3.9.7  Séquence  6:  Valeur de  paramètre  de  demande,  mu l tiparamètre  

Tableau  50  – Séquence  6:  Demande de  paramètre  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  demande  

0  

 I D  de  DO =  0  Nombre  de  paramètres  =  3  2  

1 ère  ad resse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  1  4  

 Numéro  de  paramètre     

 Sous-i ndex =  7    

2ème  adresse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  1 00  1 0  

 Numéro  de  paramètre     

 Sous-i ndex =  0    

3ème  adresse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  2  1 6  

 Numéro  de  paramètre     

 Sous-i ndex =  1 3    

   22  
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Tableau  51  – Séquence  6:  Réponse de  paramètre  (+) :  
 tous  les  accès  partiels  OK 

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  demande  (+)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  3  2  

1 ère(s)  va leu r(s )  de  
paramètre  

Format =  Mot  Nombre  de  valeurs  =  1  4  

 Valeu r  6  

2ème(s)  valeur(s)  d e  
paramètre  

Format =  Mot  Nombre  de  valeurs  =  1 00  8  

 Valeu r 1   1 0  

 Valeu r 2    

 . . .    

 Valeu r 1 00    

3ème(s)  valeur(s)  d e  
paramètre  

Format =  Double  mot  Nombre  de  valeurs  =  2  21 0  

 Valeu r 1   21 2  

    

 Va leu r 2    

    

   220  

 

Tableau  52  – Séquence  6:  Réponse de  paramètre  (-) :  premier et  troisième  
accès  partiels  OK,  deuxième accès  partiel  erroné  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  l a  demande  (-)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  3  2  

1 ère(s)  va leu r(s )  de  
paramètre  

Format =  Mot  Nombre  de  valeurs  =  1  4  

 Valeu r  6  

2ème(s)  valeur(s)  d e  
paramètre  

Format =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  1  8  

 Valeu r d 'erreu r  1 0  

3ème(s)  valeur(s)  d e  
paramètre  

Format =  Double  mot  Nombre  de  valeurs  =  2  1 2  

 Valeu r 1   1 4  

    

 Va leu r 2    

    

   22  
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6.2.3.9.8  Séquence  7:  Valeur de  paramètre  de  modification ,  mu l tiparamètre  

Tableau  53  – Séquence  7:  Demande de  paramètre  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  mod i fi cati on  

0  

 I D  de  DO =  0  Nombre  de  paramètres  =  3  2  

1 ère  ad resse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  1  4  

 Numéro  de  paramètre     

 Sous-i ndex =  7    

2ème adresse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  1 00  1 0  

 Numéro  de  paramètre     

 Sous-i ndex =  0    

3ème adresse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  2  1 6  

 Numéro  de  paramètre     

 Sous-i ndex =  1 3    

1 ère(s )  va leu r(s )  de  
paramètre  

Format =  Mot  Nombre  de  valeurs  =  1  22  

 Valeu r  24  

2ème(s)  valeur(s)  d e  
paramètre  

Format =  Mot  Nombre  de  valeurs  =  1 00  26  

 Valeu r 1   28  

 Valeu r 2    

 . . .    

 Valeu r 1 00    

3ème(s)  valeur(s)  d e  
paramètre  

Format =  Double  mot  Nombre  de  valeurs  =  2  228  

 Valeu r 1   230  

    

 Va leu r 2    

    

   238  

 

Tableau  54 – Séquence  7:  Réponse de  paramètre  (+) :   
tous  l es  accès  partiels  OK 

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  mod i fi cati on  (+ )  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  3  2  

   4  
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Tableau  55  – Séquence  7:  Réponse de  paramètre  (-) :   
premier et  troisième accès  partiels  OK,  deuxième  accès  partiel  erroné  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  mod i fi cati on  (-)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  3  2  

1 ère(s)  va leu r(s )  de  
paramètre  

Format =  Zéro  Nombre  de  valeurs  =  0  4  

2ème(s)  valeur(s)  d e  
paramètre  

Format =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  2  6  

 Valeu r d 'erreu r  8  

 Sous-i ndex erroné   1 0  

3ème(s)  valeur(s)  d e  
paramètre  

Format =  Zéro  Nombre  de  valeurs  =  0  1 2  

   1 4  

 

6.2.3.9.9  Séquence  8:  Description  de  demande,  simple  

Tableau  56  – Séquence  8:  Demande de  paramètre  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  demande  

0  

 I D  de  DO =  0  Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Adresse  de  paramètre  Attri bu t  =  Descripti on  Nombre  d 'é léments  =  1  4  

 Numéro  de  paramètre     

 Sous-i ndex =  n    

   1 0  

 

Tableau  57  – Séquence  8:  Réponse de  paramètre  positive   
avec les  données  du  type de  données  Mot (par exemple  ID)  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  demande  (+)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Mot  Nombre  de  valeurs  =  1  4  

 Valeu r  6  

   8  
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Tableau  58  – Séquence  8:  Réponse de  paramètre  posi tive  avec texte  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  demande  (+)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Octet  Nombre  de  valeurs  =  1 6  4  

 Octet  1  Octet  2  6  

 . . .  . . .   

 Octet  1 5  Octet  1 6   

   22  

 

Tableau  59  – Séquence  8:  Réponse de  paramètre,  négative  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  l a  demande  (-)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  1  4  

 Valeu r d 'erreu r  6  

   8  

 

6.2.3.9. 1 0  Séquence  9:  Description  de  demande,  complète  

Tableau  60  – Séquence  9:  Demande de  paramètre  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  demande  

0  

 I D  de  DO =  0  Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Adresse  de  paramètre  Attri bu t  =  Descripti on  Nombre  d 'é léments  =  0  (non  
perti nen t)  

4  

 Numéro  de  paramètre    

 Sous-i ndex =  0  (! )    

   1 0  
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Tableau  61  – Séquence  9:  Réponse de  paramètre,  posi tive  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  demande  (+)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Octet  Nombre  de  valeurs  =  (Octets)  4  

 I D   6  

 (etc. )    

 . . .  . . .   

    

 . . .  . . .   

    

   6  +  Descri ption  

 

Tableau  62  – Séquence  9:  Réponse de  paramètre,  négative  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  l a  demande  (-)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  1  4  

 Valeu r d 'erreu r  6  

   8  

 

6.2.3.9. 1 1  Séquence  1 0:  Texte  de  demande,  simple  

Tableau  63  – Séquence  1 0:  Demande  de  paramètre  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  demande  

0  

 I D  de  DO =  0  Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Adresse  de  paramètre  Attri bu t  =  Texte  Nombre  d 'é léments  =  1  4  

 Numéro  de  paramètre    

 Sous-i ndex =  n    

   1 0  
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Tableau  64  – Séquence  1 0:  Réponse  de  paramètre,  posi tive  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  demande  (+)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Octet  Nombre  de  valeurs  =  1 6  4  

 Octet  1  Octet  2  6  

 . . .  . . .   

 Octet  1 5  Octet  1 6   

   22  

 

Tableau  65  – Séquence  1 0:  Réponse  de  paramètre,  négative  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Descripti on  de  l a  demande  (- )  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  1  4  

 Valeu r d 'erreu r  6  

   8  

 

6.2.3.9. 1 2  Séquence  1 1 :  Paramètre  de  demande,  mu ltiparamètre,  d i fférents  attributs  

Tableau  66  – Séquence  1 1 :  Demande  de  valeurs,   
description  et  texte  dans  une  demande  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  
Paramètre  de  demande  

0  

 I D  de  DO =  0  Nombre  de  paramètres  =  3  2  

1 ère  ad resse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  3  4  

 Numéro  de  paramètre    

 Sous-i ndex =  0    

2ème adresse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Descripti on  Nombre  d 'é léments  =  0  1 0  

 Numéro  de  paramètre    

 Sous-i ndex =  0    

3ème adresse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Texte  Nombre  d 'é léments  =  3  1 6  

 Numéro  de  paramètre    

 Sous-i ndex =  0    

   22  
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Tableau  67  – Séquence  1 1 :  Réponse  de  paramètre  (+) :   
tous  l es  accès  partiels  OK 

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  
Paramètre  de  demande  (+)  

0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  3  2  

1 ères  va leu rs  de  
paramètre  

 ( troi s  val eu rs)  

Format =  Mot  Nombre  de  valeurs  =  3  4  

Valeu r 1    

Valeu r 2    

Valeu r 3    

2èmes  valeurs  de  
paramètre  

 (descri pti on  
 complète)  

Format =  Octet  Nombre  de  valeurs  =  (Octets)  1 2  

I D    

(etc. )    

. . .  . . .   

   

3èmes  valeurs  de  
paramètre  

 ( troi s  textes)  

Format =  Octet  Nombre  de  valeurs  =  48  1 2  +  Descripti on  

Octet  1  Octet  2   

. . .  . . .   

Octet  47  Octet  48   

   62  +  Descripti on  

 

6.2.3.9. 1 3  Séquence  1 2:  Paramètre  de  demande,  mu ltiparamètre,  en-tête  de  demande 
erroné  

Tableau  68  – Séquence  1 2:  Demande  de  valeurs,   
entête  avec ID  de  demande  i l l égal  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  demande  Référence  de  l a  demande  I D  de  l a  demande  =  0   0  

 I D  de  DO =  0  Nombre  de  paramètres  =  3  2  

1 ère  ad resse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Val eu r Nombre  d 'é léments  =  3  4  

 Numéro  de  paramètre    

 Sous-i ndex =  0    

2ème adresse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Descripti on  Nombre  d 'é léments  =  0  1 0  

 Numéro  de  paramètre    

 Sous-i ndex =  0    

3ème adresse  de  
paramètre  

Attri bu t  =  Texte  Nombre  d 'é léments  =  3  1 6  

 Numéro  de  paramètre    

 Sous-i ndex =  0    

   22  
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Tableau  69  – Séquence  1 2:  Réponse  de  paramètre  (-) :   
service  non  pris  en  charge  

Défin i tion  du  bloc  Octet n  Octet n+1  n  

En-tête  de  réponse  Référence  de  l a  demande  
écri te  en  m i roi r 

I D  de  l a  réponse  =  0x80   0  

 I D  de  DO écri t  en  m i roi r Nombre  de  paramètres  =  1  2  

Valeu r de  paramètre  Format =  Erreur Nombre  de  valeurs  =  1  4  

Valeu r d 'erreu r =  0x21   6  

   8  

 

6.3  Processus  d 'appl ication  de  commande d 'entraînement  

6.3. 1  Arch itecture  générale  d 'objet d 'entraînement de  type axe  

La F igure  25  montre  les  é lémen ts  fonctionnels  de  l 'obj et d 'en traînement de  type  axe  (DO).  
L'élémen t cen tra l  d 'un  DO de  type  axe  est l a  tâche  de  commande  d 'axe  en  charge  d e  l a  
commande  de  l 'axe  correspondant.  Les  propriétés  du  DO  et  la  tâche  de  commande  d 'axe  sont 
représentées  et con trôlées  par l es  paramètres.  Les  paramètres  son t gérés  dans  l a  base  de  
données  de  paramètres.  Pour accéder aux paramètres  du  DO,  l e  service  d 'échange de  
données  acycl i ques  est  u ti l i sé  en  in teraction  avec l e  gestionnai re  de  paramètres.  Le  
gestionnai re  de  paramètres  reçoi t l es  demandes  de  paramètre,  donne  accès  à  la  base  de  
données  de  paramètres  et répond  à  l a  demande de  paramètre  avec une  réponse  de  
paramètre  correspondante.  Pour le  transport périod ique  de  valeurs  de  poin t de  consigne  vers  
l 'axe  et de  valeurs  i nstan tanées  à  parti r d u  DO  axe,  l e  service  d 'échange de  données  
cycl iques  est u ti l i sé.  Le  DO  de  type  axe  comprend  le  d iagramme d 'états  général ,  q u i  con trôle  
et  représen te  les  états  de  l a  tâche  de  commande  d 'axe.  Les  s i tuations  d 'exception  de  l a  tâche  
de  commande d 'axe  et  du  d iagramme d 'états  général  peuven t être  s ignalées  par le  
mécan isme d 'a larme au  d isposi ti f de  commande.  Pour le  fonctionnement synchrone de  
l 'horloge  de  p l usieurs  DO  (axe) ,  l e  service  de  fonctionnement synchrone  de  l ' horloge  doi t  être  
u ti l i sé  pour déclencher l es  tâches  de  commande  perti nen tes.  
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Axis type Drive Object

Actors and Sensors
(e.g.  motor and measurement system)

Axis Control  Task
(closed loop control,  motion control,  . . .)

Parameter 
Data Base

Setpoint Values Actual  Values

DO IO DataAlarm
Mechanism

Parameter
Access

signal  exception

transmit
setpoint
values
cyclically

read
parameter

write
parameter

transmit
actual
values

cyclically

Cyclic
Data ExchangeAlarm Queue

Acyclic
Data Exchange

Master Clock
Regeneration

Master Clock
sync information

Clock
Synchronous
Operation

sync/trigger

sync/trigger

General
State Machine

Parameter
Manager

IEC  

  

Ang lais  Français  

Alarm  Queue  F i l e  d ’ atten te  a l arme  

S ignal  exception  Exception  de  s i gna l  

Alarm  mechan ism  Mécan isme d ’a larme 

Cycl i c  data  exchange  Échange  de  données  cycl i ques  

Transm i t  setpoin t  val ues  cycl i cal l y  Transmettre  des  val eu rs  de  poi n t  de  cons i gne  de  
façon  cycl i q ue  

Transm i t  actual  va l ues  cycl i cal l y  Transmettre  des  val eu rs  i nstan tanées  de  façon  
cycl i que  

DO IO  Data  Données  E-S  de  DO  

Acycl i c  data  exchange  Échange  de  données  acycl i q ues  

Wri te  parameter Écri tu re  de  paramètre  

Read  parameter Lecture  de  paramètre  

Parameter access  Accès  aux paramètres  

Clock synch ronous  operation  Fonctionnement synch rone  de  l ’ horloge  

Master cl ock sync i n formation  I n formations  su r l a  synch ron isation  de  l ’ horloge  
maîtresse  
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Anglais  Français  

Master cl ock regeneration  Régénérati on  de  l ’ horloge  maîtresse  

Sync/tri gger Synchron iser/déclencher 

Setpoin t  va l ues  Valeu rs  de  poin t  d e  consigne  

Actual  val ues  Valeu rs  i nstan tanées  

Parameter manager Gestionnai re  de  paramètres  

Genera l  S tate  Mach ine  D iag ramme d ’états  général  

Axis  Control  Task 
(closed  l oop  control ,  motion  con trol ,  … )  

Tâche  de  commande  d ’ axe  
(commande  en  boucle  fermée,  commande  de  
mouvement,  … )  

Parameter Data  Base  Base  de  données  de  paramètres  

Axis  type  Drive  Obj ect  Objet  d ’ en traînement de  type  axe  

Actors  and  sensors  
(e. g .  motor and  measurement  system)  

Actionneurs  et  capteurs  
(par exemple  moteur et  système de  mesure)  

Figure 25 – É léments  fonctionnels  généraux du  DO  de  type  axe  PROFIdrive  

Le  DO de  type  axe  doi t comprendre  l es  fonctionnal i tés  ob l i gatoi res  su ivantes:  

•  l es  paramètres,  

•  l a  tâche  de  commande  d ’axe,  

•  l e  d iagramme d 'états  général ,  

•  l es  données  E-S  de  DO (va leurs  de  poin t de  consigne  et va leurs  instan tanées).  

Le  DO de  type  axe  peu t comprendre  l es  fonctionnal i tés  facu l tati ves  su ivan tes:  

•  l a  prise  en  charge  du  mécan isme d 'a larme,  

•  l e  fonctionnement synchrone  de  l 'horloge  de  l a  tâche  de  commande d 'axe .  
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Ang lais  Français  

Clock Sync.  Op.  Fonctionnement synch rone  de  l ’ horloge  

Alarm  Queue  F i l e  d ’ atten te  a l arme  

Cycl i c  Data  Exchange  Échange  de  données  cycl i ques  

Acycl i c  Data  Exchange  Échange  de  données  acycl i q ues  

Master Cl ock Regenerati on  Régénérati on  de  l ’ horloge  maîtresse  

Alarm  Mechan ism  Mécan isme d ’a larme 

DO IO  Data  Données  E-S  de  DO  

I npu t  Data  Données  d ’en trée  

I /O  Data  Données  E/S  

Ou tput  Data  Données  de  sorti e  

Setpoi n t  va l ues  Valeu rs  de  poin t  d e  consigne  

Actual  val ues  Valeu rs  i nstan tanées  

Parameter access  Accès  aux paramètres  

Request  Demande  
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Anglais  Français  

Response  Réponse  

Parameter manager Gestionnai re  de  paramètres  

Parameter Data  Base  Base  de  données  de  paramètres  

Periphery con tro l  Commande  périphérique  

Li fes ign  hand l i ng  Trai tement d u  s i gne  de  vie  

I n ternal  cl ock Horloge  i n terne  

Alarm  event  Événement d ’a l arme 

Fau l t  bu ffer Mémoi re  tampon  des  défau ts  

State  mach ine  D iag ramme d ’états  

Power stage  É tage  de  pu i ssance  

Current  cl osed  l oop  control  Commande  en  boucle  fermée actuel l e  

Appl i cation  cl ass  and  technology speci fi c  
functional i ty  

Classe  d ’ app l i cation  et  fonctionnal i té  spéci fi q ue  
à  l a  technolog ie  

Posi ti on  feedback i n terface  I n terface  de  retour en  posi ti on  

Optional  Facu l tati f 

Figure 26  – Schéma fonctionnel  du  DO  de  type Axe  PROFIdrive  

La  F igure  26  montre  l 'arch i tecture  fonctionnel l e  p l us  détai l l ée  du  DO de  type  axe.  La  tâche  de  
commande d 'axe  est  d i vi sée  dans  l es  é léments  su ivan ts:  

•  mémoire  tampon  des  défau ts,  

•  i n terface  de  retour en  posi ti on ,  

•  étage  de  pu issance,  

•  commande en  boucle  fermée actuel l e,  

•  tra i tement du  s i gne  de  vie,  

•  commande périphérique.  

•  cl asse  d ’appl ication  et  fonctionnal i té  spéci fique  à  l a  technolog ie .  

Selon  le  n i veau  de  l ' i n terface  d 'en traînement,  l 'axe  PROFI drive  peut fonctionner en  d i fférents  
modes  de  commande.  Ces  modes  généraux de  con trôle  sont  l i és  à  une  ou  p lus ieurs  classes  
d 'appl ication  PROFIdrive.  Pour p lus  de  détai l s  sur l es  modes  de  commande,  se  référer à  
6. 3. 3 .  

6.3.2  Mots  de  commande  et d 'état  

6.3.2 .1  Général i tés  

Pour amél iorer l 'échange de  d ispos i ti fs  de  d i fféren ts  constructeurs  dans  une  appl ication  de  
commande,  i l  est  fortement recommandé  d 'u ti l i ser l es  b i ts  spéci fi ques  au  d isposi ti f 
un iquement pour l e  con trôle  des  fonctions  spéci fi ques  au  constructeur.  Les  bi ts  spéci fiques  
au  d isposi ti f ne  doivent pas  être  nécessai res  pour l e  fonctionnement d 'un  d isposi ti f dans  l e  
mode de  commande de  vi tesse  et dans  le  mode  de  pos i tionnement (va leur par défau t des  b i ts  
spéci fiques  au  d ispos i ti f =  0) .  

6.3.2 .2  Mot de  commande 1  (STW1 )   

La  structure  du  mot de  commande  1  est présentée  dans  le  Tableau  70.   
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Tableau  70  – Présentation  générale  de  l 'affectation   
des  bi ts  du  mot de  commande  1  

Bi t  S ign i fication  

 Mode  de  commande de  vi tesse  Mode  de  posi tionnement 

0  ON/OFF  (MARCHE/ARRÊT).  

1  Pas  d 'arrêt  progressi f/Arrêt  progressi f (pas  de  OFF2/OFF  2 )  

2  Pas  d 'arrêt  rapi de/Arrêt  rap ide  (pas  de  OFF3/OFF  3)  

3  Acti ver l e  fonctionnement/Désacti ver l e  fonctionnement  

4  Au tori ser l e  générateu r d e  rampe/  

Réin i ti a l i ser l e  générateu r d e  rampe/ 

Ne  pas  re j eter l a  tâche  traversan te  

Rejeter l a  tâche  traversan te  

5  Libérer l e  générateu r d e  rampe/ 

F i ger l e  générateu r de  rampe  

Pas  d 'arrêt  i n terméd ia i re  /  

Arrêt  i n terméd iai re  

6  Au tori ser l e  poin t  de  consi gne/Désacti ver l e  po in t  
de  consi gne  

Acti ver l a  tâche  traversan te  

(0  ->  1 )  

7  Acqu i ttement de  défaut  (0  ->  1 )  

8  A-coups  1  ON a/A-coups  1  OFFa  

9  A-coups  2  ON a/A-coups  2  OFFa  

1 0  Commande  par PLC/Pas  de  commande  par PLC  

1 1  Spéci fi que  au  d i spos i ti f Lancer l a  procédure  de  retour à  l a  posi ti on  de  
référence/Arrêter l a  procédu re  de  retou r à  l a  

posi ti on  de  référence  

1 2  à  1 5  Spéci fi que  au  d i spos i ti f 

La  s i gn i fi cation  de  l a  va leu r d e  b i t  =  1  est  à  gauche  de  l a  barre  obl i que;  cel l e  de  l a  val eu r de  b i t  =  0  à  sa  d roi te.   

NOTE  A l 'a i de  du  mode  en  boucle  fermée  con trôl é  en  vi tesse  dans  l a  cl asse  d 'appl i cati on  4  avec ou  sans  DSC  
(posi ti onnement avec i n terpol ation  cen tral e  et  asservissement  de  posi ti onnement),  l es  b i ts  4  et  6  STW1  
("Autori ser générateur d e  rampe/Réin i ti a l i ser générateur de  rampe"  et  "Autori ser/Désacti ver l e  poi n t  de  
consi gne")  main ti ennent l eur effi caci té;  l e  b i t  5  STW1  ("Libérer/Figer l e  générateu r de  rampe")  peu t  être  avec ou  
sans  effet.  S i  l e  b i t  5  STW1  est sans  effet,  ceci  est  i nd i qué  par l e  paramètre  PNU930  =  3 .  

a  Facu l tati f.  

 

Le Tableau  71  énumère  les  b i ts  de  commande  communs,  l e  Tableau  72  et l e  Tableau  73  
énumèrent les  b i ts  de  commande  pour lesquels  la  commande de  vi tesse  (AC 4)  et  l es  modes  
de  pos i ti onnement (AC 3)  sont d i fférents .  
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Tableau  71  – Affectation  détai l lée  des  b i ts  du  mot de  commande  commun  1  (STW1 )  
 pour l a  commande de  vi tesse/le  positionnement 

Bi t  Valeur S ign i fication  Commentai res  

0  1  ON  État  "m is  sous  tens ion" ;  tension  au  converti sseu r,  c'est-à-d i re  l e  con tact  
pri ncipal  est  fermé  ( l e  cas  échéant).  

0  OFF  

(OFF  1 )  

M ise  hors  tension  ( l e  d i spos i ti f d 'en traînement retourne  à  l 'état  "prêt  
pou r m i se  sous  tension");  l e  d i sposi ti f d 'en traînement est  d im inué  l e  
l ong  de  l a  rampe (RFG)  ou  l e  l ong  de  l a  l im i te  de  courant  ou  l e  l ong  de  
l a  l im i te  de  tens ion  de  l a  l i a i son  en  cou rant  conti nu ;  s i  l ' arrêt  est  
détecté,  l a  tens ion  est  i solée;  l e  contact  pri ncipal  est  ouvert  ( l e  cas  
échéant).  Pendant l a  d écélération ,  l e  b i t  1  de  ZSW1  est  tou jours  acti f.   

Une  commande  OFF  peut  être  i n terrompue.  

1  1  Pas  d 'arrêt  progressi f 

(pas  de  OFF  2 )  

Toutes  l es  commandes  "Arrêt  progressi f (OFF2)"  sont  supprimées.  

0  Arrêt  progressi f 

(OFF  2 )  

La  tens i on  est  i solée.  
Le  contact  pri nci pal  est  ensu i te  ouvert  ( l e  cas  échéant)  et  l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement  passe  en  état  "M ise  sous  tension  annu lée" ;  l e  moteur 
passe  prog ress ivement à  l 'arrêt.  

2  1  Pas  d 'arrêt  rapi de  

(pas  de  OFF  3)  

Toutes  l es  commandes  "Arrêt  rapide(OFF3)"  son t  supprimées .  

0  Arrêt  rap ide  

(OFF  3)  

Arrêt  rap ide;  s i  c'est  exi gé,  reti rer l 'acti vati on  de  fonctionnement,  l e  
d i sposi ti f d 'en traînement est  ra len ti  l e  p l us  rapi dement poss ibl e,  par 
exemple  l e  l ong  de  l a  l im i te  de  courant  ou  à  l a  l im i te  de  tens ion  de  l a  
l i a i son  en  cou rant  con ti nu ,  pou r n /f =  0 ;  s i  l es  impu ls ions  redressées  
son t  désacti vées,  l a  tension  est  i solée  ( l e  con tact  est  ouvert)  et  l e  
d i sposi ti f d 'en traînement passe  en  état  "M i se  sous  tension  annu lée" .  

Une  commande  d 'arrêt  rapi de  ne  peut  pas  être  i n terrompue.  

3  1  Acti ver l e  
fonctionnement  

Acti ver l ' é l ectron i que  et  l es  impu ls ions  
Le  d i sposi ti f d 'en traînement s 'exécute  ensu i te  j usqu 'au  poi n t  d e  
cons igne.  

0  Désacti ver l e  
fonctionnement  

Le  d i sposi ti f d 'en traînement s 'arrête  prog ressivement  (générateur de  
fonction  de  rampe  à  0  ou  l ocal i sation )  et  passe  en  état  "M is  sous  
tension"  (se  reporter au  mot de  commande  1 ,  b i t  0 ) .  

7  1  Acqu i ttement de  
défaut  

(0  ->  1 )  

Le  s i gnal  d e  g roupe  est  acqu i tté  posi ti vement;  l a  réaction  du  d i spos i ti f 
d 'en traînement  à  un  défaut  dépend  du  type  de  défaut.  S i  l a  réaction  au  
défaut  a  i solé  l a  tension ,  l e  d i sposi ti f d 'en traînement  passe  ensu i te  en  
état  "M ise  sous  tension  annu l ée" .  

0  Pas  de  s i gn i fi cati on   

1 0  1  Commande  par PLC  Commande  via  i n terface,  données  E-S  de  DO val i des  (se  reporter 
à  6 . 3 . 1 1 ).  

0  Pas  de  commande  par 
PLC  

Données  E-S  de  DO non  va l i des;  attend re  s i gne  de  vi e.  Dans  l e  cas  
d ’ une  perte  du  b i t  de  priori té  d e  commande,  l a  réaction  est  spéci fi que  
au  d i spos i ti f.  

Réactions  possib l es:  

1 )   commande  de  vi tesse:  l es  "anciennes"  données  de  processus  sont  
conservées,   

2 )   pos i ti onnement:  l es  données  E-S  de  DO sont  défi n ies  su r 0 .  

1 2  à  1 5   spéci fi que  au  d i spos i ti f Défi n i ti on  non  spéci fi ée.  
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Tableau  72  – Affectation  détai l l ée  des  bi ts  du  mot de  commande  spécial  1   
(STW1 )  pour l e  mode de  commande de  vi tesse  

Bi t  Valeur S ign i fication  Commentai res  

4  1  Au tori ser générateur 
de  rampe 

 

0  Réin i ti a l i ser 
générateu r de  rampe  

La  sorti e  du  RFG  est  défi n ie  su r 0 .  Le  contact  pri ncipa l  reste  fermé,  l e  
converti sseu r n 'est  pas  i solé  d e  l a  l i g ne,  l e  d i sposi ti f d 'en traînement  
ral en ti t  l e  l ong  de  l a  l im i te  de  courant  ou  l e  l ong  de  l a  l im i te  de  tension  
de  l a  l i a i son  en  cou rant  con ti nu .  

5  1  L i bérer l e  générateu r 
de  rampe 

 

0  F i ger l e  générateu r 
de  rampe 

F iger l e  poin t  d e  cons igne  rée l  sai s i  par l e  générateur de  foncti on  de  
rampe.  S i  l a  cl asse  d 'appl i cati on  4  est  u ti l i sée,  l e  b i t  5  peu t  être  sans  
effet.  La  non -perti nence  du  b i t  STW1  5  est  i nd iquée  par l e  paramètre  
PNU930  =  3 .  

6  1  Au tori ser l e  poin t  de  
consigne  

La  valeur sél ectionnée  à  l 'en trée  d u  RFG  est  m ise  sous  tens ion .  

0  Désacti ver l e  po in t  de  
consigne  

La  valeur sél ectionnée  à  l 'en trée  d u  RFG  est  d éfi n i e  su r 0 .  

8  1  ON a  A coups  1   Cond i ti on  préal abl e:  Le  fonctionnement  est  acti vé,  l e  d i spos i ti f 
d 'en traînement est  à  l 'arrêt  et  b i t  STW1  4 ,  5,  6  =  0 .  Le  d i spos i ti f 
d 'en traînement s 'exécute  l e  l ong  de  l a  rampe d u  RFG  j usqu 'au  poin t  
de  consigne  par à-coups  1 .  

0  OFFa  A coups  1  Le  d i sposi ti f d 'en traînement fre ine  l e  l ong  de  l a  rampe  du  RFG,  s i  "à-
coups  1 "  éta i t  auparavant ON  et  passe  en  "Foncti onnement  acti vé"  
l orsque  l e  d i spos i ti f d 'en traînement  s 'arrête.  

9  1  ONa  A coups  2   Cond i ti on  préal abl e:  Le  fonctionnement  est  acti vé,  l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement est  à  l 'arrêt  et  b i t  STW1  4 ,  5,  6  =  0 .  Le  d i spos i ti f 
d 'en traînement s 'exécute  l e  l ong  de  l a  rampe d u  RFG  j usqu 'au  poin t  
de  consigne  par à-coups  2 .  

0  OFFa  A coups  2   Le  d i sposi ti f d 'en traînement fre ine  l e  l ong  de  l a  rampe  du  RFG,  s i  "  à-
coups  2"  éta i t  auparavant ON  et  passe  en  "Foncti onnement  acti vé"  
l orsque  l e  d i spos i ti f d 'en traînement  s 'arrête.  

1 1   spéci fi que  au  
d i sposi ti f 

S i gn i fi cation  non  spéci fi ée.  

a  Facu l tati f.  
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Tableau  73  – Affectation  détai l l ée  des  bi ts  du  mot de  commande  spécial  1   
(STW1 )  pour l e  mode de  positionnement 

Bi t  Valeur S ign i fication  Commentai res  

4  1  Ne  pas  re j eter l a  tâche  
traversante  

Une  Tâche  traversante  est  acti vée  à  l 'a i de  d u  fron t  posi ti f du  s i gnal  
au  b i t  6 .  

0  Rejeter l a  tâche  
traversante  

Le  d i spos i ti f d 'en traînement  fre ine  à  parti r d 'une  Tâche  traversante  
acti ve  avec une  accélération  maximale  n=0  et  reste  s tationnai re  
avec l e  coupl e  d e  main ti en .  La  Tâche  traversan te  réel l e  est  re jetée.  

5  1  Pas  d 'arrêt  
i n terméd iai re  

Cela  doi t  être  d éfi n i  de  façon  con ti nue  l ors  de  l ' exécution  d ' une  
Tâche  traversante.  

0  Arrêt  i n terméd iai re  Le  d i spos i ti f d 'en traînement  fre ine  à  parti r d 'une  Tâche  traversante  
acti ve  pou r attei nd re  n=0  l e  l ong  d 'u ne  rampe  et  reste  stati onnai re  
avec l e  coupl e  d e  main ti en .  La  Tâche  traversan te  n 'est  pas  re j etée.  
La  Tâche  traversan te  est  con ti nue  l orsque  l e  b i t  5  d u  mot  de  
commande  1  passe  à  1 .  

6   Acti ver l a  tâche  
traversante  (0  ->  1 ) .  

Le  fron t  posi ti f d u  s i gnal  acti ve  une  Tâche  traversante  ou  un  
nouveau  poin t  de  cons igne  MDI .  

8  1  ON a  A coups  1  Cond i ti on  préal abl e:  Le  fonctionnement est  acti vé  et  aucune  
procédu re  de  posi ti onnement  n 'est  acti ve.  Le  d i sposi ti f 
d 'en traînement  est  en  mode  à  vi tesse  vari abl e  avec l e  poi n t  d e  
consigne  par à -coups  1 .  

0  OFFa  A coups  1   

9  1  ON a  A coups  2  Comme l e  b i t  8  avec l e  poi n t  d e  cons igne  par à -coups  2 .  

0  OFFa  A coups  2   

1 1  1  Lancer l a  procédu re  de  
retour à  l a  posi ti on  de  

référence  

La  procédure  de  retou r à  l a  posi ti on  de  référence  est  l ancée  avec 
une  mod i fi cation  de  0  à  1 .  Le  b i t  1 1  dans  l e  mot  d 'état  est  défi n i  sur 
0  avec l e  l ancement de  l a  procédu re  de  retou r à  l a  posi ti on  de  
référence.  Cond i ti on  préalable:  Le  fonctionnement  est  acti vé.  

0  Arrêter l a  procédure  de  
retour à  l a  posi ti on  de  

référence  

La  procédure  de  retou r à  l a  pos i ti on  de  référence  en  cours  es t  
abandonnée,  l e  d i spos i ti f d 'en traînement s 'arrête  l e  l ong  d 'u ne  
rampe.  

a  Facu l tati f.  

 

6.3.2 .3  Mot de  commande 2  (STW2)  

La  structure  du  mot  de  commande  2  est présen tée  dans  le  Tableau  74.  

Tableau  74  – Présentation  générale  de  l 'affectation  des  bi ts  du  mot  de  commande 2  

Bi t  S ign i fication  

0  à  1 1  Spéci fi que  au  d i sposi ti f 

1 2  à  1 5  S igne  de  vie  d u  con trôleur a  

a   S i  une  appl i cation  synchrone  de  l ' horloge  n 'est  pas  m ise  en  œuvre,  c'est-à-d i re  l es  b i ts  1 2  à  1 5  d u  mot d e  
commande  2  ne  son t  pas  exigés  pou r transférer l e  s i gne  de  vie  d u  contrôleur,  l e  mot  de  commande  2  complet  
peu t  être  l i brement  u ti l i sé.  

 

6.3.2 .4  Mot de  commande 2  du  codeur (STW2_ENC)  

Le  mot de  commande  2  du  codeur est  tou t  particu l ièrement déd ié  aux messages  des  DO  de  
codeur et associe  l a  fonctionnal i té  de  commande  de  STW1  au  s i gne  de  vie  du  contrôleur de  
STW2.  La  structure  du  mot  de  commande  2  du  codeur est présen tée  dans  l e  Tableau  75. .  
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Tableau  75  – Présentation  générale  de  l 'affectation  
 des  bi ts  du  mot de  commande 2  du  codeur 

Bi t  S ign i fication  

0  à  6  Spéci fi que  au  d i sposi ti f 

7  Acqu i ttement de  défau t  (0  ->  1 )  

8  à  9  Spéci fi que  au  d i sposi ti f 

1 0  Commande  par PLC/Pas  de  commande  par PLC  

1 1  Spéci fi que  au  d i sposi ti f 

1 2  à  1 5  S igne  de  vie  d u  con trôleur 

La  s i gn i fi cation  de  l a  va l eu r d e  b i t  =  1  est  à  gauche  de  l a  barre  obl i que;  cel l e  d e  l a  val eu r de  b i t  =  0  à  sa  d roi te.  

 

6.3.2 .5  Mot d 'état  1  (ZSW1 )  

La  structure  du  mot  d 'état 1  est  présentée  dans  l e  Tableau  76.   

Tableau  76  – Présentation  générale  de  l 'affectation  des  bi ts  du  mot  d 'état 1   

Bi t  S ign i fication  

 Mode de  commande  de  vi tesse  Mode  de  posi tionnement 

0  Prêt  à  être  m is  sous  tension/Non  prêt  à  être  m is  sous  tens ion  

1  Prêt  à  fonctionner/Non  prêt  à  fonctionner 

2  Fonctionnement au tori sé  ( l e  d i spos i ti f d 'en traînement  su i t  l e  poin t  de  cons igne)/Foncti onnement 
désacti vé  

3  Défaut  présent /  Pas  de  défau t  

4  Arrêt  progressi f non  acti vé/Arrêt  progressi f acti vé  (pas  de  OFF2/OFF2)  

5  Arrêt  rapi de  non  acti vé/Arrêt  rapide  acti vé  (pas  de  OFF3/OFF3)  

6  M ise  sous  tens ion  annu lée/M ise  sous  tension  non  annu l ée  

7  Averti ssement  présent/Pas  d 'averti ssement  

8  Erreur de  vi tesse  dans  l a  p l age  de  tolérance  /  

Erreur de  vi tesse  hors  de  l a  p l age  de  tol érance  

Erreur su i van te  dans  l a  p l age  de  tol érance  /  

Erreur su i van te  hors  de  l a  p l age  de  tol érance  

9  Commande  sol l i ci tée/Aucune  commande  sol l i ci tée  

1 0  f ou  n  atte i n t  ou  dépassé  /  

f ou  n  non  atte i n t  

Pos i ti on  cib le  atte in te  /  

Pas  en  posi ti on  cibl e  

1 1  Spéci fi que  au  d i sposi ti f  Pos i ti on  d 'ori g i ne  défi n ie/Posi ti on  d 'ori g i ne  pas  
encore  défi n i e  

1 2  Spéci fi que  au  d i sposi ti f  Acqu i ttement de  tâche  traversan te   

(0  ->  1 )  

1 3  Spéci fi que  au  d i sposi ti f  D i sposi ti f d 'en traînement arrêté/d i sposi ti f 
d 'en traînement  en  mouvement  

1 4  à  1 5  Spéci fi que  au  d i sposi ti f 

La  s i gn i fi cation  de  l a  va leu r d e  b i t  =  1  est  à  gauche  de  l a  barre  obl i que;  l a  valeur de  b i t  =  0  à  sa  d roi te.  

 

Les  b i ts  d 'état communs  son t donnés  dans  l e  Tableau  77  et l es  b i ts  d 'état qu i  sont d i fférents  
pour l a  commande  de  vi tesse  (AC 4)  et  l e  pos i ti onnement (AC 3)  dans  l e  Tableau  78  et  l e  
Tableau  79.  
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Tableau  77  – Affectation  détai l l ée  des  bi ts  du  mot d 'état  commun  1   
(ZSW1 )  pour l e  mode de  commande de  vi tesse/de  posi tionnement 

Bi t  Valeur S ign i fication  Commentai res  

0  
1  Prêt  à  être  m is  sous  tension  

L'al imentati on  est  m ise  sous  tension ,  l 'é l ectron ique  i n i ti a l i sée,  
l e  compteur pri nci pal ,  s ' i l  est  d i spon ib le,  a  été  désacti vé,  l es  
impu ls ions  son t  annu l ées.  

0  
Non  prêt  à  être  m is  sous  
tension   

1  1  Prêt  à  fonctionner Se  reporter au  mot  de  commande  1 ,  b i t  0 .  

0  Non  prêt  à  fonctionner  

2  

1  Fonctionnement  au tori sé  

Le  d i sposi ti f d 'en traînement su i t  l e  poi n t  de  cons igne.  Cel a  
s i gn i fi e  q ue  l ' é l ectron i que  et  l es  impu ls ions  sont  acti vées  (se  
reporter au  mot de  commande  1 ,  b i t  3) ,  l a  commande  en  
boucle  fermée  est  acti ve  et  contrôl e  l e  moteu r et  l a  sorti e  d u  
canal  de  po in t  de  consigne  est  l 'en trée  pou r l a  commande  en  
boucle  fermée.  

0  Foncti onnement  désacti vé  
Soi t  l es  impu ls ions  son t  désacti vées,  soi t  l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement  ne  su i t  pas  l a  va leu r d e  sorti e  du  canal  d e  
poin t  de  consigne.  

3  

1  Défau t  présent  

Les  défau ts  non  acqu i ttés  ou  l es  défauts  actuel l ement  non  
acqu i ttables  (messages  de  défaut)  sont  présents  (dans  l a  
mémoi re  tampon  des  défauts).  La  réaction  au  défaut  est  
spéci fi que  au  défau t  et  au  d i spos i ti f.  L 'acqu i ttement  d 'un  
défaut  ne  peu t  avoi r l i eu  q ue  s i  une  cause  de  défau t  a  
d i sparu  ou  a  été  annu l ée  auparavant.  S i  l e  d éfaut  a  i so lé  l a  
tension ,  l e  d i spos i ti f d 'en traînement  passe  en  état  "M ise  sous  
tension  annu lée" ,  s i non  l e  d i spos i ti f d 'en traînement  se  remet 
à  fonctionner.  La  mémoi re  tampon  des  défauts  con tien t  l es  
numéros  de  défau ts  spéci fi ques  au  d i sposi ti f.  

0  Absence  de  défaut   

4  
1  

Arrêt  progressi f non  acti vé  

(pas  de  OFF  2 )  
 

0  
Arrêt  progress i f acti vé  

(OFF  2 )  
La  commande  "arrêt  prog ressi f (OFF  2)"  est  présente.  

5  
1  

Arrêt  rap ide  non  acti vé  

(pas  de  OFF  3)  
 

0  
Arrêt  rap ide  acti vé  

(OFF  3)  
La  commande  "arrêt  rapi de  (OFF  3)"  est  présente.  

6  

1  M i se  sous  tension  annu lée  

Le  d i sposi ti f d 'en traînement retourne  à  l 'état  "M is  sous  
tens ion"  un i quement s i  "Pas  d 'arrêt  prog ress i f ET pas  d 'arrêt  
rap ide"  est  su ivi  de  "ON" .  Cela  s i gn i fi e  q ue  l e  b i t  "M ise  sous  
tens ion  annu lée"  n 'est  redéfi n i  su r zéro  que  s i  l a  commande  
OFF  est  défi n i e  après  "Pas  d 'arrêt  progressi f ET pas  d 'arrêt  
rap ide" .  

0  M ise  sous  tension  non  annu lée   

7  
1  Averti ssement  présent  

I n formations  su r l ' averti ssement présentes  dans  l e  paramètre  
service/main tenance;  aucun  acqu i ttement.  

0  Aucun  averti ssement  
I l  n 'y a  pas  d 'averti ssement ou  l 'averti ssement a  à  nouveau  
d i sparu .  

9  
1  Commande  sol l i ci tée  

Le  système d 'au tomati sation  est  sol l i ci té  pou r assurer l e  
contrôl e  (se  reporter à  6 . 3. 1 1 ) .  

0  Pas  de  commande  sol l i ci tée  
Le  contrôl e  effectué  par l e  système d 'au tomati sation  n 'est  
pas  poss ibl e;  l e  con trôl e  n 'est  poss ible  qu 'au  d i sposi ti f ou  par 
une  au tre  i n terface.  

1 4  à  
1 5  

-  spéci fi que  au  d i spos i ti f S i gn i fi cation  non  spéci fi ée.  
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Tableau  78  – Affectation  détai l l ée  des  bi ts  du  mot d 'état  spécial  1  
 (ZSW1 )  pour l e  mode  de  commande de  vi tesse  

Bi t  Valeur S ign i fication  Commentai res  

8  1  Erreur de  vi tesse  dans  l a  p l age  
de  to l érance  

La  valeur rée l l e  se  trouve  dans  une  p lage  de  tolérance;  l es  
viol ati ons  dynam iques  sont  au tori sées  pou r t  <  tmax,  par 
exemple  

n=n set± ,  

f=fset± ,  etc. ,  

tmax  peu t  être  paramétré  

 
0  Erreur de  vi tesse  hors  de  l a  

p l age  de  tolérance  
 

1 0  1  f ou  n  atte i n t  ou  dépassé  Valeu r i nstan tanée  ≥  va leur d e  comparaison  (po in t  d e  
consigne)  q u i  peu t  être  défi n i e  vi a  l e  numéro  de  paramètre.  

0  f ou  n  non  attei n t   

1 1  à  
1 3  

-  spéci fi que  au  d i sposi ti f S i gn i fi cation  non  spéci fi ée.  

 

Tableau  79  – Affectation  détai l l ée  des  bi ts  du  mot d 'état  spécial  1   
(ZSW1 )  pour l e  mode de  posi tionnement 

Bi t  Valeur S ign i fication  Commentai res  

8  1  Erreur su i vante  dans  l a  p l age  
de  to l érance  

La  compara ison  d ynam ique  de  l a  posi ti on  du  poi n t  de  
consigne  avec l a  valeur de  posi ti on  réel l e  est  s i tuée  avec l a  
fenêtre  d 'erreur su i van te  défi n i e.  

0  Erreur su i vante  hors  de  l a  
p l age  de  tolérance  

 

1 0  1  Pos i ti on  cib le  attein te  La  valeur i nstantanée  de  posi ti on  est  s i tuée  à  l 'extrém i té  
d 'une  Tâche  traversante  dans  l a  fenêtre  de  posi ti onnement.  

0  Pas  en  posi ti on  cibl e   

1 1  1  Pos i ti on  d 'ori g i ne  défi n ie  La  procédure  de  retou r à  l a  posi ti on  de  référence  a  été  
exécu tée  et  l a  posi ti on  d 'ori g i ne  est  val i de.  

0  Pos i ti on  d 'ori g i ne  pas  encore  
défi n i e  

Pas  de  posi ti on  d 'ori g i ne  val i de  d i spon ibl e.  

1 2  Fron t  Acqu i ttement de  tâche  
traversante  (0  ->  1 )  

À l 'a i de  du  front  posi ti f,  acqu i ttement d 'une  nouvel l e  Tâche  
traversante  ou  d ’ un  poin t  d e  cons igne  MDI  accepté.  
S i  de  d i agramme d 'états  général  de  DO n 'est  pas  à  l 'état  S4,  
l e  b i t  1 2  est  m is  à  zéro.  

1 3  1  D i spos i ti f d 'en traînement  
arrêté  

I nd ique  qu 'une  Tâche  traversan te  a  été  effectuée  ou  
immobi l i sée  pour l ' arrêt  i n terméd ia i re  et  l 'arrêt.  

0  D i spos i ti f d 'en traînement  en  
mouvement  

La  Tâche  traversan te  est  exécu tée  n<>0.  
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6.3.2 .6  Mot d 'état  2  (ZSW2)  

La  structure  du  mot d 'état 2  est  présentée  dans  l e  Tableau  80.  

Tableau  80  – Présentation  générale  de  l 'affectation  des  bi ts  du  mot d 'état 2  

Bi t  S ign i fication  

0  à  1 1  Spéci fi que  au  d i sposi ti f 

1 2  à  1 5  S igne  de  vie  d u  DO  a  

a  S i  une  appl i cation  synch rone  du  cycle  de  l 'horloge  n 'est  pas  m i se  en  œuvre,  c'est-à-d i re  l es  b i ts  1 2  à  1 5  d u  
mot  d 'état  2  ne  son t  pas  exi gés  pou r transférer l e  s i gne  de  vi e  d u  DO,  a l ors  l e  mot  d 'état  2  complet  peu t  être  
l i brement  u ti l i sé.  

 

6.3.2 .7  Mot d 'état  2  du  codeur (ZSW2_ENC)  

Le  mot d 'état 2  du  codeur est tou t particu l ièrement déd ié  aux messages  des  DO  de  codeur et  
associe  l a  fonctionnal i té  d 'état  de  ZSW1  au  s igne  de  vie  du  DO de  ZSW2.  La  structure  du  mot 
d 'état  2  du  codeur est  présentée  dans  le  Tableau  81 . .  

Tableau  81  – Présentation  générale  de  l 'affectation   
des  b i ts  du  mot d 'état  2  du  codeur 

Bi t  S ign i fication  

0  à  2  Spéci fi que  au  d i sposi ti f 

3  Présence  de  défaut/pas  de  défaut  

4  à  8  Spéci fi que  au  d i sposi ti f 

9  Commande  demandée/Pas  de  commande  demandée  

1 0  à  1 1  Spéci fi que  au  d i sposi ti f 

1 2  à  1 5  S igne  de  vie  d u  DO  

La  s i gn i fi cation  de  l a  va l eu r d e  b i t  =  1  est  à  gauche  de  l a  barre  obl i que;  cel l e  d e  l a  va l eu r de  b i t  =  0  à  sa  d roi te.  

 

6.3.2 .8  Bi t  d 'état " Impu lsions  activées/désactivées"  

Le contrôleur peu t obten i r l es  i n formations,  s i  l e  DO  a  désactivé  l es  impu ls ions,  hors  du  b i t  
d 'état  " Impu ls ions  activées".  

Ce  b i t  est facu l tati f.  Le  constructeu r peu t u ti l i ser un  b i t  spéci fique  au  d ispos i ti f du  mot d 'état 1  
ou  2  ou ,  éven tuel l ement,  un  b i t  dans  un  mot d 'état  spéci fique  au  constructeur.  

Dans  les  nouveaux développements,  i l  est recommandé d 'u ti l i ser l e  b i t  1 1  du  mot d 'état 2  
pour " Impu ls ions  acti vées".  

L'évaluation  du  b i t  du  mot d 'état  " Impu ls ions  acti vées"  est facu l tati ve  (se  reporter à  6 . 4) .  

Pour i denti fier l 'u ti l i sation  et l a  posi tion  du  b i t  " Impu ls ions  activées",  un  paramètre  de  
profi l  P924  "b i t  de  mot d 'état Impu lsions  acti vées"  est défi n i  avec l a  structure  dans  
l e  Tableau  82 .  
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Tableau  82  – Structure  du  Paramètre  924 "Bit de  mot d 'état  Impu lsions  activées"  

Sous-index S ign i fication  Commentai res  

0  numéro  de  s i gnal  Mot  d 'état  1  (ZSW1 ),  mot d 'état  2  (ZSW2)  ou  mot d 'état  spéci fi que  
au  constructeu r.  En  l 'absence  de  b i t  d 'état  " Impu ls ions  acti vées"  
dans  l es  données  d 'E/S  de  DO  en  cou rs,  l e  numéro  de  s i gnal  0  doi t  
être  i nd i qué  dans  PNU924[0] .  

1  posi ti on  b i nai re  0  à  1 5  

 

Si  l e  paramètre  P924  est m is  en  œuvre  dans  le  d ispos i ti f d 'entraînement,  l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement prend  en  charge  l 'évaluation  des  " Impu ls ions  acti vées".  

6.3.3  Modes  de  fonctionnement et  d iagramme d 'états  

6.3.3.1  Général i tés  

Pour les  appl ications  avec l 'axe  d 'en traînement,  u ne  d i fférenciation  peut  se  fa i re  selon  l es  s ix 
cl asses  d 'appl ication  PROFI drive  avec l es  n iveaux associés  des  i n terfaces  d 'entraînement (se  
reporter à  6 . 1 . 5) .  Selon  l es  d i fférents  n i veaux d ' in terface,  l es  modes  de  fonctionnement 
su ivants  son t défi n is  dans  ce  profi l :  

•  Mode  de  commande  de  vi tesse  

En  mode  de  commande de  vi tesse,  les  classes  d 'appl ication  1  et  4  peuvent être  
combinées.   

NOTE  Le  mode  de  fonctionnement  commande  de  vi tesse  peut  être  réal i sé  avec d i fféren ts  types  de  modes  de  
commande,  par exemple,  commande  v/f,  con trôl e  d e  fréquence,  con trôle  de  tens ion  et  commande  de  vi tesse  en  
boucle  fermée.  

•  Mode  de  posi tionnement  

La  classe  d 'appl ication  3  est  ému lée  sous  l e  mode  de  pos i tionnement.  

•  Mode  de  fonctionnement pour l a  technolog ie  de  processus  

Le  mode de  fonctionnement pour l ' i n tégration  des  d ispos i ti fs  d 'en traînement dans  l es  
appl ications  de  technolog ie  de  processus  selon  l es  recommandations  VIK 1 5-NAMUR 1 6  est 
généralement basé  sur l a  cl asse  d 'appl ication  1 .  Pour une  description  détai l l ée  de  ce  
mode,  se  reporter à  6. 5.  

•  Modes  spéci fi ques  au  constructeur 

Les  classes  d 'appl ication  avec l a  technolog ie  répartie  ne  peuvent être  affectées  à  un  
mode de  fonctionnement défin i  par le  profi l ,  dans  l a  mesure  où  l ' i n terface  de  commande  
en  boucle  ouverte  de  p l us  hau t n i veau  avec l a  technolog ie  est exclus ivement spéci fique  à  
l 'appl ication .  L ' i n terface  de  mode de  fonctionnement avec la  commande  de  vi tesse  et l a  
commande de  retour en  posi tionnement est déplacée  vers  l ' in térieur en tre  le  contrôleur 
technolog ique  et l e  contrôleur d 'axe.  

En  p lus  des  modes  de  fonctionnement défin is  par l e  profi l  et l es  d iagrammes d 'états  
associés,  l es  modes  de  fonctionnement peuvent être  défin is  de  façon  spéci fi que  au  
constructeur,  aussi  l es  b i ts  0  à  3 ,  7  et 1 0  du  mot de  commande 1  e t l es  b i ts  0  à  7  et 9  d u  
mot d 'état 1  doiven t être  u ti l i sés  en  correspondance avec l es  modes  de  fonctionnement 
spéci fiés  dans  l e  profi l .  

•  Permutation  de  mode  de  fonctionnement  

Le  rég lage  d 'un  mode de  fonctionnement en  rég ime  établ i  peu t être  réa l isé  via  l e  
paramètre  930.  

___________ 

1 5  VI K =  association  des  cl i en ts  i ndustri e l s  et  producteurs  i n dustrie l s  d 'énerg ie  (Associati on  of the  I ndustria l  
Customers  and  I ndustrial  Power Producers).  

1 6  NAMUR =  g roupe  de  travai l  normati f pou r l ' i nstrumentati on  de  mesure  et  de  régu l ation  dans  l ' i ndustrie  ch im ique  
(Standards  Working  Group  for I nstrumentation  and  Control  i n  the  Chem ical  I ndustry).  
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Une  permutation  d ynam ique  est m ise  en  œuvre  de  façon  spéci fique  au  constructeur à  
l 'a ide  des  b i ts  défin is  de  mot de  commande  spéci fi ques  au  d ispos i ti f.  

6.3.3.2  Diagramme d 'états  général  

Diagramme d 'états  

Les  d iagrammes d 'états  son t défin is  pour les  modes  de  fonctionnement.   

Afin  de  s impl i fier l e  d iagramme,  l es  états,  communs  à  tous  l es  modes  de  fonctionnement 
(également spéci fi ques  au  constructeur),  son t combinés  dans  l e  d iagramme d 'états  général  
(voi r la  F igure  27)  avec un iquement les  états  supplémentaires  des  modes  i nd ividuels  donnés  
dans  les  d iagrammes déd iés.  Ce  d iagramme d 'états  correspond  au  bloc de  fonction  
"d iagramme d 'états"  dans  le  schéma fonctionnel  général  de  l 'objet d 'en traînement (voi r la  
F igu re  26) .  

S1 :  Switching  On Inhibited 
ZSW1 bit 6=true; 0,1,2,"p.e." 

a
=false  

 S51 :  Ramp Stop
c 

S4:  Operation  
ZSW1 bit 0,1,2,"p.e."=true; 6=false  

S3:  Switched On 
ZSW1 bit 0,1=true; 2,6,"p.e."=false  

S52:  
Quick Stop

 
S2:  Ready For Switching  On  

ZSW1 bit 0=true; 1 ,2,6,"p.e."=false  

General  state diagram  

Power supply on  

OFF  

AND No Coast Stop  

AND No Quick Stop  

STW1 bit0=false  

AND bit1=true AND bit2=true  

 
Coast Stop

OR Quick Stop b

STW1 bit1=false  

OR bit2=false  

ON  

STW1 bit0=true  

OFF  

STW1 bit0=false  

Enable  

Operation  

STW1 bit3=true  

Disable  

Operation  

STW1 bit3=false  

STW1 bit1=false 

OR bit2= false 

Coast Stop  

OR Quick Stop  

Coast Sto p  

STW1 bit1=false  

Coast Stop  

STW1 bit1=false  

S5:  Switching  Off 
ZSW1  bit 0,1,“p.e.“ =true
            bit 2,6=false

  

  

Quick Stop  

STW1 bit 2=false  

Quick Stop  
STW1 bit 2=false  

ON  

STW1 bit0=true  
OFF 

b
 

STW1 bit0=false  

Standstill detected  

OR  

Disable Operation  

STW1 bit3=false  

Standstill detected  

OR  

Disable Operation  
STW1 bit3=false  

IEC  

a   "p . e. "  =  " Impu ls ions  acti vées"  facu l tati ves  (se  reporter à  6 . 3. 2 . 7).  

b   La  cond i ti on  i n terne  "défaut  avec arrêt  de  rampe"  acti ve  égal ement l a  transi ti on .  

c   La  vi tesse  de  décél ération  en  mode  d ’arrêt  de  rampe  passe  à  l a  vi tesse  maximale  s i  b i t  4  STW1  =  faux en  
mode  de  commande  de  vi tesse.  

NOTE  1  B i t  STW1  x, y = :  Ces  b i ts  de  mot  de  commande  son t  défi n i s  par l a  commande.  

NOTE  2  B i t  ZSW1  x, y =  Ces  bi ts  de  mot d 'état  i nd i quent  l ' état  rée l .  
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NOTE  3  Arrêt détecté est un  résu l tat  i n terne  d 'une  opération  d 'arrêt.  

  

Ang lais  Français  

Genera l  s tate  d iagram  Diag ramme d 'états  général  

Power supply on  Al imentation  en  marche  

S1 :  Swi tch i ng  On  I nh i b i ted  
ZSW1  bi t  6=true;  0 , 1 , 2  “p. e. ”a=fal se  

S1 :  m ise  sous  tension  annu lée  
b i t  6  ZSW1  =vrai ;  0 , 1 , 2  “p. e. ”a=faux 

OFF  
AND  No Coast  S top  
AND  No Qu ick Stop  
STW1  b i t0=fal se  
AND  b i t1 =true  AND  b i t2=true  

OFF  
ET pas  d ’arrêt  prog ressi f 
ET pas  d ’arrêt  rapi de  
STW1  b i t0=faux 
ET bi t1 =vra i  ET b i t2=vrai  

Coast S top  OR Qu ick S top  b  
STW1  b i t1 =fal se  
OR b i t2=fal se  

Arrêt  progress i f OU  arrêt  rap ide  b  
b i t1 STW1  =faux 
OU  b i t2=faux 

Coast  S top  
STW1  bi t1 =fal se  

Arrêt  progressi f 
b i t1 STW1  =faux 

S tandsti l l  d etected  OR Disable  Operation  
STW1  bi t3=fal se  

Arrêt  d étecté  OU  annu l er fonctionnement  
b i t3STW1  =faux 

S2:  Ready For Swi tch ing  On  
ZSW1  bi t  0=true;  1 , 2 , 6, ”p. e. ”=fal se  

S2:  prêt  pou r m ise  sous  tension  
b i t  0  ZSW1  =vrai ;  1 , 2 , 6, ”p. e. ”=faux 

S5:Swi tch i ng  Off 
ZSW1  bi t  0 , 1 , ”p. e. ”= true  
b i t  2 , 6=fa l se  

S5:m ise  hors  tension  
b i t  0 , 1  ZSW1 ,  ”p. e. ”=vrai  
b i t  2 , 6=faux 

Qu ick S top  Arrêt  rap ide  

Coast  S top  OR Qu ick S top  Arrêt  progressi f OU  arrêt  rap ide  

ON  
STW1  bi t0=true  

ON  
STW1  b i t0=vrai  

OFF  
STW1  bi t0=fal se  

OFF  
b i t0STW1  =faux 

Qu ick S top  
STW1  bi t2=fal se  

Arrêt  rap ide  
b i t2STW1  =faux 

Coast  S top  
STW1  bi t1 =fal se  

Arrêt  progressi f 
b i t1 STW1  =faux 

S3:  Swi tched  On  
ZSW1  bi t  0 , 1 =true;  2 , 6 , ”p. e. ”=fal se  

S3:  m is  sous  tension  
b i t  0 , 1  ZSW1  =vrai ;  2 , 6, ”p. e. ”=faux 

Ramp Stop  Arrêt  d e  rampe 

Enabl e  Operati on  
STW1  bi t3=true  

Autori ser opération  
b i t3  STW1  =vrai  

D i sabl e  Operation  
STW1  bi t3=  fal se  

Annu l er fonctionnement  
b i t3  STW1  =faux 

ON  
STW1  bi t0=true  

ON  
b i t0  STW1  =vrai  

OFF  b  
STW1  bi t0=fal se  

OFF  b  
b i t0  STW1  =faux 

Qu ick S top  
STW1  bi t2=fal se  

Arrêt  rapi de  
b i t2  STW1  =faux 

S4:  Operation  
ZSW1  b i t  0 , 1 , 2 , ”p. e. ”= true;  6=fal se  

S4:  Fonctionnement  
b i t  0 , 1 , 2  ZSW1 ,  ”p. e. ”=vrai ;  6=faux 

Figure 27  – Diagramme d 'états  général   
pour tous  l es  modes  de  fonctionnement 

I n formations  sur l e  d iagramme d 'états  général .  

•  Les  blocs  verts  représenten t l es  états,  l es  fl èches  représenten t l es  trans i tions.  

•  À parti r de  p l us ieurs  états,  d i fférentes  trans i ti ons  sont  poss ib les.  Afi n  d 'obten i r un  
comportement de  d ispos i ti f normal isé,  l es  trans i tions  sont spéci fiées  avec l es  priori tés  
affectées  dans  les  d iagrammes d 'états  particu l iers  en  6. 3. 3.  Les  poin ts  son t u ti l i sés  pour 
i denti fier le  n iveau  de  priori té.  P lus  une  trans i ti on  a  de  poin ts ,  p l us  l a  priori té  est é l evée.  À 
une  trans i tion  sans  poin t correspond  donc l a  priori té  l a  p lus  faib le.   
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•  Dans  l e  d iagramme d 'états  général ,  l es  cond i ti ons  i n ternes  du  d ispos i ti f d 'entraînement ne  
son t pas  données.  Les  s i gnaux i n ternes  peuvent i n fl uencer l es  trans i ti ons.  

Toutes  l es  trans i ti ons  dans  ce  d iagramme d 'états  général  ne  peuvent être  in i ti ées  que  par un  
con trôleur,  s i  ce lu i -ci  a  l a  priori té  de  commande.  Les  cond i ti ons  su ivan tes  doivent être  
satisfa i tes  pour donner au  contrôleur l a  priori té  de  commande  (se  reporter auss i  à  6. 3. 1 1 ):  

•  l ' i n terface  PROFIBUS ou  PROFINET en tre  ce  contrôleur et  l e  DO  a  l a  priori té  de  
commande (P928);  

•  l e  B i t  9  ZSW1  est défin i  par l e  DO;  

•  l e  B i t  1 0  ZSW1  est  défi n i  par le  con trôleur.  

Les  cond i ti ons  in ternes  du  d isposi ti f d 'entraînement ou  de  l a  priori té  de  commande d 'une  
au tre  i n terface  peuvent  provoquer des  trans i tions  qu i  son t i ndépendantes  de  ce  contrôleur.  

Les  b i ts  défi n is  pour l e  mode de  posi ti onnement son t pertinents  un iquement s i  l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement se  trouve  dans  l 'état  S4  "Fonctionnement".  

À noter que  l a  priori té  des  Réactions  d 'arrêt su i t  l 'ordre  su ivant:  Arrêt  de  rampe,  arrêt rapide  
et arrêt progress i f;  l 'arrêt progress i f correspondant à  l a  priori té  l a  p l us  haute  et l 'arrêt de 
rampe à  l a  priori té  l a  p lus  faib le.  L 'effet et  la  priori té  des  Réactions  d 'arrêt son t indépendants  
de  l 'ori g i ne  (d iagramme d 'états  général ,  canal  de  poin t  de  consigne  de  vi tesse  b i ts  4 ,  6  STW1  
ou  Réactions  d 'arrêt provoquées  par des  défauts).  Cela  s i gn i fie  que  tou te  Réaction  d 'arrêt  
avec une  priori té  pl us  é levée écrase  tou te  Réaction  d 'arrêt avec une  priori té  p l us  fa ib le.  Par 
exemple,  s i  l ' axe  est  m is  hors  tens ion  par l e  b i t  0  STW1  =  0  et reste  dans  Arrêt de  rampe S5,  
un  rég lage  s imu l tané  de  b i t  4  STW1  =  0  en traîne  l 'axe  à  un  Arrêt de  rampe avec une  vi tesse  
de  décélération  maximale.  

De  p l us,  tou tes  les  réactions  d 'arrêt provoquées  par des  défauts  (défau t avec Arrêt  de  rampe,  
défau t avec arrêt rapide,  défaut avec arrêt progressi f)  forcent l e  d iagramme d 'états  général  à  
passer à  l 'état  S1  (M ise  sous  tens ion  annu lée)  ou  S2  (prêt pour m ise  sous  tens ion).  

6.3.3.3  Mode de  commande  de  vi tesse  

6.3.3.3. 1  Général i tés  

Le mode  de  commande de  vi tesse  comprend  l es  i n terfaces  du  poin t de  cons igne  de  vi tesse  
u ti l i sées  dans  l es  classes  d 'appl ication  1  et 4 .  Généralement,  les  deux i n terfaces  u ti l i sen t 
STW1 /ZSW1  et l 'en trée  du  poin t de  cons igne  de  vi tesse  pour con trôler l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  Les  d i fférences  en tre  l ' i n terface  du  poin t de  cons igne  de  vi tesse  dans  la  
classe  d 'appl ication  1  et  l a  cl asse  d 'appl ication  4  sont l es  d i fférentes  valeurs  de  réaction  
(données  de  sortie)  et  l es  d i fféren tes  fonctionnal i tés  du  canal  de  poin t de  consigne  de  
vi tesse.  

A noter que  toutes  l es  réactions  d 'arrêt hors  du  d iagramme d 'états  (arrêt progress i f,  arrêt  
rapide  et arrêt de  rampe)  ont  une  priori té  p l us  é levée que  les  fonctions  d ’asservissement du  
canal  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse.  

6.3.3.3.2  Mode de  commande  de  vi tesse pour l a  classe d 'appl ication  1  

La commande de  vi tesse  dans  l a  cl asse  d 'appl ication  1  est généralement représen tée  par 
l 'absence d ' in terface  de  retour en  posi tion  et l e  commande en  boucle  ouverte  de  l a  vi tesse  
(ou  couple)  via  l ' i n terface  PROFI drive.  La  F igure  28  montre  la  fonctionnal i té  typique  d 'un  obj et  
d 'en traînement PROFI drive  de  classe  d 'appl ication  1 .  Le  fonctionnement synchrone de  
l ' horloge  est  facu l tati f et  généralement non  nécessaire.  
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STW2
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STW1
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Power
stage
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DO IO Data

Input Data Output Data
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values
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Queue

Clock
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ck

Periphery
control

Lifesign
handling

NSOLL NIST

Frequency
or vector
control

Speed
setpoint
channel
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Ang lais  Français  

Clock Sync.  Op.  Fonctionnement synch rone  de  l ’ horloge  

Alarm  Queue  F i l e  d ’ atten te  d ’a l arme  

Cycl i c  Data  Exchange  Échange  de  données  cycl i ques  

Master Cl ock Regenerati on  Régénérati on  de  l ’ horloge  maîtresse  

Alarm  Mechan ism  Mécan isme  d ’al arme  

DO IO  Data  Données  E-S  de  DO  

I npu t  Data  Données  d ’en trée  

Ou tput  Data  Données  de  sorti e  

I /O  data  Données  E/S  

Setpoin t  va l ues  Valeu rs  de  poin t  d e  consigne  

Actual  val ues  Valeu rs  i nstantanées  

Periphery con tro l  Commande  périphérique  
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Anglais  Français  

Li fes ign  hand l i ng  Trai tement  d e  s i gne  de  vie  

I n ternal  cl ock Horloge  i n terne  

Alarm  event  Événement d ’a l arme  

Fau l t  bu ffer Mémoi re  tampon  des  défauts  

State  mach ine  D iag ramme d ’états  

Power stage  Étage  de  pu i ssance  

Current  cl osed  l oop  control  Commande  en  boucle  fermée  actuel l e  

Frequency or vector con tro l  Con trôl e  de  fréquence  ou  de  vecteur 

Speed  setpoi n t  channel  Canal  d e  poi n t  de  cons igne  de  vi tesse  

Optional  Facu l tati f 

Figure 28  – Fonctionnal i té  générale  d 'un  DO axe  PROFIdrive   
avec fonctionnal i té  de  classe d 'appl ication  1  

La F igure  29  montre  l a  fonctionnal i té  typique  du  b loc de  canal  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse  
dans  l a  classe  d 'appl ication  1  et l 'effet des  b i ts  de  commande STW1  sur le  canal  de  poin t de  
consigne  de  vi tesse.  La  fonctionnal i té  de  mode  par à-coups  est  facu l tati ve.  

S i  l e  DO prend  en  charge  l e  paramètre  PNU930  (mode de  fonctionnement),  l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement montre  la  fonctionnal i té  du  canal  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse  et l a  prise  
en  charge  des  b i ts  4 ,  5 ,  6  en  STW1  selon  l a  F igure  29  en  répondant à  une  demande de  
l ecture  de  paramètre  sur PNU930  avec l a  valeur =  1  ( i l  s 'ag i t  aussi  de  l a  va leur par défau t s i  
l e  DO  ne  prend  pas  en  charge  PNU930) .  

Le  générateur de  fonction  de  rampe (RFG)  est défi n i  sur l a  sortie  zéro  s i  l e  b i t  4  STW1  est 
défin i  sur zéro.  S i  l e  RFG  est acti vé  par l e  b i t  4  STW1  =  1 ,  l a  sortie  RFG  l ance  l a  valeur de  
poin t de  consigne  zéro  ou  la  va leur de  poin t  de  cons igne  de  la  sortie  RFG  peut être  
synchron isée  avec l a  valeur i nstan tanée  de  la  vi tesse  d 'axe  (spéci fique  au  fourn isseur).  
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Jogging functionality (optional)  

Change of mode between 
normal  operation  and  jog  
mode or vice versa only 
when drive is in  standsti l l

C1

C2

J2J1

Y

RFG

RFG

0

1 1

0

1

0

Setpoint (speed)
to v/f control  or
closed loop

speed control

1  =  operate
0 = freeze

0= reset RFG 
     (output=0)
1 = operate RFG

STW1  bit 4
True =   enable RFG
False = reset RFG

STW1  bit 5
True =  unfreeze RFG
False = freeze RFG

STW1  bit 6
True =  enable setpoint
False = disable setpoint

 Setpoint
(speed)

STW1  bit 8
True =  Jog  1  ON
False =  Jog 1  OFF

STW1  bit 9
True =  Jog  2  ON
False =  Jog 2 OFF

Jogging  

setpoint 1

Jogging  

setpoint 2

00

ZSW1  bit 1 0
True =  f or n  reached
False = f or n  not reached

a

b

Comparison value (speed)
Actual  value (speed)

COMP

ZSW1  bit 8
True = speed  errror  
            within  tolerance
            range
False = speed  error            
             out of tolerance  
             range

b

t

r

a

t max

Tolerance range

Actual  value (speed) COMP

C1 C2 Y

0 0 0

1 1 no change

01 J1  

0 1 J2 

RFG = Ramp Function  Generator

&
reset  RFG

STW1  bit 4 =  false drives 
the axis in  S5 ramp stop to 
a ramp stop with  maximum 
deceleration  (only if speed  
setpoint interface is active)
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Ang lais  Français  

Tolerance  range  P lage  de  to l érance  

Actual  val ue  (speed)  Valeu r i nstantanée  (vi tesse)  

True  =  speed  error wi th i n  to lerance  range  Vrai  =  erreu r de  vi tesse  dans  l a  p l age  de  
tolérance  

Fal se  =  speed  error ou t  of tol erance  range  Faux =  erreur de  vi tesse  hors  de  l a  p l age  de  
tolérance  

True  =  enabl e  RFG  Vrai  =  acti ver RFG  

Fal se  =  reset  RFG  Faux =  ré i n i ti a l i ser RFG  

True  =  unfreeze  RFG  Vrai  =  l i bérer RFG  

Fal se  =  freeze  RFG  Faux =  fi ger RFG  

True  =  enabl e  setpoi n t  Vrai  =  acti ver poi n t  de  cons igne  

Fal se  =  d i sable  setpoin t  Faux =  désacti ver po in t  d e  consigne  

1  =  operate  1  =  fonctionner 

0  =  freeze  0  =  fi ger 

Setpoi n t  (speed )  Poin t  de  cons igne  (vi tesse)  

Reset RFG  Réin i ti a l i ser RFG  
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Anglais  Français  

True  =  j og  1  ON  Vrai  =  à  coups  1  ON  

Fal se  =  j og  1  OFF  Faux =  à  coups  1  OFF  

True  =  j og  2  ON  Vrai  =  à  coups  2  ON  

Fal se  =  j og  2  OFF  Faux =  à  coups  2  OFF  

Jogg ing  setpoin t   Poin t  de  consigne  par à -coups   

J ogg ing  functional i ty (opti onal )  Fonctionnal i té  par à -coups  (facu l tati ve)  

STW1  b i t  4  =  fa l se  d ri ves  the  axi s  i n  S5  ramp  
stop  to  a  ramp  stop  wi th  maximum  deceleration  
(on ly i f speed  setpoin t  i n terface  i s  acti ve)  

B i t  4  STW1  =  faux en traîne  l ’ axe  de  l ’ arrêt  de  
rampe  S5  à  l ’ arrêt  d e  rampe avec une  
décélérati on  maximale  (un i quement  s i  l ’ i n terface  
de  poin t  d e  consigne  de  vi tesse  est  acti ve)  

Change  of mode  between  normal  operati on  and  
j og  mode  or vi ce  versa  on l y when  d ri ve  i s  i n  
s tand  sti l l  

Changement de  mode  en tre  l e  fonctionnement  
normal  et  l e  mode  par à-coups,  ou  i n versement,  
un i quement  une  foi s  que  l e  d i spos i ti f 
d 'en traînement  est  à  l ’ arrêt  

Setpoin t  (speed )  To  v/f con trol  or cl osed  l oop  
speed  contro l  

Poin t  de  consigne  (vi tesse)  Vers  l a  commande  
v/f ou  l a  commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  

RFG  =  Ramp Function  Generator RFG  =  générateu r de  foncti on  de  rampe  

True  =  f or n  reached  Vrai  =  f ou  n  attei n t  

Fal se  =  f or n  not  reached  Faux =  f ou  n  non  attein t  

Ou tput=0  Sorti e=0  

Operate  RFG  Acti ver RFG  

No change  Pas  de  mod i fi cation  

Compari son  value  (speed )  Valeu r de  comparaison  (vi tesse)  

Actual  val ue  (speed)  Valeu r i nstantanée  (vi tesse)  

Figure 29  – Canal  de  point de  consigne  de  vi tesse   
pour u ti l isation  dans  l es  classes  d 'appl ication  1  et  4  

6.3.3.3.3  Mode de  commande  de  vi tesse  pour l a  classe d 'appl ication  4  

La  commande de  vi tesse  dans  l a  classe  d 'appl i cation  4  est généralement u ti l i sée  pour l e  
posi tionnement par l ' u ti l i sation  d 'en traînements  asservis  avec in terpolation  cen trale.  La  
commande  en  boucle  fermée de  pos i ti on  s i tuée  sur l a  commande est  donc fermée  via  
l ' i n terface  PROFI drive.  Pour cette  classe  d 'appl ication ,  l ' i n terface  de  retour en  posi tion  et l e  
fonctionnement synchrone de  l ' horloge  sont nécessaires.  En  option ,  une  deuxi ème in terface  
de  retour en  posi ti on  et une  fonctionnal i té  DSC supplémentai re  peuvent être  appl iquées.  La  
F igu re  30  montre  l a  fonctionnal i té  typique  d 'un  DO  axe  PROFIdrive  de  classe  d 'appl ication  4 .  
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Clock Sync.  Op.  Fonctionnement synch rone  de  l ’ horloge  

Alarm  Queue  F i l e  d ’ atten te  a l arme  

Cycl i c  Data  Exchange  Échange  de  données  cycl i ques  

Master Cl ock Regenerati on  Régénérati on  d ’ horl oge  maîtresse  

Alarm  Mechan ism  Mécan isme d ’a larme 
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DO IO  Data  Données  E-S  de  DO  

I npu t  Data  Données  d ’en trée  

Ou tput  Data  Données  de  sorti e  

I /O  data  Données  E/S  

Setpoin t  va l ues  Valeu rs  de  poin t  d e  consigne  

Actual  val ues  Valeu rs  i nstan tanées  

Periphery con tro l  Commande  périphérique  

Li fes ign  hand l i ng  Trai tement d e  s i gne  de  vie  

I n ternal  cl ock Horloge  i n terne  

Alarm  event  Événement d ’a l arme 

Fau l t  bu ffer Mémoi re  tampon  des  défau ts  

State  mach ine  D iag ramme d ’états  

Power stage  É tage  de  pu i ssance  

Current  cl osed  l oop  control  Commande  en  boucle  fermée actuel l e  

Speed  cl osed  l oop  contro l  Commande  en  boucle  fermée de  vi tesse  

Speed  setpoi n t  channel  Canal  de  poi n t  de  consigne  de  vi tesse  

Optional  Facu l tati f 

Posi ti on  feedback i n terface  I n terface  de  retour en  posi ti on  

Figure 30  – Fonctionnal i té  générale  d 'un  DO axe  PROFIdrive   
avec fonctionnal i té  de  classe d 'appl ication  4  

Dans  l a  classe  d 'appl ication  4 ,  un  générateur de  fonction  de  rampe  (RFG)  n 'est  généralement 
pas  nécessaire  dans  l e  canal  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse.  Un  canal  de  poin t de  cons igne  
de  vi tesse  p l us  s imple,  sans  fonctionnal i té  RFG  (facu l tati f) ,  peut donc être  u ti l i sé.  La  
F igure  31  montre  l a  fonctionnal i té  de  ce  b loc de  canal  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse  rédu i t  
u ti l i sé  dans  l a  cl asse  d 'appl ication  4  et  l 'effet des  b i ts  de  commande STW1  sur le  canal  de  
poin t de  cons igne  de  vi tesse.  Avec ce  canal  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse,  l e  b i t  5  STW1  
n 'a  pas  d 'effet.  La  fonctionnal i té  de  mode  par à-coups  est  facu l tati ve.   

S i  le  DO prend  en  charge  le  paramètre  PNU930  (mode de  fonctionnement),  l e  DO  montre  l a  
fonctionnal i té  du  canal  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse  rédu i t en  répondant à  une  demande  
de  lectu re  de  paramètre  sur PNU930  avec une  valeur =  3  (s i  l e  DO  prend  en  charge  un  canal  
de  poin t  de  cons igne  de  vi tesse  rédu i t,  PNU930  est ob l i gatoi re) .  
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Jogging functionality (optional)
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speed control
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Tolerance  range  P lage  de  to l érance  

Actual  val ue  (speed)  Valeu r i nstantanée  (vi tesse)  

True  =  speed  error wi th i n  to lerance  range  Vrai  =  erreu r de  vi tesse  dans  l a  p l age  de  
tolérance  

Fal se  =  speed  error ou t  of tol erance  range  Faux =  erreur de  vi tesse  hors  de  l a  p l age  de  
tolérance  

True  =  enabl e  RFG  Vrai  =  acti ver RFG  

Fal se  =  reset  RFG  Faux =  ré i n i ti a l i ser RFG  

Wi thou t effect  Sans  effet  

True  =  enabl e  setpoi n t  Vrai  =  acti ver poi n t  de  cons igne  

Fal se  =  d i sable  setpoin t  Faux =  désacti ver po in t  de  cons igne  

Ramp down  Rampe  arrêtée  

Setpoin t  (speed )  Poin t  de  consigne  (vi tesse)  

True  =  j og  1  ON  Vrai  =  à  coups  1  ON  
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False  =  j og  1  OFF  Faux =  à  coups  1  OFF  

True  =  j og  2  ON  Vrai  =  à  coups  2  ON  

Fal se  =  j og  2  OFF  Faux =  à  coups  2  OFF  

Jogg ing  setpoin t   Poin t  de  consigne  par à -coups   

J ogg ing  functional i ty (opti onal )  Fonctionnal i té  par à -coups  (facu l tati ve)  

0=reset  RFG  
(ou tput=0)  
1 =operate  RFG  

0=réin i ti a l i ser RFG  
(sorti e=0)  
1 =fonctionnement  RFG  

STW1  b i t  4  =  fa l se  d ri ves  the  axi s  i n  S5  ramp  
stop  to  a  ramp  stop  wi th  maximum  deceleration  
(on ly i f speed  setpoin t  i n terface  i s  acti ve)  

B i t  4  STW1  =  faux en traîne  l ’ axe  de  l ’ arrêt  de  
rampe  S5  à  l ’ arrêt  d e  rampe avec une  
décélérati on  maximale  (un i quement  s i  l ’ i n terface  
de  poin t  d e  consigne  de  vi tesse  est  acti e)  

Change  of mode  between  normal  operati on  and  
j og  mode  or vi ce  versa  on l y when  d ri ve  i s  i n  
s tand  sti l l  

Changement de  mode  en tre  l e  fonctionnement  
normal  et  l e  mode  par à-coups,  ou  i n versement,  
un i quement  une  foi s  que  l e  d i spos i ti f 
d 'en traînement  est  à  l ’ arrêt  

Setpoin t  (speed )  To  v/f con trol  or cl osed  l oop  
speed  contro l  

Poin t  de  consigne  (vi tesse)  Vers  l a  commande  
v/f ou  l a  commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  

RFG  =  Ramp Function  Generator RFG  =  générateu r de  foncti on  de  rampe  

True  =  f or n  reached  Vrai  =  f ou  n  attei n t  

Fal se  =  f or n  not  reached  Faux =  f ou  n  non  attein t  

Compari son  value  (speed )  Valeu r de  comparaison  (vi tesse)  

Actual  val ue  (speed)  Valeu r i nstantanée  (vi tesse)  

No  change  Pas  de  mod i fi cation  

Figure 31  – Canal  de  point de  consigne  de  vi tesse  rédu i t   
pour u ti l isation  dans  l a  classe  d 'appl ication  4 (facu ltati f)  

6.3.3.3.4  Fonctionnal i té  par à-coups  en  mode de  commande  de  vi tesse  

La fonctionnal i té  par à-coups  est facu l tati ve.  La  cond i ti on  préalable  pour l e  mode par à-coups  
est que  l e  d ispos i ti f d 'entraînement soi t déjà  commuté  sur l 'état S4  "fonctionnement".  La  
commutation  de  mode entre  l e  fonctionnement normal  et l e  mode par à-coups  ( l e  d isposi ti f 
d 'en traînement su i t  l e  poin t de  cons igne  par à-coups)  n 'est possib le  que  l orsque  le  d ispos i ti f 
d 'en traînement est à  l 'arrêt.  Pour passer en  mode  par à-coups  ( l e  d isposi ti f d 'en traînement 
montre  l 'effet sur l es  b i ts  par à-coups  (STW1 ,  bi ts  8  et 9)) ,  l e  canal  de  poin t de  cons igne  
normal isé  doi t être  entièrement désactivé  (STW1 ,  b i t  4  =  0 ,  b i t  5  =  0 ,  b i t  6  =  0 ;  le  b i t  5  n 'a  pas  
d 'effet dans  l e  cas  d 'un  "canal  de  poin t de  consigne  de  vi tesse  rédu i t" ) .  Qu i tter l e  mode par à-
coups  et  recommuter en  fonctionnement normal  exige  tou t d 'abord  que  l e  d ispos i ti f 
d 'en traînement soi t  à  l 'arrêt en  mode  par à-coups  (STW1 ,  B i ts  8 ,  9  =  0).  I l  n 'est pas  
nécessai re  que  les  b i ts  4 ,  5 ,  6  STW1  forcent  l e  d i spos i ti f d 'entraînement à  qu i tter l e  mode par 
à-coups  s i  l e  d ispos i ti f d 'en traînement n 'est pas  déjà  à  l 'arrêt.  S i  en  mode  par à-coups,  l e  
poin t de  cons igne de  vi tesse  du  "poin t de  cons igne  par à-coups  1 "  est activé  (b i t  8  =  1  STW1 )  
et qu 'ensu i te  le  "poin t de  cons igne  par à-coups  2"  (b i t  9  =  1  STW1 )  est acti vé,  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement conserve  a lors  l 'ancienne  valeur du  poin t de  cons igne  "poin t de  cons igne  par 
à-coups  1 " .  S i  les  deux b i ts  par à-coups  son t acti vés  s imu l tanément (du  b i t  8  STW1  =  bi t  9  =  
0  au  b i t  8  STW1  =  bi t  9  =  1  avec l e  cycle  DP su ivan t),  l a  va leur du  poin t de  consigne  par à-
coups  est zéro.  

6.3.3.4  Mode de  posi tionnement 

6.3.3.4.1  Général i tés  

En  "mode  posi tionnement" ,  qu i  fa i t  référence à  l a  classe  d 'appl ication  3,  l e  b loc de  fonction  du  
canal  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse  est remplacé  par l e  b loc de  fonction  "commande  de  
mouvement"  (voi r l a  F igure  32).  Le  bloc de  commande de  mouvement comprend  la  
fonctionnal i té  d 'un  asservissement en  boucle  fermée de  posi ti on  et un  i n terpolateur pour un  
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mouvement de  poin t à  poin t d 'axe  s imple  a i ns i  que  l a  fonctionnal i té  facu l tati ve  de  retour à  l a  
posi tion  de  référence  et  par à-coups.  En  mode  de  pos i tionnement,  l es  b i ts  dans  l e  
STW1 /ZSW1 ,  déd iés  en  mode de  commande  de  vi tesse  au  canal  de  poin t de  cons igne  de  
vi tesse,  son t u ti l i sés  pour contrôler l e  foncti onnement de  commande de  mouvement (se  
reporter à  6 . 3 . 2).  De  p l us,  l e  d iagramme d 'états  général /de  trans i ti on  conforme à  l a  F igure  27  
est  étendu  en  mode de  pos i tionnement selon  l a  F igure  35.  
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Clock Sync.  Op.  Fonctionnement synch rone  de  l ’ horloge  

Alarm  Queue  F i l e  d ’ atten te  a l arme  

Cycl i c  Data  Exchange  Échange  de  données  cycl i ques  

Master Cl ock Regenerati on  Régénérati on  d ’ horl oge  maîtresse  

Alarm  Mechan ism  Mécan isme d ’a larme 

DO IO  Data  Données  E-S  de  DO  

I npu t  Data  Données  d ’en trée  

Ou tput  Data  Données  de  sorti e  

I /O  data  Données  E/S  

Setpoin t  va l ues  Valeu rs  de  poin t  d e  consigne  

Actual  val ues  Valeu rs  i nstan tanées  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 322  – I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  

Anglais  Français  

Periphery con tro l  Commande  périphérique  

Li fes ign  hand l i ng  Trai tement d e  s i gne  de  vie  

I n ternal  cl ock Horloge  i n terne  

Alarm  event  Événement d ’a l arme 

Fau l t  bu ffer Mémoi re  tampon  des  défau ts  

State  mach ine  D iag ramme d ’états  

Power stage  É tage  de  pu i ssance  

Current  cl osed  l oop  con trol  Commande  en  boucle  fermée actuel l e  

Speed  cl osed  l oop  contro l  Commande  en  boucle  fermée de  vi tesse  

Moti on  con trol  ( i n terpol ation )  +  cl osed  l oop  
posi ti on  con trol  

Commande  de  mouvement  ( i n terpolati on )  +  
asservissement de  posi ti on  en  boucle  fermée  

Optional  Facu l tati f 

Posi ti on  feedback i n terface  I n terface  de  retour en  posi ti on  

Figure 32  – Fonctionnal i té  générale  d 'un  DO axe  PROFIdrive   
avec fonctionnal i té  de  classe d 'appl ication  3  

Généralement,  l e  mode  de  posi tionnement comprend  les  deux sous-modes  "Programme"  et 
"sais ie  manuel le  de  données"  (MDI ) .  Un  d ispos i ti f d 'en traînement qu i  prend  en  charge  le  
mode de  pos i ti onnement doi t  prendre  en  charge  l e  sous-mode Programme et peu t prendre  en  
charge  l e  sous-mode MDI .  

6.3.3.4.2  Mode de  posi tionnement avec sous-mode Programme 

Le con trôleur de  mouvement pour le  sous-mode Programme est consti tué  de  l a  commande en  
boucle  fermée de  pos i ti on ,  de  l ' i n terpolation  de  chem in ,  l ' i n terpréteur de  programme et 
l ’arch ivage  de  programme (voir l a  F igure  33).  L' in terpolation  de  chem in  génère  de  façon  
cycl ique  des  poin ts  de  consigne  de  posi tion  pour la  commande en  boucle  fermée de  pos i tion  
de  l 'axe.  L'en trée  dans  l ' i n terpolation  de  chem in  est une  commande  de  mouvement qu i  est  
consti tuée  de  la  nouvel l e  posi tion  cib le  (TARPOS)  et de  l a  vi tesse,  l 'accélération  et l a  
décélération  pour l e  ca lcu l  du  chem in  entre  l a  posi ti on  réel le  de  l 'axe  et l a  nouvel le  posi tion  
cible .  Avec l e  sous-mode Programme,  l a  commande de  mouvement est fourn ie  par 
l ' i n terpréteur de  programme à  parti r d 'un  programme de  mouvement.  Un  ou  p lus ieurs  
programmes de  mouvement sont arch ivés  par les  reg istres  de  mouvement de  façon  
spéci fique  au  d ispos i ti f dans  l ’ arch ivage  de  programme.  Le  con trôle  de  l ' i n terpréteur de  
programme est effectué  par l es  b i ts  déd iés  de  STW1  (voi r l e  Tableau  73)  et l e  s i gnal  
SATZANW depu is  l es  données  E-S  de  DO.  
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DO IO  data  Données  E-S  de  DO  

(task selected )  ( tâche  sél ectionnée)  

Start,  s top  Démarrage,  arrêt  

Moti on  programs Prog rammes  de  mouvement  

Prog ram  storage  Arch ivage  de  programme 

Program  motion  record  Reg istre  de  mouvement de  programme 

Program  con trol  i n terface  I n terface  de  commande  de  programme 

Program  i n terpreter I n terpréteu r de  programme 

Moti on  command  i n terface  I n terface  de  commande  de  mouvement  

Path  i n terpolation  I n terpolati on  de  chem in  

Posi ti on  setpoin t  i n terface  I n terface  de  poin t  d e  cons igne  de  pos i ti on  

Posi ti on -  and  speed  closed  l oop  control  Asservissement de  posi ti on  en  boucle  fermée  et  
commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  

Figure 33  – Fonctionnal i té  du  contrôleur de  mouvement dans  l e  sous-mode Programme 

Le l ancement d 'un  programme de  mouvement ou  l e  passage à  un  nouveau  programme en  
même temps  que  l 'exécu tion  d 'un  programme est réa l isé  en  sé lectionnan t l e  prem ier reg istre  
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de  mouvement du  nouveau  programme via  SATZANW (alors  que  b i t  1 5  SATZANW =  0)  et un  
front posi ti f du  B i t6  STW1  conformément à  6 . 3. 3. 4 . 6 .  Le  programme de  mouvement est  
ensu i te  exécuté  par l e  reg istre  de  mouvement de  l ' i n terpréteur de  programme pour l e  reg istre  
de  mouvement,  tan t qu ' i l  n 'y a  pas  d 'état  d 'arrêt  ou  de  fi n  dans  un  reg istre  de  mouvement et  
que  le  programme n 'est  pas  achevé par B i t4  STW1  =  0  (rejeter la  Tâche  traversan te).  Le  
mouvement de  l 'axe  peu t aussi  être  arrêté  de  façon  i n terméd iai re  par le  B i t5  STW1  =0  (arrêt 
i n terméd iai re) .  Voi r également l a  F igure  35.  

6.3.3.4.3  Mode de  posi tionnement avec sous-mode MDI  

Le  con trôleur de  mouvement pour l e  sous-mode  de  sa is ie  manuel l e  de  données  (MDI )  
comprend  également,  en  p l us  des  composants  du  sous-mode Programme,  un  i n terrupteur de  
sous-mode  qu i  permet un  accès  d i rect à  l ' in terface  de  commande de  mouvement à  parti r des  
données  E-S  de  DO sans  u ti l i ser l ' i n terpréteu r de  programme.  Cela  permet d 'assurer un  
con trôle  imméd iat de  l ' i n terface  de  commande  de  mouvement par l e  con trôleur via  l es  
DONNEES E-S  de  DO.  La  permutation  en tre  l 'exécu tion  de  programme et l ' i n terface  MDI  et  
i nversement est contrôlée  par l e  B i t1 5  de  SATZANW (voir l e  Tableau  83).  S i  le  sous-mode  
MDI  est  acti f,  l 'en trée  pour l ' i n terface  de  commande de  mouvement de  l ' i n terpolateur de  
chem in  est  extrai te  des  s ignaux MDI_TARPOS,  MDI_ACC,  MDI_DEC et  MDI_VELOCITY (voir 
l a  F igure  34).  Ces  va leu rs  deviennent va l i des  en  tan t qu 'entrée  pour l e  ca lcu l  d 'un  nouveau  
chem in  entre  la  posi tion  réel l e  de  l 'axe  et l a  nouvel le  posi tion  cib le  avec l e  fron t ascendant du  
B i t6  STW1  (voir l a  F igure  38  F igure  37).  Le  con trôle  du  processus  de  mouvement est assuré  
par les  b i ts  déd iés  de  STW1  (voi r l e  Tableau  73)  depu is  les  données  E-S  de  DO.  Voir 
également la  F igu re  35.  Le  s ignal  MDI_ACC défin i t  l 'accélération  du  mouvement au  début du  
chem in ,  a lors  que  l e  s i gnal  MDI_DEC défin i t  l a  décélération  à  l 'extrém i té  du  chem in  
( i ndépendamment de  la  d i rection  absolue  de  mouvement) .  Le  s i gnal  MDI_MOD défin i t  des  
attributs  supplémentai res  pour l a  commande de  mouvement et l a  permutation  en tre  l a  
commande de  mouvement précéden te  et l a  nouvel le  commande de  mouvement (voir le  
Tableau  85) .  
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submode

switch

DO IO Data

path interpolation

position- and speed closed loop control

M

program

interpreterprogram

storage

AKTSATZSATZANW

(task select)

start,  stop

(STW1)

program

motion  record

TARtOS
ACC,

DEC
VELOCITY

XIST_AMDI_TARtOS
MDI_ACC,

MDI_DEC
MDI_VELOCITY

VELOCITY

ACC,  DEC

TARtOS

submode control

(SATZANW.15)

motion  command  interface

position  setpoint  interface

MDI  interface

program control  interfaceMotion

programs

submode status 

(AKTSATZ.15)

IEC  
  

Ang lais  Français  

DO IO  data  Données  E-S  de  DO  

(task select)  ( tâche  sél ectionnée)  

Start,  s top  Démarrage,  arrêt  

Moti on  programs Prog rammes  de  mouvement  

Prog ram  storage  Arch ivage  de  programme 

Program  motion  record  Reg istre  de  mouvement de  programme 

Program  con trol  i n terface  I n terface  de  commande  de  programme 

Program  i n terpreter I n terpréteu r de  programme 

Submode  control  Commande  de  sous-mode  

Submode  status  É tat  de  sous-mode  

VELOCITY VITESSE  

ACC,  DEC  ACC,  DEC  

MDI  i n terface  I n terface  MDI  

Submode  swi tch  I n terrupteu r de  sous-mode  

Moti on  command  i n terface  I n terface  de  commande  de  mouvement  

Path  i n terpolation  I n terpolati on  de  chem in  

Posi ti on  setpoin t  i n terface  I n terface  de  poin t  d e  cons igne  de  posi ti on  

Posi ti on -  and  speed  closed  l oop  control  Asservissement  de  posi ti on  et  commande  de  
vi tesse  en  boucle  fermée  

Figure 34 – Fonctionnal i té  du  contrôleur de  mouvement dans  l e  sous-mode MDI  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 326  – I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  

Tableau  83  – Défin i tion  du  signal  SATZANW 

Bi ts  S ign i fication  

0  à  9  Numéro  de  reg i stre  de  mouvement dans  l ’ arch ivage  de  programme dont  l e  l ancement est  prévu  (pl age  
de  valeurs:  0  à  1  023)  
Les  b i ts  0  à  9  ne  son t  perti nents  que  dans  l e  sous-mode  Programme.  

1 0  à  1 4  Réservé  pour u ti l i sation  u l térieure  par un  profi l  PROFI d ri ve.  

1 5  Commande  de  l ’ i n terrupteur d e  sous-mode  pour l a  sé lection  des  sous-modes  (bascu le  d e  l ’ i n terrupteur 
de  sous-mode  avec changement  de  l a  source  de  commande  de  mouvement u n iquement  en  S41 ) :  

=  1  Acti vation  du  sous-mode  MDI .  S i  un  prog ramme est  encore  en  cou rs  d 'exécution  (d i ag ramme 
d 'états  étendu  qu i  n 'est  pas  en  État  de  base),  l ' i n terface  de  pos i ti onnement  passe  en  sous-mode  MDI  
une  fo i s  que  l e  prog ramme s 'arrête  ou  est  term iné  (STW1  bi t4).  

=  0  Désacti vati on  du  sous-mode  MDI .  S i  une  commande  de  mouvement MDI  est  encore  en  cours  
d 'exécution ,  l ' i n terpol ation  de  chem in  doi t  s 'arrêter et  l a  commande  de  mouvement MDI  doi t  être  
re j etée.  

 

Tableau  84  – Défin i tion  du  signal  AKTSATZ 

Bi ts  S ign i fication  

0  à  9  Numéro  de  reg i stre  de  mouvement  actuel l ement  acti f (exécu té  par l ' i n terpolati on  de  chem in ).  
Les  b i ts  0  à  9  ne  sont  perti nents  que  dans  l e  sous-mode  Programme (en  sous-mode  MDI  et  a l ors  
qu 'aucun  programme n 'est  en  cours  d 'exécu tion ,  i l  convient  q ue  l e  numéro  soi t  0 ).  

1 0  à  1 4  Réservé  pour u ti l i sation  u l térieure  par un  profi l  PROFI d ri ve.  

1 5  É tat  de  l ’ i n terrupteu r de  sous-mode  et  sous-mode  actuel l ement acti f (sou rce  de  l a  Tâche  traversan te  
actuel l ement  acti ve):  

=  1  sous-mode  MDI  acti f.  Les  valeu rs  d 'en trée  pou r l a  commande  de  mouvement sont  extrai tes  des  
s i gnaux TARPOS,  VELOCITY_A,  MDI _ACC et  MDI _DEC.  S i  u ne  commande  de  mouvement  est  encore  
exécutée  par l ’ i n terpolati on  de  chem in  (S45,  S43),  l a  sou rce  de  l a  commande  de  mouvement  est  MDI .   

=  0  sous-mode  Prog ramme acti f.  Le  reg i stre  de  mouvement  i n i t i a l  pour l e  l ancement d ’ un  nouveau  
programme de  mouvement  est  extrai t  d es  b i ts  0  à  9  d e  SATZANW.  S i  une  commande  de  mouvement  
est  encore  exécutée  (S45,  S43),  l a  commande  de  mouvement  fa i t  parti e  i n tégran te  d ’ un  prog ramme de  
mouvement  et  l e  reg i stre  de  mouvement  en  cou rs  est  transm is  dans  l es  b i ts  0  à  9  AKTSATZ.  
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Tableau  85  – Défin i tion  du  signal  MDI_MOD 

Bi ts  S ign i fication  

0  Mode  de  pos i ti onnement  absol u /rel ati f 

=  1  Pos i ti onnement  absolu .  La  posi ti on  ci bl e  dans  l e  s i gnal  TARPOS  défi n i t  l a  pos i ti on  cib l e  absolue  
pou r l e  mouvement.  

=  0  Pos i ti onnement  re lati f.  La  posi ti on  ci b le  d ans  l e  s i gnal  TARPOS  défi n i t  l a  posi ti on  cib l e  relati ve  
pou r l e  mouvement rel ati f à  l a  posi ti on  réel l e  de  l ' axe.  

1  D i rection  de  posi ti onnement de  modu lo  posi ti f (m ise  en  œuvre  facu l tati ve).  
Cette  commande  n 'est  fonctionnel l e  que  s i  l e  type  d 'axe  est  u n  axe  modu lo  rotati f et  s i  l e  mode  de  
pos i ti on  absol ue  est  acti vé  (MDI_MOD bi t  0  =  1 ) .  

=  1  Pou r un  axe  modu lo,  l a  pos i ti on  absolue  doi t  être  atte in te  par u n  mouvement dans  l a  d i rection  
pos i ti ve.  S i  l es  b i ts  1  et  2  sont  tous  l es  deux 1 ,  l a  posi ti on  cib l e  d 'u n  axe  modu lo  doi t  être  attein te  par l e  
chem in  l e  p l us  cou rt.  

=  0  S i  l es  b i ts  1  et  2  sont  tous  l es  deux 0 ,  l a  posi ti on  cible  d 'u n  axe  modu lo  doi t  être  atte in te  par l e  
chem in  l e  p l us  cou rt.  

2  D i rection  de  posi ti onnement  de  modu lo  négati f (m ise  en  œuvre  facu l tati ve).  

Cette  commande  n 'est  fonctionnel l e  que  s i  l e  type  d 'axe  est  u n  axe  modu lo  rotati f et  s i  l e  mode  de  
pos i ti on  absol ue  est  acti vé  (MDI_MOD bi t  0  =  1 ) .  

=  1  Pou r un  axe  modu lo,  l a  pos i ti on  absolue  doi t  être  attei n te  par u n  mouvement  dans  l a  d i rection  
négati ve.  S i  l es  b i ts  1  et  2  son t  tous  l es  deux 1 ,  l a  posi ti on  cib le  d 'u n  axe  modu l o  doi t  être  atte in te  par 
l e  chem in  l e  p l us  court.  

=  0  S i  l es  b i ts  1  et  2  son t  tous  l es  deux 0 ,  l a  posi ti on  cib le  d 'u n  axe  modu lo  doi t  être  atte in te  par l e  
chem in  l e  p l us  cou rt.  

3  à  1 5  Réservé  pour u ti l i sation  u l térieure  par un  profi l  PROFI d ri ve.  

 

6.3.3.4.4  Diagramme d 'états  étendu  de  mode de  positionnement 

Le d iagramme d 'états  étendu  pour le  mode de  pos i ti onnement dans  l e  sous-mode Programme 
et l e  sous-mode MDI  est représenté  à  l a  F igu re  35.  Le  sous-mode Programme et l e  sous-
mode  MDI  ne  d i ffèren t que  par l a  source  des  commandes  de  mouvement.  La  source  des  
commandes  de  mouvement est contrôlée  par l ’ i n terrupteur de  sous-mode.  L ’ i n terrupteur de  
sous-mode  est con trôlé  par l e  b i t  1 5  dans  le  s ignal  SATZANW.  Le  sous-mode de  
posi tionnement actuel l ement acti f (source  acti ve  des  commandes  de  mouvement)  est donné  
dans  l e  s i gnal  B i t1 5  AKTSATZ (voi r auss i  l e  Tableau  84) .  

La  s ign i fication  de  la  "tâche  traversan te  active"  se lon  l es  sous-modes  de  pos i tionnement est 
l a  su ivante:  

•  Sous-mode Programme:  Activation  du  programme de  mouvement à  parti r du  numéro de  
reg istre  de  mouvement dans  les  B i ts  0  à  9  SATZANW.  

•  Sous-mode MDI :  Acti vation  d 'une  nouvel l e  commande  de  mouvement.  Les  poin ts  de  
cons igne  pour la  commande  de  mouvement sont extra i ts  des  s i gnaux TARPOS,  
VELOCITY_A,  MDI_ACC et MDI_DEC.  
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S41 :  BASIC STATE:  Operatione 
ZSW1 bit 10,13 = true

AKTSATZ bit 15 = Submode Switch = SATZANW bit 15
 

S43:  Braking  with  rampc

ZSW1 bit 10,13 = false
AKTSATZ bit 15 = Submode Switch

  
 

S42:  Joggingb  (optional)
ZSW1  bit 1 0 =  false

AKTSATZ bit 1 5 =  false

 
 

S451 :  Traversing task active
ZSW1 bit 10,13 = false

AND edge at ZSW1 bit 12

 
 
 

S452:  Braking  with  rampd

ZSW1 bit 10,13 = false

 

S453:  Intermediate Stop
ZSW1 bit 13 = true

 
 

Do Not Reject Traversing Task
AND NO Intermediate Stop

AND Activate Trav.  Task (Edge)
STW1 bit 4,5 = true

AND STW1 bit 6 pos.  edge

 
 

 
 

Activate
Traversing Task (Edge)
STW1 bit 6 pos.  edge 

 

END Traversing Task 
 

Intermediate Stop
STW1 bit 5 = false

 
 

Standstill  detected  

No Intermediate Stop
STW1 bit 5 = true

 
 

Jog 1  OFF AND Jog 2 OFF
STW1 bit 8,9 = false

AND
Standstill  detected

 
 

 

Reject Traversing Task
STW1 bit 4 = false

or (SATZANW bit 15 neg.  edge and MDI-Submode active)

 
 

standstill  detected 

Start Homing Procedure (Edge)
STW1 bit 11  pos.  edge

 
 

Jog 1  ON,  OR Jog  2  ON
STW1 bit 8 or bit 9 = true

 
 

 
 

Stop Homing Procedure
STW1 bit11  = false

AND
Standstill  detected

 
 

State diagram of the Positioning Mode  
val id  in  state "Operation" (S4) of the General  State Diagram (always ZSW1  bit 0,1 ,2,p.ea  =  true;  bit 6 =  false)  

S44:  Homing Procedure  

ZSW1 bit 10,11,13 = false 

ZSW1 bit 10,11,13 = true 

Home Position  
Set  

S441 :  Running 

S442:  Ready 

 

Start Homing Procedure (Edge)
STW1 bit 11  pos.  edge

 
 

Jog 1  ON OR Jog 2 ON
STW1 bit 8 or bit 9 = true

 
 

 

 

Activate
Traversing Task (Edge)
STW1 bit 6 pos.  edge

Activate
Traversing Task (Edge)
STW1 bit 6 pos.  edge

S45:  Traversing task interpolation

AKTSATZ bit 15 = false

AKTSATZ bit 15 = Submode Switch (source of Traversing Task)

IEC  

a  p . e .  =  b i t  d 'état  pour l es  impu ls ions  acti vées/désacti vées.  

b  E ffet  des  b i ts  par à -coups  STW1  b i t8 ,  b i t9  su r l e  poi n t  de  consigne  de  vi tesse  (Y)  conformément à  l a  défi n i ti on  
donnée  à  l a  F i gu re  29.  

c  Le  fre inage  avec rampe  est  avec l a  va l eu r maximale  de  décél érati on .  

d  La  valeur de  décélérati on  pou r l e  fre i nage  avec rampe est  pri se  de  l a  tâche  traversante  actue l l ement  acti ve.  

e  Le  bascu lement  de  l ’ i n terrupteur de  sous-mode  (changement  de  l a  sou rce  de  commande  de  mouvement)  
un iquement à  l ’ état  S41 .   

NOTE  1  B i t  STW1  x, y =  Ces  bi ts  de  mot de  commande  son t  défi n i s  par l a  commande.  

NOTE  2  B i t  ZSW1  x, y =  Ces  bi ts  de  mot d 'état  i nd iquent  l ' état  actuel .  

NOTE  3  Arrêt détecté est  un  résu l tat  i n terne  d 'une  opération  d 'arrêt.  
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Ang lais  Français  

State  d iagram  of the  Pos i ti on ing  Mode   
val i d  i n  s tate  “Operation ”  (S4)  of the  General  
State  D iagram  (a lways  ZSW1  bi t  0 , 1 , 2 ,  
p. ea=true; 6  =  fa l se)  

D iag ramme d 'états  du  mode  de  posi ti onnement  
val i de  en  état  " fonctionnement"  (S4)  d u  
d i ag ramme d 'états  généra l  ( tou jou rs  b i t  0 , 1 , 2  
ZSW1 ,  p. ea=vrai ; 6  =  faux)  

J og  1  ON ,  OR j og  2  ON  
STW1  bi t  8  or b i t  9  =  true  

A-coups  1  ON ,  OU  A-coups  2  ON  
b i t  8  ou  b i t  9  STW1  =  vrai  

J og  1  OFF  AND  J og2  OFF  
STW1  b i t8 , 9  =  fa l se  
AND  Standsti l l  detected  

A-coups  1  OFF  ET A-coups  2  OFF  
bi t8 , 9  STW1  =  faux 
ET Arrêt  détecté  

BASIC STATE:  Operation  
ZSW1  b i t  1 0 , 1 3=true  
AKTSATZ bi t  1 5  =  Submode  swi tch  =  SATZANW 
bi t  1 5  

ETAT DE  BASE:  fonctionnement  
b i t  1 0 , 1 3  ZSW1  =vrai  
b i t  1 5  AKTSATZ =  i n terrupteur de  sous-mode  =  
b i t  1 5SATZANW  

Start  Hom ing  Procedure  (Edge)  
STW1  b i t  1 1  pos.  edge  

Lancer procédu re  de  retou r à  l a  posi ti on  de  
référence  (fron t)  
STW1  bi t  1 1  fron t  posi ti f 

S top  Hom ing  Procedure  
STW1  b i t  1 1  =  fa l se  

Arrêter procédu re  de  retou r à  l a  posi ti on  de  
référence  
STW1  bi t  1 1  =  faux 

J ogg i ngb  (opti ona l )  
ZSW1  bi t  1 0=fal se  
AKTSATZ b i t  1 5  =  Submode  swi tch  

A-coupsb  ( facu l tati f)  
b i t  1 0  ZSW1  =faux 
b i t  1 5  AKTSATZ =  i n terrupteur de  sous-mode  

Standsti l l  d etected  Arrêt  détecté  

Braking  wi th  ramp c  
ZSW1  b i t1 0, 1 3=fal se  
AKTSATZ b i t  1 5  =  Submode  swi tch  

Frei nage  avec rampe c  
b i t1 0 , 1 3  ZSW1  =faux 
b i t  1 5  AKTSATZ =  i n terrupteur de  sous-mode  

Reject  traversing  task 
STW1  bi t  4  =  fa l se  
or (SATZANW bi t  1 5  neg .  edge  and  MDI -
Submode  acti ve)  

Rejeter tâche  traversante   
STW1  b i t  4  =  faux 
ou  (bi t  1 5  SATZANW fron t  nég .  E t  sous-mode  
MDI  acti f)  

Do  Not Rej ect  Traversing  Task AND  NO  
I n termed iate  Stop  AND  Acti vate  Trav.  Task 
(Edge)  
STW1  bi t  4 , 5=true  
AND  STW1  bi t  6  pos. edge  

Ne  pas  re j eter l a  tâche traversan te  ET pas  
d ’arrêt  i n terméd iai re  ET acti ver tâche  trav.  (fron t)  
b i t  4 , 5  STW1  =vrai  
ET b i t  6  STW1  front  pos.  

END  Traversing  Task  TERMINER tâche  traversante  

Hom ing  Procedu re  
Runn ing  
ZSW1  b i t  1 0, 1 1 , 1 3  =  fa l se  

Procédure  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence  
Exécu ti on  
b i t  1 0 , 1 1 , 1 3  ZSW1  =  faux 

Ready Prêt  

Home  Posi ti on  Set  Pos i ti on  d ’ ori g i ne  défi n ie  

ZSW1  bi t  1 0, 1 1 , 1 3  =  true  b i t  1 0 , 1 1 , 1 3  ZSW1  =  vra i  

I n termed iate  Stop  
STW1  bi t  5=fal se  

Arrêt  i n terméd iai re  
b i t  5  STW1  =faux 

No  I n termed iate  S top  
ZTW1  b i t  5  =  true  

Pas  d 'Arrêt  i n terméd iai re  
b i t  5  STW1  =  vrai  

Travers ing  task acti ve  
ZSW1  b i t1 0 , 1 3=fal se  
AND  edge  at  ZSW1  b i t  1 2  

Tâche  traversan te  acti ve  
b i t1 0, 1 3  ZSW1  =faux 
ET bord  à  b i t  1 2  ZSW1  

Acti vate  Traversi ng  Task (Edge)  
STW1  bi t  6  pos. edge  

Acti ver tâche  traversante  (front)  
b i t  6  STW1  front  pos i ti f 

I n termed iate  Stop  
ZSW1  bi t  1 3=  true  

Arrêt  i n terméd iai re  
b i t  1 3  ZSW1  =  vrai  

Travers ing  task i n terpolati on  I n terpolati on  de  tâche  traversan te  

AKTSATZ b i t  1 5  =  Submode  Swi tch  (Source  of 
Travers ing  Task)  

B i t  1 5  AKTSATZ =  i n terrupteu r de  sous-mode  
(sou rce  de  l a  tâche  traversante)  

Figure 35 – Diagramme d 'états  du  mode de  positionnement  
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6.3.3.4.5  Procédure  de  retour à  l a  posi tion  de  référence  

Le  d isposi ti f d 'en traînement exécu te  la  procédure  de  retour à  l a  posi tion  de  référence de  
façon  autonome.  La  stratég ie  de  l a  procédure  de  retour à  l a  posi tion  de  référence est défi n ie  
de  façon  spéci fique  au  constructeur par l e  paramétrage  du  d isposi ti f d 'entraînement.  

La  procédure  d 'acti vation  et d 'annu lation  de  l a  procédure  de  retour à  la  posi tion  de  référence  
est  représen tée  en  détai l  à  l a  F igure  36  et  à  l a  F igure  37 .   

 

STW1  Bit 1 1 :  Start/Stop 
Homing Procedure 1  

0 

1  
0 

ZSW1  Bit 1 1 :  Home 
Position  Set/ Home 
Position  Not Yet Set 

Homing Procedure:  Home Position Set 

ZSW1  Bit 1 3:   
Drive Stopped/ 
Drive Moving  

1  
0 

Basic State Homing Procedure Basic State 
IEC  

  

Ang lais  Français  

Homing  Procedu re:  Home Posi ti on  Set  Procédure  de  retour à  l a  posi ti on  de  référence:  
Posi ti on  d 'ori g i ne  défi n ie  

STW1  bi t  1 1 :  S tart/Stop  Hom ing  Procedure  B i t  1 1  STW1 :  Démarrer/arrêter procédu re  de  
retour à  l a  pos i ti on  de  référence  

ZSW1  bi t  1 1 :  Home Posi ti on  Set/Home Posi ti on  
Not Yet  Set  

B i t  1 1  ZSW1 :  Pos i ti on  d 'ori g i ne  défi n i e/ Posi ti on  
d 'ori g i ne  pas  encore  défi n i e  

ZSW1  bi t  1 3:  Dri ve  S topped /Drive  Movi ng  B i t  1 3  ZSW1 :  D i spos i ti f d 'en traînement arrêté/en  
mouvement  

Basic  S tate  É tat  de  base  

Hom ing  Procedu re  Procédure  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence  

Figure 36  – Procédure  de  retour à  l a  posi tion  de  référence:  Position  d 'orig ine  défin ie  
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STW1  Bit 1 1 :  Start/Stop 
Homing Procedure 1  

0 

1  
0 

ZSW1  Bit 1 1 :  Home 
Position  Set/ Home 
Position  Not Yet Set 

Homing Procedure:  Stop Homing Procedure by the Controller 

1  
0 

ZSW1  Bit 1 3:   
Drive Stopped/ 
Drive Moving  

Basic State Homing Procedure Basic State 

IEC  

  

Ang lais  Français  

Homing  Procedu re:  s top  hom ing  procedure  by 
the  control l er 

Procédure  de  retour à  l a  pos i ti on  de  référence:  
arrêt  de  l a  procédu re  de  retou r à  l a  pos i ti on  de  
référence  par l e  contrô leu r 

STW1  bi t  1 1 :  S tart/Stop  Hom ing  Procedure  bi t  1 1  STW1 :  Démarrer/arrêter procédu re  de  
retour à  l a  posi ti on  de  référence  

ZSW1  bi t  1 1 :  Home Posi ti on  Set/Home Posi ti on  
Not Yet  Set  

b i t  1 1  ZSW1 :  Posi ti on  d 'ori g i ne  défi n i e/  Pos i ti on  
d 'ori g i ne  pas  encore  défi n i e  

ZSW1  bi t  1 3:  Dri ve  S topped /Drive  Movi ng  b i t  1 3  ZSW1 :  D i sposi ti f d 'en traînement arrêté/en  
mouvement  

Basic  S tate  É tat  de  base  

Hom ing  Procedu re  Procédure  de  retour à  l a  posi ti on  de  référence  

Figure 37  – Procédure  de  retour à  l a  posi tion  de  référence:   
Abandon  par le  contrôleur 

6.3.3.4.6  Contrôle  de  tâche  traversante  

La procédure  d 'activation  d 'une  tâche  traversan te  (programme de  mouvement ou  commande  
de  mouvement)  est représen tée  en  détai l  à  l a  F igu re  38  et  à  la  F igure  39.   
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STW1  Bit 6:  Activate 
Traversing  Task 

1  
0 

Traversing Task active 
positive edges only 

1  
0 

ZSW1  Bit 1 2:  
Traversing Task 
Acknowledgement 

1  
0 ZSW1  Bit 1 3:   

Drive Stopped/ 
Drive Moving  

ZSW1  Bit 1 0:  Target 
Position  Reached / 
Not At Target Position  

1  
0 

Basic State Traversing  task active Basic State 
IEC  

  

Ang lais  Français  

Traversing  Task acti ve  Tâche  traversante  acti ve  

Posi ti ve  edges  on l y  Fronts  posi ti fs  un iquement  

STW1  bi t  6 :  Acti vate  Traversing  Task B i t  6  STW1 :  Acti ver tâche  traversan te  

ZSW1  bi t  1 2 :  Traversing  Task Acknowledgement  B i t  1 2  STW1 :  Acqu i ttement de  l a  tâche  
traversante  

ZSW1  bi t  1 3:  Dri ve  s topped/Dri ve  moving  B i t  1 3  STW1 :  D i spos i ti f d 'en traînement arrêté/en  
mouvement  

ZSW1  bi t  1 0:  Target  Pos i ti on  Reached /Not At  
Target Posi ti on  

ZSW1  bi t  1 0:  Posi ti on  cibl e  atte in te/Pas  en  
posi ti on  ci b le  

Basic  S tate  É tat  de  base  

Figure 38  – Tâche traversante  active  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  – 333  –  

 

1  
0  

New Traversing  Task  
or setpoint 

First Traversing  
Task 

STW1  Bit 6:  Activate 
Traversing Task 

1  
0 

ZSW1  Bit 1 2:  
Traversing Task 
Acknowledgement 

Traversing Task active:  new Traversing Task or setpoint 
before the end  of the first Traversing Task 

1  
0 ZSW1  Bit 1 3:   

Drive Stopped/ 
Drive Moving  

ZSW1  Bit 1 0:  Target 
Position  Reached / 
Not At Target Position  

positive edges only 

1  
0 

Basic State Traversing task active 
IEC 

 

  

Ang lais  Français  

Traversing  Task acti ve:  new Travers ing  Task or 
setpoin t  before  the  end  of the  fi rst  Traversing  
Task 

Tâche  traversan te  acti ve:  nouvel l e  tâche  
traversan te  ou  poin t  d e  cons igne  avan t l a  fi n  de  
l a  prem ière  tâche  traversante  

Posi ti ve  edges  on l y  Fron ts  pos i ti fs  un iquement  

STW1  bi t  6 :  Acti vate  Traversing  Task bi t  6  STW1 :  Acti ver tâche  traversante  

ZSW1  bi t  1 2 :  Traversing  Task Acknowledgement  b i t  1 2  STW1 :  Acqu i ttement  tâche  traversan te  

ZSW1  bi t  1 3:  Dri ve  S topped /Drive  Movi ng  b i t  1 3  ZSW1 :  D i sposi ti f d 'en traînement arrêté/en  
mouvement 

ZSW1  bi t  1 0:  Target  Pos i ti on  Reached /Not At  
Target Posi ti on  

b i t  1 0  ZSW1 :  Posi ti on  cible  atte in te/pas  en  
posi ti on  ci ble  

Basic  S tate  État  de  base  

Traversing  Task acti ve  Tâche  traversan te  acti ve  

F i rst  Travers ing  Task Prem ière  tâche  traversan te  

New Travers ing  Task or setpoi n t  Nouve l l e  tâche  traversante  ou  poin t  de  consigne  

Figure 39  – Modification  immédiate  des  tâches  traversantes  

La procédure  d 'activation  d 'une  tâche  traversan te  selon  l a  défi n i ti on  de  l a  F igure  38  et de  la  
F igure  39  est va l i de  dans  l 'état S4  du  d iagramme d 'états  général .  S i  l e  d iagramme d 'états  
général  n 'est  pas  dans  l 'état S4,  tou tes  l es  tâches  traversan tes  son t abandonnées  et l e  b i t  1 2  
ZSW1  est m is  à  zéro  i ndépendamment du  b i t  6  STW1 .  

6.3.4  Données  E-S  de  DO  

6.3.4.1  Général i tés  

Les  poin ts  de  cons igne  à  l 'axe  a ins i  que  les  valeurs  i nstan tanées  depu is  l 'axe  son t transférés  
en  tant que  données  E-S  de  DO.  Les  données  E-S  de  DO sont transférées  à  l 'a i de  du  service  
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d 'échange de  données  cycl iques.  La  représentation  des  données  doi t  être  au  format gros-
bou tiste.  

Les  poin ts  de  consigne/valeurs  i nstantanées  ind ividuels  peuvent être  configurés  en  tant que  
s i gnaux à  i nclure  dans  l es  données  E-S  de  DO  de  l 'axe.  De  p l us,  l e  contrôleur peu t l i re  l a  
normal isation  pour l es  données  E-S  de  DO i nd ividuel les  à  parti r du  DO/de  l 'axe.  I l  y a  quatre  
é lémen ts  descripti fs  des  données  E-S  de  DO  dans  la  section  de  paramètre  spéci fique  au  
profi l  pour cette  configuration  de  données  E-S  de  DO.  

Une  description  détai l lée  est  donnée en  6. 3. 4 .4  et en  6. 3. 4. 5.  

Les  avan tages  su ivants  son t obtenus  en  raison  de  l a  configuration  et de  l a  normal isation  de  
message.  

•  I n teropérabi l i té  et  i n terchangeabi l i té  des  con trôleurs  et des  obj ets  d 'en traînement 
PROFI drive.  

•  Les  composants  normal isés  peuvent  être  s implement m is  en  service.  

•  Mécan ismes  d 'au tomatisation  dans  l 'appl ication  du  contrôleur.  En  l i sant l es  paramètres,  l e  
con trôleur peu t adapter son  in terface  cycl ique  à  l 'axe.  Cette  procédure  de  l ecture  doi t être  
prise  en  compte  l ors  de  l 'exécu tion .  

6.3.4.2  Signaux 

Une série  de  s i gnaux avec des  numéros  de  s ignaux appropriés  est défi n ie  pour configurer les  
données  E-S  du  DO  (poin ts  de  cons igne,  va leurs  i nstan tanées).  

Les  valeurs  su ivan tes  sont  au torisées  pour l es  numéros  de  s i gnaux:  

•  0    ->  non  affecté.  

•  1  à  99   ->  numéros  de  s i gnaux normal isés  (spéci fiques  au  profi l ) .  

•  1 00  à  61  999  ->  numéros  de  s ignaux (spéci fiques  au  d ispos i ti f) .  

•  62  000  à  65  535  ->  numéros  de  s ignaux normal isés  (spéci fiques  au  profi l ) .  

Tous  l es  numéros  de  s ignaux défin is  sont énumérés  dans  le  Tableau  86.  
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Tableau  86  – Liste  de  signaux – affectation  

N°  S ignal  S ign i fication  Abréviation  Longueur 
1 6-/32  bi ts  

S igne  Description  

1  Mot d e  commande  1  STW1  1 6   Se  reporter à  6 . 3. 2 . 2  

2  Mot d 'état  1  ZSW1  1 6   Se  reporter à  6 . 3. 2 . 5  

3  Mot d e  commande  2  STW2 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 2 . 3  

4  Mot d 'état  2  ZSW2 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 2 . 6  

5  Poin t  de  consigne  de  vi tesse  A NSOLL_A 1 6  avec  N2  normal i sé  
se  reporter à  6 . 3 . 4 . 5  

6  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  A N I ST_A 1 6  avec  N2  normal i sé  
se  reporter à  6 . 3. 4. 5  

7  Poin t  de  consigne  de  vi tesse  B  NSOLL_B  32  avec  N4  normal i sé  
se  reporter à  6 . 3 . 4 . 5  

8  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  B  N I ST_B  32  avec  N4  normal i sé  
se  reporter à  6 . 3. 4. 5  

9  Mot d e  commande  du  capteur 1  G1 _STW 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 6  

1 0  Mot d ’état  d u  capteur 1  G1 _ZSW 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 6   

1 1  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  1  
du  capteur 1  

G1 _XIST1  32   Se  reporter à  6 . 3. 6  

1 2  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  2  
du  capteur 1  

G1 _XIST2  32   Se  reporter à  6 . 3. 6  

1 3  Mot d e  commande  du  capteur 2  G2_STW 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 6  

1 4  Mot d ’état  d u  capteur 2  G2_ZSW 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 6  

1 5  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  1  
du  capteur 2  

G2_XIST1  32   Se  reporter à  6 . 3. 6  

1 6  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  2  
du  capteur 2  

G2_XIST2  32   Se  reporter à  6 . 3. 6  

1 7  Mot d e  commande  du  capteur 3  G3_STW 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 6  

1 8  Mot d ’état  d u  capteur 3  G3_ZSW 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 6  

1 9  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  1  
du  capteur 3  

G3_XIST1  32   Se  reporter à  6 . 3. 6  

20  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  2  
du  capteur 3  

G3_XIST2  32   Se  reporter à  6 . 3. 6  

21  En trée  (numérique)  E_DIGITAL  1 6   Se  reporter à  6 . 3. 7  

22  Sorti e  (numéri que)  A_DIGITAL  1 6   Se  reporter à  6 . 3. 7  

23  En trée  (anal og i que)  E_ANALOG  1 6   Se  reporter à  6 . 3. 7  

24  Sorti e  (analog ique)  A_ANALOG  1 6   Se  reporter à  6 . 3. 7  

25  Déviati on  du  système  XERR 32  avec  Se  reporter à  6 . 3. 5  

26  Contrôl eu r de  posi ti on ,  facteur 
de  gain  

KPC 32  avec  Se  reporter à  6 . 3. 5  

27  Valeu r de  poi n t  de  consigne  de  
posi ti on  A 

XSOLL_A 32  avec   

28  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  A XIST_A 32  avec   

29  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  B  XIST_B  32  avec   

30  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  C  XIST_C  32  avec   

31  Valeu r i nstantanée  de  posi ti on  D  XIST_D  32  avec   

32  Choi x du  b l oc traversan t  SATZANW 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 3. 4 . 2  

33  B loc traversan t réel  AKTSATZ 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 3. 4 . 2  

34  Posi ti on  cible  MDI  MDI _TARPOS  32  avec  Se  reporter à  6 . 3. 3. 4 . 3  

35  Vi tesse  MDI  MDI _VELOCITY 32   Se  reporter à  6 . 3. 3. 4 . 3  
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N°  S ignal  S ign i fication  Abréviation  Longueur 
1 6-/32  bi ts  

S igne  Description  

36  Accélération  MDI  MDI _ACC  1 6   Se  reporter à  6 . 3. 3. 4 . 3  

37  Décél érati on  MDI  MDI _DEC  1 6   Se  reporter à  6 . 3. 3. 4 . 3  

38  Mode  MDI  MDI _MOD  1 6   Se  reporter à  6 . 3. 3. 4 . 3  
et  au  Tableau  85  

39  Valeu r i nstantanée  3  de  pos i ti on  
de  capteur 1  

G1 _XIST3  64   Se  reporter à  6 . 3. 6  

40  – 50  Spéci fi que  au  profi l     Réservé  

51  Cou rant  de  sorti e  l i ssé  I AI ST_GLATT 1 6   Se  reporter à  6 . 5  

52  Cou rant  acti f 
   (proportionne l  au  coupl e)  

I TI ST_GLATT 1 6  avec  Se  reporter à  6 . 5  

53  Valeu r i nstantanée  de  couple  
l i ssée  

M IST_GLATT 1 6  avec  Se  reporter à  6 . 5  

54  Pu issance  acti ve  l i ssée  P IST_GLATT 1 6   Se  reporter à  6 . 5  

55  Poin t  de  consigne  de  fréquence  FSOLL  1 6   Se  reporter à  6 . 5  

56  Valeu r i nstantanée  de  fréquence  
l i ssée  

F I ST_GLATT 1 6   Se  reporter à  6 . 5  

57  Valeu r i nstantanée  de  vi tesse  A N I ST_A_GLATT 1 6  avec  Se  reporter à  6 . 5  

58  État  du  d i spos i ti f 
d 'en traînement/mot de  défau t  

MELD_NAMUR 1 6   Se  reporter à  6 . 5  

59  Cou rant  de  sorti e  I AI ST 1 6   Se  reporter à  6 . 5  

60  Valeu r i nstantanée  de  couple   M IST 1 6  avec  Se  reporter à  6 . 5  

61  Cou rant  acti f l i ssé  
   (proportionne l  au  coupl e)  

I TI ST 1 6  avec  Se  reporter à  6 . 5  

62  Pu issance  acti ve   P I ST 1 6   Se  reporter à  6 . 5  

63  Valeu r i nstantanée  de  fréquence   F I ST 1 6   Se  reporter à  6 . 5  

80  Mot d e  commande  2  de  codeu r STW2_ENC 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 2 . 3  

81  Mot d 'état  2  de  codeu r ZSW2_ENC 1 6   Se  reporter à  6 . 3. 2 . 6  

82  à  89  S ignaux de  codeu r (profi l  de  
codeu r)  

   Réservé  

90  à  99  Spéci fi que  au  profi l  (sécu ri té)     Réservé  

1 00  à   
59  999  

Spéci fi que  au  d i sposi ti f 
(PROFI d ri ve)  

   Recommandé  pou r l es  
s i gnaux de  d i spos i ti f 
d 'en traînement 
spéci fi ques  au  
fourn i sseur 

60  000  à   
60  999  

Spéci fi que  au  d i sposi ti f (codeu r)     Recommandé  pou r l es  
s i gnaux de  codeu r 
spéci fi ques  au  
fourn i sseur 

61  000  à   
61  999  

Spéci fi que  au  d i sposi ti f 
(sécuri té)  

   Recommandé  pou r l es  
s i gnaux de  sécuri té  de  
d i sposi ti f 
d 'en traînement 
spéci fi ques  au  
fourn i sseur 

62  000  à   
65  535  

Spéci fi que  au  profi l     réservé  
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6.3.4.3  Messages  préconfigurés  

6.3.4.3.1  Général i tés  

Les  messages  préconfigurés  1  à  4  sont défin is  pour l es  opérations  de  l ' i n terface  de  poin t de  
cons igne  de  vi tesse  (AC1  et AC4) .  Les  messages  préconfigurés  sont sélectionnés  l ors  de  l a  
configuration  des  données  E-S  de  DO  (se  reporter à  6 . 3. 4. 4).  

Les  messages  préconfigurés  on t une  structure  conforme au  Tableau  87,  au  Tableau  95  et au  
Tableau  1 47.  

6.3.4.3.2  Message  préconfiguré  1  

Contenu :  i n terface  de  poin t  to  cons igne  n ,  1 6  b i ts   

Tableau  87  – Défin i tion  du  message  préconfiguré  1  

Numéro de  données  E-S  Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  NSOLL_A N IST_A 

 

6.3.4.3.3  Message  préconfiguré  2  

Contenu :  i n terface  de  poin t  to  cons igne  n ,  32  b i ts,  sans  capteur 

Tableau  88  – Défin i tion  du  message  préconfiguré  2  

Numéro de  données  E-S  Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  STW2 ZSW2 

 

6.3.4.3.4  Message  préconfiguré  3  

Contenu :  i n terface  de  poin t  to  cons igne  n ,  32  b i ts,  avec un  capteur 

Tableau  89  – Défin i tion  du  message  préconfiguré  3  

Numéro de  données  E-S  Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  STW2 ZSW2 

5  G1 _STW G1 _ZSW 

6   
G1 _XIST1  

7   

8   
G1 _XIST2  

9   
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6.3.4.3.5  Message  préconfiguré  4  

Contenu :  i n terface  de  poin t  to  consigne  n ,  32  b i ts,  avec deux capteurs  

Tableau  90  – Défin i tion  du  message  préconfiguré  4  

Numéro de  données  E-S  Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  STW2 ZSW2 

5  G1 _STW G1 _ZSW 

6  G2_STW 
G1 _XIST1  

7   

8   
G1 _XIST2  

9   

1 0   G2_ZSW 

1 1   
G2_XIST1  

1 2   

1 3   
G2_XIST2  

1 4   

 

6.3.4.3.6  Message  préconfiguré  5  

Les  messages  préconfigurés  5  et 6  sont déterm inés  à  parti r des  messages  préconfigurés  3  et  
4  pour u ti l i sation  supplémentai re  du  contrôleur asservi  d ynam ique  (DSC/se  reporter à  6. 3 .5) .  

Contenu :  i n terface  de  poin t to  cons igne  n ,  32  b i ts ,  avec un  capteur;  de  pl us,  d i fférence de  
pos i tion  et ga in  de  contrôleur de  pos i tion  dans  l a  d i rection  du  poin t  de  cons igne  pour l e  DSC  

Tableau  91  – Défin i tion  du  message  préconfiguré  5  

Numéro de  données  E-S  Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  STW2 ZSW2 

5  G1 _STW G1 _ZSW 

6  
XERR G1 _XIST1  

7  

8  
KPC G1 _XIST2  

9  

 

6.3.4.3.7  Message  préconfiguré  6  

Contenu :  i n terface  de  poin t to  cons igne  n ,  32  b i ts,  avec deux capteurs;  de  p lus,  d i fférence  de  
pos i tion  et ga in  de  contrôleur de  pos i ti on  dans  l a  d i rection  du  poin t  de  cons igne  pour l e  DSC  
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Tableau  92  – Défin i tion  du  message  préconfiguré  6  

Numéro de  données  E-S  Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  STW2 ZSW2 

5  G1 _STW G1 _ZSW 

6  G2_STW 
G1 _XIST1  

7  
XERR 

8  
G1 _XIST2  

9  
KPC 

1 0  G2_ZSW 

1 1   
G2_XIST1  

1 2   

1 3   
G2_XIST2  

1 4   

 

6.3.4.3.8  Message  préconfiguré  7  

Le  message  préconfiguré  7  est défi n i  pour le  mode  de  pos i ti onnement (AC  3) .  

Contenu :  I n terface  de  posi ti onnement (sous-mode  Programme)  

Tableau  93  – Défin i tion  du  message  préconfiguré  7  

Numéro de  données  E-S  Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  SATZANW AKTSATZ 

 

6.3.4.3.9  Message  préconfiguré  9  

Le  message  préconfiguré  9  est auss i  défin i  pour l e  mode  de  pos i ti onnement (AC 3) .  

Contenu :  I n terface  de  posi ti onnement (sous-mode  Programme et  sous-mode MDI )  
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Tableau  94 – Défin i tion  du  message  préconfiguré  9  

Numéro de  données  E-S  Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  SATZANW AKTSATZ 

3  STW2 ZSW2 

4  
MDI _TARPOS  XIST_A 

5  

6  
MDI _VELOCITY 

 

7   

8  MDI _ACC  

9  MDI _DEC  

1 0  MDI _MOD   

 

6.3.4.3. 1 0  Message  préconfiguré  8  

Le  message  préconfiguré  8  est défi n i  pour l ' i n terface  de  poin t  de  cons igne  de  posi ti on  (AC 5) .  

Contenu :  i n terface  de  poin t  de  cons igne  x,  32  b i ts  ( i n terface  de  poin t  de  cons igne  de  pos i ti on)  

Tableau  95  – Défin i tion  du  message  préconfiguré  8  

Numéro de  données  E-S  Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  
XSOLL_A XI ST_A 

3  

4  STW2 ZSW2 

5  NSOLL_A N IST_A 

 

6.3.4.3. 1 1  Message  préconfiguré  20  

Le  message  préconfiguré  20  est exclus ivement défin i  pour l ' u ti l i sation  de  l ' i n terface  de  poin t  
de  cons igne  de  vi tesse  conformément aux recommandations  VIK-NAMUR pour la  technolog ie  
de  processus  (AC 1 ) .  

Contenu :  i n terface  de  poin t  to  cons igne  n  pour technolog ie  de  processus,  1 6  b i ts    
(Défin i ti on :  se  reporter à  6. 5).  

6.3.4.4  Configuration  des  données  E-S  de  DO  

Les  poin ts  de  consigne  ind ividuels/l es  valeurs  i nstan tanées  peuvent être  affectés  aux 
données  E-S  dans  le  message de  données  à  l 'a ide  de  l a  configuration  des  données  E-S  de  
DO (configuration  de  message).  Les  s i gnaux normal isés  de  6 . 3. 4. 2  a i nsi  que  les  s i gnaux 
spéci fiques  au  constructeur peuven t être  configurés  comme poin ts  de  cons igne/valeurs  
i nstan tanées.  

I l  existe  quatre  numéros  de  paramètre  (PNU)  dans  l a  section  de  paramètre  spéci fique  au  
profi l  permettan t de  configurer ces  données  E-S  de  DO  (voi r l e  Tableau  96) .  
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Tableau  96  – Paramètres  de  configuration  d 'un  message  

PNU  Sign i fication  Au tori sation  
d 'accès  

Type  de  données  

91 5[x]  Confi gu ration  des  données  E-S  de  DO (message  de  poin t  de  
consigne)  

l ectu re/écri tu re  Array[y]Unsigned1 6  

91 6[x]  Confi gu ration  des  données  E-S  de  DO (message  de  val eu r 
i nstan tanée)  

l ectu re/écri tu re  Array[y]Unsigned1 6  

    
922  Sélection  de  messages  l ectu re/écri tu re  Uns igned 1 6  

    
923[y]  Li s te  de  tous  l es  paramètres  pour l es  s i gnaux (spéci fi que  au  

profi l  et  au  d i spos i ti f)  
l ectu re  
un iquement  

Array[y]Uns igned1 6  

 

P922:  Sélection  de  messages  

P922  doi t  ê tre  l i s ib le  dans  tou tes  l es  classes  d 'appl ication .  

S i  la  sé lection  de  messages  est défin ie  avec la  configuration  du  système de  communication  
ou  de  façon  spéci fique  au  constructeur,  le  paramètre  P922  doi t pouvoi r l i re  la  configuration  
réel l e.  

Les  valeurs  au torisées  son t données  dans  l e  Tableau  97.  
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Tableau  97  – Codage  de  P922  

Valeur S ign i fication  

0  Le  message  peu t  être  confi guré  l i brement (P91 5[x] ,  P91 6[x] )  

1  Message  préconfigu ré  1 :  i n terface  défi n ie  n ,  1 6  b i ts  (profi l  PROFI dri ve,  vers ion  2)  

2  Message  préconfigu ré  2 :  i n terface  défi n ie  n ,  32  b i ts ,  sans  capteur 

3  Message  préconfigu ré  3 :  i n terface  défi n ie  n ,  32  b i ts ,  avec un  capteu r 

4  Message  préconfigu ré  4 :  i n terface  défi n ie  n ,  32  b i ts ,  avec deux capteu rs  

5  Message  préconfigu ré  5:  i n terface  défi n ie  n ,  32  b i ts ,  avec un  capteu r;  de  p l us ,  l a  d i fférence  de  
posi ti on  et  l e  ga in  de  contrôl eu r de  pos i ti on  sont  transférés  dans  l a  d i recti on  du  poin t  d e  
cons igne  pour mettre  en  œuvre  l e  DSC  

6  Message  préconfigu ré  6 :  i n terface  défi n ie  n ,  32  b i ts ,  avec deux capteu rs ;  de  p l us,  l a  d i fférence  
de  posi ti on  et  l e  ga in  d e  contrô leu r de  posi ti on  sont  transférés  dans  l a  d i rection  d u  po in t  de  
cons igne  pour mettre  en  œuvre  l e  DSC  

7  Message  préconfigu ré  7 :  i n terface  de  pos i ti onnement  (sous-mode  programme)  

8  Message  préconfigu ré  8 :  i n terface  de  poin t  to  consi gne  x,  32  b i ts  ( i n terface  de  poin t  d e  
cons igne  de  posi ti on)  

9  Message  préconfigu ré  9 :  i n terface  de  posi ti onnement (sous-mode  programme et  MDI )  

1 0  à  1 9  Messages  préconfi gu rés  1 0  à  1 9  ( réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve)  

20  Messages  préconfi gu rés  20:  i n terface  défi n i e  n  pou r l a  technolog i e  de  processus,  1 6  b i ts ,  voi r 
6 . 5  

21  à  29  Messages  préconfi gu rés  21  à  29  (réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve)  

30  à  39  Messages  préconfi gu rés  30  à  39  (réservé  pour l 'amendement  de  sécuri té  du  profi l  PROFI d ri ve)  

40  à  80  Messages  préconfi gu rés  40  à  80  (réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve)  

81  à  98  Messages  préconfi gu rés  de  codeu r 81  à  98  (réservé  pour l e  profi l  d u  codeur)  

99  Message  préconfigu ré  99  (réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve)  

1 00  à  60  000.  Message  spéci fi q ue  au  d i sposi ti f 

60  001  à  65  535  Messages  préconfi gu rés  60  001  à  65  535  (réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve)  

 

Les  défin i ti ons  su ivan tes  son t val ides  s i  un  message  avec P922  est  sélectionné.  

•  I l  convient que  la  préaffectation  normal isée  de  P922  présente  une  valeur de  1  à  99  pour 
un  message  préconfiguré  1  à  99 .  

•  S i  P922  passe  à  0 ,  l es  rég lages  précédents  de  P91 5[x] ,  P91 6[x]  son t conservés.  

•  S i  P922  passe  à  1  à  65  535,  a lors  P91 5[x] ,  P91 6[x]  son t également mod i fiés  – s ' i l s  on t été  
m is  en  œuvre.  

•  Pour mod i fier P91 5  et  P91 6,  P922  doi t  être  défin i  sur 0.  

P91 5[x] ,  P91 6[x] :  Configuration  des  DONNÉES  E-S  de  DO dans  l e  message (x =  numéro 
de  DONNÉES E-S  de  DO -1 )  

Au  l i eu  de  sélectionner un  message avec l e  paramètre  P922,  un  message peu t aussi  être  
configuré  en  u ti l i san t P91 5[x]  et  P91 6[x] .  

Les  défin i tions  su ivan tes  son t val ides  l ors  de  l a  configuration  des  messages.  

•  Tous  l es  s ignaux qu i  peuvent être  configurés  comme des  données  E -S  de  DO  son t 
représentés  par un  numéro de  paramètre  défin i  de  façon  spéci fi que  au  constructeur.  

•  Le  message réel  est  configuré  en  renseignant  l e  numéro  de  paramètre  spéci fi que  au  
constructeur dans  l es  paramètres  P91 5[x]  (message de  poin t de  cons igne)  et P91 6[x]  
(message de  valeur i nstantanée).  Le  numéro  de  données  E-S  de  DO (1  à  n )  est 
sé lectionné  via  l ' i ndex de  matrice  x (0  à  (n -1 )) .   
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•  I l  est perm is  de  déterm iner l e  contenu  de  P  91 5  et  P  91 6.  

•  I l  convient  qu 'un  message configuré  avec P91 5[x] ,  P91 6[x]  corresponde  à  l a  configuration  
du  message réel  (c'est-à-d i re  l a  l ongueur),  s i non  une  a larme ou  une  réponse  d 'erreur 
spéci fique  au  d ispos i ti f est ém ise.   

•  La  ta i l le  de  l a  matrice  dépend  de  l a  façon  don t l e  message  a  été  configuré.  

•  Pour l es  DONNEES E-S  de  DO  1 ,  seu l  l e  mot de  commande  ou  l e  mot d 'état  1  est 
au torisé.  

•  Les  données  E-S  de  DO qu i  ne  son t pas  u ti l i sées  son t marquées  d 'un  zéro  (P91 5[x]  =  0  ou  
P91 6[x]  =  0).  

P923[y] :  Liste  de  tous  l es  paramètres  pour les  signaux (y =  numéro  de  s ignal )  

À l 'a ide  d 'un  paramètre  P923[y] ,  u ne  affectation  est réal isée  en tre  l es  numéros  de  s ignal  et  
l es  numéros  de  paramètre  associés  spéci fiques  au  constructeur.  L' index de  matrice  y est l e  
numéro du  s ignal .  Les  i ndex de  matrice  1  à  99  sont consti tués  des  s ignaux normal isés  défin is  
dans  l e  profi l  (se  reporter à  6. 3. 4. 2) ,  les  i ndex de  matrice  1 00  à  65  535  contiennent l es  
s i gnaux spéci fiques  au  d ispos i ti f s ' i l s  son t défin is.  

Les  i n formations  su ivan tes  sont va l i des  pour l e  paramètre  P923[y] :  

•  I l  existe  une  en trée  pour tous  l es  s i gnaux normal isés  pris  en  charge  par l e  d isposi ti f et  
pour l es  s ignaux spéci fi ques  au  d isposi ti f.  

•  Les  s ignaux normal isés  qu i  ne  son t pas  pris  en  charge  sont  i denti fiés  par l 'en trée  0 .  

•  Les  vides  entre  les  numéros  de  s i gnal  spéci fiques  au  d ispos i ti f son t rempl is  de  zéros.  

Exemple  de  configuration  d 'un  message  

L'exemple  su ivan t (voir l a  F igure  40)  spéci fie  une  configuration  de  message préconfiguré  (se  
reporter à  P922)  pou r l e  poin t  de  cons igne  avec l es  numéros  de  s ignal  1  (STW1 )  et 5  
(NSOLL_A)  qu i  son t représen tés  par les  paramètres  spéci fi ques  au  constructeur P833  et  
P71 1  (se  reporter à  P91 5[x] ,  P923[y] ) .  

Le  contrôleu r peut déterm iner l es  affectations  su ivantes  en  l i sant  l es  paramètres  P91 5[x] ,  
P923[y] .  

•  P91 5[x]  ->  affectation :  Numéro de  paramètre/numéro  de  données  E-S  de  DO.  

•  P923[y]  ->  affectation :  Numéro de  paramètre/numéro  de  s ignal .  

Les  é léments  de  description  de  P71 1  con tiennent des  i n formations  pour l a  normal isation  de  
données  E-S  de  DO (se  reporter à  6 . 3. 4 . 5) .  

•  Se  reporter au  paramètre  de  normal isation  spéci fique  au  constructeur P1 401  (paramètre  
de  référence de  données  E-S  de  DO).  

•  Posi tion  b inai re  pour l a  normal isation  (normal isation  de  données  E-S  de  DO).  
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DO IO Data 
number 

 

.   .   .  

833 0 

    P923[y]  =  
Parameter No.  

P71 1  (NSOLL_A) 

71 1  

P833 (STW1 ) 

 
Descr.elements 
(of P71 1 )  

1  
STW1  

2  
NSOLL_A  

1 0  
---  

P91 5[x]  =  
Parameter No.  .   .   .  

833 1  

71 1  

0 

5 

99 

1 401  

0x000E DO IO Data 
standardisation bit (Bit1 4)  

DO IO Data reference 
parameter (P1 401 ) 

P922  =  1  (Standard telegram 1 ) -> IO Data 1  = STW1  / IO Data 2 = NSOLL_A 

x =  DO IO Data number 
y =  Signal  number 

1  

1 1  

1 2  0 0 

345 1 50 

0 1 23 

IEC 

 

  

Ang lais  Français  

P922  =  1  (s tandard  te l eg ram  1 )  ->  I O  Data  1  =  
STW1  /  I O  Data  2  =  NSOLL_A 

P922  =  1  (message  préconfi gu ré  1 )  ->  données  
E-S  1  =  STW1  / données  E-S  2  =  NSOLL_A 

DO IO  Data  number Numéro  de  données  E-S  de  DO  

P91 5[x]  =  Parameter No.  P91 5[x]  =  numéro  de  paramètre  

Descr.  E lements  (of P71 1 )  E léments  de  descripti on  (de  P71 1 )  

DO IO  Data  reference  parameter (P1 401 )  Paramètre  de  référence  des  données  E -S  de  DO 
(P1 401 )  

DO IO  Data  standard ization  b i t  (B i t1 4)  B i t  de  normal i sation  de  données  E-S  de  DO  
(B i t1 4)  

x =  DO IO  Data  number x =  N uméro  de  données  E-S  de  DO  

y =  S ignal  n umber y =  numéro  de  s i gnal  

Figure 40  – Exemple  de  configuration  d 'un  message  

6.3.4.5  Normal isation  de  données  E-S  de  DO  

Les  données  E-S  de  DO  du  type  de  données  su ivan t sont normal isées:  

•  tou jours :  N2 ,  N4,  X2 ,  X4;  
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•  facu l tati f:  I n teger1 6,  I n teger32,  F loating  Poin t.  

S i  aucun  P923  n 'est d ispon ib le  ou  s i  l e  d ispos i ti f d 'en traînement ne  prend  pas  en  charge  une  
description  des  paramètres,  l a  normal isation  de  défau t doi t  être  N2  ou  N4.  Les  s ignaux 
normal isés  PROFI drive  ont  tou jours  une  normal isation  défin ie  fixe.  

Données  E-S  de  DO  non  normal isées  (par exemple  type  de  données  Unsigned1 6)  

Les  valeurs  phys iques  peuvent être  calcu lées  à  parti r de  l a  va leur transférée  de  données  E-S  
de  DO pour des  variables  non  normal isées  (par exemple,  le  type  de  données  Uns igned1 6)  à  
l 'a ide  du  facteur de  normal isation  des  é léments  de  description  des  paramètres  (sous -index 3 ,  
se  reporter à  6. 2 . 1 . 3)  a insi  q ue  l 'attribut  de  variab le  (sous- index 4,  se  reporter à  6. 2. 1 . 3) .  

Données  E-S  de  DO normal isées  (types  de  données  N2,  N4,  X2,  X4 ou  In teger1 6,  
In teger32,  Floating  Point facu ltati fs)   

Des  é léments  de  description  supplémenta ires  son t exigés  pour calcu ler l a  va leur phys ique  à  
parti r de  l a  valeur transférée  de  données  E-S  de  DO  pour des  variab les  normal isées  (types  de  
données  N2,  N4  ou  X2,  X4  ou  I n teger1 6,  I n teger32,  F loating  Poin t  facu l tati fs).  

Des  poin ts  de  cons igne  et des  va leurs  i nstantanées  (par exemple,  NSOLL_A,  N I ST_A,  
NSOLL_B,  N I ST_B)  doiven t être  transférés  en  tan t que  données  E-S  de  DO  normal isées  qu i  
fon t  souvent référence à  d i fférentes  variables  de  caractéristi que  de  moteur,  comme l a  vi tesse  
maximale  ou  l e  courant maximal .  Souvent ces  variables  de  caractéristique  de  moteur son t 
enreg istrées  dans  un  paramètre  spéci fi que  au  constructeur (par exemple,  l e  transfert de  l a  
vi tesse  NSOLL_A =  0x4000  correspond  à  1 00  %  de  P2000  =  3  000  r/m in ) .  

B ien  qu 'e l le  permette  au  con trôleur de  fourn i r des  poin ts  de  cons igne  aux d ispos i ti fs  
d 'en traînement de  d i fféren ts  constructeurs,  l a  normal isation  est établ ie  pour l es  messages  
préconfigurés.  De  p l us  et également pour l es  messages  et l es  s ignaux spéci fi ques  au  
fourn isseur,  cette  i n formation  de  normal isation  doi t  pouvoi r être  l ue.  Pour réal iser cela,  l es  
é léments  de  description  de  paramètre  déj à  existants  sont complétés  par l es  composan ts  
"paramètre  de  référence  des  données  E-S  de  DO"  (sous- index 1 1 ,  se  reporter à  6. 2 . 1 . 3)  et 
"normal isation  de  données  E-S  de  DO"  (sous- index 1 2,  se  reporter à  6. 2. 1 . 3).  

Le  composant "paramètre  de  référence de  données  E-S  de  DO"  contien t l e  numéro de  
paramètre  de  l a  va leur de  référence et l e  composan t "normal isation  de  données  E-S  de  DO"  
( l e  numéro de  b i t  du  b i t)  qu i  fa i t  référence  à  l a  va leur de  référence.  

Exemples  de  normal isation  de  données  E-S  de  DO  

Un  contrôleur l i t  l a  normal isation  d 'un  s ignal  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse  du  DO  afi n  de  
renseigner un  poin t de  cons igne  de  vi tesse  de  1  500  r/m in :  

•  Exemple  A:  type  de  données  =  N2   1 00  %  =  0x4000  (NSOLL_A est tou jours  N2)  

•  Exemple  B:  type  de  données  =  X2   1 00  %  =  0x1 000  (pour X =  b i t  1 2)  

•  Exemple  C  (voir l e  Tableau  1 00  et l e  Tableau  1 01 ):  type  de  données  =  F loat 1 00  %  =  1 , 0  
E+0  

Les  exemples  A et B  (voi r l e  Tableau  98  et l e  Tableau  99)  s 'appl iquen t auss i  au  type  de  
données  I n teger1 6.  

Pour réal iser cela ,  l es  étapes  su ivan tes  son t exigées .  

•  Le  contrôleur doi t  d 'abord  déterm iner l e  paramètre  spéci fi que  au  constructeur pour le  
s i gnal  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse  avec l e  numéro de  s i gnal  (dans  l 'exemple  A:  5,  
dans  l es  exemples  B:  1 00  et dans  l 'exemple  C:  1 01 )  de  P923[x]  (dans  l es  exemples  A:  
P923[5]  =  71 1 ,  dans  l es  exemples  B:  P923[1 00]  =  71 2  et  C:  P923[1 01 ]  =  71 3) .  
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•  Le  paramètre  de  référence de  données  E-S  de  DO  (dans  l 'exemple:  P2000)  et  l e  b i t  de  
normal isation  de  données  E-S  de  DO (dans  l 'exemple  A:  l e  b i t  1 4  correspond  à  0x4000;  
dans  l 'exemple  B:  l e  b i t  1 2  correspond  à  0x1 000)  peuvent être  déterm inés  à  parti r de  
l 'é lémen t de  description  de  ce  paramètre.  

•  Le  con trôleur peu t calcu ler l e  poin t  de  consigne  à  sa is i r en  l i sant  l e  contenu  de  P2000  
(dans  l 'exemple:  3  000, 0)  et  l 'a ttribu t de  variable  de  P2000  (dans  l 'exemple:  r/m in ) .  (dans  
l 'exemple  A:  0x2000  correspond  à  1  500  r/m in ;  dans  l 'exemple  B :  0x0800  correspond  à  
1  500  r/m in).  

Tableau  98  – Exemple  A/B  pour l a  normal isation   
des  données  E-S  de  DO,  valeurs  de  paramètre  

Sign i fication  Exemple  A con tenu  P71 1  Exemple  B  con tenu  P71 1  Contenu  P2000  

Valeu r par exemple  0x2000  par exemple  0x0800  3  000, 0  

 

Tableau  99  – Exemple  A/B  pour l a  normal isation   
des  données  E-S  de  DO,  éléments  de  description  des  paramètres  

Sign i fication  Exemple  A con tenu  P71 1  Exemple  B  con tenu  P71 2  Contenu  P2000  

I denti fi cateur     

B i t  0-7  =  type  de  données  1 1 3  (N2)  1 23  (X2)  8  (fl oat)  

ou  3  ( I n teger1 6)  ou  3  ( I n teger1 6)   

Nombre  d 'é léments  1  1  1  

Facteur de  normal i sation  0 , 006  1  (1 00/2 1 4)  0 , 024  4  (1 00/2 1 4)  1 , 0  

Attri bu t  d e  vari abl e:      

I ndex de  variable  /  i ndex 
de  convers ion  

24/0  (  % )  24/0  (  %)  1 1 /67  (r/m in)  

Nom  ‚ nset‘  ‚ nset‘  ‚ nnorm ‘  

Valeu r i n férieure  l im i te  0x8000  ( -200  %)  0x8000  ( -800  %)  1  000, 0  

Valeu r supéri eu re  l im i te  0x7FFF  0x7FFF  1 0  000, 0  

 [(200  %-2–1 4)  % ]  [(800  %-2–1 4)  % ]   

Paramètre  de  référence  de  
données  E-S  de  DO  

2000  2000  0  

Normal i sation  de  données  
E-S  de  DO  

1 4  (b i t  1 4  ->  0x4000)  1 2  (bi t  1 2  ->  0x1 000)  0  

B i t  0-5  =  b i t  de  
normal i sation  0 -31  

   

B i t  1 5  =  Normal i sation  
val i de  

1  (ou i )  1  (ou i )  0  (non )  

 

Exemple  C  (F loati ng  Poin t) :  

Tableau  1 00  – Exemple  C  pour l a  normal isation   
de  données  E-S  de  DO,  valeurs  de  paramètre  

Sign i fication  Exemple  C  Contenu  P71 3  Contenu  P2000  

Valeu r par exemple  0 , 5  3  000, 0  

NOTE  0, 5  correspond  à  1  500  r/m in  
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Tableau  1 01  – Exemple  C  pour l a  normal isation   
de  données  E-S  de  DO,  éléments  de  description  des  paramètres  

Sign i fication  Exemple  C  Contenu  P71 3  Contenu  P2000  

I denti fi cateur    

B i t  0-7  =  type  de  données  8  (fl oat)  8  (fl oat)  

Nombre  d 'éléments  1  1  

Facteur de  normal i sation  1 00, 0  (1 00/1 , 0)  1 , 0  

Attri bu t  d e  vari abl e:     

I ndex de  variable  /  i ndex de  
conversion  

24/0  (  %)  1 1 /67  (r/m in )  

Nom  ‚ nset‘  ‚ nnorm ‘  

Valeu r i n férieure  l im i te  -4 , 0  (-400  %)  1  000, 0  

Valeu r supéri eu re  l im i te  4 , 0  (400  %)  1 0  000, 0  

Paramètre  de  référence  de  données  
E-S  de  DO  

2000  0  

Normal i sation  de  données  E-S  de  
DO  

  

B i t  0-5  =  b i t  de  normal i sation  0 -31  0  ( tou jou rs  avec fl oat)  0  

B i t  1 5  =  Normal i sation  val i de  1  (ou i )  0  (non )  

 

6.3.5  Contrôleur asservi  dynamique  (DSC)   

6. 3.5.1  Caractéristiques  

Cette  fonction  amél iore  les  performances  dynam iques  de  l a  boucle  d ’asservissement de  
pos i tion  en  m in im isan t l es  déla is  qu i  se  produ isent  normalement avec une  i n terface  de  poin t 
de  consigne  de  vi tesse.  Dans  ce  cas,  seu ls  une  expansion  relativement s imple  des  poin ts  de  
consigne  transférés  et un  réseau  de  réaction  supplémentai re  son t exigés  dans  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement.  

Cette  fonction  est à  compatib i l i té  ascendante  avec l ' i n terface  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse.  
S i  c'est exigé,  un  bascu lement est possib le  pendant l e  fonctionnement vers  l ' i n terface  de  
poin t  de  cons igne  de  vi tesse.  

6.3.5.2  Structure  

La  boucle  d 'asservissement basée sur l ' i n terface  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse  a  
généralement l a  s tructure  présentée  à  l a  F igure  41 .  
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Légende:  

n cmd  commande  de  vi tesse  Tpc  temps  d 'échanti l l onnage  du  contrôl eu r de  posi ti on  (=  TCAC)  

xcmd  commande  de  posi ti on  kpc  ga i n  du  contrôl eu r de  pos i ti on  

xerr  commande  d 'erreu r de  pos i ti on    

xact  pos i ti on  réel l e  

  

Ang lais  Français  

Path  I n terpol ation  I n terpolati on  de  chem in  

NC Pos.  control  Asservi ssement de  posi ti on  NC   

Master Control l er (NC)  Contrôl eu r maître  (NC)  

Zero  offset  and  compensation  décalage  d 'ori g i ne  et  compensati on  

Transm ission  del ay Déla i  de  transm ission  

Speed  fi l ter F i l tre  d e  vi tesse  

Speed  control  Commande  de  vi tesse  

Speed  ca lcu lati on  Calcu l  de  vi tesse  

Dri ve  con tro l l er Contrôl eu r d ’en traînement  

Figure 41  – Structure  du  ci rcu i t  de  commande de  posi tion  basé  
sur l ' in terface  de  point  de  consigne de  vi tesse sans  DSC  

La posi ti on  réel l e  calcu lée  dans  l e  d ispos i ti f d 'entraînement est auss i  d i rectement retournée  
avec le  DSC (voi r l a  F igure  42).  
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n cm d  
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Speed   
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xerr  
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Légende:  

n cmd  commande  de  vi tesse  Tsc  temps  d ’échanti l l onnage  du  con trôl eu r de  vi tesse  

xcmd  commande  de  posi ti on  Tpc  temps  d ’échanti l l onnage  du  contrôl eu r de  posi ti on  (=  TMAPC )  

xerr  commande  d ’erreu r de  posi ti on   kpc  ga i n  du  contrôl eu r de  pos i ti on  

xact  pos i ti on  réel l e  

  

Ang lais  Français  

Path  I n terpol ation  I n terpolati on  de  chem in  

Master Control l er (NC)  Contrôl eu r maître  (NC)  

Zero  offset  and  compensation  décalage  d 'ori g i ne  et  compensati on  

Transm ission  del ay Déla i  de  transm ission  

Pos i ti on  control  Asservissement  de  posi ti on  

Speed  fi l ter F i l tre  d e  vi tesse  

Speed  control  Commande  de  vi tesse  

Dri ve  contro l l er Contrôl eu r d ’en traînement  

Speed  ca lcu lati on  Calcu l  de  vi tesse  

Figure 42  – Structure  du  ci rcu i t  de  commande de  posi tion   
basé  sur l ' in terface de  point  de  consigne  de  vi tesse avec DSC  

Afin  de  réal iser cette  fonction ,  l a  déviation  du  système calcu lée  dans  l e  contrôleur est  
transférée  en  supplément du  poin t de  cons igne  de  vi tesse.  Le  réseau  de  réaction  
supplémentai re  (grisé)  peu t u ti l i ser l es  formats  d 'en traînement i n terne  pour représenter l a  
posi tion  et est donc indépendant de  la  représentation  de  l a  posi tion  dans  l e  con trôleur.  Le  
d iagramme ci -dessus  suppose que  le  réseau  est ca lcu lé  dans  le  cycle  d 'horloge  TSC  de  
commande de  vi tesse,  ce  qu i  est poss ib le  dans  b ien  des  cas.  Cela  s i gn i fi e  qu ' i l  est possib le  
d 'amél iorer les  performances  dynam iques  maximales.  L'augmentation  des  durées  T  du  cycle  
d 'horloge  est auss i  poss ib le  s i  l e  temps  de  calcu l  est  cri ti que  (TSC  ≤  T  ≤  TPC) .  
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6.3.5.3  Mode de  fonctionnement 

La structure  con tien t un  tota l  de  trois  branches  de  réaction  pour la  va leur i nstantanée de  
posi tion  (No.  1 ,  2  et 3) .  La  branche de  réaction  No.  2  compense entièrement l 'effet du  No.  1  
en  ce  qu i  concerne  l a  va leur i nstan tanée xact  envoyée  depu is  l e  d ispos i ti f d 'en traînement.  
Cela  s i gn i fi e  que  l a  durée  du  dé la i  dans  la  branche  No.  1  n 'a  pas  d ' in fluence sur l a  stabi l i té  de  
l a  boucle  d ’asservissement de  pos i tion .  Au  départ  l a  boucle  d ’asservissement  de  posi tion  est  
donc ouverte.  La  branche de  réaction  No.  3  referme ensu i te  l a  boucle  mais  avec un  déla i  p l us  
court,  de  façon  à  pouvoi r défi n i r des  gains  p l us  é levés.  

La  référence absolue  des  valeurs  i nstan tanées  de  pos i tion  est d 'abord  déterm inée  dans  l e  
con trôleur (emplacement supplémentai re  "Décalage  d 'orig ine  et compensation ") .  La  même 
référence absolue  est contenue  dans  l e  poin t de  cons igne  de  pos i ti on  xcmd .  Ce la  s ign i fie  que  
l a  déviation  du  système xerr,  ca lcu lée  dans  le  contrôleur,  n 'a  pas  de  poin t zéro.  Le  d ispos i ti f 
d 'en traînement ne  nécessi te  pas  d ' i n formations  sur l es  poin ts  zéro  et  l es  posi ti ons  d 'ori g ine.  

6.3.5.4  Caractéristiques  supplémentaires  

Pour une  vi tesse  constante,  l a  déviation  du  système transféré  xerr  est également constante.  
Cela  rend  extrêmement s imple  la  génération  d 'une  valeur équ iva lente  s i  un  message échoue  
( l a  valeur précédente  est  réuti l i sée) .  

Le  con trôleur peut sélectionner un  format pour les  valeurs  i nstantanées  de  posi ti on  et l a  
va leur de  poin t de  cons igne  de  pos i ti on  au tre  que  celu i  d u  d isposi ti f d 'en traînement (par 
exemple,  afi n  d 'afficher une  p lage  traversan te  p l us  large  que  l e  d isposi ti f d 'en traînement)  
sans  charger l es  caractéristi ques  in formatiques  du  d ispos i ti f d 'en traînement n i  augmenter l es  
formats  des  messages  n i  mod i fier les  performances  dynam iques  de  l a  boucle  
d 'asservissement.  I l  est aussi  possib le  de  calcu ler l a  branche de  réaction  1  faisant référence  
au  côté  charge  et l es  branches  de  réaction  2  et 3  faisant référence  au  côté  moteur,  sans  
mod i fier l e  comportement du  système.  

I l  est adm is  que  la  valeur i nstan tanée de  posi tion  fourn ie  à  parti r du  d isposi ti f d 'entraînement 
déborde  de  façon  cycl i que,  tan t que  le  con trôleur est échanti l l onné  su ffisamment souvent 
pour que  de  te ls  débordements  soien t reconnus.  Le  réseau  de  réacti on  (branches  2  et 3)  ne  
doi t pas  répondre  aux débordements  avec des  réactions  transi toi res.  

Le  débordement cycl ique  des  valeurs  i nstantanées  de  posi tion  dans  le  d ispos i ti f 
d 'en traînement ne  doi t pas  être  synchron isé  avec un  débordement mécan ique  au  n i veau  de  l a  
mach ine,  mais  peu t,  par exemple,  être  sélectionné  à  l 'a ide  du  format numérique.  

6.3.5.5  U ti l i sation  de  plusieurs  capteurs  

La branche de  réaction  4  pour la  va leur i nstantanée de  vi tesse  u ti l i se  tou jours  l e  capteur du  
moteur.   

I l  y a  trois  s i tuations  de  fonctionnement pour l es  branches  de  réaction  1 ,  2  e t 3  de  la  
F igure  42 :  

•  l es  branches  de  réaction  1 ,  2  et  3  u ti l i sent le  capteur du  côté  moteur;  

•  l es  branches  de  réaction  2  et 3  u ti l i sen t l e  capteur du  moteur,  l a  branche  de  réaction  1  
u ti l i se  le  capteur côté  charge;  

•  l es  branches  de  réaction  1 ,  2  et  3  u ti l i sent le  capteur du  côté  charge.  

S ' i l  n ' y a  pas  de  chargeur côté  charge,  l e  cas  1  s 'appl ique  tou j ours.  Dans  ce  cas,  l es  branches  
de  réaction  1 ,  2  et  3  u ti l i sen t l a  va leur instan tanée du  capteur du  moteur,  une  représentation  
d i fférente  étant poss ib le  dans  l a  branche  1  (format numérique,  référence de  charge).  Ce  cas  
s 'appl ique  par exemple  aux d isposi ti fs  d 'en traînement d i rects  l i néai res  ou  rotati fs.  
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Les  branches  de  réaction  2  et 3  peuvent calcu ler l a  valeur i nstantanée côté  moteur dans  un  
format favorable  au  d ispos i ti f d 'entraînement;  l a  pondération  physique  d 'un  i ncrément du  
capteur côté  moteur du  côté  charge  ne  doi t  pas  être  connue.  

S' i l  y a  un  capteur côté  charge  qu ' i l  convien t d 'u ti l i ser pour l a  boucle  d ’asservissement de  
pos i tion ,  les  deux autres  cas  de  fonctionnement son t prati ques .  

Dans  l e  cas  2 ,  l a  branche  1  n 'est pas  complètement compensée par l a  branche 2 ,  dans  l a  
mesure  où  normalement,  l es  valeurs  i nstan tanées  des  deux capteurs  ne  se  chevauchent pas.  
Cependant,  l e  réseau  de  réaction  reste  stable  par rapport aux boucles  d 'asservissement 
conventionnel les,  dans  l a  mesure  où  la  va leur i nstantanée côté  charge  mais  également l es  
deux valeurs  i nstantanées  son t retournées.  Le  principa l  avan tage  de  cette  vers ion  est que  la  
va leur i nstantanée côté  charge  ne  doi t pas  être  fourn ie  à  parti r du  d isposi ti f d 'entraînement  
mais  qu 'e l le  peut auss i  ven ir d 'un  capteur d i rectement connecté  au  bus  ou  au  contrôleur.  

Le  cas  2  est tra i té  dans  l e  d ispos i ti f d 'en traînement comme s ' i l  n 'y avai t pas  de  capteur côté  
charge,  c'est-à-d i re  de  l a  même man ière  que  dans  l e  cas  1  (sans  ten i r compte  du  fa i t  que  
dans  l a  mesure  du  poss ib le,  une  valeur i nstantanée  de  ce  capteur est fourn ie  au  contrôleur).  

Dans  l e  cas  3 ,  l es  branches  de  réaction  2  et  3  peuvent calcu ler l a  va leur i nstan tanée  côté  
charge  dans  un  format favorable  au  d ispos i ti f d 'en traînement.  La  pondération  physique  d 'un  
i ncrément du  capteur côté  charge  ne  doi t pas  être  connue.  Le  contrôleur doi t auss i  garan ti r 
que  dans  ce  cas  l a  normal isation  de  xerr  e t  de  xact  son t i den tiques  à  l ' i n terface,  de  façon  à  ce  
qu 'un  calcu l  s imple  soi t  poss ib le  dans  le  d isposi ti f d 'en traînement.  La  trans i tion  du  côté  
charge  au  côté  moteur est effectuée  à  l 'a i de  du  facteur de  gain  du  contrôleur de  pos i tion  kpc.  

6.3.5.6  In terface  

Deux s i gnaux supplémentai res  sont transférés  dans  l a  d i rection  du  poin t de  consigne:  

•  déviation  du  système xerr.  

•  facteur de  ga in  du  con trôleur de  posi ti on  kpc.  

Ces  deux s ignaux ont  leur propre  i ndex affecté  dans  l a  l i s te  de  s ignal  P923.  I l s  peuven t être  
s i tués  dans  toute  pos i tion  du  message u ti l i sant l e  paramètre  P91 5.  I l  est  préférable  de  l es  
s i tuer à  l a  fin  d u  message de  poin t de  cons igne  afin  de  s impl i fier l a  m ise  en  œuvre  dans  le  
con trôleur et l e  d ispos i ti f d 'en traînement.  

Les  messages  préconfigurés  5  et  6  défin is  pour l a  fonction  du  contrôleur asservi  d ynam ique  
(DSC)  sont décri ts  p lus  en  détai l  en  6 . 3. 4. 3.  

S i  l es  deux s i gnaux xerr  et  kpc ont été  configurés,  l e  réseau  de  réaction  dans  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement est acti vé.  S i  u n  seu l  des  deux s i gnaux est configuré,  i l  est supposé qu ' i l  est 
u ti l i sé  pour d 'autres  besoins  et  le  réseau  de  réaction  reste  i nacti f.  

La  normal isation  de  XERR est identi que  à  l a  normal isation  de  G1 _XIST1 .  Exception :  S i  l a  
va leur i nstantanée  côté  charge  est  transférée  en  G1 _XIST1  et s i  l e  cas  de  fonctionnement 2  
est  présent,  l a  normal isation  de  XERR correspond  à  l a  va leur i nstan tanée  côté  moteur.  

L 'un i té  de  KPC est (1 /1  000)  s–1 .  

6.3.5.7  États  de  fonctionnement 

Du  poin t  de  vue  du  d ispos i ti f d 'en traînement,  i l  y a  deux états  de  fonctionnement,  qu i  sont 
d i fférents  se lon  que  kpc =  0  ou  kpc ≠  0 .  

•  kpc  =  0 :  Le  réseau  de  réaction  est i nefficace.  La  boucle  d ’asservissement de  pos i tion  dans  
l e  d isposi ti f d 'entraînement est ouverte.  Généralement,  l e  contrôleur u ti l i se  cela  pour 
ouvri r en tièrement l a  boucle  d ’asservissement de  pos i tion ,  par exemple  pour un  
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fonctionnement de  broche  ou  en  cas  d 'erreur.  Le  con trôleur peut aussi  sé lectionner une  
commande de  pos i tion  conventionnel le  en  boucle  fermée sans  l a  nécess i té  d 'une  
reconfiguration  du  d ispos i ti f d 'entraînement.  Xerr  est non  va l ide.  I l  est recommandé 
d 'envoyer Xerr  =  0 .  Le  poin t  de  cons igne  de  vi tesse  est  fourn i  via  ncmd .  

•  kpc  ≠  0 :  Le  réseau  de  réaction  est efficace.  La  boucle  d ’asservissement de  pos i tion  dans  
l e  d isposi ti f d 'entraînement est  fermée.  Une  valeur antérieure  à  l a  commande de  vi tesse  
est  sa is ie  via  ncmd ;  cette  valeur peut auss i  être  zéro.  

Le  contrôleur peu t passer d 'un  état à  l 'au tre  à  tout moment.  De  p lus,  l e  con trôleur peut 
mod i fier l a  va leu r de  kpc  à  tou t moment (par exemple,  afi n  d ’adapter l es  performances  
dynam iques  lorsque  l e  rapport d 'engrenage est mod i fié  ou  afin  de  compenser des  engrenages  
non  l i néai res).  

6.3.5.8  Informations  sur l a  m ise  en  œuvre  

Si  l a  fonctionnal i té  DSC est u ti l i sée,  l e  contrôleur doi t fonctionner avec le  cycle  optim isé  TDP  
(TM  >  TDX)  qu i  est  réal isé  dans  l e  mode isochrone synchron isé  renforcé  (se  reporter à  
l ’ I EC 61 800-7-303: 201 5,  4 . 9. 2) .  

La  branche de  réaction  2  doi t précisément ému ler l 'effet de  l a  branche de  réaction  1  entre  l es  
poin ts  A et  B .  Les  deux branches  doivent:  

•  fonctionner avec une  valeur instan tanée obtenue  au  même i nstan t et qu i  est  
échanti l lonnée  avec l a  même fréquence,  

•  avoir l e  même déla i ,  

•  con ten ir l a  même i n terpolation  fi ne.  

Cela  est spéci fi é  dans  l e  schéma de  structure  (schéma fonctionnel )  qu i  u ti l i se  l es  flèches  en  
poin ti l l és.  

Le  réseau  de  réaction  peut aussi  être  reconfiguré  par des  échanges  d 'é léments,  tant que  les  
cond i ti ons  sont main tenues  et que  l a  branche 2  compense la  branche  1  et  que  l a  branche 3  
ferme la  boucle  d 'asservissement.  Ces  vers ions,  s tructurées  de  façon  d i fféren te,  dans  
certains  cas,  sont m ieux ému lées  sur du  matérie l  existan t.  

I l  est possib le  par exemple  de  calcu ler l a  branche  2  et de  trai ter xerr  j usqu 'au  poin t B  sur une  
CPU  de  communication  qu i  se  trouve  dans  une  pos i ti on  i n terméd iai re.  Cependant,  cette  
solu tion  impl i que  que  l es  caractéristi ques  i n formatiques  son t tou jours  d ispon ib les  et q ue  seu ls  
l a  branche  3  et  l e  tra i tement à  parti r d u  poin t B  son t calcu lés  sur le  processeur du  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  Au  l i eu  d 'une  CPU  de  communication ,  un  créneau  temporel  pl us  l ent peut être  
u ti l i sé  sur l e  processeur du  d ispos i ti f d 'en traînement.  

Cependant,  l ors  de  l a  reconfiguration  du  réseau ,  i l  convien t d 'observer que  les  va leurs  
i nstan tanées  qu i  déborden t de  façon  cycl i que  ne  peuvent pas  démarrer des  réactions  
trans i toi res  de  la  boucle  d ’asservissement de  pos i tion .  

I l  est recommandé que  l e  réseau  de  réaction  soi t  également calcu lé  de  façon  conti nue  
pendant kpc =  0.  La  mémoire,  con tenue  par l e  réseau ,  est tou j ou rs  l ocal isée  de  cette  façon  et 
l a  transi ti on  à  kpc ≠  0 ,  qu i  peu t avoir l i eu  à  tout  moment,  est p lus  faci le  à  mettre  en  œuvre.  

Pour une  trans i ti on  à  kpc  ≠  0,  l es  fi l tres  d ' in terpolation  dans  l a  branche xerr  et  dans  l a  branche  
ncmd  do ivent être  con tournés  pendant  un  cycle  d 'horloge  (TPC) .  

Pour une  transi ti on  à  kpc  =  0 ,  l a  sortie  du  con trôleu r i n terne  au  d isposi ti f d 'en traînement 
passe  à  zéro  en  tan t que  fonction  de  saut.  S imu l tanément l e  con trôleur augmente  auss i  n cmd  
de  l a  même valeur absolue  qu 'une  fonction  en  échelon ,  de  sorte  que  l a  somme des  vi tesses  à  
l 'en trée  du  con trôleur de  vi tesse  s 'exécute  tou j ours  en  con tinu .  Pour que  ce la  fonctionne  
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également en  mouvement,  l e  fi l tre  d ' in terpolation  doi t  être  contourné  dans  l a  branche  ncmd  
pendant un  cycle  d 'horloge  (TPC) .  

Le  fi l tre  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse  ("fi l tre  de  vi tesse")  spéci fié  dans  l e  schéma 
fonctionnel  est  facu l tati f et  n 'a  rien  à  voi r avec l a  fonction  DSC.  I l  a  été  aj ou té  un iquement 
pour évi ter tou te  confusion  avec l es  structures  conventionnel les  d ’asservissement de  posi tion  
en  boucle  fermée.  

6.3.6  In terface  de  retour en  position  

6.3.6. 1  Présentation  générale  

L' in terface  de  retour en  posi tion  défin ie  dans  ce  profi l  est une  in terface  en tre  l 'axe  et un  
con trôle  de  n i veau  supérieur.  L' i n terface  offre  l a  poss ib i l i té  au  d isposi ti f de  commande  
d 'obten ir des  in formations  concernant le  retour en  pos i tion  par l ' i n terface  PROFIdrive,  ces  
i n formations  provenan t des  capteurs  connectés  au  d ispos i ti f d 'en traînement (voi r l a  
F igu re  43) .  La  fonctionnal i té  décri te  dans  l ' i n terface  de  retour en  posi ti on  est m ise  en  œuvre  
dans  l e  d isposi ti f d 'entraînement,  et  non  dans  le  capteur l u i -même.  

Une  i n terface  de  retour en  pos i tion  est consti tuée  des  obj ets  su ivan ts  qu i  peuvent être  u ti l i sés  
pour l a  configuration  du  message (se  reporter à  6 . 3. 4 .4)  par affectation  (numéro  de  données  
E-S  de  DO/numéro de  paramètre):  

•  Gx_STW Mot de  commande   Contrôle  de  l a  fonctionnal i té  du  capteur 

•  Gx_ZSW Mot d 'état   États  du  capteur,  Acqu i ttements  du  capteur,  messages  
     d 'erreur du  capteur,  etc.  

•  Gx_XIST1  Posi tion  réel le-1   Valeur de  posi tion  réel le  

•  Gx_XIST2  Posi tion  réel le-2   Valeur de  posi tion  réel le  supplémentai re  

Ces  objets  Gx_*  sont d i spon ibles  pour un  maximum  de  3  capteurs  (Gx =  capteur 1  à  3)  et  
peuvent auss i  être  u ti l i sés  i nd ividuel l ement (par exemple,  u n iquement G1 _STW).  

Les  capteurs  son t paramétrés  via  l es  paramètres  spéci fiques  au  d ispos i ti f.  

L' in terface  de  retour en  posi tion  est  défin ie  pour l 'appl ication  avec une  i n terface  de  poin t de  
cons igne  de  vi tesse  cycl i que.  

 

Control ler

G1_STW

G2_STW

G1_ZSW

G2_ZSW

G1_XIST1

G2_XIST1

G1_XIST2

Drive Unit

DO

IEC  

  

Ang lais  Français  

Control l er Contrôl eu r 

Dri ve  un i t  
DO  

Un i té  d ’en traînement  
DO  

Figure 43  – Exemple  d ' interface  du  capteur (Capteur-1 :  deux valeurs  
instan tanées/Capteur-2:  une valeur instantanée)  
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6.3.6.2  Posi tions  réel les  

6.3.6.2 .1  Général i tés  

Du  fa i t  de  la  défai l l ance  poss ib le  des  données  de  l 'u ti l i sateur,  les  pos i tions  réel l es  
(Gx_XISTx)  ne  peuven t être  transm ises  en  tan t que  valeurs  instan tanées  partie l l es.  Pour 
cette  ra ison ,  l es  va leurs  de  pos i tion  réel le  absolue  cycl ique  son t tou j ours  transm ises  (c'est-à-
d i re  après  un  certain  nombre  de  tours,  i l  y a  un  débordement de  pos i ti on  réel l e).  

Dans  Data_Exchange,  l e  d ispos i ti f d 'en traînement envoie  tou jours  – i ndépendamment des  
modes  de  fonctionnement du  con trôleur C lear et Operate  – l es  pos i tions  réel les  (Gx_XISTx).  

Les  poin ts  su ivants  s 'appl iquen t à  l 'évaluation  des  pos i tions  réel les  (Gx_XISTx) .  

•  Le  récepteur peut évaluer une  posi tion  réel le  par i ncréments,  l e  poin t zéro  étant défin i  en  
approchant une  posi tion  d 'orig ine  et en  l a  défin issan t,  ou  par l a  l ecture  par le  con trôleur 
d 'une  va leur absolue  (se  reporter à  l 'expl ication  ci -dessous).  Cela  peu t s 'appl iquer à  tous  
l es  types  de  capteur.  

•  Une  valeur de  pos i ti on  réel l e  peut auss i  être  considérée  comme une  valeur absolue  (qu i  
peu t,  s i  nécessaire,  être  chargée un iquement par rapport à  un  décalage  du  zéro  dans  l e  
con trôleur) ,  s i  e l l e  est  l im i tée  aux capteurs  absolus  sur les  axes  avec une  plage  
traversan te  fi n ie  ( i n férieu re  à  l a  p lage  d 'affichage du  capteur) .  

•  Dans  l e  cas  des  axes  en  rotation  permanente,  une  évaluation  par i ncréments  est  
préférable  (pas  de  tra i tement modu lo  dans  l e  d ispos i ti f d 'entraînement).  

•  I l  convien t que  l e  contrôleur ai t  l a  poss ib i l i té  de  sélectionner la  p lage  et l a  stratég ie  du  
modu lo  ( i l  convien t qu ' i l  n 'y en  ai t  aucun  dans  le  d ispos i ti f d 'en traînement) .  S i  l e  d isposi ti f 
d 'en traînement permet l e  tra i tement du  modu lo,  i l  convien t qu ' i l  soi t  possib le  de  l e  
désactiver via  un  paramètre.  

Expl ication :  

La  valeur de  la  pos i tion  réel l e  transm ise  en  Gx_XISTx est une  va leur i nstantanée absolue  que  
l e  d ispos i ti f d 'en traînement peu t s implement défin i r sur 0  au  démarrage  et  après  l a  
désactivation  du  capteur de  stationnement.  C'est pour cette  ra ison  qu ' i l  convien t qu 'un  
con trôle  de  n i veau  supérieur n 'u ti l i se  que  l es  d i fférences  de  pos i tion  en tre  l es  deux cycles  du  
con trôleur de  posi tion  afi n  de  calcu ler sa  valeur de  posi tion  réel le  in terne.  

•  Un  capteur doi t fourn ir Gx_XIST1 .  S i  un  capteur u ti l i se  un iquement un  protocole  série  et  a  
donc un iquement une  va leur absolue,  cette  valeur est fourn ie  en  Gx_XIST2  a ins i  qu 'en  
Gx_XIST1 .  

•  Une  augmentation  du  facteur de  décalage  résu l te  au tomatique  en  une  augmentation  de  l a  
résolu tion .  I l  convien t que  cela  s 'appl ique  à  Gx_XIST1  et à  l a  va leur absolue  dans  
Gx_XIST2  dans  l a  mesure  du  poss ib le  selon  l a  techn ique.  

(Cela  s i gn i fi e  qu ' i l  n 'y a  pas  de  rempl issage  avec des  zéros  i nsérés  s i  l es  va leurs  son t 
décalées  p lus  à  gauche. )  

•  La  valeur absolue  en  Gx_XIST2  doi t être  val i de  au  même moment que  pour Gx_XIST1 .  
C'est seu lement l à  que  l a  va leur absolue  doi t  être  u ti l i sable  pour corriger la  valeur 
i ncrémentale.  

Cela  s i gn i fie  que  l e  d ispos i ti f d 'en traînement doi t  aussi  corriger l a  va leur absolue  via  l a  
va leur i ncrémenta le:  p lusieurs  périodes  d 'échanti l lonnage peuvent s 'écou ler avant que  l a  
va leur absolue  ne  soi t  d i spon ible  auprès  du  capteur.  Cette  "ancienne"  valeur absolue  doi t 
être  compensée avec l a  nouvel le  pos i tion  i ncrémentale  afi n  de  créer l e  même instant  
val i de  dans  le  temps  pour l es  deux valeurs .  

•  L 'affectation  des  d i fféren tes  fonctions  à  Gx_XIST2  (ains i  que  la  normal isation  de  
Gx_XIST2  aux d i fférentes  fonctions)  est  rég ie  par une  h iérarch ie  par ordre  de  priori té  des  
fonctions  (se  reporter au  Tableau  1 06) .  
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Le  paramètre  de  profi l  P979  "format de  capteur"  con tient les  propriétés  importantes  des  
capteurs.  Les  propriétés  son t par exemple  l a  normal isation  de  Gx_XIST1  et  de  Gx_XIST2.  

6.3.6.2 .2  Structure  du  paramètre  979  "format de  capteur"  

La  structure  du  paramètre  979  est donnée  du  Tableau  1 02  au  Tableau  1 05.  

Tableau  1 02  – Structure  du  paramètre  979  (format de  capteur)  

Sous-index S ign i fication  Commentai res  

0  En-tête  I n formations  su r l es  i ndex 1  à  n  

1  Type  de  capteu r 1 .  capteu r (G1 )  

2  Résol u tion  du  capteu r 1 .  capteu r (G1 )  

3  " facteur d e  décalage"  pou r G1 _XIST1  1 .  capteu r (G1 )  

4  " facteur d e  décalage"  pou r val eur absol ue  en  G1 _XIST2  1 .  capteu r (G1 )  

5  Tours  déterm inables  1 .  capteu r (G1 )  

6  à  1 0  Réservé  pour u ne  u ti l i sation  u l téri eure.  1 .  capteu r (G1 )  

1 1  à  20  Égal  au  sous-i ndex 1  à  1 0  2 .  capteu r (G2)  

21  à  30  Égal  au  sous-i ndex 1  à  1 0  3 .  capteu r (G3)  

31  à  n  Réservé  pour l e  profi l   

 

Sous-index 0:  En-tête  

Tableau  1 03  – Sous-index 0  (en-tête)  du  paramètre  979  

Bi ts  S ign i fication  

0  à  3  Vers ion  de  l a  s tructure  de  paramètre,  nombre  de  poi ds  fa ibl e  (pl age  de  val eurs :  0  à  1 5)  
Ce  champ de  vers ion  est  i ncrémenté  l ors  de  l ' a j ou t  d ' i n formations  de  descripti on  des  données  
supplémenta i res  ou  l ors  de  l ' affectation  des  b i ts  précédemment non  affectés  (extension  compatib l e).  
0 :  réservé  
1 :  I denti fi cateu r pour l a  s tructu re  précédente  associée  à  l a  vers ion  de  profi l  4 . 1  
2 :  I den ti fi cateu r pour l a  s tructu re  présentée  (pri se  en  charge  des  b i ts  29  et  30  d ans  979[1 ]  
>8:  spéci fi q ue  au  constructeur ( l e  constructeu r a  i ncl u t  des  i n dex suppl émentai res  a lors  que  ceux 
défi n i s  d ans  l e  profi l  resten t  i n changés)  

4  à  7  Vers ion  de  l a  s tructure  de  paramètre,  nombre  de  poi ds  fort  (p l age  de  valeurs:  0  à  1 5)  
Ce  champ de  vers ion  est  i ncrémenté  l ors  de  l a  mod i fi cation  des  i n formations  de  descri pti on  des  
données  précédemment  défi n i es  (mod i fi cation  i ncompatible).  
0 :  réservé  
1 :  I denti fi cateu r pour l a  s tructu re  présente  
>8:  spéci fi q ue  au  constructeur 

8  à  1 1  Nombre  de  capteurs  décri ts  (Gx)  d ans  l e  paramètre.  (pl age  de  val eu rs:  0  à  1 5)  
I l  est  recommandé  de  l im i ter l e  nombre  des  capteu rs  décri ts  au  nombre  des  i n terfaces  de  capteu r 
acti ves  afi n  de  rédu i re  l a  su rcharge  de  commun ication  en tre  l e  con trôleur et  l e  DO.  

1 2  à  1 5  Nombre  d ' i ndex affectés  décrivant  un  capteu r (sous-structu re  du  capteur)  (p lage  de  valeurs:  5  à  1 0 ).  

1 6  à  31  Réservé  pour u ne  u ti l i sation  u l téri eure.  
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Sous-index 1 :  Type  de  capteur 

Tableau  1 04 – Sous-index 1  (type  de  capteur)  du  paramètre  979  

Bi ts  S ign i fication  

0  =  0  capteur rotati f  

=  1  capteur l i néa i re  

1  =  0  Une  haute  résol u tion  en  Gx_XIST1  affi che  une  posi ti on  relati ve  (aucune  référence  à  l a  période  de  
s i gnal ) .  Cel a  s i gn i fi e  q ue  l a  pos i ti on  du  s i gnal  du  capteu r au  sein  du  s i gnal  s i nusoïdal  n 'est  pas  affi chée  
à  l ' i nstan t  de  m ise  sous  tension .  

=  1  Une  haute  résol u tion  en  Gx_XIST1  affi che  l a  posi ti on  absolue  dans  une  péri ode  de  s i gnal .  La  
val eu r transférée  peu t  être  i n terprétée  comme une  val eur absolue  car l es  résolu ti ons  fi nes  sont  
synchrones  à  chaque  i nstant  d e  m ise  sous  tens ion .  

2  =  0  Aucune  i n formati on  absolue  d i spon ib l e  su r l e  b i t  n uméro  64.  

=  1  Réservé  pou r des  extens ions  u l téri eu res:  I n formations  absolues  d i spon i b les  su r l e  b i t  n uméro  64.  

3  à  28  Réservé  pour u ne  u ti l i sation  u l téri eure.  

29  =  0 :  Les  données  dans  l a  sous-structure  Gx du  paramètre  979  sont  stati ques  et  ne  changen t pas  après  
l a  transi ti on  d 'état  d e  l 'état  de  stationnement à  l 'état  d e  foncti onnement normal .  

=  1 :  Les  données  dans  l a  sous-structure  Gx du  paramètre  979  peuvent changer après  l a  transi ti on  
d 'état  d e  l 'état  de  stationnement  à  l 'état  d e  fonctionnement  normal .  Ceci  s i gn i fi e  q ue  l e  contrôl eur est  
tenu  de  l i re  l e  contenu  de  cette  sous-structure  à  chaque  changement d 'état  de  "stationnement"  ou  
"stationnement  &  erreur"  à  " fonctionnement  normal " .  Cette  fonctionnal i té  permet de  gérer l es  d i sposi ti fs  
d 'en traînement qu i  sont  capabl es  de  tra i ter d i fférents  systèmes  de  mesure  à  une  i n terface.  Cette  
fonctionnal i té  n 'est  d i spon i b le  qu 'avec l a  vers ion  de  l a  structu re  1 . 2  du  paramètre  979  ou  supérieu re.  

30  =  0 :  S i  l es  données  actuel l es  d ans  l a  sous-structure  Gx du  paramètre  979  son t  non  va l i des  (paramètre  
979[1 ]  b i t  31  =  0),  cet  état  peu t  deven i r va l i de  (paramètre  979[1 ]  b i t  31  =  1 )  u l téri eu rement.  Le  
changement de  val i d i té  d e  non  val i de  à  val i de  ne  doi t  être  possible  que  l orsque  l e  système de  mesure  
est  dans  l 'état  "stati onnement" .  Cette  fonctionnal i té  n 'est  d i spon ib le  q u 'avec l a  vers ion  de  l a  structu re  
1 . 2  du  paramètre  979  ou  supérieu re.  

=  1 :  La  val i d i té  d es  données  dans  l a  sous-structure  Gx du  paramètre  979  q u i  est  actue l l ement s i gnal ée  
dans  l e  paramètre  979[1 ]  b i t  31 est  stati que  et  ne  change  pas .  

31  =  0  Les  données  dans  l a  sous-structure  Gx d u  paramètre  979  sont  non  val i des.  

=  1  Les  données  dans  l a  sous-structure  Gx d u  paramètre  979  sont  val i des.  

 

Sous-index 2:  Résolution  du  capteur 

Tableau  1 05 – Sous-index 2  (résolution  du  capteur)  du  paramètre  979  

Type  de  capteur a  S ign i fication  

Capteu r rotati f Nombre  d ' impu ls ions  (=période  de  s i gnal )  par tou r b  

Capteu r l i néai re  Longueur d 'u ne  péri ode  de  s i gnal  en  nanomètres  b  

a   Le  type  de  capteur résu l te  du  sous-i ndex 1  b i t  0 .  

b   S i  l e  capteu r ne  fourn i t  aucune  péri ode  de  s i gnal  (=  p i stes  A et  B )  mais  u n  protocole  série,  l a  proposi ti on  
su ivante  est  va l i de:  pou r un  capteur rotati f,  l e  paramètre  contien t  l e  nombre  d ' i ncréments  par tou r.  Pour u n  
capteu r l i néai re,  l e  paramètre  con tien t  l a  l ongueu r de  l ' i ncrément  en  nanomètres.  

 

La  résolu tion  du  capteur donnée  dans  l e  sous-index 2  du  paramètre  979  est également val i de  
pour Gx_XIST1  et l a  va leur absolue  en  Gx_XIST2.  Cela  impl i que  que  Gx_XIST1  et l a  va leur 
absolue  en  Gx_XIST2  doivent pouvoi r être  décomposés  en  une  même un i té  é lémenta ire  en  
présence de  d i fféren tes  résolu tions  phys iques  dans  la  partie  incrémentale  et absolue  du  
capteur du  codeur.  
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Sous-index 3:  "Facteur de  décalage"  pour Gx_XIST1  

Spécifie  combien  de  b i ts  défin issant l a  somme des  i n formations  de  quadran t et l a  hau te  
résolu tion  sont  affichés  en  Gx_XIST1  (plage  de  valeurs :  0  à  32) .  

La  hau te  résolu tion  résu l te  de  l ' i n terpolation  de  l a  période  de  s ignal .  U ne  "quadrupl ication  
d ' impu ls ion "  ou  une  "évaluation  d ' in terpolation  arc-tangente"  est  à  calcu ler pour l a  hau te  
résolu tion .  Seu les  des  valeurs  de  2n  son t  poss ibles  pour l e  facteur de  déca lage  car i l  convient  
que  la  hau te  résolu tion  pu isse  être  in terprétée  dans  une  période  de  s ignal  (voi r l e  sous- index 
1  B i t  1 ) .  Les  débordements  on t donc tou jours  l i eu  à  une  l im i te  de  b i t  dans  l a  hau te  résolu tion .  

Les  capteurs  don t l es  résolu tions  sont i n férieures  à  32  b i ts  peuvent j usti fier à  gauche l eurs  
i n formations  de  capteur de  sorte  que  le  bi t  auquel  l e  débordement modu lo  a  l i eu  soi t connu .  

Sous-index 4:  "facteur de  décalage"  pour valeur absolue en  Gx_XIST2  

Spéci fie  l e  nombre  de  b i ts  à  afficher défin issant l a  somme des  in formations  de  quadrant  et la  
hau te  résolu tion  de  l a  valeur absolue  transm ise  en  Gx_XIST2.  (p lage  de  va leurs :  0  à  32)  (voi r 
auss i  sous- index 3) .  

Sous-index 5:  Tours  déterminables  

Spéci fie  l es  in formations  de  pos i ti on  absolue  qu i  peuvent être  fourn ies  par le  capteur.  Cela  
est  perti nen t pour l es  capteurs  rotati fs  a i ns i  que  l i néaires.  

•  Capteurs  rotati fs  

– Une  va leur de  0  i nd ique  que  l e  capteur n 'a  aucune i n formation  absolue  ou  peu t 
un iquement afficher des  valeurs  in férieures  à  un  tour absolu .  (Par exemple,  un  
résolveur mu l tipôle).  À noter qu ’avec la  valeur =  0,  l ' i n terface  du  capteur ne  prend  pas  
en  charge  l a  fonction  de  l ecture  de  la  va leur absolue  via  Gx_XIST2.  

– Une  va leur de  1  i nd ique  que l e  capteur peu t affi cher exactement un  tour absolu  (par 
exemple,  un  résolveur avec une  pai re  de  pôles  1 ) .  À noter qu ’avec les  va leurs  
supérieures  ou  égales  à  1 ,  l ' i n terface  du  codeur doi t prendre  en  charge  la  
fonctionnal i té  de  l ecture  de  la  valeur absolue  via  Gx_XIST2.  

– Les  va leurs  supérieures  à  1  i nd iquen t un  capteur mu l ti tour (par exemple,  l a  va leur 
4  096  est généralement  uti l isée) .  

•  Capteurs  l i néai res  

– Une  valeur de  0  i nd ique  que  l e  capteur n 'a  aucune  i n formation  absolue  (par exemple,  
une  échel le  l i néai re  i ncrémentale  normal isée) .  

– Une  valeur supérieure  ou  égale  à  1  i nd ique  que  le  capteur fourn i t des  i n formations  
absolues  su r l a  pos i tion .   

6.3.6.2 .3  Exemples  du  format de  la  valeur instantanée  

Sign i fication  des  abréviations:  

F  –  hau te  résolu tion  

P  –  impu ls ions  

Q  –  i n formations  de  quadran t  (quadrants  calcu lés  à  parti r des  s ignes  de  s i nus  et cosinus)   

R –  tours  

Dans  ces  exemples,  tous  l es  Gx_XIST1  son t spéci fiés  avec le  facteur de  décalage  1 1  
(P979.3=1 1 ),  sauf dans  l 'exemple  8 .  Tous  l es  Gx_XIST2  son t spéci fi és  avec l e  facteur de  
décalage  9  (P979. 4=9),  sauf dans  les  Exemples  3 ,  5 ,  7  et  8 .  
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Les  i n formations  de  haute  résolu tion  sont facu l tati ves  et défi n ies  de  façon  spéci fique  au  
d isposi ti f en  fonction  de  l a  qual i té  de  l ' i n terface  de  retour en  pos i tion .  Le  facteur de  déca lage  
pour Gx_XIST1  peu t être  l ibrement défin i  par l 'appl ication  et peu t ne  pas  correspondre  à  la  
résolu tion  i n terne  de  l a  hau te  résolu tion  du  d isposi ti f d 'en traînement.  Les  b i ts  i nu ti l i sés  de  l a  
hau te  résolu tion  dans  l e  format de  l a  va leur i nstantanée doivent  être  rempl is  avec une  valeur 
de  b i t  zéro  par le  d ispos i ti f d 'en traînement.  I l  n 'est pas  nécessai re  d 'évaluer l a  haute  
résolu tion  maximale  pouvan t être  fourn ie  par l e  d i spos i ti f d 'entraînement à  parti r de  P979.  

EXEMPLE  1  Codeu r d e  valeu r absol ue  mu l ti tou r avec pi stes  i ncrémental es  suppl émentai res.  

Tours  de  1 2  B i ts  (mu l ti tou r),  i n créments  de  1 1  B i ts  (2  048  impu ls ions  par tour)  (voi r l a  F i gu re  44)  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q  F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q  F  F  F  F  F  F  F  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC

  

Anglais  Français  

Gx_XIST1 :  i n teg rated ;  i n i t i a l  val ue  arbi trary Gx_XIST1 :  i n tég ré;  valeur i n i ti a l e  arbi trai re  

Absolu te  val ue  i n  Gx_XIST2  Valeu r absolue  en  Gx_XIST2  

Figure 44 – Format de  valeur instantanée,  Exemple  1  

EXEMPLE  2  Codeu r d e  valeu r absol ue  mu l ti tou r avec pi stes  i ncrémental es  suppl émentai res.  

Tours  de  1 2  B i ts  (mu l ti tou r),  i n créments  de  9  B i ts  (51 2  impu ls ions  par tou r)  (voi r l a  F i gure  45)  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

0  0  R R R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC

 

Anglais  Français  

Gx_XIST1 :  i n teg rated ;  i n i t i a l  val ue  arbi trary Gx_XIST1 :  i n tég ré;  valeur i n i ti a l e  arbi trai re  

Absolu te  val ue  i n  Gx_XIST2  Valeu r absolue  en  Gx_XIST2  

Figure 45 – Format de  valeur instantanée,  Exemple  2  

EXEMPLE  3  Codeu r i ncrémental  (avec pi stes  suppl émentai res  C/D  pour i n formations  de  commutation ).  

Les  i ncréments  de  1 1  B i ts  (2  048  impu ls ions  par tou r),  l es  p i stes  C/D  sont  sans  effet  sur l e  format  de  l a  va leur 
i nstantanée  (voi r l a  F i gure  46)  
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31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

                           error code  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC

 

  

Ang lais  Français  

Gx_XIST1 :  i n teg rated ;  i n i ti a l  va l ue  arbi trary Gx_XIST1 :  i n tég ré;  valeur i n i ti a l e  arbi trai re  

Absolu te  val ue  i n  Gx_XIST2  Valeu r absolue  en  Gx_XIST2  

Error code  Code  d 'erreu r 

Figure 46  – Format de  valeur instantanée,  Exemple  3  

EXEMPLE  4  Codeu r d e  valeu r absol ue  l i néai re  avec p i stes  i ncrémental es  suppl émentai res.  

25  B i ts ,  u ne  péri ode  de  l a  p i ste  i ncrémentale  est  d i vi sée  en  1 60  val eu rs  d u  protocole,  250  000  impu ls ions  en  4  
mètres  =  1 7 , 9  b i ts  (voi r l a  F i gu re  47)  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

0  0  0  0  0  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC

 

  

Ang lais  Français  

Gx_XIST1 :  i n teg rated ;  i n i t i a l  val ue  arbi trary Gx_XIST1 :  i n tég ré;  valeur i n i ti a l e  arbi trai re  

Absolu te  val ue  i n  Gx_XIST2  Valeu r absolue  en  Gx_XIST2  

Figure 47  – Format de  valeur instantanée,  Exemple  4  

EXEMPLE  5  "Seu lement"  codeur i ncrémenta l .  

5  000  pu l ses  =  1 2 , 28  B i ts  ( impu ls ions  décimales)  (voi r l a  F i gu re  48)  
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31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

                           error code  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC

 

  

Ang lais  Français  

Gx_XIST1 :  i n teg rated ;  i n i t i a l  val ue  arbi trary Gx_XIST1 :  i n tég ré;  valeur i n i ti a l e  arbi trai re  

Absolu te  val ue  i n  Gx_XIST2  Valeu r absolue  en  Gx_XIST2  

Error code  Code  d 'erreu r 

Figure 48  – Format de  valeur instantanée,  Exemple  5  

EXEMPLE  6  résol veur à  2  pôl es  (voi r l a  F i gure  49).  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  0  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC

 

  

Ang lais  Français  

Gx_XIST1 :  i n teg rated ;  i n i t i a l  val ue  arbi trary Gx_XIST1 :  i n tég ré;  valeur i n i ti a l e  arbi trai re  

Absolu te  val ue  i n  Gx_XIST2  Valeu r absolue  en  Gx_XIST2  

Figure 49  – Format de  valeur instantanée,  Exemple  6  

EXEMPLE  7  Résol veur à  8  pôles  (voi r l a  F i gu re  50).  
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31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R R R R R R R R R R P  P  Q  Q F  F  F  F  F  F  F  F  F  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

                           error code  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC

 

  

Ang lais  Français  

Gx_XIST1 :  i n teg rated ;  i n i ti a l  va l ue  arbi trary Gx_XIST1 :  i n tég ré;  valeur i n i ti a l e  arbi trai re  

Absolu te  val ue  i n  Gx_XIST2  Valeu r absolue  en  Gx_XIST2  

Error code  Code  d 'erreu r 

Figure 50  – Format de  valeur instantanée,  Exemple  7  

EXEMPLE  8  "Seu lement"  codeur de  val eur absol ue  (sans  p i stes  i ncrémentales  supplémentai res).  

25  B i ts ,  consti tués  de  8  1 92  (1 3  b i ts)  pas  par tou r et  4  096  (1 2  b i ts)  tou rs  percepti b les  (vo i r l a  F i gu re  51 )  

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

R R R R R R R R R R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  

 Gx_XIST1 :  i n tegrated ;  i n i ti a l  va lue  arb i trary 

31  30  29  28  27  26  25  24  23  22  21  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  1 3  1 2  1 1  1 0  9  8  7  6  5  4  3  2  1  0  

0  0  0  0  0  0  0  R R R R R R R R R R R R P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  P  

 absolu te  value  i n  Gx_XIST2  
IEC

 

  

Ang lais  Français  

Gx_XIST1 :  i n teg rated ;  i n i t i a l  val ue  arbi trary Gx_XIST1 :  i n tég ré;  valeur i n i ti a l e  arbi trai re  

Absolu te  val ue  i n  Gx_XIST2  Valeu r absolue  en  Gx_XIST2  

Figure 51  – Format de  valeur instantanée,  Exemple  8  

6.3.6.3  Affectation  des  valeurs  instantanées  dans  le  message  

L'obj et Gx_XIST1  est u ti l i sé  exclus ivement pour transférer la  valeur i nstantanée de  pos i ti on  
cycl ique.  

L 'affectation  de  Gx_XIST2  avec d i fférentes  fonctions  (et l a  normal isation  de  Gx_XIST2  pour 
l es  d i fférentes  fonctions)  est contrôlée  selon  l 'affectation  de  priori té  des  d i vers  fonctions  et  
états  défin is  dans  l e  Tableau  1 06.  
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Tableau  1 06  – Affectation  de  Gx_XIST2   
(valeur instantanée de  position  x du  capteur 2)  

Prio
ri té  

Fonction  I n fos  
i ssues  de  
Gx_ZSW 

État 
associé  

Affectation  de  Gx_XIST2  Normal isation  
de  Gx_XIST2  

--  Commun ication  en  
"préparati on"   

x  --  Valeu r i nstan tanée  de  
posi ti on  (cycl i que)  

comme en  
P979  

1  Capteu r de  stationnement  x  SD1 2  Non  val i de  --  

2  Erreur du  capteur x  BD2  Code  d 'erreu r  --  

3  Recherche  de  marque  de  
référence  

ou  

x  SD4  Valeu r i nstan tanée  de  
posi ti on  (marque  de  référence  
ou  valeur mesurée)  

comme 
Gx_XIST1  en  
P979  

mesure  à  l a  volée  SD1 1  

4  Valeu r absolue  cycl i que  x  SD1  et  
SD1 0  

Valeu r i nstan tanée  de  
posi ti on  (cycl i que).  Poss ible  
un iquement  s i  un  système  de  
mesure  de  l a  val eu r absolue  
est  d i spon i b le  

comme en  
P979  

 

Si  l e  système de  communication  se  trouve  dans  l 'état "Clear" ,  i l  est recommandé de  
transmettre  la  va leur i nstan tanée de  pos i tion  absolue  en  Gx_XIST2  de  façon  automatique  en  
cas  de  présence  dans  l e  d ispos i ti f d 'en traînement.  Une  valeur i nstantanée  de  pos i ti on  
absolue  va l ide  en  Gx_XIST2  est i nd iquée  par Gx_ZSW,  bi t  1 3.  Cela  a i de  le  contrôleur à  se  
synchron iser p l us  rapidement au  d isposi ti f d 'entraînement ce  qu i  rédu i t donc l e  temps  de  
démarrage  g lobal  du  système.  

6.3.6.4  Codes  d 'erreur en  Gx_XIST2  

Si  l ’ i n terface  de  retour en  posi tion  se  trouve  dans  l ’état “erreur du  capteur“,  un  code  d ’erreur 
conforme à  l a  défin i ti on  du  Tableau  1 07  est transm is  dans  l e  s i gnal  Gx_XIST2.  
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Tableau  1 07  – Codes  d 'erreur en  Gx_XIST2  

Gx_XIST2  Sign i fication  Expl ication  

0x0001  Erreur de  g roupe  du  capteu r Erreur de  trai tement du  s i gnal  du  capteur qu i  provoque  un  
Gx_XIST non  val i de  (par exemple  u n  d ysfonctionnement 
é l ectron ique,  u ne  en trée  non  val i de  de  s i gnal  du  capteu r,  
etc. ).  

0x0002  Survei l l ance  de  marque  zéro  Averti ssement  concernant l ' i ncohérence  en tre  Gx_XIST 
correctement  trai té  et  l e  s i gnal  de  référence  du  capteu r 
(par exemple,  impu ls ions  perdues,  etc. ) .   

0x0003  Défai l l ance  du  capteu r de  
stationnement  

Erreur due  à  l ' impossib i l i té  d e  transi ti on  vers  SD1 2  
(stationnement).  Cela  peu t  être  dû  par exemple  au  fa i t  q ue  
l e  d i sposi ti f d 'en traînement est  en  cou rs  d 'exécuti on  (état  
S4)  et  q ue  l e  système  de  mesure  d u  moteur est  forcé  au  
stationnement.  

0x0004  Abandonner l a  recherche  de  
val eu r de  référence  

Erreur se  produ isan t  pendant l ' i n i ti a l i sati on  ou  pendant  l a  
recherche  de  marque  de  référence.  
Une  erreu r i n terne  ou  GxSTW a  eu  l i eu ,  B i t7  est  passé  à  1  
a l ors  que  l ' i n terface  de  retou r en  pos i ti on  éta i t  à  l 'état  SD5.  

0x0005  Abandonner l 'extraction  de  val eur 
de  référence  

Erreur se  produ isan t  pendant l a  l ecture  de  l a  va leur de  
référence.  I l  n 'y a  pas  de  valeu r de  référence  val i de  ou  l a  
commande  n 'est  pas  au tori sée  ou  GxSTW,  B i t7  est  passé  
à  1  a l ors  que  l ' i n terface  de  retour en  posi ti on  éta i t  à  l 'état  
SD4.  

0x0006  Abandonner l a  mesure  à  l a  vol ée  Erreur se  produ isan t  pendant l ' i n i t i a l i sati on  ou  pendant  
l 'action  de  l a  fonction  "mesure  à  l a  volée" .  
Une  erreu r i n terne  ou  GxSTW a  eu  l i eu ,  B i t7  est  passé  à  0  
a l ors  que  l ' i n terface  de  retou r en  pos i ti on  éta i t  à  l 'état  
SD1 0.  

0x0007  Abandonner l 'extraction  de  l a  
val eu r mesurée  

Erreur se  produ isan t  pendant l a  l ecture  du  résu l tat  de  l a  
fonction  "mesure  à  l a  vol ée" .  I l  n 'y a  pas  de  val eu r val i de  
ou  l a  commande  n 'est  pas  au tori sée  ou  GxSTW,  B i t7  est  
passé  à  0  a l ors  q ue  l ' i n terface  de  retou r en  posi ti on  éta i t  à  
l 'état  SD1 1 .  

0x0008  Abandonner l a  transm iss ion  de  
val eu r absol ue  

Erreur se  produ isan t  en  rai son  de  l ' impossib i l i té  de  
transm ission  de  l a  val eu r absol ue  depu is  l e  codeur vers  
l ' i n terface  de  réaction .  Cela  peu t  être  dû  par exemple  à  
l 'absence  d 'un  codeur de  val eu r absol ue  (avec i n terface  
série)  ou  à  son  absence  de  fonctionnement.  

0x0009  Abandonner l a  transm iss ion  de  
val eu r absol ue  

Réservé  

0x000A Abandonner l a  transm iss ion  de  
val eu r absol ue  

P i ste  de  l a  va leur absol ue  d u  codeur non  l i s i b le.  

0x000B  Abandonner l a  transm iss ion  de  
val eu r absol ue  

Réservé  

0x000C – 0x0F00  réservé  pour profi l   

0x0F01  Commande  non  pri se  en  charge  Erreur se  produ isan t  en  rai son  de  l 'absence  de  pri se  en  
charge  de  l a  foncti on  facu l tati ve  (par exemple,  pos i ti on  
d 'ori g i ne  décalée/prédéfin i e).  

0x0F02  Défaut  C-LS  Erreur dans  l a  su rvei l l ance  du  s i gne  de  vi e  du  con trôleur 
(ce  code  de  défau t  est  u ti l i sé  d ans  l e  profi l  du  codeu r pour 
l es  d i sposi ti fs  du  codeu r q u i  ne  prennent  pas  en  charge  l a  
mémoi re  tampon  des  défau ts  PROFI d ri ve.  Ce  code  de  
défau t  ne  doi t  pas  être  u ti l i sé  par l es  d i sposi ti fs  
d 'en traînement qu i  prennent  en  charge  l a  mémoi re  tampon  
des  défauts  PROFI d ri ve).  

0x0F03  réservé  pour profi l   

0x0F04  Défaut  de  synchron isati on  La  synchron isati on  avec l ' horl oge  maîtresse  a  été  perdue  
(ce  code  de  défaut  est  u ti l i sé  dans  l e  profi l  du  codeur pour 
l es  d i sposi ti fs  d u  codeur qu i  n e  prennent  pas  en  charge  l a  
mémoi re  tampon  des  défau ts  PROFI dri ve.  Ce  code  de  
défau t  ne  doi t  pas  être  u ti l i sé  par l es  d i sposi ti fs  
d 'en traînement qu i  prennent en  charge  l a  mémoi re  tampon  
des  défauts  PROFI d ri ve).  
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Gx_XIST2  Sign i fication  Expl ication  

0x0F05  Défaut  de  su rchauffe  La  température  maximale  de  fonctionnement du  capteu r a  
été  d épassée  (ce  code  de  défau t  est  u ti l i sé  d ans  l e  profi l  
du  codeu r pou r l es  d i spos i ti fs  du  codeur qu i  ne  prennent  
pas  en  charge  l a  mémoi re  tampon  des  défau ts  
PROFI dri ve.  Ce  code  de  défau t  ne  doi t  pas  être  u ti l i sé  par 
l es  d i sposi ti fs  d 'en traînement qu i  prennent en  charge  l a  
mémoi re  tampon  des  défau ts  PROFI d ri ve).  

0x0F06  à  0x1 000  réservé  pour profi l   

à  parti r d e  
0x1 001  

spéci fi que  au  constructeu r  

 

Si  p l us ieurs  codes  d 'erreur sont présents  au  même moment,  l e  code  d 'erreur ayan t la  sévéri té  
l a  p l us  é levée est i nd iqué  dans  Gx_XIST2.  Ceci  permet d ' i nd iquer au  con trôleur le  code  
d 'erreur l e  p l us  pertinent pour l a  va l i d i té  de  Gx_XIST1 .  Par exemple,  s ' i l  se  produ i t en  prem ier 
l ieu  une  erreur de  surchauffe  et que  le  s ignal  du  capteur devient par conséquen t non  val i de,  
Gx_XIST2  i nd ique  d 'abord  l e  code  d 'erreur 0x0F05 et  ensu i te  0x0001 .  

6.3.6.5  Mot de  commande de  retour en  position  

Le  mot de  commande  du  capteur est spéci fié  dans  l e  Tableau  1 08.  
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Tableau  1 08  – Mot de  commande du  capteur 

Bi t  Valeur S ign i fication  Commentai res  

0  

1  

2  

3  

1  

1  

1  

1  

 

 

 

Demandes  de  
fonction  a :  

 

Recherche  de  
marque  de  
référence,   

mesure  à  l a  volée  

Fonction  1 -4:  

 Demande  de  recherche  de  marque  de  référence  (B i t  7  =  0 )  

  B i t  0 :  Fonction  1  (Marque  de  référence  1 )  

  B i t  1 :  Fonction  2  (Marque  de  référence  2 )  

  B i t  2 :  Fonction  3  (Marque  de  référence  3 )  

  B i t  3 :  Fonction  4  (Marque  de  référence  4 )  

 

 Demande  de  mesure  à  l a  volée  (B i t  7  =  1 )  

  B i t  0 :  Fonction  1  (Sonde  1  fron t  pos i ti f)  

  B i t  1 :  Fonction  2  (Sonde  1  fron t  négati f)  

  B i t  2 :  Fonction  3  (Sonde  2  fron t  posi ti f)  

  B i t  3 :  Fonction  4  (Sonde  2  fron t  négati f)  

4  à  6  1  à  3  Commande:  0 :  -- --  

    1 :  acti ver l es  fonctions  b  x (spéci fi é  par l es  b i ts  0-3,  7)  

    2 :  l i re  l a  va l eu r c  x (spéci fi é  par l es  b i ts  0-3,  7)  

    3 :  annu l er l es  foncti ons  d  x  

   4 -7:  réservé  ( l 'acti vati on  provoque  une  erreur)  

7  0/1  Mode  g :  

 B i t  7  =  0  Chercher marque  de  référence  (marque  zéro  ou  BERO)  

 B i t  7  =  1 :  Mesure  à  l a  vol ée  

8    Réservé  (sans  effet)  

9    Réservé  (sans  effet)  

1 0    Réservé  (sans  effet)  

1 1  0/1  Mode  de  pos i ti on  
d 'ori g i ne  

Mod i fi cateur pou r l e  mode  de  pos i ti on  d 'ori g i ne:  

 B i t  1 1  =  0 :  défi n i r posi ti on  d 'ori g i ne  (absolue)  

 B i t  1 1  =  1 :  déca ler posi ti on  d 'ori g i ne  (re lati ve)  

1 2  1  Demander 
défi n i ti on /décal age  
de  l a  posi ti on  
d 'ori g i ne  e  

Demande  de  défi n i ti on /décalage  de  l a  pos i ti on  d 'ori g i ne  
Déclenché  par l e  fron t.  É tabl i ssement  de  l i a i son  avec Gx_ZSW,  bi t  1 2 .  
La  défi n i ti on  de  l a  va leur prédéfin ie/décalée  est  spéci fi que  au  d i sposi ti f.  

1 3  1  Demander l a  val eu r 
absolue  
cycl i quement f  

Demande  de  transm iss ion  cycl i que  suppl émentai re  de  l a  posi t i on  réel l e  
absolue  en  Gx_XIST2.  La  transm iss ion  de  XIST2  en  Gx_XIST2  (s i  l a  
fonction  est  pri se  en  charge  par l e  système  de  mesure)  est  possib le  en  
SD1  et  SD1 0  (voi r aussi  l e  Tab leau  1 06).  

U ti l i sé  par exemple  pou r:  – l a  su rvei l l ance  du  système de  mesure  
supplémenta i re  

   –  l a  synch ron isation  l ors  de  l ' exécution  

1 4  1  Acti ver l e  capteur 
de  s tationnement  

Demande  de  désacti vation  de  l a  survei l l ance  du  système  de  mesure  et  des  
mesures  de  valeur i nstantanée  dans  l e  d i sposi ti f d 'en traînement.  Cel a  rend  
poss ible  l ' annu l ation  d 'un  capteur (ou  d 'u n  moteur avec u n  capteu r)  su r l a  
mach ine  sans  avoi r à  mod i fi er l a  confi guration  du  d i sposi ti f d 'en traînement 
n i  provoquer de  défaut.  De  p l us ,  l orsque  l e  stationnement  de  l ' i n terface  d u  
capteu r est  commandé  par Gx_STW1 ,  b i t1 4 ,  tou tes  l es  erreu rs  rée l l es  de  
l ' i n terface  d u  capteur sont  supprimées.  Généralement,  l e  s tat ionnement du  
système de  mesure  du  moteur n 'est  pas  au tori sé  l orsque  l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement est  en  cou rs  d 'exécu tion  (S4)  et  provoque  u ne  erreur d e  
l ' i n terface  d u  capteur (code  d 'erreur 0x0003  en  GxXIST2).  

1 5  1  Acqu i ttement  d 'une  
erreu r d e  capteur 

Demande  de  ré in i ti a l i sati on  de  l 'erreur du  capteur (Gx_ZSW,  bi t1 5).  
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a  La  sélection  de  l a  fonction  (B i t  0  à  3)  et  de  l a  commande  (bi t  4  à  7 )  d oi t  être  fai te  s imu l tanément.  S i  une  
commande  est  demandée  sans  avoi r sél ectionné  u ne  foncti on  val i de  ( l es  b i ts  0  à  3  son t  tous  des  zéros),  l a  
demande  de  fonction  provoque  une  erreur (code  d 'erreu r 0x0004  – 0x0007)  et  l ' i n terface  de  retou r en  pos i ti on  
passe  à  l 'état  SD3.  

b  I l  est  poss ible  d 'acti ver p l us ieurs  fonctions  avec une  seu l e  commande  (par exemple,  mot  de  commande  d u  
capteu r =  0x001 3).  S i  une  seu le  de  ces  demandes  de  fonction  mu l ti p l e  provoque  une  erreur,  aucune  de  ces  
fonctions  demandées  n 'est  exécutée  et  l ' i n terface  de  retou r en  pos i ti on  passe  à  l 'état  SD3.  Avec l 'acti vation  
du  processus  de  mesure,  une  val eu r mesurée  déj à  exi stan te  est  général ement  abandonnée.  L'acti vati on  d 'u n  
processus  de  mesure  n 'est  possib le  qu 'avec l a  commande  acti vée  et  l e  b i t  de  fonction  associé  défi n i  su r vrai .  
La  d ésacti vation  d ' un  processus  de  mesure  acti f n 'est  possible  qu 'avec l a  commande  d 'annu l ation  (annu l e  
tous  l es  processus  de  mesure  d 'un  coup)  ou  avec l e  stati onnement  de  l ' i n terface  de  capteu r (aussi  l orsque  l a  
val eu r mesurée  est  trouvée).  

c  Seu le  une  fonction  do i t  être  sélectionnée.  S i  p l us  d ' une  fonction  est  demandée,  l ' i n terface  de  retou r en  
posi ti on  passe  à  SD3  avec l e  code  d 'erreur 0x0005  ou  0x0007  en  Gx_XIST2.  

d  La  commande  d 'annu lati on  de  fonction  annu l e  tou tes  l es  fonctions  ( l es  b i ts  0  à  3  du  mot de  commande  du  
capteu r n 'on t  pas  d 'effet)  et  force  l ' i n terface  de  retou r en  posi ti on  à  passer à  l 'état  SD1  (tan t  qu 'el l e  n 'est  pas  
déjà  s tati onnée  ou  à  l ' état  d 'erreur).  Après  l 'annu l ation  des  processus  de  mesure,  tou tes  l es  valeurs  
mesurées  ou  l es  val eu rs  de  référence  son t  encore  présentes  et  peuvent  être  l ues  par l a  commande  " l i re  
val eu r" .  

e  La  fonctionnal i té  Défi n i r/décal er l a  pos i ti on  d 'ori g i ne  est  facu l tati ve.  S i  e l l e  n 'est  pas  m ise  en  œuvre,  l a  
demande  de  cette  fonction  provoque  une  erreur avec u n  code  d 'erreur 0x0F01  en  Gx_XIST2.  

f  S i  l e  PROFIBUS  se  trouve  dans  l 'état  "Clear" ,  i l  est  recommandé  de  transmettre  l a  va leur i nstantanée  de  
pos i ti on  absolue  en  Gx_XIST2  de  façon  au tomatique  en  cas  de  présence  dans  l e  d i sposi ti f d 'en traînement.  
Une  val eu r i nstan tanée  de  pos i ti on  absolue  val i de  en  Gx_XIST2  est  i nd iquée  par Gx_ZSW,  b i t  1 3  (se  reporter 
à  6 . 3 . 6 . 3 ).  

g  S i  un  des  modes  "recherche  de  marque  de  référence"  ou  "mesure  à  l a  vo lée"  est  encore  acti f (SD4,  SD5,  
SD1 0,  SD1 1 ),  au  cou rs  du  b i t  de  mode  GxSTW,  l e  B i t7  passe  à  un  au tre  mode,  qu i  n 'est  pas  égal  à  l 'état  acti f 
rée l ,  l ' i n terface  de  retou r en  posi ti on  doi t  abandonner l ' état/mode  rée l  et  passe  à  l ' état  d 'erreur SD3/SD1 3.  

 

6.3.6.6  Mot d 'état  de  retour en  posi tion  

Le  mot d 'état du  capteur est  spéci fi é  dans  le  Tableau  1 09.  
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Tableau  1 09  – Mot d 'état du  capteur 

Bi t  Valeur S ign i fication  Commentai res  

0  

1  

2  

3  

1  

1  

1  

1  

É tat  de  l a  fonction :  

 

Recherche  de  
marque  de  
référence,   

ou   

mesure  à  l a  volée  

É tat  a :  Fonction  1 -4  acti ve  (recherche  de  marque  de  référence/mesure  à  l a  
vol ée)  

 

B i t  0 :  Fonction  1  (Marque  de  référence  1 /Sonde  1  front  pos i ti f)  

B i t  1 :  Foncti on  2  (Marque  de  référence  2/Sonde  1  fron t  négati f)  

B i t  2 :  Fonction  3  (Marque  de  référence  3/Sonde  2  front  pos i ti f)  

B i t  3 :  Fonction  4  (Marque  de  référence  4/Sonde  2  front  négati f)  

 
4  

5  

6  

7  

1  

1  

1  

1  

É tat:  Valeur 1  à  4  d i spon ibl es  (marque  de  référence/sonde  )  

 

B i t  4 :  Valeu r 1  (Marque  de  référence  1 /Sonde  1  fron t  pos i ti f)  

B i t  5 :  Valeu r 2  (Marque  de  référence  2/Sonde  1  fron t  négati f)  

B i t  6 :  Valeu r 3  (Marque  de  référence  3/Sonde  2  fron t  pos i ti f)  

B i t  7 :  Valeu r 4  (Marque  de  référence  4/Sonde  2  fron t  négati f)  

 

S imu l tanément au  b i t  0  à  3  (val eur d i spon ib l e  seu l ement s i  l a  fonction  
associée  est  d i spon ib le).  

8  1  Sonde  1  dévi ée  Mode  stati q ue  Sonde  1  

9  1  Sonde  2  dévi ée  Mode  stati q ue  Sonde  2  

1 0    Réservé,  défi n i  su r zéro  

1 1    Acqu i ttement d 'erreur en  cou rs  

1 2  1  Défi n i ti on /décal age  
de  l a  posi ti on  
d 'ori g i ne  en  cou rs  
d 'exécu tion  b  

Acqu i ttement  de  l a  "Demande  de  défi n i ti on /décalage  de  l a  posi ti on  
d 'ori g i ne" .  

Déclenché  par l e  fron t.  S i gna le  l es  rég l ages/décal ages  des  va l eu rs  
Gx_XIST1  et  Gx_XIST2.  Établ i ssement de  l i a i son  avec Gx_STW,  b i t  1 2 .  

1 3  1  Transmettre  l a  
va l eu r absol ue  
cycl i quement c  

I nd i cation  de  l a  transm iss ion  cycl i que  de  l a  pos i ti on  rée l l e  absolue  en  
Gx_XIST2.  Poss ibl e  un i quement  s i  l e  capteu r fou rn i t  une  va leur absolue   
I n formations  (affi chées  en  P979. 5).  
Réacti on  à  Gx_STW,  bi t  1 3  ("demande  de  valeur absolue  cycl i quement" )  
se lon  l e  Tabl eau  1 06  ou  système de  commun ication  à  l 'état  "Clear" .  

1 4  1  Capteu r de  
stationnement  acti f 
d  

Acqu i ttement  de  "acti ver l e  capteur d e  stationnement"  (Gx_STW,  bi t  1 4)  ou  
i nd icati on  d u  Gx_XIST1  non  va l i de.  

1 5  1  Erreur du  capteur 

 

S i gnal e  une  erreu r de  d i sposi ti f de  capteur ou  une  erreu r dans  l a  mesure  
de  l a  val eu r i nstan tanée.  Un  code  d 'erreu r associé  est  fourn i  en  Gx_XIST2  
(voi r l e  Tableau  1 07).  En  présence  de  p l us ieurs  codes  d 'erreu r,  l e  code  
d 'erreur ayan t l a  sévéri té  l a  p l u s  é l evée  est  i n d iqué  dans  Gx_XIST2  (ceci  
permet  d ' i n d iquer au  contrôleu r l e  code  d 'erreu r l e  p l us  perti nen t  pour l a  
val i d i té  de  Gx_XIST1 .  Par exemple,  s ' i l  se  produ i t  en  prem ier l i eu  u ne  
erreu r d e  surchauffe  et  q ue  l e  s i gnal  d u  capteur devient  par conséquent  
non  val i de,  Gx_XIST2  i nd i que  d 'abord  l e  code  d 'erreu r 0x0F05  et  ensu i te  
0x0001 ).  
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a  S i  une  demande  de  fonction  provoque  u ne  erreur,  tou tes  l es  fonctions  sont  annu l ées  et  l ' i n terface  de  retou r 
en  posi ti on  passe  à  l ' état  SD3,  ce  qu i  s i gn i fi e  q ue  l es  b i ts  0  à  7  d e  l 'état  d u  capteur sont  défi n i s  su r zéro  et  l e  
b i t  1 5  d 'erreu r d u  capteu r est  défi n i  ( l e  code  d 'erreur correspondant est  fou rn i  en  Gx_XIST2).  Exemple:  La  
recherche  de  marque  de  référence  de  fonction  pour l a  marque  de  référence  1  à  4  est  acti vée  (mot de  
commande  du  capteu r =  0x001 F)  a l ors  que  l e  d i spos i ti f d 'en traînement ne  prend  en  charge  que  deux marques  
de  référence.  Cel a  provoque  l e  mot d 'état  du  capteur =  0x8000  et  l e  code  d 'erreu r 0x0004  en  Gx_XIST2.  

b  La  foncti onnal i té  Défi n i r/décal er l a  posi ti on  d 'ori g i ne  est  facu l tati ve.  S i  e l l e  n 'est  pas  m i se  en  œuvre,  l e  b i t  1 2  
est  0 .  

c  S i  l e  système  de  commun ication  (PROFIBUS,  PROFINET)  se  trouve  dans  l 'état  "C lear" ,  i l  est  recommandé  de  
transmettre  l a  va leu r i nstan tanée  de  posi ti on  absolue  en  Gx_XIST2  de  façon  au tomatique  en  cas  de  présence  
dans  l e  d i spos i ti f d 'en traînement.  Une  valeur i nstantanée  de  posi ti on  absolue  val i de  en  Gx_XIST2  est  
i nd i quée  par Gx_ZSW,  bi t  1 3  (se  reporter à  6 . 3. 6. 3).  

d  S i  l ' i n terface  de  retou r en  posi ti on  est  dans  l 'état  "stati onnement"  (SD1 2),  l e  b i t  1 4  est  défi n i  et  seu l s  l es  b i ts  
8 ,  9 ,  1 4  d u  mot  d 'état  du  capteur sont  acti vés,  tous  l es  au tres  b i ts  doi ven t  être  défi n i s  su r zéro.  

 

6.3.6.7  Diagramme d 'états  de  l ' in terface  de  retour en  posi tion  

6.3.6.7.1  Diagramme d 'états  

La  F igure  52  montre  l e  d iagramme d 'états  de  l ' i n terface  de  retour en  pos i tion .  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  – 369  –  

 

TD34  

BD1  

error 
(errorcode in  Gx_XIST2) 

SD3  
error acknowledgement  

SD2  

TD21  

normal  operation  
 

SD1  

TD1  

wait for  
reference marks  

SD5  

reference value in  
Gx_XIST2  

SD4  
measured  value 
in  Gx_XIST2  

SD1 1  

parking  
SD1 2  

TD22  

TD5  

TD4  

TD20  

TD8  

TD1 5  

TD1 4  TD3  
TD2  

TD1 7  TD1 6  

TD1 3  

TD1 2  

set / shift 
home posi tion  

SD7  

TD7  
TD6  

TD25  TD24 

TD26  SD1 4  
parking   

& error acknowledgement  
TD27  

TD23  

parking  & error 

SD1 3  

TD28 TD 29 

TD30  BD2  
optional  add-on  

TD33  

TD32  

wait for measured  
values  

SD1 0  

TD1 1  TD31  

IEC  
Anglais  Français  

Optional  add -on  Ajou t  facu l tati f 

Parking  &  error acknowl edgement  Acqu i ttement de  stationnement  &  d ’erreu r 

Parking  &  error S tationnement &  erreu r 

Parking  S tationnement  

Error acknowledgement  Acqu i ttement d ’erreur 

Error (error code  i n  Gx_XIST2)  Erreur (code  d ’erreu r en  Gx_XI ST2)  

Measured  val ue  i n  Gx_XIST2  Valeu r mesurée  en  Gx_XIST2  

Reference  value  i n  Gx_XIST2  Valeu r de  référence  en  Gx_XIST2  

Wai t  for measured  val ues  Attendre  l es  valeurs  mesurées  

Normal  operation  Fonctionnement normal  

Wai t  for reference  marks  Attendre  marques  de  référence  

Set/sh i ft  home  pos i ti on  défi n i r/décaler l a  posi ti on  d 'ori g i ne  

Figure 52  – Diagramme d 'états  de  l ' in terface de  retour  
en  posi tion  avec les  désignations  des  états  et  des  transitions  
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6.3.6.7 .2  États  

Les  états  son t spéci fiés  dans  le  Tableau  1 1 0.  

Tableau  1 1 0  – États  

État  Nom  Action  Expl ication  I denti fi cation/Informations  sur l 'état  

SD1  fonctionnement 
normal  

Aucune  L' i n terface  de  retou r en  posi ti on  fonctionne  normalement.  
La  transm ission  de  XIST2  en  Gx_XIST2  est  possib le  su r 
demande  du  b i t  GxSTW 1 3=1 .  

Gx_ZSW bi t  0-7  =  0000  0000b,  Gx_ZSW bi t  1 0-1 5  =  00x000b  

SD2  acqu i ttement  
d 'erreur 

L'erreur est  
acqu i ttée  

L'acqu i ttement d 'erreur est  en  cours.  Gx_ZSW bi t  1 1  =  1 ,  b i t  0 -7  =  0000  0000b,  Gx_ZSW bi t  1 5  =  1  tan t  
qu 'un  code  d 'erreu r val i de  est  affi ché  en  Gx_XIST2  (tant  que  l 'erreur 
est  présente)  

SD3  erreu r Un  code  d 'erreu r est  
affi ché  en  Gx_XIST2  

Présence  d 'une  erreu r.  Gx_ZSW bi t  1 5  =  1 ,  Gx_ZSW bi t  1 1  =  0 ,  b i t  0 -7  =  0000  0000b  

SD4  val eu r de  référence  
en  Gx_XIST2  

Charger val eu r de  
référence  en  
Gx_XIST2  

La  valeur de  référence  est  chargée  en  Gx_XIST2.  Gx_ZSW bi t  4-7  <>  0000b,  b i t  0-3  =  0000b  

SD5  Attendre  l es  
marques  de  
référence  

Attendre  l es  
marques  de  
référence  

La  marque  de  référence  est  attendue.  Gx_ZSW bi t  0-3  <>  0000b,  b i t  4-7  =  0000b  

   SD6  n 'est  p l us  u ti l i sé.   

SD7  Défin i r/décaler l a  
pos i ti on  d 'ori g i ne  

Défi n i r ou  déca ler l a  
va l eu r en  Gx_XIST1  
et  Gx_XIST2  

Gx_XIST1  et  Gx_XIST2  sont  d éfi n i s  ou  décal és  par une  
val eu r prédéfin i e.  La  défi n i ti on  ou  l e  décal age  est  con trôl é  
par l e  b i t  d e  mode  Gx_STW,  b i t  1 1 .  Voi r aussi  l a  Note  1 .  

Gx_ZSW bi t  1 2  =  1  (déclenché  par l e  front),  b i t  0 -7  =  0000  0000b  

   SD8  n 'est  p l us  u ti l i sé.  La  transm ission  de  XIST2  en  
Gx_XIST2  est  contrôl ée  conformément au  Tabl eau  1 06.  

 

   SD9  n 'est  p l us  u ti l i sé.   

SD1 0  Attendre  l a  val eu r 
mesurée  

Attente  des  valeurs  
mesurées  

Tâche  de  mesure  acti ve,  attente  des  valeurs  mesurées.  
Au  moins  un  des  quatre  processus  de  verrou i l l age  de  
mesure  est  acti f et  en  attente  des  val eu rs  mesurées.  
La  transm ission  de  XIST2  en  Gx_XIST2  doi t  avoi r l i eu  su r 
demande  de  GxSTW bi t  1 3=1 .  

Gx_ZSW bi t  0-3  <>  0000b,  b i t  4-7  =  0000b  

SD1 1  val eu r mesurée  en  
XIST2  

Charger val eu r de  
référence  en  
Gx_XIST2  

La  valeur de  référence  est  chargée  en  Gx_XIST2.  Gx_ZSW bi t  4-7  <>  0000b,  pou r l es  b i ts  0-3:  b i t  associé  à  l a  va leu r 
mesurée  demandée  =  0  

SD1 2  s tationnement  Tou tes  l es  erreu rs  
son t  supprimées  s i  
Gx_STW bi t  1 4  =  1  

L ' i n terface  de  retou r en  pos i ti on  se  trouve  dans  un  état  
dans  l equel  e l l e  est  i nacti ve  et  ne  fou rn i t  pas  de  val eu r 
Gx_XIST1  val i de.  I l  s 'ag i t  aussi  de  l 'état  i n i t i a l  de  
l ' i n terface  de  retou r en  posi ti on .  Voi r aussi  l a  Note  2 .  

Gx_ZSW bi t  1 4  =  1  
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État  Nom  Action  Expl ication  I denti fi cation/Informations  sur l 'état  

SD1 3  s tationnement &  
erreu r (facu l tati f)  

Un  code  d 'erreu r est  
affi ché  en  Gx_XIST2  

Une  erreu r est  présente  et  Gx_XIST1  est  s i gnalé  non  
val i de.  

Gx_ZSW bi t  1 5  =  1 ,  Gx_ZSW bi t  1 4  =  1 ,  Gx_ZSW bi t  1 1  =  0 ,  b i t  0-7  
=  0000  0000b  

SD1 4  s tationnement &  
acqu i ttement  
d 'erreur (facu l tati f)  

L 'erreur est  
acqu i ttée  

L'acqu i ttement d 'erreur est  en  cours  de  tra i tement  a l ors  
que  Gx_XIST1  est  s i gnal é  comme non  val i de.  

Gx_ZSW bi t  1 4  =  1 ,  Gx_ZSW bi t  1 1  =  1 ,  b i t  0 -7  =  0000  0000b,  
Gx_ZSW bi t  1 5  =  1 .  Un  code  d 'erreu r est  affi ché  en  Gx_XIST2  (tant  
que  l ' erreur est  présente)  

NOTE  1  En  ce  qu i  concerne  l a  posi ti on  d 'ori g i ne  défi n ie/décalée:  

La  fonction  prédéfin i e  prend  en  charge  l 'adaptation  du  poin t  zéro  du  codeu r au  poi n t  zéro  mécan ique  d u  système.  La  fonction  défi n i r/décal er l a  pos i ti on  d 'ori g i ne  d i spose  d 'un  
mode  de  foncti onnement absolu  et  rel ati f sélectionnable  par l e  b i t  1 1  dans  l e  Gx_STW1 .  La  val eu r à  prend re  pou r l a  fonction  défi n i r/décal er ne  peu t  être  défi n ie  d e  façon  
dynam ique  par l es  données  E -S  de  DO.  La  va leu r est  0  par défau t  et  peu t  être  défi n i e  su r u ne  base  spéci fi q ue  au  d i sposi ti f.  La  val eu r défi n i r/décaler est  donnée  dans  l es  u n i tés  de  
mesure  m ises  à  l 'échel l e .  Lors  de  l a  demande  de  défi n i ti on /décalage  de  l a  posi ti on  d 'ori g i ne,  l ' i n terface  de  retour en  posi ti on  l i t  l a  va leu r d e  pos i ti on  réel l e  et  ca l cu le  une  valeur de  
décalage  i n terne  à  parti r d e  l a  va leu r prédéfi n ie  et  de  l a  va leur de  pos i ti on  l ue.  L ' i n terface  de  retour en  posi ti on  acqu i tte  l a  prédéfin i ti on  en  rég l an t  l e  b i t  1 2  dans  l e  mot d 'état  du  
capteu r.  Le  b i t  1 2  dans  l e  mot  de  commande  du  capteu r peu t  à  présent  être  défi n i  su r zéro  par l e  contrôl eu r.  L ' i n terface  de  retou r en  pos i ti on  met  fi n  au  cycle  de  prédéfi n i ti on  en  
supprimant  l e  b i t  1 2  dans  l e  mot  d 'état  d u  capteur.  La  foncti onnal i té  prédéfin i r/décaler l a  posi ti on  d 'ori g i ne  est  facu l tati ve.  

NOTE  2  En  ce  qu i  concerne  l e  stationnement d 'u n  capteur:  

Un  capteu r stati onné  ne  fou rn i t  pas  de  valeurs  val i des  Gx_XIST1 .  L ' i n terface  de  retou r en  posi ti on  peu t  être  à  l ' état  s tati onné  en  ra i son  du  "stationnement  commandé"  i n i t i é  par 
Gx_STW bi t  1 4  =  1  ou  en  ra i son  d u  "stationnement  au tonome"  i n i ti é  en  i n terne  par un  Gx_XIST1  non  val i de.  S i  l ' i n terface  de  retou r en  pos i ti on  est  en  "s tationnement commandé" ,  
l ' i n terface  est  complètement d ésacti vée  et  ne  génère  donc pas  de  message  d 'erreur.  Toutes  l es  erreurs  réel l es  son t  aussi  supprimées.  S i  l e  matérie l  l 'au tori se,  un  capteu r 
stationné  commandé  peu t  être  séparé  du  d i sposi ti f d 'en traînement.  La  val i d i té  des  données  en  P979  pou r l e  capteur concerné  est  i n d i quée  par l e  B i t  31  dans  l e  sous-i ndex 1  (vo i r 
6 . 3. 6 . 2 . 2 ).  

Réacti vation  d u  capteur:  Lorsqu 'un  capteu r est  réacti vé,  une  nouvel l e  i n i t i a l i sati on  d u  capteur est  effectuée.  

 

6.3.6.7 .3  Transitions  

Les  transi ti ons  son t spéci fiées  dans  le  Tableau  1 1 1 .  
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Tableau  1 1 1  – Transitions  

Numéro  de  
transi tion  

État Source  État destination  Condi tion  

TD1  SD2  (acqu i ttement d 'erreu r)  SD1  (fonctionnement  normal )  Gx_STW bi t  1 5  =  0  et  l 'erreu r est  supprimée  

TD2  SD4  (val eu r de  référence  en  
Gx_XIST2)  

SD1  (fonctionnement  normal )  Gx_STW bi t  4-6  =  000b  

TD3  SD1  (fonctionnement  normal )  SD4  (val eu r de  référence  en  
Gx_XIST2)  

Gx_STW bi t  7  =  0  et  Gx_STW bi t  4-6  =  01 0b  et  
Gx_STW bi t  03  <>  0000b  et  l a  va l eu r de  référence  est  trouvée  

TD4  SD5  (attend re  l es  marques  de  
référence)  

SD1  (fonctionnement normal )  Gx_STW bi t  4-6  =  000b  et  marque  de  référence  trouvée  

TD5  SD5  (attend re  l es  marques  de  
référence)  

SD1  (fonctionnement normal )  Gx_STW bi t  4-6  =  01 1 b  

TD6  SD1  (fonctionnement  normal )  SD5  (véri fi er l a  tâche  de  référence)  Gx_STW bi t  7  =  0  et  
Gx_STW bi t  4-6  =  001 b  et  Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b  

TD7  SD1  (fonctionnement  normal )  SD7  (défi n i r/décaler l a  val eu r en  
Gx_XIST1  et  Gx_XIST2)  

Gx_STW bi t  1 2  =  1  

TD8  SD7  (défi n i r/décaler l a  val eu r en  
Gx_XIST1  et  Gx_XIST2)  

SD1  (fonctionnement  normal )  Gx_STW bi t  1 2  =  0  

   SD9  n 'est  p l us  u ti l i sé  

   TD1 0  n 'est  p l us  u ti l i sé  

TD1 1  SD1  (fonctionnement  normal )  SD1 0  (attendre  l es  valeurs  
mesurées)  

Gx_STW bi t  7  =  1  et  Gx_STW bi t  4-6  =  001 b  et  Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b  

TD1 2  SD1 0  (attendre  l es  val eurs  
mesurées)  

SD1  (fonctionnement  normal )  Gx_STW bi t  4-6  =  01 1 b  

TD1 3  SD1 0  (attendre  l es  val eurs  
mesurées)  

SD1  (fonctionnement  normal )  Gx_STW bi t  4-6  =  000b  et  va leurs  mesurées  trouvées  

TD1 4  SD1  (fonctionnement  normal )  SD1 1  (valeur mesurée  en  
Gx_XIST2)  

Gx_STW bi t  7  =  1  et  Gx_STW bi t  4-6  =  01 0b  et  Gx_STW bi t  03  <>  0000b  et  valeur 
mesurée  associée  trouvée  

TD1 5  SD1 1  (valeur mesurée  en  
Gx_XIST2)  

SD1  (fonctionnement  normal )  (Gx_STW bi t  4-6  =  000b  a l ors  qu 'aucun  processus  de  mesure  n 'est  acti f ( tou tes  l es  
val eu rs  mesurées  trouvées))  ou   
(Gx_STW bi t  7  =  1  et  Gx_STW bi t  4-6  =  01 1 b)  

TD1 6  Tous  l es  états  en  BD1  SD1 2  (stati onnement)  Gx_STW bi t  1 4  =  1  
cond i ti on  supplémentai re,  l orsque  SD1 3,  SD1 4  sont  m is  en  œuvre:  
ou  l orsque  (Gx_XIST1  est  non  val i de  et  qu 'aucune  erreur n 'a  eu  l i eu  ou  n 'est  présente).  

NOTE  S i  l e  capteur associé  à  cette  i n terface  de  retour en  posi ti on  est  l e  système de  
mesure  du  moteur,  l a  cond i ti on  Gx_STW bi t  1 4  =1  peu t  également résu l ter en  u ne  erreu r 
d ' i n terface  d u  capteur (code  d 'erreu r 0x0003,  voi r l e  Tabl eau  1 07)  l orsque  l e  d i spos i ti f 
d 'en traînement est  en  cou rs  d 'exécution  et  qu 'aucune  trans i ti on  vers  SD1 2  n 'est  
effectuée.  

International  Electrotechnical  Commission

 



 IE
C
 6
1
8
0
0
-7
-2
0
3
:2
0
1
5
 ©
 IE

C
 2
0
1
5
 

–
 3
7
3
 –
 

 
Numéro  de  
transi tion  

État Source  État destination  Condi tion  

TD1 7  SD1 2  (stati onnement)  SD1  (fonctionnement normal )  Gx_STW bi t  1 4  =  0  et  Gx_ZSW bi t  1 4  on t  été  d éfi n i s  pendant  au  moins  1 00  ms  
cond i ti on  supplémentai re,  l orsque  SD1 3,  SD1 4  sont  m i s  en  œuvre:  
et  Gx_XIST1  est  va l i de.  

   TD1 8  n 'est  p l us  u ti l i sé  

   TD1 9  n 'est  p l us  u ti l i sé  

TD20  à  parti r d e  tous  l es  états  en  BD1  SD3  (erreu r)  L 'erreur qu i  a  eu  l i eu  ou  une  commande  est  i l l égal e  

TD21  SD3  (erreu r)  SD2  (acqu i ttement d 'erreu r)  Gx_STW bi t  1 5  =  1  et  Gx_XIST1  val i de  

TD22  SD2  (acqu i ttement d 'erreu r)  SD3  (erreu r)  Gx_STW bi t  1 5  =  0  et  u ne  erreur exi ste  tou jou rs  a l ors  que  Gx_XIST1  est  va l i de  

TD23  Tous  l es  états  en  BD2  SD1 2  (stati onnement)  Gx_STW bi t  1 4  =  1  ou   
(Gx_STW bi t  1 5  =  0  et  erreur annu l ée,  a l ors  q ue  Gx_XIST1  est  non  val i de)  

TD24  SD3  (erreu r)  SD1 3  (stati onnement  &  erreu r)  Gx_XIST1  non  val i de  

TD25  SD1 3  (stati onnement  &  erreu r)  SD3  (erreu r)  Gx_XIST1  val i de  et  Gx_ZSW bi t  1 4  =  1  pendant  au  moins  1 00  ms  

TD26  SD1 3  (stati onnement  &  erreu r)  SD1 4  (acqu i ttement  de  
stationnement  &  d 'erreu r)  

Gx_STW bi t  1 5  =  1  a l ors  que  Gx_XIST1  non  val i de  

TD27  SD1 4  (acqu i ttement de  
stationnement  &  d 'erreu r)  

SD1 3  (stati onnement &  erreu r)  Gx_STW bi t  1 5  =  0  et  l 'erreu r exi ste  tou j ou rs  

TD28  SD2  (acqu i ttement d 'erreu r)  SD1 4  (acqu i ttement  de  
stationnement  &  d 'erreu r)  

Gx_XIST1  non  val i de  a lors  que  Gx_STW bi t  1 5  =  1  

TD29  SD1 4  (acqu i ttement de  
stationnement  &  d 'erreu r)  

SD2  (acqu i ttement  d 'erreu r)  Gx_XIST1  val i de  et  Gx_ZSW bi t  1 4  on t  été  défi n i s  pendant au  moins  1 00  ms  a lors  que  
Gx_STW bi t  1 5  =  1  

TD30  SD1 2  (stati onnement)  SD1 3  (stati onnement &  erreu r)  Gx_STW bi t  1 4  =  0  et  (Gx_XIST1  non  val i de  et  une  erreu r ou  une  commande  i l l égal e  a  
eu  l i eu )  

TD31  SD1 0  (attendre  l es  val eurs  
mesurées)  

SD1 0  (attendre  l es  valeurs  
mesurées)  

Nouve l l e  commande  a  en  Gx_STW bi t  0-6  et  
Gx_STW bi t  7  =  1  et  Gx_STW bi t  4-6  =  001 b  et  Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b  

TD32  SD1 0  (attendre  l es  valeurs  
mesurées)  

SD1 1  (valeur mesurée  en  
Gx_XIST2)  

Gx_STW bi t  7  =  1  et  Gx_STW bi t  4-6  =  01 0b  et  Gx_STW bi t  03  <>  0000b  et  valeur 
mesurée  associée  trouvée  

TD33  SD1 1  (valeur mesurée  en  
Gx_XIST2)  

SD1 0  (attendre  l es  valeurs  
mesurées)  

(Gx_STW bi t  7  =  1  et  Gx_STW bi t  4-6  =  001 b  et  Gx_STW bi t  0-3  <>  0000b)  ou  
(Gx_STW bi t  4-6  =  000b  a l ors  que  l e  processus  de  mesure  est  tou jou rs  acti f (pas  tou tes  
l es  val eu rs  mesurées  trouvées))   

TD34  SD1 1  (valeur mesurée  en  
Gx_XIST2)  

SD1 1  (valeur mesurée  en  
Gx_XIST2)  

Nouve l l e  commande  a  en  Gx_STW bi t  0-6  et  
Gx_STW bi t  7  =  1  et  Gx_STW bi t  4-6  =  01 0b  et  Gx_STW bi t  03  <>  0000b  et  valeur 
mesurée  associée  trouvée  

a  La  nouvel l e  commande  s i gn i fi e  qu 'en  Gx_STW le  b i t  4-6  est  une  commande  val i de  (acti ver,  l i re,  annu ler)  a l ors  qu 'avant Gx_STW le  b i t  4-6  éta i t  =0  (pas  de  commande).  Pour 
p l us  de  détai l s ,  voi r aussi  l a  F i gure  55  et  l a  d escripti on  associée  en  6. 3. 6. 9.  
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Les  fonctions  qu i  peuvent être  exécu tées  sont h iérarch isées  par ordre  de  priori té  comme 
ind iqué  dans  l e  Tableau  1 1 6.  

Tableau  1 1 2  – H iérarch ie  par ordre  de  priori té  du  mot  de  commande  du  capteur 

Priori té  Bi t  

1  Gx_STW bi t  1 4  

2  Gx_STW bi t  1 5  (priori té  seu lement s i  l ' i n terface  de  retou r en  posi ti on  se  trouve  à  l 'état  d 'erreur SD3)  

3  Gx_STW bi t  4-6  

4  Gx_STW bi t  1 2  

5  Gx_STW bi t  1 3  

La  priori té  1  correspond  à  l a  priori té  l a  p l us  é l evée.  

 

6.3.6.8  Procédure  d 'acqu i ttement d 'erreur 

La procédure  de  demande et de  réponse  en  Gx_STW et Gx_ZSW pour le  processus  
d 'acqu i ttement d 'erreur est représentée  à  l a  F igure  53  pour une  erreur acqu i ttable  et à  l a  
F igure  53  pour une  erreur non  acqu i ttable  ( l a  cause  du  défau t est  encore  présente) .  
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1  
0  

SD3 

1  
0 

Gx_ZSW Bit 1 5:  
Sensor error 

1  
0 Gx_ZSW Bit 1 1 :   

Acknowledgement 
in  process 

Gx_STW Bit 1 5:  
Request for error 
acknowledge 

Error resolved  

1  
0 

Error code 

SD2 SD1  

TD20 TD21  TD1  

Error 

Gx_STW1  bit 1 5=0 
is additional  
condition for TD1   

Gx_XIST2 

IEC 
 

  

Ang lais  Français  

Error Erreur 

Error resol ved  Erreur résol ue  

Sensor error Erreur du  capteur 

Acknowledgement i n  process  Acqu i ttement  en  cou rs  

Request  for error acknowledge  Demande  d ’acqu i ttement d ’erreur 

Gx_STW1  bi t  1 5=0  
i s  add i ti onal  cond i ti on  for TD1  

Gx_STW1  b i t  1 5=0  
est  une  cond i ti on  supplémentai re  pou r TD1  

Figure 53  – Acquittement d 'erreur du  capteur acqu ittable  
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Ang lais  Français  

Error Erreur 

Error code  Code  d ’ erreu r 

Sensor error Erreur du  capteur 

Acknowledgement i n  process  Acqu i ttement  en  cou rs  

Request  for error acknowledge  Demande  d ’acqu i ttement d ’erreur 

Gx_STW1  bi t  1 5=0  
i s  add i ti onal  cond i ti on  for TD1  

Gx_STW1  b i t  1 5=0  
est  une  cond i ti on  supplémentai re  pou r TD1  

Figure 54 – Acquittement d 'erreur du  capteur non  acquittable  

6.3.6.9  Procédure  de  mesure à  la  volée  

La procédure  de  demande  et de  réponse  en  Gx_STW et Gx_ZSW pour l a  mesure  du  
processus  à  l a  volée  est  présentée  à  l a  F igure  55  et  à  la  F igure  56.   

L 'évaluation  de  la  commande et des  b i ts  de  fonction  associés  en  Gx_STW est effectuée  se lon  
l a  F igure  55  avec l e  passage de  l ’ absence de  commande (Gx_STW bi ts  4-6  =  0)  à  une  
commande val ide  (Gx_STW bi ts  4-6  <>  0) .  Un  processus  de  mesure  acti ve  (atten te  de  l a  
va leur mesurée)  est i nd iqué  par l e  b i t  associé  "Fonction  x active"  en  b i t  0-3  Gx_ZSW.  Le  front 
descendant du  b i t  associé  "Fonction  x acti ve"  en  Gx_ZSW ind ique  que  la  valeur de  mesure  
est échanti l lonnée et prête  à  être  l ue  par l e  contrôleur (s i  la  fonction  de  mesure  n 'est pas  
annu lée  par l e  contrôleur) .  Le  b i t  "Fonction  x acti ve"  en  Gx_ZSW est aussi  u ti l i sé  pour un  
établ issement de  l ia ison  correct de  la  commande  "Fonction  x acti ver"  en  Gx_STW.  
L' ind ication  de  l a  présence de  l a  va leur mesurée  peu t donc être  retardée  s i  l ’ établ issement de  
l ia ison  n 'est pas  encore  term iné  (voir l e  prem ier exemple  de  commande activer à  l a  
F igu re  56) .  
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La  F igure  56  montre  un  exemple  de  réactivation  imméd iate  du  processus  de  mesure  sans  
l ecture  de  l a  valeur mesurée  par l e  con trôleur.  Lors  de  l 'activation  du  processus  de  mesure,  
une  va leur mesurée  déj à  existan te  est  généralement abandonnée.   

EXEMPLE  Mesure  à  l a  volée  

Exemple  pour:  

Sonde  2  front  posi ti f (fonction  3)  

Asservissement de  posi ti on  avec capteu r 1  
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Ang lais  Français  

I n  process  measurement  Mesu rage  en  cou rs  de  processus  

Function  3  Fonction  3  

Probe  2  edge  Sonde  2  fron t  

Command  Commande  

Function  3  acti vate  Fonction  3  acti ver 

Read  Value  3  Li re  va leu r 3  

Value  3  avai l able  Valeu r 3  d i spon i ble  

Function  3  acti vate  =  fa l se  
i s  add i ti onal  cond i ti on  

Fonction  3  acti ver =  faux 
est  l a  cond i ti on  supplémenta i re  

Probe  2  defl ected  Sonde  2  dévi ée  

Probe  2  edge  
(actual  va l ue-Latch)  

Sonde  2  fron t  
(valeur i nstan tanée  – verrou i l l age)  

Figure 55 – Chronogramme:  Mesure à  l a  volée  – séquence 1  
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Anglais  Français  
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Probe  2  edge  Sonde  2  front  
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Function  3  acti ve  Fonction  3  acti ve  
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Function  3  acti vate  =  fa l se  
i s  add i ti onal  cond i ti on  

Fonction  3  acti ver =  faux 
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Probe  2  edge  
(actual  va l ue-Latch)  

Sonde  2  front  
(valeur i nstan tanée  – verrou i l l age)  

Figure 56  – Chronogramme:  Mesure à  l a  volée  – séquence 2  
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6.3.6. 1 0  Procédure  de  recherche de  marque de  référence  

La procédure  de  demande et de  réponse  en  Gx_STW et Gx_ZSW pour le  processus  de  
recherche  de  marque  de  référence  est présentée  dans  l 'exemple  donné  à  l a  F igure  57.  

EXEMPLE  Recherche  de  marque  de  référence  

Exemple  pour:   

Référencement codé  pou r l a  d i stance,  deux marques  de  référence  (Fonction  1 /Foncti on  2 )  

Asservissement de  posi ti on  avec capteu r 1  
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Anglais  Français  

Function  Fonction  

Command  Commande  

Function  1  acti ve  Fonction  1  acti ve  

Function  2  acti ve  Fonction  2  acti ve  

Value  1  /2  avai l abl e  Valeu r 1  /2  d i spon ib l e  

Value  1  avai l able  Valeu r 1  d i spon i b le  

Value  2  avai l able  Valeu r 2  d i spon i b le  

Read  value   L i re  va l eu r  

Reference  mark search  Recherche  marque  de  référence  

Reference  mark Marque  de  référence  

Actual  val ue  l atch  Valeu r i nstantanée  – verrou i l l age  

Figure 57  – Chronogramme:  Recherche  de  marque de  référence  
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6.3.6. 1 1  Expansions  spécifiques  au  d isposi ti f 

Une mesure  à  l a  volée/une  recherche  de  marque  de  référence peut être  optim isée  en  su ivant  
l es  étapes  su ivantes  spéci fi ques  au  d ispos i ti f.  

•  À l 'a ide  des  pos i ti ons  réel les  supplémenta ires,  XISTA,  -B,  -C,  -D  ( l es  va leurs  i nstan tanées  
demandées  par le  contrôleur ne  son t a lors  p lus  mu l ti p lexées  en  Gx_XIST2,  mais  sont 
d ispon ib les  en  XISTA,  -B ,  -C,  -D) .  

•  Mod i fication  de  front (0  ->  1 )  du  s i gnal  d 'état "Valeur 1  – 4  d ispon ib le"  avec déj à  la  
mod i fication  de  fron t (1  ->  0)  d u  s ignal  d 'état "Fonction  1  – 4  acti ve"  ( l e  con trôleur peu t 
avoi r imméd iatement accès  aux valeurs) .   

Mod i fication  de  front (1  ->  0)  du  s ignal  d 'état "Valeur – d ispon ib le"  avec la  reconnaissance  
de  la  commande su ivan te  pour cette  fonction  1  – 4 .  

•  XISTA  Posi tion  réel le  A Valeur supplémenta ire  de  posi tion  réel le  

•  XISTB   Posi tion  réel le  B  Valeur supplémenta ire  de  posi tion  réel le  

•  XISTC  Posi tion  réel le  C  Valeur supplémentai re  de  posi tion  réel le  

•  XISTD   Posi tion  réel le  D  Valeur supplémentai re  de  posi tion  réel le  

Les  obj ets  XISTA,  -B ,  -C,  -D  sont  i ndépendants  du  capteur.  

Les  règ les  su ivantes  s 'appl iquent à  l 'affectation  des  fonctions  1  – 4  aux va leurs  i nstantanées  
supplémentai res:  

•  Fonction  1   ->  XISTA 

Fonction  2   ->  XISTB  

Fonction  3   ->  XISTC 

Fonction  4   ->  XISTD  

•  XISTA, -B, -C, -D  ne  sont pas  dans  le  message  ->  Fonction  1  – 4  en  Gx_XIST2  
mu l tip lexée  

6.3.7  Périphérie  

Un  matérie l  d 'en traînement peu t auss i  comprendre  des  périphériques  E/S  (périphérie  
embarquée)  associés  à  un  DO.  Ces  périphériques  E/S  peuvent auss i  être  access ib les  via  
PROFI drive.  

Un  numéro  de  s i gnal  est affecté  à  chaque type  E/S  (se  reporter à  6 . 3. 4. 2 ) :   

•  21  E_DIGITAL en trée  (numérique)   1 6  bi ts   

•  22  A_DIGITAL sortie  (numérique)   1 6  bi ts  

•  23  E_ANALOG  en trée  (analog ique)   1 6  bi ts  

•  24  A_ANALOG  sortie  (analog ique)   1 6  bi ts  

Lors  de  l a  configuration  des  données  E-S  de  DO (se  reporter à  6. 3 . 4 . 4) ,  un  numéro de  s ignal  
E/S  peut  être  affecté  à  des  données  E-S  de  DO.  Un  exemple  est donné  dans  le  Tableau  1 1 3.  
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Tableau  1 1 3  – Exemple  de  message  préconfiguré   
avec contrôle  périphérique  supplémentai re  

Numéro  de  DONNÉES  E-S  de  DO  Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  
NSOLL_B  N IST_B  

3  

4  A_DIGITAL  E_DIGITAL  

5  A_DIGITAL  E_DIGITAL  

6   E_ANALOG  

7   E_ANALOG  

 

La m ise  en  correspondance de  la  zone  E/S  dans  l e  d isposi ti f d 'en traînement et  l 'affectation  de  
paramètre  de  l 'E/S  son t défin ies  comme spéci fiques  au  d ispos i ti f.  

6.3.8  Diagnostic  

6.3.8. 1  Présentation  générale  

La  F igure  58  fourn i t  une  rapide  présentation  générale  des  méthodes  de  base  fourn ies  par 
PROFI drive  pour l a  fonctionnal i té  de  d iagnostic.  À noter que  l e  mécan isme de  mémoire  
tampon  des  défau ts  est  l a  seu le  fonctionnal i té  de  d iagnostic obl igatoire  et  seu l  le  mécan isme 
est  spéci fi é.  
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Provide  speci fi c  actual  s tate  Fourn i r un  état  réel  spéci fi que  
Optional  Facu l tati f 
Show actual  s tate  Montrer l ’ état  réel  
Fau l t  bu ffer mechan ism  Mécan isme de  mémoi re  tampon  des  défauts  
Record  state  trans i ti ons  (fau l t  messages)  Enreg istrer l es  transi ti ons  d ’état  (messages  de  

défaut)  
Fau l t  en tri es  shal l  be  acknowledged  to  d i sappear Les  en trées  de  défau t  d oivent  être  acqu i ttées  
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Figure 58  – Présentation  générale   
des  mécanismes  de  d iagnostic de  PROFIdrive  
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6.3.8.2  Mécan isme  d 'avertissement  

Les  paramètres  953  à  960  (mots  d 'avertissement)  d u  type  de  données  V2  son t réservés  pour 
l e  mécan isme d 'avertissement.  D 'au tres  paramètres  peuvent être  u ti l i sés  à  cet effet d 'une  
façon  spéci fi que  au  constructeur.  Un  état d 'exception  d 'axe  d 'en traînement est affecté  à  
chaque b i t  d 'un  mot d 'avertissement.  Une  valeur de  b i t  "0"  s i gn i fie  "absence d 'avertissement"  
(OK),  u ne  va leur de  b i t  " 1 "  s ign i fi e  "avertissement présent".  Les  mots  d 'avertissement sont 
mod i fiés  un iquement localement à  parti r du  d isposi ti f d 'en traînement.  

S i  au  moins  un  bi t  d 'avertissement est défin i ,  l e  b i t  d 'avertissement ZSW1 ,  bi t  7  est défi n i  en  
p lus  (voir l a  F igure  59) .  

32  textes  d 'avertissement son t affectés  à  un  mot d 'avertissement ( type  de  données  V2  sans  
matrice  de  texte  supplémentai re)  qu i  comprend  l e  contenu  de  l 'avertissement ou  de  
l 'exception  du  d ispos i ti f d 'entraînement pour des  besoins  de  visual isation .  

read
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0 0 1 0 . . . 0
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0 0 1 0 . . . 0
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IEC  

  

Ang lais  Français  

Control l er Dri ve  Entraînement  de  contrôl eu r 

ZSW1  bi t  7  =  1  i f at  l east  one  warn ing  b i t  set  B i t  7  ZSW1  7  =  1  s i  au  moins  un  b i t  
d ’ averti ssement  défi n i  

Read  PNU  953. . 960  Li re  PNU  953. . 960  

Defin i ti on  of b i ts  i s  vendor/devi ce  speci fi c  La  défi n i ti on  des  b i ts  est  spéci fi que  au  
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Anglais  Français  

Set/reset wi th  every change  of the  correspond ing  
Dri ve  Axi s  Excepti on  Status  

Défi n i r/redéfi n i r à  chaque  mod i fi cation  de  l ’ état  
d ’ excepti on  de  l ’ axe  d ’en traînement 
correspondant  

Figure 59  – Fonctionnement du  mécanisme d 'avertissement  

6.3.8.3  Mécan isme de  mémoire  tampon  des  défauts  

Une s i tuation  de  défau t,  qu i  peut être  associée  à  un  ou  p l us ieurs  messages  de  défau t 
(mod ification  de  l 'état d ’exception  d 'en traînement)  génère  une  réaction  au  défaut spéci fique  
au  d isposi ti f.  Par exemple,  e l le  peut  provoquer l a  m ise  hors  tens ion  du  convertisseur.  Une  
s i tuation  de  défau t non  acqu i ttée  est  auss i  ind iquée  par ZSW1 ,  b i t3  (présence  d 'un  défaut) .  
Le  mécan isme de  mémoire  tampon  des  défauts  défin i t  un  système de  l ocal isation  de  défaut  
afi n  de  sauvegarder l es  messages  de  défaut.  Ce  système de  local isation  de  défaut est  
consti tué  de  l a  mémoire  tampon  des  défau ts  (qu i  comprend  au  moins  l a  l i s te  des  numéros  de  
défau t et l e  compteur de  messages  de  défaut,  voi r auss i  l a  F i gure  60) .  La  mémoire  tampon  
des  défauts  con tien t l es  messages  de  défau t qu i  on t été  générés  lors  de  l a  s i tuation  de  
défau t;  l a  l i s te  des  numéros  de  défaut con tien t l es  expl ications  et l es  affectations  aux 
d i fférents  messages  de  défau t défin is  dans  l e  d ispos i ti f.  Les  a l i néas  su ivan ts  décrivent l e  
mécan isme re lati f à  l a  façon  dont le  système de  l ocal isation  de  défaut  peu t fonctionner.   

Mémoire  tampon  des  défauts  

La  F igure  63  représente  l a  structure  d 'une  mémoi re  tampon  des  défauts.  La  mémoire  tampon  
des  défau ts  comprend  des  l i gnes  et des  colonnes.  Dans  l a  s i tuation  l a  p l us  déta i l lée,  l a  
mémoire  tampon  des  défau ts  a  quatre  colonnes  représentées  par les  paramètres  du  numéro 
de  défaut  (PNU  947),  du  code  de  défau t (PNU  945),  d u  temps  de  défau t (PNU  948)  et  de  la  
va leur de  défaut (PNU  949).  Chaque  paramètre  est consti tué  d 'une  matrice.  Les  l ignes  de  l a  
mémoire  tampon  des  défau ts  sont  représentées  par les  sous- index de  paramètre  formant l a  
mémoire  tampon  des  défau ts  réel le .  

Les  messages  de  défaut  son t en trés  dans  la  mémoire  tampon  des  défauts  dans  l a  séquence  
dans  l aquel le  i l s  son t détectés.  Cela  s i gn i fi e  que  chaque  l i gne  dans  l a  mémoire  tampon  des  
défau ts  représente  un  message de  défaut;  l e  numéro de  défau t,  l e  code  de  défau t,  l a  valeur 
de  défau t et l e  temps  de  défau t d 'un  message  de  défau t peuvent être  adressés  dans  l e  
paramètre  particu l i er à  l 'a ide  du  même sous- index.  

La  mémoire  tampon  des  défauts  est d i visée  en  s i tuations  de  défau t qu i  sont el l es-mêmes 
d ivisées  en  messages  de  défau t.  La  m ise  à  l 'échel l e  de  l a  mémoire  tampon  des  défauts  – 
combien  de  s i tuations  de  défau t et  de  messages  de  défau t par s i tuation  de  défaut son t 
con tenus  dans  une  mémoire  tampon  des  défau ts  peu t être  défin ie  par l e  paramètre  P950  
"M ise  à  l 'échel le  de  l a  mémoire  tampon  des  défauts"  (se  reporter également à  6 . 4).  La  m ise  
en  œuvre  du  paramètre  est facu l tative.  S i  une  un i té  d ’entraînement n 'a  pas  m is  en  œuvre  le  
paramètre  P950,  i l  est supposé  une  configuration  par défau t comportant hu i t  s i tuations  de  
défau t avec hu i t messages  de  défau t par s i tuation  de  défaut.  
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Dri ve  i n ternal  fau l t  n umber/code  Numéro/code  de  défau t  i n terne  du  d i spos i ti f 
d 'en traînement  

User external  fau l t  code  (opti onal )  Code  de  défaut  externe  de  l ’ u ti l i sateu r (facu l tati f)  

Error No=22  Numéro  d ’erreur =22  

Local  d ri ve  operator pane l  Panneau  opérateu r du  d i sposi ti f d ’ en traînement  

Error:  22  
read  

Erreur:  22  
l ecture  

Read  (mand . )  Lectu re  (obl i gatoi re)  

Wri te  (optional )  Écri tu re  (facu l tati f)  

Error:  7020  Erreur:  7020  

Read  Lecture  

Control l er Dri ve  D i spos i ti f d ’ en traînement  du  con trôl eu r 

Fau l t  message  counter Compteur de  message  de  défaut  

Fau l t  n umber Numéro  de  défau t  

Fau l t  code  l i st  L i ste  de  codes  de  défaut  

Fau l t  code  Code  de  défaut  

Fau l t  message  Message  de  défaut  

Dri ve  Axis  Excepti on  Exception  d ’ axe  d ’ en traînemen t  

Defi nes  s i ze  i f n ot  s tandard  Défi n i t  l a  ta i l l e  s i  e l l e  n ’est  pas  normal i sée  

Optional  Facu l tati f 

Scal i ng  of the  fau l t  bu ffer (read  on ly)  M ise  à  l ’ éche l l e  d e  l a  mémoi re  tampon  des  
défauts  ( l ecture  seu l e)  

Factory setti ng  of code  l i s t  i s  1 : 1  (recommended )  Rég l ages  en  us i ne  de  l a  l i s te  d e  codes  =  1 : 1  
(recommandé)  

Figure 60  – Présentation  générale  du  mécan isme  
de  mémoire  tampon  des  défauts  
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Par exemple,  l e  mécan isme de  sa is ie  et  de  sauvegarde  des  s i tuations  et  des  messages  de  
défau t dans  l a  mémoire  tampon  des  défauts  est expl iqué  avec l a  configuration  par défau t.  S i  
d 'au tres  grandeurs  de  la  s i tuation  de  défaut et  du  message  de  défau t sont chois ies  par le  
paramètre  P950,  l 'exemple  doi t  être  adapté.  La  dern ière  s i tuation  de  défau t qu i  n 'a  pas  
encore  été  acqu i ttée  démarre  par l e  sous- index 0 ,  la  dern ière  s i tuation  de  défaut  acqu i ttée  
par l e  sous- index 8.  La  va leur maximale  au torisée  de  sous- index est 63  (voir l a  F igure  63) .  
Cela  s ign i fie  que  l a  s i tuation  de  défau t l a  p lus  ancienne  sauvegardée  démarre  par le  sous-
index 56.  Dans  une  s i tuation  de  défau t,  un  maximum  de  hu i t  messages  de  défaut peu t être  
sauvegardé.  S i  p l us  de  hu i t messages  de  défaut se  produ isen t pendant une  s i tuation  de  
défau t,  l e  hu i ti ème message est écrasé  par l e  message  de  défaut  le  p l us  récent (voir l a  
F igure  62) .  S i  u ne  s i tuation  de  défaut comprend  moins  de  hu i t messages  de  défaut,  l e  numéro  
de  défau t et l e  zéro  de  code  de  défau t son t affi chés  dans  le  sous- index auquel  n 'a  pas  été  
affecté  de  message de  défaut.  I nversement,  s i  pour un  sous- index,  l e  numéro  de  défaut et l e  
code  de  défaut son t affi chés  comme zéro,  l e  message de  défau t i nd iquan t l e  passage  du  
sous- index su ivant au  dern ier sous- index représente  le  dern ier message de  défaut  de  l a  
s i tuation  de  défaut.  S i  une  s i tuation  de  défaut précédemment non  acqu i ttée  est acqu i ttée,  l a  
s i tuation  de  défau t est  décalée  vers  l a  posi ti on  de  l a  prem ière  s i tuation  de  défau t acqu i ttée.  
Le  con tenu  de  la  prem ière  s i tuation  de  défaut  acqu i ttée  a  été  précédemment décalé  vers  l a  
pos i tion  de  l a  deuxième s i tuation  de  défau t acqu i ttée.  La  deuxième s i tuation  de  défau t 
acqu i ttée  est décalée  vers  l a  pos i ti on  de  l a  troisième si tuation  de  défaut  acqu i ttée  et  a i ns i  de  
su i te  (voir la  F igure  61 ).  Cela  impl i que  donc que  l a  septième si tuation  de  défaut acqu i ttée  est  
également écrasée.  Les  messages  de  défau t (causes  de  défau t)  qu i  sont encore  présents  
après  l 'acqu i ttement consti tuent une  nouvel l e  s i tuation  de  défaut (causes  de  défaut qu i  sont  
encore  présentes  après  que  l 'acqu i ttement génère  une  nouvel l e  en trée  dans  la  s i tuation  réel l e  
de  défau t) .  Un  type  d 'h istorique  de  s i tuation  de  défau t est obtenu  pour p lus ieurs  s i tuations  de  
défau t qu i  on t été  acqu i ttées  à  l a  su i te.  
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Figure 61  – Acquittement de  défaut  pour l e  mécanisme  
de  mémoire  tampon  des  défauts  
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S i  u ne  s i tuation  de  défaut i denti que  à  l a  dern ière  s i tuation  de  défau t acqu i ttée  se  produ i t,  i l  
est au torisé  de  ne  pas  décaler cette  s i tuation  de  défaut afin  de  conserver l 'h is torique  des  
défau ts.  

A noter que  l e  b i t  de  défau t présent (ZSW1 ,  bi t3)  est défi n i  s ' i l  y a  au  moins  une  en trée  de  
message de  défau t non  acqu i tté  dans  l a  mémoire  tampon  des  défau ts,  i ndépendamment de  l a  
réaction  au  défau t associée  (voi r aussi  la  F i gure  61 ).  

 

Fault message
counter

PNU 944
Fault message

counter

PNU 944

x x

Fault number
PNU 947

Fault number
PNU 947

0
1
2...
7

8......

.....

to warning
mechanism

fault reaction
(device/fault specific)

read

+1

Controller

Drive

ZSW1 bit 3
Fault Present

Drive Axis
Exception

oldest entry

most recent entry

set bit 3

enter new fault
message after
last entry

read
(evaluate)

fault message

acknowledged
faults

unacknowledged
faults

Actual  fault
situation

 
IEC  

  
Ang lais  Français  

Read  (evaluate)  Lecture  (évaluation )  
Fau l t  Present  Défaut  présent  
Read  Lecture  
Set  b i t  3  Défi n i r b i t  3  
Con trol l er Dri ve  D i spos i ti f d ’ en traînement  du  con trôl eu r 
Fau l t  message  counter Compteur de  message  de  défau t  
En ter new fau l t  message  after l ast  en try  Sais i r l e  nouveau  message  de  défau t  après  l a  

dern ière  en trée  
Fau l t  n umber Numéro  de  défau t  
Oldest  en try  Entrée  l a  p l us  ancienne  
Unacknowledged  fau l ts  Défauts  non  acqu i ttés  
Most  recent  en try  Entrée  l a  p l us  récente  
Acknowledged  fau l ts  Défauts  acqu i ttés  
Actual  fau l t  s i tuati on  S i tuation  réel l e  de  défau t  
Fau l t  message  Message  de  défaut  
Fau l t  reaction  (device/fau l t  speci fi c)  Réaction  au  défau t  (spéci fi que  au  

d i spos i ti f/défau t)  
Dri ve  Axis  Excepti on  Exception  d ’ axe  d ’ en traînemen t  
To  warn i ng  mechan ism  Vers  l e  mécan isme d ’a larme  

Figure 62  – Trai tement des  messages  de  défau t  
dans  l e  mécanisme de  mémoire  tampon  des  défauts  
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Évaluation  automatique  de  l a  mémoire  tampon  des  défauts  

Le  compteur de  messages  de  défaut (paramètre  944)  est  i ncrémenté  chaque  fo is  que  la  
mémoire  tampon  des  défau ts  est mod i fiée.  Afin  de  fa i re  évaluer au tomatiquement la  mémoire  
tampon  des  défau ts  par un  programme,  i l  convien t que  le  programme l i se  l e  compteur de  
messages  de  défaut avan t et  après  l 'évaluation  de  l a  mémoire  tampon  des  défau ts .  En  
véri fian t que  l e  con tenu  du  compteur de  messages  de  défau t est i denti que  avan t et après  
l 'évaluation  de  la  mémoi re  tampon  des  défau ts,  i l  est garanti  que  l a  mémoire  tampon  des  
défau ts  a  été  évaluée  de  façon  cohérente  et  qu 'e l le  n 'a  pas  changé pendant l 'évaluation .  

Caractéristiques  temporel les  lors  de  l 'acquittement d 'un  défaut  

Un  défaut  est acqu i tté  par l e  con trôleur avec un  fron t posi ti f au  b i t  7  du  mot de  commande 1 .  
Le  bi t  d 'acqu i ttement de  défaut  doi t  être  d ispon ible  pendant au  moins  20  ms  de  façon  à  
garanti r qu 'un  DO  reconnaît l e  front  pos i ti f.  Les  DO doivent avoi r trai té  l es  défau ts  
correctement dans  un  déla i  maximum  de  3  s.  

Effacement de  l a  mémoire  tampon  des  défauts  

La  tota l i té  de  l a  mémoire  tampon  des  défauts  (s i tuation  réel le  de  défaut et tou tes  l es  au tres  
s i tuations  de  défau t)  et  l e  compteur de  messages  de  défau t (paramètre  944)  sont  effacés  
l orsque  l e  compteur de  s i tuations  de  défaut  (paramètre  952)  est ré in i t ia l i sé  sur 0  (voir l a  
F igure  61 ) .  

Mise en  correspondance du  numéro  de  défaut in terne avec le  point de  vue  de  
l 'u ti l i sateur (code  de  défaut)   

Le numéro de  défau t (paramètre  947)  contient l e  numéro de  défau t i n terne.  Le  code  de  défau t 
est u ti l i sé  pour numéroter systématiquement les  messages  de  défaut  du  poin t  de  vue  de  
l 'u ti l i sateur (voir l a  F igure  60).  Le  système de  commande  ou  l e  système IHM  doi t ému ler l e  
numéro de  défaut  i n terne  par rapport au  code  de  défau t pour l 'u ti l i sateur.  Cette  ému lation  
peu t être  spéci fi ée  de  façon  facu l tati ve  par l e  d ispos i ti f d 'en traînement avec l a  l i ste  de  codes  
de  défau t (paramètre  946)  qu i  contien t l e  code  de  défau t pour chaque  numéro  de  défaut.  

L'u ti l i sateur peu t,  de  façon  facu l tati ve,  l i re  d i rectement l e  code  de  défau t pour chaque  
message  de  défau t (paramètre  945)  à  parti r du  d ispos i ti f d 'entraînement (voi r l e  Tableau  1 1 4).  
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Tableau  1 1 4 – Paramètres  de  mémoire  tampon  des  défauts  

Paramètre  Désignation  Expl ication  M in imum Total  

944  
Compteur de  
messages  de  défau t  

Est  i ncrémenté  chaque  foi s  q ue  l a  mémoi re  tampon  
des  défau ts  est  mod i fi ée  

m  m  

945  Code  de  défaut  
Con ti en t  l e  code  de  défaut  pou r chaque  message  de  
défau t  pou r l 'u ti l i sateur 

o  o  

946  
Li ste  de  codes  de  
défaut  

Affectation  d 'u n  n uméro  de  défau t  i n terne  au  code  de  
défau t  pou r l 'u ti l i sateur 

o  o  

947  Numéro  de  défau t  
Con ti en t  l e  numéro  de  défaut  i n terne  pou r chaque  
message  de  défau t  

m  m  

948  Temps  de  défau t  
Con ti en t  l e  moment de  défaut  pou r chaque  message  
de  défaut  

o  o  

949  Valeu r de  défau t  
Con ti en t  l a  val eu r d e  défaut  pour chaque  message  de  
défau t  

o  o  

950  
M ise  à  l ' échel l e  d e  
l a  mémoi re  tampon  
des  défauts  

Conti en t  l e  nombre  de  s i tuati ons  de  défau t  d e  l a  
mémoi re  tampon  des  défau ts  et  l e  nombre  de  
messages  de  défaut  par s i tuati on  de  défau t  

o  o  

951  
L i ste  de  numéros  de  
défauts  

Conti en t  l e  paramètre  de  l a  val eur de  défau t  et  l e  
texte  de  défaut  pou r chaque  numéro  de  défaut  i n terne  

--  m  

952  
Compteur de  
s i tuations  de  défaut  

Somme de  tou tes  l es  s i tuations  de  défau t  depu is  l a  
dern ière  ré i n i ti a l i sation  

o  m  

m  obl i gatoi re  dans  cette  vers ion  de  l a  mémoi re  tampon  des  défauts  

o   facu l tati f dans  cette  vers ion  de  l a  mémoi re  tampon  des  défauts  

--   non  réa l i sé  dans  cette  vers ion  de  l a  mémoi re  tampon  des  défau ts  

M in imum:   Vers ion  m in imale  de  l a  mémoi re  tampon  des  défau ts  qu i  d oi t  un i quement  comprend re  l ecompteur de  
messages  de  défaut  et  l e  n uméro  de  défau t  i n terne.  

Total :   Vers ion  complète  de  l a  mémoi re  tampon  des  défau ts  qu i  d oi t  conten i r en  p l us  d u  n uméro  de  défau t,  l e  
temps  de  défau t  facu l tati f et  l a  va leur de  défau t;  un  texte  e t  l e  paramètre  de  va leu r de  défaut  pour 
chaque  numéro  de  défaut  i n terne  ( l i ste  de  numéros  de  défau t)  et  l e  compteu r de  s i tuations  de  défaut.  
La  vers ion  complète  de  l a  mémoi re  tampon  des  défauts  est  spéci fi ée  pou r l 'éval uation  à  u n  contrô le  
numérique.  

Tous  l es  paramètres  du  Tabl eau  1 1 4  doi vent  être  un i quement  l i s i b l es  à  l 'excepti on  du  paramètre  952  q u i  doi t  
aussi  être  accessib l e  en  écri tu re  (voi r auss i  l a  F i gu re  61 )  et  d u  paramètre  946  qu i  peu t  égal ement être  accessib le  
en  écri tu re.  
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Exemple  avec le  nombre  par défaut de  s i tuations  de  défaut et  de  messages  de  défaut  
(8x8)  

PNU947 PNU945 PNU948 PNU949

Actual

fault

situation

n

Sub-

index

Fault  number

0

1

2

3

4

5

6

7

5

11

0

Fault

code

Fault

time

Fault

value

72

50

0

Time 2

Time 3

xxxx

Value 2

Value 3

xxxx

Fault

situation

n - 1

8

9

10

11

12

13

14

15

3

0

x

90

0

x

Time 1

xxx

xxx

xxx

xxx

xxx

Fault

situation

n - 7

56

57

58

59

60

61

62

63

max.  8 x 8 entries,  last  unacknowledged  fault  situation  = n
IEC

 

Anglais  Français  

Fau l t  n umber Numéro  de  défau t  

Fau l t  code  Code  de  défaut  

Fau l t  t ime  Temps  de  défaut  

Fau l t  va l ue  Valeu r de  défau t  

Subindex Sous-i ndex 

Actual  fau l t  s i tuati on  S i tuation  réel l e  de  défau t  

Time Temps 

Value  Valeu r 

Fau l t  s i tuati on  S i tuation  de  défaut  

Max.  8x8  en tri es,  l ast  unacknowledged  fau l t  
s i tuation  =  n  

Max.  8x8  en trées,  dern i ère  s i tuation  de  défau t  
non  acqu i ttée  =  n  

Figure 63  – Mémoire  tampon  des  défauts  avec exemple  de  séquence de  défaut 
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D i fféren ts  messages  de  défau t sont défin is  dans  un  d ispos i ti f.  Cela  comprend  en tre  au tres  par 
exemple  les  codes  de  défaut donnés  dans  l e  Tableau  1 1 5.  

Tableau  1 1 5 – Exemples  de  codes  de  défaut  

Code  de  défaut  Exemple  pour s ign i fication  

50  Surin tensi té   

72  Surtensi on  

90  Défai l l ance  de  fus i b le  

 

La valeur i nstan tanée réel l e  est sauvegardée dans  l e  paramètre  1 5  et  l a  va leur i nstantanée  
de  l a  tens ion  dans  l e  paramètre  1 1 0.  Une  l i ste  de  numéros  de  défau t est sauvegardée dans  l e  
d ispos i ti f comme représenté  à  l a  F igure  64.  

Deux s i tuations  de  défau t se  son t produ i tes .  Pour la  prem ière  s i tuation  de  défau t,  l e  message  
de  défaut "défa i l l ance  de  fus ib le"  est apparu ;  pour l a  deuxième,  qu i  n 'a  pas  encore  été  
acqu i ttée,  le  message de  défau t "su rtension "  pu i s  "surin tensi té"  est apparu .  Cette  séquence 
de  défau t est  i nd iquée  à  ti tre  d 'exemple  dans  la  F igure  63.  

  
951  946   

  

Fault number l ist  Fault code l ist  

   

Subindex =  

Fault number  

PNU  Text  Subindex =  

Fault number  

Code No.  

0  0  No fault  0  0  

1  XXX  XXX  1  XXX  

2  XXX  XXX  2  XXX  

3  0  Fuse fai lure  3  90  

4  XXX  XXX  4  XXX  

5  1 1 0  Over - voltage  5  72  

. . .    . . .   

1 1  1 5  Over - current  1 1  50  

     
. . .    . . .   

IEC  

Anglais  Français  

Fau l t  n umber l i s t  L i ste  de  numéros  de  défauts  

Fau l t  code  l i st  L i ste  de  codes  de  défaut  

Subindex =  fau l t  number Sous-i ndex =  numéro  de  défau t  

Text  Texte  

No  fau l t  Pas  de  défau t  

Fuse  fa i l u re  Défai l l ance  de  fus i b le  

Overvol tage  Surtens i on  

Overcurren t  Suri n tens i té  

Figure 64 – Liste  de  numéros  de  défaut et l i ste  de  codes  de  défaut avec exemple  
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6.3.8.4  Mécan isme  de  classe  de  défaut  

Dans  l e  mécan isme de  classe  de  défau t,  l es  classes  de  défaut PROFI drive  i ndépendantes  par 
rapport au  fourn isseur conformément au  Tableau  1 1 7  sont défin ies .  À parti r de  toutes  les  
classes  de  défau t,  un  ob jet de  d iagnostic  PROFI drive  doi t apparaître  s i  l 'attribut  des  classes  
de  défaut WARNING_PRESENT ou  FAULT_PRESENT est va l i de  (voi r l e  Tableau  1 1 6) .  Les  
obj ets  de  d iagnostic  l i és  à  une  classe  de  défaut  (deux par classe  de  défaut  au  maximum) 
apparaissent  ou  d isparaissen t selon  l es  rég lages  ou  les  mod i fications  de  l a  s i tuation  réel le  de  
défau t du  mécan isme de  mémoire  tampon  des  défau ts  et selon  l es  rég lages  des  
avertissements  dans  le  mécan isme d 'avertissement (voi r aussi  l a  F igure  58).  Les  objets  de  
d iagnostic PROFI drive  représenten t donc la  s i tuation  réel le  de  défaut et  d 'avertissement du  
DO.  

I l  est recommandé de  réd iger un  texte  de  défau t un ique  pour chaque obj et de  d iagnostic pour 
l a  s i gnal isation  s 'adressant  à  l ' u ti l i sateur selon  l a  spéci fication  su ivan te:  

Texte  de  s i gnal isation  pour l 'a ttribu t de  classe  de  défau t =  WARNING_PRESENT:  
    “PROFI drive_Warn ing_”<Fau l t  Code>” : ”<Fau l t  Class  Name>  

Texte  de  s ignal isation  pour l 'attribu t de  classe  de  défau t =  FAULT_PRESENT:  
    “PROFI drive_Fau l t_”<Fau l t  Code>” : ”<Fau l t  C lass  Name>  

Tableau  1 1 6  – Défin i tion  de  l 'attribut  de  classe  de  défaut  

Attribut de  classe  de  
défau t  

S ign i fication  

NO_FAULT I l  n 'y a  aucun  défaut  n i  averti ssement.  

WARNING_PRESENT I l  y  a  au  moins  u ne  excepti on  mais  l e  d i sposi ti f d 'en traînement  fonctionne  tou jours  
et  su i t  l e  poi n t  de  consigne.  

FAULT_PRESENT I l  y  a  au  moins  u ne  excepti on  e t  une  des  exceptions  a  provoqué  u ne  réaction  
d 'arrêt  ( l e  d i sposi ti f d 'en traînement  ne  su i t  pas  l e  poin t  d e  cons igne).  

 

Tableau  1 1 7  – Défin i tion  des  classes  de  défaut PROFIdrive  

Code  de  
défau t  

Nom  de  classe  
de  défaut  Commentai res  

01  
Matéri e l  ou  
l og icie l  de  
m icrocontrôleur 

Comprend  l es  excepti ons  dans  l ' un i té  de  trai tement  cen trale  d u  d i sposi ti f 
d 'en traînement,  l es  erreu rs  de  mémoi re/de  somme de  con trôl e,  l e  
dépassement/manque  dans  l es  processus  de  contrôle,  l a  défa i l l ance  de  l 'au totest  
du  contrôl eur,  etc.  

02  
Réseau  
d 'a l imentati on  

Comprend  l es  excepti ons  d u  réseau  d 'al imentation  comme l 'erreu r d e  phase,  l a  
surtensi on/sous-tens ion  du  réseau ,  etc.  

03  
Al imentation  
basse  tension  

Comprend  l es  excepti ons  de  l ' a l imentation  basse  tensi on  fou rn i e  au  système 
d 'en traînement (par exemple  a l imentation  externe  24  V).  

04  
Surtensi on  de  
l i a i son  CC  

Exception  due  à  l a  su rtens ion  de  l a  l i a i son  CC,  q u i  résu l te  généralement  d 'un  
retour d 'énerg ie  excessi f du  moteur/processus  ou  d 'une  charge  fi cti ve  
défectueuse.  

05  
É lectron i ques  
de  pu i ssance  

Comprend  l es  excepti ons  à  l ' étage  du  converti sseu r du  d i spos i ti f d 'en traînement:  
erreu rs  de  mesure  du  cou ran t de  phase,  erreu r de  supervis i on  de  l a  suri n tensi té.  

06  
Di sposi ti f 
é l ectron ique  de  
surchauffe  

Surchauffe  due  à  l a  surcharge  ou  à  u n  défaut  d u  système de  refroi d i ssement.  

07  
Défau t  
d ' i solati on  

Exception  due  à  l a  su ri n tensi té  résu l tant  d 'u ne  pénuri e  en tre  phases  ou  en tre  
phase  et  terre.  

08  
Surcharge  du  
moteur 

Exception  due  à  l a  su rchauffe  du  moteur.  Cela  peut  être  dû  à  une  su rcharge  du  
moteur ou  à  un  d éfau t  du  système de  refroid i ssement.  
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Code  de  
défau t  

Nom  de  classe  
de  défaut  

Commentai res  

09  
Système de  bus  
de  terra in  

Exception  du  système de  commun ication  en tre  l e  d i spos i ti f d 'en traînement  (DU )  
et  l e  contrôleur.  Par exemple,  i l  peu t  s 'ag i r d 'erreurs  de  trame  temporai res  de  
commun ication  ou  d 'excepti ons  dans  l e  fonctionnement i sochrone.  

1 0  
Canal  d e  
sécuri té  

Exception  due  à  u n  d éfau t  d ans  l a  fonction  de  sécuri té  du  d i spos i ti f 
d 'en traînement (par exemple,  dû  au  fa i t  que  l es  chem ins  de  sécuri té  redondants  
ne  correspondent pas)  

1 1  Réaction  
Exception  due  à  u ne  exception  dans  l ' i n terface  de  réacti on  ou  l e  capteu r d e  
réaction  (par exemple  codeu r,  système de  mesure  de  pos i ti on  ou  de  vi tesse).  

1 2  
Commun ication  
i n terne  

Exception  du  système de  commun ication  i n terne  du  d i spos i ti f d 'en traînement s ' i l  y  
a  une  en ti té  physique  séparée  l i ée  au  système  de  commun ication  i n terne  (par 
exemple,  fond  de  pan ier d e  commun ication ,  câble  de  bus,  etc. ).  

1 3  Al imentation  
Comprend  l es  excepti ons  de  l ’ un i té  d ’a l imentati on  d u  d i spos i ti f d 'en traînement:  
par exemple,  tens ion  manquan te  de  l i a i son  CC,  etc.  

1 4  
Résistance  de  
freinage  

Exception  du  ci rcu i t  de  charge  fi cti f du  d i sposi ti f d 'en traînement:  Surchauffe  de  l a  
rés i stance  de  freinage,  rés i stance  de  fre inage  sans  cou ran t,  etc.  

1 5  F i l tre  d e  l i g ne  
Exception  du  fi l tre  de  l i gne  pri ncipal  de  l 'un i té  d 'a l imentation  s i  l e  fi l tre  est  une  
en ti té  physi que  séparée  (par exemple,  surchauffe,  etc. ).  

1 6  Externe  
Exception  affi chée  par d es  canaux d 'en trée  supplémentai res  du  d i sposi ti f 
d 'en traînement.  Par exemple,  un  capteur de  températu re  personnal i sé  séparé  
re l i é  au  système  d 'en traînement  par une  en trée  numéri que.  

1 7  Technolog i e  
Exception  d ' une  tâche/système  de  supervis ion  de  processus  i n terne  au  d i sposi ti f 
d 'en traînement.  Par exemple,  supervis ion  d ' une  l im i te  de  couple.  

1 8  Techn i que  
Exception  des  d i fférences  en tre  l es  i n formations  de  confi gu ration  réel l es  et  
attendues.  

1 9  Au tre  

Nécessai re  car tou tes  l es  en trées  dans  l a  s i tuation  réel l e  de  défaut  d es  
mécan ismes  de  mémoi re  tampon  des  défauts  et  d 'averti ssement do iven t  avoi r 
pou r résu l tat  u ne  excepti on  dans  l 'une  des  cl asses  de  défau t  PROFI dri ve  en  
ra i son  de  l a  cohérence.  Ains i ,  s i  une  excepti on  d 'en traînement ne  correspond  pas  
à  une  des  cl asses  de  défaut  défi n ies,  e l l e  doi t  être  m ise  en  correspondance  avec 
l a  cl asse  de  défau t  (Au tre).  

20  
Di sposi ti f 
auxi l i a i re  

Exception  due  à  u n  d éfaut  d ans  un  d i sposi ti f auxi l i a i re  d u  d i spos i ti f 
d 'en traînement qu i  n e  peut  pas  être  m is  en  correspondance  avec une  au tre  
cl asse  de  défau t  (par exemple,  des  d i spos i ti fs  de  refroid i ssement spéciaux 
souvent  u ti l i sés  pou r des  d i spos i ti fs  d 'en traînement  de  g rande  d imension).  

 

6.3.9  Identi fication  

6.3.9 .1  Identi fication  des  un i tés  d 'entraînement  

Dans  un  système de  communication  complexe,  bon  nombre  de  d ispos i ti fs  d i fféren ts  sont 
souvent m is  en  réseau .  Dans  certains  cas,  ces  d isposi ti fs  son t fabriqués  par d i fférents  
constructeu rs.  Les  é léments  su ivan ts  permettant  l ' i denti fication  de  l ' un i té  d ’en traînement sont 
défin is  ici  afi n  de  fourn ir une  assistance  au  constructeur d ' instal l ation  et  à  l 'opérateur 
d ' instal l ation  pendant et après  l a  m ise  en  service.  Cela  donne  une  présentation  générale  et 
des  d iagnostics  des  un i tés  d ’en traînement PROFI d rive  re l iées  au  système de  commun ication .  

Le  constructeur de  d isposi ti f fourn i t des  i n formations  permettan t l ' i den ti fication  du  d ispos i ti f.  
Les  données  du  constructeur son t i n tégrées  de  façon  permanente  dans  l e  d ispos i ti f et  
peuven t un iquement être  l ues  et  non  mod i fiées.   

Le  paramètre  964  est l e  paramètre  d ' i den ti fication  du  d isposi ti f.  Le  type  de  données  est 
"Array[n ]  of Uns igned1 6".  L'affectation  des  prem iers  sous- index est défin ie  et i nd iquée  dans  
l e  Tableau  1 1 8.  Les  données  spéci fiques  au  constructeur peuvent su ivre.  La  l ongueur 
m in imale  de  l a  matrice  est de  5  é léments .  Voir également 6 . 3 .9. 5  en  ce  qu i  concerne  
l ' i denti fication  du  d ispos i ti f i ndépendant  du  profi l  PROFI drive  par l a  fonctionnal i té  I &M.  
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Tableau  1 1 8  – Structure  du  paramètre  964  
( identi fication  de  l 'un i té  d ’ entraînement)  

Sous-index Contenu  Commentai res  

0  Constructeu r Code  fou rn i sseur /  constructeu r du  d i spos i ti f (voi r note)  

1  Type  d 'un i té  d 'en traînement  Spéci fi que  au  constructeur 

2  Version  ( l og iciel )  
xxyy (décimal )  
Exemple:  La  vers ion  2 . 1  d onne  un  nombre  décimal  0201   

3  Date  d u  m icrolog i ci e l  (année)  aaaa  (décimal )  

4  Date  d u  m icrolog i ci e l  ( j ou r/mois)  j jmm  (décimal )  

5  

PROFINET:  Nombre  d 'objets  
d 'en traînement (DO)  

PROFIBUS:  Nombre  d 'axes  
d 'en traînement  

S i :  l e  nombre  de  DO/Axes  =  1 ,  a l ors:  facu l tati f;  

S i :  l e  nombre  de  DO/Axes  >  1  ou  sous- i ndex 6  d i spon i ble,  
a l ors:  obl i gatoi re  

6  
. . .  

Spéci fi que  au  constructeur Facu l tati f 

NOTE  Le  code  de  constructeur (sous-i ndex 0)  est  défi n i  par PROFIBUS  & PROFINET I n ternati ona l  (vo i r 
www. profibus. com).  

 

6.3.9 .2  Identi fication  de  profi l  

Le paramètre  965  est l e  numéro d ' i den ti fication  de  profi l  q u i  i denti fi e  l e  profi l  et l a  version  du  
profi l .  Le  profi l  PROFIdrive  est affecté  au  numéro de  profi l  3  (décimale)  et  l e  numéro  de  
vers ion  réel  de  ce  profi l  est 42  (décimal ).  La  défin i ti on  de  l 'octet 1  (numéro de  profi l )  e t de  
l 'octet  2  (numéro de  vers ion)  de  PNU965 est  donnée  dans  l e  Tableau  1 1 9.  

Tableau  1 1 9  – Défin i tion  du  numéro  d ' identi fication  de  profi l  

Numéro  de  profi l   
(octet 1 ,  décimal )  

Numéro  de  version   
(octet 2 ,  décimal )  

Version  de  profi l  

3  2  Vers ion  2  de  profi l  PROFI d ri ve  

3  3  Vers ion  3. 1 . 2  d e  profi l  PROFI d ri ve  

3  40  Vers ion  4 , 0  d e  profi l  PROFI dri ve  

3  41  Vers ion  4 , 1  d e  profi l  PROFI dri ve  

3  42  Vers ion  4 , 2  d e  profi l  PROFI dri ve  

3  …  …  

 

6.3.9 .3  Identi fication  de  l 'objet  d 'entraînement  

Dans  un  d isposi ti f modu la i re,  l es  DO peuven t être  de  type  d i fféren t et  basés  sur un  l og icie l  
d i fférent.  

Le  constructeur de  modu le  fourn i t des  i n formations  permettan t l ' i denti fication  du  DO.  Les  
données  du  constructeur sont in tégrées  de  façon  permanente  dans  le  DO  et peuvent  
un iquement être  lues  et non  mod i fiées.   

Le  paramètre  l ocal  975  est  l e  paramètre  d ' i denti fication  du  DO.  Le  type  de  données  est 
"Array[n ]  of Uns igned1 6".  L'affectation  des  prem iers  sous- index est défi n ie  et i nd iquée  dans  le  
Tableau  1 20.  Les  données  spéci fiques  au  constructeur peuvent su ivre.  La  l ongueur m in imale  
de  la  matrice  est  de  7  é léments.  
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Tableau  1 20  – Structure  du  paramètre  975 (identi fication  du  DO)  

Sous-
index 

Contenu  Commentai res  

0  Constructeu r Code  de  fourn i sseur /  constructeur d e  d i sposi ti f (voi r note)  

1  Type  de  DO  Spéci fi que  au  constructeur 

2  Version  ( l og iciel )  
xxyy (décimal )  
Exemple:  La  vers ion  2 . 1  d onne  l e  nombre  décimal  0201   

3  Date  d u  m icrolog ici e l  (année)  aaaa  (décimal )  

4  Date  d u  m icrolog ici e l  ( j ou r/mois)  j jmm  (décimal )  

5  
Classe  de  type  de  DO PROFI d rive  
(Structu re)  

Voi r l e  Tabl eau  1 21  et  l e  Tableau  1 22  

6  Sous-classe  1  d e  DO PROFI dri ve  Voi r l e  Tabl eau  1 23  

7  I D  d 'ob jet  d 'en traînement ( I D  de  DO)  Facu l tati f pour l es  un i tés  d 'en traînement  PROFIBUS  

8  à  9  Réservé   

1 0  
. . .  

Spéci fi que  au  constructeur Facu l tati f 

NOTE  Le  code  de  constructeur (sous-i ndex 0)  est  défi n i  par PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati ona l  (vo i r 
www. profibus. com).  

 

Tableau  1 21  – Structure  de  P975.5  

Bi t  Valeur S ign i fication  

0  à  7  0  à  255  Classe  de  type  de  DO PROFI d rive  

8  à  1 5  --  Réservé  

 

Tableau  1 22  – Défin i tion  de  classe  de  type de  DO en  P975.5  

Valeur décimale  du  1 er octet 
de  P975. 5  (Bi t  0  …  7 )  

Classe  de  type  

0  Aucune  i n formation  d i spon ibl e  sur l a  cl asse  de  
type  

1  Axe  

2  Al imentation  

3  E/S  générales  

4  Con trôl eu r 

5  Codeur 

6  à  255  Réservé  

 

P975.5  doi t  ê tre  défin i  su r 1  s i  l e  DO  est de  type  axe  se lon  l a  défi n i ti on  donnée en  6. 3 . 1 .  S i  l a  
fonctionnal i té  du  DO ne  correspond  pas  aux classes  de  type  défin ies  dans  le  Tableau  1 21 ,  
P975. 5  est fixé  à  0.  Dans  tous  l es  cas,  le  fourn isseur est l i bre  de  renseigner sa  propre  classe  
de  type  de  DO,  conformément à  la  défin i ti on  de  la  classe  de  type  spéci fique  au  fourn isseur en  
P975. 1 .  
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Tableau  1 23  – Affectation  des  bi ts  d ' identification   
de  sous-classe  1  de  DO  en  P975.6  

Bi t  S ign i fication  (Bi t  =  vrai )  S ign i fication  (Bi t  =  faux)  

0  Classe  d 'appl i cation  1  pri se  en  charge:  Classe  d 'app l i cation  1  non  pri se  en  charge:  

1  Classe  d 'appl i cation  2  pri se  en  charge:  Classe  d 'app l i cation  2  non  pri se  en  charge:  

2  Classe  d 'appl i cation  3  pri se  en  charge:  Classe  d 'app l i cation  3  non  pri se  en  charge:  

3  Classe  d 'appl i cation  4  pri se  en  charge:  Classe  d 'app l i cation  4  non  pri se  en  charge:  

4  Classe  d 'appl i cation  5  pri se  en  charge:  Classe  d 'app l i cation  5  non  pri se  en  charge:  

5  Classe  d 'appl i cation  6  pri se  en  charge:  Classe  d 'app l i cation  6  non  pri se  en  charge:  

6  réservé  réservé  

7  réservé  réservé  

8  réservé  réservé  

9  réservé  réservé  

1 0  réservé  réservé  

1 1  réservé  réservé  

1 2  réservé  réservé  

1 3  réservé  réservé  

1 4  Classe  de  codeur 3  pri se  en  charge  Classe  de  codeur 3  non  pri se  en  charge  

1 5  Classe  de  codeur 4  pri se  en  charge  Classe  de  codeur 4  non  pri se  en  charge  

 

À noter qu ’ i l  est recommandé  que  P975  mette  en  œuvre  les  développements  du  nouveau  
système d 'en traînement pou r tous  l es  types  de  DO et  d 'un i té  d ’en traînement.  P975  au  
m in imum  est ob l igatoi re  pour tou tes  l es  un i tés  d ’entraînement qu i  prennent en  charge  P978  et 
pour tous  les  d isposi ti fs  E/S  PROFINET.  

6.3.9 .4  Identi fication  de  l 'accès  aux paramètres  du  mode de  base  

Dans  l es  DU  et l es  DO,  en  fonction  du  d ispos i ti f et  du  constructeur,  i l  peu t y avoir un  
gestionnai re  de  paramètres  d 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base  d 'un  type  d i fféren t,  qu i  
donnera  d 'autres  propriétés  au  service  d 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base.  

Le  constructeur de  modu le  peu t fourn i r des  i n formations  facu l tati ves  pour l ' identi fication  du  
service  d 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base  du  DO  ou  de  l a  DU  via  le  paramètre  
PNU974.  PNU974  est en  lecture  seu le  et l es  in formations  en  P974  son t l i ées  à  tous  les  poin ts  
d 'accès  aux paramètres  du  mode de  base  du  DO  auxquels  l e  modu le  est l i é.  Dans  l e  cas  d 'un  
d ispos i ti f D  homogène,  P974  est un  paramètre  g lobal .  Le  contenu  de  P974  doi t être  s tati que  
a lors  que  le  système d 'entraînement est en  cours  d 'exécu tion  et ne  doi t pas  subi r de  
mod i fication  en  fonctionnement.  

Le  type  de  données  est  "Array[n ]  of Unsigned1 6".  L'affectation  des  sous-index est  défin ie  
comme i nd iqué  dans  l e  Tableau  1 24.  

S i  P974  n 'est pas  présent,  i l  convient que  l e  gestionnaire  de  paramètres  prenne  en  charge  
par défau t l es  240  octets  des  demandes  mu l ti paramètre  et de  longueur de  b loc,  avec j usqu 'à  
39  paramètres  par demande mu l ti paramètre.  À noter que  la  l ongueur de  b loc donnée en  
PNU974  peut être  rédu i te  par des  l im i tes  supplémentai res  du  système de  communication .  
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Tableau  1 24 – Structure  du  paramètre  974 ( iden ti fication   
de  l 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base)  

Sous-index Contenu  Commentai res  

0  Longueur maximale  d u  
b l oc  

Longueur maximale  d u  b l oc en  octets,  pour l a  demande  de  paramètre  
et  l e  b l oc de  réponse,  pri se  en  charge  par l e  gestionna i re  de  
paramètres  ( i l  convi ent  d ' i ncl u re  l es  l im i tes  dues  au  système  de  
commun ication  mais  e l l es  peuvent ne  pas  l ’ être  s i  l e  système de  
commun ication  n 'est  pas  couvert  par l e  domaine  d 'appl i cati on  du  
gestionnai re  de  paramètres  du  DO).  

1  Nombre  maximal  de  
demandes  de  paramètre  
par demande  
mu l ti paramètre  

=0  réservé.  
=1  l e  gestionnai re  de  paramètres  ne  prend  pas  en  charge  l e  service  
d 'accès  mu l ti paramètre.  

2  Atten te  maximale  par 
demande  
(n  x 1 0ms)  

Temps  d 'attente  maximal  pou r l e  trai tement  d 'une  demande  de  
paramètre  (temps  en tre  l a  demande  et  l a  réponse  sans  temps u ti l i sé  
su r l a  l i gne  de  commun ication  pou r l e  scénari o  l e  p l us  défavorab le).  
Le  temps  d 'attente  est  ca lcu lé  par l a  mu l ti p l i cation  de  l a  va leu r dans  
l e  sous-i ndex par 1 0  ms.  Une  val eu r =0  i nd i que  qu 'aucune  
spéci fi cation  n 'est  d i spon ib le.  A noter que  l e  temps  d 'atten te  maximal  
par demande  comprend  également l e  temps  supplémentai re  u ti l i sé  
pou r une  demande  mu l ti paramètre  (d 'un  nombre  maximal  de  
paramètres).  

 

6.3.9 .5  Défin i tion  du  paramètre  I&M  

Pour l a  fonctionnal i té  d ' identi fication  et de  main tenance ( I &M)  (voi r PNO/3. 502) ,  l es  
enreg istrements  I&M  peuvent être  affectés  aux composants  PROFIdrive  DU ,  DO et sous-
modu les.  Pour tous  l es  composan ts  PROFI drive,  l es  paramètres  I &M  sont défi n is  
conformément au  Tableau  1 25.  

Tableau  1 25 – Défin i tion  du  paramètre  I&M  PROFIdrive  

Paramètre  I&M  Valeur pour l e  composant PROFIdrive  

PROFILE_ID  0x3A00  

PROFILE_SPECIFIC_TYPE  0x0000  

REVIS ION_COUNTER 0x0000  

 

  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  – 401  –  

6.3. 1 0  Réin i tial isation  du  d ispositi f d 'entraînement  (remise à  zéro)   

Résumé 

I l  est u ti l e,  en  particu l i er pour l es  appl ications  réparties ,  de  l ancer une  réin i ti a l i sation  
spéci fique  au  DO,  contrôlée  par l 'appl ication  du  contrôleur.  E l l e  peu t être  l ancée 
manuel lement (par l 'u ti l i sateur)  ou  au tomatiquement (par l e  processus  d 'appl ication).  Une  
ré in i ti a l isation  pour l e  prem ier démarrage  ou  après  suppress ion  d 'une  erreur est  un  exemple  
d 'appl ication .  

"Réin i tial i sation  du  d isposi ti f d 'entraînement"  P972   

La ré in i tial i sation  est possible  à  l 'a ide  du  paramètre  facu l tati f P972  (voir l e  Tableau  1 26)  de  la  
man ière  su ivante:  

•  Rem ise  à  zéro  (réin i tia l isation :  commande  d 'entraînement  en  boucle  fermée  +  l og icie l  de  
communication);  

•  Ré in i ti al isation  par arrêt de  commun ication  (ré in i ti al isation :  commande d 'entraînement en  
boucle  fermée  +  l og icie l  de  commun ication) .  

La  rem ise  à  zéro  est l ancée par l 'accès  en  écri tu re  de  P972  (valeur 1 )  ou ,  s i  c'est exigé  (voi r 
ci -dessous)  e l le  est d 'abord  préparée  (valeur 2)  pu is  l ancée.  

La  ré in i ti a l i sation  par arrêt de  communication  est  préparée  par l 'accès  en  écri tu re  de  P972  
(va leur 3) ,  pu is  l ancée l orsque  l a  re lation  de  communication  est  annu lée :  

Tableau  1 26 – Défin i tion  de  la  valeur de  paramètre  PROFIdrive  

Valeur de  paramètre  P972  S ign i fication  

0  État  i n i t i a l  (ou  état  après  une  ré in i ti a l i sation )  

1  Rem ise  à  zéro  ( l ancement)  

2  Rem ise  à  zéro  (préparation )  

3  Réin i ti a l i sati on  par arrêt  d e  commun ication  
(préparation )  

4  à  99  Réservé  pour l e  profi l  

1 00  à  65  535  Spéci fi que  au  fourn i sseu r 

 

La  m ise  en  œuvre  du  paramètre  et la  réal isation  des  d i fférentes  vers ions  son t facu l tati ves.  Le  
verrou i l lage  et  l es  véri fi cations  pour l e  d isposi ti f d 'en traînement l ors  du  l ancement d 'une  
ré in i ti a l i sation  son t spéci fiques  au  d ispos i ti f.  

Lors  de  l 'accès  en  écri tu re  P972,  un  acqu i ttement négati f est  poss ible  (voir l e  Tableau  1 27) .  

Tableau  1 27  – Défin i tion  du  code d 'erreur PROFIdrive  

Code d 'erreur Valeur pour l e  composant PROFIdrive  

0  Numéro  de  paramètre  i l l égal  (P972  non  m is  en  œuvre)  

2  L im i te  de  va leu r i n féri eu re  ou  supérieure  dépassée  (par exemple,  va leur=3  mais  seu les  l es  
val eu rs  1  et  2  son t  m ises  en  œuvre)  

1 7  La  tâche  ne  peut  être  exécu tée  en  ra i son  de  l 'état  de  fonctionnement (par exemple,  l e  
d i sposi ti f d 'en traînement est  en  mouvement)  

20  Valeu r i l l égal e  (par exemple,  val eu r=2,  mais  seu le  l a  va leur 1  est  m ise  en  œuvre)  
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Réin i tial isation  du  d ispositi f d 'entraînement:  I n i tiation  d i recte  (P972=1 )  

L'accès  en  écri ture  à  P972  (avec la  valeur 1 )  condu i t à  une  ré in i ti al isation  du  d ispos i ti f 
d 'en traînement et donc à  une  défai l l ance  de  l 'un i té  d ’entraînement du  poin t de  vue  du  
con trôleur (voir l a  F igure  65).  I l  ne  peu t être  garan ti  que  l 'acqu i ttement posi ti f est encore  
envoyé  à  temps  depu is  l 'un i té  d ’entraînement ou  reçu  du  con trôleur.  

 

  

Ang lais  Français  

Sequence  Séquence  

Control l er Contrôl eu r 

Dri ve  Un i t  Un i té  d 'en traînement  

Task Tâche  

Negati ve  acknowledgement  Acqu i ttement  négati f 

Posi ti ve  acknowl edgement  Acqu i ttement posi ti f 

Dri ve  Un i t  fa i l u re  Défai l l ance  de  l ’ un i té  d 'en traînement 

Figure 65 – Réin i tial isation  du  d isposi ti f d 'entraînement:   
In i tiation  d i recte  (P972  =  1 )  

Réin i tial isation  du  d ispositi f d 'entraînement:  Préparation/in i tiation  (par exemple  P972  =  
2/P972  =  1 )  

Pour l a  séquence décri te  ci -dessus  ( i n i tiation  d i recte) ,  après  la  défai l lance  d 'un  DO  et son  
retour à  une  cond i tion  opérationnel le,  l a  va leur de  P972  =  0  ne  peu t clai rement i nd iquer s i  l a  
ré in i ti a l isation  a  été  exécutée  ou  non .  

Pour des  ra isons  de  sécuri té,  l orsque  l a  réin i ti a l i sation  est l ancée au tomatiquement (par l e  
processus  d 'appl ication) ,  i l  peut être  exigé  d ' i nd iquer s i  l a  ré in i ti a l isation  a  été  réel lemen t 
réal isée  avec succès.  Cela  peu t être  garanti  s i  l a  ré in i tia l i sation  est d 'abord  préparée  avec 
l 'accès  en  écri ture  (avec la  valeur 2)  et est ensu i te  i n i tiée  par un  accès  en  écri ture  (avec la  

 

Sequence 1 :

t

Task

negative acknowledgement

Sequence 2:

Sequence 3:

Task

positive acknowledgement

Drive Unit fai lure
t

Task

Drive Unit fai lure

t

Control ler Drive Unit
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va leur 1 ) .  Après  ce la,  en  re l isant  l e  contenu  de  P972,  i l  peu t être  clai rement i den ti fi é  s i  l a  
ré in i tia l isation  a  été  effectuée  (P972  =  0).  

EXEMPLE  1  

É tape  1 :  Le  contrôleur écri t  P972  =  2  et  attend  u n  acqu i ttement  pos i ti f d e  l a  d emande  d ’écri tu re.  

É tape  2 :  Le  contrôleur écri t  P972  =  1 ,  l e  d i sposi ti f d 'en traînement exécu te  une  rem ise  à  zéro.  

É tape  3:  Après  l e  rétab l i ssement  de  l a  connexion ,  l e  contrôl eur l i t  P972  depu is  l e  d i sposi ti f d 'en traînement.  

S i  P972  =  0 ,  l a  rem ise  à  zéro  a  été  effectuée  avec succès;  s i  P972  =  2 ,  l a  demande  d ’écri tu re  P972  =  1  a  été  
perdue,  et  l e  contrôl eu r doi t  répéter l ’ action .  

Réin i tial isation  du  d isposi ti f d 'entraînement:  Préparation /in i tiation  par arrêt  de  
communication  (P972=3)  

S' i l  est  exigé  de  ré in i ti a l i ser un  grand  nombre  d 'un i tés  d 'en traînement en  même temps,  l a  
séquence  de  ré in i ti al isation  par arrêt de  commun ication  peut  être  u ti l i sée.  À cet effet,  tou tes  
l es  un i tés  d 'en traînement sont  d 'abord  préparées  avec l 'accès  en  écri ture  (avec la  valeur 3) .  
La  ré in i ti a l i sation  est ensu i te  in i tiée  l orsque  l e  con trôleur annu le  l a  re lation  de  communication  
avec l 'un i té  d 'en traînement.  Après  cela,  en  rel isan t le  con tenu  de  P972,  i l  peu t être  cla i rement 
i denti fié  s i  l a  ré in i tia l i sation  a  été  effectuée  (P972  =  0) .  

EXEMPLE  2  

Étape  1 :  Le  contrôleur écri t  P972  =  3  et  attend  u n  acqu i ttement posi ti f d e  l a  demande  d ’écri tu re.  

É tape  2 :  Le  con trôleur annu l e  l a  rel ati on  de  commun icati on ,  l e  d i sposi ti f d 'en traînement  exécu te  u ne  rem ise  à  
zéro.  

É tape  3:  Après  l e  rétab l i ssement  de  l a  connexion ,  l e  contrôl eur l i t  P972  depu is  l e  d i sposi ti f d 'en traînement.   

S i  P972  =  0 ,  l a  rem ise  à  zéro  a  été  effectuée  avec succès;  s i  P972  =  3 ,  l a  ré i n i ti a l i sation  n 'a  pas  été  réa l i sée  avec  
succès.  

6.3. 1 1  Priori té  de  fonctionnement des  paramètres  et priori té  de  commande  

P927:  Priori té  de  fonctionnement des  paramètres  

S' i l  y a  p l usieurs  i n terfaces  qu i  peuvent avoi r l a  priori té  de  fonctionnement des  paramètres,  l e  
paramètre  P927  spéci fie  de  façon  spéci fi que  au  constructeur quel le  i n terface  a  l a  priori té  de  
fonctionnement sur l es  paramètres  défin is.  

S i  l e  con trôleur ten te  d 'écri re  l es  valeurs  sans  avoi r l es  d roi ts  nécessai res  à  l a  mod i fication  
des  paramètres,  un  message  d 'erreur est  affiché.  

P928:  Priori té  de  commande  

Est à  défi n i r l ocalement;  spéci fi e  de  façon  spéci fique  au  constructeur quel l e  i n terface  a  l a  
priori té  de  commande  permettant de  défin i r les  données  E-S  de  DO.  Valeur =  1  s ign i fi e  
I n terface  PROFI drive  1  ( i n terface  pri ncipale  sur PROFIBUS/PROFINET);  l es  au tres  valeurs  
son t spéci fiques  au  constructeur  

Modification  de  l a  priori té  de  commande entre  le  superviseur et  l e  contrôleur (dans  l e  
cas  de  P928  =  1 )  

Après  ré in i tia l i sation  du  d ispos i ti f d 'entraînement,  l e  con trôleur a  l a  priori té  de  commande par 
défau t.  

I l  convient qu 'un  superviseur pu isse  récupérer l a  priori té  de  commande  depu is  l e  con trôleur 
de  sorte  que  l e  superviseur peu t émettre  des  poin ts  de  cons igne  pour le  d ispos i ti f 
d 'en traînement.  
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I l  convient que  l a  priori té  de  commande pu isse  être  reti rée  au  con trôleu r opérationnel  et i l  
convient  également qu 'el l e  pu isse  l u i  être  rendue.   

I l  convien t que  l a  permutation  soi t exclus ivement réal isée  par le  superviseur.  Le  mécan isme 
permettan t de  mod i fier l a  priori té  de  commande est spéci fique  au  constructeur.  Le  paramètre  
P928  par exemple  peut être  défin i  sur l es  va leurs  spéci fiques  au  d ispos i ti f afin  de  mod i fier l a  
priori té  de  commande.  

L'accès  aux données  E-S  de  DO du  superviseur est auss i  spéci fi que  au  constructeur.  Le  
superviseur peut avoi r accès  aux données  E-S  de  DO,  par exemple,  par l es  paramètres  P900.  
"Message  de  poin t  de  cons igne"  et  P907  "Message de  va leur i nstantanée".  

I l  convien t que  les  exigences  de  mod i fication  de  l a  priori té  de  commande  soien t l es  su ivan tes:  

•  Le  d isposi ti f d 'en traînement ne  se  trouve  pas  dans  l 'état "prêt"   

  ZSW1 ,  bi t  1  =  0 :  "Non  prêt à  être  m is  sous  tens ion"  

et   ZSW1 ,  bi t  2  =  0 :  "Fonctionnement désactivé"  

•  Le  contrôleur et  les  superviseurs  con trôlent une  commande  "OFF"  dans  l e  mot de  
commande.  

  STW1 ,  bi t  0  =  0 :  "OFF  (OFF1 )"  

ou   STW1 ,  bi t  1  =  0 :  "Arrêt progress i f (OFF2)"  

ou   STW1 ,  bi t  2  =  0 :  "Arrêt rapide  (OFF3)"  

S i  l a  priori té  de  commande est transférée  au  superviseur,  le  con trôleu r qu i  détenai t  
précédemment la  priori té  de  commande perd  cette  priori té.  C'est pour cette  ra ison  que  l e  
con trôleur qu i  ne  détient pas  l a  priori té  reçoi t  un  mot d 'état ZSW1  du  DO  dans  l equel  l e  b i t  9  
est défin i  sur zéro  ("Aucune commande sol l ici tée").  Le  contrôleur qu i  détien t l a  priori té  reçoi t  
de  façon  acycl ique  un  mot d ’état ZSW1  du  DO dans  l equel  l e  bi t  9  est défi n i  sur un  
("Commande  sol l ici tée").   

Commande  sol l i ci tée  par l e  DO/Commande  par PLC  

La  val i d i té  des  données  E-S  du  DO  et l ’é tat “prêt”  du  processus  d ’appl i cation  d u  DO son t  
s i gnalés  par les  bi ts  su ivan ts  des  mots  de  commande  et d ’état.  

•  Mot d 'état 1  b i t  9 :  Commande sol l ici tée  

Ce  bi t  est défin i  par l e  DO,  s ' i l  est préparé  à  être  con trôlé  par le  con trôleur et prêt à  
accepter le  mot de  commande et  l es  poin ts  de  consigne  du  contrôleur.  

Le  DO  ne  doi t  pas  attendre  le  B i t  1 0  STW1  du  con trôleur pour défin i r l e  b i t  "Commande  
sol l ici tée".  

Cond i tion  préalable:  

La  priori té  de  commande  doi t  être  défin ie  sur l ' i n terface  PROFI drive  1  ( i n terface  
principale) .  

•  Mot de  commande  1  b i t  1 0:  Commande  par PLC  

Ce bi t  est défi n i  par le  con trôleur s ' i l  envoie  des  mots  de  commande et  des  poin ts  de  
cons igne  val i des.  

•  Exception  des  données  E-S  pour l e  s i gne  de  vie:  

Dans  l e  cas  d 'une  appl i cation  synchrone de  cycle  d 'horloge,  l es  s i gnes  de  vie  fa isant 
partie  des  données  E-S  son t évalués  par l e  DO i ndépendamment des  rég lages  de  STW1  
B i t  1 0 .  

Le  DO  continue  à  envoyer ses  mots  d 'état  et ses  valeurs  i nstantanées,  i ndépendamment de  
ZSW1  Bi t 9  et  STW1  bi t  1 0 .   
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Le  DO  accepte  les  mots  de  commande  et les  poin ts  de  consigne  du  con trôleur,  s i  l e  STW1  bi t 
1 0  est  défi n i .  

6.3. 1 2  F iabi l i té  des  données  de  l 'u ti l isateur 

6.3. 1 2. 1  Général i tés  

Pour l es  deux d i rections  de  transm ission  (con trôleur <->  DO),  l a  fiabi l i té  des  données  de  
l ' u ti l i sateur est  obtenue  à  l 'a i de  d 'un  s igne  de  vie  (compteur 4  b i ts).  

La  p lage  de  valeurs  du  s i gne  de  vie  est seu lement 1  à  1 5  respectivement (0  =  non  va l i de)  
dans  l a  mesure  où :  

Un  DO qu i  ne  prend  pas  en  charge  l e  mode de  sécuri té  i n trinsèque reçoi t un  message  de  
données  dans  l e  mode «clear»  avec l es  données  de  sortie  défi n ies  sur "0"  (a ins i  l a  défai l l ance  
du  s igne  de  vie  peu t être  reconnue  un iquement s i  LS  =  0  n 'est pas  au torisé) .  

Via  l e  s igne  de  vie  du  DO,  un  rapport maximal  de  TCAC/TDC  d e  1 4/1  est possib le.  
I ndépendamment du  rapport TCAC/TDC,  l e  compteur est  tou jours  i ncrémenté  à  la  va leur 
maximale  (1 5) .   

Dans  des  un i tés  d ’en traînement mu l ti axe,  l a  réaction  aux défa i l l ances  du  s igne  de  vie  est  
spéci fique  au  DO  (spéci fi que  à  l 'axe).  En  fonction  du  d ispos i ti f,  l a  réaction  d 'un  axe  
d 'en traînement peut également affecter d 'autres  DO  ou  axes  d 'entraînement de  man ière  
spéci fique  au  fourn isseur.  

6.3. 1 2.2  Signe de  vie  du  contrôleur (C-LS)   

Transmission  (C-LS)   

Un  compteur 4  b i ts  est u ti l i sé  dans  l e  mot de  commande  2  (se  reporter à  6 . 3 . 2 . 3)  comme 
signe  de  vie  du  con trôleur.  Ce  compteur est i ncrémenté  par le  contrôleur dans  chaque cycle  
d 'appl ication  du  contrôleur et i denti fie  donc également l e  ca lcu l  des  nouvel l es  valeurs  de  poin t 
de  cons igne  réal isé  par l e  con trôleur (prem ier cycle  de  données  E-S  de  DO  dans  l e  cycle  
d 'appl ication  du  contrôleur).  Le  DO reçoi t  l e  nouveau  s i gne  de  vie  du  con trôleur avec l e  
nouveau  poin t de  cons igne  au  temps  T_IO_OUTPUT dans  l e  cycle  de  données  E-S  de  DO  
su ivant.  

Synchronisation  (C-LS)  

L'appl ication  du  contrôleur démarre  l e  con trôleur LS  avec une  valeur arbi tra i re  entre  1  et 1 5,  
au  pl us  tôt  l ors  du  passage  de  Préparation  ->  Synchron isation  (se  reporter à  6. 1 . 2 . 7 . 6).  

Survei l lance  (C-LS)  

Si ,  dans  un  cycle  d 'appl i cation  du  con trôleur (TCAC) ,  l 'appl ication  du  DO  ne  reconnaît pas  un  
compte  correct (par exemple,  une  déviation  pos i ti ve  ou  négative  est reconnue),  e l le  
fonctionne  au  départ avec les  anciennes  valeurs  de  données  E-S  de  DO  venan t de  l a  dern ière  
trame de  con trôleur va l i de.  Pour une  génération  de  poin t de  cons igne,  une  stratég ie  de  
défai l l ance  spéci fique  au  d isposi ti f peu t être  u ti l i sée.   

S i  l 'appl ication  de  DO  ne  reconnaît pas  l a  va leur numérique  attendue  après  un  nombre  
paramétré  de  cycles  d 'appl ication  du  contrôleur (TCLS  =  n  ×  TCAC ;  n  peut être  sélectionné  via  
l e  paramètre  de  profi l  952;  se  reporter également à  6 . 3 . 1 2 . 4) ,  l 'axe  d 'en traînement affecté  
émet un  message  de  défau t.  Après  l 'acqu i ttement de  défaut,  l ' appl ication  du  DO  ten te  ensu i te  
de  se  resynchron iser au tomatiquement au  s igne  de  vie  de  l 'appl ication  du  contrôleur.  En  
fonction  de  l 'appl ication  particu l i ère,  un  nouveau  démarrage  peut  être  exigé.  
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La  défa i l l ance  du  s i gne  de  vie  du  con trôleur peu t s 'expl i quer par les  ra isons  su ivan tes:  

•  Défai l l ance  du  s igne  de  vie  

Défai l l ance  du  n iveau  d 'appl ication  du  contrôleur (avec transm iss ion  des  données  E-S  de  
DO  encore  opérationnel l e)   

•  Défa i l l ance  du  fonctionnement i sochrone  

Les  données  E-S  de  DO  provenant du  contrôleur n 'on t pas  été  reçues  correctement 
(trame corrompue)  ou  on t été  reçues  trop  tard  (perte  de  synchron isation)   

EXEMPLE  1  Défai l l ance  LS  permanente  (voi r l a  F i gu re  66),  TCLS  =  5  ×  TCAC:  l a  s tratég ie  du  compteu r d e  
défai l l ance  de  s i gne  de  vi e  est  exp l i q uée  en  6. 3 . 1 2. 4 :   

TCAC :    |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

Control ler  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

 LS (actual):  1  2  2  2  2  2  2  2  2  2  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  30  40  50  50  50  50  

Response:     | ->  Failure    | ->  Switch-off

Control ler

IEC
 

  

Ang lais  Français  

Control l er LS  (reference):  LS  du  Contrôleur (référence)  

Control l er LS  (actual ) :  LS  du  Contrôleur (réel )  

Fai l u re  counter:  Compteur de  défai l l ance  

Response:  Réponse  

Fai l u re  Défai l l ance  

Swi tch -off M ise  hors  tension  

Figure 66  – Exemple:  Défai l lance  permanente  du  signe  de  vie  du  contrôleur 

EXEMPLE  2  Défai l l ance  LS  temporai re  (voi r l a  F i gure  67  e t  l a  F i gu re  68),  TCLS  =  5  ×  TCAC:  La  s tratég ie  d u  
compteur de  défai l l ance  de  s i gne  de  vi e  est  expl i q uée  en  6. 3. 1 2 . 4 :  
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TCAC :    |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

Control ler  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

Control ler  LS (actual):  1  2  2  2  5  6  7  8  9  1 0  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  

Response:     | ->   Fai lure |  
IEC

 

  

Ang lais  Français  

Control l er LS  (reference):  LS  du  Contrôleur (référence)  

Control l er LS  (actual ) :  LS  du  Contrôleur (réel )  

Fai l u re  counter:  Compteur de  défai l l ance  

Response:  Réponse  

Fai l u re  Défai l l ance  

Figure 67  – Exemple:  Défai l l ance  temporaire   
du  signe  de  vie  du  contrôleur (déviation  négative)  

TCAC :    |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

Control ler  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

Control ler  LS (actual):  1  2  4  5  5  6  7  8  9  1 0  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  

Response:     | ->   Fai lure |  
IEC

 

  

Ang lais  Français  

Control l er LS  (reference):  LS  du  Contrôleur (référence)  

Control l er LS  (actual ) :  LS  du  Contrôleur (réel )  

Fai l u re  counter:  Compteur de  défai l l ance  

Response:  Réponse  

Fai l u re  Défai l l ance  

Figure 68  – Exemple:  Défai l l ance  temporai re  du  s igne   
de  vie  du  contrôleur (déviation  positive;  pas  double)  

NOTE  1  Un  éta lement permanent  du  s i gne  de  vie  d u  contrôl eu r (défai l l ance  d u  temps  d 'échanti l l onnage)  
provoque  une  erreur (voi r ci -dessus)  à  moins  que  l 'appl i cati on  du  con trôleur ne  pu i sse  corri ger l e  s i gne  de  vie.  

NOTE  2  S i  l a  cause  de  l a  d éfai l l ance  du  s i gne  de  vie  est  une  défa i l l ance  l ors  du  tra i tement de  l a  trame  de  
données  E-S  de  DO dans  l 'app l i cation  du  con trôl eu r,  l a  génération  d 'un  message  de  d i agnosti c  par l 'appl i cati on  d u  
DO peut  être  pl us  adaptée  que  l a  transm ission  d 'un  défaut  du  d i spos i ti f d 'en traînement dans  l a  mesure  où  l e  d éfaut  
du  d i sposi ti f d 'en traînement ne  peut  p l us  être  trai té.  

NOTE  3  S i  l e  s i gne  de  vi e  d u  con trôleur échoue  dans  un  cycle  de  l ' appl i cation  d u  con trôleu r pou r TCAC  ≠  TDC ,  
ceci  est  compté  un iquement comme une  défai l l ance  ( l e  compteu r d e  défai l l ance  de  s i gne  de  vie  n ’ est  i ncrémenté  
qu 'une  foi s ).  

6.3. 1 2.3  Signe de  vie  du  DO  (DO-LS)   

Transmission  (DO-LS)   
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Un  compteur 4  b i ts  dans  l e  mot de  commande  2  (se  reporter à  6. 2 . 3 .6)  est u ti l i sé  comme 
signe  de  vie  pour le  DO.  Le  DO i ncrémente  ce  compteur avec chaque cycle  de  données  E-S  
de  DO  (TDC) .   

Synchronisation  (DO-LS)   

L'appl ication  du  DO démarre  l e  s i gne  de  vie  du  DO par une  valeur arb i tra i re  entre  1  et 1 5:  
après  la  réuss i te  de  l a  synchron isation  PLL et lors  de  la  mod i fication  (n  ->  n  +  1 )  d u  s igne  de  
vie  du  con trôleur.  

Survei l lance  (DO-LS)   

Si  l 'appl ication  du  con trôleur ne  reconnaît pas  un  compte  correct dans  un  cycle  d 'appl ication  
du  con trôleur (c'est-à-d i re  qu 'une  déviation  pos i ti ve  ou  négative  a  été  reconnue) ,  e l l e  u ti l i se  
au  départ  l es  anciennes  valeurs  de  données  E-S  de  DO  du  dern ier cycle  de  données  E-S  de  
DO val i de.  Pour générer l a  valeur i nstan tanée,  une  s tratég ie  de  défai l lance  spéci fique  au  
d ispos i ti f peu t être  m ise  en  œuvre.  

S i  l ' appl ication  du  con trôleur ne  reconnaît pas  la  va leur numérique  attendue  après  un  temps 
paramétré  (TDLS  =  n  ×  TDC ;  n  peut être  paramétré  ou  défin i  en  fonction  du  constructeur de  
l 'appl ication  du  contrôleur),  l ' axe  d 'entraînement affecté  est arrêté  par l 'appl ication  du  
con trôleur (éventuel lement également d 'au tres  d isposi ti fs  d ’entraînement concernés)  et un  
défau t approprié  est  s ignalé  à  l 'u ti l i sateu r.  L'appl ication  du  contrôleur ten te  ensu i te  de  se  
resynchron iser au tomatiquement au  s igne  de  vie  de  l 'appl ication  du  DO.  Selon  l 'appl ication  
particu l ière,  un  redémarrage  peut  être  exigé  ou  un  acqu i ttement du  défaut peut être  suffisant.  

Les  raisons  à  l 'ori g ine  d 'une  défai l lance  du  s i gne  de  vie  de  DO  peuven t être:  

•  Défa i l l ance  du  s i gne  de  vie  

Défa i l l ance  du  n i veau  d 'appl ication  du  DO  (a lors  que  l a  transm iss ion  des  données  E-S  de  
DO est  encore  en  fonctionnement)  

•  Défa i l l ance  du  fonctionnement isochrone  

Les  données  E-S  de  DO provenan t du  d ispos i ti f n 'on t pas  été  reçues  correctement (trame 
corrompue)  ou  on t été  reçues  trop  tard  (perte  de  synchron isation)   

EXEMPLE  1  Défai l l ance  permanente  du  LS  (voi r l a  F i gure  69),  TDLS  =  5  ×  TDC:  l a  s tratég ie  de  l a  d éfai l l ance  de  
s i gne  de  vi e  est  expl i quée  en  6 . 3. 1 2 . 4 :  
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IO Data cycle:  |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

DO  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

DO  LS (actual):   1  2  2  2  2  2  2  2  2  2  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  30  40  50  50  50  50  

Response:     | -> Failure    | ->  Switch-off  
IEC  

  

Ang lais  Français  

IO  Data  cycle:  Cycle  de  données  E-S  

DO LS  (reference):  LS  du  DO  (référence):  

DO LS  (actual ) :  LS  du  DO (réel ):  

Fai l u re  counter:  Compteur de  défai l l ance  

Response:  Réponse  

Fai l u re  Défai l l ance  

Swi tch -off M ise  hors  tension  

Figure 69  – Exemple:  Défai l l ance  permanente  du  LS  de  DO  

EXEMPLE  2  Défai l l ance  temporai re  du  LS  (voi r l a  F i gure  70  et  l a  F i gure  71 ),  TDLS  =  5  ×  TDC l a  stratég ie  d e  
défai l l ance  du  s i gne  de  vi e  est  exp l i q uée  en  6 . 3. 1 2 . 4:  

IO Data cycle:  |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

DO  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

DO  LS (actual):   1  2  2  2  5  6  7  8  9  1 0  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  

Response:     | ->  Fai lure |  
IEC  

  

Ang lais  Français  

IO  Data  cycle:  Cycle  de  données  E-S  

DO LS  (reference):  LS  du  DO  (référence)  

DO LS  (actual ) :  LS  du  DO (réel )  

Fai l u re  counter:  Compteur de  défai l l ance  

Response:  Réponse  

Fai l u re  Défai l l ance  

Figure 70  – Exemple:  Défai l l ance  temporaire  du  LS  de  DO  (déviation  négative)  
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IO Data cycle:  |  |  |  |  |  |  |  |  |  |  

 

DO  LS (reference):  1  2  3  4  5  6  7  8  9  1 0  

DO  LS (actual):   1  2  4  5  5  6  7  8  9  1 0  

 

Fai lure counter:   0  0  1 0  20  1 9  1 8  1 7  1 6  1 5  1 4  

Response:     | ->   Fai lure |  
IEC  

  

Ang lais  Français  

IO  Data  cycle:  Cycle  de  données  E-S  

DO LS  (reference):  LS  de  DO  (référence):  

DO LS  (actual ) :  LS  de  DO (réel ):  

Fai l u re  counter:  Compteur de  défai l l ance  

Response:  Réponse  

Fai l u re  Défai l l ance  

Figure 71  – Exemple:  Défai l l ance  temporaire  du  LS  de  DO   
(déviation  positive;  pas  double)  

NOTE  Un  éta lement permanent du  s i gne  de  vie  du  DO (défai l l ance  d 'un  temps  d 'échanti l l onnage)  provoque  des  
défai l l ances  d u  LS  permanentes  et  génère  par conséquent  un  défau t  du  LS .  

6.3. 1 2.4  Stratég ie  de  comptage du  compteur de  défai l l ance de  s igne  de  vie  

Le texte  su ivant décri t  l a  stratég ie  appl i quée  afin  d 'empêcher l ’ arrêt rapide  d 'un  contrôleur ou  
d 'une  appl ication  DO défectueux par i n term i ttence.  Cette  stratég ie  garanti t  qu 'au  moins  un  
pourcentage  spéci fi que  des  messages  doi t être  va l i de  avant une  m ise  hors  tens ion  de  l 'axe  
d 'en traînement.  

Un  compteur est défin i  d u  côté  DO  dans  lequel  i l  est  i ncrémenté  par d ix  pour chaque  
déviation  ( i ndépendamment du  caractère  pos i ti f ou  négati f de  l a  déviation)  entre  l a  va leur 
attendue  et réel lemen t transférée  pour l e  s i gne  de  vie  du  con trôleur.  Pour chaque  déviation  
supplémentai re,  l e  compteur est à  nouveau  i ncrémenté  par d ix.  S i  u ne  déviation  en tre  l e  
s i gne  de  vie  du  con trôleur attendu  et  celu i  reçu  n 'est  pas  reconnue,  l e  compteur est d im inué  
de  un .  La  valeur m in imale  qu i  peut a lors  être  décomptée  est  zéro.  I l  s ’ag i t  en  même temps  de  
l a  va leur à  parti r de  laquel l e  l e  comptage  commence.  Cette  méthode garan ti t  q ue  p lus  de  
90  %  des  messages  transférés  en  fonctionnement con tinu  proviennent d 'une  appl ication  de  
con trôleur non  défectueuse.  

Le  paramètre  de  profi l  925  (spéci fique  à  l 'axe,  type  de  données  Uns igned1 6)  peu t être  u ti l i sé  
pour défin i r un  maximum  de  défai l l ances  consécu tives  de  s i gne  de  vie  du  con trôleur pouvant 
se  produ ire  (pour une  va leur de  compteur i n i ti ale  de  zéro  et sans  séquence val i de  
i n terméd iai re)  sans  défai l l ance  d 'un  axe  d 'en traînement.  Selon  l 'h istorique,  i l  est possib le  que  
seu lement quelques  défai l l ances  de  s igne  de  vie  du  con trôleur soien t suffisan tes  pour 
provoquer une  défai l l ance  de  l 'axe  d 'entraînement.  S i  l 'axe  d 'entraînement est  m is  hors  
tens ion ,  l e  compteur de  défai l l ance  de  s i gne  de  vie  main tien t sa  valeur j usqu 'au  démarrage  de  
l 'opération  de  resynchron isation .  

Dans  l 'exemple  donné  dans  la  F igure  72,  l e  compteur de  défai l l ance  de  s i gne  de  vie  dans  
l 'axe  d 'en traînement est  exam iné  dans  l e  temps  par rapport au  s igne  de  vie  du  contrôleur 
transféré.  Le  nombre  maximal  de  défa i l lances  de  s i gne  de  vie  du  contrôleu r to léré  a  été  défin i  
à  3  dans  le  paramètre  925.  
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 Value of the Sign-Of-Life fai lure counter in  the slave 
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Value  of the  S ign -Of-Li fe  fa i l u re  coun ter i n  
the  s l ave  

Valeu r du  compteu r d e  défa i l l ance  de  s i gne  de  vi e  
dans  l ’ esclave  
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Fai l u re  Défai l l ance  

Transferred  S ign -Of-Li fe  ( IOData  cycle)  S igne  de  vie  transféré  (cycle  d e  données  E-S)  

Figure 72  – Valeur du  compteur de  défai l lance  de  s igne  de  vie  du  DO  
(spécifique à  l 'axe)  par rapport  au  signe  de  vie  du  contrôleur transféré  

La même stratég ie  est recommandée lors  de  la  survei l l ance  du  s i gne  de  vie  du  DO dans  l e  
con trôleur.  Cependan t,  l e  paramètre  avec l equel  l e  nombre  maximal  to léré  de  défai l lances  de  
caractéristiques  de  s i gne  de  vie  du  DO peu t être  paramétré,  n 'a  pas  été  défi n i .  

6.3. 1 3  Fonctions  spécifiées  du  DO  pour l es  classes  d 'appl ication  

Conformément à  l a  défin i tion  des  classes  d 'appl ication  en  6. 1 . 5 ,  l e  Tableau  1 28  spéci fi e  la  
fonctionnal i té  du  DO que  l e  d ispos i ti f d 'entraînement doi t prendre  en  charge  afi n  de  
correspondre  à  une  classe  d 'appl ication  spéci fi que.  

•  Cl asse  d 'appl ication  1 :  D i sposi ti f d 'entraînement cl ass ique  

•  Cl asse  d 'appl ication  2 :  D isposi ti f d 'entraînement cl assique  avec contrôleur technolog ique  
réparti  

•  C lasse  d 'appl ication  3:  D isposi ti f d ’en traînement à  un  seu l  axe,  avec commande de  
mouvement locale  

•  C lasse  d 'appl ication  4 :  Commande  de  mouvement avec in terpolation  cen tra le  et  i n terface  
de  poin t  de  consigne  de  vi tesse  
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•  C l asse  d 'appl ication  5:  Commande  de  mouvement avec i n terpolation  cen trale  et i n terface  
de  poin t  de  cons igne  de  pos i tion  

•  C l asse  d 'appl ication  6:  Commande de  mouvement pour processus  cadencés  ou  
synchron isme angu la i re  réparti  

Tableau  1 28  – Fonctions  spécifiées  du  DO pour les  classes  d 'appl ication  

Fonctionnal i té  
Classes  d 'appl ication  Référence  

1  2  3  4  5  6   

Modèl e  de  paramètres  m  m  m  m  m  m  Se  reporter à  6 . 2 . 1   

Accès  aux paramètres  d u  mode  de  
base  

m  m  m  m  m  m  Se  reporter à  6 . 2 . 3   

Mode  de  commande  de  vi tesse  m    m    Se  reporter à  6 . 3. 3. 3  

Mode  de  posi ti onnement   m     Se  reporter à  6 . 3. 3. 4  

Mode  spéci fi que  au  constructeur  m     m  Se  reporter à  6 . 3 . 3  

Mot d e  commande  2  o  k   o  k  m  m  m  Se  reporter à  6 . 3 . 2 . 3  

Mot  d 'état  2  o  k   o  k  m  m  m  Se  reporter à  6 . 3 . 2 . 6  

I n terface  de  retour en  posi ti on     m  a    Se  reporter à  6 . 3 . 6  

Message  préconfigu ré  1  m       Se  reporter à  6 . 3 . 4 . 3  

Message  préconfigu ré  2  o       Se  reporter à  6 . 3 . 4 . 3  

Message  préconfigu ré  3     m  m   Se  reporter à  6 . 3 . 4 . 3  

Message  préconfigu ré  4     o  o   Se  reporter à  6 . 3. 4. 3  

Message  préconfigu ré  5  (pou r DSC)     m  b  m  b   Se  reporter à  6 . 3. 4. 3  

Message  préconfigu ré  6  (pou r DSC)     o  o   Se  reporter à  6 . 3. 4. 3  

Message  préconfigu ré  7    m     Se  reporter à  6 . 3. 4. 3  

Message  préconfigu ré  8      m   Se  reporter à  6 . 3. 4. 3  

Message  préconfigu ré  9    o     Se  reporter à  6 . 3. 4. 3  

Message  préconfigu ré  20  m  c       Se  reporter à  6 . 5. 7  

Confi gu ration  de  message  d  m  m  m  m  m  m  Se  reporter à  6 . 3 . 4 . 4  

Normal i sation  de  données  E-S  de  
DO ( l ectu re  vi a  descri ption  de  
paramètre)  

o  m  o  e  o  o  m  Se  reporter à  6 . 3 . 4 . 5  

Averti ssements  o  o  o  o  o  o  Se  reporter à  6 . 3. 8. 2  

Mémoi re  tampon  des  défau ts  m  f  m  f  m  f  m  g  m  g  m  f  Se  reporter à  6 . 3. 8. 3  

DSC     o    Se  reporter à  6 . 3. 5  

Périphérie  o  o  o  o  o  o  Se  reporter à  6 . 3. 7  

I den ti fi cati on  m  m  m  m  m  m  Se  reporter à  6 . 3. 9  

Réin i ti a l i sati on  d u  d i sposi ti f 
d 'en traînement  

o  o  o  o  o  o  Se  reporter à  6 . 3. 1 0  

Fonctionnement  synch rone  de  
l 'horloge  

o  o  o  m  m  m  Se  reporter à  6 . 1 . 2 . 7. 5  

Relati on  de  commun ication  en tre  
d i sposi ti fs  P  

o  m  h  o  o  o  m  h  Se  reporter à  6 . 1 . 2 . 7 . 2  

m  =  obl i gatoi re   
o  =  facu l tati f 
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a  Pour cette  cl asse  d 'app l i cation ,  l ' i n terface  de  retour en  pos i ti on  avec u n  capteu r est  obl i gatoi re.  Les  capteurs  
supplémenta i res  son t  facu l tati fs .  

b  Obl i gatoi re  u n iquement s i  l a  fonctionnal i té  facu l tati ve  "DSC"  est  m ise  en  œuvre.  

c  Un iquement  pour l es  appl i cati ons  dans  l e  mode  de  foncti onnement  de  l a  technolog ie  de  processus.  

d  Le  paramètre  922  doi t  être  m is  en  œuvre,  au  moins  accessib l e  en  l ecture.  

e  Pour l e  message  préconfiguré  9,  l a  normal i sation  de  données  E-S  de  DO  est  recommandée.  

f  Pour cette  cl asse  d 'appl i cation ,  l a  mémoi re  tampon  des  défau ts  m in imale  est  obl i gatoi re.  

g  Pour cette  cl asse  d 'appl i cation ,  l a  mémoi re  tampon  des  défau ts  complète  est  obl i gato i re.  

h  DP  PROFIBUS:  La  fonctionnal i té  de  l 'éd i teur et  de  l 'abonné  doivent  être  pri ses  en  charge.  
PROFINET:  M  CR doi t  être  pri s  en  charge.  

k  Pour l es  messages  préconfigurés  2  et  9 ,  l e  STW2/ZSW2  est  exi gé  mais  s i  l e  d i sposi ti f ne  prend  pas  en  
charge  l e  foncti onnement  synchrone  de  l ' horl oge,  l e  comptage  et  l 'éval uation  d u  s i gne  de  vi e  sont  om is .  

 

6.4 Défin i tion  de  paramètres  

6.4. 1  Paramètres  PROFIdrive  énumérés  par fonction  

6.4. 1 . 1  Survei l lance  du  s igne de  vie  

Le paramètre  P925  (voi r l e  Tableau  1 29)  est u ti l i sé  pour l e  paramétrage  facu l tati f de  la  
survei l l ance  du  s i gne  de  vie.  

Tableau  1 29  – Paramètre  de  l a  "Survei l lance  du  s igne de  vie"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  

925  Nombre  de  défai l l ances  du  s i gne  de  vi e  pouvant  être  
to léré.  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  

 

6.4. 1 .2  Sélection  et  configuration  des  messages  de  données  E-S  de  DO  

Le  paramètre  P922  est u ti l i sé  pour afficher l es  rég lages  réels  de  l a  configuration  de  message 
PROFI drive  dans  l e  DO.  La  configuration  de  message peu t auss i  ê tre  défin ie  de  façon  
facu l tati ve  par l ' u ti l i sation  de  P922.  La  configuration  de  message l ibre  est possib le  en  u ti l i san t 
P91 5  et P91 6  (P922  défin i  sur 0,  voi r l e  Tableau  1 30) .  

Tableau  1 30  – Paramètre  de  "Sélection  et  configuration   
de  message  de  DONNÉES E-S  de  DO"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  Plage  de  val id i té  

91 5  Confi gu ration  des  données  E-S  de  DO  (message  de  
poin t  de  consigne)  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  

91 6  Confi gu ration  des  données  E-S  de  DO  (message  de  
val eu r i nstan tanée)  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  

922  Numéro  de  message;  0=confi gurati on  l i bre  Obl i gatoi re  Spéci fi que  au  DO  

923  Li ste  de  tous  l es  paramètres  pour l es  s i gnaux Facu l tati fs  Spéci fi ques  au  DO  

 

6.4. 1 .3  In terface  du  capteur 

P979  (voir l e  Tableau  1 31 )  est le  seu l  paramètre  permettan t l ' identi fication  de  l ' i n terface  du  
capteur de  DO et du  capteur associé.  L' i n terface  du  capteur de  DO  comprend  un  maximum  de  
trois  canaux,  tous  tra i tés  ensemble  en  P979.  
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Tableau  1 31  – Paramètre  de  l '" interface  de  capteur"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  Plage  de  val id i té  

979  Structure  de  descripti on  d ' un  maximum  de  
troi s  canaux 

Obl i gatoi re  s i  l ' i n terface  du  
capteu r est  présente  

Spéci fi que  au  DO  

 

6.4. 1 .4  Trai tement  de  la  mémoire  tampon  des  défauts  

Pour la  lecture  et l a  gestion  de  l a  gestion  d 'erreur spéci fi que  au  DO,  l es  paramètres  de  P944  
à  P952  sont u ti l i sés  et  tous  désignés  par "mémoire  tampon  des  défauts"  (voi r l e  Tableau  1 32) .  

Tableau  1 32  – Paramètre  de  "Trai tement de  l a  mémoire  tampon  des  défauts"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  

944  à  952  Trai tement  d e  l a  mémoi re  tampon  des  défau ts  Se  reporter au  
Tableau  1 1 4  

Spéci fi que  au  DO  

 

6.4. 1 .5  Signaux d 'avertissement 

Les  paramètres  de  P953  à  960  son t u ti l i sés  pour s i gnaler l es  s i tuations  d 'avertissement 
présentes  réel les  du  DO  (voir l e  Tableau  1 33) .  

Tableau  1 33  – Paramètre  de  "mécan isme  d 'avertissement"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  

953  à  960  Lecture  des  s i gnaux d 'averti ssement  Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  

 

6.4. 1 .6  Mode de  fonctionnement de  la  commande en  boucle  fermée  

P930  montre  l a  configuration  de  mode d ' i n terface  réel l e  du  DO  (voi r l e  Tableau  1 34).  Le  mode  
d ' in terface  défin i t  l ' impact des  bi ts  en  STW1  et ZSW1 .  

Tableau  1 34 – Paramètre  de  "mode  de  fonctionnement  
de  l a  commande en  boucle  fermée"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  Plage  de  val id i té  

930  Lecture  du  mode  d ' i n terface  confi gu ré  Obl i gatoi re,  s i  l e  DO  prend  
en  charge  p l us  d 'un  mode  

Spéci fi que  au  DO  

 

6.4. 1 .7  Défin ir et  arch iver un  ensemble  local  de  paramètres   

P970  et P971  son t u ti l i sés  pour défin i r l es  va leurs  par défaut de  l 'ensemble  l ocal  de  
paramètres  ou  pour arch iver l 'ensemble  l ocal  rée l  de  paramètres  de  façon  non  volati le  (voi r 
l e  Tableau  1 35) .  

Tableau  1 35 – Paramètre  de  "Défin i r et arch iver l 'ensemble  local  de  paramètres"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  Plage  de  val id i té  

970  Défi n i r l 'ensemble  l ocal  de  paramètres  sur l es  valeurs  
par défaut  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  

971  Arch iver l ' ensemble  l oca l  de  paramètres  dans  u ne  
mémoi re  non  volati l e  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  
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6.4. 1 .8  Défin ir et arch iver un  ensemble  complet de  paramètres  

P976 et P977  (voi r l e  Tableau  1 36)  sont u ti l i sés  pour défin i r l es  valeurs  par défau t de  
l 'ensemble  complet de  paramètres  de  l ' un i té  d ’en traînement (g lobal  et local )  ou  pour arch iver 
l 'ensemble  complet de  paramètres  de  l 'un i té  d 'en traînement de  façon  non  volati l e.  Cette  
fonctionnal i té  n 'est généralement u ti l i sée  que  l orsque  l e  travai l  de  m ise  en  service  du  
d ispos i ti f d 'en traînement est effectué.  I l  est recommandé  que  cette  fonctionnal i té  ne  soi t pas  
u ti l i sée  par l e  contrôleur (processus  d 'appl ication  de  commande).  

Tableau  1 36  – Paramètre  de  "Défin i r et arch iver  
l 'ensemble  complet  de  paramètres"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  Plage  de  val id i té  

976  Défi n i r l 'ensemble  complet  de  paramètres  de  l a  DU  
su r l es  valeurs  par d éfau t  

Facu l tati f G lobal  

977  Arch iver l ' ensemble  complet  d e  paramètres  de  l a  DU  
dans  u ne  mémoi re  non  volati l e  

Facu l tati f G lobal  

 

6.4. 1 .9  Réin i tial isation  du  d ispositi f d 'entraînement  

P972  est u ti l i sé  pour ré in i ti al i ser la  tota l i té  de  l 'un i té  d ’entraînement (voi r l e  Tableau  1 37).  
Cette  fonctionnal i té  n 'est  généralement u ti l i sée  que  lorsque  l e  travai l  de  m ise  en  service  du  
d ispos i ti f d 'en traînement est effectué.  I l  est recommandé que  cette  fonctionnal i té  ne  soi t  pas  
u ti l i sée  par l e  contrôleur (processus  d 'appl ication  de  commande).  

Tableau  1 37  – Paramètre  de  "Réin i tial isation   
du  d isposi ti f d 'en traînement"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  

972  Réin i ti a l i sati on  de  l a  tota l i té  de  l 'un i té  d ’en traînement  Facu l tati f G lobal  

 

6.4. 1 . 1 0  Commande  de  priori té  de  fonctionnement  

P927  peut tra i ter l es  i n formations  de  commande  sur l 'au torisation  réel le  de  l 'accès  en  écri ture  
des  paramètres  (voi r l e  Tableau  1 38).  

Tableau  1 38  – Paramètre  de  "Priori té  de  fonctionnement  
pour l es  paramètres  d 'écri ture"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  

927  Codage  spéci fi q ue  au  fou rn i sseur de  l ' au tori sation  pour 
l 'accès  en  écri tu re  des  paramètres.  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  

 

6.4. 1 . 1 1  Identi fication  et  i nstal lation  du  DO  

Les  paramètres  d ' i denti fication  des  i n formations  de  type  spéci fi ques  au  DO  sont i nd iqués  
dans  le  Tableau  1 39.  P975 est u ti l i sé  pour l ' i den ti fication  du  type  de  DO.  P962  et P969  
défin issent  l es  facteurs  d 'échel le  temporel le  u ti l i sés  par l e  DO.  
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Tableau  1 39  – Paramètre  de  " identi fication  et i nstal lation  de  DO"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  Plage  de  val id i té  

91 9  I D  de  composant spéci fi que  au  fourn i sseur ( l ectu re  
seu le)  

Facu l tati f  Spéci fi que  au  DO  

974  B loc de  données  d ' i den ti fi cation  pour l e  service  d 'accès  
aux paramètres  d u  mode  de  base  ( l ectu re  seu l e)  

Facu l tati f  Spéci fi que  au  DO  

975  B loc de  données  d ' i denti fi cation  pour l e  DO (par 
exemple,  i n formations  sur l e  type)  

Obl i gatoi re   Spéci fi que  au  DO  

962  Temps  d 'échanti l l onnage  permettant  de  converti r l es  
paramètres  temporels .  

Obl i gatoi re  s i  l es  
paramètres  des  
types  de  données  
D,  T  ou  R sont  
u ti l i sés  dans  ce  DO.  

Spéci fi que  au  DO  

969  D i fférences  temporel l es  réel l es  (temps  de  
fonctionnement  depu is  l e  dern i er démarrage)  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  

965  Numéro  de  profi l  Obl i gatoi re  Spéci fi que  au  DO  

 

6.4. 1 . 1 2  Trai tement et identi fication  de  l a  base de  données  des  paramètres  

Les  paramètres  P980  à  P999  contiennent deux l i stes  permettant l ' i denti fi cation  de  tous  l es  
paramètres  pris  en  charge  par le  DO  et l es  paramètres  mod i fiés  par rapport aux rég lages  en  
us ine  par défaut  (voi r le  Tableau  1 40) .  

Tableau  1 40  – Paramètre  de  " identification  de  l 'ensemble  de  paramètres"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  Plage  de  val id i té  

980  à  989  Li ste  de  numéros  des  paramètres  défi n i s  Obl i gatoi re  Spéci fi que  au  DO  

990  à  999  Li ste  de  numéros  des  paramètres  mod i fi és  (par 
rapport  aux rég l ages  en  us ine/par défaut)  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  

 

6.4. 1 . 1 3  Identi fication  de  d ispositi f 

Les  paramètres  P964  et P978  (voi r l e  Tableau  1 41 )  fourn issen t des  i n formations  spéci fiques  à  
l a  configuration  et  à  l ' i denti fication  de  l 'un i té  d ’en traînement (par exemple,  l e  fourn isseur,  l e  
type,  l a  version ,  l e  nombre  de  DO,  etc. ) .  

Le  paramètre  P978  mon tre  l a  configuration  complète  de  DO de  l 'un i té  d ’en traînement (pour 
l es  d ispos i ti fs  DP  PROFIBUS)  et  montre  également l 'association  en tre  le  numéro d ' i n terval l e  
(numéro  d 'axe  pour l es  d i sposi ti fs  DP PROFIBUS)  et  l ’ ID  de  DO  correspondant du  DO.  

Tableau  1 41  – Paramètre  de  " identi fication  de  d ispositi f"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  

964  B loc de  données  d ' i den ti fi cation  de  l ' un i té  
d ’en traînement ( l ectu re  seu le)  

Obl i gatoi re  G lobal  

978  Li ste  de  tous  l es  I D  de  DO   ( l ecture  seu l e)  Obl i gatoi re  s i  l ' I D  d e  DO 
n 'est  pas  égal  au  numéro  
d ' i n terval l e  (numéro  d 'axe  
pou r l es  d i spos i ti fs  DP  
PROFIBUS).  

G lobal  

 

6.4. 1 . 1 4  Canal  de  contrôle  des  données  E-S  de  DO du  superviseur al ternati f 

Les  paramètres  facu l tati fs  P900,  P907  et P928  (voir l e  Tableau  1 42)  sont u ti l i sés  pour l e  
con trôle  a l ternati f (données  E-S  de  DO)  d 'un  axe  par le  superviseur.  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  – 41 7  –  

Tableau  1 42  – Paramètre  de  "Canal  de  contrôle   
des  données  E-S  de  DO  du  superviseur al ternati f"  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  

900  Message  de  poi n t  de  consigne  spéci fi que  à  l 'axe  
(données  E-S  de  DO)  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  

907  Message  de  va leu r i nstan tanée  spéci fi que  à  l 'axe  
(données  E-S  de  DO)  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  

928  Gestion  de  l a  pri ori té  de  commande  des  données  E-S  
de  DO  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  
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6.4.2  Paramètres  PROFIdrive  énumérés  par numéro  

Les  numéros  de  paramètre  900  à  999  (décimal )  et  de  60  000  à  65  335  (décimal )  son t défin is  et  réservés  conformément au  profi l  (voi r  
l e  Tableau  1 43) .  Tous  les  numéros  de  paramètre  non  défin is  dans  la  p lage  de  900  à  999  et  de  60  000  à  65  335  sont réservés  conformément au  
profi l .  Les  paramètres  relati fs  au  système de  communication  son t défi n is  dans  l ’ I EC  61 800-7-303,  4 . 1 0. 2  et l ’ I EC 61 800-7-303,  5 . 1 0 .2 .  

Tableau  1 43  – Paramètres  PROFIdrive  énumérés  par numéro  

PNU  Sign i fication  Type  de  
données  

M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

0  à  
899  

Spéci fi que  au  
d i spos i ti f 

-- -  -- -  -- -  Ces  paramètres  peuvent être  défi n i s  par l e  
fourn i sseur.  

-- -  

900  Message  de  poi n t  
de  cons igne  
(données  E-S  de  
DO)  

OctetStri ng  Facu l tati f G lobal  Objet  permettant  d e  transférer l es  mots  de  
commande  et  l es  po in ts  de  consigne  (con trôleur →  
DO)  d ans  l a  commun ication  acycl i que.  
La  l ongueu r d e  OctetStri ng  varie  en tre  l es  
constructeu rs  et  correspond  à  l a  l ongueur maximale  
poss ible  du  poin t  d e  consigne.  

-- -  

901  à  
905  

Réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Ces  numéros  de  paramètre  on t  été  défi n i s  dans  l e  
profi l  PROFI d ri ve  
Les  vers ions  1  et  2  peuvent  ne  p l us  être  u ti l i sées.  

-- -  

906  Réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  -- -  -- -  

907  Message  de  va l eu r 
i nstan tanée  
(DONNÉES  E-S  de  
DO)  

OctetStri ng  Facu l tati f G lobal  Objet  permettant  d e  transférer l es  mots  d 'état  et  l es  
val eu rs  i nstantanées  (DO →  Con trôleur)  dans  l a  
commun ication  acycl i que.  
La  l ongueu r d e  OctetStri ng  varie  en tre  l es  
constructeu rs  et  correspond  à  l a  l ongueur maximale  
poss ible  des  messages  de  valeur i nstantanée  en  
octets .  

-- -  

908  à  
91 4  

Réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Ces  numéros  de  paramètre  on t  été  défi n i s  dans  l e  
profi l  PROFI d ri ve  
Les  vers ions  1  et  2  peuvent  ne  p l us  être  u ti l i sées.  

-- -  

91 5  I n terrupteu r de  
sélection  pou r l es  
données  E-S  de  DO 
dans  l e  message  de  
poin t  de  cons igne  

Array[n ]  
Uns igned 1 6  

Facu l tati f;  P91 5,  
P91 6  et  P923  
doi ven t être  m is  
en  œuvre  
ensemble  

Spéci fi que  au  DO  Le  nombre  n  d 'é léments  de  matri ce  correspond  au  
numéro  des  données  E-S  de  DO  dans  l e  message  
de  poin t  d e  consigne.  

Se  reporter à  6 . 3. 4. 4  
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PNU  Sign i fication  Type  de  

données  
M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

91 6  I n terrupteu r de  
sélection  pou r l es  
données  E-S  de  DO 
dans  l e  message  de  
val eu r i nstantanée  

Array[n ]  
Uns igned 1 6  

Facu l tati f;  P91 5,  
P91 6  et  P923  
doi ven t être  m is  
en  œuvre  
ensemble  

Spéci fi que  au  DO  Le  nombre  n  d 'éléments  de  matri ce  correspond  au  
numéro  des  données  E-S  de  DO  dans  l e  message  
de  valeur i nstan tanée.  

Se  reporter à  6 . 3. 4. 4  

91 7  Réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Ce  numéro  de  paramètre  a  été  défi n i  dans  l e  profi l  
PROFI dri ve  
Les  vers ions  1  et  2  peuvent  ne  p l us  être  u ti l i sées.  

-- -  

91 8  Réservé  pour 
l ' i n terface  de  
commun ication  
PROFIBUS  

---  -- -  -- -  -- -  Se  reporter à  
l ’ I EC 61 800-7-
303: 201 5,  4 . 1 0 . 2  

91 9  Numéro  de  système  
de  d i spos i ti f ou  
d 'axe  

Vi s ib leStri ng1 6  Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  Le  numéro  de  système de  d i sposi ti f ou  d 'axe  est  un  
i den ti fi cateu r de  système ou  de  composant  
spéci fi que  au  constructeu r.  

-- -  

920,  
921  

réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Ces  numéros  de  paramètre  on t  été  défi n i s  dans  l e  
profi l  PROFI d ri ve  
Les  vers ions  1  et  2  peuvent  ne  p l us  être  u ti l i sées.  

-- -  

922  Sélection  de  
messages  

Unsi gned 1 6  Obl i gatoi re,  l i s i b l e  Spéci fi que  au  DO  Le  message  préconfi gu ré  actuel l ement  sélectionné  
peu t  être  l u  à  l 'a i de  de  ce  paramètre  au  m in imum .  
Dans  u ne  m ise  en  œuvre  étendue,  ce  paramètre  
peu t  être  u ti l i sé  pour sé lecti onner un  message  
préconfiguré.  

Se  reporter à  6 . 3. 4. 4  

923  Li ste  de  tous  l es  
paramètres  pour l es  
s i gnaux 

Array[n ]  
Unsi gned 1 6  

Obl i gatoi re  s i  l a  
normal i sation  de  
données  E-S  de  
DO est  u ti l i sée  
et/ou  s i  P91 5  et  
P91 6  sont  m is  en  
œuvre.  

Spéci fi que  au  DO  Ce  paramètre  peu t  être  u ti l i sé  pou r affecter l es  
numéros  de  paramètre  i n terne  aux s i gnaux (s i gnaux 
normal i sés  défi n i s  dans  l e  profi l  et  s i gnaux 
spéci fi ques  au  d i sposi ti f) .  

Se  reporter à  6 . 3. 4. 4  

924  B i t  de  mot  d 'état  
" Impu ls ions  
acti vées"  

Array[2]  
Uns igned 1 6  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  Lecture  seu l e;  ce  paramètre  peut  être  u ti l i sé  pou r 
défi n i r l a  pos i ti on  du  b i t  " Impu ls ions  
acti vées/désacti vées"  d ans  un  mot d 'état.  S i  l e  
paramètre  est  m is  en  œuvre,  l a  fonctionnal i té  est  
pri se  en  charge  par l e  d i sposi ti f d 'en traînement.  

Se  reporter à  6 . 3. 2 . 8  
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PNU  Sign i fication  Type  de  
données  

M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

925  Nombre  de  
défai l l ances  d u  
s i gne  de  vi e  du  
con trôl eu r pouvant 
être  tol éré  

Uns igned 1 6  Facu l tati f,  s i  ce  
paramètre  n 'est  
pas  m is  en  œuvre,  
a l ors  une  seu le  
défai l l ance  du  
s i gne  de  vi e  du  
con trôl eu r 
exactement est  
tol érée.  Avec l a  
val eu r 0xFFFF,  l a  
survei l l ance  d u  
s i gne  de  vi e  peu t  
être  désacti vée  de  
façon  facu l tati ve  
(pour l es  besoi ns  
des  essais).  

Spéci fi que  au  DO  Ce  paramètre  peu t  être  u ti l i sé  pou r défi n i r de  façon  
spéci fi que  à  l 'u ti l i sateu r l e  nombre  de  défai l l ances  
du  s i gne  de  vie  du  contrôl eu r pouvant  être  to léré.  

Se  reporter à  
6 . 3 . 1 2. 4  

926  Réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  -- -  -- -  

927  Priori té  d e  
fonctionnement des  
paramètres  

Spéci fi que  au  
constructeu r 

Facu l tati f G lobal  (DP  
PROFIBUS)/spéci fi que  
au  DO (E/S  
PROFINET)  

Défi n i t  de  façon  spéci fi q ue  au  constructeu r quel l es  
i n terfaces  on t  l a  pri ori té  de  fonctionnement pou r 
défi n i r l es  paramètres.  Un  message  d 'erreur est  
ém is  s i  l e  contrôleu r ten te  de  procéder à  l 'écri tu re  
des  va leu rs  de  paramètre  sans  priori té  de  
fonctionnement.  

Se  reporter à  6 . 3. 1 1  

928  Priori té  d e  
commande  des  
données  E-S  de  DO  

Unsi gned 1 6  Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  Défin i t  de  façon  spéci fi q ue  au  constructeu r q uel l e  
i n terface  a  l 'au tori té  d e  con trôl e.  Valeu r =  1  s i gn i fi e  
I n terface  PROFIBUS  1 ;  l es  au tres  valeurs  sont  
spéci fi ques  au  constructeu r.  Le  con trôleur ne  prend  
l e  con trôle  que  s ' i l  est  prêt  à  l e  fa i re.  

Se  reporter à  6 . 3 . 1 1  

929  Réservé  ---  -- -  -- -  -- -  -- -  
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PNU  Sign i fication  Type  de  

données  
M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

930  Mode  de  
fonctionnement  

Unsi gned 1 6  Obl i gatoi re  s i  
d 'au tres  modes  
que  l e  mode  de  
commande  de  
vi tesse  (PNU  930  
=  1 )  on t  été  m is  en  
œuvre  (également  
modes  spéci fi ques  
au  constructeu r)  

Spéci fi que  au  DO  Désigne  l e  mode  de  fonctionnement.  Selon  l e  type  
de  d i sposi ti f,  ce  paramètre  est  prédéfi n i  par l e  
constructeu r.  Une  prédéfin i ti on  de  1  s i gn i fi e  q ue  l e  
d i spos i ti f prend  en  charge  l e  mode  de  commande  de  
vi tesse  et  q ue  l e  canal  de  poin t  de  consigne  de  
vi tesse  comprend  l a  fonctionnal i té  RFG.  Une  
préaffectation  de  2  i nd ique  q ue  l e  d i spos i ti f prend  
en  charge  l e  mode  de  pos i ti onnement.  Une  
prédéfi n i ti on  de  3  s i gn i fi e  que  l e  d i spos i ti f prend  en  
charge  l e  mode  de  commande  de  vi tesse  et  que  l e  
canal  d e  po in t  d e  consigne  de  vi tesse  ne  prend  pas  
en  charge  l a  foncti onnal i té  RFG.  
Toutes  l es  valeurs  numériques  avec l e  b i t  1 5  (MSB)  
=  1  désignent  l es  modes  spéci fi ques  au  
constructeu r.  S i  l e  paramètre  930  est  m is  en  œuvre  
en  accès  en  écri tu re  (spéci fi q ue  au  d i sposi ti f) ,  l e  
mode  de  fonctionnement peut  être  mod i fi é  en  
procédant  à  l 'écri tu re  de  ce  paramètre  (Attention :  
D i fféren tes  affectati ons  des  mots  de  
commande/d 'état) .  S i  un  d i sposi ti f ne  d i spose  pas  
du  paramètre  930,  i l  prend  a l ors  en  charge  l e  mode  
de  commande  de  vi tesse  avec l a  fonctionna l i té  RFG  
(mode  de  fonctionnement  =  1 )  par défau t.  

Se  reporter à  6 . 3. 3  

931  à  
943  

Réservé  ---  -- -  -- -  Ces  paramètres  on t  été  d éfi n i s  dans  l es  vers i ons  1  
et  2  du  profi l  PROFI d ri ve  et  peuvent ne  pl us  être  
u ti l i sés.  

-- -  

944  Compteur de  
messages  de  défau t  

Uns igned 1 6  Obl i gatoi re  Spéci fi que  au  DO  Le  compteur de  messages  de  défau t  est  i ncrémenté  
chaque  foi s  que  l a  mémoi re  tampon  des  défauts  est  
mod i fi ée.  Cel a  s i gn i fi e  q u ' i l  peu t  être  garanti  que  l a  
mémoi re  tampon  des  défau ts  peut  être  l u e  de  façon  
cohérente.  Sans  ce  paramètre,  i l  n 'est  pas  garanti  
que  l a  mémoi re  tampon  des  défau ts  n 'a  pas  été  
mod i fi ée  par l a  l ectu re.  

Se  reporter à  6 . 3. 8. 3  

945  Code  de  défau t  Array[n ]  
Unsi gned 1 6  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  Le  code  de  défaut  permet  au  constructeur de  
numéroter systématiquement l es  défau ts  
susceptib les  de  se  produ i re,  d u  poi n t  de  vue  de  
l 'u ti l i sateur.  

Se  reporter à  6 . 3. 8. 3  
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PNU  Sign i fication  Type  de  
données  

M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

946  Li ste  de  codes  de  
défau t  

Array[n ]  
Uns igned 1 6  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  À chaque  numéro  de  défaut,  d éfi n i  d ans  l e  
d i spos i ti f,  est  affecté  un  code  de  défaut  par l a  l i s te  
de  codes  de  défaut.  Le  numéro  de  défaut  est  l e  
sous-i ndex de  l a  l i s te  d e  codes  de  défau t.  Le  
nombre  n  des  é l éments  de  matri ce  est  spéci fi q ue  au  
constructeu r.  S ' i l  est  m is  en  œuvre,  l e  paramètre  
doi t  être  au  moins  accessibl e  en  l ecture.  Les  
rég lages  de  l a  l i s te  de  codes  de  défau t  peuvent être  
effectués  en  écri tu re  de  PNU946.  

Se  reporter à  6 . 3. 8. 3  

947  Numéro  de  défaut  Array[n ]  
Uns igned 1 6  

Obl i gatoi re  Spéci fi que  au  DO  Le  numéro  de  défau t  contien t  l e  sous-i ndex 
permettan t  d 'accéder à  l a  l i s te  de  numéros  de  
défaut  PNU  951 .  Le  numéro  de  défau t  peu t  être  
i den ti que  au  code  de  défaut.  Le  numéro  de  défaut  
con tien t  s imu l tanément l e  sous-i ndex permettant  
d 'accéder à  l a  l i s te  de  codes  de  défaut  PNU  946.  
Cela  s i gn i fi e  qu ' i l  étab l i t  l e  l i en  en tre  l a  l i s te  d e  
numéros  de  défaut  et  l a  l i s te  d e  codes  de  défaut.  

Se  reporter à  6 . 3. 8. 3  

948  Temps  de  défau t  Array[n ]  
TimeDi fference  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  Le  temps  de  défau t  est  l ' i nstan t  auquel  l e  message  
de  défau t  a  eu  l i eu .  

Se  reporter à  6 . 3. 8. 3  

949  Valeu r de  défaut  Array[n ]  
(spéci fi q ue  au  
constructeu r)  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  Di fféren ts  types  de  données  peuvent  être  affectés  
aux paramètres  i n d i vi duel s  d 'u n  d i spos i ti f 
d 'en traînement.  Cel a  s i gn i fi e  q ue  l e  type  de  
données  d u  paramètre  949  ne  peut  être  spéci fi é  en  
détai l .  Après  l a  défi n i ti on  du  paramètre  (se  reporter 
à  6 . 2 . 1 ) ,  une  matri ce  est  consti tuée  des  é l éments  du  
même type  de  données,  ce  qu i  s i gn i fi e  q ue  l a  
défi n i ti on  doi t  se  fai re  d e  façon  spéci fi que  au  
constructeu r,  dont  l e  type  de  données  est  l e  
paramètre  949.  Par exemple,  s i  des  vari ables  à  1 6  
b i ts  sont  tra i tées,  l e  type  de  données  Mot doi t  être  
sélectionné  pou r l e  paramètre  949.  Lors  du  
tra i tement des  val eu rs  à  32  b i ts ,  l es  types  de  
données  Double  mot  doi vent  être  sélecti onnés.  La  
s i gn i fi cation  quan ti tati ve  de  l a  val eu r de  défaut  n 'est  
pas  décri te  p l us  en  détai l  d ans  l e  profi l ,  c'est  l e  
constructeu r q u i  do i t  l a  défi n i r et  l a  spéci fi er.  

Se  reporter à  6 . 3 . 8. 3  
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PNU  Sign i fication  Type  de  

données  
M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

950  M ise  à  l ' échel l e  de  
l a  mémoi re  tampon  
des  défauts  

Array [2 ]  
Uns igned 1 6  

Facu l tati f s i  l e  
paramètre  n 'est  
pas  m is  en  œuvre,  
i l  est  supposé  une  
mémoi re  tampon  
des  défauts  avec 
hu i t  s i tuati ons  de  
défaut,  chacune  
avec hu i t  
messages  de  
défaut  

Spéci fi que  au  DO  Ce  paramètre  défi n i t  l e  nombre  de  s i tuations  de  
défau t  (sous- i ndex 0)  et  l e  nombre  de  messages  de  
défau t  dans  u ne  s i tuation  de  défau t  (sous-i ndex 1 )  
de  l a  mémoi re  tampon  des  défau ts .  Le  paramètre  
est  un iquement l i s i b le.  

Se  reporter à  6 . 3 . 8. 3  

951  Li ste  de  numéros  de  
défau t  avec texte  

Array[n ]  
Uns igned 1 6  

Dépend  de  l a  
vers ion  de  l a  
mémoi re  tampon  
des  défauts  

Spéci fi que  au  DO  La  l i s te  d e  numéros  de  défau t  comprend  pou r 
chaque  message  de  défaut,  d éfi n i  dans  l e  d i sposi ti f,  
une  référence  au  numéro  de  paramètre  auque l  est  
ass ignée  l a  valeur de  défaut.  U n  texte  expl i cati f est  
spéci fi é  pour chacun  des  messages  de  défau t,  
défi n i  dans  l e  d i sposi ti f,  d ans  l e  champ texte  
supplémenta i re  de  l a  l i s te  de  numéros  de  défaut  
(c'est-à-d i re  d ans  l ' I DENTI FICATEUR,  l e  b i t  1 0  est  
défi n i ) .  S i  un  paramètre  ne  peu t  être  affecté  à  un  
message  de  défaut  pour l a  va l eur de  défaut  
parti cu l i ère,  l a  l i s te  de  numéros  de  défau t  a  u ne  
val eu r de  zéro  sous  l 'en trée  appropri ée.  
Généra lement,  l a  l i s te  de  numéros  de  défaut  pou r 
un  d i spos i ti f est  permanente  et  ne  change  pas.  La  
l i s te  de  numéros  de  défaut  est  affectée  de  façon  
consécuti ve,  sans  espace.  Le  nombre  n  des  
é l éments  de  matri ce  est  spéci fi que  au  constructeu r.  

Se  reporter à  6 . 3. 8. 3  

952  Compteur de  
s i tuations  de  défau t  

Uns igned 1 6  Dépend  de  l a  
vers ion  de  l a  
mémoi re  tampon  
des  défauts  

Spéci fi que  au  DO  Le  paramètre  spéci fi e  l e  nombre  de  s i tuati ons  de  
défaut  depu is  l a  d ern ière  réi n i ti a l i sation .  S i  ce  
paramètre  est  défi n i  su r 0  (écri tu re),  l a  tota l i té  d e  l a  
mémoi re  tampon  des  défau ts  est  supprimée.  

Se  reporter à  6 . 3. 8. 3  

953  à  
960  

Paramètres  
d 'averti ssement 

V2  Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  ---  Se  reporter à  6 . 3. 8. 2  

961  réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Le  n uméro  de  paramètre  a  été  défi n i  dans  l es  
vers ions  1  et  2  du  profi l  PROFI dri ve  et  peu t  ne  p l us  
être  u ti l i sé.  

-- -  

962  Temps  
d 'échanti l l onnage  
permettan t  d e  
converti r l es  
paramètres  
temporels .  

TimeDi fference  Obl i gatoi re  s i  l es  
paramètres  des  
types  de  données  
D,  T  ou  R sont  
u ti l i sés  

G lobal  (DP  
PROFIBUS)/spéci fi que  
au  DO (E/S  
PROFINET)  

Temps  d 'échanti l l onnage  l e  p l u s  court  du  d i sposi ti f 
pou r calcu ler l es  paramètres  temporels  T,  D,  R.  

-- -  
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PNU  Sign i fication  Type  de  
données  

M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

963  Réservé  pour 
l ' i n terface  de  
commun ication  
PROFIBUS  

---  -- -  -- -  -- -  Se  reporter à  
l ’ I EC 61 800-7-
303: 201 5,  4 . 1 0 . 2  

964  I den ti fi cati on  de  
l 'un i té  
d 'en traînement 

Array[n ]  
Uns igned 1 6  

Les  i ndex 0  à  4  
son t  obl i gato i res;  
s i  l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement  a  
p l us ieurs  axes  ou  
s i  l es  données  
spéci fi ques  au  
constructeu r son t  
m ises  en  œuvre,  
l e  sous-i ndex 5  est  
aussi  obl i gato i re;  
l es  données  
spéci fi ques  au  
constructeu r 
démarren t au  
sous-i ndex 6.  

G lobal  Tou tes  l es  données  permettant  l ' i den ti fi cation  de  
l ' un i té  d ’en traînement son t  i ncl uses  dans  ce  
paramètre  et  l e  service  d ' i den ti fi cation  peut  y 
accéder.  

Se  reporter à  6 . 3. 9. 1  

965  Numéro  
d ' i denti fi cation  de  
profi l  

OctetStri ng  2  Obl i gatoi re  G lobal  (DP  
PROFIBUS)/spéci fi que  
au  DO (E/S  
PROFINET)  

L ' i denti fi cation  de  profi l  est  sauvegardée  i ci .  L 'octet  
1  comprend  l e  n uméro  de  profi l  PNO 3  (pou r 
PROFI dri ve).  L 'octet  2  i d en ti fi e  l a  vers ion .  Le  
numéro  de  vers ion  de  ce  profi l  est  42 .  

Se  reporter à  6 . 3. 9. 2  

966  Réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Le  n uméro  de  paramètre  a  été  défi n i  dans  l es  
vers ions  1  et  2  du  profi l  PROFI dri ve  et  peu t  ne  p l us  
être  u ti l i sé.  

-- -  

967  Mot d e  commande  1  V2  Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  ---  Se  reporter à  6 . 3. 2 . 2  

968  Mot d 'état  1  V2  Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  ---  Se  reporter à  6 . 3. 2 . 5  

969  Di fférence  
temporel l e  réel l e  

TimeDi fference  Facu l tati f G lobal  (DP  
PROFIBUS)/spéci fi que  
au  DO (E/S  
PROFINET)  

La  d i fférence  temporel l e  rée l l e  fa i t  référence  à  l a  
dern ière  fo i s  que  ce  compteu r de  temps  a  été  
prédéfi n i  ou  ré i n i ti a l i sé.  L ' i d en ti fi cation  de  l a  
descripti on  de  paramètre  du  b i t  1 3  est  égale  à  1  
pou r ce  paramètre.  

-- -  

International  Electrotechnical  Commission

 



 

 

IE
C
 6
1
8
0
0
-7
-2
0
3
:2
0
1
5
 ©
 IE

C
 2
0
1
5
 

–
 4
2
5
 –
 

 
PNU  Sign i fication  Type  de  

données  
M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

970  Charger l ' ensemble  
de  paramètres  

Uns igned 1 6  Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  P0970  est  u ti l i sé  pou r réi n i ti a l i ser l es  paramètres  
spéci fi ques  au  DO aux rég l ages  en  us ine.  
Valeu r =  0 :  par d éfaut;  
Valeu r =  1 :  charger tous  l es  rég lages  en  us i ne;  
Valeu r >  1 :  ensemble  de  données  spéci fi ques  au  
constructeu r.  
Après  l e  chargement  d 'u n  ensemble  de  paramètres,  
l e  paramètre  970  est  ré i n i ti a l i sé  à  0 .  La  défi n i ti on  du  
paramètre  970  dans  l a  vers ion  2  PROFI d ri ve  est  
égal ement au tori sée:  
Charger l ' ensemble  de  données:  0  correspond  aux 
rég lages  en  us i ne.  
Valeu r >  0 :   Ensemble  de  données  spéci fi q ues  
au  constructeu r.  
Dans  l es  nouveaux développements,  i l  est  
recommandé  d 'u ti l i ser l a  nouve l l e  défi n i ti on  de  P970  

Se  reporter à  6 . 2 . 1 . 3;  
Tableau  1 8  B i t  1 2  

971  Transfert  dans  une  
mémoi re  non  
vol ati l e  

Uns igned 1 6  Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  Les  paramètres  appartenant à  un  axe  et  l es  
paramètres  g l obaux son t  sauvegardés  avec ce  
paramètre.  
Valeu r =  0 :  par défau t;  
Valeu r =  1 :  l 'ensemble  réel  de  paramètres  
spéci fi ques  au  DO est  sauvegardé  de  façon  non  
vol ati l e ;  
Valeu r >  1 :  Ensemble  de  données  spéci fi q ues  
au  constructeu r.  
Après  l a  sauvegarde  d 'un  ensemble  de  données,  l e  
paramètre  971  est  ré i n i ti a l i sé  à  0 .  

-- -  

972  Réin i ti a l i sati on  d u  
d i spos i ti f 
d 'en traînement 

Uns igned 1 6  Facu l tati f G lobal  -- -  Se  reporter à  6 . 3. 1 0  

973  Réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Ce  numéro  de  paramètre  a  été  défi n i  dans  l a  
vers ion  3  du  profi l  PROFI d ri ve  et  peu t  ne  pl us  être  
u ti l i sé.  

-- -  

974  I den ti fi cati on  de  
service  d 'accès  aux 
paramètres  du  mode  
de  base  

Array[n ]  
Unsi gned 1 6  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  
(G lobal  pou r l es  
d i sposi ti fs  F  
homogènes)  

Descripti on  des  foncti onna l i tés  du  service  d 'accès  
aux paramètres  d u  mode  de  base  

Se  reporter à  6 . 3. 9. 4  
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PNU  Sign i fication  Type  de  
données  

M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

975  I den ti fi cati on  d u  DO  Array[n ]  
Unsi gned 1 6  

Ce  paramètre  est  
recommandé  pour 
tou tes  l es  cl asses  
d 'un i tés  
d ’en traînement.  
P975  est  
obl i gatoi re  pou r 
une  un i té  
d ’en traînement  qu i  
prend  en  charge  
P978  et  pou r tous  
l es  d i spos i ti fs  E/S  
PROFINET.  

Spéci fi que  au  DO  Toutes  l es  données  permettant  l ' i denti fi cation  du  DO 
sont  i ncl uses  dans  ce  paramètre  et  l e  service  
d ' i den ti fi cation  peut  y accéder.  

Se  reporter à  6 . 3 . 9. 3  

976  Charger l ' ensemble  
de  paramètres  du  
d i spos i ti f 

Unsi gned 1 6  Facu l tati f G lobal  P0976  est  u ti l i sé  pou r ré i n i ti a l i ser tous  l es  
paramètres  aux rég l ages  en  us ine.  
Valeu r =  0 :  par défau t;  
Valeu r =  1 :  charger tous  l es  rég lages  en  
us ine;  
Valeu r >  1 :  ensemble  de  données  spéci fi q ues  
au  constructeu r.  
Après  l e  chargement  d 'u n  ensemble  de  paramètres,  
l e  paramètre  976  est  ré i n i ti a l i sé  à  0 .  

-- -  

977  Transfert  dans  une  
mémoi re  non  
vol ati l e  (g l oba l )  

Unsi gned  1 6  Facu l tati f G lobal  Tous  l es  paramètres,  c'est-à-d i re  l es  paramètres  de  
tous  l es  axes  et  l es  paramètres  g l obaux sont  
sauvegardés  avec ce  paramètre.  
Valeu r =  0 :  par défaut;  
Valeu r =  1 :  l es  paramètres  réel s  du  d i spos i ti f 
sont  sauvegardés  de  façon  non  vol ati l e;  
Valeu r >  1 :  Ensemble  de  données  spéci fi q ues  
au  constructeu r.  
Après  l a  sauvegarde  d ' un  ensemble  de  données,  l e  
paramètre  977  est  réi n i ti a l i sé  à  0 .  

-- -  
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PNU  Sign i fication  Type  de  

données  
M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

978  Li ste  de  tous  l es  I D  
de  DO  

Array[n ]  
Unsi gned8;  n  =  
0 ,… ,  (nombre  
maximal  de  DOs  
+  1 )  

Obl i gatoi re  s i  l es  
numéros  d ' I D  de  
DO de  l ' un i té  
d ’en traînement  ne  
son t  pas  égaux au  
numéro  d ' i n terval l e  
correspondant 
(pour DP  
PROFIBUS,  l e  
numéro  d 'axe  
correspondant).  
Obl i gatoi re,  pou r 
l es  un i tés  
d ’en traînement  DP  
PROFIBUS  
modu la i res  s i  des  
DO ne  sont  pas  
l i és  à  un  
i n terva l l e/axe.  

G lobal  P978  est  consti tué  des  I D  de  DO pou r tous  l es  DO 
dans  l 'u n i té  d ’en traînement  PROFI dri ve.  Les  I D  de  
DO des  DO peuvent  être  i n dépendants  du  numéro  
d ' i n terval l e  (numéro  d 'axe  pou r l es  d i sposi ti fs  DP  
PROFIBUS).  L ' I D  de  DO peut  être  un  n uméro  en tre  
1  et  254.  La  val eu r 255  s i gn i fi e  qu 'aucun  DO n 'est  
affecté,  l a  valeur zéro  est  u n  d él im i teur.  Les  en trées  
exi stan tes  après  l a  prem ière  valeu r zéro  i n d iquen t 
l es  I D  de  DO des  DO sans  données  E-S  (u ti l i sés  
un iquement pour l es  d i spos i ti fs  DP  PROFIBUS).  La  
deuxième valeur zéro  i n d ique  l a  fi n  de  l a  l i s te.  Une  
l i s te  val i de  d ' I D  de  DO  comprend  au  moins  deux 
val eu rs  zéro.  P978  n 'est  accessib le  en  écri tu re  que  
pendant l a  m ise  en  service.  Le  message  de  
confi gu rati on  est  exclu  s ' i l  n ' est  pas  compatibl e  avec 
P978.  
Le  con trôl eur doi t  véri fi er s i  l e  paramètre  est  m is  en  
œuvre,  et  s i  c'est  l e  cas,  i l  doi t  l i re  l es  val eu rs  de  
paramètre  ( l es  I D  de  DO à  u ti l i ser pour l ' accès  aux 
paramètres  du  mode  de  base  aux DO dans  une  
un i té  d ’en traînement).  

Se  reporter à  6 . 3 . 4 . 4  

979  Format de  capteur Array[n ]  
Unsi gned32  

Obl i gatoi re  s i  
l ' i n terface  de  
retour en  posi ti on  
est  réal i sée.  

Spéci fi que  au  DO  Le  nombre  n  d 'é léments  de  matri ce  se  trouve  dans  
l a  vers ion  de  profi l  31 .  Le  paramètre  est  un iquement 
l i s i b le.  

Se  reporter à  6 . 3. 6  

980  à  
989  

Li ste  de  numéros  
des  paramètres  
défi n i s  

Array[n ]  
Uns igned 1 6  

Obl i gatoi re  Spéci fi que  au  DO  Le  nombre  n  d es  é l éments  de  matri ce  est  spéci fi que  
au  constructeu r.  Tous  l es  n uméros  de  paramètre  
défi n i s  d ans  un  d i sposi ti f sont  sauvegardés  dans  l es  
paramètres  sous  l es  sous-i ndex (spéci fi que  au  
constructeu r et  paramètres  de  profi l ) .  Les  matri ces  
doi ven t  être  affectées  en  séquence  cro i ssan te  et  d e  
façon  consécu ti ve.  S i  u n  sous-i ndex con ti en t  u n  
zéro,  l a  fi n  de  l a  l i s te  des  paramètres  défi n i s  a  été  
attein te.  S i  u n  sous-i ndex conti en t  l e  n uméro  de  
paramètre  d u  paramètre  de  l a  l i s te  su ivan t,  l a  l i s te  
conti nue  a l ors.  Les  paramètres  PNU980  à  989  son t  
donc om is  de  l a  l i s te  d e  numéros  des  paramètres  
défi n i s .  La  l i s te  de  numéros  des  paramètres  défi n i s  
doi t  être  m ise  en  œuvre  pour chaque  DO.  
Les  paramètres  de  l a  l i s te  d e  numéros  qu i  son t  
vi des  peuvent  ne  pas  être  m is  en  œuvre.  

-- -  
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PNU  Sign i fication  Type  de  
données  

M ise  en  œuvre  P lage  de  val id i té  Expl ication  Référence  

990  à  
999  

Li ste  de  numéros  
des  paramètres  
mod i fi és  

Array[n ]  
Unsi gned 1 6  

Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  Le  nombre  n  d es  é l éments  de  matri ce  est  spéci fi que  
au  constructeu r.  Tous  l es  n uméros  de  paramètres  
des  paramètres  (spéci fi que  au  constructeu r et  
paramètres  de  profi l )  q u i  peuvent  être  access ibles  
en  écri tu re  et  qu i  son t  mod i fi és  par rapport  aux 
rég lages  en  us i ne  son t  sauvegardés  sous  l es  sous-
i ndex de  ces  paramètres.  Les  matri ces  doiven t  être  
affectées  en  séquence  cro i ssan te  et  de  façon  
consécuti ve.  S i  un  sous-i ndex con tien t  u n  zéro,  l a  
fi n  de  l a  l i s te  des  paramètres  mod i fi és  a  été  
attein te.  S i  u n  sous-i ndex conti en t  l e  n uméro  de  
paramètre  d u  paramètre  de  l a  l i s te  su ivan t,  l a  l i s te  
conti nue  a l ors.  
Les  paramètres  de  l a  l i s te  d e  numéros  qu i  son t  
vi des  peuvent ne  pas  être  m is  en  œuvre.  

-- -  

1  000  
à  59  
999  

Spéci fi que  au  
d i spos i ti f 

-- -  -- -  -- -  Ces  paramètres  peuvent être  défi n i s  par l e  
fourn i sseur.  

-- -  

60  000  
à  60  
999  

Réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  Réservé  pour d es  extens ions  u l téri eures  du  profi l  
PROFI dri ve  

---  

61  000  
à  63  
999  

Réservé  pour 
PROFI dri ve  
( i n terface  de  
commun ication  E/S  
PROFINET)  

---  -- -  -- -  -- -  Se  reporter à  
l ’ I EC 61 800-7-303,  
5 . 1 0. 2  

64  000  
à  64  
999  

Réservé  pour 
PROFI dri ve  

---  -- -  -- -  -- -  -- -  

65  000  Valeu r prédéfin i e  I n teger32  Facu l tati f Spéci fi que  au  DO  ---  -- -  

65  001  
à   
65  535  

Réservé  pour l e  
profi l  du  CODEUR 

---  -- -  -- -  -- -  -- -  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-203: 201 5  © I EC  201 5  – 429  –  

 

6.5  In tégration  des  d isposi ti fs  d 'entraînement dans  la  technolog ie  de  processus  
(VIK 1 7-NAMUR 1 8)  

6.5. 1  Général i tés  

Le présent paragraphe montre  l ' i n tégration  des  d i spos i ti fs  d 'en traînement dans  la  technolog ie  
de  processus  conformément aux l i gnes  d i rectrices  NE  37  VIK-NAMUR.  Les  appl ications  
d 'en traînement son t réal isées  un iquement en  mode  de  commande de  vi tesse  en  boucle  
ouverte  (par exemple  commande v/f)  ou  en  boucle  fermée,  el l es  appartiennent donc à  la  
cl asse  d 'appl ication  PROFIdrive  1  (voi r l a  F igure  73).  
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Drive

Drive

Application Class 1
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Ang lais  Français  

Appl i cation  cl ass  1  
N -setpoin t  val ue  i n terface  

Classe  d ’ app l i cation  1  
i n terface  de  val eu r d e  poi n t  de  cons igne  N  

Process  con trol  system  Système de  commande  de  processus  

Ramp Function  Generator Générateu r de  fonction  de  rampe  

Closed  l oop  speed  con trol  Commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  

Dri ve  D i sposi ti f d 'en traînement  

v/f con trol  Commande  v/f 

Figure 73  – Fonctionnal i té  et I n terfaces  pour l ' i n tégration   
de  d isposi ti f d 'entraînement conformément à  VIK-NAMUR 

___________ 

1 7  VI K =  Association  des  cl i en ts  i ndustrie l s  et  producteurs  i n dustrie l s  d 'énerg i e  (Association  of the  I ndustria l  
Customers  and  I ndustrial  Power Producers).  

1 8  NAMUR =  Groupe  de  trava i l  normati f pou r l ' i nstrumentati on  de  mesure  et  de  régu lati on  dans  l ' i ndustrie  
ch im ique  (Standards  Working  Group  for I nstrumentati on  and  Control  i n  the  Chem ical  I ndustry).  
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L'obj ecti f des  l i gnes  d i rectrices  VIK-NAMUR pour l ' i n tégration  des  d ispos i ti fs  d 'entraînement 
dans  l ' i ndustrie  de  technolog ie  de  processus  est de  spéci fier une  i n terface  normal isée  en tre  l e  
d isposi ti f d 'entraînement et l e  système de  commande de  processus,  offran t l a  poss ibi l i té  de 
remplacer l e  d ispos i ti f d 'en traînement ou  l e  système d 'en traînement par un  au tre  d isposi ti f 
d 'en traînement (même d 'un  au tre  fou rn isseur)  sans  nécessi ter de  mod i fier le  système de  
commande de  processus.  Par conséquent,  pour PROFIBUS,  un  GSD spécia l  spéci fi que  à  
l 'appl ication  est u ti l i sé  et  l e  d isposi ti f d 'entraînement doi t  être  i nstal lé  de  façon  à  se  comporter 
comme un  d isposi ti f d 'en traînement VIK-NAMUR avec l e  d isposi ti f PROFIBUS spéci fi que  à  
l 'appl ication  " I den t_Number =  0x3AA0".  Les  l i gnes  d i rectrices  VIK-NAMUR spéci fien t 
l ' i n terface  d 'entraînement dans  le  matérie l  (b loc term inal  VIK-NAMUR)  et le  log iciel  (mode  
VIK-NAMUR de  l ' i n terface  PROFI drive).  La  structure  de  base  de  l ’ i n terface  est représentée  à  
l a  F igure  74 .  

Process 
control
system

Drive (in  cabinet)

M E

VIK-NAMUR Terminal  BlockPROFIBUS

Specified by 
VIK-NAMUR Guideline

hardware 
stop

inevitable
l ine interrupt

l ine

PROFIdrive 
Profi le

VIK-NAMUR

IEC  

  

Ang lais  Français  

Process  con trol  system  Système  de  commande  de  processus  

Dri ve  ( i n  cabinet)  D i spos i ti f d 'en traînement  (en  armoi re)  

PROFI dri ve  profi l e  VIK-NAMUR Profi l  PROFI dri ve  VIK-NAMUR 

Profibus  Profibus  

VIK-NAMUR term inal  b l ock B loc term inal  VIK-NAMUR 

Hardware  stop  Arrêt  d u  matériel  

I nevi tabl e  l i ne  i n terrupt  I n terrupti on  de  l i g ne  i névi table   

Li ne  L i gne  

Speci fi ed  by VIK-NAMUR gu idel i ne  Spéci fi é  par l es  l i gnes  d i rectri ces  VIK-NAMUR 

Figure 74 – Structure  de  base  de  l ' in terface  d 'entraînement  
conformément aux l i gnes  d irectrices  VIK-NAMUR 

6.5.2  Commandes  et  s ignaux de  fin  d 'exécution  

6.5.2 . 1  Général i tés  

Pour l e  mode de  fonctionnement de  technolog ie  de  processus  VIK-NAMUR,  l a  s ign i fication  de  
tous  l es  b i ts  du  mot de  commande 1  (STW1 ,  voi r l e  Tableau  1 44),  du  mot  d 'état  1  (ZSW1 ,  voi r 
l e  Tableau  1 45)  et de  l 'état d u  d isposi ti f d 'en traînement/mot de  défaut (MELD_NAMUR,  voi r le  
Tableau  1 46)  son t défi n is  dans  l a  technolog ie  de  d ispos i ti f d 'en traînement de  profi l  
PROFI drive.  I l  n 'y a  pas  de  défin i ti on  de  b i t  spéci fique  au  fourn isseur.   
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6.5.2 .2  Mot de  commande 1  

Tableau  1 44 – Présentation  générale  de  l 'affectation  des  bi ts  du  mot  
de  commande  1  pour l e  mode  de  fonctionnement de  technolog ie  de  processus  

Bi t  Mode de  fonctionnement de  technolog ie  de  processus  (norme VIK-NAMUR)  

S ign i fication  (Bi t  =  vrai )  S ign i fication  (Bi t  =  faux)  

0  ON  OFF  

1  Pas  d 'arrêt  progress i f (pas  de  OFF2)  Arrêt  progress i f (OFF2)  

2  Pas  d 'arrêt  rapi de  (pas  de  OFF3)  Arrêt  rap ide  (OFF3)  

3  Acti ver l e  fonctionnement  Désacti ver l e  fonctionnement  

4  Acti ver l e  générateur d e  rampe désacti ver l e  générateur de  rampe  

5  L ibérer l e  générateu r d e  rampe   F i ger l e  générateu r de  rampe  

6  Acti ver l e  poi n t  de  consigne  Désacti ver l e  po in t  de  consigne  

7  Acqu i ttement de  défaut  (0    1 )    

8  A-coups  1  ON  a  A-coups  1  OFFa  

9  A-coups  2  ON  a  A-coups  2  OFFa  

1 0  Commande  par PLC  Pas  de  commande  par PLC  

1 1  I nvers ion  de  poin t  de  cons i gne  Pas  d ' i nversi on  de  po in t  de  consigne  b  

1 2  Réservé  b  Réservé  b  

1 3  Réservé  b  Réservé  b  

1 4  Réservé  b  Réservé  b  

1 5  Ensemble  de  paramètres  2  b  Ensemble  de  paramètres  1  b  

NOTE  1  Les  b i ts  0  à  1 0  du  mot  de  commande  1  son t  i denti ques  au  mot de  commande  1  d u  mode  de  
fonctionnement de  commande  de  vi tesse.  

NOTE  2  D 'au tres  détai l s  su r l es  b i ts  de  mot de  commande  sont  d i spon i bles  en  6 . 3. 2 . 2 .  

a  Facu l tati f.  

b   Ecarts  du  mot de  commande  1  VIK-NAMUR (STW1 )  par rapport  à  l a  norme PROFI d ri ve  STW1 .  

 

I l  doi t  être  possib le  de  paramétrer l e  convertisseur/ondu leur avec des  paramètres  spéci fi ques  
au  constructeur afi n  de  désactiver une  certa ine  d i rection  de  rotation .  
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6.5.2 .3  Mot d ’état 1  

Tableau  1 45 – Présentation  générale  de  l 'affectation  des  bi ts  du  mot d 'état 1   
pour l e  mode  de  fonctionnement de  technologie  de  processus  

Bi t  Mode  de  fonctionnement de  technolog ie  de  processus  (norme VIK-NAMUR)  

S ign i fication  (Bi t  =  vrai )  S ign i fication  (Bi t =  faux)  

0  Prêt  à  être  m is  sous  tens ion  Non  prêt  à  être  m is  sous  tens ion  

1  Prêt  à  fonctionner Non  prêt  à  fonctionner 

2  Fonctionnement acti vé  ( l e  d i sposi ti f 
d 'en traînement su i t  l e  po in t  de  consigne)  

Fonctionnement  désacti vé  

3  Défaut  présent  Absence  de  défaut  

4  Pas  de  OFF2  

Arrêt  progress i f non  acti vé  ou  

I n terrupti on  de  l i g ne  i névi table  non  acti vée  ou  

I nh ib i ti on  de  converti sseu r forcée  non  acti vée  

OFF2  

Arrêt  progressi f acti vé  ou   

I n terrupti on  de  l i g ne  i névi table  acti vée  ou  

I nh ib i ti on  de  converti sseu r forcée  acti vée  

5  Pas  de  OFF3  

Arrêt  rap ide  non  acti vé  ou  

Verrou i l l age  externe  non  acti vé  

OFF3  

Arrêt  rap ide  acti vé  ou  

Verrou i l l age  externe  acti vé  

6  M i se  sous  tension  annu lée  M ise  sous  tension  non  annu lée  

7  Averti ssement présent  Aucun  averti ssement  

8  Erreur de  vi tesse  dans  l a  p l age  de  tolérance  Erreur de  vi tesse  hors  de  l a  p l age  de  to l érance  

9  Commande  sol l i ci tée  Pas  de  commande  sol l i ci tée  

1 0  f ou  n  attei n t  ou  dépassé  f ou  n  non  atte i n t  

1 1  Lim i te  de  courant  a j ustabl e  ou  l im i te  de  coupl e  
non  attein te  a  

L im i te  de  couran t a j ustabl e  ou  l im i te  de  coupl e  
attein te  a  

1 2  Réservé  a  Réservé  a  

1 3  Surcharge  du  moteu r non  acti vée  a  Su rcharge  du  moteu r acti vée  a  

1 4  D i rection  de  vi tesse  pos i ti ve  a  Pas  de  d i rection  de  vi tesse  posi ti ve  a  

1 5  Ensemble  de  paramètres  2  acti f a  Ensemble  de  paramètres  1  acti f a  

NOTE  1  Les  b i ts  0  à  3  et  6  à  1 0  du  mot d 'état  1  son t  i den ti ques  au  mot d 'état  1  du  mode  de  fonctionnement de  
commande  de  vi tesse.  

NOTE  2  D 'au tres  détai l s  sur l es  b i ts  de  mot  d 'état  son t  d i spon ib les  en  6 . 3. 2 .  

a   Ecarts  du  mot d 'état  1  VIK-NAMUR (ZSW1 )  par rapport  à  l a  norme PROFI dri ve  ZSW1 .  

 

6.5.2 .4  État du  d ispositi f d 'entraînement/mot de  défaut 

Le  Tableau  1 46  présen te  l a  défi n i ti on  du  con tenu  du  s ignal  MELD_NAMUR.  
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Tableau  1 46 – Présentation  générale  de  l 'affectation  des  bi ts   
de  l ’ état du  d isposi ti f d 'entraînement/mot de  défaut pour l e  mode  

de  fonctionnement de  technolog ie  de  processus  

Bi t  S ign i fication  (Bi t  =  vrai )  S ign i fication  (Bi t  =  faux)  

0  É l ectron i que/log icie l  d e  con trôl e  de  défau t  Pas  d 'é lectron i que/l og ici el  de  contrôle  d e  défaut  

1  Réseau  d 'a l imentation  de  défaut  Pas  de  réseau  d 'a l imentati on  de  défaut  

2  Surtens i on  de  l i a i son  CC  Pas  de  su rtens ion  de  l i a i son  CC 

3  Section  de  pu i ssance  de  défau t  Pas  de  section  de  pu i ssance  de  défaut  

4  Converti sseu r de  su rchauffe  Pas  de  converti sseur de  surchauffe  

5  Défaut  à  l a  terre  Absence  de  défaut  à  l a  terre  

6  Surcharge  de  moteu r Pas  de  su rcharge  de  moteur 

7  Erreur de  bus  de  commun ication  Absence  d 'erreu r d e  bus  de  commun ication  

8  Seu i l  d e  sécuri té  externe  Absence  de  seu i l  d e  sécuri té  externe  

9  Capteu r de  vi tesse  de  défaut  Pas  de  capteur d e  vi tesse  de  défau t  

1 0  Commun ication  i n terne  de  défaut  Pas  de  commun ication  i n terne  de  défaut  

1 1  Système  d 'al imentation  de  défaut  ( l i a i son  CC)  Pas  de  système d 'a l imentation  de  défau t  ( l i a i son  CC)  

1 2  D i sposi ti f auxi l i a i re  d e  défaut  Pas  de  d i sposi ti f auxi l i a i re  de  défaut  

1 3  réservé  réservé  

1 4  réservé  réservé  

1 5  Défaut  d i vers  Pas  de  défau t  d i vers  

 

6.5.3  Diagrammes  d 'états  

6.5.3.1  Diagramme d 'états  général  

Le d iagramme d 'états  général  (se  reporter à  6. 3 . 3. 2)  est également val ide  pour l es  
appl ications  dans  l e  mode de  fonctionnement de  technolog ie  de  processus.  

6.5.3.2  Canal  de  point de  consigne  pour l e  mode de  fonctionnement VIK-NAMUR 

En  p l us  du  canal  de  poin t de  consigne  normal isé  PROFI drive  (voi r 6 . 3. 3. 3. 2),  l a  fonctionnal i té  
d ' invers ion  de  poin t de  cons igne  con trôlée  par STW1  bi t  1 1  est défin i e  pour VIK-NAMUR 
selon  l a  F igure  75.  
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Ang lais  Français  

STW1  bi t  1 1  
True  =  setpoi n t  i n vers ion  
Fal se  =  no  setpoi n t  i n vers ion  

B i t  1 1  STW1  
Vrai  =  i n vers ion  de  poi n t  de  consigne  
Faux =  pas  d ’ i nvers ion  de  poi n t  de  cons igne  

STW1  bi t  4  
True  =  enabl e  RFG  
Fal se  =  reset  RFG  

B i t  4  STW1  
Vrai  =  acti ver RFG  
Faux =  ré i n i ti a l i ser RFG  

STW1  bi t  5  
True  =  unfreeze  RFG  
Fal se  =  freeze  RFG  

B i t  5  STW1  
Vrai  =  l i bérer RFG  
Faux =  fi ger RFG  

STW1  bi t  6  
True  =  enabl e  setpoi n t  
Fal se  =  d i sable  setpoin t  

B i t  6  STW1  
Vrai  =  acti ver poi n t  de  cons igne  
Faux =  désacti ver po in t  d e  consigne  

Setpoin t  
(speed)  

Poin t  de  consigne  
(vi tesse)  

STW1  bi t  8  
True  =  J og  1  ON  
Fal se  =  J og  1  OFF  

B i t  8  STW1  
Vrai  =  A-coups  1  ON  
Faux =  A-coups  1  OFF  

STW1  bi t  9  
True  =  J og  2  ON  
Fal se  =  J og  2  OFF  

B i t  9  STW1  
Vrai  =  A-coups  2  ON  
Faux =  A-coups  2  OFF  
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Anglais  Français  

1 =operate  
0=freeze  

1 =fonctionner 
0=fi ger 

Reset RFG  Réin i ti a l i ser RFG  

Change  of mode  between  normal  operati on  and  
j og  mode  or vi ce  versa  on l y when  d ri ve  i s  i n  
s tandsti l l  

Changement  de  mode  en tre  l e  fonctionnement  
normal  et  l e  mode  par à-coups  ou  i n versement,  
un i quement  l orsque  l e  d i sposi ti f d 'en traînement 
est  à  l ’ arrêt  

Setpoin t  (speed )  to  v/f con trol  or cl osed  l oop  
speed  control  

Poin t  de  consigne  (vi tesse)  Vers  l a  commande  v/f 
ou  l a  commande  de  vi tesse  en  boucle  fermée  

J ogg ing  setpoin t   Poin t  de  consigne  par à -coups   

J ogg ing  functional i ty (opti onal )  Fonctionnal i té  par à -coups  (facu l tati f)  

0=reset  RFG  
(ou tput=0)  
1 =operate  RFG  

0=réin i ti a l i ser RFG  
(sorti e=0)  
1 =démarrer RFG  

No change  Pas  de  mod i fi cation  

Tolerance  range  P lage  de  to l érance  

Actual  val ue  (speed)  Valeu r i nstantanée  (vi tesse)  

True  =  speed  error wi th i n  to lerance  range  Vrai  =  erreu r de  vi tesse  dans  l a  p l age  de  
to lérance  

Fal se  =  speed  error ou t  of tol erance  range  Faux =  erreur de  vi tesse  hors  de  l a  p l age  de  
to lérance  

Figure 75 – Canal  de  point de  consigne  de  vi tesse  pour l e  mode  
de  fonctionnement de  technolog ie  de  processus  VIK-NAMUR 

La  fonctionnal i té  de  survei l l ance  supplémentai re  selon  l a  F igure  76  est  également spéci fiée.  
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Ang lais  Français  

VIK-NAMUR process  technology operati ng  mode  Mode  de  fonctionnement de  technolog ie  de  
processus  VIK-NAMUR 

STW1  bi t  1 5  
true  =  parameter set2  
fa l se  =  parameter set1  

B i t  1 5  STW1  
vrai  =  ensemble  de  paramètres  2  
faux =  ensemble  de  paramètres  1  

Parameter set   Ensemble  de  paramètres   

Compari son  value  Valeu r de  comparaison  

Actual  val ue  Valeu r i nstantanée  

Dri ve  &  motor mon i tori ng  Survei l l ance  d ’en traînement  &  de  moteur 

ZSW1  bi t  1 0  
true  =  f or n  reached  or exceeded  
fa l se  =  f or n  not  reached  

B i t  1 0  ZSW1  
vrai  =  f ou  n  atte i n t  ou  d épassé  
faux =  f ou  n  pas  atte in t  

ZSW1  bi t  1 1  
true  =  ad j ustable  cu rren t  l im i t  or torque  l im i t  not  
reached  
fa l se  =  ad j ustabl e  current  l im i t  or torque  l im i t  
reached  

B i t  1 1  ZSW1  
vrai  =  l im i te  de  cou rant  a j ustab le  ou  l im i te  de  
couple  pas  attei n te  
faux =  l im i te  de  courant  a j ustable  ou  l im i te  de  
couple  atte in te  

ZSW1  bi t  1 3  
true  =  motor overl oad  not  acti vated  
fa l se  =  motor overload  acti vated  

B i t  1 3  ZSW1  
vrai  =  su rcharge  de  moteur pas  acti vée  
faux =  su rcharge  de  moteu r acti vée  

ZSW1  bi t  1 4  
true  =  posi ti ve  speed  d i recti on  
fa l se  =  no  posi ti ve  speed  d i rection  

B i t  1 4  ZSW1  
vrai  =  d i rection  de  vi tesse  posi ti ve  
faux =  pas  de  d i rection  de  vi tesse  posi ti ve  

Speed  Vi tesse  

Figure 76  – Mode  de  fonctionnement de  technolog ie  de  processus,   
mot de  commande  1  b i t  1 5  et  mot d 'état 1  bi t  1 0, 1 1 , 1 3, 1 4  
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bit1 5  STW1 :  Ensemble  de  paramètres  

L'ensemble  de  paramètres  1  peu t être  bascu lé  sur l 'ensemble  de  paramètres  2  et 
i nversement.  

6.5.4  In terruption  de  l igne inévitable   

Le présent paragraphe  décri t  l ' i n terruption  de  l i gne  i névi table.  L' in terruption  de  l i gne  
i névi table  est re l iée  au  b loc term inal  normal isé  NAMUR (en trée  1 7/1 8) .  Avec le  contact ouvert  
en tre  les  term inaux 1 7  et 1 8,  une  in terruption  de  l igne  inévi table  doi t  être  effectuée  de  sorte  
que  l e  convertisseur et  l e  moteur doiven t être  séparés  de  l a  l i gne  de  façon  sécurisée.  
L' in terruption  de  l i gne  inévi table  peut aussi  être  acti vée  par un  s i gnal  de  surchauffe  su r l es  
term inaux 90/91  (voi r l a  F igure  77) .  Le  s i gnal  d ' i n terruption  de  l i gne  inévi table  est auss i  re l ié  à  
une  en trée  numérique  du  d ispos i ti f d 'entraînement.  L 'entrée  du  d ispos i ti f d 'en traînement doi t  
être  paramétrée  de  façon  à  provoquer un  arrêt  progressi f sur l e  d ispos i ti f d 'en traînement.  Une  
sortie  numérique  du  d ispos i ti f d 'entraînement doi t aussi  ê tre  paramétrée  avec l 'état "Arrêt 
progressi f acti vé/I n terruption  de  l i gne  i névi table  acti vée"  et  cette  sortie  doi t  aussi  forcer 
l ’ in terrupteur à  séparer le  d isposi ti f d 'entraînement de  l a  l i gne  de  façon  sécurisée.  

Le  programme d 'appl ication  dans  le  PLC reconnaît une  i n terruption  de  l i gne  i névi table  s i  dans  
l e  mot de  commande  1  (STW1 )  envoyé  par l e  PLC,  l e  b i t  1  est "VRAI " ,  ce la  s i gn i fie  "Aucun  
arrêt progressi f"  et  s i  dans  le  mot d 'état  1  (ZSW1 ),  l e  b i t4  est "FAUX",  ce la  s i gn i fi e  "Arrêt 
progressi f acti vé/I n terruption  de  l i gne  i névi table  activée".  L' in terruption  de  l igne  i névi table  doi t  
être  réa l isée  avec les  i n terrupteurs  appl icables  conformément aux l i gnes  d i rectrices  VIK-
NAMUR.  
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Ang lais  Français  

VIK-NAMUR-I n terface  I n terface  VIK-NAMUR 

Al l  other term inal s  X2  are  wi thou t  function!  Tous  l es  au tres  term inaux X2  son t  sans  fonction!  

External  i n terlock 
(con tact  open  ->  i n terruption )  

Verrou i l l age  externe  
(con tact  ouvert  ->  i n terrupti on )  

I nevi tabl e  l i ne  i n terrupti on  
(con tact  open  ->  i n terruption )  

I n terrupti on  de  l i g ne  i névi table  
(con tact  ouvert  ->  i n terrupti on )  

Area  zone  

Li ne  L i gne  

I nevi tabl e  i n terrupt  I n terrupti on  i névi table  

Qu ick Stop  Arrêt  rap ide  

Temperatu re  mon i tor Survei l l ance  de  température  

I nevi tabl e  l i ne  i n terrupti on  path  separates  
i nverter from  l i ne  

Le  chem in  d ’ i n terruption  de  l i g ne  i névi tabl e  
sépare  l e  converti sseu r d e  l a  l i gne  

Ou tput  Sorti e  

Control  Con trôl e  

I n feed  Al imentation  

I nverter-(cabi net-)s i de  Côté  d u  converti sseu r (armoi re)  

Figure 77  – Mode  de  fonctionnement de  technolog ie   
de  processus  avec in terruption  de  l igne  inévi table   

6.5.5  Inh ibi tion  de  convertisseur forcée  

Le  présent  paragraphe  décri t  l a  fonction  d ' i nh ib i tion  de  convertisseur forcée.  Le  s i gnal  de  
commande d ' i nh ib i ti on  de  convertisseur forcée  est rel ié  au  b loc term inal  normal isé  NAMUR 
(en trée  1 7/1 8) .  Avec l e  contact ouvert entre  l es  term inaux 1 7  et 1 8,  une  i nh ib i tion  de  
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convertisseur forcée  doi t  être  effectuée  de  sorte  que  l e  convertisseur et l e  moteur doivent être  
séparés  de  la  l i gne  de  façon  sécurisée.  L' inh ibi ti on  de  convertisseur forcée  peut auss i  être  
acti vée  par un  s ignal  de  surchauffe  sur l es  term inaux 90/91  (voi r la  F igure  78) .  Le  s i gnal  
d ' inh ib i ti on  de  convertisseur forcée  est aussi  re l i é  à  une  en trée  numérique  du  d isposi ti f 
d 'en traînement.  L'en trée  du  d isposi ti f d 'en traînement doi t être  paramétrée  de  façon  à  
provoquer un  arrêt progress i f sur l e  d isposi ti f d 'en traînement.  Une  sortie  numérique  du  
d isposi ti f d 'entraînement doi t  aussi  être  paramétrée  avec l 'état  "Arrêt progress i f 
acti vé/i nh ib i ti on  de  convertisseur forcée  activée"  et cette  sortie  doi t  auss i  forcer l ’ i n terrupteur 
é lectron ique  de  pu issance à  séparer le  moteur de  l a  l i gne  de  façon  sécurisée.  

Le  programme d 'appl ication  dans  l e  PLC reconnaît une  i nh ib i ti on  de  convertisseur forcée  s i  
dans  l e  mot de  commande 1  (STW1 )  envoyé par le  PLC,  l e  b i t1  est "VRAI ",  ce la  s ign i fi e  
"Aucun  arrêt progress i f"  et  s i  dans  le  mot d 'état 1  (ZSW1 ),  l e  b i t4  est "FAUX",  cela  s ign i fie  
"Arrêt progressi f activé/i nh ib i tion  de  convertisseur forcée  acti vée".  L' inh ibi tion  de  
convertisseur forcée  doi t  être  réa l isée  avec l es  i n terrupteurs  é lectron iques  de  pu issance  
appl icables  conformément aux l i gnes  d i rectrices  VIK-NAMUR.  
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Anglais  Français  

VIK-NAMUR-I n terface  I n terface  VIK-NAMUR 

Al l  other term inal s  X2  are  wi thout  function!  Tous  l es  au tres  term inaux X2  son t  sans  foncti on !  

External  i n terlock 
(con tact  open  ->  i n terruption )  

Verrou i l l age  externe  
(contact  ouvert  ->  i n terrupti on )  

Forced  i n verter i nh i bi t  
(con tact  open  ->  i n terruption )  

I nh ibi ti on  de  converti sseu r forcée  
(contact  ouvert  ->  i n terrupti on )  

Area  zone  

Li ne  L i gne  

Forced  i n verter i nh i bi t  I nh ibi ti on  de  converti sseu r forcée  

Qu ick Stop  Arrêt  rap ide  

Temperatu re  mon i tor Survei l l ance  de  température  

Forced  i n verter i nh i bi t  path  separates  motor from  
l i ne  

Le  chem in  d ' i n h ib i ti on  de  converti sseu r forcée  
sépare  l e  moteu r de  l a  l i g ne  

Ou tput  Sorti e  

Control  Con trôl e  

I n feed  Al imentation  

I nverter-(cabi net-)s i de  Côté  d u  converti sseu r (armoi re)  

Figure 78  – Mode  de  fonctionnement de  technolog ie   
de  processus  avec inh ibi tion  de  convertisseur forcée  

6.5.6  Verroui l l age externe  

Le verrou i l l age  externe  est re l ié  au  b loc term inal  normal isé  NAMUR (en trée  1 5).  Le  s ignal  de  
ce  term inal  est re l ié  à  une  entrée  numérique  du  d i sposi ti f d 'en traînement.  L 'entrée  numérique  
doi t être  paramétrée  avec la  fonction  Arrêt rapide.  Dans  le  cas  d 'un  verrou i l l age  externe,  l e  
d ispos i ti f d 'en traînement reçoi t l es  i n formations  pour un  arrêt rapide  via  l 'en trée  numérique.  
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Le  convertisseur/ondu leur arrête  l e  moteur l e  l ong  de  l a  l im i te  de  couran t programmable  et l es  
impu ls ions  de  sortie  son t ensu i te  désactivées,  et l e  convertisseur est séparé  de  l a  l i gne.  

Le  programme d 'appl ication  dans  le  PLC reconnaît un  verrou i l lage  externe  s i  dans  le  mot de  
commande 1  (STW1 )  envoyé par l e  PLC,  l e  b i t  2  est "VRAI ",  ce la  s ign i fi e  "Aucun  arrêt rapide"  
et s i  d ans  l e  mot d 'état 1  (ZSW1 ),  l e  b i t5  est "FAUX",  cela  s i gn i fie  "Arrêt rapide  
activé/Verrou i l l age  externe  activé" .   

6.5.7  Message  préconfiguré  

6.5.7. 1  Général i tés  

Le  message  préconfiguré  20  est défin i  pour l a  technolog ie  de  processus.   

Le  paragraphe 6 . 3. 4  fourn i t d 'au tres  i n formations  sur l es  messages  préconfi gurés,  les  
numéros  de  s ignaux (voir le  Tableau  86)  et l a  sé lection  des  messages.  
L ’ I EC  61 800-7-303:201 5,  4 . 5. 2  fourn i t des  i n formations  sur l a  configuration  des  messages  
préconfigurés  pour l es  d i spos i ti fs  DP PROFIBUS.  

6.5.7.2  Message  préconfiguré  20  

Contenu :  i n terface  défin ie  n  pour la  technolog ie  de  processus,  1 6  bi ts  

Tableau  1 47  – Défin i tion  du  message préconfiguré 20  

Numéro de  DONNÉES  E-S  
de  DO  

Point de  consigne  Valeur i nstan tanée  

1  STW1  ZSW1  

2  NSOLL_Aa/FSOLLa  N I ST_A_GLATTa/FIST_GLATTa  

3   I AI ST_GLATT 

4   I TI ST_GLATTb  ou  M IST_GLATTb  

5   PIST_GLATTc  

6   MELD_NAMUR 

a  Le  poin t  d e  consigne  NSOLL_A et  l a  valeur i nstan tanée  N I ST_A dans  l es  données  E-S  de  DO  2  sont  
desti nés  u n iquement  aux appl i cations  en  mode  de  commande  de  vi tesse  en  boucl e  fermée et  l e  poin t  de  
consigne  FSOLL et  l a  val eu r i n stan tanée  F IST dans  l es  données  E-S  de  DO  2  sont  d esti nés  un i quement au x 
appl i cati ons  en  mode  de  commande  v/f.  

b  La  val eu r i nstantanée  dans  l es  données  E-S  de  DO  4  doi t  être  confi gurée  avec l e  courant  acti f de  vari abl e  d e  
processus  ( I TI ST)  ou  l a  va leu r i nstan tanée  de  couple  (M IST).  S i  l es  deux variables  de  processus  ne  sont  
pas  d i spon ib les ,  l es  données  E-S  de  DO 4  do iven t  être  zéro.  

c  La  valeu r i nstantanée  dans  l es  données  E-S  de  DO  5  do i t  être  confi gurée  avec l a  pu i ssance  acti ve  de  
variable  de  processus  (PI ST).  S i  l a  variab le  de  processus  n 'est  pas  d i spon i b le,  l es  données  E-S  de  DO  5  
doi ven t  être  zéro.  

 

Les  numéros  de  s ignal  défin is  pour l a  technolog ie  de  processus  son t inclus  dans  
l e  Tableau  86.  

Normal isation  de  données  E-S  de  DO:  

Le  type  de  données  pour l es  données  E-S  de  DO  (poin ts  de  cons igne,  va leurs  i nstan tanées)  
est I n teger1 6  (une  valeu r à  1 6  b i ts  s i gnée),  à  l 'exception  du  mot de  commande  1  (STW1 )  et 
du  mot d 'état 1  (ZSW1 ).  

Le  facteur de  m ise  à  l 'échel l e  pour tou tes  l es  données  E-S  de  DO est défin i  comme su i t:  
1 00  %  correspond  à  0x4000.  La  va leur de  ces  p lages  de  données  s 'étend  de  –200  %  à  
+200  %.  La  normal isation  de  données  E-S  de  DO  doi t  ê tre  configurée  de  l a  façon  su ivante:  l e  
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b i t  de  normal isation  0-5  doi t être  défin i  su r 1 4  (b i t  1 4  ->  0x4000)  et l e  b i t  1 5  val i de  de  
normal isation  doi t  ê tre  défin i  sur 1  (OU I )  (se  reporter à  6 . 2 . 1 . 3  et  6 . 3. 4. 5) .  

Les  données  E-S  de  DO  dans  la  d i rection  de  va leur i nstantanée doiven t être  fi l trées  avec un  
é lémen t de  fi l tre  de  prem ier ordre  et un  temps  de  fi l trage  constant d 'environ  1 00  ms,  à  
l 'exception  du  mot de  commande 1  (STW1 )  et d u  mot d 'état 1  (ZSW1 ).  Ceci  est obtenu  par 
l 'u ti l i sation  des  s i gnaux spéciaux xxx_GLATT.  

I l  doi t  y avoi r un  paramètre  spéci fi que  au  constructeur défin issant quel l e  va leur physique  est 
représentée  par 1 00%.  Le  paramètre  spéci fi que  au  constructeur ne  doi t  pas  être  une  valeur 
fixe  dans  l e  convertisseur/ondu leur.  
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