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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  

 
Part 7-302:  Generic interface and  use of profi les  for power  

drive  systems – Mapping  of profi le  type 2  to  network technologies  
 

FOREWORD 

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

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

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

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

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

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

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

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

I n ternational  Standard  I EC  61 800-7-302  has  been  prepared  by subcommittee  SC 22G:  
Ad justable  speed  e lectric  d ri ve  systems i ncorporating  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 ti on  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 ign i fican t techn ical  changes  wi th  respect to  the  previous  
ed i tion :  

a)  update  of paten t i n formation ;  

b)  updates  to  the  Connection  Format  and  connection  poin ts ;  

c)  support  of an  add i tional  object.  
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The  text of th is  standard  i s  based  on  the  fol lowing  documents:  

FDIS  Report  on  voti ng  

22G/31 2/FDIS  22G/327/RVD  

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

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

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

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

•  reconfi rmed ,  

•  wi thdrawn ,  

•  rep laced  by a  revised  ed i tion ,  or 

•  amended .  

 

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

0.1  General  

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

I EC 61 800-7  speci fi es  profi l es  for Power Drive  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 tse l f can  also  be  
l ocated  i n  the  d ri ve  (sometimes  known  as  "smart  d ri ve"  or " in tel l i gen t d ri ve").  

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

I EC 61 800-7  defines  a  set of common  d ri ve  con trol  functions,  parameters,  and  state  mach i nes  
or description  of sequences  of operation  to  be  mapped  to  the  d ri ve  profi les.  

I EC 61 800-7  provides  a  way to  access  functions  and  data  of a  d rive  that i s  independent of the  
used  d ri ve  profi l e  and  commun ication  in terface.  The  obj ecti ve  is  a  common  dri ve  model  wi th  
generic functions  and  ob jects  su i table  to  be  mapped  on  d i fferent commun ication  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  con trol l ers  wi thout any speci fic knowledge  of the  d ri ve  
implementation .  

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

For a  drive  device  manufacturer 

– l ess  effort to  support  system  in tegrators ;  

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

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

For a  control  device  manufacturer 

– no  in fluence  of bus  technology;  

– easy device  i n tegration ;  

– i ndependent  of a  d ri ve  suppl ier.  

For a  system  integrator 

– less  i n tegration  effort  for devices;   

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

– i ndependent  of bus  technology.  

Much  effort i s  needed  to  des ign  a  motion  con trol  appl ication  wi th  several  d i fferent d ri ves  and  
a  speci fic control  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 rives  do  not share  the  same phys ical  i n terface.  Some con trol  devices  j ust  
support a  s i ng le  i n terface  wh ich  wi l l  not be  supported  by a  speci fic d ri ve.  On  the  other hand ,  
the  functions  and  data  structu res  are  often  speci fied  wi th  i ncompatib i l i t i es.  Th is  requ ires  the  
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system  in tegrator to  wri te  specia l  i n terfaces  for the  appl ication  software  and  th is  shou ld  not be  
h is  responsib i l i ty.  

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 l e  and  to  manufacturer speci fic extens ions  may be  unacceptable.  Th is  
wi l l  reduce  the  degree  of freedom  to  select a  device  best su i ted  for th is  appl ication  to  the  
selection  of the  un i t wh ich  wi l l  be  avai lable  for a  speci fic physica l  i n terface  and  supported  by 
the  control ler.  

I EC 61 800-7-1  i s  d ivi ded  in to  a  generic part and  several  annexes  as  shown  i n  F igure  1 .  The  
dri ve  profi les  types  for C iA® 402 1 ,  CIP  MotionTM 2,  PROFI drive 3  and  SERCOS®4  are  mapped  
to  the  generic i n terface  i n  the  correspond ing  annex.  The  annexes  have  been  subm i tted  by 
open  i n ternational  network or fiel dbus  organ izations  wh ich  are  responsib le  for the  con tent of 
the  re lated  annex and  use  of the  re lated  trademarks.  

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

Th is  part of I EC  61 800-7  speci fi es  how the  profi le  type  2  (CIP  MotionTM )  i s  mapped  to  the  

network technolog ies  DeviceNetTM 5,  Con trolNetTM 6  and  EtherNet/IPTM 7.  

I EC 61 800-7-301 ,  I EC 61 800-7-303  and  I EC  61 800-7-304  speci fy how the  profi l e  types  1 ,  3  
and  4  are  mapped  to  d i fferen t network technolog ies  (such  as  CANopen®8,  

————————— 
1   CiA® 402  i s  a  reg i stered  trade  mark of CAN  i n  Au tomation  e.V.  (C iA).  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  

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

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

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

4  SERCOS® i s  a  reg i stered  trade  mark of SERCOS  I n ternati onal  e .V.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  
conven i ence  of users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  
mark holder or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  reg i stered  trade  mark  
SERCOS®.  Use  of the  reg i stered  trade  mark SERCOS® requ i res  perm ission  of the  trade  mark holder.  

5  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.  

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

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

8  CANopen® i s  a  reg i stered  trade  mark of CAN  i n  Au tomation  e .V.  (C iA).  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  
conven i ence  of users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  
mark holder or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  reg i stered  trade  mark  
CANopen®.  Use  of the  reg i stered  trade  mark CANopen® requ i res  perm ission  of CAN  i n  Au tomation  e .V.  (CiA).  
CANopen® i s  an  acronym  for Control l er A rea  Network open  and  i s  used  to  refer to  EN  50325-4.  
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CC-Link I E® F ie l d  Network9,  EPA™ 1 0,  EtherCATTM 1 1 ,  Ethernet Powerl inkTM 1 2,  PROFIBUS 1 3,  

PROFINET 1 4  and  SERCOS®).  

————————— 
9  CC-Link I E® F ie l d  N etwork i s  a  reg i stered  trade  mark of M i tsubish i  E lectri c  Corporation .  Th i s  i n formation  i s  

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

1 0  EPA™  i s  a  trade  mark of SUPCON  Group  Co.  Ltd .  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven i ence  of users  of th i s  
I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC  of the  trade  mark holder or any of i ts  
products.  Compl i ance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  mark EPA™ .  Use  of the  trade  mark 
EPA™  requ i res  perm ission  of the  trade  mark hol der.  

1 1   E therCAT® i s  a  reg i stered  trade  mark of Beckhoff,  Verl .  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  mark holder or any of 
i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  reg i stered  trade  mark EtherCAT®.  Use  of 
the  reg i stered  trade  mark E therCAT® requ i res  perm ission  of the  trade  mark hol der.  

1 2  E thernet  Powerl i nk™  i s  a  trade  mark of Bernecker &  Rainer I ndustri eelektron ik Ges.m . b.H . ,  con trol  of trade  
mark use  i s  g i ven  to  the  non  profi t  organ i zati on  EPSG.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven ience  of users  of 
th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  mark ho lder or any of 
i ts  products .  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  trade  mark Ethernet  Powerl i nk™ .  Use  of the  
trade  mark Ethernet  Powerl i nk™  requ i res  perm ission  of the  trade  mark hol der.  

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

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

0.2  Patent declaration  

The I n ternational  E lectrotechn ical  Commission  ( IEC)  d raws  attention  to  the  fact that i t  i s  
cl aimed  that compl iance  wi th  th is  document may involve  the  use  of a  paten t concern ing  the  
fol l owing .  Th is  patent i s  held  by i ts  i nven tors  under l i cense  to  ODVA,  I nc:  

Publ ication  /   
Appl ication  serial  number 

Holder Ti tl e   

US  7, 983, 769  
EP  1 659465  

[ODVA]  Time  stamped  motion  con trol  n etwork protocol  that  enabl es  
balanced  s i ng le  cycle  t im ing  and  u ti l i zati on  of dynam ic data  
s tructu res  

 

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

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

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

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

Annex D  
Mapping  of 
Profi l e  type  4  
(SERCOS)  

IEC  61 800-7-201  
 

Profi l e  type  1  
(CiA 402)  

IEC  61 800-7-202  
 

Profi l e  type  2  
(CIP  Moti on)  

IEC  61 800-7-203  
 

Profi l e  type  3  
(PROFI dri ve)  

IEC  61 800-7-204 
 

Profi l e  type  4  
(SERCOS)  

IEC  61 800-7-301  
 

Mapping  of profi l e  
type  1  to:  

• CANopen  

• CC-Link I E  

• EPA 

• EtherCAT 

• ETHERNET 
Powerl i nk  

IEC  61 800-7-302  
 

Mapping  of profi l e  
type  2  to:  

• DeviceNet  

• ControlNet  

• EtherNet/I P  

IEC  61 800-7-303  
 

Mapping  of profi l e  
type  3  to:  

• PROFIBUS  

• PROFINET 

IEC  61 800-7-304 
 

Mapping  of profi l e  
type  4  to:  

• SERCOS I  +  I I  

• SERCOS I I I  

• EtherCAT 

IEC  61 800-7-200  – Profi le  specifications  

IEC  61 800-7-300  – Mapping  of profi les  to  network technolog ies  

IEC  61 800-7-1  – In terface defin i tion  

Generic  PDS i n terface  speci fication  

IEC  61 800-7  Generic in terface and  use  of profi les  for power drive  systems  

I EC 61 800  series  
Ad justabl e  speed  e l ectri cal  power d ri ve  

systems 

I EC TR 62390  
Device  profi l e  gu i del i ne  

IEC 
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ODVA and  the  holder of th is  paten t righ t have  assured  the  I EC that ODVA is  wi l l i ng  to  
negotiate  l icences  e i ther free  of charge  or under reasonable  and  non-d iscrim inatory terms and  
cond i ti ons  wi th  appl ican ts  throughou t the  world .   I n  th is  respect,  the  s tatement of ODVA and  
the  holder of th is  patent ri gh t i s  reg istered  wi th  I EC.  I n formation  may be  obta ined  from :  

[ODVA]  ODVA,  I nc.  

2370  East  Stad ium  Bou levard  #1 000  

Ann  Arbor,  M ich i gan  481 04  

USA 

Atten tion :  Offi ce  of the  Executi ve  D i rector 

emai l :  odva@odva. org  

 

Atten tion  is  d rawn  to  the  possibi l i ty that some of the  e lements  of th is  document may be  the  
subj ect of patent ri gh ts  other than  those  i den ti fied  above.  I EC shal l  not be  he ld  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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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  
 

Part 7-302:  Generic interface and  use of profi les  for power  
drive  systems – Mapping  of profi le  type 2  to  network technologies  

 
 
 

1  Scope 

This  part  of I EC  61 800  speci fies  the  mapping  of the  profi l e  type  2  (CIP  MotionTM)  speci fied  i n  
I EC 61 800-7-202  on to  d i fferent network technolog ies.  

– DeviceNet™  (CP  2/3),  see  Clause  5,  

– ControlNet™  (CP  2/1 ) ,  see  Clause  6 ,  

– EtherNet/IP™  (CP  2/2),  see  Clause  7 .  

The  functions  speci fied  i n  th is  part of I EC 61 800-7  are  not i n tended  to  ensure  functional  
safety.  Th is  requ i res  add i ti onal  measures  accord ing  to  the  re levant s tandards,  agreements  
and  l aws.  

2  Normative references  

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

I EC 61 1 58-4-2 : 201 4,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 4-2:  
Data-link layer protocol specification – Type 2 elements  

I EC 61 1 58-5-2 : 201 4,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 5-2:  
Application layer service definition – Type 2 elements  

I EC 61 1 58-6-2 : 201 4,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 6-2:  
Application layer protocol specification – Type 2 elements  

I EC  61 588: 2009,  Precision clock synchronization protocol for networked measurement and 
control systems  

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

3 Terms,  defin i tions  and  abbreviated  terms  

3.1  Terms and  defin i tions  

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

3.1 . 1   
actual  value  
value  of a  variable  quanti ty at  a  g i ven  i nstant  

Note  1  to  en try:  Actual  val ue  i s  used  i n  th i s  document as  i npu t  d ata  of the  appl i cation  con trol  program  to  mon i tor 
variables  of the  PDS  (e. g .  feedback variables).  
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[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 1 ]  

3. 1 .2   
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 s tri bu ted  among  resou rces,  and  may commun icate  wi th  other 
appl i cations.  

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

3.1 .3   
attribute  

property or characteristic  of an  en ti ty 

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

3. 1 .4   
axis  
l og ical  e lement i ns ide  an  au tomation  system  (e. g .  a  motion  con trol  system)  that represents  
some form  of movement 

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

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 4]  

3.1 .5   
CIP  Motion™ 1 5  
extensions  to  the  CIP  services  and  protocol  to  support motion  con trol  over CIP  networks  

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

3. 1 .6   
CIP  Motion™  control ler 
CIP compl ian t con trol l er con tain ing  a  Motion  Con trol  Axis  Object that can  i n terface  to  a  CIP  
Motion  device  via  a  CIP  Motion  I /O  Connection  

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

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

3.1 .7   
CIP  Motion™  device  
CIP compl ian t device  contain ing  one  or more  Motion  Device  Axis  Object i nstances  that can  
communicate  to  a  CIP  Motion  con trol l er via  a  CIP  Motion  I /O  Connection  

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

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

————————— 
1 5  CIP  Motion™  and  CI P  Sync™  are  trade  names  of ODVA,  I nc.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven i ence  of 

users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement by I EC of the  trade  mark holder or 
any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  names  CIP  Motion™  or CI P  
Sync™ .  Use  of the  trade  names  CIP  Motion™  or CIP  Sync™  requ i res  perm ission  of ODVA,  I nc.  
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3. 1 .8   
CIP  Motion™  drive  profi le  
col lection  of objects  used  to  implement a  CIP  Motion  d ri ve  device  that i ncludes  the  Motion  
Device  Axis  Object,  as  wel l  as  s tandard  support objects  l i ke  the  I denti ty Object and  the  Time 
Sync Object  

Note  1  to  en try:  The  Device  Type  ass igned  to  the  CI P  Motion  d ri ve  profi l e  i s  25
hex

.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3 . 1 . 1 0]  

3.1 .9   
CIP  Motion™  I /O  Connection  
CIP  Motion™  Connection  
period ic b i -d i rectional ,  cl ass  1 ,  CI P  connection  between  a  con trol l er and  a  d rive  that i s  defi ned  
as  part  of the  CIP  Motion  speci fication  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 3. 4 ]  

3. 1 . 1 0   
CIP  Sync™ 1 5  
extensions  to  the  CIP  services  and  protocol  to  encapsu late  I EC 61 588: 2009  time 
synchron ization  functional i ty over a  CIP  Network 

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

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

3.1 . 1 1   
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 . 1 2   
closed  loop  
methods  of control  where  there  is  a  feedback s i gnal  of some kind  that i s  used  to  d ri ve  the  
actual  d ynam ics  of the  motor to  match  the  commanded  d ynam ics  by servo  action  

Note  1  to  en try:  I n  most cases,  there  i s  a  l i teral  feedback device  to  provide  th i s  s i gnal ,  bu t  i n  some cases,  the  
s i gnal  i s  d eri ved  from  the  motor exci tation  ( i . e .  sensorl ess  operati on ).  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3 . 1 . 1 4]  

3.1 . 1 3   
commands  
set of commands  from  the  appl ication  con trol  program  to  the  PDS to  control  the  behavior of 
the  PDS or functional  e lements  of the  PDS  

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

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

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

3.1 . 1 4   
control  
purposefu l  action  on  or i n  a  process  to  meet speci fi ed  obj ectives  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 6]  
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3. 1 . 1 5   
control  device  
physical  un i t  that  con tains  – 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 6   
Cycl ic Data Block 
h igh  priori ty real -time data  b lock that i s  transferred  by a  CIP  Motion  Connection  on  a  period ic  
bas is  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 1 9]  

3.1 . 1 7   
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 8   
device  
fie l d  device  
<function  blocks>  networked  i ndependent physica l  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  del im i ted  by i ts  i n terfaces  

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

3.1 . 1 9   
device  
fie l d  device  
<system  i n tegration>  en ti ty that  performs  control ,  actuating  and/or sensing  functions  and  
i n terfaces  to  other such  en ti ties  wi th in  an  au tomation  system  

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

3.1 .20   
device  profi le  
representation  of a  device  i n  terms  of i ts  parameters,  parameter assembl ies  and  behaviour 
accord ing  to  a  device  model  that describes  the  data  and  behaviour of the  device  as  viewed  
through  a  network,  i ndependen t from  any network technology 

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

3.1 .21   
drive  

device  des igned  to  control  the  d ynam ics  of a  motor 

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3 . 1 . 24]  

3.1 .22   
Event Data  Block 
medium  priori ty rea l - time data  b lock that i s  transferred  by a  CIP  Motion  Connection  on l y after 
a  speci fied  event  occurs  

Note  1  to  en try:  Reg istration  and  marker i npu t  transi ti ons  are  typica l  d ri ve  events.  
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[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 25]  

3. 1 .23   
feedback variable  
variable  quan ti ty,  wh ich  represents  the  control led  variable  and  is  returned  to  the  comparing  
e lement 

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

3. 1 .24  
functional  element 
en ti ty of software  or software  combined  wi th  hardware,  capable  of accompl ish ing  a  speci fi ed  
function  of a  device  

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

Note  2  to  en try:  A functi 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 .25   
I /O  data  
i nput data  and  ou tpu t data  that wou ld  typica l l y need  to  be  updated  on  a  regu lar bas is  (e. g .  
period ic change  of state)  

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

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 4 ]  

3.1 .26   
input  data  

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

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 4]  

3.1 .27   
in terface  
shared  boundary between  two en ti ti es  defined  by functional  characteristics,  s i gnal  
characteristics,  or other characteristics  as  appropriate  

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

3.1 .28   
model  
mathematical  or phys ical  representation  of a  system  or a  process,  based  wi th  su fficient  
precis ion  upon  known  l aws,  i den ti fication  or speci fied  supposi tions  

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

3.1 .29   
motion  

any aspect  of the  d ynam ics  of an  axis  

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

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 3. 8 ]  
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3. 1 .30   
Motion  Device  Axis  Object  
object that defi nes  the  attributes,  services,  and  behavior of a  motion  device  based  axis  
accord ing  to  the  CIP  Motion  speci fication  

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

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

3.1 .31   
open  loop  
methods  of con trol  where  there  is  no  appl ication  of feedback to  force  the  actual  motor 
d ynam ics  to  match  the  commanded  dynam ics  

EXAMPLE  Examples  of open  l oop  control  are  stepper d ri ves  and  variable  frequency d ri ves.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3 . 1 . 34]  

3.1 .32   
operating  mode  
characterization  of the  way and  the  exten t to  wh ich  the  human  operator i n tervenes  i n  the  
con trol  equ ipment 

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

3.1 .33   
output  data  
data  orig inating  i n  a  device,  resource  or functional  e lement and  transferred  from  them  to  
external  systems  

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

3.1 .34   
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 .35   
profi le  
representation  of a  PDS in terface  i n  terms  of i ts  parameters ,  parameter assembl ies  and  
behavior accord ing  to  a  communication  profi l e  and  a  device  profi le  

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

3.1 .36   
read  
get  
operation  that i nvolves  the  retrieving  of an  attribu te  value  from  the  perspective  of the  
con trol l er s i de  of the  i n terface  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 39]  
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3. 1 .37   
reg istration  
h igh  speed  record  of motion  axis  posi ti on  triggered  by an  even t  

3. 1 .38   
Service  Data  B lock 
l ower priori ty real -time  data  b lock associated  wi th  a  service  message  from  the  control ler that  
i s  transferred  by a  CIP  Motion  Connection  on  a  period ic  bas is  

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

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3 . 1 . 40]  

3.1 .39   
set-point  

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

Note  1  to  en try:  The  val ue  sent  to  the  d ri ve  i s  used  to  d i rectl y con tro l  some  aspect of the  motor dynam ics,  wh ich  
i ncl udes  (bu t  i s  not  l im i ted  to)  pos i ti on ,  vel oci ty,  accel eration ,  and  torque.  

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

3.1 .40   
status  
set of i n formation  from  the  PDS to  the  appl ication  con trol  program  reflecti ng  the  state  or mode 
of the  PDS  or a  functional  e l ement of the  PDS  

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

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

3.1 .41   
synchronized  
cond i ti on  where  the  local  clock value  on  the  d rive  is  l ocked  on to  the  master clock of the  
d istribu ted  System  Time  

Note  1  to  en try:  When  synch ron i zed ,  the  d ri ve  and  con tro l l er d evices  may u ti l i se  t ime  s tamps  associated  wi th  CI P  
Moti on  Connecti on  data.  

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

3.1 .42   
System  Time  
absolu te  time value  as  defined  i n  the  CIP  Sync speci fication  in  the  con text of a  d is tribu ted  
time system  where  a l l  devices  have  a  l ocal  cl ock that  i s  synchron i zed  wi th  a  common  master 
clock 

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

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

3.1 .43   
time stamp 
System  Time stamp va lue  associated  wi th  the  CIP  Motion  Connection  data  that conveys  the  
absolu te  time when  the  associated  data  was  captured ,  or that can  a lso  be  used  to  determ ine  
when  the  associated  data  shal l  be  appl i ed  

Note  1  to  en try:  CI P  t ime  stamps  are  a lways  i n  the  con text  of a  d i stri bu ted  time  system  where  a l l  nodes  on  the  
CI P  control  network have  clocks  that  are  synch ron i zed  wi th  a  master cl ock source  us ing  CI P  Sync.  
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[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 3. 1 3]  

3. 1 .44  
type  
hardware  or software  e lement wh ich  speci fi es  the  common  attribu tes  shared  by a l l  i nstances  
of the  type  

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

3. 1 .45   
variable  
software  en ti ty that may take  d i fferen t values,  one  at  a  t ime  

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

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 25]  

3.1 .46   
variable  frequency drive  
VFD  
class  of d ri ve  products  that seek to  con trol  the  speed  of a  motor,  typica l l y an  i nduction  motor,  
through  a  proportional  re lationsh ip  between  dri ve  ou tpu t vol tage  and  commanded  output  
frequency 

Note  1  to  en try:  Variable  frequency d ri ves  are  therefore  sometimes  referred  to  as  a  Vol ts/Hertz d ri ves.  

Note  2  to  en try:  The  Eng l i sh  abbreviati on  VFD  i s  a l so  used  i n  French .   

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3 . 1 . 51 ]  

3.1 .47   
wri te  
set  
operation  that i nvolves  the  setting  of an  attribute  to  a  speci fied  value  from  the  perspective  of 
the  control ler s ide  of the  i n terface  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3 . 1 . 53]  

3.2  Abbreviated  terms  

Ack acknowledge  

Act actual  

B lk b lock 

CIP™ 1 6  Common  I ndustria l  Protocol   
(see  I EC 61 1 58  Type 2 ,  I EC 61 784-1  and  I EC  61 784-2  Commun ication  Profi l e  
Fam i l y 2  )  

Cmd  command  

Cyc cycl ic  

ID  i denti fier 

I /O  I nput/Ou tpu t  

I P  I n ternet  Protocol  (see  I ETF  RFC 791  and  I ETF  RFC 894)  

————————— 
1 6 CI 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 ternati onal  

S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  mark ho lder or any of i ts  products .  
Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  mark CI P™ .  Use  of the  trade  mark CI P™  requ i res  
perm ission  of ODVA,  I nc.  
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PDS  power d ri ve  system  

TCP Transm ission  Control  Protocol  (see  I ETF  RFC 793)  

UDP  User Datagram  Protocol  (see  I ETF  RFC 768)  

4 Principles  for mapping  CIP  Motion™  

4.1  General  principles  for mapping  CIP  Motion™  

CIP Motion™  defines  extens ions  to  the  CIP  services  and  protocol  to  support motion  con trol  
over CIP-based  networks.  DeviceNet™ ,  Con trolNet™ ,  and  EtherNet/I P™  each  use  the  
Common  I ndustria l  Protocol  (CIP)  for i ts  upper-layers  (Transport,  Appl ication  and  User 
Layers) .  

CIP  is  a  connection  based  object orien ted  protocol .  Each  obj ect has  attribu tes  (data),  services  
(methods)  and  behavior (reaction  to  events).  For a  g i ven  device  type,  for example  a  CIP  
Motion  d ri ve,  a  m in imum  set of objects  shal l  be  implemented :  these  are  defined  in  the  
correspond ing  Device  Profi l e.  The  Device  Profi l e  and  the  associated  object speci fications  
provide  i n teroperabi l i ty among  these  devices  regard less  of the  manufactu rer,  thus  faci l i tating  
thei r use  and  i n tegration .  I n  particu lar,  CIP  Motion  d ri ves  that fo l low the  standard  CIP  Motion  
drive  profi l e  wi l l  have  the  same status  and  configuration  attribu tes,  wi l l  respond  to  the  same 
commands,  and  wi l l  exh ib i t  the  same behavior.  

S ince  CIP-based  networks  are  based  on  a  common  appl ication  layer,  the  appl ication  data  
remains  the  same regard less  of wh ich  network hosts  the  device.  The  appl i cation  programmer 
does  not even  need  to  know to  wh ich  network a  device  is  connected .  F i gu re  2  shows  an  
overview of CIP  wi th in  the  con text of the  OSI  Model  and  i l l ustrates  the  curren t CIP  
adaptations  of DeviceNet,  ControlNet,  and  EtherNet/I P.  

 

Figure 2  – Overview of CIP-based  networks  

IEC  
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4.2  Mapping  CIP  Motion™  

CIP Motion  devices  control ,  mon i tor or support  the  motion  of one  or more  moving  component 
of a  mach ine.  Mach ine  motion  i s  typical l y generated  by rotary or l i near motion  actuators,  i . e. :  
motors,  and  mon i tored  by feedback devices.  Each  motor i s  typ ica l l y d ri ven  by a  power 
structu re  and  a  motion  con trol  a lgori thm  that comprise  a  CIP  Motion  Drive  Device  Type.  

Drive  functional i ty supported  by the  CIP  Motion  d rive  profi l e  can  be  appl ied  to  a  variety of 
motor technolog ies,  and  can  range  from  very s imple  “open  l oop”  variab le  frequency dri ves  to  
soph isticated  “closed  l oop”  vector con trol l ed  servo d ri ves.  I n  e i ther case,  motion  is  control led  
via  a  command  reference that can  be  configured  for pos i tion  control ,  ve loci ty control ,  
acceleration  con trol ,  or curren t/torque  con trol .  The  CIP  Motion  d ri ve  profi l e  a lso  supports  
pos i tion ,  veloci ty and  acceleration  mon i toring  th rough  mu l tip le  feedback,  as  does  the  CIP  
Motion  Encoder device  profi l e.  

Al l  the  attribu tes,  services,  and  state  behavior of a  CIP  Motion  device  are  encapsu lated  in  one  
or more  Motion  Device  Axis  Object i nstances.  I n  add i tion  to  motion  control  and  feedback 
mon i toring  functional i ty,  the  Motion  Device  Axis  Object i ncludes  support  for event mon i toring ,  
such  posi tion  capture  on  a  Reg istration  even t,  and  DC Bus  management associated  wi th  a  
Power Converter.  A CIP  Motion  device  can  man ifest any combination  of these  functions  to  
create  various  classes  of CIP  Motion  compl ian t devices  rang ing  from  fu l l  featured  servo 
dri ves,  to  CIP  Motion  Encoders,  to  standa lone  Power Converters ,  d i fferen tiated  by the  CIP  
Motion  Device  Type.  

The  CIP  Motion  d ri ve  profi le  speci fication  i n  I EC  61 800-7-202  defines  the  i n terface,  the  
speci fic attribu tes,  and  command  behaviors  of a  CIP  Motion  compl ian t d rive  as  seen  by a  CIP  
Motion  compl ian t con trol l er.  

As  shown  i n  F igure  2 ,  the  common  appl ication  l ayer i n terface  provided  by CIP  greatl y 
s impl i fies  the  task of mapping  a  CIP  device  profi l e  onto  the  various  CIP  based  network 
technolog ies.  

The  on l y network dependent consideration  that needs  to  be  taken  i n to  account when  
implementing  the  CIP  Motion  d ri ve  profi l e  i s  in  establ ish ing  the  network performance  
l im i tations.  The  h igh  bandwid th  of EtherNet/I P  a l lows  use  of a  h igh l y fl exib le  variable  Drive  
Connection  data  structure,  wh i le  wi th  DeviceNet i t  may be  better to  use  the  much  smal ler 
fixed  Drive  Connection  structure  due  to  the  8-byte  data  frame capaci ty of CAN .  Nevertheless,  
there  is  no  techn ical  reason  or speci fication  l im i tations  preventing  the  use  of the  variab le  CIP  
Motion  Drive  Connection  and  associated  time synchron i zation  over DeviceNet or ControlNet.  

For the  cri tical  time synchron ization  function ,  a  ded icated  Time  Sync Object has  been  
speci fied  (see  I EC 61 1 58-5-2  and  IEC 61 1 58-6-2) .  ControlNet has  an  i nheren tl y synchron ized  
data  l i nk layer,  E therNet/I P  u ti l i ses  I EC  61 588: 2009  d i rectl y,  and  the  use  of I EC 61 588: 2009  
on  DeviceNet has  a lso  been  defined .  An  add i ti onal  QoS  obj ect has  been  speci fied  for 
EtherNet/IP  to  hand le  the  Ethernet  Qual i ty of Service  function .  

Other than  performance,  there  is  no  d i fferen tiation  between  CIP  Motion  runn ing  over any of 
the  three  existi ng  CIP  networks.  

4.3  Data  types  

Table  1  shows  references  of data  types  used  i n  CIP  Motion  d ri ve  profi l e  and  thei r re lated  
defin i tions.  As  these  are  the  CIP  native  data  types,  there  i s  no  need  for any mapping  when  
us ing  DeviceNet,  ControlNet or EtherNet/I P.  
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Table  1  – Data  types  

Data Types  used  in  CIP  Motion  Reference to  defin i tion  

BOOL Boolean  (see  5. 3 . 1 . 1 . 2  of I EC 61 1 58-5-2 : 201 4)  

S INT I n teger8  (see  5. 3. 1 . 4. 2 . 2  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

I NT I n teger1 6  (see  5. 3 . 1 . 4. 2 . 4  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

D INT  I n teger32  (see  5. 3 . 1 . 4. 2 . 6  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

LINT  I n teger64  (see  5. 3 . 1 . 4. 2 . 8  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

USINT Unsigned8  (see  5. 3. 1 . 4 . 3 . 2  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

U INT  Unsigned 1 6  (see  5. 3. 1 . 4. 3. 4  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

UDINT  Unsigned32  (see  5. 3. 1 . 4. 3. 6  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

ULINT Unsigned64  (see  5. 3. 1 . 4. 3. 8  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

REAL F loat32  (see  5. 3. 1 . 4 . 1 . 2  of I EC  61 1 58-5-2: 201 4)  

LREAL  F loat64  (see  5. 3. 1 . 4 . 1 . 4  of I EC  61 1 58-5-2: 201 4)  

SWORD/BYTE  B i tstri ng8  (see  5. 3 . 1 . 2 . 2  of I EC  61 1 58-5-2 : 201 4)  

WORD B i tstri ng1 6  (see  5. 3. 1 . 2 . 4  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

DWORD B i tstri ng32  (see  5. 3. 1 . 2 . 6  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

LWORD B i tstri ng64  (see  5. 3. 1 . 2 . 8  of I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

 

4.4  I /O  connection  i n terface  

4.4. 1  General  

The CIP Motion  device  supports  I /O  connections  of two d i fferen t formats  ( fixed  and  variable),  
both  of wh ich  connect d i rectl y to  the  Motion  Device  Axis  Object.  These  I /O  ( impl ici t)  
connections  are  used  to  connect the  CIP  Motion  device  to  a  CIP  Motion  Con tro l l er using  a  
Transport Class  1  poin t-to-poin t b i -d i rectional  connection .  A complete  description  of a l l  the  
detai ls  of these  connections  can  be  found  i n  I EC  61 800-7-202.  

4.4.2  I /O  Connection  Formats  

The CIP  Motion  I /O  Connection  Header con tains  cri tica l  axis  configuration  i n formation  needed  
to  parse  the  connection  data  that fo l lows.  The  fixed  portion  of the  connection  header i s  
defined  as  shown  i n  F igure  3.  

Connection  Header 

Connection  Format  Format  Revis ion  Update  I D  Node  Control  /  Node  Status  

IEC 

Figure 3  – Connection  Header 

The Connection  Format determ ines  the  format of CIP  Motion  Connection  accord ing  to  the  
defin i tion  i n  F igure  4.  

Bi t  7  B i t  0  

 

Connection  Format 

(Reserved)  Connection  Type  

IEC 

Figure 4  – Connection  Format 
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The  Connection  Type is  a  4-bi t enumeration  that defines  the  CIP  Motion  Connection  type  as  
shown  below.  

0  =   F ixed  Control ler Peer-to-Peer Connection  

1  =   F ixed  Device  Peer-to-Peer Connection  

2  =   F ixed  Control ler-to-Device  Connection  

3  =   F ixed  Device-to-Control ler Connection  

4  =   Variable  Control ler Peer-to-Peer Connection  

5  =   Variable  Device  Peer-to-Peer Connection  

6  =   Variable  Control ler-to-Device  Connection  

7  =   Variable  Device-to-Control l er Connection  

8  to  1 5  =   Reserved .  

F ixed  connections  have  a  fixed ,  and  general l y smal l er,  connection  s ize  during  operation  to  
support l ower-performance  CIP  networks  and  are  typical l y associated  wi th  a  s imple  s i ng le  
axis  device  that does  not  support t ime synchron i zation  services.  

Variable  connections  a l l ow the  connection  data  structure  to  vary i n  s ize  du ring  operation  and  
are  targeted  for h i gh-performance devices  and  CIP  networks  l ike  EtherNet/IP.  

4.4.3  Fixed  I /O  Connection  Format 

By speci fying  a  F ixed  Connection  Format,  the  CIP  Motion  I /O  Connection  can  be  reduced  to  a  
s ize  that i s  read i l y appl i cable  to  l ower-performance CIP  Networks  or devices.  The  fo l lowing  
CIP  Motion  Connection  data  e lements  have  been  removed  from  the  connection  structure  to  
provide  a  compact,  fixed  connection  s i ze  that i s  more  appropriate  for motion  appl ications  
u ti l i s ing  e i ther a  l im i ted  bandwid th  network,  or where  i t  i s  des ireable  to  share  network 
bandwid th  wi th  other appl ications  and  maximum  motion  fl exib i l i ty and  performance i s  not  
requ i red .  

– Time Stamping  

– Node Fau l ts/Alarms  

– Mu l ti -axis  instance  support  

– Dynam ic B lock S izing  

– Cycl ic  Read /Wri te  Data  B lock 

– Event Data  B lock 

– Service  Data  B lock 

Service  requests  to  the  Motion  Device  Axis  Object in  th is  case  are  supported  via  a  separate  
Expl ici t  Messag ing  connection ,  as  curren tl y defi ned  in  CIP  Speci fication .  Even t noti fications  
wou ld  typical l y be  hand led  via  a  second  I /O  connection  configured  as  Change-of-State.  

F i gu re  5  and  F igure  6  show an  example  of the  F ixed  Connection  Format being  used  i n  a  
s imple  variable  speed  dri ve  appl ication  requ iri ng  on l y a  veloci ty command  and  return ing  
actual  veloci ty.  I n  th is  case,  the  connection  s i ze  has  been  reduced  to  1 6-bytes,  a  s i ze  that i s  
wel l  su i ted  for l ower performance networks  l i ke  DeviceNet.  Detai ls  are  speci fi ed  i n  
IEC 61 800-7-202.  
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Control l er to  Devi ce  Connection  Structure  

Connection  Format  Format Revis i on  Update  I D  Node  Control  

Control  Mode  Feedback Mode  Axis  Control  – 

Command  Data  Set  Actual  Data  Set  Status  Data  Set  – 

Command  Veloci ty  

IEC 

Figure 5  – Fixed  Control ler to  Device  I /O  Connection  Format (fixed  size  =  1 6  bytes)  

Device  to  Control ler Connection  Structure  

Connection  Format  Format Revis i on  Update  I D  Node  Status  

Control  Mode  Feedback Mode  Axis  Response  Response  Status  

– Actual  Data  Set  Status  Data  Set  Axis  S tate  

Actual  Veloci ty  

IEC 

Figure 6  – Fixed  Device  to  Control ler I /O  Connection  Format (fixed  size  =  1 6  bytes)  

4.4.4  Variable  I /O  Connection  Format 

Th is  format,  wh i le  cons iderabl y l arger than  the  F ixed  Format,  has  s ign i fican tl y more  flexib i l i ty 
and  reduces  the  number of connections  between  the  CIP  Motion  devices  from  3  to  1 .  H igh  
l evel  b lock views  of the  Variable  Format I /O  data  structures  are  shown  i n  F igure  7  and  
F igure  8 .  Detai ls  of these  b locks  are  speci fied  i n  I EC  61 800-7-202.  
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  32-bi t  Word  (octet  1  |  octet  2  |  octet  3  |  octet  4 )    

 

Control l er-to-Device  Connection  Format  

Connection  Header 

Time  Data  B lock 

I nstance  Data  B locks  

 

Connection  Header and  Time  Data  Block 

Connection  Format  Format  Revis ion  Update  I D  Node  Control  

I nstance  Count  – Last  Recei ved  I D  Time  Data  Set  

Control l er Time  Stamp 

Control l er Time  Offset  

 

I nstance Data  Block 

I nstance  Data  Header 

Cycl i c  Data  B l ock 

Cycl i c  Wri te  Data  B lock 

Event  Data  B lock  

Service  Data  B lock 

 

Instance  Data  Header 

I nstance  Num  – I nstance  B lk S i ze  Cycl i c  B l k  S i ze  

Cyc.  Cmd  B lk S i ze  Cyc.  Wri te  B l k S i ze  Event B l k  S i ze  Service  B lk S i ze  

 

Cycl ic  Data  Block 

Control  Mode  Feedback Mode  Axis  Control  Control  S tatus  

Command  Data  Set  Actual  Data  Set  S tatus  Data  Set  Command  Control  

Cycl i c  Data  

 

Cycl ic  Wri te  Data  Block 

Cycl i c  Wri te  B l k I D   Cycl i c  Read  B lk  I D   

Cycl i c  Wri te  Data  

 

Event Data  Block 

Event Checking  Control  

Reg  Data  Set  Home Data  Set  Watch  Data  Set  – 

Reg istration  Event  Data  

Home Event  Data  

Watch  Event Data  

Event  Ack.  I D1  Event  Ack.  S tatus  1  Event  Ack.  I D2  Event Ack.  S tatus  2  

…  

 

Service  Data  Block 

Transacti on  I D  Service  Code  – – 

Service  Speci fi c  Request Data  

IEC 

Figure 7  – Control ler-to-Device I /O  Connection  Format (variable  s ize)  
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  32-bi t  Word  (octet  1  |  octet  2  |  octet  3  |  octet  4 )    

 

Device-to-Con trol l er Connection  Format  

Connection  Header 

Time  Data  B lock 

I nstance  Data  B locks  

 

Connection  Header and  Time  Data  Block 

Connection  Format  Format  Revis ion  Update  I D  Node  Status  

I nstance  Count  Node  Fau l ts/Alarms Last  Recei ved  I D  Time  Data  Set  

Device  Time  Stamp 

Device  Time  Offset  

Lost  Updates  Late  Updates  – 

Tim ing  D iagnosti c  Data  

 

I nstance Data  Block 

I nstance  Data  Header 

Cycl i c  Data  B l ock 

Cycl i c  Read  Data  B l ock 

Event  Data  B lock  

Service  Data  B lock 

 

Instance  Data  Header 

I nstance  Num  – I nstance  B lk S i ze  Cycl i c  B l k  S i ze  

Cyc.  Act.  B l k S i ze  Cyc.  Read  B lk S i ze  Event B l k S i ze  Service  B lk  S i ze  

 

Cycl ic  Data  Block 

Control  Mode  Feedback Mode  Axis  Response  Response  Status  

– Actual  Data  Set  S tatus  Data  Set  Axis  S tate  

Cycl i c  Data  

 

Cycl ic  Read  Data  Block 

Cycl i c  Wri te  B l k I D  Cycl i c  Wri te  Status  Cycl i c  Read  B l k I D  Cycl i c  Read  Status  

Cycl i c  Read  Data  

 

Event Data  Block 

Event  Checking  S tatus  

Reg  Data  Ack Home Data  Ack Watch  Data  Ack – 

Event  I D  Event  S tatus  Event  Type  – 

Event  Pos i ti on  

Event Time  Stamp 

…  

 

Service  Data  Block 

Transacti on  I D  Service  Code  Genera l  S tatus  Extended  Status  

Service  Speci fi c  Response  Data  

IEC 

Figure 8  – Device-to-Control ler I /O  Connection  Format (variable  size)  
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5 Mapping  to  DeviceNet™  

5.1  Adaptation  of the  device  model  

On  DeviceNet,  the  CIP  Motion  device  object model  uses  the  DeviceNet Object as  i ts  network  
speci fic l ink obj ect  (see  F igure  9) .  

 

Figure 9  – Object Model  for a  CIP  Motion  device  on  DeviceNet 

Table  2  i nd icates  the  object cl asses  present  i n  th is  device  on  DeviceNet,  as  wel l  as  thei r 
correspond ing  i n terfaces.  

 
 

Expl ici t  
Msg .  

Motion  Device  
Axis  Object(s)  

CIP  
Motion  
I /O  

Connections  

Message  
Router 

Time Sync 
Object  

DeviceNet 
Object 

I denti ty 
Object  
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Table  2  – Object  classes  for a  C IP  Motion  device  type on  DeviceNet  

Object class  Optional  or requ i red  Number of i nstances  I n terface  

I denti ty Obj ect  Requ i red  1  Message  Rou ter 

Connection  Obj ect  Requ i red  2  m in imum  (1  expl i ci t,  
1  impl i ci t)  

Message  Rou ter 

Message  Rou ter Requ i red  1  UCMM  or Expl i ci t  
Messag ing  Connecti on  

DeviceNet Obj ect  Requ i red  1  Message  Rou ter 

Time  Sync Object  Optional  1  Message  Rou ter 

Moti on  Device  Axis  
Object  

Requ i red  1  per axi s  a  Message  Rou ter,  CI P  
Moti on  I /O  Connection ,  
Time  Sync Object,  
I den ti ty Obj ect  

a  An  axi s  i s  an  abstraction  associated  wi th  a  movi ng  mach ine  component,  a  converter power structu re  or a  
motion  I /O  device  

 

The DeviceNet Object i s  defined  in  deta i l  i n  I EC  61 1 58-4-2 .  Refer to  I EC  61 1 58-5-2,  
I EC 61 1 58-6-2  and  I EC  61 800-7-202  for more  deta i l s  about  the  other obj ects.  

5.2  Use of I /O  data  formats  

I n  general ,  the  F ixed  I /O  Connection  Format i s  used  for CIP  Motion  I /O  Connections  over 
DeviceNet.  Parameters  for th is  I /O  Connection  i nclude:  

– Transport Class  =  1  

– Trigger =  Cycl ic  

– Priori ty =  Very H igh  

– Produced  and  Consumed  Paths  =  Motion  Device  Axis  Object  

– Number of Axis  per node  =  1  

6 Mapping  to  ControlNet™  

6.1  Adaptation  of the  device  model  

On  ControlNet,  the  CIP  Motion  device  object model  uses  the  ControlNet Object as  i ts  network 
speci fic l ink obj ect  (see  F igure  1 0).  
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Figure 1 0  – Object  Model  for a  CIP  Motion  device  on  ControlNet 

Table  3  i nd icates  the  ob ject cl asses  present i n  th is  device  on  ControlNet,  as  wel l  as  thei r 
correspond ing  i n terfaces.  

Table  3  – Object  classes  for a  C IP  Motion  device  type on  ControlNet 

Object class  Optional  or requ i red  Number of i nstances  I n terface  

I denti ty Obj ect  Requ i red  1  Message  Rou ter 

Connection  Manager 
Object  

Requ i red  1  Message  Rou ter 

Message  Rou ter Requ i red  1  UCMM  or Expl i ci t  
Messag ing  Connecti on  

ControlNet  Object  Requ i red  1  Message  Rou ter 

Time  Sync Object  Optional  1  Message  Rou ter 

Moti on  Device  Axis  
Object  

Requ i red  1  per axi s  a  Message  Rou ter,  CIP  
Moti on  I /O  Connection ,  
Time  Sync Object,  
I denti ty Obj ect  

a  An  axi s  i s  an  abstraction  associated  wi th  a  movi ng  mach ine  component,  a  converter power structu re  or a  
motion  I /O  device  

 

The ControlNet Object i s  defined  i n  detai l  i n  I EC  61 1 58-4-2.  Refer to  I EC  61 1 58-5-2,  
I EC 61 1 58-6-2  and  I EC  61 800-7-202  for more  deta i l s  about  the  other obj ects.  

 
 

Expl ici t  
Msg .  

Motion  Device  
Axis  Object(s)  

CIP  
Motion  
I /O  

Connections  

Message  
Router 

Time Sync 
Object  

ControlNet  
Object 

I denti ty 
Object  

IEC  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-302: 201 5  © I EC  201 5  – 29  – 

6.2  Use of I /O  data  formats  

I n  general ,  the  F ixed  Connection  Format i s  used  for CIP  Motion  I /O  Connections  over 
ControlNet,  a l though  the  Variable  Format may be  used  as  wel l  (up  to  four axis  per node) .  
Parameters  for th is  I /O  Connection  i nclude:  

– Transport Class  =  1  

– Trigger =  Cycl ic  

– Priori ty =  Very H igh  (Schedu led)  

– Number of Axis  per node  =  1  to  4  typ ica l  (Variable  Format on l y)  

7 Mapping  to  EtherNet/IP™  

7. 1  Adaptation  of the  device  model  

On  EtherNet/I P,  the  CIP  Motion  device  obj ect model  uses  the  TCP/IP  I n terface  and  Ethernet 
L ink Objects  as  i ts  network speci fic  l i nk objects  (see  F igure  1 1 ).  

 

Figure 1 1  – Object  Model  for a  CIP  Motion  device  on  EtherNet/IP  

Table  4  i nd icates  the  ob ject classes  presen t i n  th is  device  on  EtherNet/I P,  as  wel l  as  the ir  
correspond ing  i n terfaces.  

Expl ici t  
Msg .  

Connections  

Message  
Router 

Time Sync 
Object  

Ethernet 
L ink 

Object  

I denti ty 
Object  

TCP/IP  
I n terface  
Object  

 
 

Motion  Device  
Axis  Object(s)  

CIP  
Motion  
I /O  

QoS  
Object  
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Table  4 – Object  classes  for a  C IP  Motion  device  type on  EtherNet/IP  

Object class  Optional  or requ i red  Number of i nstances  I n terface  

I denti ty Obj ect  Requ i red  1  Message  Rou ter 

Connection  Manager 
Object  

Requ i red  1  Message  Rou ter 

Message  Rou ter Requ i red  1  UCMM  or Expl i ci t  
Messag ing  Connecti on  

TCP/I P  I n terface  object  Requ i red  1  Message  Rou ter 

E thernet Li nk object  Requ i red  1  Message  Rou ter 

Time  Sync Object  Optional  1  Message  Rou ter 

QoS  Object  Requ i red  1  Message  Rou ter 

Moti on  Device  Axis  
Object  

Requ i red  1  per axi s  a  Message  Router,  CI P  
Moti on  I /O  Connecti on ,  
Time  Sync Object,  
I den ti ty Obj ect  

a  An  axi s  i s  an  abstraction  associated  wi th  a  movi ng  mach ine  component,  a  converter power structu re  or a  
motion  I /O  device  

 

The TCP/IP  I n terface  and  Ethernet L i nk Objects  are  defined  i n  detai l  i n  I EC  61 1 58-4-2.  Refer 
to  I EC  61 1 58-5-2,  I EC  61 1 58-6-2  and  I EC  61 800-7-202  for more  detai l s  about the  other 
objects.  

7.2  Use of I /O  data  formats  

I n  general ,  the  Variable  Connection  Format is  used  for CIP  Motion  I /O  Connection  over 
EtherNet/IP.  Parameters  for th is  I /O  Connection  i nclude:  

– UDP/IP  

– UDP protocol ,  I D  =   0x8AE  

– Transport Class  =  1   

– Trigger =  Cycl ic  

– Priori ty =  U rgent   

Number of Axis  per node  =  1  to  1 6  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-302: 201 5  © I EC  201 5  – 31  – 

Bibl iography 

I EC 60050-351 : 201 3,  International Electrotechnical Vocabulary – Part 351 : Control 
technology (avai l ab le  at  <http: //www.electroped ia. org>)  

I EC 61 1 58-2: 201 4,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 2:  
Physical layer specification and service definition  

I EC 61 1 58-3-2 : 201 4 ,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 3-2: 
Data-link layer service definition – Type 2 elements  

I EC  61 499-1 : 2005,  Function blocks – Part 1 :  Architecture  

I EC 61 784-1 : 201 4,  Industrial communication networks – Profiles – Part 1 :  Fieldbus profiles  

I EC 61 784-2: 201 4,  Industrial communication networks – Profiles – Part 2: Additional fieldbus 
profiles for real-time networks based on  ISO/IEC 8802-3  

I EC 61 800  (a l l  parts) ,  Adjustable  speed electrical power drive systems  

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

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

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

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

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

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

I EC 61 800-7-303,  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  

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

I EC 62026-3,  Low-voltage switchgear and controlgear – Controller-device interfaces (CDIs)  – 
Part 3:  DeviceNet™  

I EC TR 62390:2005,  Common Automation Device – Profile Guideline  

I SO/IEC 2382-1 5: 1 999,  Information technology – Vocabulary – Part 15: Programming 
languages  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 32  – I EC 61 800-7-302: 201 5  © I EC  201 5  

ISO/IEC 1 9501 ,  Information technology – Open Distributed Processing – Unified Modeling 
Language (UML)  Version 1 . 4. 2  

I SO  1 5745-1 : 2003,  Industrial automation systems and integration – Open systems application 
integration framework – Part 1 :  Generic reference description  

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

IETF  RFC 768,  User Datagram Protocol,  avai lable  at  <h ttp: //www. ietf. org>  

IETF  RFC 791 ,  I n ternet  Protocol ,  avai lable  at <h ttp: //www. ietf. org>  

IETF  RFC 793,  Transmission Control Protocol,  ava i l ab le  at <h ttp: //www. ietf. org>  

IETF  RFC 894,  A Standard for the Transmission of IP Datagrams over Ethernet Networks,  
ava i lab le  at <http: //www. i etf. org>  

ODVA:  THE CIP NETWORKS LIBRARY – Volume 1 :  Common Industrial Protocol (CIP™ )  – 

Ed i tion  3 . 1 6,  Apri l  201 4,  avai l able  at  <http: //www. odva.org>  

ODVA:  THE CIP NETWORKS LIBRARY – Volume 2: EtherNet/IP™  Adaptation of CIP – 
Ed i tion  1 . 1 7 ,  Apri l  201 4,  avai lab le  at <http: //www. odva.org>  

ODVA:  THE CIP NETWORKS LIBRARY – Volume 3: DeviceNet™  Adaptation of CIP – Ed i tion  

1 . 1 4,  November 201 3,  avai l ab le  at  <h ttp: //www.odva. org>  

ODVA:  THE CIP NETWORKS LIBRARY – Volume 4: ControlNet™  Adaptation of CIP – Ed i tion  

1 . 8,  Apri l  201 3,  avai lable  at <http: //www.odva.org>  

 

_____________ 

International  Electrotechnical  Commission

 



 

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 34  – I EC 61 800-7-302: 201 5  © I EC  201 5  

SOMMAIRE  

AVANT-PROPOS . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  36  

INTRODUCTION  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  38  

0. 1  Général i tés  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  38  

0. 2  Déclaration  de  propriété  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  42  

1  Domaine  d ’appl ication  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  44  

2  Références  normatives  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  44  

3  Termes,  défi n i ti ons  et  abréviations  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  44  

3. 1  Termes  et  défi n i ti ons  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  44  

3. 2  Abréviations  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  52  

4  Principes  de  m ise  en  correspondance  de  CIP  Motion™  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  52  

4. 1  Principes  généraux de  m ise  en  correspondance  de  CIP  Motion™  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  52  

4. 2  Mise  en  correspondance de  CIP  Moti on™  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  54  

4. 3  Types  de  données  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  55  

4. 4  I n terface  de  connexion  E/S  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  55  

4. 4. 1  Général i tés  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  55  

4. 4. 2  Formats  de  connexion  E/S  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  55  

4. 4. 3  Format de  Connexion  E/S  fixe  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  56  

4. 4. 4  Format de  Connexion  E/S  variable  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  57  

5  Mise  en  correspondance avec DeviceNet™  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  60  

5. 1  Adaptation  du  modèle  de  d ispos i ti f. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  60  

5. 2  Uti l i sation  des  formats  de  données  E/S  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  61  

6  Mise  en  correspondance avec ControlNet™  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  61  

6. 1  Adaptation  du  modèle  de  d ispos i ti f. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  61  

6. 2  Uti l i sation  des  formats  de  données  E/S  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  63  

7  Mise  en  correspondance avec EtherNet/I P™  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  63  

7. 1  Adaptation  du  modèle  de  d ispos i ti f. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  63  

7. 2  Uti l i sation  des  formats  de  données  E/S  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  65  

Bib l i ograph ie  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  66  

 

F i gu re  1  – Structure  de  l ' I EC  61 800-7  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  42  

Figure  2  – Présen tation  générale  des  réseaux CIP  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  54  

Figure  3  – En-tête  de  connexion  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  56  

Figure  4  – Format de  connexion  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  56  

Figure  5  – Format de  connexion  E/S  con trôleur-d isposi ti f fixe  ( ta i l l e  fixe  =  1 6  octets)  . . . . . . . . . . .  57  

Figure  6  – Format de  connexion  E/S  d isposi ti f-contrôleur fixe  ( ta i l l e  fixe  =  1 6  octets)  . . . . . . . . . . .  57  

Figure  7  – Format de  Connexion  E/S  contrôleur-d i sposi ti f ( ta i l l e  variable)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  58  

Figure  8  – Format de  Connexion  E/S  d isposi ti f-contrôleur (ta i l le  variab le)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  59  

Figure  9  – Modèle  d ’objet pour un  d ispos i ti f C IP  Motion  sur DeviceNet  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  60  

Figure  1 0  – Modèle  d ’obj et  pour un  d ispos i ti f CIP  Motion  sur ControlNet . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  62  

Figure  1 1  – Modèle  d ’obj et  pour un  d ispos i ti f CIP  Motion  sur EtherNet/I P  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  64  

 

Tableau  1  – Types  de  données  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  55  

Tableau  2  – Classes  d ’objet  pour un  type  de  d isposi ti f CIP  Motion  sur DeviceNet  . . . . . . . . . . . . . . . . .  61  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-302: 201 5  © I EC  201 5  – 35  – 

Tableau  3  – C lasses  d ’objet  pour un  type  de  d isposi ti f CI P  Motion  sur Con trolNet  . . . . . . . . . . . . . . . .  63  

Tableau  4  – Classes  d ’objet  pour un  type   de  d isposi ti f CI P  Motion  sur EtherNet/I P  . . . . . . . . . . . . . .  65  

 
  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 36  – I EC 61 800-7-302: 201 5  © I EC  201 5  

COMMISSION  ÉLECTROTECHNIQUE INTERNATIONALE  

____________ 

 
ENTRAÎNEMENTS ÉLECTRIQUES  

DE  PUISSANCE À VITESSE VARIABLE –  
 

Partie  7-302:  Interface générique et u ti l isation  de  profi ls  pour  
les  entraînements  électriques  de  puissance – Mise en  correspondance  

du  profi l  de  type 2  avec les  technologies  de  réseaux 
 

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 sati on  
composée  de  l 'ensemble  des  com i tés  é l ectrotechn i ques  nati onaux (Com i tés  nationaux de  l ’ I EC).  L’ I EC a  pou r 
objet  de  favori ser l a  coopérati on  i n ternati ona le  pou r tou tes  l es  questions  de  normal i sation  dans  l es  domaines  
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 aborati on  est  confiée  à  des  
com i tés  d 'études,  aux travaux desque ls  tou t  Com i té  nationa l  i n téressé  par l e  su jet  trai té  peut  parti ciper.  Les  
organ isati ons  i n ternational es,  gouvernementales  et  non  gouvernementa les,  en  l i a i son  avec l ’ I EC,  parti cipen t  
égal ement aux travaux.  L ’ I EC col l abore  étroi tement avec l 'Organ isati on  I n ternationale  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 c ie l s  de  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,  étan t  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 ique  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  transparen te  l es  Publ i cations  de  l ’ I EC dans  l eurs  publ i cations  nati onales  
et  rég ional es.  Toutes  d i vergences  en tre  tou tes  Publ i cations  de  l ’ I EC et  tou tes  publ i cati ons  nati onales  ou  
rég ionales  correspondantes  do ivent  être  i nd iquées  en  termes  cl ai rs  dans  ces  dern ières.  

5)  L’ I EC e l l e-même ne  fourn i t  aucune  attestati on  de  conform i té.  Des  organ ismes  de  certi fi cation  i ndépendants  
fourn i 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  possess ion  de  l a  d ern ière  éd i ti on  de  cette  pub l i cation .  

7)  Aucune  responsabi l i té  ne  doi t  être  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 j ud 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  61 800-7-302  a  été  établ i e  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 ivantes  par rapport à  l 'éd i tion  
précédente:  

a)  m ise  à  j our des  i n formations  sur l es  d roi ts  de  propriété;  

b)  m ises  à  j our du  Format de  connexion  et des  poin ts  de  connexion ;   
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c)  prise  en  charge  d 'un  objet supplémenta ire.  

Le  texte  de  cette  norme est  i ssu  des  documents  su ivants :  

FDIS  Rapport  de  vote  

22G/31 2/FDIS  22G/327/RVD  

 
Le  rapport de  vote  i nd iqué  dans  le  tableau  ci -dessus  donne  tou te  in 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 i recti 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  contien t des  cou leurs  qu i  sont considérées  comme 
uti les  à  une bonne compréhension  de  son  contenu.  Les  u ti l isateurs  devraient,  par 
conséquent,  imprimer cette  publ ication  en  u ti l i sant une  imprimante  cou leur.  
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INTRODUCTION  

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 fi e  l es  profi ls  déd iés  aux en traînements  é lectri ques  de  pu issance (PDS)  
et l eur m ise  en  correspondance  avec l es  systèmes  de  communication  existants  g râce  à  un  
modèle  d ' in terface  générique.   

L ' I EC 61 800-7  décri t  une  in terface  générique  en tre  les  systèmes  de  commande et l es  
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 'en traînement 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 fi ques  sont déjà  défin is  pou r certa ins  domaines  
d 'appl ication  (par exemple,  commande de  mouvement)  et certa ines  classes  de  d ispos i ti fs  (par 
exemple,  d isposi ti fs  d 'entraînement cl assiques,  posi tionneur) .  Les  implémentations  
correspondantes  des  i n terfaces  de  programmes de  commande et  de  programmeurs 
d 'appl ication  associées  son t de  nature  propriétai re  et varien t de  man ière  importan te.  

L' I EC 61 800-7  défin i t  un  ensemble  de  fonctions,  paramètres  et d iagrammes  d 'états  communs  
pour l a  commande d 'en traînement ou  une  description  de  séquences  d 'opérations  à  mettre  en  
correspondance  avec les  profi l s  d 'entraînement.  

L' I EC 61 800-7  fourn i t  u ne  procédure  d 'accès  aux fonctions  et données  d 'un  d isposi ti f 
d 'en traînement,  i ndépendante  du  profi l  d 'entraînement et de  l ' i n terface  de  commun ication  
employés.  I l  s ’ ag i t  de  défin i r un  modèle  commun  d 'en traînement comportant  des  fonctions  
génériques  et des  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  l es  contrôleurs  sans  aucune  connaissance  spéci fique  de  l a  m ise  en  
œuvre  du  d ispos i ti f d 'en traînement.  

I l  y a  p l us ieurs  ra isons  de  défin i r une  i n terface  générique:  

Pour un  constructeur de  d ispositi f d 'entraînement  

– ass istance  p lus  a isée  des  i n tégrateurs  de  systèmes;  

– description  p lus  aisée  des  fonctions  d 'entraînement du  fa i t  d 'une  term inolog ie  commune;  

– l e  choix des  d ispos i ti fs  d 'en traînement ne  dépend  pas  de  la  d ispon ibi l i té  d 'une  ass istance  
spéci fique;  

Pour un  constructeur de  d isposi ti f de  commande  

– aucune  in fluence de  la  technolog ie  de  bus;  

– i n tégration  a isée  des  d ispos i ti fs;  

– i ndépendance par rapport à  un  fourn isseur de  d ispos i ti fs  d 'en traînement;  

Pour un  in tégrateur de  systèmes  

– effort moindre  d ' i n tégration  des  d isposi ti fs;  

– méthode i n te l l i g ible  un ique  de  modél isation ;  
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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 l us ieurs  d isposi ti fs  
d 'en traînement d i fféren ts  et un  système de  commande  spéci fique  nécess i te  un  effort certa in .  
Les  tâches  de  m ise  en  œuvre  des  log icie ls  systèmes  et de  compréhension  de  la  description  
fonctionnel le  des  composants  i nd ividuels  peuvent condu ire  à  l 'épu isement des  ressources  
d 'un  projet.  Dans  certains  cas,  l es  d ispos i ti fs  d 'en traînement ne  partagent pas  l a  même 
i n terface  phys ique.  Certains  d ispos i ti fs  de  commande ne  prennent  en  charge  qu ’une  i n terface  
un ique  qu i  n 'est pas  prise  en  charge  par un  d isposi ti f d 'entraînement spéci fique.  D 'autre  part,  
l es  fonctions  et l es  structures  de  données  sont souvent spéci fiées  avec des  i ncompatib i l i tés .  
Cela  exige  de  l ' i n tégrateur de  systèmes  d 'établ i r des  i n terfaces  spécia les  pour 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  pouvoir échanger des  d isposi ti fs,  vo i re  i n tégrer de  
nouveaux d isposi ti fs  dans  u ne  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 extens ions  spéci fi ques  au  constructeur peuvent se  révéler 
i nacceptables.  Ceci  rédu i t  l e  degré  de  l iberté  concernant l e  choix d 'un  d ispos i 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 ivi sée  en  une  partie  générique  et en  p l us ieurs  annexes  comme le  
représente  l a  F igure  1 .  Les  types  de  profi l s  d 'entraînement pour C iA® 402 1 ,  C IP  MotionTM 2,  
PROFI drive 3  et  SERCOS® 4  son t m is  en  correspondance avec l ' i n terface  générique  dans  
l 'annexe correspondan te.  Les  annexes  ont 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 ins i  q ue  de  l ' u ti l i sation  des  marques  connexes.  

Les  d i fféren ts  types  de  profi l s  1 ,  2 ,  3  et  4  son t spéci fi és  dans  l ' I EC  61 800-7-201 ,  
l ' I EC  61 800-7-202,  l ' I EC 61 800-7-203  et l ' I EC  61 800-7-204.  

  

___________ 

1   CiA 402® est  une  marque  déposée  de  CAN  i n  Au tomation ,  e .V.  (CiA).  Cette  i n formation  est  fourn i e  pour l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  norme i n ternati ona le  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  
par l ' I EC d u  détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  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 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 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  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  CIP  Moti on™ .  L'u ti l i sation  de  l a  marque  CIP  Moti on™  nécessi te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  

3  PROFI dri ve  est  une  marque  de  PROFIBUS  & PROFINET I n ternational .  Cette  i n formation  est  fourn i e  pour l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  norme  i n ternati ona le  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  
par l ' I EC d u  détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  PROFI dri ve.  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFI dri ve  nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati onal .  

4  SERCOS® est  une  marque  déposée  de  SERCOS  I n ternati onal  e .V.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pou r l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme i n ternationale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  
par l ' I EC 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® 
nécessi te  l ’ au tori sation  de  son  détenteu r.  
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La  présente  partie  de  l ' I EC  61 800-7  spéci fi e  l a  méthode de  m ise  en  correspondance du  profi l  
de  type  2  (CIP  MotionTM)  avec les  technolog ies  de  réseaux te l les  que  DeviceNetTM 5,  
ControlNetTM 6  e t  EtherNet/I PTM 7.  

Les  I EC 61 800-7-301 ,  I EC 61 800-7-303  et I EC  61 800-7-304  spéci fien t l a  ou  l es  méthodes  de  
m ise  en  correspondance  des  profi l s  de  types  1 ,  3  e t 4  avec les  d i fférentes  technolog ies  de  
réseaux (te l les  que  CANopen®8,  CC-Link I E® F ie l d  Network9,  EPATM 1 0,  EtherCATTM 1 1 ,  
Ethernet Powerl inkTM 1 2,  PROFIBUS 1 3,  PROFINET 1 4  e t  SERCOS®).  

___________ 

5 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  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  DeviceNet™ .  L ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  DeviceNet™  nécess i te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  

6 ControlNet™  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 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  ControlNet™ .  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  ControlNet™  nécessi te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  

7 E therNet/I P™  est  une  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pour l a  commod i té  des  u ti l i sateurs  
de  l a  présente  norme i n ternati onal e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC  du  déten teur 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  E therNet/I P™ .  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  E therNet/I P™  nécessi te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  

8  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.  (C iA).  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.  

9
 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  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 q ue  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 .  

1 0  EPA™  est  une  marque  de  SUPCON  Group  Co.  Ltd .  Cette  i n formati on  est  fourn ie  pou r l a  commod i té  des  
u ti l i sateu rs  de  l a  présente  norme i n ternational e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC d u  
détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  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 sati on  de  l a  marque  EPA™  nécessi te  l ’ au tori sati on  de  son  détenteur.  

1 1   E therCAT® est  une  marque  déposée  de  Beckhoff,  Verl .  Cette  i n formation  est  fou rn i e  pou r l a  commod i té  des  
u ti l i sateu rs  de  l a  présente  norme i n ternational e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC d u  
déten teu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  E therCAT®.  L 'u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  EtherCAT® nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  son  détenteu r.  

1 2  E thernet Powerl i nk™  est  une  marque  de  Bernecker &  Rai ner I ndustrieelektron ik Ges.m . b.H . ,  l e  contrôl 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 d u  
déten teu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  Ethernet  Powerl i nk™ .  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  E thernet Powerl i nk™  nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  son  déten teu r.  

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 du  déten teu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  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 ternati onal .  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 sati on  de  l a  marque  PROFINET.  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFINET nécess i te  
l ’ au tori sati on  de  PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati onal .  
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Anglais  Français  

I EC 61 800  series  Ad justable  speed  electri cal  
power d ri ve  systems  

Série  I EC 61 800  En traînements  é l ectri q ues  de  
pu i ssance  à  vi tesse  variable  

I EC/TR 62390  Device  profi l e  g u ide l i ne   I EC  TR 62390  Device  profi l e  g u ide l i ne  
(d i spon i b le  en  ang la i s  seu lement)  

I EC 61 800-7  Generic i n terface  and  use  of 
profi l es  for power d ri ve  systems   

I EC 61 800-7  Interface générique et uti l isation de 
profi ls pour les entraînements électriques de 
puissance 

I EC 61 800-7-1  I n terface  defi n i t i on   I EC  61 800-7-1  Défi n i ti on  de  l ’ i n terface  

Generic  PDS  i n terface  speci fi cation  Spéci fi cation  d ’ i n terface  PDS  générique  

Annex A,  Mappi ng  of Profi l e  type  1  (CiA 402)  Annexe  A,  M ise  en  correspondance  d u  profi l  d e  
type  1  (C iA 402)  

Annex B ,  Mappi ng  of Profi l e  type  2  (CI P  Motion)  Annexe  B ,  M ise  en  correspondance  d u  profi l  d e  
type  2  (CIP  Moti on )  

Annex C,  Mapping  of Profi l e  type  3  (PROFI d ri ve)  Annexe  C,  M ise  en  correspondance  d u  profi l  d e  
type  3  (PROFI dri ve)  

Annex D,  Mapping  of Profi l e  type  4  (SERCOS)  Annexe  D,  M ise  en  correspondance  d u  profi l  d e  
type  4  (SERCOS)  

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

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

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

Annex D  
Mapping  of 
Profi l e  type  4  
(SERCOS)  

IEC  61 800-7-201  
 

Profi l e  type  1  
(CiA 402)  

IEC  61 800-7-202  
 

Profi l e  type  2  
(CIP  Moti on)  

IEC  61 800-7-203  
 

Profi l e  type  3  
(PROFI dri ve)  

IEC  61 800-7-204 
 

Profi l e  type  4  
(SERCOS)  

IEC  61 800-7-301  
 

Mapping  of profi l e  
type  1  to:  
• CANopen  
• CC-Link I E  
• EPA 
• EtherCAT 
• ETHERNET 

Powerl i nk  

IEC  61 800-7-302  
 

Mapping  of profi l e  
type  2  to:  
• DeviceNet  
• ControlNet  
• EtherNet/I P  

IEC  61 800-7-303  
 

Mapping  of profi l e  
type  3  to:  
• PROFIBUS  
• PROFINET 

IEC  61 800-7-304 
 

Mapping  of profi l e  
type  4  to:  
• SERCOS I  +  I I  
• SERCOS I I I  
• EtherCAT 

IEC  61 800-7-200  – Profi le  specifications  

IEC  61 800-7-300  – Mapping  of profi les  to  network technolog ies  

IEC  61 800-7-1  – In terface defin i tion  

Generic  PDS i n terface  speci fication  

IEC  61 800-7  Generic in terface and  use  of profi les  for power drive  systems  

I EC 61 800  series  
Ad justabl e  speed  e l ectri cal  power d ri ve  

systems 

I EC TR 62390  
Device  profi l e  gu i del i ne  

IEC 
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Anglais  Français  

I EC 61 800-7-200  – Profi l e  speci fi cations   I EC  61 800-7-200  – Spéci fi cations  des  profi l s  

I EC 61 800-7-201  
Profi l e  type  1  (CiA 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  (CI PMotion )  

I EC 61 800-7-203  
Profi l e  type  3  (PROFI d ri ve)  

I EC 61 800-7-203  
Profi l  d e  type  3  (PROFI d ri ve)  

I EC 61 800-7-204  
Profi l e  type  4  (PROFI d ri ve)  

I EC 61 800-7-204  
Profi l  d e  type  4  (SERCOS)  

I EC 61 800-7-300  – Mappi ng  of profi l es  to  
network technolog ies   

I EC  61 800-7-300  – M ise  en  correspondance  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  

EtherNet/I P  

I EC 61 800-7-302  
M ise  en  correspondance  du  profi l  de  type  2  avec  
DeviceNet  

ControlNet  

E therNet/I P  

I EC 61 800-7-303  
Mappi ng  of profi l e  type  3  to  
PROFIBUS  

PROFINET 

I EC 61 800-7-303  
M ise  en  correspondance  du  profi l  de  type  3  avec  
PROFIBUS  

PROFINET 

I EC 61 800-7-304  
Mappi ng  of profi l e  type  4  to  
SERCOS  I  +  I I  

SERCOS  I I I  

E therCAT  

I EC 61 800-7-304  
M ise  en  correspondance  du  profi l  de  type  4  avec  
SERCOS  I  +  I I  

SERCOS  I I I  

E therCAT 

Figure 1  – Structure  de  l ' IEC  61 800-7  

0.2  Déclaration  de  propriété  

La Commission  E lectrotechn ique  I n ternationale  ( IEC)  atti re  l ’ atten tion  sur l e  fai t  qu ’ i l  est  
déclaré  que  l a  conform i té  avec l es  d isposi tions  du  présent document peut impl iquer 
l ’u ti l i sation  d ’ un  brevet i n téressan t ce  qu i  su i t.  Ce  brevet est détenu  par ses  i nven teurs  dans  
l e  cadre  d ’une  l i cence  octroyée  à  ODVA,  I nc.  

Numéro de  série  de  l a  
publ ication  /  appl ication  

Détenteur Ti tre   

US  7, 983, 769  
EP  1 659465  

[ODVA]  Time  stamped  motion  control  n etwork protocol  that  enabl es  
balanced  s i ng le  cycle  t im ing  and  u ti l i zati on  of dynam ic  data  
structures  

 

L' I EC ne  prend  pas  posi ti on  quan t à  la  preuve,  à  l a  va l id i té  et à  l a  portée  de  ces  d roi ts  de  
propriété.  

L'ODVA et l e  déten teur de  ces  d roi ts  de  propriété  on t donné  l ’ assurance à  l ' I EC que  l 'ODVA 
consent à  négocier des  l i cences  avec des  demandeurs  du  monde en tier,  à  des  termes  et  
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cond i ti ons  ra isonnables  et non  d iscrim inatoires.  À ce  propos,  l a  déclaration  de  l 'ODVA et d u  
déten teur des  d roi ts  de  propriété  est enreg istrée  à  l ' I EC.  Des  i n formations  peuvent  être  
demandées  à   

[ODVA]  ODVA,  I nc.  

2370  East  Stad ium  Bou levard  #1 000  

Ann  Arbor,  M ich i gan  481 04  

USA 

Atten tion :  Offi ce  of the  Execu ti ve  D i rector 

emai l :  odva@odva. org  

 

L’attention  est d 'au tre  part atti rée  sur l e  fa i t  que  certa ins  des  é léments  du  présent document 
peuvent fa i re  l ’ obj et de  d roi ts  de  propriété  i n te l lectuel 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  avoi r i denti fi é  de  tels  d roi ts  de  
propriété  et de  ne  pas  avoir 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 igne  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 i r l es  in formations  
l es  p lus  récentes  concernan t l es  brevets  ou  d roi ts  de  propriété.  
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ENTRAÎNEMENTS ÉLECTRIQUES  
DE  PUISSANCE À VITESSE VARIABLE –  

 
Partie  7-302:  Interface générique et u ti l isation  de  profi ls  pour  

les  entraînements  électriques  de  puissance – Mise en  correspondance  
du  profi l  de  type 2  avec les  technologies  de  réseaux 

 
 
 

1  Domaine d ’appl ication  

La présente  partie  de  l ’ I EC 61 800  spéci fie  la  m ise  en  correspondance du  profi l  de  type  2  (CIP  
MotionTM)  décri t  dans  l ’ I EC  61 800-7-202  avec l es  d i fféren tes  technolog ies  de  réseaux.  

– DeviceNet™  (CP  2 /3),  voi r Article  5 ,  

–  ControlNet™  (CP  2/1 ),  vo i r Article  6 ,  

– EtherNet/IP™  (CP  2 /2),  vo i r Article  7 .  

Les  fonctions  spéci fiées  dans  l a  présente  partie  de  l ' I EC  61 800-7  ne  sont pas  desti nées  à  
assurer l a  sécuri té  fonctionnel le .  Ceci  exige  l 'appl ication  de  mesures  supplémenta ires  
conformes  aux normes,  conventions  et  l o is  perti nentes.   

2  Références  normatives  

Les  documents  su ivan ts  sont ci tés  en  référence  de  man ière  normative,  en  i n tégra l i té  ou  en  
partie ,  dans  le  présent  document et son t i nd i spensables  pour son  appl ication .  Pour l es  
références  datées,  seu le  l ’ éd i ti on  ci tée  s ’appl ique.  Pour l es  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 58-4-2 : 201 4,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de 
terrain – Partie 4-2: Spécification du protocole de la  couche liaison de données – Éléments de  
type 2  

I EC 61 1 58-5-2 : 201 4,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de 
terrain – Partie 5-2:  Définition des services de la  couche application – Éléments de type 2  

I EC  61 1 58-6-2 : 201 4,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de  
terrain – Partie 6-2:  Spécification du protocole de la  couche application – Éléments de type 2  

I EC  61 588: 2009,  Precision clock synchronization protocol for networked measurement and 
control systems (d ispon ib le  en  ang la is  seu lement)  

IEC 61 800-7-202,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable  – Partie 7-202:  
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de puissance  – 
Spécification du profil de type 2  

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  val eu r i nstan tanée  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 con trô ler l es  vari ables  d u  PDS  (par exemple,  variables  de  réaction ).  

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

3. 1 .2   
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  peu t  être  réparti e  en tre  l es  ressou rces,  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 .3   
attribut  
propriété  ou  caractéristi que  d 'une  en ti té  

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

3. 1 .4   
axe  
élément log ique  in terne  à  un  système d 'au tomati sation  (par exemple,  système de  commande 
de  mouvement)  qu i  représen te  une  certaine  forme  de  mouvement  

Note  1  à  l ' arti cl e:  Les  axes  peuvent être  rotati fs  ou  l i néai res,  physiques  ou  vi rtuel s ,  commandés  ou  s implement  
observés.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 2. 4]  

3. 1 .5   
CIP  Motion™ 1 5  
extensions  des  services  et  protocole  CIP  afin  de  prendre  en  charge  l a  commande  de  
mouvement sur l es  réseaux CIP  

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

3. 1 .6   
contrôleur CIP  Motion™  
contrôleur à  conform i té  CIP  contenant un  Objet Axe  de  commande  de  mouvement (Motion  
Control  Axis  Object)  pouvant être  en  i n terface  avec un  d isposi ti f CI P  Motion  via  une  
Connection  E/S  CIP  Motion  

Note  1  à  l 'arti cl e:  U ne  description  de  l 'Obj et  Axe  de  commande  de  mouvement (Motion  Control  Axis  Ob ject)  ne  
rel ève  pas  d u  domaine  d 'appl i cation  de  l ' I EC 61 800-7.  

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

___________ 

1 5  CI P  Moti on™  et  CIP  Sync™  sont  des  marques  de  ODVA,  I n c.  Cette  i n formation  est  fou rn i e  pour l a  commod i té  
des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme  i n 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  des  marques  CIP  Moti on™  ou  CI P  Sync™ .  L'u ti l i sation  de  l a  marque  CI P  Moti on™  ou  CIP  Sync™  
nécessi te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  
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3.1 .7   
d ispositi f CIP  Motion™  
d isposi ti f à  conform ité  CIP  con tenant une  ou  p l us ieurs  i nstances  d 'Objet Axe  de  d ispos i ti f de  
mouvement (Motion  Device  Axis  Object)  pouvant communiquer avec un  contrôleur CIP  Motion  
via  une  Connexion  E/S  CIP  Motion  

EXEMPLE:  Un  variateur CI P  Motion  est  un  cas  parti cu l i er d ’ u n  d i spos i ti f CI P  Moti on .  

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

3. 1 .8   
profi l  d 'entraînement CIP  Motion™  
ensemble  d 'objets  permettan t de  mettre  en  œuvre  un  d ispos i ti f d 'entraînement (variateur)  CIP  
Motion  comprenant l 'Objet Axe  de  d isposi ti f de  mouvement,  a i ns i  que  des  objets  de  support  
standard  te ls  que  l 'Objet I denti té  ( I denti ty Object)  et  l 'Objet  Synchron isation  temporel le  (Time  
Sync Object)  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Le  type  de  d i sposi ti f (Device  Type)  assigné  au  profi l  d ’ en traînement  CI P  Motion  est  25hex.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 1 0]  

3. 1 .9   
Connexion  E/S  C IP  Motion™  
Connexion  CIP  Motion™  
connexion  CIP  b id i rectionnel le  périod ique  de  classe  1  en tre  un  con trôleur et un  variateur,  
défin ie  comme partie  i n tégran te  de  l a  spéci fication  de  CIP  Motion  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 3. 3. 4 ]  

3. 1 . 1 0   
CIP  Sync™ 1 5  
extensions  des  services  et du  protocole  CIP  visant à  i n tégrer l a  fonctionnal i té  de  
synchron isation  temporel l e  défin ie  dans  l ' I EC 61 588: 2009  dans  un  réseau  CIP  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Voi r "Objet  Synch ron isation  tempore l l e"  ( 'Time  Sync Obj ect' )  d ans  l ' I EC 61 1 58-5-2  et  
l ' I EC 61 1 58-6-2  

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

3. 1 . 1 1   
cl asse  
description  d 'un  ensemble  d 'obj ets  qu i  partagen t l es  mêmes attribu ts ,  opérations,  méthodes,  
re lations  et sémantique  

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

3. 1 . 1 2   
boucle  fermée  
méthodes  de  commande  dans  lesquel l es  un  s ignal  de  réaction  d ’un  type  donné  est u t i l i sé  
pour en traîner la  d ynam ique  réel l e  du  moteur afin  de  correspondre  à  la  d ynam ique  
commandée par asservissement  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Dans  l a  p l upart  des  cas,  un  d i spos i ti f d e  réaction  l i ttéral  fourn i t  ce  s i gnal ,  mais  dans  certa ins  
cas,  l e  s i gnal  est  d éri vé  de  l 'exci tation  d u  moteur (c'est-à-d i re  fonctionnement sans  capteu r).  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 1 4]  
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3.1 . 1 3   
commandes  
consignes  
ensemble  de  commandes  entre  l e  programme de  commande d 'appl i cation  et l e  PDS  
permettan t de  con trôler l e  comportement du  PDS ou  les  éléments  fonctionnels  de  celu i -ci  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  états  ou  l es  modes  de  fonctionnement  refl ètent  l e  comportement.  

Note  2  à  l 'arti cl e:  Les  d i 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 4   
commande  
régu lation  
action  dél i bérée  sur (ou  dans)  un  processus,  en  vue  d 'atte indre  des  objecti fs  défin is  

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

3. 1 . 1 5   
d isposi ti f de  commande/régu lation  
un i té  physique  contenant – dans  un  modu le/sous-ensemble  ou  d ispos i ti f – un  programme 
d 'appl ication  de  commande  du  PDS  

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

3.1 . 1 6   
Bloc de  données  cycl iques  
bloc de  données  en  temps  réel  à  priori té  élevée  transférées  par une  Connexion  CIP  Motion  de  
man ière  périod ique  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 1 9]  

3.1 . 1 7   
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 8   
d isposi ti f  
d i sposi ti f de  terrain  
<b locs  de  fonction>  en ti té  phys ique  i ndépendan te  en  réseau  dans  un  système  
d 'au tomatisation  i ndustrie l ,  capable  d 'accompl i r des  fonctions  spéci fi ées  dans  un  contexte  
particu l i er et dé l im i tée  par ses  i n terfaces  

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

3.1 . 1 9   
d isposi ti f 
d isposi ti f de  terrain  
< i n tégration  système>  enti té  qu i  permet l e  con trôle ,  l a  servocommande  et/ou  l a  détection  et  
s ’ in terface  à  d 'au tres  enti tés  de  ce  type  à  l ’ i n térieu r d 'un  système d 'automatisation   

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 0]  
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3.1 .20   
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 q u i  décri t  l es  données  et l e  comportement du  
d isposi ti f te l  q ue  perçus  par l ’ in terméd iai re  d 'un  réseau ,  i ndépendamment de  tou te  
technolog ie  de  réseau  

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

3.1 .21   
d isposi ti f d ’ entraînement 
entraînement 
variateur 
d isposi ti f conçu  pour commander la  d ynam ique  d ’un  moteur 

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 24]  

3.1 .22   
Bloc de  données  d ’événement 
bloc de  données  en  temps  réel  à  priori té  moyenne  transférées  par une  Connexion  CIP  Motion  
un iquement après  occurrence  d 'un  événement spéci fié  

Note  1  à  l 'arti cl e:   Les  transi ti ons  des  en trées  reg i stration  e t  marqueur consti tuen t  des  événements  typiques  des  
variateurs .  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 25]  

3. 1 .23   
variable  de  réaction  
grandeur variable  qu i  représente  l a  variab le  commandée et  qu i  est  ré in trodu i te  dans  l e  
comparateur 

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

3. 1 .24  
él ément  fonctionnel  
enti té  de  l og icie l  ou  log iciel  combiné  au  matérie l ,  capable  d 'accompl i r u ne  fonction  spéci fi ée  
d 'un  d isposi ti f 

Note  1  à  l ' arti cl e:  Un  é l ément  fonctionne l  comporte  une  i n terface  et  des  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 loc(s)  de  foncti ons,  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 .25   
données  E/S  
données  d 'en trée  et  de  sorti e  qu i  nécess i tent généralement d ’être  actual isées  de  man ière  
régu l ière  (par exemple,  changement d 'état périod ique)  

EXEMPLE  Commandes,  poin ts  de  cons igne,  va leurs  d 'état  e t  va leurs  i nstantanées   

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 3. 1 . 4 ]  

3. 1 .26   
données  d ’entrée  
données  transférées  d 'une  source  externe  dans  un  d isposi ti f,  une  ressource  ou  un  é lémen t 
fonctionnel  
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[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 4]  

3.1 .27   
in terface  
frontière  partagée entre  deux en ti tés,  défi n ie  par des  caractéristi ques  fonctionnel les,  des  
caractéristi ques  de  s i gnal  ou  d 'au tres  caractéristi ques  appropriées  

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

3.1 .28   
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 den ti fication  ou  sur des  h ypothèses  
spéci fiées  

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

3.1 .29   
mouvement 
tout  aspect  de  la  d ynam ique  d 'un  axe  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Dans  l e  con texte  de  l a  présente  parti e  d e  l ' I EC 61 800-7,  cette  d éfi n i ti on  ne  se  l im i te  pas  aux 
en traînements  asservis ,  mais  eng lobe  tou tes  l es  formes  de  commande  de  moteur par en traînement.  

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

3. 1 .30   
Objet Axe  de  d ispositi f de  mouvement 
Motion  Device  Axis  Object  
objet  qu i  défin i t  l es  attributs ,  services  et  comportement d 'un  axe  de  d isposi ti f de  mouvement 
se lon  l a  spéci fication  de  CIP  Motion   

Note  1  à  l ' arti cl e:  Cet  objet  comprend  l es  é l éments  foncti onnels  Commun ication ,  Commande  de  d i sposi ti f et  
D i sposi ti f d ’ en traînement  de  base,  te l s  que  défi n i s  d ans  l ' I EC 61 800-7.  

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

3. 1 .31   
boucle  ouverte  
méthodes  de  commande dans  lesquel l es  i l  n ’existe  aucune appl ication  de  réaction  pour forcer 
l a  d ynam ique  réel l e  du  moteur afi n  de  correspondre  à  l a  d ynam ique  commandée  

EXEMPLE  Les  exemples  de  commande  à  boucle  ouverte  son t  l es  en traînements  pas  à  pas  et  l es  d i sposi ti fs  
d ’en traînement à  fréquence  variable.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 34]  

3. 1 .32   
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 .33   
données  de  sortie  
données  provenant  d 'un  d isposi ti f,  d 'une  ressource  ou  d 'un  é lément fonctionnel  et  transférées  
de  ces  dern iers  vers  des  systèmes  externes  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 2. 1 9]  
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3.1 .34   
paramètre  
élément de  donnée qu i  représente  les  i n formations  d 'un  d ispos i ti f qu 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  généralement par son  nom ,  l e  type  de  données  et  l a  d i rection  
d 'accès.  

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

3. 1 .35   
profi l  
représentation  d 'une  in terface  PDS en  termes  de  ses  paramètres,  ensembles  de  paramètres  
et  comportement selon  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 .36   
l i re  
obten i r 
opération  qu i  impl ique  l a  recherche  d ’une  va leur d ’attribu t à  parti r de  la  partie  con trôleur de  
l ’ i n terface  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 39]  

3.1 .37   
enregistrement 
reg istration  
sauvegarde  à  hau te  vi tesse  de  l a  pos i tion  d 'un  axe  de  mouvement,  déclenchée par un  
évènement 

3.1 .38   
Bloc de  données  de  service  
bloc de  données  en  temps  réel  de  priori té  moins  élevée associées  à  un  message de  service  
du  con trôleur,  transférées  par une  Connexion  CIP  Motion  de  man ière  périod ique  

Note  1  à  l 'arti cl e:   Les  données  de  service  i ncl uen t  l es  messages  de  demande  de  service  qu i  permettent  
d 'accéder aux attri bu ts  d 'Obj et  Axe  de  d i sposi ti f de  mouvement  (Moti on  Device  Axis  Obj ect)  ou  d 'effectuer d i vers  
d iagnosti cs  du  variateur.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 40]  

3. 1 .39   
point  de  consigne  
valeur ou  variab le  u ti l i sée  comme donnée de  sortie  du  programme de  commande d 'appl ication  
afin  de  commander l e  PDS  

Note  1  à  l 'arti cl e:  La  val eu r envoyée  au  d i spos i ti f d 'en traînement  est  u ti l i sée  pou r commander d i rectement 
certa ins  aspects  l i és  à  l a  d ynam ique  du  moteu r,  comprenant  (sans  tou tefoi s  s 'y l im i ter)  l a  posi ti on ,  l a  vi tesse,  
l 'accélération  et  l e  coupl e  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 3. 1 . 5,  mod i fiée  – l a  Note  1  à  l 'article  est  a j ou tée]  

3. 1 .40   
état  
statut  
ensemble  d ' in formations  en tre  l e  PDS et l e  programme de  commande d 'appl ication ,  qu i  reflète  
l 'état  ou  le  mode du  PDS  ou  un  é lément fonctionnel  de  ce  dern ier  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  d i fféren tes  i n formations  d 'état  peuvent  être  codées  avec u n  b i t  chacune.  
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[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 6 ]  

3.1 .41   
synchronisé  
état  de  verrou i l l age  de  l a  va leur d 'horloge  l ocale  du  variateur sur l ' horloge  maîtresse  du  
temps  système réparti  

Note  1  à  l ' arti cl e:  Lorsqu ' i l s  son t  synchron isés,  l e  variateur et  l e  con trôl eu r peuvent  u ti l i ser l es  datati ons  
associées  aux données  de  Connexion  CIP  Motion .  

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

3. 1 .42   
temps  système 
System  Time  
valeur temporel le  absolue  défin ie  dans  la  spéci fi cation  de  synchron isation  CIP  Sync dans  l e  
con texte  d 'un  système temporel  réparti  où  tous  l es  d ispos i ti fs  comportent une  horloge  locale  
synchron isée  avec une  horloge  maîtresse  commune  

Note  1  à  l ' arti cl e:  Dans  l e  con texte  de  CI P  Moti on ,  l e  temps  système  est une  val eu r en tière  à  64  b i ts  en  
nanosecondes,  avec une  valeu r de  0  correspondant  à  l a  date  1 970-01 -01 .  

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

3. 1 .43   
datation   
horodatage  
valeur de  datation  système associée  aux données  de  Connexion  CIP  Motion  qu i  achem ine  l e  
temps  absolu  l orsque  les  données  associées  on t été  sais ies ,  ou  qu i  peut également être  
u ti l i sée  pour déterm iner l e  moment où  l es  données  associées  doiven t être  appl iquées  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  datati ons  CI P  son t  tou jours  u ti l i sées  dans  l e  contexte  d ' un  système  temporel  réparti  où  tous  
l es  nœuds  d u  réseau  de  commande  CIP  comportent  des  horloges  synchron isées  avec une  source  d 'horloge  
maîtresse  u ti l i sant  l a  spéci fi cation  de  synch ron isation  CIP  Sync.  

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

3. 1 .44  
type  
élément matérie l  ou  l og icie l  qu i  spéci fie  l es  attribu ts  communs  partagés  par tou tes  les  
i nstances  du  type  

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

3. 1 .45   
variable  
enti té  l og icie l le  qu i  peut prendre  d i fférentes  va leurs,  mais  une  seu le  va leur à  l a  fo is  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  val eu rs  d 'une  vari abl e,  a i ns i  que  d ' un  paramètre,  se  l im i ten t  habi tuel l ement  à  un  certa in  
type  de  données.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3 . 2. 25]  

3. 1 .46   
d isposi ti f d ’ entraînement à  fréquence  variable    
VFD  
classe  de  produ i ts  d ’en traînement visan t à  régu ler l e  rég ime  d ’un  moteur,  généralement un  
moteur à  i nduction ,  au  moyen  d ’une  re lation  proportionnel l e  entre  l a  tens ion  de  sortie  du  
d ispos i ti f d ’entraînement et  la  fréquence  de  sortie  commandée  
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Note  1  à  l 'arti cl e:  Par conséquent,  l es  d i sposi ti fs  d 'en traînement à  fréquence  vari abl e  son t  parfoi s  d ésignés  
d i sposi ti fs  d 'en traînement  à  Vol ts/Hertz.  

Note  2  à  l 'arti cl e:  L 'abréviati on  "VFD"  est  déri vée  d u  terme ang l a i s  dével oppé  correspondant  "Vari abl e  Frequency 
Dri ve" .  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 51 ]  

3. 1 .47   
écrire  
défin i r 
opération  qu i  impl i que  l e  rég lage  d ’un  attribu t à  une  valeur spéci fi ée  à  parti r de  l a  partie  
con trôleur de  l ’ i n terface  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-202:201 5,  3. 1 . 53]  

3.2  Abréviations  

Ack acknowledge  (Acqu i ttement)  

Act  actual  (Réel )  

B lk  b lock (B loc)  

CIP™ 1 6  Common  I ndustria l  Protocol  (Protocole  industrie l  commun)   
(voi r I EC 61 1 58  Type 2 ,  I EC  61 784-1  et I EC  61 784-2  Fam i l le  de  Profi l s  de  
Communication  2 )  

Cmd  command  (commande,  consigne)  

Cyc cycl ique  

ID  i denti ficateur 

E/S  en trée/sortie  

I P  I n ternet  Protocol  (Protocole  I n ternet)  (voir I ETF  RFC 791  et I ETF  RFC 894)  

PDS  power d ri ve  system  (En traînement é lectrique  de  pu issance)  

TCP  Transm ission  Control  Protocol  (Protocole  de  con trôle  de  transm iss ion )  (voi r  
I ETF  RFC 793)  

UDP  User Datagram  Protocol  (Protocole  de  datagramme u ti l i sateur (voi r 
I ETF  RFC 768)  

4 Principes  de  mise en  correspondance de  CIP  Motion™  

4. 1  Principes  généraux de  mise  en  correspondance de  C IP  Motion™  

CIP Motion™  défin i t  l es  extensions  des  services  et protocole  CIP  afi n  de  prendre  en  charge  l a  
commande de  mouvement sur l es  réseaux CIP.  DeviceNet™ ,  ControlNet™  et EtherNet/I P™  
u ti l i sen t chacun  l e  Protocole  industrie l  commun  (CIP)  pour leurs  couches  supérieures  
(Transport,  Appl ication  et  U ti l i sateur).  

CI P  est  un  protocole  orienté  objet basé  sur des  connexions.  Chaque objet  est caractérisé  par 
des  attribu ts  (données),  des  services  (méthodes)  et un  comportement (réaction  aux 
événements) .  Pour un  type  de  d ispos i ti f donné,  par exemple  un  d ispos i ti f d ’en traînement CIP  
Motion ,  un  ensemble  m in imal  d ’objets  doi t être  m is  en  œuvre:  ces  obj ets  son t défi n is  dans  l e  
profi l  de  d ispos i ti f correspondan t.  Le  profi l  d e  d ispos i ti f et l es  spéci fications  d ’obj et  associées  
assurent l ’ in teropérabi l i té  en tre  ces  d isposi ti fs  quel  que  soi t l e  constructeur,  ce  qu i  faci l i te  l eur 
u ti l i sation  et l eur i n tégration .  P l us  particu l ièrement,  l es  d isposi ti fs  d ’entraînement CIP  Motion  

___________ 

1 6  CI P™  est  u ne  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formation  est  fou rn i e  pou r l a  commod i té  d es  u ti l i sateurs  de  l a  
présente  norme i n ternati ona le  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  par l ' I EC du  déten teur 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  CIP™ .  L'u ti l i sation  de  l a  marque  CI P™  nécess i te  l ’ au tori sati on  de  ODVA,  I nc  
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qu i  su ivent l e  profi l  d e  d i spos i ti f d ’entraînement CIP  Motion  standard  ont l es  mêmes attributs  
d ’état et de  configuration ,  réponden t aux mêmes commandes  et présentent l e  même 
comportement.  

Dans  l a  mesure  où  les  réseaux CIP  son t basés  sur une  couche Appl ication  commune,  l es  
données  d ’appl ication  son t i denti ques  quel  que  soi t  le  réseau  qu i  héberge  l e  d isposi ti f.  Le  
programmeur d ’appl ication  n ’a  même pas  besoin  de  connaître  l e  réseau  auquel  est connecté  
l e  d ispos i ti f.  La  F igure  2  donne  une  présentation  générale  d e  CIP  dans  l e  con texte  du  Modèle  
OSI  et  représen te  les  adaptations  CIP  actuel l es  de  DeviceNet,  Con trolNet et  EtherNet/I P.  

 

  

Ang lais  Français  

User Layer Couche  U ti l i sateu r 

Appl i cation  &  Transport  Layers  Couches  Appl i cati on  &  Transport  

Adaptati on  &  Data  Li nk Layers  Couches  Adaptation  &  L ia i son  de  données  

Physical  Layer Couche  phys ique  

SEMI  devices  D ispos i ti fs  é l ectron i ques  

Pneu  Val ve  Soupape  pneumatique  

AC Dri ves  D i spos i ti fs  d ’en traînement  CA 

Posi ti on  Cn trl l rs  Con trôl eu rs  de  pos i ti on  

Other Profi l es  Autres  profi l s  

Appl i cation  Obj ect  Library B ibl i othèque  d ’ obj ets  d ’appl i cation  

CI P  Messag ing :  Expl i ci t,  I /O,  Routi ng  Messagerie  CIP:  expl i ci te,  E /S ,  achem inement  

CI P  Common  Spec Spéci fi cation  de  CIP  commune  

DeviceNet Data  L i nk Layer Couche  Li a i son  de  données  DeviceNet  

ControlNet  Data  Li nk Layer Couche  Li a i son  de  données  ControlNet  

Ecapsu lati on  Encapsu lati on  

IEC  
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Anglais  Français  

Future  ?  Fu tu r ?  

DeviceNet Physical  Layer Couche  physi que  DeviceNet  

ControlNet Physical  Layer Couche  physi que  ControlNet  

Enet  Data  Li nk Layer Couche  Li a i son  de  données  E thernet  

Ethernet Physical  Layer Couche  phys ique  E thernet  

Figure 2  – Présentation  générale  des  réseaux CIP  

4.2  M ise  en  correspondance de  CIP  Motion™  

Les  d isposi ti fs  CIP  Motion  permettent de  commander,  contrôler ou  prendre  en  charge  l e  
mouvement d 'un  ou  de  p lus ieurs  composants  mobi l es  d ’ une  mach ine.  En  règ le  générale,  l e  
mouvement de  l a  mach ine  est généré  par des  actionneurs  de  mouvement rotati fs  ou  l i néai res,  
c’est-à-d i re  des  moteurs ,  et  con trôlé  par des  d i sposi ti fs  de  réaction .  Chaque moteur est  
généralement en traîné  par une  s tructure  de  pu issance et un  a l gori thme de  commande de  
mouvement comprenant un  type  de  d ispos i ti f d ’en traînement CIP  Motion .  

La  fonctionnal i té  d ’en traînement prise  en  charge  par l e  profi l  d e  d ispos i ti f d 'en traînement CIP  
Motion  peu t être  appl i quée  à  un  grand  nombre  de  technolog ies  de  motorisation  pouvant  
couvri r l es  d isposi ti fs  d 'entraînement à  fréquence  variable  en  "boucle  ouverte"  l es  p lus  
s imples  j usqu ’aux entraînements  asservis  à  commande vectoriel le  en  "boucle  fermée"  p l us  
complexes.  Dans  tous  l es  cas,  l e  mouvement est  commandé par une  référence de  cons igne  
qu i  peu t être  configurée  pour l 'asservissement de  pos i tion ,  l a  commande  de  vi tesse,  l e  
con trôle  d 'accélération  ou  l 'asservissement de  couran t/couple.  Le  profi l  d e  d isposi ti f 
d 'en traînement CIP  Motion  prend  également en  charge  l e  con trôle  de  posi ti on ,  de  vi tesse  et  
d ’accélération  par l e  b ia i s  de  p l us ieurs  réactions  comme le  fa i t  l e  profi l  de  d ispos i ti f à  codeur 
CIP  Motion .  

Tous  l es  attributs,  services  et comportement d ’état d ’ un  d isposi ti f CI P  Motion  sont i n tégrés  
dans  une  ou  p lus ieurs  i nstances  d ’Objet Axe  de  d ispos i ti f de  mouvement.  Ou tre  la  
fonctionnal i té  de  commande  de  mouvement et  de  contrôle  de  réaction ,  l ’Obj et Axe  de  
d isposi ti f de  mouvement comprend  la  prise  en  charge  du  contrôle  d ’événement,  te l  que  l a  
capture  de  posi tion  sur un  événement d ’Enreg istrement,  et  l a  gestion  du  bus  à  couran t  
con tinu  associée  à  un  Convertisseur de  pu issance.  Un  d ispos i ti f C IP  Moti on  peu t présenter 
toute  forme de  combinaison  de  ces  fonctions  afi n  de  créer d iverses  classes  de  d ispos i ti fs  à  
conform i té  CIP  Motion  a l lan t des  en traînements  asservis  j usqu ’aux Codeurs  CIP  Motion  en  
passant par l es  Converti sseurs  de  pu issance autonomes,  d i fférenciés  par l e  Type de  d isposi ti f 
CI P  Motion .  

La  spéci fication  de  profi l  de  d ispos i ti f d ’entraînement CIP  Motion  de  l ' I EC 61 800-7-202  défin i t  
l ’ in terface,  l es  attribu ts  spéci fi ques  et l es  comportements  de  cons igne  d ’ un  d ispos i ti f 
d ’entraînement à  conform i té  CIP  Motion  te l  que  perçu  par un  con trôleur à  conform i té  CIP  
Motion .  

Comme le  représente  la  F igure  2 ,  l ’ i n terface  de  l a  couche Appl ication  commune fourn ie  par 
CIP  s impl i fi e  de  man ière  s i gn i ficative  l a  tâche  de  m ise  en  correspondance d ’un  profi l  de  
d isposi ti f CI P  avec l es  d i fférentes  technolog ies  de  réseau  CIP.  

Le  seu l  é l ément dépendant du  réseau  à  prendre  en  compte  pour mettre  en  œuvre  l e  profi l  de  
d isposi ti f d ’entraînement CIP  Motion  rés ide  dans  l a  déterm ination  des  l im i tes  de  performance 
du  réseau .  La  grande  l argeur de  bande  de  EtherNet/I P  permet d ’u ti l i ser une  structure  
extrêmement souple  de  données  de  connexion  du  d ispos i ti f d ’entraînement variable,  tand is  
qu ’avec DeviceNet i l  peut être  préférable  d ’ u ti l i ser l a  p lus  peti te  s tructure  de  connexion  de  
d isposi ti f d ’entraînement fixe  du  fa i t  de  la  capaci té  de  trame de  données  à  8  octets  de  CAN.  
Cependant,  aucune ra ison  techn ique  ou  l im i tation  de  spéci fication  n ’ in terd i t l ’ u ti l i sation  de  l a  
connexion  du  d isposi ti f d ’entraînement CIP  Motion  variable  et de  la  synchron isation  
temporel le  associée  avec DeviceNet ou  ControlNet.  
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Pour ce  qu i  concerne  l a  fonction  de  synchron isation  temporel le  cri ti que,  un  Objet déd ié  
Synchron isation  temporel le  a  été  spéci fi é  (voi r I EC  61 1 58-5-2  et I EC  61 1 58-6-2) .  ControlNet  
d ispose  d ’une  couche  L ia ison  de  données  synchron isée  i n trinsèque,  EtherNet/I P  u ti l i se  
d i rectement l ’ I EC  61 588: 2009  et son  u ti l i sation  avec DeviceNet a  également été  défin ie.  Un  
obj et QoS  supplémenta ire  a  été  spéci fi é  pour Ethernet/I P  afin  de  gérer l a  fonction  de  Qual i té  
de  Service  Ethernet.  

M is  à  part l es  capaci tés,  l ’exécution  de  CIP  Motion  sur l ’un  quelconque des  trois  réseaux CIP  
existan ts  ne  présen te  aucune  d i fférence.  

4.3  Types  de  données  

Le Tableau  1  i nd ique  l es  références  des  types  de  données  u ti l i sés  dans  l e  profi l  de  d isposi ti f 
d ’entraînement CIP  Motion  et l eurs  défin i tions  associées.  Dans  l a  mesure  où  ces  types  de  
données  son t propres  au  CIP,  l ’appl ication  de  DeviceNet,  Con trolNet ou  EtherNet/I P  ne  
nécess i te  aucune m ise  en  correspondance.  

Tableau  1  – Types  de  données   

Types  de  données  u ti l i sés  dans  CIP  Motion  Référence à  l a  défin i tion  

BOOL  Boolean  (vo i r 5. 3 . 1 . 1 . 2  de  l ' I EC 61 1 58-5-2 : 201 4)  

S I NT I n teger8  (voi r 5 . 3 . 1 . 4. 2 . 2  d e  l ' I EC 61 1 58-5-2 : 201 4)  

I NT I n teger1 6  (voi r 5. 3. 1 . 4 . 2 . 4  de  l ' I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

DI NT I n teger32  (voi r 5. 3. 1 . 4 . 2 . 6  de  l ' I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

LI NT I n teger64  (voi r 5. 3. 1 . 4 . 2 . 8  de  l ' I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

USINT  Unsigned8  (voi r 5 . 3 . 1 . 4. 3. 2  de  l ' I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

U I NT Unsigned 1 6  (voi r 5 . 3 . 1 . 4 . 3. 4  d e  l ' I EC 61 1 58-5-2 : 201 4)  

UDINT  Unsigned32  (voi r 5 . 3 . 1 . 4 . 3. 6  d e  l ' I EC 61 1 58-5-2 : 201 4)  

ULINT  Unsigned64  (voi r 5 . 3 . 1 . 4 . 3. 8  d e  l ' I EC 61 1 58-5-2 : 201 4)  

REAL F loat32  (voi r 5 . 3 . 1 . 4. 1 . 2  de  l ' I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

LREAL  F loat64  (voi r 5 . 3 . 1 . 4. 1 . 4  de  l ' I EC 61 1 58-5-2: 201 4)  

SWORD/BYTE  B i tstri ng8  (voi r 5. 3. 1 . 2 . 2  de  l ' I EC 61 1 58-5-2 : 201 4)  

WORD B i tstri ng1 6  (voi r 5 . 3 . 1 . 2 . 4  d e  l ' I EC 61 1 58-5-2 : 201 4)  

DWORD B i tstri ng32  (voi r 5 . 3 . 1 . 2 . 6  d e  l ' I EC 61 1 58-5-2 : 201 4)  

LWORD B i tstri ng64  (voi r 5 . 3 . 1 . 2 . 8  d e  l ' I EC 61 1 58-5-2 : 201 4)  

 

4.4 In terface  de  connexion  E/S  

4.4. 1  Général i tés  

Le  d isposi ti f CI P  Motion  prend  en  charge  l es  connexions  E/S  de  deux formats  d i fférents  (fixe  
et variable)  qu i  son t tous  deux d i rectement connectés  à  l ’Objet Axe  de  d ispos i ti f de  
mouvement.  Ces  connexions  E/S  ( impl ici tes)  son t u ti l i sées  pour re l ier le  d isposi ti f CI P  Motion  
au  contrôleur CIP  Motion  au  moyen  d ’une  connexion  b i d i rectionnel l e  poin t à  poin t de  la  cl asse  
de  transport  1 .  L' I EC 61 800-7-202  donne une  description  complète  et détai l l ée  de  tou tes  l es  
i n formations  concernant ces  connexions.  

4.4.2  Formats  de  connexion  E/S  

L’en-tête  de  connexion  E/S  CIP  Motion  comprend  les  i n formations  de  configuration  d 'axe  
cri ti ques  nécessaires  pour l ’ anal yse  des  données  de  connexion  qu i  su iven t.  La  partie  fixe  de  
l ’en-tête  de  connexion  est représentée  à  l a  F igure  3.  
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En-tête  de  connexion  

Format de  connexion  Révis ion  de  format I D  d ’actual i sation  Contrôl e  de  nœud  /  S tatu t  de  nœud   

IEC 

Figure 3  – En-tête  de  connexion  

Le Format de  connexion  déterm ine  l e  format de  l a  Connexion  CIP  Motion  selon  l a  défin i ti on  
de  la  F igure  4 .  

Bi t  7  B i t  0  

 
Format de  connexion  

(Réservé)  Type  de  connexi on  

IEC 

Figure 4 – Format de  connexion  

Le Type  de  connexion  est une  énumération  à  4  b i ts  qu i  défi n i t  l e  type  de  Connexion  CIP  
Motion  comme ind iqué  ci -dessous.  

0  =   Connexion  pa ir-à-pai r fixe  entre  Con trôleurs   

1  =   Connexion  pai r-à-pai r fixe  en tre  D isposi ti fs   

2  =   Connexion  fixe  Con trôleu r-vers-Disposi ti f 

3  =   Connexion  fixe  D isposi ti f-vers-Contrôleur 

4  =   Connexion  pai r-à-pair variable  entre  Contrôleurs   

5  =   Connexion  pai r-à-pair variab le  entre  D isposi ti fs   

6  =   Connexion  variable  Contrôleur-vers-D isposi ti f 

7  =   Connexion  variab le  D isposi ti f-vers-Con trôleur 

8  à  1 5  =   Réservé.  

Les  connexions  fixes  on t  une  ta i l le  fixe,  généralement rédu i te  lorsqu ’e l l es  prennen t en  charge  
des  réseaux CIP  de  fa ib le  capaci té;  e l l es  son t généralement associées  à  un  d ispos i ti f à  axe  
un ique  qu i  ne  prend  pas  en  charge  l es  services  de  synchron isation  temporel l e .   

Les  connexions  variables  permettent de  mod i fier l a  ta i l le  de  l a  structure  de  données  de  
connexion  en  cours  de  fonctionnement;  e l l es  son t desti nées  à  être  u ti l i sées  avec des  
d ispos i ti fs  et  des  réseaux CIP  de  hau te  capaci té  te ls  que  EtherNet/I P.  

4.4.3  Format de  Connexion  E/S  fixe  

L’appl ication  d ’ un  Format de  connexion  fixe  permet de  rédu ire  l a  Connexion  E/S  CIP  Motion  à  
une  tai l l e  faci l ement appl icable  aux réseaux CIP  ou  aux d isposi ti fs  de  fa ib le  capaci té  tels  que  
DeviceNet.  Les  é lémen ts  de  données  de  Connexion  CIP  Motion  su ivants  on t été  reti rés  de  la  
structu re  de  connexion  afin  de  fourn i r une  ta i l l e  de  connexion  fixe  et compacte  p l us  
appropriée  aux appl ications  de  mouvement u ti l i san t un  réseau  à  l argeur de  bande  l im i tée  ou  
l orsqu ’ i l  est souhai table  de  partager l a  l argeur de  bande  de  réseau  avec d ’au tres  appl ications  
ne  nécess i tant  pas  une  souplesse  et une  capaci té  maximales  de  mouvement.  

– Datation  

– Défau ts/Alarmes  de  nœud  

– I nstance  de  prise  en  charge  mu l ti axe  

– D imensionnement de  b loc dynam ique  

– B loc de  données  de  l ectu re/écri ture  cycl i ques  

– B loc de  données  d ’événement  
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– B loc de  données  de  service  

Dans  ce  cas,  l es  demandes  de  service  adressées  à  l ’Objet Axe  de  d isposi ti f de  mouvement 
son t prises  en  charge  via  une  connexion  de  messagerie  expl ici te  séparée,  comme cela  est  
actuel l ement défin i  dans  l a  spéci fication  de  CIP.  Les  noti fications  d ’événement sont  
généralement tra i tées  via  une  seconde connexion  E/S  configurée  comme «Changement 
d ’état» .  

La  F igure  5  et  l a  F i gure  6  donnent un  exemple  du  Format de  connexion  fi xe  u ti l i sé  dans  une  
appl ication  de  d isposi ti f d ’en traînement à  vi tesse  variable  s imple  ne  nécess i tant qu ’une  
commande de  vi tesse  avec retour en  vi tesse  réel le.  Dans  ce  cas,  l a  ta i l l e  de  la  connexion  a  
été  rédu i te  à  1 6  octets ,  ce  qu i  convient parfai tement aux réseaux de  fa ib le  capaci té  te ls  que  
DeviceNet.  De  p lus  amples  i n formations  sont données  dans  l ' I EC  61 800-7-202.  

Structure  de  connexion  con trôleur-d i sposi ti f 

Format de  connexion  Révis ion  de  format I D  d ’actual i sation  Contrôl e  de  nœud  

Mode  de  commande  Mode  de  réaction  Commande  d ’axe  – 

Ensemble  de  données  de  
commande  

Ensemble  de  données  
rée l l es  

Ensemble  de  données  
d ’état  

– 

Vi tesse  de  cons igne  

IEC 

Figure 5  – Format de  connexion  E/S  contrôleur-d isposi ti f fixe  (tai l l e  fixe  =  1 6  octets)  

Structure  de  connexion  d isposi ti f-contrôleur 

Format de  connexion  Révis ion  de  format I D  d ’actual i sation  É tat  de  nœud  

Mode  de  commande  Mode  de  réaction  Réponse  d ’axe  É tat  de  réponse  

– Ensemble  de  données  
rée l l es  

Ensemble  de  données  
d ’état  

État  de  l ’ axe  

Vi tesse  réel l e  

IEC 

Figure 6  – Format de  connexion  E/S  d ispositi f-contrôleur fixe  (tai l le  fixe  =  1 6  octets)  

4.4.4  Format de  Connexion  E/S  variable  

Ce format,  b ien  que  s i gn i ficati vement plus  important que  le  Format fixe,  présen te  une  b ien  
p lus  grande  souplesse  et  permet de  rédu i re  l e  nombre  de  connexions  en tre  l es  d isposi ti fs  CIP  
Motion  de  3  à  1 .  Des  vues  de  b locs  de  hau t n iveau  des  structures  de  données  E/S  de  format 
variable  son t représen tées  à  la  F igure  7  et  à  l a  F igure  8 .  De  p lus  amples  i n formations  sur ces  
b locs  son t données  dans  l ' I EC 61 800-7-202.  
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  mot  à  32  b i ts  (octet  1  |  octet  2  |  octet  3  |  octet  4)    

 

Format de  connexion  contrôl eur-d i sposi ti f 

En-tête  de  connexion  

B locs  de  données  temporel l es  

B locs  de  données  d ’ i nstance  

 

En-tête  de  connexion  et bloc de  données  temporel les  

Format de  connexion  Révis ion  de  format I D  d ’actual i sation  Contrôl e  de  nœud  

Comptage  d ’ i nstances  – Dern ier I D  reçu  Ensemble  de  données  
temporel l es  

Datati on  d u  con trôleur 

Décal age  temporel  du  contrôl eur 

 

Bloc de  données  d ’ i nstance  

En-tête  de  données  d ’ i nstance  

B loc de  données  cycl i q ues  

B loc de  données  d ’ écri tu re  cycl i ques  

B loc de  données  d ’ événement  

B loc de  données  de  service  

 

En-tête  de  données  d ’ i nstance  

Numéro  d ’ i nstance  – Tai l l e  B l k  I nstance  Tai l l e  B l k Cycl i q ue  

Tai l l e  B l k Cmd  Cyc.  Tai l l e  B l k Ecri tu re  Cyc.  Tai l l e  B l k  Événement  Tai l l e  B l k Servi ce  

 

Bloc de  données  cycl iques  

Mode  de  commande  Mode  de  réaction  Commande  d ’axe  É tat  de  commande  

Ensemble  de  données  de  
commande  

Ensemble  de  données  
rée l l es  

Ensemble  de  données  
d ’état  

Commande  de  
cons igne  

Données  cycl i ques  

 

Bloc de  données  d ’ écri ture  cycl iques  

I D  B lk Écri tu re  Cycl i q ue  I D  B lk Lecture  Cycl i que  

Données  d ’écri tu re  cycl i q ues  

 

Bloc de  données  d ’ événement  

Commande  de  véri fi cati on  d ’événement  

Ensemble  de  données  
d 'en reg istrement  

Ensemble  de  données  
d 'ori g i ne  

Ensemble  de  données  
d 'observation  

– 

Données  d 'événement d 'enreg i strement  

Données  d 'événement d 'ori g i ne  

Données  d 'événement d 'observation  

I D1  Ack.  Événement  É tat  1  Ack.  Événement I D2  Ack.  Événement  État  2  Ack.  Événement  

…  

 

Bloc de  données  de  service  

I D  de  transaction  Code  de  service  – – 

Données  de  demande  spéci fi q ues  au  service  

IEC 

Figure  7  – Format de  Connexion  E/S  contrôleur-d ispositi f (tai l le  variable)  
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  mot  à  32  b i ts  (octet  1  |  octet  2  |  octet  3  |  octet  4)    

 

Format de  connexion  d isposi ti f-contrôleur 

En-tête  de  connexion  

B locs  de  données  temporel l es  

B locs  de  données  d ’ i nstance  

 

En-tête  de  connexion  et bloc de  données  temporel les  

Format de  connexion  Révis ion  de  format  I D  d ’actual i sati on  État  de  nœud  

Comptage  d ’ i nstances  Alarmes/défau ts  de  nœud  Dern ier I D  reçu  Ensemble  de  données  
temporel l es  

Datati on  d u  d i sposi ti f 

Décal age  temporel  du  d i spos i ti f 

Actual i sations  perdues  Actual i sations  tard i ves   

Données  de  d i agnosti c  et  tempori sati on  

 

Bloc de  données  d ’ i nstance  

En-tête  de  données  d ’ i nstance  

B loc de  données  cycl i q ues  

B loc de  données  de  l ecture  cycl i ques  

B loc de  données  d ’ événement  

B loc de  données  de  service  

 

En-tête  de  données  d ’ i nstance  

Numéro  d ’ i nstance  – Tai l l e  B l k  I nstance  Tai l l e  B l k  Cycl i q ue  

Tai l l e  B l k Act.  Cyc.  Tai l l e  B l k  Lectu re  Cyc.  Tai l l e  B l k  Événement  Tai l l e  B l k Service  

 

Bloc de  données  cycl iques  

Mode  de  commande  Mode  de  réaction  Réponse  d ’axe  É tat  de  réponse  

– Ensemble  de  données  
rée l l es  

Ensemble  de  données  
d ’état  

É tat  de  l ’ axe  

Données  cycl i ques  

 

Bloc de  données  de  l ecture  cycl iques  

I D  B lk Écri tu re  Cycl i q ue  É tat  d 'écri tu re  cycl i que  I D  B lk Lecture  Cycl i que  É tat  de  l ecture  cycl i q ue  

Données  de  l ectu re  cycl i ques  

 

Bloc de  données  d ’ événement 

État de  véri fi cati on  d ’événement  

Ack données  
d 'en reg istrement  

Ack données  d 'ori g i ne  Ack données  
d 'observation  

– 

I D  d ’événement  É tat  d ’ événement Type  d ’événement  – 

Pos i ti on  d ’ événement  

Datati on  de  l ’ événement  

…  

 

Bloc de  données  de  service  

I D  de  transaction  Code  de  service  É tat  généra l  É tat  étendu  

Données  de  réponse  spéci fi ques  au  service  

IEC 

Figure  8  – Format de  Connexion  E/S  d ispositi f-contrôleur (tai l le  variable)  
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5 Mise  en  correspondance avec DeviceNet™  

5. 1  Adaptation  du  modèle  de  d isposi ti f 

Avec l e  réseau  DeviceNet,  l e  modèle  d ’obj et de  d i spos i ti f CI P  Motion  u ti l i se  l ’Objet DeviceNet  
comme son  objet de  l ia ison  spéci fique  au  réseau  (voi r F igure  9).  

 
  

Ang lais  Français  

I den ti ty Obj ect  Objet  I d en ti té  

Moti on  Device  Axis  Object(s)  Objet(s)  Axe  de  d i sposi ti f de  mouvement 

Time  Sync Object  Objet  Synchron isati on  tempore l l e  

Message  Router Rou teu r de  message  

Connections  Connexions  

CI P  Moti on  I /O  E/S  CI P  Motion  

Expl i ci t  Msg  Message  expl i ci te  

DeviceNet Obj ect  Objet  DeviceNet  

Figure 9  – Modèle  d ’objet pour un  d ispositi f CIP  Motion  sur DeviceNet  

Le  Tableau  2  i nd ique  l es  classes  d ’obj et  présentes  dans  ce  d ispos i ti f sur DeviceNet a i ns i  que  
l eurs  in terfaces  correspondantes.  

 
 

Expl ici t  
Msg .  

Motion  Device  
Axis  Object(s)  

CIP  
Motion  
I /O  

Connections  

Message  
Router 

Time Sync 
Object  

DeviceNet 
Object  

I denti ty 
Object  

IEC  
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Tableau  2  – Classes  d ’objet  pour un  type  de  d ispositi f C IP  Motion  sur DeviceNet  

Classe  d ’objet  Facu l tati ve  ou  
obl igatoi re  

Nombre d ’ i nstances  I n terface  

Objet  I d en ti té  Obl i gatoi re  1  Rou teu r de  message  

Objet  Connexion  Obl i gatoi re  2  m in imum  (1  expl i ci te,  
1  impl i ci te  

Routeu r de  message  

Rou teu r de  message  Obl i gatoi re  1  UCMM  ou  connexi on  de  
messagerie  expl i ci te  

Objet  DeviceNet  Obl i gatoi re  1  Routeu r de  message  

Objet  Synchron isati on  
temporel l e  

Facu l tati ve  1  Routeu r de  message   

Objet  Axe  de  d i spos i ti f d e  
mouvement  

Obl i gatoi re  1  par axe  a  Routeu r de  message,  
Connexion  E /S  CIP  
Moti on ,  Ob jet  
Synchron isation  
temporel l e ,  Objet  I d en ti té   

a  Un  axe  est  u ne  abstraction  associée  à  un  composant  mobi l e  d e  mach ine,  u ne  structure  de  pu i ssance  de  
converti sseu r ou  un  d i sposi ti f E /S  de  mouvement.  

 

L’Objet DeviceNet est défin i  de  man ière  détai l lée  dans  l ' I EC  61 1 58-4-2.  Se  reporter à  
l ' I EC  61 1 58-5-2 ,  à  l ' I EC 61 1 58-6-2  et à  l ' I EC  61 800-7-202  pour de  p lus  amples  i n formations  
sur l es  au tres  objets.  

5.2  U ti l i sation  des  formats  de  données  E/S  

En  règ le  générale,  l e  format de  connexion  E/S  fi xe  est u ti l i sé  pour l es  connexions  E/S  CIP  
Motion  avec DeviceNet.  Les  paramètres  pour cette  connexion  E/S  comprennent:  

– Classe  Transport =  1  

– Déclencheur =  Cycl ique  

– Priori té  =  Très  é levée  

– Chem ins  produ i ts  et  consommés =  Objet Axe  de  d ispos i ti f de  mouvement 

– Nombre  d ’axes  par nœud  =  1  

6 Mise  en  correspondance avec ControlNet™  

6. 1  Adaptation  du  modèle  de  d isposi ti f 

Avec le  réseau  ControlNet,  l e  modèle  d ’objet  de  d isposi ti f C IP  Motion  u ti l i se  l ’Objet 
ControlNet comme son  objet de  l ia ison  spéci fique  au  réseau  (voi r F igure  1 0).  
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Ang lais  Français  

I den ti ty Obj ect  Objet  I d en ti té  

Moti on  Device  Axis  Object(s)  Objet(s)  Axe  de  d i sposi ti f de  mouvement 

Time  Sync Object  Objet  Synchron isati on  tempore l l e  

Message  Router Rou teu r de  message  

Connections  Connexions  

CI P  Moti on  I /O  E/S  CI P  Motion  

Expl i ci t  Msg  Message  expl i ci te  

ControlNet  Ob ject  Objet  Con trolNet  

Figure 1 0  – Modèle  d ’objet  pour un  d ispositi f CIP  Motion  sur ControlNet 

Le  Tableau  3  i nd ique  l es  classes  d ’objet présentes  dans  ce  d ispos i ti f sur Con trolNet a ins i  que  
l eurs  in terfaces  correspondantes.  
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Tableau  3  – Classes  d ’objet  pour un  type de  d ispositi f C IP  Motion  sur ControlNet 

Classe  d ’objet  Facu l tati ve  ou  
obl igatoi re  

Nombre d ’ i nstances  I n terface  

Objet  I d en ti té  Obl i gatoi re  1  Rou teu r de  message  

Objet  Gesti onnai re  de  
connexi on  

Obl i gatoi re  1  Routeu r de  message  

Rou teu r de  message  Obl i gatoi re  1  UCMM  ou  connexi on  de  
messagerie  expl i ci te  

Objet  Con trolNet  Obl i gatoi re  1  Rou teu r de  message  

Objet  Synchron isati on  
temporel l e  

Facu l tati ve  1  Routeu r de  message   

Objet  Axe  de  d i spos i ti f d e  
mouvement  

Obl i gatoi re  1  par axe  a  Routeu r de  message,  
Connexion  E /S  CIP  
Moti on ,  Ob jet  
Synchron isation  
temporel l e ,  Objet  I d en ti té  

a  Un  axe  est  u ne  abstraction  associée  à  un  composant  mobi l e  d e  mach ine,  u ne  structure  de  pu i ssance  de  
converti sseu r ou  un  d i sposi ti f E /S  de  mouvement.  

 

L’Objet  ControlNet est  défin i  de  man ière  détai l lée  dans  l ' I EC  61 1 58-4-2.  Se  reporter à  
l ' I EC  61 1 58-5-2 ,  à  l ' I EC 61 1 58-6-2  et à  l ' I EC  61 800-7-202  pour de  p lus  amples  i n formations  
sur l es  au tres  objets.  

6.2  U ti l i sation  des  formats  de  données  E/S  

En  règ le  générale,  l e  format de  connexion  fixe  est u ti l i sé  pour l es  Connexions  E/S  CIP  Motion  
avec ControlNet,  b ien  que  l e  format variable  pu isse  également être  u ti l i sé  ( j usqu ’à  quatre  
axes  par nœud).  Les  paramètres  pour cette  connexion  E/S  comprennent:  

– Classe  Transport =  1  

– Déclencheur =  Cycl ique  

– Priori té  =  Très  é levée  (Programmée)  

– Nombre  d ’axes  par nœud  =  généralement 1  à  4  (Format variable  un iquement)  

7 Mise  en  correspondance avec EtherNet/IP™  

7. 1  Adaptation  du  modèle  de  d isposi ti f 

Avec l e  réseau  EtherNet/I P,  l e  modèle  d ’obj et  de  d ispos i ti f C IP  Motion  u ti l i se  l es  Objets  
I n terface  TCP/IP  et L ia ison  Ethernet comme ses  objets  de  l i a ison  spéci fi que  au  réseau  (voir 
F igure  1 1 ) .  
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Ang lais  Français  

I den ti ty Obj ect  Objet  I d en ti té  

Moti on  Device  Axis  Object(s)  Objet(s)  Axe  de  d i sposi ti f de  mouvement 

Time  Sync Object  Objet  Synchron isati on  tempore l l e  

Message  Router Rou teu r de  message  

QoS  Object  Objet  QoS  

Connections  Connexions  

CI P  Moti on  I /O  E/S  CI P  Motion  

Expl i ci t  Msg  Message  expl i ci te  

TCP/IP  I n terface  Object  Objet  I n terface  TCP/I P  

Ethernet L i nk Object  Objet  Li ai son  E thernet  

Figure  1 1  – Modèle  d ’objet  pour un  d isposi ti f CIP  Motion  sur EtherNet/IP  

Le Tableau  4  i nd ique  les  classes  d ’objet présen tes  dans  ce  d ispos i ti f su r EtherNet/I P  a ins i  
que  l eurs  i n terfaces  correspondantes.  
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Tableau  4  – Classes  d ’objet  pour un  type  
de  d isposi ti f C IP  Motion  sur EtherNet/IP  

Classe  d ’objet  Facu l tati ve  ou  
obl igatoi re  

Nombre d ’ i nstances  I n terface  

Objet  I d en ti té  Obl i gatoi re  1  Rou teu r de  message  

Objet  Gesti onnai re  de  
connexi on  

Obl i gatoi re  1  Routeu r de  message  

Rou teu r de  message  Obl i gatoi re  1  UCMM  ou  connexi on  de  
messagerie  expl i ci te  

Objet  I n terface  TCP/I P  Obl i gatoi re  1  Routeu r de  message  

Objet  L i a i son  Ethernet   Obl i gatoi re  1  Rou teu r de  message  

Objet  Synchron isati on  
temporel l e  

Facu l tati ve  1  Routeu r de  message   

Objet  QoS   Obl i gatoi re  1  Rou teu r de  message  

Objet  Axe  de  d i spos i ti f d e  
mouvement  

Obl i gatoi re  1  par axe  a  Routeu r de  message,  
Connexion  E /S  CIP  
Moti on ,  Ob jet  
Synchron isation  
temporel l e ,  Objet  I d en ti té  

a  Un  axe  est  u ne  abstraction  associée  à  un  composant  mobi l e  d e  mach ine,  u ne  structure  de  pu i ssance  de  
converti sseu r ou  un  d i sposi ti f E /S  de  mouvement.  

 

Les  Objets  I n terface  TCP/IP  et L ia ison  Ethernet son t défi n is  de  man ière  déta i l l ée  dans  
l ' I EC  61 1 58-4-2 .  Se  reporter à  l ' I EC 61 1 58-5-2 ,  à  l ' I EC  61 1 58-6-2  et à  l ' I EC 61 800-7-202  pour 
de  pl us  amples  in formations  sur l es  au tres  objets.  

7.2  U ti l i sation  des  formats  de  données  E/S  

En  règ le  générale,  le  Format de  connexion  variable  est  u ti l i sé  pour l a  Connexion  E/S  CIP  
Motion  sur EtherNet/I P.  Les  paramètres  pour cette  connexion  E/S  comprennent:  

– UDP/IP  

– Protocole  UDP,  ID  =  0x8AE  

– Classe  Transport =  1   

– Déclencheur =  Cycl ique  

– Priori té  =  U rgen t  

Nombre  d ’axes  par nœud  =  1  à  1 6  
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