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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  

 
Part 7-303:  Generic interface and  use of profi les  for power  

drive  systems – Mapping  of profi le  type 3  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 uesti ons  concern i ng  standard i zati on  i n  the  e l ectri cal  and  e l ectron ic  fi e l ds .  To  
th i s  end  and  i n  add i ti on  to  other acti vi ti es,  I EC  publ i shes  I n ternational  S tandards,  Techn ical  Speci fi cati ons,  
Techn ical  Reports ,  Publ i cl y Avai l abl e  Speci fi cati ons  (PAS)  and  Gu ides  (hereafter referred  to  as  “ I EC  
Publ i cation (s )” ).  Thei r preparation  i s  en trusted  to  techn ical  commi ttees;  any I EC  National  Commi ttee  i n terested  
i n  the  subj ect  deal t  wi th  may parti ci pate  i n  th i s  preparatory work.  I n ternational ,  governmental  and  non -
governmental  organ izations  l i a i s i ng  wi th  the  I EC a l so  parti ci pate  i n  th i s  preparation .  I EC col l aborates  cl osel y 
wi th  the  I n ternati onal  Organ i zation  for S tandard ization  ( I SO)  i n  accordance  wi th  cond i t i ons  determ ined  by 
agreement between  the  two  organ i zati ons.  

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

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

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

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

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

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

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

I n ternational  Standard  I EC  61 800-7-303  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)  Enhanced  defin i ti on  of the  us ing  of PROFINET IO  Diagnosis  ASE  and  Alarm  ASE;  

b)  M inor updates  i n  the  mapping  of the  Base  Mode Parameter Access  to  PROFIBUS and  
PROFINET.  
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The  text of th is  s tandard  i s  based  on  the  fol lowing  documents:  

FDIS  Report  on  voti ng  

22G/31 3/FDIS  22G/328/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  tab le .  

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

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

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

•  reconfi rmed ,  

•  wi thdrawn ,  

•  replaced  by a  revised  ed i ti on ,  or 

•  amended .  

 

IMPORTANT – The 'colour inside'  l ogo  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 fies  profi l es  for power d ri ve  systems (PDS)  and  thei r 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 ri ve  systems.  
Th is  i n terface  can  be  embedded  i n  the  con trol  system.  The  con trol  system  i tsel f can  also  be  
l ocated  i n  the  d ri ve  (sometimes  known  as  "smart  d ri ve"  or " in tel l i gen t d ri ve").  

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

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

I EC 61 800-7  provides  a  way to  access  functions  and  data  of a  d ri ve  that i s  i ndependent of the  
used  d ri ve  profi l e  and  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 rive  
implementation .  

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

For a  drive  device  manufacturer 

– l ess  effort to  support  system  in tegrators ;  

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

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

For a  control  device  manufacturer 

– no  in fluence  of bus  technology;  

– easy device  i n tegration ;  

– i ndependent  of a  d rive  suppl ier;  

For a  system  integrator 

– l ess  i n tegration  effort  for devices;   

– on l y one  understandable  way of model ing ;  

– i ndependent of bus  technology.  

Much  effort i s  needed  to  des ign  a  motion  con trol  appl ication  wi th  several  d i fferent d ri ves  and  
a  speci fic control  system .  The  tasks  to  implement the  system  software  and  to  understand  the  
functional  description  of the  ind ividual  components  may exhaust the  project resources.  I n  
some cases,  the  d ri ves  do  not share  the  same physical  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  incompatib i l i ti es.  Th is  requ i res  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  responsibi l i ty.  

Some appl ications  need  device  exchangeabi l i ty or i n tegration  of new devices  i n  an  existing  
configuration .  They are  faced  wi th  d i fferen t incompatib le  solu tions.  The  efforts  to  adapt  a  
solu tion  to  a  d rive  profi l e  and  to  manufacturer speci fic extens ions  may be  unacceptable.  Th is  
wi l l  reduce  the  degree  of freedom  to  select a  device  best su i ted  for th is  appl ication  to  the  
selection  of the  un i t wh ich  wi l l  be  avai l ab le  for a  speci fic phys ical  i n terface  and  supported  by 
the  control ler.  

I EC 61 800-7-1  i s  d i vi ded  in to  a  generic part and  several  annexes  as  shown  i n  F igure  1 .  The  
dri ve  profi l e  types  for CiA®  402 1 ,  CI P  MotionTM 2,  PROFI drive 3  and  SERCOS®4  are  mapped  to  
the  generic i n terface  i n  the  correspond ing  annex.  The  annexes  have  been  subm itted  by open  
i n ternational  network or fie ldbus  organ izations  wh ich  are  responsib le  for the  con tent of the  
re lated  annex and  use  of the  related  trade  marks.  

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

Th is  part of I EC  61 800-7  speci fies  how the  profi l e  type  3  (PROFI drive)  i s  mapped  to  the  

network technolog ies  PROFIBUS 5  and  PROFINET 6.  

  

___________ 

1   CiA® 402  i s  a  reg i stered  trade  mark of CAN  i n  Au tomation  e.V.  (CiA)  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  
conven i ence  of users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  
mark hol der or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  reg i stered  trade  mark 
CiA® 402.  Use  of the  reg i stered  trade  mark CiA® 402  requ i res  perm ission  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 i ance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  trade  mark CIP  Moti on™ .  U se  of the  trade  mark 
CIP  Moti on™  requ i res  perm iss ion  of ODVA,  I nc.  

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

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

5  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 .  

6  PROFINET i s  a  trade  name  of PROFIBUS  &  PROFINET I n ternational .  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  
conven i ence  of users  of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement by I EC of the  trade  
name  hol der or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  trade  name  
PROFINET.  Use  of the  trade  name PROFINET requ i res  perm ission  of PROFIBUS  & PROFINET I n ternational .  
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I EC 61 800-7-301 ,  I EC 61 800-7-302  and  I EC  61 800-7-304  speci fy how the  profi l e  types  1 ,  2  
and  4  are  mapped  to  d i fferen t network technolog ies  (such  as  CANopen®7,  CC-Link 
IE®  F i e l d  Network8,  EPATM 9,  E therCAT®1 0,  E thernet Powerl i nkTM 1 1 ,  DeviceNetTM 1 2,  

ControlNetTM 1 3,  EtherNet/I PTM 1 4,  and  SERCOS®) .  

___________ 

7  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.  

8
 CC-Link I E® F i el d  Network i s  a  reg i stered  trade  mark of M i tsubish i  E lectri c  Corporati on .  Th i s  i n formation  i s  
g i ven  for the  conven ience  of users  of th i s  I n ternati onal  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement by 
I EC of the  trade  mark holder or any of i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  
reg i stered  trade  mark CC-Li nk I E® F ie l d  Network.  Use  of the  reg i stered  trade  mark CC-Li nk I E® F iel d  Network 
requ i res  perm ission  of M i tsub ish i  E lectri c  Corporation .  

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

1 0  E therCAT® i s  a  reg i stered  trade  mark of Beckhoff,  Verl .  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven i ence  of users  
of th i s  I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC of the  trade  mark holder or any of 
i ts  products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  d oes  not  requ i re  use  of the  reg i stered  trade  mark E therCAT®.  Use  of 
the  reg i stered  trade  mark EtherCAT® requ i res  perm ission  of the  trade  mark hol der.  

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

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

1 3  Con trolNet™  i s  a  trade  mark of ODVA,  I nc.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven i ence  of users  of th i s  
I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement by I EC  of the  trade  mark holder or any of i ts  
products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  mark Contro lNet™ .  U se  of the  trade  mark 
ControlNet™  requ i res  perm ission  of ODVA,  I nc.  

1 4 EtherNet/I P™  i s  a  trade  mark of ODVA,  I nc.  Th i s  i n formation  i s  g i ven  for the  conven ience  of users  of th i s  
I n ternational  S tandard  and  does  not  consti tu te  an  endorsement  by I EC  of the  trade  mark holder or any of i ts  
products.  Compl iance  to  th i s  profi l e  does  not  requ i re  use  of the  trade  mark E therNet/I P™ .  Use  of the  trade  
mark E therNet/I P™  requ i res  perm ission  of ODVA,  I nc.  
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Figure 1  – Structure  of IEC  61 800-7  

0.2  Patent declaration  

The I n ternational  E lectrotechn ica l  Commission  ( I EC)  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 .  

Publ ication  /   
Appl ication  serial  

number 

Holder Ti tl e   Derwent accession  
Number  

Derwent 
publ ication  

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

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

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

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

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

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

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:  

• PROFI BUS  

• 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  el ectri cal  power d ri ve  

systems 

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

IEC  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  – 1 3  –   

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

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

[S I ]  S iemens  AG  

Corporate  I n tel l ectual  Property  

L i cens ing  &  Transactions  

Otto-Hahn-Ring  6  

81 730  Mu i nch  

Germany 

 

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.  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 4  – I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  

ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  
 

Part 7-303:  Generic interface and  use of profi les  for power  
drive  systems – Mapping  of profi le  type 3  to  network technologies  

 
 
 

1  Scope 

This  part of I EC 61 800  speci fies  the  mapping  of the  profi le  type  3  (PROFIdrive)  speci fi ed  i n  
I EC 61 800-7-203  onto  d i fferent network technolog ies.  

– PROFIBUS DP,  see  Clause  4,  

– PROFINET IO,  see  Clause  5.  

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

2  Normative references  

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

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

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

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

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

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

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

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

3 Terms,  defin i tions  and  abbreviated  terms  

3.1  Terms and  defin i tions  

For the  purposes  of th is  document,  the  fol l owing  terms and  defin i ti ons  apply.  
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3. 1 . 1   
actual  value  
value  of a  variable  quanti ty at  a  g iven  i nstant  

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

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

3.1 .2   
algori thm  
complete l y determ ined  fi n i te  sequence  of operations  by wh ich  the  values  of the  ou tpu t  data  
can  be  calcu lated  from  the  va lues  of the  i npu t  data  

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

3. 1 .3   
appl ication  
software  functional  e lement speci fic  to  the  solu tion  of a  problem  i n  industria l -process  
measurement and  control  

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

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

3.1 .4   
attribute  

property or characteristic  of an  en ti ty 

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

3.1 .5   
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,  phys ical  or vi rtual ,  con trol l ed  or s imply observed .  

Note  2  to  en try:  A phys ical  axi s  may i ncl ude  one  or more  of the  fol l owing  components:  a  motion  sensor,  a  motion  
con trol  s tructu re,  a  power ampl i fi er,  and  a  motion  actuator.  

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

3.1 .6   
class  
description  of a  set of objects  that share  the  same attribu tes ,  operations,  methods,  
re lationsh ips,  and  semantics  

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

3. 1 .7   
clock cycle  synchronous  appl ication  
synchron isation  of sampl ing  and  cycle  times  i n  the  closed- loop  control  software  in  d i g i ta l  
d ri ves  and  control  systems 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 6  – I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  

3.1 .8   
commands  
set of commands  from  the  appl ication  control  program  to  the  PDS  to  control  the  behaviour of 
the  PDS or functional  e lements  of the  PDS  

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

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

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

3.1 .9   
control  

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

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

3.1 . 1 0   
control  device  
physica l  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 1   
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 2   
device  
fie ld  device  
<function  b locks>  networked  i ndependent physica l  en ti ty of an  i ndustrial  au tomation  system  
capable  of perform ing  speci fi ed  functions  in  a  particu lar context and  de l im i ted  by i ts  in terfaces  

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

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

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

3. 1 . 1 4   
device  profi l e  
representation  of a  device  i n  terms  of i ts  parameters,  parameter assembl ies  and  behaviour 
accord ing  to  a  device  model  that describes  the  data  and  behaviour of the  device  as  viewed  
through  a  network,  i ndependen t from  any network technology 

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

3.1 . 1 5   
DO IO  Data  

col lection  of a l l  I npu t Data  and  Outpu t Data  (cycl ic  transm ission)  of a  Drive  Object (drive  axis)  
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3. 1 . 1 6   
Drive  Object  
functional  e l ement of a  Drive  Un i t  

3. 1 . 1 7   
Drive  to  Drive  communication  

communication  (cycl ic)  between  dri ves  from  the  user's  perspective  

3. 1 . 1 8   
Drive  Un i t  
l og ical  device  wh ich  comprises  a l l  functional  e lements  re lated  to  one  centra l  processing  un i t  

3. 1 . 1 9   
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 .20   
Input  Data  

data  to  be  sent  cycl ical l y from  the  device  to  the  control ler 

3.1 .21   
in terface  
shared  boundary between  two en ti ti es  defined  by functional  characteristics ,  s ignal  
characteristics,  or other characteristics  as  appropriate  

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

3.1 .22   
IO  Data  

I npu t Data  and  Output  Data  of a  device  

3. 1 .23   
Isochronous  Mode  
communication  system  service  for clock cycle  synchron ism  wh ich  generates  a  constant  
(tim ing)  bus  cycle  wi th  a  cl ock cycle  s i gnal  at  the  start of the  cycle  

3.1 .24   
model  
mathematical  or phys ical  representation  of a  system  or a  process,  based  wi th  sufficient  
precis ion  upon  known  l aws,  i den ti fication  or speci fied  supposi ti ons  

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

3.1 .25   
operating  mode  
characterisation  of the  way and  the  exten t to  wh ich  the  human  operator i n tervenes  i n  the  
con trol  equ ipment 

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

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 8  – I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  

3.1 .26   
Output  Data  
data  to  be  sent cycl ica l l y from  the  con trol l er to  the  device  

3.1 .27   
parameter 
data  e lement that represen ts  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 .28   
Process  data  
data  related  to  the  con trol  process,  for example  gain  factor and  state  variables,  typ ical l y 
mapped  to  parameters  

3.1 .29   
profi le  
representation  of a  PDS in terface  i n  terms  of i ts  parameters ,  parameter assembl ies  and  
behaviour accord ing  to  a  communication  profi l e  and  a  device  profi l e  

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

3.1 .30   
setpoint  
value  or variable  used  as  Ou tpu t Data  of the  appl ication  con trol  program  to  control  the  PDS  

3.1 .31   
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 lement of the  PDS  

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

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

3.1 .32   
technolog ical  functions  

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

3. 1 .33   
type  
hardware  or software  element wh ich  speci fies  the  common  attribu tes  shared  by a l l  i nstances  
of the  type  

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

3.1 .34   
variable  

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

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

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

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

AP  Appl ication  Process  

API  Appl ication  Process  I den ti fier 

AR Appl ication  Relationsh ip  

ASE  Appl ication  Service  E lemen t 

CM  Context Management 

CO  Communication  Object  

CR commun ication  re lationsh ip  

C-LS  Control ler’s  S ign-Of-Li fe  

DO  Drive  Object  

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

DP  Decentra l ised  (d istribu ted)  Periphery 

DSC Dynam ic Servo  Control  

DU  Drive  Un i t  

DX Data_Exchange  

DXB  Data-eXchange-Broadcast 

f frequency 

FDL  F ie ldbus  Data  L ink (Layer 2)  

GAP Area  between  own  station  address  and  the  next one  (attempt to  i nclude  
new acti ve  stations)  

GC G lobal  Con trol  Telegram  

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

GSDML GSD Markup  Language  

HW hardware  

ID  i denti fier 

IO  AR IO  Appl ication  Relationsh ip  

IOCS  IO  Consumer Status  

IOPS  IO  Producer Status  

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

IP  I n ternet Protocol  

IRT I sochronous  Real time Ethernet  

I /O  i nput/ou tpu t  

LS  S ign-Of-Li fe  

MAP Modu le  Access  Poin t  

MSG  acycl ic  services  (message)  

M  CR Mu l ticast CR  

MS0  AR PROFIBUS MS0  AR (Cycl ic Data  Exchange  between  master (class1 )  and  
s lave)  

MS1  AR PROFIBUS MS1  AR (Acycl ic Data  Exchange between  master (class1 )  
and  s l ave)  

MS2  AR PROFIBUS MS2  AR (Acycl ic Data  Exchange between  master (class2)  
and  s l ave)  
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NAMUR Standards  Working  Group  for I nstrumentation  and  Control  i n  the  
Chem ical  I ndustry 

NC  numerica l  con trol  system  wi th  a  numeric  con trol  command  set  

OP  operator panel  

Pxxx parameter ( i den ti fi ed  by number xxx)  

PAP  Parameter Access  Poin t  

PC  personal  computer 

PDS  power d ri ve  system  

P-Device  Peripheral  Device  (PROFIdrive  Base  Model )  

PDU  Protocol  Data  Un i t  

PG  programming  device  

PLC programmable  log ic control ler wi thout a  motion  control  command  set  

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

PNO  PROFIBUS user organ isation  

PNU  parameter number 

PROFIBUS  process  fie ldbBus  as  defined  i n  I EC  61 1 58-5-3  and  I EC  61 1 58-6-3  

PROFINET process  fi el d  bus  as  defined  i n  I EC  61 1 58-5-1 0  and  I EC 61 1 58-6-1 0  

RES  reserve  

RT Real time Ethernet  

SAP  Service  Access  Poin t   

SW software  

SYNC synchron isation  

SYNCH  synchron isation  te legram  (g lobal  control )  

TBASE_DP  time  base  of TDP  

TBASE_IO  time  base  of T I ,  TO  

tBIT  b i t- time  

TCA_Min  l ack time  for the  Control l er appl ication  process  

TCA_Val id  time for I nput  Data  avai l able  

TDC ,  T_DC Data-Cycle-Time 

TDP  DP-Cycle-Time 

TDP_MAX  maximum  of TDP  

TDP_MIN  m in imum  of TDP  

TDX  Data_Exchange-Time  

TJ  J i tter-Time  

T I  I nput-Time  

T I _MIN  M in imum  of T I  

T I D1  I d le-Time  1  

T I D2  I d le-Time  2  

T i npu t_val i d  l ack time for the  acqu is i ti on  process  

T_IO_Input  time for actual  value  acqu is i tion  

T_IO_InputM in  l ack time for the  acqu is i ti on  process  

T_IO_Output  time  for setpoin t transfer 

T_IO_OutputM in  l ack time for the  setpoin t transfer process  
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T_IO_OutputVal id  time for Output Data  avai l able  

TM  Master-Time 

TMAPC  Master_Appl ication_Cycle-Time  

TMLS  Master_Li fe_Sign-Time  

TO  Ou tput-Time  

TO_MIN  M in imum  of (TO-TDX)  

TPLL_D  PLL-Delay 

TPLL_W  PLL-Window 

TSAPC  S lave_Appl ication_Cycle-Time 

TSC  Speed  Control l er Sampl i ng  Time 

TSDR  Station_Delay_Responder Time  

TTR  Target_Rotation-Time 

TWD  Watchdog-Time  

UU ID  Un iversal  Un ique  I denti fi er 

TOK token  pass ing  

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

ZSW status  word  

4 Mapping  to  PROFIBUS DP  

4.1  General  

This  clause  defines  the  mapping  of the  PROFI drive  Base  Model  on  the  PROFIBUS DP  
communication  system  (see  I EC 61 1 58-5-3,  I EC  61 1 58-6-3,  I EC  61 784-1 ).  

4.2  Mapping  to  PROFIBUS  data  types  

Table  1  shows  the  mapping  of the  PROFI drive  standard  data  types  to  the  PROFIBUS DP 
speci fic data  types.  
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Table  1  – Mapping  of data types  

Data  types  used   
i n  Profi l e  PROFIdrive   

Equ ivalent data  types   
i n  PROFIBUS  DP  

Reference to   
the  defin i tion  

Boolean  Boolean  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger8  I n teger8  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger1 6  I n teger1 6  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger32  I n teger32  I EC 61 1 58-5-1 0  

Uns igned8  Unsigned8  I EC 61 1 58-5-1 0  

Uns igned 1 6  Unsigned 1 6  I EC 61 1 58-5-1 0  

Uns igned32  Unsigned32  I EC 61 1 58-5-1 0  

F loati ngPoi n t  F loat32  I EC 61 1 58-5-1 0  

Vi s ibl eStri ng   Vi s ib leStri ng   I EC  61 1 58-5-1 0  

OctetStri ng  OctetStri ng  I EC 61 1 58-5-1 0  

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

TimeDi fference  TimeDi fference  I EC 61 1 58-5-1 0  

Date  B inaryDate  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeOfDay wi thout  date  i nd ication  TimeOfDay wi thou t  date  i nd ication  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeDi fference  wi th  date  i nd ication  TimeDi fference  wi th  date  i nd ication  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeDi fference  wi thou t  d ate  i n d ication  TimeDi fference  wi thout  d ate  i n d ication  I EC 61 1 58-5-1 0  

 

4.3  Base Model  at  PROFIBUS  DP  

4.3. 1  Communication  devices  

When  us ing  PROFIBUS DP as  commun ication  network,  the  PROFI drive  Devices  are  mapped  
to  the  fo l lowing  PROFIBUS  DP  obj ects :  

Control l er 
The  PROFI drive  Control l er i s  represented  by the  PROFIBUS  DP-master (class  1 ) .  For 

example,  th is  may be  a  PLC,  NC  or PC.  

P-Device  
The  PROFIdrive  P-Device  is  represented  by the  PROFIBUS DP-slave .  The  P-Device  i s  

re lated  to  one  or more  Axis  of the  au tomation  system .  

Supervisor 
The  PROFIdrive  Supervisor i s  represented  by the  PROFIBUS DP-master (class  2) .  For 

example  th is  may be  a  PG  or OP.  

F igure  2  shows the  topology of a  typical  PROFI drive  d ri ve  system  using  PROFIBUS DP as  
communication  network.  
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Figure 2  – PROFIBUS DP Devices  in  a  PROFIdrive  drive  system  

4.3.2  Communication  relationsh ip  

The  PROFIdrive  commun ication  re lationsh ips  between  the  Devices  are  mapped  to  PROFIBUS 
DP  in  the  fol l owing  way:  

Control ler – P-Device  
Relationsh ip  is  represen ted  by MS0  AR plus  MS1  AR  

Supervisor – P-Device  
Relationsh ip  i s  represented  by MS2  AR  

P-Device  – P-Device  
Relationsh ip  i s  represented  by Cycl ic Data  Exchange  between  DP-slaves  (DXB)  

F igure  3  shows  the  PROFIdrive  Devices  and  thei r re lationsh ips  on  PROFIBUS  DP.  
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Figure 3  – PROFIdrive  Devices  and  thei r relationsh ip  for PROFIBUS  DP  

4.3.3  Communication  network 

For PROFIBUS DP as  commun ication  system  for PROFIdrive,  the  PROFI drive  General  
Communication  Model  i s  shown  in  F igure  4.  Wi th  PROFIBUS  DP,  having  d i fferen t Network 
I n terfaces  (master-  or s l ave- in terface)  means  a lso  having  d i fferen t Stations.  Therefore,  the  
Station  and  Device  obj ects  i n  the  General  Commun ication  Model  are  the  same.  

With  PROFIBUS,  a  maximum  of 1 26  devices  – that i s ,  masters  or s laves  – may be  connected  
to  one  bus  i n  s ing le-  or mu l ti -master operation .  Thus,  PROFI drive  P-Devices  wi th  d i fferent  
Drive  Objects  as  wel l  as  other peripherals  (such  as  I /O)  may be  operated  on  one  bus.  

Therefore,  the  PROFIdrive  Device  at  PROFIBUS DP is  precise l y defined  by the  fol lowing  
address  i n formation :  

•  Network (PROFIBUS  bus/domain )  

•  Device  (PROFIBUS node address)  
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Figure 4 – General  Communication  Model  for PROFIdrive  at PROFIBUS  DP  

4.3.4  Communication  services  

4.3.4. 1  General  

The PROFI drive  Base  Model  commun ication  services  are  provided  by the  fol lowing  
PROFIBUS DP mechan isms:  

4.3.4.2  Cycl ic Data Exchange  

The Cycl ic Data  Exchange  service  for PROFIBUS DP is  real ised  by two d i fferent PROFIBUS  
DP  communication  mechan isms,  depend ing  on  the  commun ication  re lationsh ip.  

•  For the  master/s lave  (Control ler/P-Device)  relationsh ip,  the  Cycl ic Data  Exchange is  
rea l ised  by use  of s imple  transfer of user data  via  the  Data_Exchange te legram  (DX).  

•  For the  s l ave/s lave  (P-Device/P-Device)  re lationsh ip,  the  Cycl ic Data  Exchange is  real ised  
by use  of the  Cycl ic Data  Exchange  between  DP-slaves  (DXB)  mechan ism .  The  so-cal l ed  
Publ isher-Subscriber-Model  i s  based  on  a  publ isher (pass ive  station)  wh ich  provides  i ts  
actual  va lues  not on l y to  the  DP-master bu t a lso  to  a l l  other stations  (subscribers) ,  so  that 
the  other s l aves  may access  and  process  th is  data.  Therefore,  by the  configuration  of the  
PROFIBUS DP system ,  the  DXB re lationsh ips  between  the  DP-slaves  are  configured  and  
con tain  the  i n formation  on  wh ich  subscriber accesses  to  wh ich  publ isher data.  The  DXB  
communication  i s  coupled  to  the  cycl ic user data  exchange  of DP.  F igure  5  shows  the  
mechan ism  of the  DXB  communication .  
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Figure 5  – PROFIBUS DP DXB  commun ication  designations  

4.3.4.3  Acycl ic  Data Exchange  

The  Acycl ic Data  Exchange  service  is  rea l ised  by the  MS1  AR or MS2  AR of PROFIBUS DP.  

Acycl ic communication  uses  the  MS1  AR and  MS2  AR mechan ism  READ and  WRITE  of data  
b lock.  

Th is  a l l ows  start-up  tools  to  be  connected  as  DP-master (class  2)  on  PROFIBUS DP and  a  
series  of functions,  for example  read ing  ou t the  DO IO  Data  normal isation  th rough  the  con trol .  

4.3.4.4  Alarm  Mechan ism  

With  PROFI drive  on  PROFIBUS DP,  the  Alarm  Mechan ism  is  not used .  D iagnosis  and  Fau l t  
management is  done  by use  of PROFId rive  mechan ism  based  on  standard  Parameter Access  
and  the  cycl ic  PROFI drive  control  and  status  words.  

4.3.4.5  Clock Synchronous  Operation  

Clock Synchronous  Operation  at PROFIBUS DP  is  done  by us ing  the  PROFIBUS DP-V2  
I sochronous  Mode.  C lock cycle  synchronous  operation  i n  the  PROFIBUS DP I sochronous  
Mode i s  implemented  by us ing  an  i sochronous  clock s i gnal .  Th is  cycl ic,  i sochronous  clock 
s i gnal  i s  transm itted  as  G lobal  Control  te legram  from  the  DP-master (class  1 )  to  a l l  
PROFIBUS s laves.  Thus,  the  s l aves  supporti ng  i sochronous  operation  may synchron ise  thei r 
appl ications  ( in ternal /S lave  Clock)  wi th  the  Master C lock (see  I EC 61 1 58-5-3,  I EC 61 1 58-6-3) .  

Specia l  error mechan isms in  each  station  make  stable  communication  possible,  even  i f there  
is  a  sporad ic fa i lu re  of the  Master C lock.  

For PROFI drive,  the  PROFIBUS I sochronous  Mode is  the  bas is  for d ri ve  synchron isation .  Not 
on l y message in terchange on  the  bus  system  is  implemented  i n  an  i sochronous  time  frame,  
bu t a lso  the  i n ternal  control  a l gori thms  – such  as  closed  l oop  speed  and  curren t con trol l ers  i n  
the  d ri ve,  or the  control l er i n  the  h i gher level  au tomation  system  – are  synchron ised  (see  
Figure  6) .  
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Figure 6  – Synchronous  communication  for PROFIdrive  at PROFIBUS DP   

4. 3.5  P-Device  communication  model  

Figu re  7  shows  the  P-Device  Communication  Model  when  PROFIBUS DP is  used  as  
communication  system .  

 

Figure 7  – Overview about the  P-Device  communication  model  on  PROFIBUS  

The type  of PROFIBUS DP clock pu lse  generation  (refer to  4 . 9. 5)  perm i ts  on l y one  
synchronous  DP-master (class  1 )  on  the  bus.  Add i ti onal  masters  on  th is  bus  may on l y be  non  
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synchronous  DP-masters  (class  1  or cl ass  2).  DP-masters  class  2  are  subord inated  to  the  DP-
master (class  1 )  wi th  respect to  the  d istribu tion  of the  cycle  time,  and  thus  increase  the  
m in imal  DP  cycle  time TDP  ( refer to  4 . 9) .  

The  fol l owing  restrictions  to  bus  topology are  recommended  when  us ing  the  synchronous  
operation .  

•  A class  1  master may use  a l l  the  avai lable  services  wi thout restrictions ;  other 
communication  partners  on  the  bus  shou ld  be  l im i ted  to  maximum  two MS2  AR channels  
(Services:  I n i tiate ,  Read ,  Wri te,  Data  transport) .  

•  A DP-master (class  2)  has  to  be  certi fi ed  for the  cycle  synchronous  appl ications  (Token  
Hold  Time).  

4.3.6  Base  Model  State  Mach ine  

For PROFI drive  at PROFIBUS,  the  states  of the  PROFI drive  Base  Model  State  Mach ine  are  
mapped  to  the  PROFIBUS states  accord ing  to  F igure  8 .  The  actions  to  be  carried  ou t i n  the  
d i fferent phases  and  the  correspond ing  PROFIBUS states  are  described  i n  the  fol lowing  l i s t.  

•  Offl i ne:  I n  the  Offl i ne  state,  no  Communication  Service  i s  avai lab le.  No  data  passes  
between  the  Devices.  

•  Phase1 :  Th is  state  i s  the  PROFIBUS Clear state  and  part 1  of the  PROFI drive  Preparation  
state.  I n  Phase  1 ,  the  acycl i c data  transfer is  working .  Therefore  Control l er and  Supervisor 
may perform  a  Parameter Access  to  the  P-Device.  The  P-Device  may a lso  s ignal  
exceptions  via  the  Alarm  Mechan ism  to  the  Control ler.  

Typical l y i n  th is  mode,  the  Control ler tries  to  parameterise  the  P-Devices  (s laves)  
ass igned  to  i t,  to  configure  them ,  and  to  prepare  for start of IO  Data  exchange.  I n  th is  
state,  I nput  and  Ou tpu t Data  (DO  IO  Data)  are  not va l i d .  

•  Phase2:  Th is  state  i s  part 2  of the  PROFIdrive  Preparation  state,  where  the  PROFIBUS is  
a l ready in  the  operate  state  and  the  P-Devices  (s laves)  try to  synchron ise  the ir l ocal  
cl ocks  to  the  Master Clock accord ing  to  the  speci fication  of the  I sochronous  Mode.  I n  th is  
Phase,  the  Cycl ic Data  Exchange i s  acti ve  and  the  G lobal  Con trol  Telegram  is  sent by the  
DP-master (class  1 ) .  Also,  the  other Communication  System  services  (MS1  AR,  MS2  AR,  
Alarm  Mechan ism)  are  acti ve  and  runn ing .  

•  Phase3:  Th is  state  i s  part 1  of the  PROFIdrive  Synchron isation  state,  where  the  
PROFIBUS is  a l ready i n  the  operate  s tate  ( I npu t and  Output Data  are  va l i d ) ,  a l l  S lave  
Clocks  are  synchron ised  to  the  Master Clock and  the  PROFIdrive  Appl ication  Layer tries  
to  synchron ise  thei r Tasks  by use  of the  L i fe  S ign  mechan ism .  I n  th is  fi rst part,  the  Master 
L i fe  S ign  (M-LS)  i s  synchron ised  (see  a lso  I EC 61 800-7-203: 201 5,  6. 3. 1 2).  

•  Phase4:  Th is  state  i s  part 2  of the  PROFIdrive  Synchron isation  state,  where  the  
PROFIBUS is  a l ready i n  the  operate  s tate  ( I npu t and  Output Data  are  va l i d ) ,  a l l  S lave  
Clocks  are  synchron ised  to  the  Master Clock and  the  PROFIdrive  Appl ication  Layer tries  
to  synchron ise  thei r Tasks  by use  of the  L i fe  S ign  mechan ism .  I n  th is  second  part the  
S lave  L i fe  S ign  (S-LS)  is  synchron ised  wh i le  the  Master L i fe  S ign  i s  a l ready synchron ised  
(see  also  I EC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 3 . 1 2) .  

•  Operation :  I n  the  Operation  state,  a l l  Commun ication  Services  are  avai l ab le  and  acti ve,  
a lso  the  Functional  Objects  on  the  Appl ication  Layer are  synchron ised  and  the  whole  
PROFI drive  appl ication  i s  ready to  operate.  
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Figure 8  – Mapping  of the  Base  Model  State  Machine  at PROFIBUS  DP  

4.3.7  Defin i tion  of the  CO  

For PROFI drive,  the  PROFIBUS S lot i s  defi ned  as  common  CO.  The  CO/Slot shou ld  be  used  
as  Commun ication  Object for IO  Data,  Parameter Access.  

4.4  Drive  Model  at  PROFIBUS  DP  

4.4. 1  P-Device  

Figure  9  shows  the  PROFIdrive  P-Device  mapped  on  a  PROFIBUS s lave  device.  The  l og ica l  
address  e lements  for the  Drive  Object i n  the  PROFIBUS  system  are:  

•  PROFIBUS Domain  

•  Node-Address  

•  Drive  Un i t  

•  DO-ID  
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Figure 9  – PROFIBUS DP specific  log ical  P-Device  model  (mu lti  axis  drive)  

4.4.2  Drive  Un i t  

Figure  9  shows the  PROFI drive  DOs  ins ide  a  P-Device  clustered  in  Drive  Un i ts  (DU).  The  
affi l i ation  of the  DOs  to  the  DUs  is  re levant for the  determ ination  of the  val id i ty range  of g l obal  
PROFI drive  parameters.  Here,  the  PROFIBUS Slots  belong ing  to  one  DU  are  merged  to  one  
b lock of consecu tive  S lotnumbers.  M ixing  of S lots  of d i fferen t DUs  i s  not a l l owed .  

The  I den ti fication  of the  DUs  i ns ide  a  P-Device  can  be  done  by evaluation  of the  g lobal  
PROFI drive  parameter PNU  964. 5  (number of DO)  for a l l  S lots  of the  P-Device.  The  presence  
of PNU964  i denti fies  the  S lot as  a  S lot belong ing  to  a  PROFIdrive  DO ( important wi th in  
heterogeneous  P-Devices).  Evaluation  of the  number of axis  and  correlation  wi th  the  Axis  
Separator S lots  shows  the  start and  the  end  S lot of every DU .  

4.5  DO IO  Data  

4.5. 1  COs  for DO  IO  Data configuration  

With in  PROFIBUS,  the  S lot consists  of I npu t and/or Output  Data.  Wi th  PROFI drive,  the  IO  
Data  of one  or more  PROFIBUS S lots  i s  mapped  to  setpoin t values  and  actual  va lues  of the  
DO.  
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Figure 1 0  – Mapping  of PROFIBUS  Slot  to  the  PROFIdrive  DO  

The mapping  for a  typica l  DO i n  a  Mu l ti -Axis  or Modu lar Drive  Un i t  i s  shown  in  F igure  1 0.  A 
s ing le  axis  DU  cons ists  at  l east ou t of one  S lot/CO ( I nput/Outpu t IO  Data).  I n  a  Mu l ti -Axis  or 
Modu lar Drive  Un i t,  the  S lots  related  to  one  DO  are  separated  to  the  S lots  of the  next DO  by a  
specia l  Axis  Separator S lot.  The  Axis  Separator S lot i s  empty and  therefore  does  not  
comprise  any IO  Data.  

For PROFI drive  at PROFIBUS,  the  fol lowing  S lot types  are  defined :  

•  Standard  DP-Slot (s tandard  configuration  i denti fier/DP ID):  

– Used  for I nput  IO  Data  or Ou tpu t IO  Data  

•  Profi l e-speci fic  S lots  (specia l  configuration  i den ti fier/PROFI drive  ID) :  

– Axis  Separator (empty/ no  IO  Data)  

– PROFI drive  Standard  te legram  ( I nput  p lus  Outpu t  IO  Data)  

– DXB  (DXB  Outpu t IO  Data).  

IEC  

DO

External Process
(e.g. motor and mechanics)

Process Control Task
(e.g. closed loop control,  inverter,  . . . )

Parameter
Data Base

Setpoint values Actual  values

Slot n

IO Data
Axis

Separator

(AT)

. . . .

Axis-Number = x

Slot n+1 Slot n+m
Slot

n+m+1

IO Data

and

PAP

IO Data
Axis

Separator

(AT)

Slot n-1

. . . .

Parameter

managerOutput Data

CO

In/Output Data

CO

Input Data

CO

Alarmnot

used

DO_ID

Relationship

Data flow

Slot

n+m+2

. . .

DO

IO Data

and

PAP

Axis-Number = x+1Axis-Number = x-1

DO

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 32  – I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  

A g roup of S lots  be long ing  to  one  DO  are  i den ti fi ed  by the  Axis-Number.  The  Axis-Number 
starts  wi th  the  number 1  and  comprises  at l east one  S lot.  Note  that the  Drive  Un i t may cons ist 
of more  DOs  than  the  h ighest Axis-Number because  of add i ti onal  DOs  wi thou t IO  Data.  

4.5.2  Standard  telegram  configuration  

Every telegram  type  supported  by the  Drive  Object sha l l  be  described  by associated  I Ds.  
Telegrams  wh ich  the  master sends  to  the  s lave  are  i n terpreted  as  Output Data,  and  those  
te legrams  wh ich  the  master receives  from  the  s l ave  are  i n terpreted  as  I npu t Data.  

Recommendations  for the  DP IDs  and  the  PROFI drive  I Ds  to  transfer the  PROFI drive  
standard  te legrams  (defined  in  I EC 61 800-7-203: 201 5,  6. 3. 4. 3)  are  shown  i n  Table  2 .  The  
recommendations  of the  DP ID  are  g i ven  for data  transfer wi th  cons istency over the  complete  
length .  

Table  2  – DP  IDs  and  PROFIdrive  IDs  of the  standard  telegrams  

S
ta
n
d
a
rd

 

te
le
g
ra
m
 

Bri ef description  of the  
standard  telegrams  

DP  IDs  a  

PROFIdrive  IDs  b  
Setpoint d i rection  Actual  value  d i rection  

1  Speed  setpoi n t  (1 6  b i t) ,  
no  sensor,  no  S i gn -Of-
Li fe   

I O  Data  component  
Ou tput  modu l e  
2  words  
1 1 1 0  0001  =  0xE1  

I O  Data  component  
I npu t  modu le  
2  words  
1 1 01  0001  =  0xD1  

2  words  ou tpu t,  2  word  
i npu t  

0xC3  0xC1  0xC1  0xFD 
0x00  0x01  

2  Speed  setpoi n t  (32  b i t) ,  
no  sensor,  add i ti onal  
con trol  word  

IO  Data  component  
Ou tput  modu l e  
4  words  
1 1 1 0  001 1  =  0xE3  

IO  Data  component  
I npu t  modu le  
4  words  
1 1 01  001 1  =  0xD3  

4  words  ou tpu t,  4  words  
i npu t  

0xC3  0xC3  0xC3  0xFD 
0x00  0x02  

3  Speed  setpoi n t  (32  b i t) ,  
add i ti onal  con trol  word ,  
wi th  one  sensor 

IO  Data  component  
Ou tput  modu l e  
5  words  
1 1 1 0  01 00  =  0xE4  

IO  Data  component  
I npu t  modu le  
9  words  
1 1 01  1 000  =  0xD8  

5  words  ou tpu t,  9  words  
i npu t  

0xC3  0xC4  0xC8  0xFD 
0x00  0x03  

4  Speed  setpoi n t  (32  b i t) ,  
add i ti onal  con trol  word ,  
wi th  two  sensors  

IO  Data  component  
Ou tput  modu l e  
6  words  
1 1 1 0  01 01  =  0xE5  

IO  Data  component  
I npu t  modu le  
1 4  words  
1 1 01  1 1 01  =  0xDD  

6  words  ou tpu t,  1 4  words  
i npu t  

0xC3  0xC5  0xCD  0xFD 
0x00  0x04  

5  Speed  setpoi n t  (32  b i t) ,  
add i ti onal  con trol  
word ,wi th  one  sensor,  
DSC  

IO  Data  component  
Ou tput  modu l e  
9  words  
1 1 1 0  1 000  =  0xE8  

IO  Data  component  
I npu t  modu le  
9  words  
1 1 01  1 000  =  0xD8  

9  words  ou tpu t,  9  words  
i npu t  

0xC3  0xC8  0xC8  0xFD 
0x00  0x05  

6  Speed  setpoi n t  (32  b i t) ,  
add i ti onal  con trol  word ,  
wi th  two  sensors,  DSC  

IO  Data  component  
Ou tput  modu l e  
1 0  words  
1 1 1 0  1 001  =  0xE9  

IO  Data  component  
I npu t  modu le  
1 4  words  
1 1 01  1 1 01  =  0xDD  

1 0  words  ou tpu t,  1 4  
word  i npu t  

0xC3  0xC9  0xCD  0xFD 
0x00  0x06  

7  Posi ti on ing  i n terface  
(transferri ng  travers ing  
b locks)  

IO  Data  component  
Ou tput  modu l e  
2  words  
1 1 1 0  0001  =  0xE1  

I O  Data  component  
I npu t  modu le  
2  words  
1 1 01  0001  =  0xD1  

2  words  ou tpu t,  2  words  
i npu t  

0xC3  0xC1  0xC1  0xFD 
0x00  0x07  

8  Posi ti on  setpoin t,  speed  
setpoin t,  add i ti onal  
con trol  word  

IO  Data  component  
Ou tput  modu l e  
5  words  
1 1 1 0  01 00  =  0xE4  

IO  Data  component  
I npu t  modu le  
5  words  
1 1 01  01 00  =  0xD4  

5  words  ou tpu t,  5  words  
i npu t  

0xC3  0xC4  0xC4  0xFD 
0x00  0x08  

9  Posi ti on ing  i n terface  
(wi th  target  posi ti on  and  
vel oci ty)  

IO  Data  component  
Ou tput  modu l e  
6  words  
1 1 1 0  01 01  =  0xE5  

IO  Data  component  
I npu t  modu le  
5  words  
1 1 01  01 00  =  0xD4  

6  words  ou tpu t,  5  words  
i npu t  

0xC3  0xC5 0xC4  0xFD 
0x00  0x09  
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S
ta
n
d
a
rd

 

te
le
g
ra
m
 

Bri ef description  of the  
standard  telegrams  

DP  IDs  a  

PROFIdrive  IDs  b  
Setpoint d i rection  Actual  value  d i rection  

20  Speed  setpoi n t  (1 6bi t)  
 
n  

set
 i n terface  for the  

process  technology 

See  a l so  I EC 61 800-7-
203: 201 5,  6 . 5. 5  

I O  Data  component  
Ou tput  modu l e  
2  words  
1 1 1 0  0001  =  0xE1  

IO  Data  component  
I npu t  modu le  
6  words  
1 1 01  01 01  =  0xD5  

2  words  ou tpu t,  6  words  
i npu t  

0xC3  0xC1  0xC5  0xFD  
0x00  0x1 4  

NOTE  1  The  telegrams  wh ich  are  cu rrentl y confi gu red  i n  the  d ri ve  DOs  can  be  l ooked  up  i n  parameter P922  
" te legram  selection " .  

NOTE  2   The  I O  Data  can  be  d i s tri bu ted  over several  modu les  i n  the  master confi gu ration  for the  IO  Data  
component.  

a   For cod ing  of the  DP  I Ds,  see  I EC 61 1 58-6-3.  

b   I t  i s  recommended  to  use  the  special  confi gu rati on  i denti fi ers   

 

Examples  of configuration  te legrams using  DP IDs  or PROFI drive  I Ds  for standard  te legram  3  
wi th  one  axis ,  two  axis,  and  DXB  communication  are  g i ven  i n  Table  3,  Table  4  and  Table  5 .  

Table  3  – 1  Drive  Axis,  standard  telegram  3  

Slot 1  2  

DP ID  0xE4  (ou tpu t)  0xD8  ( i npu t)  

PROFI dri ve  I D  0xC3  0xC4  0xC8  0xFD  0x00  0x03   

 

Table  4 – 2  Drive  Axes,  standard  telegram  3  

Drive  Axis  1  2  

S lot 1  2  3  4  5  6  

DP I D  0xE4  (ou tput)  0xD8  ( i npu t)  0x01  0xFE  

(axi s  
separator)  

0xE4  (ou tpu t)  0xD8  ( i npu t)  0x01  0xFE  

(axi s  
separator)  

Slot 1  2  3  4  

PROFI dri ve  I D  0xC3  0xC4  0xC8  
0xFD  0x00  0x03  

0x01  0xFE  

(axi s  separator)  

0xC3  0xC4  0xC8  
0xFD  0x00  0x03  

0x01  0xFE  

(axi s  separator)  
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Table  5  – 2  Drive  Axes,  standard  telegram  3,   
per axis  one  DXB l i nk each  with  2  words  

Drive  Axis  1  2  

S lot 1  2  3  4  5  6  7  8  

DP I D  
0xE4  
(ou tpu t)  

0xD8  
( i npu t)  

0x81  
0xC1  
0xF9  a  

(1  DXB  
Link)  

0x01  
0xFE  

(axi s  
separa-
tor)  

0xE4  
(ou tput)  

0xD8  
( i npu t)  

0x81  
0xC1  
0xF9  a  

(1  DXB  
Link)  

0x01  
0xFE  

(axi s  
separa-
tor)  

Slot 1  2  3  4  5  6  

PROFI dri ve  I D  
0xC3  0xC4  
0xC8  0xFD 
0x00  0x03  

0x81  0xC1  
0xF9  a  

(1  DXB  Li nk)  

0x01  0xFE  

(axi s  
separator)  

0xC3  0xC4  
0xC8  0xFD  
0x00  0x03  

0x81  0xC1  
0xF9  a  

(1  DXB  Li nk)  

0x01  0xFE  

(axi s  
separator)  

a   The  DXB  confi gu rati on  I D  0x81 ,  Cn ,  0xF9  i s  on l y  used  i n  the  GSD  bu t  not  sen t  i n  the  confi gu rati on  
te leg ram  to  the  s l ave.  I nstead  for the  DXB  l i nk the  master sends  an  empty S lot  wi th  confi gu ration  I D  0x00  or 
0x01 ,  0xF9  because  for the  DXB  l i nk there  i s  no  add i ti ona l  cycl i c  data  transfer on  the  bus  l i ne.  Therefore  
s l aves  wh ich  support  DXB  shal l  support  the  confi gu rati on  I Ds  0x00  and  0x01 ,  0xF9.  

 

An  example  of the  configuration  te legram  using  DP IDs  or PROFIdrive  IDs  for standard  
te legram  20  wi th  one  axis  i s  g i ven  i n  Table  6.  

Table  6  – 1  Drive  Axis ,  standard  telegram  20  

Slot 1  2  

DP ID  0xE1  (ou tpu t)  0xD5 ( i npu t)  

PROFI dri ve  I D  0xC3  0xC1  0xC5  0xFD  0x00  0x1 4   

 

4.5.3  Cycl ic Data Exchange between  DP-Slaves  (DXB)  

4.5.3. 1  General  

I n  the  subsequent text,  on l y the  term  DXB communication  wi l l  be  referred  to.  Cycl ic Data  
Exchange between  DP-slaves  and  Data-eXchange Broadcast (DXB)  are  synonymous.  The  
service  used  for Cycl ic  Data  Exchange  between  DP-slaves  of PROFIBUS DP is  Data-
eXchange  Broadcast.  

4.5.3.2  Overview 

Cycl ic Data  Exchange between  DP-slaves  (DXB)  a l lows  DP nodes  to  a lso  read  the  I npu t Data  
(actual  va lues)  of DP-s laves  e i ther completel y or i n  part,  and  use  them  as  Outpu t Data  
(setpoin t va lues).  Thus,  the  possib le  uses  of PROFIBUS  are  expanded ,  particu larl y i n  the  
area  of d istributed  appl ications  in  d ri ve  eng ineering .  

Via  DXB,  s i gnals  may be  transm i tted  from  drive  to  d ri ve;  for example:  

– speed  setpoin t values  for setting  up  a  setpoin t cascade in  paper,  fo i l ,  wi re-drawing  
mach ines  and  as  wel l  as  fiber s tretch ing  p lan ts ;  

– torque  setpoin t va lues  for load  d istribu tion  con trol l ers  of d ri ves  that are  coupled  
mechan ical l y or via  the  material ,  such  as  long i tud inal  l ine-shaft d ri ves  for a  pri n ting  
mach ine,  or S-drum  drives;  

– acceleration  setpoin t  values  (dv/d t)  for acceleration  pre-control  of mu l tip le  motor d ri ves.   

– posi tion  setpoin t va lues,  for example  for an  e lectron ic  shaft.   

The  essen tia l  features  of DXB  are  as  fol l ows.  
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•  General  

– Al l  nodes  wh ich  transfer data  via  DXB  are  located  i n  one  PROFIBUS network.  

– Al l  data  wh ich  i s  transferred  using  DXB is  exchanged  in  one  DP cycle.  

– Data  is  transferred  via  DXB cycl ical ly  i n  every DP cycle.  

– The  DXB relationsh ips  ( l i nks)  are  steady-state.  Th is  means  that they cannot be  re-
configured  during  runtime  wi thou t having  to  re-parameterise  the  master and  the  DP-
slaves.  

– Every DXB communication  l i nk shal l  be  configured  us ing  the  bus  configuration  tool .  

– The  DXB  communication  l i nks  are  target-orien ted  configured  for each  DP-slave  wh ich  
receives  data  via  DXB (Subscriber).  

– The  descripti ve  data  of the  configured  DXB commun ication  l i nks  (Subscriber Table)  i s  
d istribu ted  to  the  subscribers  at  start-up  (parameterisation) .  

•  DP-master 

– A DP-master wh ich  may i n i tiate  DXB commun ication  i s  requ ired  so  that the  DP-s laves  
may communicate  wi th  each  another.  

– The  DP-master receives  al l  of the  data  sen t from  publ ishers  as  I nput Data  wi thout  
requ iri ng  any special  con figuring .  

– Data  i n  the  subscriber,  wh ich  i s  con trol led  from  the  publ ishers,  i s  not sent as  Ou tpu t 
Data  from  the  associated  DP-master.  Therefore  i n  the  configuration  te legram  for these  
S lots  send  by the  master th is  DXB  l i nk s lots  are  configured  as  empty S lots .  

•  DP-slave  

– A DP-s lave  may publ icise  data  via  DXB  (publ isher function)  as  wel l  as  receive  data  
(subscriber function).  A d ri ve  wi th  DXB communication  wh ich  i s  in  conformance wi th  
PROFI drive  shou ld  be  ab le  to  receive  data  from  at  l east one  node  and  publ ish  al l  of i ts  
I nput  Data.  

– The  DP-slave  shal l  a lso  be  able  to  operate  wi th  a  standard  DP-master wi thout DXB  
communication .  The  DXB communication  may be  swi tched-on/off by an  appropriatel y 
parameterised  bus.  

•  Publ isher 

– A publ isher shal l  support the  "DXB request"  and  "DXB  response"  PROFIBUS  functions.  

– A publ isher shal l  support the  "Publ isher_supp“  key word  in  the  GSD  fi le .  

•  Subscriber 

– A subscriber shal l  support the  key word  "Subscriber_supp“  i n  the  GSD  fi le .  

– A subscriber shal l  support the  b lock structure  of parameteri sation  data  i n  order to  load  
the  Subscriber Table.  

– The  Subscriber shal l  support a  supervis ion  mechan ism  (DXB-Timer)  for each  DXB-
Link.  

4.5.3.3  Appl ication  example  

Figu re  1 1  shows  an  example  of DXB  communication  i n  a  segment of a  fo i l  coating  p lan t.  
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Figure 1 1  – Appl ication  example  of DXB  communication  

The PLC is  the  PROFIBUS  DP-master (class  1 ) .  Al l  d rives  and  d istribu ted  I /O  are  networked  
wi th  the  PLC  as  pass ive  nodes  (DP-s laves) .  The  control  d rive  receives  the  mach ine  setpoin t  
V-set from  the  DP-master system .  The  other d ri ves  receive  the ir i nd ividual  stretch ing  ratios  or 
the  tens ion  setpoin t  from  the  DP-master.  These  va lues  are  a lmost s teady-state  or changed  
extremely s lowly.  

The  dri ves,  coupled  by the  DXB communication  of PROFIBUS form  an  au tonomous  setpoin t  
cascade,  au tomatical l y fol l ow the  speed  setpoin t  of the  central  ramp-function  generator 
computed  in  the  control  d ri ve.  The  winder senses  the  tension  actual  va lue  (a lso  via  DXB 
commun ication)  from  the  d istribu ted  analog  inpu t of the  tens ion  measuring  device.  The  
command  variables  are  qu ickl y and  au tomatical l y transferred  from  d rive  to  d ri ve  wi thou t any 
computation  requ ired  from  the  master system .  

Th is  means  that the  master system  is  re l i eved  of time-cri tica l  (fast)  setpoin t ca lcu lations  
during  acceleration  and  deceleration .  Al l  of the  dynam ic command  variables  are  computed  in  
a  decentra l ised  manner and  d istribu ted  to  the  fol lowing  d rives  via  the  bus.  

4.5.3.4  User model  and  configuration  

Publ isher and  subscribers  are  model led  j ust l ike  conventional  DP-s laves.  Supplementary,  the  
subscribers  receive  add i ti onal  descripti ve  obj ects  for the  DXB  communication  re lationsh ips.  

IEC  
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The  bus  i s  configured  i n  two  steps:  

•  fi rst s tep  – al l  of the  DP-slaves  are  configured  wi th  the ir I nput and  Ou tpu t Data;   

•  second  step  – the  DXB  communication  re lationsh ips  are  configured  for each  subscriber.  

As  configuration  i denti fi er for the  DXB commun ication  I nput Data  modu le  i n  the  GSD  an  I D  
us ing  the  specia l  configuration  i den ti fi er format shal l  be  used  for every DXB  communication  
l ink.  

ID  for DXB communication  ( i n  GSD):  0x81 ;  0xCy-1 ;  0xF9  (y =  l eng th  of l i nk data  i n  words)  

NOTE  The  DXB  confi guration  I D  0x81 ,  Cn ,  0xF9  i s  on l y  used  i n  the  GSD bu t  not  sen t  i n  the  confi gu ration  
te leg ram  to  the  s l ave.  I nstead  for the  DXB  l i nk the  master sends  an  empty S lot  wi th  confi gu rati on  I D  0x00  or 0x01 ,  
0xF9  because  for the  DXB  l i nk there  i s  no  add i ti ona l  cycl i c  data  transfer on  the  bus  l i ne.  

The fol lowing  configuration  for DXB communication  is  described  us ing  the  example  from  
4. 5. 3. 3.  

The  Control  d rive  configuration  i s  shown  i n  Table  7:  

Table  7  – S lave No. 1 1  (Publ isher)  

Module ID  I /O  offset  Technolog ical  
s ign i ficance  

1  2  words-  

Ou tput  

Data  

0  Control  word  1  

1  

2  V-set   
(mach ine  veloci ty)  

3  

2  3  words-  

I npu t  

Data  

0  S tatus  word  1  

1  

2  V1  
(veloci ty of the  control  
d ri ve)  3  

4  dV1 /d t  
(material  web  
acceleration )  5  

 

The configuration  of the  sequentia l  d ri ve  (coating)  i s  shown  in  Table  8 :  

Table  8  – S lave No. 1 2  (Publ isher and  Subscriber)  

Module ID  I /O  offset  Technolog ical  s ign i ficance  

1  2  words-  

Outpu t  

Data  

0  Con trol  word  1  

1  

2  V2/V1   

3  

2  3  words-  

I npu t  

Data  

0  S tatus  word  1  

1  

2  V2  

3  

4  dV2/d t  

5  
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The  sequential  d ri ve  (coating)  provides  for the  subsequent d ri ve  of the  setpoin t cascade V2  
and  dV2/dt as  publ isher data  is  shown  i n  Table  9.  

Table  9  – Configuration  of the  DXB communication  l ink of the  coating  drive  

Link Publ isher 
No.  

I  offset a  
Publ i sher 

Length  O  offset b  
Subscriber 

Technolog ical  s ign i ficance  

1  1 1  2  4  4  V1  
(veloci ty of the  control  d ri ve)  

5  

6  dV1 /d t   
(material  web  acceleration )  

7  

a   Offset  (starts  wi th  0  i n  byte)  i n  the  publ i sher I npu t  Data,  from  wh ich  poi n t  on  the  subscri ber shou ld  access  
data.  

b   Offset  (starts  wi th  0  i n  byte)  i n  the  Outpu t  Data  of the  subscri ber,  i n  wh ich  the  publ i sher data  are  mapped .  

 

The unwinder configuration  i s  shown  i n  Table  1 0  and  Table  1 1 :  

Table  1 0  – Slave  No. 1 0  (Subscriber)  

Module ID  I /O  offset  Technolog ical  
s ign i ficance  

1  2  word  

Outpu t  

Data  

0  Control  word  1  

1  

2  Tension  setpoi n t  

3  

2  2  word  

I npu t  Data  

0  Status  word  1  

1  

2  Tension  actual  va l ue  

3  

 

Table  1 1  – Configuration  of the  DXB communication  l inks  of the  unwinder 

Link Publ isher 
No.  

I  offset a   
Publ i sher 

Length  O  offset b   
Subscriber 

Technolog ical  s ign i ficance  

1  1 1  2  4  4  V1  
(veloci ty of the  control  d ri ve)  

5  

6  dV1 /d t   
(materia l  web  appl i cation)  

7  

2  9  0  2  8  Tension  actual  va l ues  

9  

a   Offset  (starts  wi th  0  i n  byte)  i n  the  publ i sher I npu t  Data,  from  wh ich  poi n t  on  the  subscri ber shou ld  access  
data.  

b   Offset  (starts  wi th  0  i n  byte)  i n  the  Output  Data  of the  subscri ber,  i n  wh ich  the  publ i sher data  are  mapped .  

 

4.5.3.5  Device in ternal  data  mapping  

With  the  defin i ti on  of l i nks  from  the  publ isher to  a  subscriber,  the  subscriber device  i s  capable  
of fi l teri ng  the  l ink data  ou t of the  re levant broadcast te legrams.  Because  of the  axis  modu lar 
structu re  of a  PROFI dri ve  Device,  a  mapping  of the  l i nk data  to  the  axis  I npu t Data  i s  
necessary (see  F igure  1 2).  The  in formation  for the  DXB fi l teri ng  and  the  re lated  mapping  of 
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the  fi l tered  data  to  the  I nput Data  fi e l d  of the  PROFI drive  Axis  i s  combined  i n  the  DXB-
Subscriber Table.  The  s tructure  and  hand l i ng  of the  Subscriber Table  is  described  i n  4 . 5. 3. 6.  

 

Figure 1 2  – Dataflow inside  a  Homogeneous   
P-Device with  DXB relations  

4.5.3.6  Subscriber Table  

4.5.3.6. 1  General  

I n  order that a  DP-s lave  may operate  as  subscriber on  the  bus  at run-up,  the  Subscriber Table  
shal l  be  l oaded  i n to  the  DP-slave  via  the  Check User Prm  or Check Ext User Prm  service  ( i f 
supported).  Together wi th  the  configuration  data,  the  DP-s lave  may undertake  the  requ ired  
checks  and  setti ngs  and  therefore  map the  data  from  the  DP-master and  from  the  publ ishers  
to  i ts  own  ou tpu t ranges  (axis).  

4.5.3.6.2  Structure  of the  DXB-Subscriber Table  

The DXB-Subscriber Table  (see  F igu re  1 3)  consists  of one  or more  l i nk b locks.  The  fol lowing  
i n formation  is  saved  i n  the  l i nk b lock of the  Subscriber Table.  

•  Wh ich  publ isher i s  to  be  accessed .  

•  How l ong  the  publ isher I npu t Data  i s  (for test purposes) .  

•  From  wh ich  pos i ti on  in  the  publ isher I nput  Data  the  l ink data  i s  to  be  accessed  (byte  
offset).  

•  To  wh ich  axis  (DO)  the  fi l tered  l ink data  is  to  be  merged .  

•  To  wh ich  pos i tion  of the  axis  i nput  I O  Data  stream  the  fi l tered  l ink data  is  to  be  added .  

•  How many data  (bytes)  are  to  be  accessed .  
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Element Description  Value  Explanation  

Block header B lock-Length  8  to  234  I ncl ud ing  l ength  byte  

Command  0x07  I den ti fi er DXB-Subscri ber 
Table  

S lot  0  Device  

Speci fi er 0x00  reserved  

Version  Version  I D  0x01  Version  1  

L i nk1  Publ i sher Add ress  0  to  1 25  Source  DP-s lave  add ress  

I npu t  Data  Length  
Publ i sher 

1  to  244  Length  of publ i sher i npu t  
te l eg ram  

Source  Offset  Pub l i sher 0  to  243  Offset  for i npu t  data  
access  

Dest  S lot  Number 0  to  244  S lotnumber for l i nk d ata  
mapping  

Offset  Data  Area  0  to  244  Offset  for l i nk data  
mapping  

Length  Data  Area  1  to  244  Length  of accessed  l i nk 
data  

L i nk2  Publ i sher Add ress  0  to  1 25  Source  DP-s lave  add ress  

I npu t  Data  Length  
Publ i sher 

1  to  244  Length  of publ i sher i npu t  
te l eg ram  

Source  Offset  Pub l i sher 0  to  243  Offset  for i npu t  data  
access  

Dest  S lot  Number 0  to  244  S lotnumber for l i nk d ata  
mapping  

Offset  Data  Area  0  to  244  Offset  for l i nk data  
mapping  

Length  Data  Area  1  to  244  Length  of accessed  l i nk 
data  

L i nk 3   …    

 …    

IEC 

 

NOTE  1  I n  order to  ensu re  that  the  system  can  be  expanded  i n  the  fu tu re,  a  vers ion  I D  i s  provi ded  i n  the  
Subscriber Table.  

NOTE  2  The  table  l ength  can  be  determ ined  vi a  the  l eng th  speci fi cation  i n  the  b lock header.  

NOTE  3  I f data  from  one  publ i sher has  to  be  d i stri bu ted  to  severa l  axi s  on  one  subscriber,  th i s  can  be  done  by     
p l acing  of mu l ti pl e  l i nk en tri es  i n  the  Subscri ber Table.  

Figure 1 3  – Structure  of a  DXB Subscriber Table  ( inside  a  Prm-Block)  

4.5.3.6.3  Data transfer routes  of the  Subscriber Table  

The Subscriber Table  may be  transferred  to  the  s l ave  via  two  d i fferent transfer rou tes:  

•  u s ing  the  Check User Prm  service  (where  the  maximum  leng th  of the  fi l ter table  includ ing  
header i s  l im i ted  to  234  bytes);  th is  way i s  recommended  because  of general  support by 
masters;  or 

•  us ing  the  Check Ext User Prm  service  (where  the  maximum  length  of the  fi l ter tab le  
i nclud ing  header is  l im i ted  to  244  bytes) .  

The  particu lar rou te  that i s  used  depends  on  the  parameteri sation  master,  the  bus  
configuration  tool  and  the  supported  services  on  the  s l ave  (see  a lso  4 . 5. 3. 9) .  
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4.5.3.7  Timing  characteristics  

4.5.3.7. 1  Bus  cycle  

The DP cycle  is  extended  by the  delay times  between  the  publ isher broadcast te legrams  and  
the  next master te legram  respectivel y ( i n  comparison  to  a  DP cycle  wi thou t DXB  
communication).  

F i gure  1 4  shows  te legram  tim ing  wi th  DXB  commun ication .  

 

Figure 1 4 – Timing  d iagram  of PROFIBUS  with   
Cycl ic Data Exchange between  DP-slaves  

The  tim ing  may be  optim ised ,  us ing  con trol l ers  wh ich  guaran tee  short response times.  I n  th is  
case  the  max.  TSDR  shal l  be  speci fi ed  i n  the  GSD of a l l  of the  devices.  A bus  configu ration  
tool  may then  use  th is  va lue  when  calcu lati ng  T I D2 .  

4.5.3.7.2  Delay time  of the  publ isher data  

At the  i nstant that the  master Ou tpu t Data  i s  received ,  the  data  of the  publ i shers,  wh ich  are  i n  
the  cycle  before  the  subscriber,  are  from  the  actual  cycle;  the  data  of the  publ ishers,  wh ich  
are  i n  the  cycle  after the  subscriber,  are  from  the  last previous  cycle.  Th is  concurrence may 
be  optim ised  by us ing  clock cycle  synchron ism .  

4.5.3.8  Moni toring  and  d iagnostics  

4.5.3.8. 1  General  

The  subscriber mon i tors  a  DXB  commun ication  l i nk and  may i den ti fy various  errors  i n  
operation .  The  subscriber keeps  a  status  report for each  DXB commun ication  l i nk and  s i gnals  
every status  change to  i ts  parameterisation  DP-master.  Th is  means  that th is  DP-master has  
essen tia l  i n formation  about  the  status  of a l l  of the  DXB  communication  l i nks.  

The  time  and  data  are  mon i tored  by the  subscriber for every publ isher.  The  time mon i toring  
i n terval  corresponds  to  the  response mon i toring  of the  PROFIBUS-DP.  S ince  the  data  is  
checked  against the  con figured  l eng ths,  steady-state  configuring  errors  and  d ynam ic errors  
may be  sensed  during  data  transfer.  When  an  error occurs,  data  cannot  be  re-sen t as  the  
publ ishers  send  the ir data  as  a  broadcast.  I f the  subscriber identi fies  a  fa i l u re,  i t  shal l  respond  
i n  an  appl ication-speci fic way and  transfer a  d iagnostics  message to  the  master.  

The  master may always  i n terrogate  the  subscribers  for the  status  of a l l  DXB  commun ication  
l inks.  When  i n terrogated  by the  master,  the  s lave  s ignals  the  statuses  of the  DXB  
communication  l i nks  wi th  the  DXB l i nk status  obj ect.  I n  th is  object,  the  address  of the 
publ ishers  and  the  l i nk status  of every DXB  commun ication  l i nk are  transferred  (see  
IEC 61 1 58  Type 3  e lements) .  

4.5.3.8.2  Monitoring  the  accessed  data  i n  the  subscriber 

I n  order to  avoid  d ynam ic as  wel l  as  s teady-state  errors  for the  l i nks,  the  subscriber shal l  
recogn ise  the  publ isher data  l eng th  (th is  corresponds  to  the  input  data  leng th) .  
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•  Dynam ic errors  may occur due  to  errors  i n  the  publ isher (th is  sends  data  wh ich  are  e i ther 
too  short  or too  l ong) .  

•  Steady-state  errors  may occur i f there  are  l i nks  ou tside  the  publ isher data.  

I f a  subscriber recogn ises  a  l ength  error,  the  l i nk for th is  publ isher i s  not executed .  The  
appl ication  i n  the  subscriber may then  respond  appropriatel y.  

4.5.3.8 .3  Response in  the  subscriber for user data fai lure  in  the  publ isher 

The response  is  manufacturer-speci fic.  To  recogn ise  th is  fa i lu re,  a  Sign-Of-Li fe  may be  used  
as  by the  DP-master/DP-slave  relationsh ip  for clock cycle  synchron ism .  The  publ isher 
generates  and  the  subscriber mon i tors  the  S ign-Of-l i fe.  

4.5.3.9  Configuring,  GSD  extensions  

The  GSD fi le  (device  data  fi le)  i s  the  bas is  and  i npu t for the  configuring  tool .  Th is  GSD  fi l e  
shal l  be  suppl ied  by the  device  manufacturer of a  DP-s lave  wh ich  i s  to  operate  as  a  
subscriber/publ isher on  PROFIBUS DP.  

The  parameters  g i ven  in  Table  1 2  are  requ ired  i n  order to  implement DXB communication .  
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Table  1 2  – Parameters  (Set_Prm,  GSD)  for slave-to-slave   
communication  (Data-eXchange Broadcast)  

Parameter Designation  Set
_ 
Prm  

GSD Data  type  Un i ts  
( in ternal )  

M in .  requ i red  values  Typical  value  

Publ i - 
sher 

Subscri -  
ber 

( in ternal )  (absolu te)  

DPV1 _Slave  Support  of the  
DPV1  
functional i ty  

 x  Boolean  

(1 :  True)  

– – 

 

True  

– 

1  True  

Publ i sher_supp  Support  of the  
Publ i sher 
functional i ty  

 x  Boolean  

(1 :  True)  

– True  True  1  True  

Subscriber_supp  Support  of the  
Subscriber 
functional i ty  

 x  Boolean  

(1 :  True)  

– Fal se  True  1  True  

DXB_Max_Li nk_Count Number of max.  
possible  l i nks  to  
d i fferent  
publ i shers  

 x  Unsigned8  – – 1  8  8  

DXB_Max_Data_ 
Length  

Maximum  
possible  data  
l eng th  of a  l i nk 
to  one  pub l i sher 

 x  Unsigned8  Byte  – 2  32  32  

MaxTsd r_xx Maximum  s lave  
processing  t ime  
at  xx Mbi t/s  

 x  Uns igned1 6  tB I T ≤  800  ≤  800  400  33, 2  µs  a  

DXB_Subscri bertabl e_ 
B lock_Location  

Supported  SAPs  
for DXB-
Subscriber table  

 x  Uns igned8  – – 0  1  1  

Publ i sher_Add r Publ i sher 
add ress  of the  
l i nk 

x   Uns igned8  –     

Publ i sher_Length  Total  i npu t  d ata  
l ength  of the  
Publ i sher 

x   Uns igned8  Byte      

Sample_Offset  Start  of the  l i nk x   Unsigned8  Byte      

Sample_Length  Length  of the  
l i nk 

x   Unsigned8  Byte      

a  Val ue  at  1 2  Mbi t/s .  

 

I f the  extended  parameterisation  is  used ,  then  add i tional  GSD  parameters  are  necessary 
(refer to  PNO/3.502).  

4.6  Parameter Access  

4.6. 1  PAP  for Parameter Access  

For PROFI drive  at PROFIBUS,  the  Process  data  ASE  i ndex 47  (DS47)  is  defined  as  the  PAP  
to  provide  the  PROFI drive  Base  Mode  Parameter Access.  For PROFIBUS  on l y,  the  Base  
Mode Parameter Access  – G lobal  service  i s  defined .  The  access  for the  Base  Mode  
Parameter Access  i s  done  by a  Process  data  ASE read /wri te  on  I ndex 47  (DS47)  of the  
speci fic CO (S lot) .  
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Figure 1 5 – PAP  and  Parameter Access  mechanism   
for a  PROFIBUS  homogeneous  P-Device  

Every PROFIdrive  P-Device  on  PROFIBUS shal l  support the  Base  Mode Parameter Access  – 
G lobal  via  a l l  S lots  re lated  to  PROFI drive  DOs  (wi th in  a  DU).  Homogeneous  P-Devices  shal l  
support a lso  the  Base  Mode Parameter Access  – G lobal  via  S lot 0 ,  DS47.  Al l  PROFIdrive  
parameters  of the  complete  Drive  Un i t  (a l l  DOs,  g lobal  and  l ocal  parameter)  are  access ib le  
via  a l l  PAPs  of a  DU .  F igure  1 5  and  F igure  1 6  show the  Parameter Access  mechan ism  for 
Drive  Un i ts  i n  d i fferen t P-Devices.  

The  address ing  of the  DO  local  parameter i s  on l y done  by the  DO-ID  sen t to  the  device  i n  the  
parameter request data  structu re  (see  I EC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 2. 3) .  
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Figure 1 6  – PAP  and  Parameter Access  mechan ism   
for a  PROFIBUS  heterogeneous  P-Device  

Please  note  the  fol lowing  conventions.  

•  The  Parameter Access  to  a l l  DO  of a  Homogeneous  P-Device  shal l  be  poss ib le  a lso  via  
the  S lot 0-PAP.  Address ing  of the  DO  is  done  by the  DO-ID  passed  i nside  the  request 
header data  structu re  (Base  Mode Parameter Access  – G lobal ) .   

•  The  P-Device  of Heterogeneous  type  shal l  not support a  PAP at S lot  0 .  Testi ng  i f the  P-
Device  i s  of Homogeneous  type  can  be  done  by read  access  to  g lobal  parameter PNU964.  
I f the  access  is  successfu l ,  the  P-Device  is  of Homogeneous  type.  

•  With in  a  Drive  Un i t,  access  to  the  l ocal  parameters  of every DO ins ide  the  DU  shal l  be  
possib le  via  every PAP  related  to  the  DU .  

•  The  Parameter Access  to  a  speci fic DO  shal l  be  possib le  via  the  PAPs  of a l l  COs  (S lots)  
re lated  to  that DO.  

•  I t  i s  recommended  to  perform  the  Parameter Access  to  a  speci fic  DO via  the  PAP of the  
fi rst ( l owest S lotnumber)  of the  re lated  Slots  of the  DO.  

4.6.2  Defin i tion  of the  Base Mode Parameter Access  mechan ism  

4.6.2 . 1  General  

I n  th is  subclause,  the  mechan ism  for transportation  of the  Base  Mode  Parameter Access  
request/response  data  structu re  by use  of the  MS1 /MS2  AR Process  data  ASE  read  wri te  
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services  is  speci fied .  Table  1 3  g ives  a  general  overview about the  PROFIBUS DP services  
avai l able  for PROFIdrive  Parameter Access.  

Table  1 3  – Services  used  for Parameter Access  on  PROFIBUS DP  

Service  DPV0  DPV1  

Master type  Class  1  (PLC)  Class  2  (PG,  B&B)  

Connection  type  MS0  AR MS1  AR MS2  AR 

Communication  service  Cycl i c  data  ASE  Process  data  ASE  Read /Wri te  Data  Transport  

PROFI dri ve  service  DO  IO  Data  a  Base  Mode  Parameter Access  (BMP)  – 

a  PKW channel ,  defi ned  i n  PROFI dri ve  V2,  not  used  any more.  

 

Address ing  of the  PAP  is  done  by CO/Slot and  index/DS  (data  block).  The  defin i ti ons  refer to  
the  Read  and  Wri te  services  via  the  MS1  AR and  MS2  AR.  The  Data  Transport service  is  not  
used  s ince  i t  i s  on l y accessible  for a  DP-master (class  2).  

The  PROFIdrive  Profi l e  for d rives  defines  the  fo l lowing  PAPs for the  Parameter Access  on  
PROFIBUS DP (see  Table  1 4):  

Table  1 4  – Defined  PAPs  for Parameter Access  

PAP  Contents  I ndex (Process  data  ASE)  

Base  Mode  PAP  Access  Poin t  for  
Base  Mode  Parameter Access  – 
G lobal  

47  

 

4.6.2 .2  MS1 /MS2  AR Read/Write  sequences  for Parameter Access  

The data  i n  the  wri te  request corresponds  to  the  parameter request.  The  data  i n  the  Read  
response corresponds  to  the  parameter response.  

A wri te  request i s  fi rst sent  wi th  the  parameter request.  The  master shal l  send  a  Read  request  
so  that  the  s lave  answers  wi th  a  Read  response  con tain ing  the  parameter response (see  
Figure  1 7  and  Table  1 5) .  
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Figure 1 7  – Telegram  sequence  via  MS1  AR or MS2  AR 

The data  fl ow accord ing  to  F igure  1 7  and  the  re lated  state  mach ine  deinfed  in  Table  1 5  i s  
va l i d  for exactl y one  connection .  I f several  connections  have  been  set  up,  then  the  
appropriate  number of s tate  mach ines  shal l  be  avai l ab le  and  every connection  is  ass igned  a  
separate  s tate  mach ine.  
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Table  1 5  – State  mach ine for DP-slave  processing  

Event  

State  

Connection  
d isconnected  

Id le  Request being  processed  Response  
avai l abl e  

Connection  
being  
establ i shed  

Action   Reset  process ing  

 Subsequent 
state  

I d l e  I d l e  

Connection  
being  
d i sconnected  

Action  ( i gnore)  Reset  process ing  

 Subsequent 
state  

– Connection  d i sconnected  

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

Start  process ing  

Wri te. res(+)  

Wri te. res(-)  
"s tate  confl i ct"  

Reject  response  
Start  processing  

Wri te. res(+)  

 Subsequent 
state  

– Request bei ng  
processed  

– Request bei ng  
processed  

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

Read . res(-)  

"state  confl i ct"  

Read . res(+)  

 Subsequent 
state  

– – I d l e  

Processing  
completed  

Action  Reject  Reject   ( i n ternal  error)  

rej ect  

 Subsequent 
state  

– – Response  avai l abl e  – 

The  columns  of th i s  table  speci fy the  state.  The  rows  exp la i n  an  even t.  Every row i s  subd ivi ded  i n to  two fi e l ds.  
One  describes  the  action  and  the  other the  subsequent state.  

 

4.6.2 .3  MS1  AR,  MS2  AR telegram  frame  

4.6.2 .3.1  Standard  case  

The fol lowing  four MS1 /MS2  AR te legrams  (see  Table  1 6,  Table  1 7 ,  Table  1 8  and  Table  1 9)  
are  used  for transm i tting  a  parameter request/parameter response pa ir via  the  PAP (S lot X,  
I ndex 47) :  

•  Transm ission  of the  parameter request i n  a  Wri te  request:  

Table  1 6  – MS1 /MS2  AR telegram  frame,  Wri te  request  

Block Byte  n  Byte  n+1  

Wri te  Header Function_Num   
=  0x5F  (Wri te)  

S lot_Number = . . .  

 I ndex =  47  Length  =  (Data)  

Data  (Length )  Parameter request. . .  

…   

 

•  Short acknowledgement of the  parameter request wi th  Wri te  response  (wi thou t data):  
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Table  1 7  – MS1 /MS2  AR telegram  frame,  Wri te  response  

Block Byte  n  Byte  n+1  

Wri te  Header Function_Num   
=  0x5F  (Wri te)  

S lot_Number  
=  (m i rrored)  

I ndex =  (m i rrored )  Length  =  (m i rrored )  

 

•  Request of the  parameter response  i n  a  Read  request (wi thou t data):  

Table  1 8  – MS1 /MS2  AR telegram  frame,  Read  request  

Block Byte  n  Byte  n+1  

Read  Header Function_Num   
=  0x5E  (Read)  

S lot_Number = . . .  

I ndex =  47  Length  =  MAX 

 

•  Transm ission  of the  parameter response i n  the  Read  response:  

Table  1 9  – MS1 /MS2  AR telegram  frame,  Read  response  

Block Byte  n  Byte  n+1  

Read  Header Function_Num  
=  0x5E  (Read)  

S lot_Number  
=  (m i rrored)  

I ndex =  (m i rrored )  Length  =  (Data)  

Data  (Length )  Parameter response. . .  

. . .  

 

Mean ing  and  u ti l i sation  of the  e lements  i n  the  MS1 /MS2  AR te legram  header:  

– Function_Num:  

ID  for service  (Read ,  Wri te,  Error)  

– S lot_Number:  

MS1 /MS2  AR:  I n  the  request:  address ing  of a  rea l  or vi rtual  modu le  of the  DP-slave,  i n  the  
response:  m irrored .  

PROFI drive:  no  evaluation .  

– I ndex (Process  data  ASE):  

MS1 /MS2  AR:  I n  the  request:  addressing  of a  data  b lock at the  DP-s lave,  i n  the  response:  
m i rrored .  

PROFI drive:  I ndex number 47  defined  for parameter requests  and  for parameter response 
(DS47).  

– Length :  

MS1 /MS2  AR:  I n  the  Wri te  request and  Read  response,  the  l eng th  of the  transm itted  data  
i n  bytes.   

PROFI drive:  Length  of parameter request/parameter response.  

MS1 /MS2  AR:  I n  the  Read  request,  the  requested  l ength  of a  data  b lock.  

PROFI drive:  Maximum  leng th  poss ib le .  

MS1 /MS2  AR:  I n  the  Wri te  response,  the  data  l ength  accepted  by the  DP-s lave.  

PROFI drive:  M i rroring  of the  l eng th  from  the  Wri te  request.  
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4.6.2 .3.2  Error case  

I f there  i s  an  error,  the  repl y to  a  Read  or Wri te  request i s  an  error response (see  Table  20) .  

•  Process  data  ASE  Error Response:  

Table  20  – Process  data  ASE  telegram  frame,  Error response  

Block Byte  n  Byte  n+1  

Error Function_Num  
=  0xDF  (Error Wri te)  
=  0xDE  (Error Read )  

Error_Decode  
=  1 28   

Error_Code_1  Error_Code_2  

=  (don ' t  care⇒  a lways  =  0)  

 

– Error_Decode:  

Process  data  ASE:  I D  as  to  how Error_Code_1 /2  are  to  be  in terpreted .  

PROFI drive:  a lways  1 28  

– Error_Code_1 :  

Process  data  ASE:  Breakdown  in to  error cl ass  (4  b i ts)  and  error code  (4  b i ts) ;  refer to  
Table  21 .  

PROFI drive:  U ti l i s ing  certain  numbers  

– Error_Code_2:  

Process  data  ASE:  Appl i cation-speci fic  

PROFI drive:  not  used  (a lways  =  0)  
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Table  21  – Al location  of Error class  and  code for PROFIdrive  

Error_Class  
(from  IEC  61 1 58)  

Error_Code  
(from  IEC  61 1 58)  

Appl ication  PROFIdrive  

0x0. . 0x9  =  reserved    

0xA =  appl i cati on  0x0  =  read  error 
0x1  =  wri te  error 
0x2  =  modu le  fa i l u re  
0x3  to  7  =  reserved  
0x8  =  vers ion  confl i ct  
0x9  =  featu re  not  supported  
0xA to  0xF  =  user speci fi c  

 

0xB  =  access  0x0  =  i n val i d  i n dex 0xB0  =  No  PAP  (DS47):  parameter 
requests  are  not  supported  

 0x1  =  wri te  l ength  error 
0x2  =  i n val i d  s l ot  
0x3  =  type  confl i ct  
0x4  =  i n val i d  area  

0x1  =  Parameter request b l ock i s  to  
l ong  for th i s  PAP  

 0x5  =  state  confl i ct  0xB5 =  Access  to  PAP  (DS47)  
temporari l y not  possib le  d ue  to  
i n ternal  processing  status  

 0x6  =  access  den i ed   

 0x7  =  i n val i d  range   

 0x8  =  i n val i d  parameter 
0x9  =  i n val i d  type  
0xA to  0xF  =  user speci fi c  

 

0xC =  resource  0x0  =  read  constrai n t  confl i ct  
0x1  =  wri te  constrain t  confl i ct  

 

 0x2  =  resource  busy   

 0x3  =  resource  unavai l able   

 0x4. . 0x7  =  reserved  
0x8. . 0xF  =  user speci fi c  

 

0xD. . . 0xF  =  user speci fi c    

 

4.6.2 .4  Data block lengths  

•  I f the  data  b lock l ength  l im i tation  of the  MS1 /MS2  AR Process  data  ASE  (see  I EC  61 1 58  
Type 3  e lements)  i s  used ,  then  the  fol lowing  setti ngs  of the  transferred  data  quanti ty,  
wh ich  he lp  to  optim ise  the  DP cycle  (see  Table  22  and  Table  23),  are  recommended .  
Maximum  data  quanti ti es  to  be  transferred  are  a  function  of the  data  b lock l engths.  Values  
for maximum  Profibus  b lock lengths  and  BMP b lock lengths  as  bas is  for ca lcu lation  are  
g i ven  i n  Table  22 .  

Table  22  – Data  block lengths  

(Length  i n  bytes)  Complete  Hal f  Quarter 

Max.  Profi bus  l eng th  255  1 27  63  

FDL user d ata  244  1 1 6  52  

MS1 /MS2  AR user d ata  240  1 1 2  48  

Parameter add ress  and  value  236  1 08  44  

FDL header 1 1  

Process  data  ASE  header 4  

Parameter header 4  

Parameter add ress  6  

Parameter val ue  header 2  
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For calcu lations  of quanti ty data  re lated  to  the  BMP mechan ism  these  formu las  appl y:  

•  MS1 /MS2  AR user data  l ength  requ ired  as  a  function  of the  number of parameters  and  
number of va lues  

  MS1 /MS2  AR user data  l ength  =  

Parameter header (=4)  +  

Number of parameters  ×   (Parameter add ress  (=6)  +  Parameter value  header (=2)  

     +  Format(=1 , 2 , 4)  ×  number of values)  

•  Max.  number of parameters  for a  speci fied  MS1 /MS2  AR user data  l eng th  (number of 
va lues  =  1 )  

  N umber of parameters  =  

(MS1 /MS2  AR user data  l eng th  – Parameter header (=4)  )  

/  (Parameter address(=6)  +  Parameter value  header(=2)  +  Format(=1 , 2, 4)  )  

•  Maximum  number of values  for a  speci fied  MS1 /MS2  AR user data  l ength  (number of 
parameters  =  1 )  

  N umber of e l ements  =  

(MS1 /MS2  AR user data  l eng th  – Parameter header(=4)  

– Parameter address(=6)  – Parameter value  header(=2)  )  

/  Format(=1 , 2, 4)  

Table  23  – Limi ts  due  to  the  Process  data  ASE  data  block l ength  

Object  Task Lim i ted  by Data  block 
l ength  
240  byte  

Data  block 
l ength  
1 1 2  byte  

Data  block 
l ength  
48  byte  

   Word  D  Word  Word  D  Word  Word  D  Word  

One  parameter,  
several  
e l ements  

Request  
Number of 
e l ements  

1 1 7  58  53  26  21  1 0  

Change  1 1 4  57  50  25  1 8  9  

Mu l ti -
parameters ,  
each  one  
e lement  

Request  
Number of 
parameters  

39  39  1 8  1 8  7  7  

Change  23  1 9  1 0  9  4  3  

Descripti on  
complete  or 
s tri ng  

Request  
Lengths  i n  
bytes  

234   1 06   42   

Change  228   1 00   36   

Text  
( l ength=1 6)  

Request  Number of 
requests  

1 4   6   2   

Change  1 4   6   2   

 

4.6.2 .5  Scalabi l i ty of the  functional i ty  

The functional i ty of the  BMP mechan ism  is  scalable  accord ing  to  these  cri terias .  

•  Mu l ti -Parameter Accesses:  yes/no  

•  Parameter description  avai lable:  yes/no  

•  I f no  parameter description  is  avai lable,  the  parameter description  shal l  be  added  as  a  fi le  
to  the  d ri ve.  

•  Process  data  ASE  data  b lock l eng th :  l im i tation  of the  data  b lock length  for the  purpose  of 
shorter bus  cycles  i n  the  I sochronous  Mode.  

4.6.2 .6  GSD parameters  for MS1 /MS2  AR services  

The fol l owing  GSD  parameters  i n  Table  24  are  re levant for the  MS1 /MS2  AR services :  
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Table  24  – GSD  parameters  for the  MS1 /MS2  AR services  

Parameter Designation  

DPV1 _Slave  MS1 /MS2  AR support  

C1 _Max_Data_Len  Maximum  MS1 /MS2  AR data  b l ock l eng th  for the  commun ication  channe l  wi th  the  
DP-master (cl ass  1 )  

C2_Max_Data_Len  Maximum  MS1 /MS2  AR data  b l ock l eng th  for the  commun ication  channe l  wi th  the  
DP-master (cl ass  2)  

C1 _Read_Wri te_supp  Supports  the  read  and  wri te  services  of the  DP-master (cl ass  1 )   

C2_Read_Wri te_supp  Supports  the  read  and  wri te  services  of the  DP-master (cl ass  2)  

C2_Max_Count_Channels  Maximum  account  of acti ve  MS2  ARs  of the  DP-  s l ave  

NOTE  The  GSD  entries  for I sochronous  Mode,  Data  eXchange  Broadcast  and  MS1 /MS2  AR services  are  g i ven  
i n  PNO/3. 502.  

 

4.7  P-Device configuration  

4.7. 1  P-Device configuration  on  PROFIBUS  DP  

Accord ing  to  the  PROFIdrive  Base  Model ,  the  P-Device  may be  of homogeneous  or 
Heterogeneous  type.  For evaluation  of the  P-Device  type  on  PROFIBUS,  an  attempt to  read  
the  g lobal  parameter PNU964  via  S lot 0 ,  DS47  may be  helpfu l .  I f the  read  access  i s  
successfu l ,  the  P-Device  i s  of Homogeneous  type  and  the  parameter access  shal l  a l so  be  
poss ib le  via  every S lot of th is  P-Device.  Th is  homogeneous  P-Device  then  consists  exactl y 
ou t of one  Drive  Un i t wh ich  comprises  the  whole  P-Device  (a l l  S lots) .  

I f the  parameter read  attempt on  S lot 0  fa i ls ,  the  P-Device  i s  of Heterogeneous  type.  I n  th is  
case,  the  P-Device  may con tain  one  of several  Drive  Un i ts.  For fu rther evaluation  of the  P-
Device  configuration ,  i t  i s  necessary to  fi nd  ou t a l l  S lots  of the  P-Device  wh ich  are  re lated  to  a  
PROFI drive  DO.  Th is  can  be  done  by a  parameter read  access  via  DS47  on  the  g lobal  
parameter PNU964. 5  (number of DOs).  When  the  PROFI drive  S lots  are  found  and  the  content  
of P964.5  of a l l  PROFI drive  Slots  i s  evaluated ,  the  a l l ocation  of S lots  to  DOs  and  of S lots  and  
DOs to  Drive  Un i ts  can  be  determ ined .  

Be  aware  that a lso  an  Encoder device  supports  the  PROFI drive  parameter channel  and  
device  i den ti fication  parameter.  To  figure  out i f the  device  is  a  PROFI drive  device  or an  
Encoder device,  evaluate  the  profi le  number ou t of parameter 965.  I f the  profi le  number i s  3,  
the  device  i s  a  PROFIdrive  device.  

4.7.2  Drive  Un i t configuration  on  PROFIBUS DP  

The general  Drive  Un i t  (DU)  configuration  on  PROFIBUS is  shown  i n  F igure  1 8 .  Th is  
Figu re  a lso  shows  the  re lated  data  objects  for IO  Data,  l ocal  and  g lobal  parameter data  and  
device  or DO re lated  configuration  data.  For the  general  cl ass i fication  of DU  types  see  
IEC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 1 . 3 . 7.  

A DU  cons ists  log ical l y ou t of one  or several  Drive  Objects  (DO).  The  Drive  Un i t  i s  
represented  by DO-ID=0.  

The  DO consists  of at  l east i ts  speci fic  parameters.  

A DO  of type  Axis  consists  a lso  of i ts  I O  Data  (setpoin t va lues,  actual  va lues),  the  axis  
speci fic parameters,  and  i ts  axis-speci fic configuration  data.  

The  DO IO  Data  i s  composed  of several  S lots  con tain ing  the  IO  Data  of the  te legrams  used  
for th is  DO  and  the  Axis  Separator.  There  may be  more  S lots  for add i ti onal  IO  Data  or DXB  
commun ication .  
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The  context i ncludes  the  configuration  data  of the  DO.  The  configuration  data  i tse l f cons ists  of 
the  configuration  i den ti fi ers  for each  S lot and  the  parameter data.  Al l  configuration  i den ti fi ers  
are  combined  i n to  one  configuration  string  for th is  device,  wh ich  i s  transferred  to  the  device  
by the  configuration  te legram.  

The  parameter data  i s  pu t together by the  I soM  Parameter,  the  DXB-Subscriber tab le ,  and  the  
DO  speci fic parameters .  

 

The  express ions  i n  paren theses  ()  are  used  i n  the  PROFIBUS  speci fi cation  (see  I EC 61 1 58-5-3,  I EC 61 1 58-6-3).  

Figure 1 8  – Drive  Un i t  Structure  

For the  structure  of a  Drive  Un i t,  the  fol l owing  ru les  appl y.  

1 )  The  Drive  Un i t  i tse l f has  no  IO  Data,  they are  ass igned  to  a  DO.  

2)  The  Axis  Separator at the  end  of the  last DO  is  optional .  

3)  I f a  Drive  Un i t  consists  on l y of one  DO,  the  Axis  Separator of th is  DO  is  optional .  
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4)  Shorter configurations  are  a l l owed :  i f on l y a  part  of the  DOs  exchanges  IO  Data,  and  th is  
part i s  set i n  the  " l ist of DO-IDs"  (refer to  Drive  Object – I D)  i n  front of the  DOs  wh ich  do  
not exchange  IO  Data,  then  i t  i s  a l lowed  to  configure  no  axis  separators  for the  non-used  
DOs.  

5)  Longer configurations  are  not  a l l owed .  

I f the  standard  configuration  is  used ,  the  ID  requ ired  in  the  configuration  te legram  contains  
i n formation  on  the  d i rection  ( I /O),  the  format (word),  the  data  l ength ,  and  the  data  cons istency 
(cons istency over the  complete  l ength).   

The  i n formation  about the  S lots  and  DOs i n  the  DP-slave,  and  thei r I Ds  are  a lso  known  as  the  
DP-slave  configuration .  The  configurati on ,  configured  using  the  GSD  data  i n  the  DP-master,  i s  
sen t when  establ ish ing  cycl i c communication  between  the  DP-master and  the  DP-s lave  wi th  
the  Check Cfg  service.  The  DP-slave  checks  whether the  received  configuration  and  the  
saved  configuration  coincide.  The  configuration  may be  read  back us ing  the  Get  Cfg  service.  

4.7.3  Getting  the  Drive  Object – ID  (DO-ID)  

To se lect a  ded icated  DO via  the  Base  Mode Parameter Access  – G lobal ,  the  DO-ID  is  used  
for address ing .  For S ing le-Axis  and  Mu l ti -Axis  Drive  Un i ts ,  the  DO-ID  i s  set equal  to  the  Axis-
Number.  

Due  to  the  fact that wi th  the  Modu lar Drive  Un i t type,  i t  i s  poss ib i l e  to  have  DO types  wh ich  
have  no  cycl ic IO  Data  bu t Parameter Access  via  the  acycl ic commun ication  channel ,  the  DO-
ID  may be  d i fferen t from  the  Axis-Number.  F igure  1 9  shows the  pri nciple  configuration  and  the  
communication  channels  i ns ide  a  Modu lar Drive  Un i t.  To  correlate  the  Axis-Number of the  
cycl ic  commun ication  channel  and  the  DO-ID  for the  acycl ic Parameter Access,  the  “ l ist of 
DO-ID”  i n  the  g lobal  parameter PNU978  is  used .  

 

Figure 1 9  – Configuration  and  communication  channels   
for the  Modular Drive  Un i t type at  PROFIBUS DP  

Parameter PNU978 i s  a  l i st of a l l  DO-IDs  (see  F igure  20) .  I n  the  PROFI drive  con text,  a  DO-ID  
is  ass igned  to  every DO.  The  DO-ID  is  an  i den ti fi er for a  DO  typical l y used  for Modu lar Drive  
Un i ts.  For the  Base  Mode Parameter Access  via  PROFIBUS MS1 /MS2  AR (refer to  
IEC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 2 .3)  th is  identi fi er i s  used  to  address  a  certa in  DO (see  F igure  1 9) .  
I n  the  cycl ic  commun ication  i n  wh ich  IO  Data  i s  exchanged ,  the  order of the  IO  Data  i s  fixed  
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by the  DO IO  Data  configuration  and  referred  as  Axis-Number (see  F igure  21 ).  The  i den ti fi er 
of the  DOs  is  en tered  i n  parameter PNU978  i n  the  sequence  i n  wh ich  the  d rive  DOs receive  
thei r IO  Data  (see  a lso  F igure  1 9  and  F igure  20) .  

 

Figure 20  – Meaning  of parameter PNU978 ( l i st of al l  DO-IDs)   
for the  DU  at  PROFIBUS DP  

The subind ices  of PNU978 correspond  to  the  IO  Data  view of the  d rive  axes  i n  ascend ing  
order.  P978  consists  of two l i s ts  (see  F igure  20) .  F i rst of a l l  (starti ng  wi th  subindex 0) ,  the  l i st  
of DOs wi th  Cycl ic Data  Exchange starts  and  is  term inated  wi th  a  zero  DO-ID.  The  second  l i st  
starts  d i rectl y after the  fi rst l i st and  con ta ins  the  DO-ID  of DOs  wi thou t cycl i c  data  channel .  
Th is  l i st  a lso  term inates  wi th  a  zero  DO-ID.  Therefore  a l l  DO-IDs  of the  device  are  l i s ted  i f a  
second  zero  i s  detected  as  DO-ID.  

During  Data  Exchange,  the  fol lowing  ru les  shal l  a lways  be  fol lowed :  

•  no  gap  i n  the  l i s t,  

•  the  end  of every l i s t i s  s ignal led  by 0 ,  a l l  DOs  are  l i sted  i f a  second  0  i s  detected ,  

•  every number exists  on l y once,  

•  DO-ID  =  255  s ignals  not  a  va l i d  DO-ID  but a  DO  IO  DATA cycl ic commun ication  channel  
wh ich  i s  not  assigned  a  DO.  

Notice  that parameter P978  is  mandatory for a  Modu lar Drive  Un i t  at PROFIBUS DP.  Also  
parameter P978  i s  mandatory i f the  Drive  Un i t  contains  DOs  wi thou t cycl ic  data  channel  (L ist2  
i n  P978).  I f P978  is  present,  the  DO-ID  for the  DO  Parameter Access  shal l  be  taken  out of 
P978.  P978  optional l y may a lso  be  used  for “S ing le-Axis”  and  “Mu l ti -Axis”  Drive  Un i ts,  i f for 
any reason  i t  i s  necessary to  have  the  DO-ID  not equal  to  the  Axis-Number.  I f the  Drive  Un i t  
does  not possess  P978,  the  DO-ID  for the  DO Parameter Access  i s  equal  to  the  IO  Data  Axis-
Number.  
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Further detai ls  on  parameter PNU978  are  defined  i n  the  I EC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 4 . 2 .  See  
a lso  F igure  21  for an  example  of P978  for a  typica l  Mu l ti -Axis  Drive  Un i t  configuration .  

I denti fication  of DO type  i n  a  Modu lar DU  i s  done  by evaluation  of P975 (refer to  
IEC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 3 . 9. 3).  

 

Figure 21  – Example  of P978  for a  complex  
Modular Drive  Un i t at  PROFIBUS  DP  

4.8  Diagnosis  

With in  PROFI drive  at  PROFIBUS,  the  mapping  of the  Fau l t Classes  Mechan ism  on  D iagnosis  
ASE  and  Alarm  ASE is  not speci fied .  Therefore,  for the  DP-masters,  on ly the  Fau l t  Buffer 
Mechan ism  and  Warn ing  Mechan ism  via  Parameter Access  and  ZSW1  are  avai lable.  

4.9  Clock Synchronous  Operation  

4.9. 1  Sequence  of an  isochronous  DP  cycle  

Figure  22  shows  the  sequence  of an  i sochronous  DP  Cycle.  
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Figure 22  – Sequence of an  i sochronous  DP cycle  

The express ions  used  i n  F igure  22  are  as  fo l lows.  

TJ  (J i tter Time)  
TJ  m i rrors  the  time i n  wh ich  the  clock j i tter l asts.  The  clock j i tter i s  the  sh i fti ng  of the  G lobal  
Control  (GC)  te legram  wi th  respect to  time  (refer a lso  to  4 . 9. 5. 2).   

TDX  (Data_Exchange  Time)  

Th is  time i s  the  sum  of the  transm iss ion  times  of a l l  Data_Exchange te legrams  for a l l  s laves.  

TMSG  (Message  Time)  
The times  TMSG  may e lapse  to  hand le  al l  acycl ic  services  on  the  MS1  AR (TMSG1 )  and  MS2  
AR (TMSG2)  of fie l dbus  DP  as  wel l  as  a l l  other DL-services  wi th  Service_class  =  low.  These  
acycl ic  services  shal l  be  executed  after the  cycl i c services.  To  ensure  an  I sochronous  DP 
cycle,  th is  part shal l  be  l im i ted .  

TDP  (DP-Cycle  Time)  

TDP  i s  the  time a  DP cycle  l asts .  

Content  of a  DP cycle  
SYNCH :  G lobal_Control  te legram  for synchron isation  
The  end  of the  G lobal_Control  (GC)  te legram  marks  the  beg inn ing  of a  new DP  cycle .  

DX:  Data_Exchange  
With  the  service  Data_Exchange,  user data  exchange  between  master and  s l ave  1 -n  i s  
execu ted  sequentia l l y.  

MSG:  acycl ic services  
After cycl ic  transm ission  the  master may transm i t an  acycl ic service,  for example  parameter 
request  via  MS1 /MS2  AR.  

RES:  Reserve  
The reserve  cons ists  of the  "active  spare  time"  wh ich  is  used  as  an  “acti ve  rest”  (master 
transm i ts  to  i tse l f)  and  the  "passive  spare  time".  

4.9.2  Time settings  

4.9.2 .1  General  

Figure  23  shows  the  time settings.  
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Figure 23  – Time settings  

The express ions  used  i n  F igure  23  are  as  fo l lows.  

TDP  (DP-Cycle-Time))  

The  DP cycle  Master-Appl ication-Cycle  time cons ists  of the  fol lowing  parts .  

– Duration  of the  cycl ic services  TDX:  depends  on  the  number of s l aves,  DX te legram  
l engths  

– Duration  of an  acycl ic  services:  depends  on  the  maximum  length  of the  MS1 /MS2  AR 
te legrams  

– Duration  unti l  a  new clock pu lse  i s  generated :  GAP,  token  pass ing ,  reserve,  SYNCH  

I n  add i ti on ,  there  i s  the  fol lowing  general  cond i ti on  for the  DP cycle  time:  

– TDP  >=  maxTDP_MIN  h ighest  value  of TDP_MIN  of a l l  s l aves   

Time settings  i n  GSD fi le :  

– TBASE_DP  T ime base  of TDP  (Un i t:  [1 /1 2  µs] ,  for example:  3  000  =  250  µs)  

– TDP_MIN  M in imum  DP  cycle  time  (Un i t:  [TBASE_DP ] ,  for example:  2  =  500  µs)  

– The  speci fied  va lue  shal l  fu l l fi l l  the  fol lowing  cond i tion :  

TBASE_DP  =  1  ms/2
n  wi th  n  =  0  – 5  ( i n teger number)  

Th is  means  that one  of the  fol lowing  values  may be  selected :  

TBASE_DP :  375/750/1  500/3  000/6  000/1 2  000  =  

31 , 25  µs/62, 5  µs/1 25  µs/250  µs/500  µs/1  000  µs.   
The  d ri ve  shal l  a lso  hand le  the  perm issib le  mu l tip le  of the  selected  va lue.  

The  DP cycle  time resu l ti ng  from  th is  shou ld  be  offered  as  a  defau l t when  configuring  (refer to  
4 . 9. 4) .  However,  i t  shou ld  s ti l l  be  possib le  to  en ter other (h igher)  va lues.  

T I  ( Input time:  Time for actual  value  acqu isi tion )  

For the  detai l ed  parameter description ,  see  I EC 61 1 58.  

Time settings  i n  the  GSD  fi le :  
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– TBASE_IO  Time base  of T I ,  TO  (Un i t:  [1 /1 2  µs] ,  for example:  3  000  =  250  µs)  

– T I _MIN  M in imum  T I   (Un i t:  [TBASE_IO ] ,  for example:  1  =  250  µs)  

– The  speci fied  va lue  shal l  fu l fi l l  the  fo l lowing  cond i tions:  

TBASE_IO  =  1  ms/2
n  wi th  n  =  0  – 5  ( i n teger number)  

Th is  means,  that  one  of the  fo l lowing  va lues  may be  selected :  

TBASE_IO :  375/750/1  500/3  000/6  000/1 2  000  =  

31 , 25  µs/62, 5  µs/1 25  µs/250  µs/500  µs/1  000  µs.  
The  dri ve  shal l  a lso  be  able  to  hand le  the  perm issible  mu l ti p les  of the  selected  va lue.  

TO  (Output  time:  Time for setpoint  transfer)  

For the  detai led  description  of the  parameter,  see  IEC 61 1 58.  

Time settings  i n  the  GSD  fi le :  

– TBASE_IO  T ime base  of T I ,  TO  (Un i t:  [1 /1 2  µs] ,  for example:  3  000  =  250  µs)  

– TO_MIN  M in imum  (TO-TDX)  (Un i t:  [TBASE_IO ] ,  for example:  1  =  250  µs)  

– The  speci fied  va lue  shal l  fu l fi l l  the  fo l lowing  cond i tion :  

TBASE_IO  =  1  ms/2n  wi th  n  =  0  – 5  ( i n teger mu l tip le)  

Th is  means  that one  of the  fol lowing  values  may be  selected :  

TBASE_IO :  375/750/1  500/3  000/6  000/1 2  000  =  

31 , 25  µs/62, 5  µs/1 25  µs/250  µs/500  µs/1  000  µs.  

The  dri ve  shal l  a lso  be  able  to  hand le  the  perm issible  mu l ti p les  of the  selected  va lue.  

TM  (Master time:  Start of master control )  

For the  detai led  description  of the  parameter,  see  I EC 61 1 58.  

TMAPC,  TSAPC (Master_Appl ication_Cycle-,  Slave_Appl ication_Cycle-Time:  Appl ication  
cycle  times)  

For the  detai l ed  description  of the  parameter see  I EC  61 1 58.  

Different values  for TMAPC ,  TDP ,  TSAPC   

I f the  master appl ication  cycle  is  not equal  to  the  DP  cycle  or the  s l ave  appl ication  cycle  i s  not  
equal  to  the  DP cycle,  the  fol l owing  constrain ts  for the  setting  of TMAPC  and  TSAPC  have  to  be  
taken  i n to  account:  

TMAPC  >=  TDP  >=  TSAPC  

TMAPC  =  n  ×  TDP  (n  =  1  – 1 4 ,  to  l im i t us ing  S ign-Of-Li fe  for s lave  refer to  4 . 9. 3)  

Transmission  times  

Depend ing  on  the  model  used ,  the  fol l owing  transm ission  times  are  re levant:  

– Master ->  S lave:  1 -2  TDP ,  depend ing  on  TO  

–  S lave  ->  Master:  1 -3  TDP ,  depend ing  on  T I  and  TM  

–  Master <->  S lave  add i tional  de lay through  HW and  SW in terfaces  (for example,  
communication  RAM)  
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I n  the  case  of technolog ical  functions  such  as  axis  i n terpolation  or pre-con trol ,  the  same 
transm ission  times  (delays)  are  requ i red  for the  participati ng  s laves.  

Scalabi l i ty of the  model  

The fol lowing  parameters  a l l ow for a  separate  scalabi l i ty for master,  s l ave,  and  bus:  

– master (appl ication)  ->  TMAPC ,  TM  

–  s lave  (appl ication)  ->  TSAPC ,  T I ,  TO  

–  bus  ->  TDP  

I n  the  master system,  the  clock cycle  synchron isation  may be  real ised  i n  the  buffered  
synchron ised  mode  or i n  the  optim ized  isochroneous  DP cycle  (see  IEC 61 1 58-5-3).  

4.9.2 .2  Example  (s implest  DP  cycle)  

 

Figure 24 – Example:  Simplest DP cycle  

I n  th is  example  (F igure  24),  four DP cycles  are  needed  for a  response i n  the  pos i ti on  con trol  
l oop:  

1 )  actual  value  acqu is i ti on  ( i n  s l ave)  

2)  actual  value  transm ission  (s lave  ->  master)  

3)  pos i tion  control  ( i n  master)  

4)  setpoin t transm ission  (master ->  s lave)  

I n  the  s implest  DP  cycle ,  the  buffered  synchron ised  I sochronous  Mode i s  used .  Th is  model  
p laces  the  l owest demands  on  the  computational  performance  of the  master.  However,  i t  
i ncreases  the  control  de lay:  

Delay =  4  ×  TDP  
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4.9.2 .3  Example  (optimised  DP  cycle)  

 

Figure 25 – Example:  Optimised  DP  cycle  

I n  the  optim ised  DP cycle  (see  F igure  25) ,  the  enhanced  synchron ised  I sochronous  Mode i s  
used .  The  sequence “actual  va lue  acqu isi tion ,  actual  value  transm iss ion ,  pos i tion  control ,  
setpoin t transm ission”  i s  optim ised  wi th  respect to  t ime so  that the  con trol  de lay is  m in im ised .   

The  clock cycle  synchron isation  i n  Appl ication  Class  4  "Pos i ti on ing  wi th  cen tral  i n terpolation  
and  pos i tion  con trol "  requ i res  th is  mode.  

For time setti ng ,  refer to  4 . 9. 2 . 1 .  

For the  optim ised  DP  cycle  the  fol lowing  optim isations  are  appl ied .  

a)  S lave  optim isation  (T I )   

Th is  t ime for synchron is ing  the  actual  va lue  acqu is i tion  shou ld  be  l ocated  as  close  as  
poss ib le  to  the  end  of the  DP cycle.  

b)  S lave  optim isation  (TO)  

Th is  time for synchron is ing  setpoin t acqu is i tion  i n  a l l  s laves  shou ld  be  located  as  close  as  
poss ib le  to  the  end  of cycl ic  data  transm iss ion .  

c)  Master optim isation  (TM)  

For th is ,  a  pos i ti on  control l er sh i ft of t ime TM  i s  added  so  that the  transm itted  values  are  
avai l ab le  to  the  posi tion  con trol l er i n  the  same DP cycle.  The  ca lcu lation  of new setpoin t 
va lues  in  the  pos i tion  control ler shal l  be  completed  prior to  the  next data  transm ission  to  
the  s l ave.  

The  sh i ft may be  rea l ised  i n  two  ways.  

1 )  The  sequence of the  s l aves  i n  the  DP cycle  i s  not known .  The  pos i tion  control lers  are  
sh i fted  to  a  t ime at wh ich  Data  Exchange wi th  a l l  s l aves  has  been  completed .  

2)  The  sequence  of the  s l aves  i n  the  DP cycle  is  known .  Pos i ti on  con trol  may be  executed  i n  
the  sequence  of data  transm ission .  The  sh i ft  of the  pos i tion  control ler of an  axis  on l y has  
to  take  i n to  account  the  end  of the  Data  Exchange  of the  ass igned  s lave.  

Th is  model  makes  greater demands  on  the  computational  performance as  wel l  as  the  
sequentia l  con trol  of the  master and  of the  s laves,  bu t  m in im ises  the  con trol -related  delay.  
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The  con trol -related  de lay i s  calcu lated  as  fol lows:  

Delay =  TDP  +  T I  +  TO 

4.9.2 .4  Example  (optim ised  DP  cycle,  TMAPC  =  2  ×  TDP)  

 

Figure 26  – Example:  Optim ised  DP  cycle  (TMAPC  =  2  ×  TDP)  

I n  th is  example  (see  F igure  26) ,  the  master i s  re l i eved  of compu tation  time.  Th is  resu l ts  from  
the  fact that the  posi tion  con trol l er cycle  i s  a  mu l ti p le  of the  DP cycle.  Such  a  setting  may be  
necessary i f the  runtime  of the  control  i n  the  master i s  on l y a  smal l  proportion  of the  en ti re  
run time in  the  master.  For setti ng  the  tim ing ,  refer to  4 . 9. 2. 1 .  

4.9.3  Runn ing-up,  cycl ic  operation  

4.9.3. 1  Execution  (in  general )  

When  runn ing-up  and  cycl ic  operation ,  the  fo l l owing  DP  services  are  requ i red  (see  Table  25):  

Table  25  – DP  services  for runn ing-up,  cycl ic  operation  

Function  DP  service  

Slave  parameteri sati on/configu ration  Check User Prm ,  Check Cfg  

Clock cycle  transm ission  G lobal  Con trol  

User d ata  transm ission  

S ign-Of-Li fe  transm ission  (s l ave,  master)  

Data  Exchange  

 

Runn ing-up  cons ists  of the  fo l lowing  phases:  

– Phase  1 :   S lave  parameterisation ,  s l ave  configuration  

– Phase  2 :   Synchron ising  of the  PLL  to  the  cycle  G lobal  Control  

– Phase  3 :   Synchron ising  of the  s l ave  appl ication  to  the  master’s  S ign-Of-Li fe  

– Phase  4 :   Synchron ising  of the  master appl ication  to  the  s lave’s  S ign -Of-Li fe  

Figure  27  shows  the  sequence when  runn ing-up  wi th  respect to  time:  
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R1 R2 R3Master
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The  fol l owing  starti ng  poin ts  i n  t ime are  poss ib le  after an  error i n  cycl ic operation :  

– A:  Runn ing-up  again ;  for example  after fau l ty parameter ass ignment,   

I n i ti ated  by the  master appl ication  (wri te  access  to  the  profi l e  parameter P972)  

– B:  Re-synchron isation  of the  PLL;  for example  after clock fai l u re,  

I n i tiated  by the  master appl ication  (mode  Operate  and  Data_Exchange)  

– C:  Re-synchron isation  to  the  master’s  S ign-Of-Li fe  (LS)  after i t  fa i led ,  

I n i tiated  by the  s lave  appl ication  (au tonomous)  

– D:  Re-synchron isation  to  the  s l ave’s  S ign-Of-Li fe  after i t  fa i l ed ,  

I n i ti ated  by the  master appl ication  ( i ndependen tl y) .  

 

Figure 27  – Runn ing-up  (sequence wi th  respect to  time)  

I f the  system  runs-up  again  ( tota l l y or partial l y,  refer to  A to  D)  th is  i s  treated  the  same as  a  
new runn ing-up  ( l ike  after power-on).  

The  S ign-Of-Lives  are  used  to  mon i tor the  synchron ism  of the  master and  the  s lave  
appl ications.  I n  Mu l ti -Axis  Drive  Un i ts,  i t  i s  recommended  to  rea l ise  the  hand l ing  of the  s lave's  
S ign-Of-Li fe  and  of the  master's  S ign-Of-Li fe  i n  an  axis-speci fic way.   

The  power-up  synchron isation  d iagrams do  not take  in to  account the  transm ission  time of the  
S ign-Of-Li fe.  Depend ing  on  the  model  used  (refer from  4. 9.2 .2   to  4 . 9 . 2 .4)  the  fol l owing  
transm ission  times  are  however re levant:  

– Master ->  S lave:  1  – 2  TDP ,  depend ing  on  TO  

–  S lave  ->  Master:  1  – 3  TDP ,  depend ing  on  T I  and  TM  

–  Master <->  S lave  add i ti onal  delay because  of HW/SW in terfaces  (such  as  communication  
RAM)  
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However,  for the  synchron isation  functional i ty,  a  constan t transm ission  time poses  no  
problem ,  as  i t  i s  not requ ired  that d i fferent s l ave  s igns-of-l i fe  take  up  the  same or certa in  
phase  re lation  wi th  respect to  the  master’s  S ign -Of-Li fe.  

The  fol l owing  sequences  are  speci fi ed  for a  ratio  TMAPC/TDP  =  1 /1 .  A conclud ing  example  
speci fies  the  sequence  for a  ratio  TMAPC/TDP  =  2/1 .  

4.9.3.2  Phase  1 :  Slave  parameterisation ,  configuration  

Master appl ication   DP-master  DP-slave   S lave  appl ication  

…  

  Check User Prm  
(  
I soM  Parameter 
)  

     DP parameterisation  
Drive  parameterisation  
PLL parameterisation  

…  

  Check Cfg       DP configuration  

…  

  G lobal  Con trol  
(  
Clear,  
Sync/Freeze,  
Group  0/8  
)  
DX (N i l )  

  
 
 
 
 
 
  
 
  

 
 
 
 
 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  

IEC 

Figure 28  – Phase  1 :  S lave  parameterisation ,  configuration  

The  va lues  transferred  wi th  Check User Prm  (see  I EC 61 1 58  Type  3)  are  fi rst requ ired  i n  the  
s l ave  appl ication  for DP,  d ri ve  and  PLL parameterisation ,  a l l  before  the  master appl ication  
goes  i n to  the  s tate  Operate.  

The  Check Cfg  service  i ncludes  the  DP  configuration  (refer to  4 . 5. 2) .  

The  commun ication  shal l  be  reset (re-parameteri sation  wi th  Check User Prm ,  refer to  A i n  
F igure  27) ,  i n  order to  a l l ow a  new parameterisation ,  for example,  the  PLL  after fau l ts  due  to  
i ncorrect parameterisation  (dri ve  reset by wri ti ng  a  certa in  value  i n to  the  profi l e  parameter 
PNU972) .  

The  operati ng  sequence  of Phase  1  i s  shown  in  F igure  28.  
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4.9.3.3  Phase  2:  Synchronisation  of the  PLL with  the  Clock G lobal  Control  

Master appl ication   DP-master  DP-slave   S lave  appl ication  

…  

  G lobal  Control  
(  
Clear,  
Sync/Freeze,  
Group  0/8  
)  

  
 
 
 
 
 

   

  DX (N i l )    
 
  

 
 
DX (S-LS  =  0)  

  

…  

Status  Operate  

+  

Data_Exchange  

  GC  
(  
Operate,  
Sync/Freeze,  
Group  8  
)  
DX (M-LS  =  N i l )  

  
 
 
 
 
 
  
 
  

 
 
 
 
 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  Start:  PLL 
synchron isation  

…  

 
 
S tart:  M -LS  =  1  
 
S tart:  Runn ing-up  
mon i tori ng  

 
 
  

GC  (Operate  … )  
 
DX (M-LS  =  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  

…  

 
 

M -LS  +  1  

 
 
  

GC (Operate  … )  
 
DX (M-LS  =  n )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  
 
 
 
End:  PLL 
synchron isation  
 
S tart:  Clock mon i tori ng  

…  

 
 

M -LS  +  1  

 
 
  

GC (Operate  … )  
 
DX (M-LS  =  n )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m )  

  
 
 
 

S -LS  +  1  

Change:  
Operate    C lear 

 
 
  

GC (Clear … )  
 
DX (N i l )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 

DX (S-LS  =  m  +  1 )  

  
 
 
 
S -LS  =  0  

  
 
  

GC (Clear … )  
 
DX (N i l )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  
 
 
 
S -LS  =  0  

IEC 

Figure 29  – Phase  2:  Synchron isation  of the  PLL to  the  Clock G lobal  Control  

PLL parameterisation  shal l  be  concluded  prior to  PLL  synchron isation  (refer to  4 . 9. 5. 3) .  

I f the  sl ave  appl ication  recogn ises  Operate  i n  the  G lobal  Con trol  (GC)  status  and  i t  receives  
val i d  Data  Exchange te legrams,  then  i t  s tarts  the  PLL  synchron isation .  Any further change 
from  clear to  operate  of the  master resu l ts  i n  a  new run -up  starti ng  wi th  the  PLL  
synchron isation  (refer to  B  i n  F igure  27)  up  to  the  s l ave  Sign -Of-Li fe  d iscon tinuation .  
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To  start a  new synchron isation ,  the  PLL synchron isation  does  not necessari l y need  the  
change from  clear to  operate.  The  PLL synchron isation  shal l  a lso  be  possible  as  soon  as  a  
GC wi th  group 8  i s  sen t.  

After PLL synchron isation  has  been  completed ,  cycl ic operation  starts  i f the  i n ternal  
cond i tions  of the  s l ave  for cycl ic operation  are  fu l fi l led ,  and  the  s lave  appl ication  starts  wi th  
clock mon i toring  (refer to  4 . 9. 6).  

The  status  of the  master’s  S ign-Of-Li fe  is  un important for PLL synchron isation .  The  start of 
the  master’s  S ign-Of-Li fe  and  the  start of the  runn ing-up  mon i toring  may beg in  at a  l ater t ime.  
Th is  may be  u ti l i sed  by the  master appl ication  to  delay s l ave  synchron isation .  I f for example,  
parameters  are  read  from  the  s lave  by the  master appl ication  for adapting  the  cycl ic  in terface,  
the  master’s  S ign-Of-Li fe  and  runn ing-up  mon i toring  wi l l  on l y be  started  after th is  process.  

After the  runn ing-up  mon i toring  time expi res,  the  master appl ication  sends  ou t a  
correspond ing  a larm .  

I f the  master appl ication  execu tes  a  change  from  Operate->Clear,  the  fol lowing  appl ies:  

– I n  Data  Exchange,  the  master swi tches  the  Ou tput Data  i n to  the  safe  mode (wi thou t 

Fai lSafe  ->  Ou tpu t Data  =  0,  wi th  Fai lSafe  ->  l ength  of Output Data  =  0).  The  resu l t  i s  a  
fai l u re  of the  master’s  S ign-Of-Li fe.  The  s lave’s  S ign-Of-Li fe  i s  set to  0  i n  order to  have  the  
same cond i tions  for the  transi tion  from  clear to  operate  as  i n  Phase  2 .  

– The  G lobal  Con trol  for the  clock cycle  conti nues  to  be  transm itted  ( ->  the  events  from/to  
secondary l ayers  (DLL)  are  saved) .  

– The  PLL  synchrony may be  retained  speci fic to  the  appl ication .  

The  operating  sequence  of Phase  2  i s  shown  in  F igure  29.  
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4.9.3.4  Phase  3:  Synchronisation  of the  slave  appl ication  to  the  master's  S ign -Of-
Life  

Master appl ication   DP-master  DP-slave   S lave  appl ication  

…  

 
 
 
 
 
 

M -LS  +  1  

 
 
 
 
 
 
  

GC  
(  
Operate,  
Sync/Freeze,  
Group  8  
)  
DX (M-LS  =  n )  

  
 
 
 
 
 
  
 
  

 
 
 
 
 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  

 
 

M -LS  +  1  

 
 
  

GC  (Operate  … )  
 

DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

 
 
  

 
S tart:  M -LS  
synchron isation  

 
 

M -LS  +  1  

 
 
  

GC  (Operate  … )  
 

DX (M-LS  =  n  +  2 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

 
 
  

 
 
Test:  M-LS  (1 .  OK)  

. . .  

 
 

M-LS  +  1  

 
 
  

GC  (Operate  … )  
 
DX (M-LS  =  n )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

 
 
  

 
 
Test:  M-LS  (x.  OK)  

End:  M -LS  
synchron isation  

 
 

M -LS  +  1  

 
 
  

GC  (Operate  … )  
 

DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  
 
 
 
S tart:  S -LS  (for the  
master)  
 
S tart:  M -LS  mon i tori ng  

 
 

M-LS  +  1  

 
 
  

GC  (Operate  … )  
 

DX (M-LS  =  n  +  2 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m )  

 
 
  

 
 
 
 

S -LS  =  m  +  1  
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Figure 30  – Phase  3:  Synchron isation  of the  slave appl ication   
wi th  the  master's  Sign -Of-Life  

After successfu l  PLL  synchron isation ,  the  s lave  appl ication  starts  the  s l ave’s  S ign -Of-Li fe  
(coun ter in  the  DP cycle)  wi th  an  arbi trary value  between  1  and  1 5  when  the  master’s  S ign-Of-

Li fe  changes  (n  ->  n  +  1 ) .  The  s lave’s  S ign-Of-Li fe  i s  fi rst communicated  to  the  master at  the  
end  of i ts  own  Sign-Of-Li fe  synchron isation  wh ich  resu l ts  i n  the  master appl ication  being  
synchron ised  wi th  the  s lave’s  S ign-Of-Li fe  on l y after s l ave  synchron isation .  

The  s lave  s tarts  S ign-Of-Li fe  synchron isation  at a  change of the  master’s  S ign-Of-Li fe   

(n  ->  n  +  1 ) .  The  s lave  appl ication  tests  the  master’s  S ign-Of-Li fe  i n  each  DP  cycle.  The  
expectation  value  of the  master’s  S ign-Of-Li fe  i n  the  s lave  appl ication  i n  the  next  master 
appl ication  cycle  i s  as  fol lows:  

Master-LS  =  n  +  1  (max.  1 5)  

I f a  tested  master’s  S ign -Of-Li fe  does  not correspond  to  the  expected  value,  synchron isation  
restarts.  The  synchron isation  phase  is  cons idered  completed  on l y i f,  i n  the  s l ave  appl ication ,  
the  complete  value  range  of d i fferent  master’s  s igns-of- l i fe  corresponded  to  the  expected  
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va lues  in  the  master appl ication  cycle.  The  s lave’s  S ign -Of-Li fe  is  then  transm i tted  to  the  
master for the  fi rst  t ime (see  above).  

After the  s i gns-of- l i fe  synchron isation  has  been  completed ,  the  s lave  appl ication  starts  wi th  i ts  
cycl ic  mon i toring  of the  master’s  S ign-Of-Li fe  (refer to  4 . 9. 6) .  

The  operating  sequence of Phase  3  i s  shown  i n  F igure  30.  The  state  d iagram  of Phases  2  and  
3  i s  shown  i n  F igure  31 .  

 

Figure 31  – State  d iagram  of Phases  2  and  3  of the  run-up  

IEC  
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4.9.3.5  Phase  4:  Synchronisation  of the  master appl ication  to  the  s lave’s  S ign-Of-
Life  

Master appl ication   DP-master  DP-Slave   S lave  appl ication  

…  

  GC  
(  
Operate,  
Sync/Freeze,  
Group  8  
)  
DX (M-LS  =  n )  

  
 
 
 
 
 
  
 
  

 
 
 
 
 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  
 
 
 
 
 
 
 
Start:  S-LS  (for the  
master)  
Start:  M -LS  mon i tori ng  

 
 

M-LS  +  1  
 
Start:  S-LS  
synchron isation  

 
 
  
 
  

GC  (Operate  … )  
 

DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m )  

  
 

S -LS  +  1  

 
 

M-LS  +  1  
 
Test:  S -LS  (1 .  Ok)  

 
 
  
 
  

GC  (Operate  … )  
 

DX (M-LS  =  n  +  2 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 

DX (S-LS  =  m  +  1 )  

  
 
 
 

S -LS  +  1  

…  

 
 

M-LS  +  1  
 
Test:  S -LS  (x.  Ok)  
 
End:  S-LS  
synchron isation  

 
 
  
 
  

GC  (Operate  … )  
 
DX (M-LS  =  n )  

 
  
 
  

 
 
 
DX (S-LS  =  m )  

  
 
 

S -LS  +  1  

 
 

M-LS  +  1  
 
End :  Runn i ng -up  
mon i tori ng  
 
S tart:  S -LS  
mon i tori ng  

 
 
  

GC  (Operate  … )  
 

DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 

DX (S-LS  =  m  +  1 )  

  
 
 
 

S -LS  +  1  

 
 

M-LS  +  1  
 
Mon i tori ng  S-LS  

 
 
  
 
  

GC  (Operate  … )  
 

DX (M-LS  =  n  +  2 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 

DX (S-LS  =  m  +  2 )  

 
 
  
 
  

 
 
Mon i tori ng  M -LS  
 

S-LS  +1  
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Figure 32  – Phase  4:  Synchron isation  of the  master appl ication   
to  the  slave's  Sign-Of-Life  

The master appl ication  starts  the  master’s  S ign -Of-Li fe  (coun ter i n  the  master appl ication  

cycle)  wi th  an  arb i trary va lue  between  1  and  1 5  at the  earl i est when  chang ing  from  Clear ->  
Operate.  

The  master appl ication  s tarts  the  S ign-Of-Li fe  synchron isation  at a  s l ave’s  S ign-Of-Li fe  (m  not 
equal  to  0) .  The  master appl ication  tests  the  s l ave’s  Sign-Of-Li fe  during  each  master 
appl ication  cycle.  The  expected  va lue  of the  s lave’s  S ign -Of-Li fe  i n  the  next master 
appl ication  cycle  is  as  fol l ows:  

S lave–LS  =  m  +  MasterAppl ication  – Cycle/DP  – Cycle  =  m  +  TMAPC/TDP   (max.  1 5)  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  – 71  –   

I f a  tested  s l ave’s  S ign-Of-Li fe  does  not  correspond  to  the  expected  value,  synchron isation  of 
Phase  4  restarts.  The  synchron isation  phase  i s  cons idered  to  be  completed  on l y i f,  i n  the  
master appl ication ,  the  complete  value  range  of the  d i fferen t s lave’s  s igns-of-l i fe  
corresponded  to  the  expected  values  i n  the  master appl ication  cycle .  

After runn ing-up  synchron isation  has  been  completed ,  the  master appl ication  concludes  
runn ing-up  mon i toring  and  starts  wi th  the  cycl ic  mon i toring  of the  s lave’s  S ign-Of-Li fe  (refer to  
4 . 9. 6) .  

The  appl ications  (master,  s l ave)  mon i tor the  S ign -Of-Li fe  of the  other (refer to  4 . 9. 6).  I f the  
S ign-Of-Li fe  fa i ls  (master or s lave  appl ication ),  the  other wi l l  try au tomatical l y to  re-
synchron ise  i tse l f to  the  fa i l ed  appl ication .  

I f the  s lave  appl ication  detects  that the  master’ s  S ign-Of-Li fe  fa i led ,  the  s lave  appl ication  
immed iatel y attempts  a  re-synchron isation  to  the  master’s  S ign -Of-Li fe  (refer to  C  in  
F igure  27) ,  so  that synchronous  operation  may con tinue  after the  user’s  acknowledgement.  
Th is  re-synchron isation  a lso  causes  the  s lave’s  S ign-Of-Li fe  to  d iscontinue.  

I f the  master appl ication  detects  a  fa i lu re  of the  s lave’s  S ign -Of-Li fe ,  the  master appl ication  
immed iatel y attempts  a  re-synchron isation  to  the  s lave’s  S ign -Of-Li fe  (refer to  D  i n  F igure  27),  
so  that cycl ic  operation  may continue  after the  user acknowledged  th is  fau l t.   
The  operati ng  sequence  of Phase  4  i s  shown  in  F igure  32.  

4.9.3.6  Example:  Run-up  in to  cycl ic  operation  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  

An  overal l  example  of the  operating  sequences  i s  shown  i n  F igure  33,  F i gure  34,  F i gure  35,  
F i gu re  36  and  F igure  37 .  

Master appl ication   DP-master  DP-slave   S lave  appl ication  

  Set_Prm    
 

   PLL  parameteri sation  

…  

IEC 

Figure 33  – Example:  Running-up  to   
cycl ic operation  (Phase  1 )  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  
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Master appl ication   DP-master  DP-slave   S lave  appl ication  

  GC  (Clear)  
 
DX (N i l )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  

Change:  Clear   
Operate  



 
  

GC  (Operate)  
 
DX (M-LS  =  0)  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  S tart:  PLL  synch ron isation  

…  

 
 
S tart:  M -LS  =  1  
 
S tart:  Runn ing-up  
mon i tori ng  

 GC (Operate)  
 
DX (M-LS  =  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  

…  

  GC (Operate)  
 
DX (M-LS  =  n )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  
 
 
 
End :  PLL  synchron isati on  
S tart:  Clock mon i tori ng  
S tart:  Cycl i c  operation  

…  
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Figure 34 – Example:  Running-up  to   
cycl ic operation  (Phase  2)  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  

Master appl ication   DP-master  DP-slave   S lave  appl ication  

  GC  (Operate)  
 

DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  

  
 


 
 

 
 
S tart:  LS  – Synch ron isation  
Start:  S -LS  =  1  (on l y i n ternal )  

     DX (S-LS  =  0)    
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Test:  M-LS  (x.  OK)  
End :  LS-Synchron isation  

IEC 

Figure 35 – Example:  Running-up  to   
cycl ic operation  (Phase  3)  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  
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IEC 

Figure 36  – Example:  Running-up  to   
cycl ic operation  (Phase  4)  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  

Master appl ication   DP-master  DP-slave   S lave  appl ication  
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DX (M-LS  =  n )  
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  

 
 
 
 

DX (S-LS  =  m  +  1 )  

  

 
 
 
 
End :  Runn i ng -up  
mon i tori ng  
Start:  S -LS  
mon i tori ng  

 GC (Operate)  
 

DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 

DX (S-LS  =  m  +  2 )  

  

IEC 

Figure 37  – Example:  Running-up  to   
cycl ic operation  (Phase  5)  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  

4. 9.4  Parameterisation ,  configuring  (Set_Prm,  GSD)   

The  parameters  needed  for a  "Clock Cycle  Synchronous  Drive  I n terface"  are  g i ven  i n  
Table  26.  
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Table  26  – Parameters  (Set_Prm,  GSD)  for  
"Clock Cycle  Synchronous  Drive  In terface"  

Parameter Name  Set_
Prm  

GSD Data  Type  Un i t  
(I n ternal )  

Typical  values  

( i n ternal )  (absolu te)  

DPV1 _ 

S lave  

Support  of the  DPV1 -
functional i ty  

 X 
Boolean  

(1 :  True)  
– 1  True  

I sochron_ 

Mode_ 

supp  

Support  of the  
I sochronous  Mode  

 X 
Boolean  

(1 :  True)   
– 1  True  

I sochron_ 

Mode_ 

requ i red  

Request of the  
I sochronous  Mode  

 X 
Boolean  

(1 :  True)  
– 1  True  

T
BASE_DP  

Time Base  for T
DP
 X  X Unsigned32  1 /1 2  µs  1  500  1 25  µs  

T
DP_M IN  Min imum  T

DP
  X Unsigned 1 6  T

BASE_DP
 8  1  000  µs  

T
DP_MAX

 Maximum  T
DP
  X Unsigned 1 6  T

BASE_DP
 256  32  ms  

T
DP
 DP  Cycl e  Time  X  Unsigned 1 6  T

BASE_DP
 1 6  2  000  µs  

T
MAPC

 
Master Appl i cation  
Cycle  Time  

X  Unsigned8  T
DP
 1  2  000  µs  

T
BASE_IO  Time Base  of T

I
,  T

O
 X  X Unsigned32  1 /1 2  µs  1  500  1 25  µs  

T
I _M I N  Min imum  T

I
  X Unsigned 1 6  T

BASE_IO
 1  1 25  µs  

T
I
 

Poin t  i n  t ime  for actua l  
va l ue  acqu is i ti on  

X  Unsigned 1 6  T
BASE_IO

 2  250  µs  

T
O_M IN  Min imum  (T

O
-T

DX
)   X Unsigned 1 6  T

BASE_IO
 1  1 25  µs  

T
O  

Poin t  i n  t ime  for 
setpoin t  transfer 

X  Unsigned 1 6  T
BASE_IO

 9  1  1 25  µs  

T
DX  

Data_Exchange  time  X  Unsigned32  1 /1 2  µs  1 2  000  1  000  µs  

T
PLL_W  PLL Window (1 /2)  X  Unsigned 1 6  1 /1 2  µs  1 2  1  µs  

T
PLL_W_MAX

 
Maximum  of PLL 
Window 

 X Unsigned 1 6  1 /1 2  µs  1 2  1  µs  

T
PLL_D  PLL De lay X  Unsigned 1 6  1 /1 2  µs  0  0  µs  

 

I f the  parameter I sochron_Mode_supp =  0 ,  the  remain ing  i sochronous  parameters  ( i n  the  
parameterisation  te legram  or i n  the  GSD  fi l e)  are  un importan t.  

The  un i t [1 /1 2  µs]  of the  bas ic  t imes  TBASE_DP ,  TBASE_IO  and  the  times  TDX,  TPLL_W ,  and  
TPLL_D  has  the  fol l owing  advantages:  

– 1 /1 2  µs  corresponds  to  the  time tBIT  a t  1 2  Mbi t/s  (83  ns)  and  may a lso  be  used  for other 
data  rates  

– 1 /1 2  µs  a lso  perm i ts  the  representation  of 31 , 25  µs,  for example,  wi thout  us ing  the  data  
type  F loat  

– 1 /1 2  µs  as  un i t for the  two parameters  TPLL_W  and  TPLL_D  a l l ows  these  to  be  more  fi ne l y 
set  for a  l ower data  rate  than  wi th  the  un i t tBIT   

–  1 /1 2  µs  as  un i t  for the  two parameters  TPLL_W  and  TPLL_D  perm i ts  implementation  
i ndependent of the  data  rate  (for example  by a  soft PLL) .  

The  times  TPLL_W  (PLL window)  and  TPLL_D  (PLL delay time)  are  used  to  parameterise  the  
PLL  (refer to  4 . 9. 5.3) .  
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4.9.5  Clock cycle  generation  (Global  Control )  and  clock cycle  save  

4.9.5.1  Defin i tion  of the  G lobal_Control  service  (current functional i ty)  

With  a  G lobal  Control  te legram ,  a  master may send  commands  (SYNC,  UNSYNC,  FREEZE,  
UNFREEZE,  CLEAR_DATA)  to  a  group  of s l aves  or to  al l  s laves.  

The  a l location  of a  s lave  to  a  speci fic group is  speci fied  during  run-up  in  the  parameterisation  
te legram .  

The  data  part  of the  G lobal  Control  te legram  cons ists  of 2  bytes:  

1 st  octet:  commands  SYNC …  (b i t  coded)  

2nd  octet:  Group 1  to  8   (b i t  coded)  

A destructed  G lobal  Control  te legram  is  not repeated .  

Types  of synchron isation  (expansion  for "clock cycl ic synchronous  d rive  in terface“)  

Of the  possib le  groups  1  to  8  (see  above) ,  the  fol lowing  group i s  permanentl y reserved  in  the  
G lobal_Control  te legram  for the  appl ication  clock cycl ic  synchronous  dri ve  i n terface:  

•  Group  8 :  Clock synchron isation  

I n  the  case  of the  appl ication  clock cycl ic  synchronous  dri ve  in terface,  the  DP-master sends  a  
G lobal  Con trol  te legram  wi th  the  ID  for Group 8  at  the  start of a  cycle.  

A dri ve  wh ich  supports  the  I sochronous  Mode  may not be  ass igned  to  a  group i n  the  
parameterisation ,  bu t sti l l  responds  to  the  G lobal  Control  of Group 8 .  A d rive,  wh ich  does  not 
support  the  I sochronous  Mode,  may be  operated  wi th  Group  8  at  the  clock cycle  l im i ts  wi th  
SYNC/FREEZE.  

Table  27  g i ves  an  overview abou t the  poss ible  synchron isation  type  combinations.  

Table  27  – Possible  synchron isation  type  combinations  

Synchron isation  
mechan ism  

Supported  synchron isation  
mechan ism  

Parameterisation  
parameter 

G lobal  Control  
(Group Sel ect)  

I sochronous  
Mode 

Basi c 
synchron isation  
(Sync,  Freeze)  

Sync,  Freeze  Group Ident  

No 
synchron isati on  

– – – – – 

User 
synchron isati on  

– x  x  1 -7  1 -7  

Cycl i c  
synchron isati on  
(combined  
synchron isati on  
te leg ram  wi th  
Sync and/or 
Freeze  
Command)   

– x  x  8  8  

Cycl i c  
synchron isati on   

( I sochronous  
Mode)  

X – – – 8  

(- )    Not  used  at  th i s  synchron i sation  mechan ism .  
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NOTE  The  G l obal  Con trol  te l egram  to  i nd icate  the  master operati ng  mode  i s  sen t  as  an  add i ti onal  G lobal  Con trol  
to  Group  0  (no  g roup)  so  that  m ixed  operation  wi th  s l aves  wi thout  synchron isati on  (wi thou t  Group  8)  i s  possibl e.  

4.9.5.2  Clock j i tter 

The clock cycle  transm itted  wi th  G lobal  Con trol  has  the  fol lowing  attributes:  

– clock j i tter  see  below,  

– clock fai l u re  a  fau l ty G lobal  Con trol  te legram  is  not  repeated ,  

– phase  sh i ft   between  d i fferent s l aves  through  run times  of the  G lobal  Con trol ,  

– time  delay te legram  repeti ti ons  i n  the  previous  cycle.  

Clock j i tter i s  the  stochastic deviation  of the  nom inal  cl ock instan t,  because  the  deviation  may 
change i n  every clock cycle.  The  j i tter i s  speci fi ed  i n  0 . . x ns ,  th is  means  i t  i s  a lways  an  
add i ti onal  value  to  the  nom inal  clock instan t.  The  s lave  con trols  the  nom inal  clock instan t p lus  
x/2  in  average.  

The  fol lowing  components  form  the  clock j i tter:  

– Master-ASIC  

– Profibus  Physics  

– Repeater 

– S lave-ASIC  

The  quartz d ri ft  l eads  to  non  exact periods  of the  G lobal  Control  te legram  and  changes  wi th  
the  time (effect of temperature,  ag ing) .  

An  i nd ividual  cl ock j i tter evaluated  in  the  s lave  as  too  large  i s  cons idered  a  j i tter fa i l u re.  The  
s lave  then  generates  a  substi tu te  clock cycle  (refer to  4 . 9. 6) .  

The  maximum  j i tter value  maxTJ  shal l  not exceed  1  µs.  An  i nd ividual  cl ock j i tter evaluated  in  
the  s lave  as  too  l arge  i s  considered  a  clock fa i lu re.  

Table  28  shows the  a l lowable  cond i tions  i n  I sochronous  Mode for data  rate,  m in imum  and  
maximum  DP  clock cycle ,  and  j i tter.  

Table  28  – Cond i tions  for I sochronous  Mode  

Data  rate  a  
DP  clock cycl e  J i tter 

Maximum M in imum  Clock generation  ou tput  Clock regeneration  i nput  

1 2  Mbi t/s  32  ms  0 , 5  ms  <  200  ns  max 1  µs  

6  Mbi t/s  32  ms  0 , 5  ms  <  300  ns  max 1  µs  

3  Mbi t/s  32  ms  1  ms  <  450  ns  max 1  µs  

1 , 5  Mbi t/s  32  ms  2  ms  <  790  ns  max 1  µs  

 

Al l owable  fa i l u res  m in imum  3  i n  a  row maximum  5  i n  a  row 

a  Al l  PROFI dri ve-conform  Master and  S laves  sha l l  support  1 2  Mbi t/s  for cl ock cycle  synch ronous  appl i cations.  

 

The fol l owing  l im i ts  for b i t  clock generation  ou tpu t i n  the  Master and  S lave  shal l  not  exceed :  

B i t  clock cycle  accuracy <  0 , 03  %  

Dri ft/Time   ±1  ppm/m in  
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4.9.5.3  PLL for clock regeneration  in  the  slave  

By us ing  a  PLL,  the  clock j i tter may be  smoothed  i n  the  s l ave,  and  clock fai l u re  as  wel l  as  
run time effects  may be  compensated  (see  F igure  38) .  I n  th is  subclause,  a  main  description  of 
the  PLL functions  i s  g i ven .  

 

Figure 38  – PLL for clock regeneration  in  the  s lave  

The PLL  has  i npu t s i gnals  (parameter or pi n )  as  shown  i n  Table  29.  For the  setting  of several  
of these  input parameters,  the  DP cycle  time (TDP)  as  wel l  as  the  data  rate  shal l  be  known.  

Table  29  – I nput  s ignals  of the  PLL 

I nput s ignal  Description  I nput  

Par.  P in  

PLL reset  Hardware  reset of the  PLL.   x  

CLOCK CYCLE  When  the  G loba l  Control  te l egram  for the  cl ock cycle  i s  recei ved ,  the  DP-
s lave  ASIC  i nd icates  th i s .   

 x  

PLL  start  Th i s  may be  used  to  stop  or s tart  the  PLL.  x   

SYNC mode  Synchronous/not synch ronous:  

Th i s  i s  used  to  set  whether or not  the  PLL attempts  to  synchron ise  the  
SYNC s i gna l  to  the  G l obal  Con trol  te l eg ram .  

x   

SYNC enabl e  Th i s  may be  used  to  set  whether or not  the  SYNC s i gnal  i s  to  be  pu t  ou t.  x   

SYNC clock cycle  
period  du ration  

Th i s  may be  used  to  set  the  SYNC clock cycle  period  as  mu l ti pl e  i n teger 
component  of the  G lobal  Control  cl ock cycle  period .  

x   

Number of SYNC 
cycles  per T

DP  
 

Th i s  may be  used  to  set  the  number of SYNC clock cycles  per G loba l  
Control  cl ock cycle  peri od  du ration .  

x   

PLL  wi ndow a  The  selected  value  i s  hal f the  wid th  of the  tol erance  window.  x   

PLL  del ay time  a   The  selected  value  i s  the  delay t ime  of the  generated  SYNC cl ock cycle.  x   

a  The  PLL wi ndow and  PLL del ay t ime  parameters  are  a l so  part  of the  parameteri sation  teleg ram  Set_Prm  
(refer to  4 . 9. 4 ).  
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The  PLL  has  ou tpu t s ignals  (reg ister or p i n )  as  shown  i n  Table  30 :  

Table  30  – Output s ignals  of the  PLL 

Output S ignal  Description  Output  

Reg .  P in  

SYNC The  clock cycle  ou tpu t  of the  PLL i s  a  cl ock that  i s  j i tter-free  and  s tabl e  to  the  
greatest  exten t  possib le.  

Th i s  cl ock cycle  deviates  from  the  DP  clock cycle  by a  constant  del ay time  that  
may be  set  (compensates  phase  sh i fts  between  s l aves  d ue  to  the  run times  of 
the  G lobal  Con trol  te l eg ram).  

The  peri od  of the  SYNC clock pu l se  i s  an  i n teger component of the  actua l  T
DP
.  

 X  

H i t  d i spl ay I nd icates  whether a  G lobal  Con trol  te l eg ram  arri ved  wi th i n  the  to lerance  
window.  

X  

Clock0  d i spl ay I nd icates  whether the  SYNC cl ock cycle  that  was  j ust  read  ou t  coincides  wi th  
the  (expected )  G lobal  Contro l  te l eg ram  (sh i fted  by the  delay time)  (1 st  c l ock 
cycle  or Clock0).  

X  

NOTE  I n  the  non-synch ron ised  mode  (see  above,  i npu t  parameter SYNC mode),  the  SYNC s i gnal  i s  a  fi xed  
cl ock cycle  wi th  the  desi red  period  du rati on .  

 

The PLL  runs  up  as  fo l lows  ( i f SYNC mode  =  synchronous) .  

– HW reset of the  PLL.  

– Parameterisation  of the  PLL  (see  above  wh ich  parameters  are  set) .  

– Synchron isation  of the  SYNC clock wi th  the  DP  clock (transien t) .  

– Enable  of the  SYNC s ignal  after successfu l  synchron isation .  

The  PLL  shou ld  behave  as  fo l lows  during  stationary operation  ( i f SYNC mode  =  synchronous) .  

– Generation  of the  SYNC clock cycle  (wi th  the  above requ irements) .  

– When  recogn is ing  the  DP clock cycle  (wi th in  the  to lerance window),  the  PLL shou ld  start 
to  compensate  and  d isp lay the  detection  of the  DP clock cycle  (h i t-d isp lay sti l l  i n  the  same  
DP  cycle).  

– I f the  DP  clock cycle  fa i l s  (outs ide  the  to lerance window),  the  PLL shou ld  not start to  
compensate  bu t continue  wi th  unchanged  SYNC clock cycle.  

– D isplay whether the  SYNC clock cycle  that was  j u st read  ou t coincides  wi th  the  expected  
DP  clock cycle  (Clock0).  

Note  regard ing  runtime compensation  (PLL delay time)   
The  G lobal  Control  te legram  received  by a  s l ave  is  read  out from  the  PLL de layed  by a  
parameterised  delay time (see  above).  Th is  sh i ft  shal l  be  taken  i n to  account at  
implementation .  For example,  the  actual  va lue  (time T I )  i s  measured  as  shortl y as  poss ib le  
prior to  the  SYNC clock pu lse  wh ich  the  PLL reads  out  (see  F igure  39) .  I n  the  case  of a  l onger 
delay time,  i t  may be  possible  that the  actual  va lue  may no  l onger be  transm itted  because  
Data  Exchange  has  a l ready s tarted  on  the  bus  (T I _MIN  has  to  be  l arger than  the  de lay) .  
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Figure 39  – Run  time  compensation  

4.9.6  Mon itoring  mechan isms  

4.9.6.1  Standard  DP mon itoring  

Mon i toring  the  s l ave  response  i n  the  DP-master:  max-TSDR / Checksum  

I f the  s lave  does  not respond  during  the  response time max-TSDR,  or i f the  master detects  a  
checksum  error,  the  master repeats  the  te legram  for a  configured  number of times.  I f a l l  
te legram  repeti ti ons  are  unsuccessfu l ,  there  wi l l  be  a  complete  communication  fai l u re  wi th  th is  
s l ave.  

I t  shou ld  be  poss ib le  to  configure  i n  the  master what the  response for the  other d ri ves  is  i f one  
d ri ve  fa i l s.  

Setting :  60  – 800  tBi t  (depends  on  data  rate)  

NOTE  Reduction  i s  usefu l  speci fi c  to  the  profi l e  because  the  response  time  and  therefore  the  DP  cycle  (T
DP
)  can  

be  optim ised .  

Mon i toring  time i n  the  DP-slave:  TWD  

I n  a  s l ave,  watchdog  mon i toring  wi th  TWD ensures  that i f the  master fa i l s ,  the  s lave’s  ou tpu ts  
go  i n to  a  safe  cond i tion  after th is  t ime expi res;  th is  impl ies  that the  d rives  are  stopped .  For 
clock-synchronous  drive  coupl ing ,  i t  makes  sense  i f the  setting  i s  as  far as  possible ,  the  same  
for a l l  s laves  (s imu l taneous  s topping  is  possible) .  

Setti ng :  TWD  >  TTR (Target Rotation  Time)  

Mon i toring  time i n  the  DP-master cl ass  1 :  Data Control  Time  

User data  operation  between  the  DP-master (class  1 )  and  the  s laves  ass igned  to  i t  i s  
mon i tored  by the  master wi th  the  Data  Con trol  Time.  Wi th in  the  Data  Control  Time,  at l east  
one  user data  transfer shal l  have  been  exchanged  correctl y wi th  the  respective  s l ave.  I f th is  i s  
not the  case,  th is  i s  s ignal l ed  to  the  user of the  DP-master.  

Setti ng :  Data  Control  Time >=  6  ×  TWD  (see  above)  

4.9.6.2  Violation  of the  DP  cycle  TDP  

Violating  the  DP cycle  TDP  ( for example  because  te legrams  have  been  repeated)  does  not  
necessari l y have  to  cause  commun ication  fai l u re  when  cons idering  the  fo l l owing  reasons.  

– Clock pu lse  fai l u re  may be  i n tercepted  in  the  s lave  through  a  fa i l u re  strategy (own  clock 
pu lse  generation)  (see  below,  clock fa i lu re) .  

– A possib l y resu l ti ng  user data  fa i lu re  may be  i n tercepted  in  the  s l ave  using  a  fai l u re  
strategy (substi tu te  value)  (see  below,  user data  fa i l u re) .  
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The  master shou ld  ensure  that no  permanent clock pu lse  sh i fts  take  p lace  i f the  DP cycle  i s  
violated .  The  cycle  may be  “snapped  i n to  p lace”  by the  fol l owing  cycle  suppressing  the  acycl ic 
part of the  cycle  after the  vio lation  (refer to  5. 9).  

As  shown  i n  F igure  40,  a  DP cycle  violation  may not lead  to  permanent clock pu lse  sh i fts :  

 

Figure 40  – DP cycle  violation  

NOTE  Several  successive  DP  cycle  vio lati ons  can  cause  a  permanent  cl ock pu l se  sh i ft  (for example  through  timer 
overfl ow i n  the  master ASIC).  

4.9.6.3  Clock fai lure  

The s lave  mon i tors  the  clock fai l u re  of the  master.  Mon i toring  s tarts  after the  s lave  has  been  
successfu l l y synchron ised  wi th  the  clock cycle ;  i . e .  when  the  s lave’s  S ign-Of-Li fe  counter 
starts.  

For respond ing  to  clock pu lse  fa i l u re,  a  manufacturer-speci fic mon i toring  threshold  shal l  be  
defined .  

When  the  a larm  threshold  i s  exceeded ,  a  fau l t  i s  pu t ou t (PROFIdrive:  status  word  group  b i t,  
fau l t parameter,  operating  mode “fau l t”) :  The  mon i toring  ensures  that the  PLL does  not l ose  
unrecogn ised  clock cycle  synchron isation  when  more  sequent te legrams get  l ost.  

Possib le  causes  of cl ock pu lse  fai l u re:  

•  fau l t  (Fa i l ure)  of G lobal  Con trol ,  

•  te l egram  repeti ti on ,  

•  cl ock j i tter too  l arge,  

•  i ncorrect parameterisation  of the  cycle  time parameters,  

•  i ncorrect parameterisation  of the  PLL.  

After a  number of defi ned  manufacturer-speci fic  consecutive  clock cycle  fai l u res,  a  fau l t  i s  
generated  and  the  system  shal l  be  re-synchron ised .  

An  example  for a  clock fa i lu re  wi th  fau l t  after 4  DP  cycles  i s  shown  in  F igure  41 .  

IEC  

DP Clock (setp. ) z / az z / az z / az z / az z / az Z / az

DP Clock (actua l ) z / az z / az z z / az z / az Z / az

z / az = cycl ic / acycl ic
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Figure 41  – Example:  C lock fai lu re  (fau l t after 4  DP  cycles)  

4.9.6.4  User data  fai lure  

User data  transfer i s  secured  (refer to  I EC 61 800-7-203: 201 5,  6. 3 . 1 2)  in  both  d i rections  

(master <->  s lave)  us ing  a  4  b i t  coun ter (Sign-Of-Li fe)  that i s  transm i tted  by us ing  the  DP  
service  Data  Exchange.  

4.1 0  PROFIBUS  DP  speci fic  parameter 

4. 1 0. 1  Overview of the  communication  in terface  related  parameters  

These parameters  are  re lated  to  the  Network Communication  I n terface  of the  Drive  Un i t or 
Station .  

An  overview of a l l  the  parameters  re lated  to  the  PROFIBUS DP i n terface  i s  shown  i n  
Table  31 .  

Table  31  – Overview of the  specific  PROFIBUS  DP  parameters   
for “Communication  system  interfaces”  

PNU  Sign i ficance  Implementation  Val id i ty 
range  

91 8  PROFIBUS  DP  node  add ress  Mandatory for Homogeneous  
PROFIBUS  DP-  s l aves,  other 
optional  

G lobal  

963  PROFIBUS  DP  actual  data  rate  Optional  G lobal  

 

4. 1 0.2  Defin i tion  of the  specific  parameters  

The defin i tion  of parameters  re lated  to  the  PROFIBUS  DP  in terface  is  shown  in  Table  32  

IEC

Pos. Ctrl . clock: | | | | |

DP clock: | | | | |

Counter failure: 0 0 0 0 0 1 2 3 4 4

Slave: | -> a | -> b | -> c

a) Slave is synchronous (start of monitoring)

b) 1 st clock failure

c) Fault (after 4 DP cycles)

|

4
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Table  32  – PROFIdrive  specific  parameter l i sted  by number 

PNU  Sign i ficance  Data  type  Implementation  Val id i ty 
range  

Explanation  Reference  

91 8  Node  address  Unsigned 1 6  Mandatory (at  
l east  readabl e),  
for homogeneous  
PROFIBUS  DP-  
s l aves,  other 
optional   

G lobal  The  node  add resses  0 ,  1  
and  2  are  mostl y 
occupied  by masters  and  
the  confi guration  tool .  
Therefore  they shou l d  
not  be  used  by s l aves  on  
PROFIBUS.  The  fi rst  
reasonable  node  address  
for a  s l ave  on  PROFIBUS  
i s  3 .  The  node  add ress  
1 26  shou l d  be  the  defau l t  
setti ng  of parameter 91 8  
because  the  add ress  1 26  
i s  not  requested  by the  
DP-master.  

– 

963  Actual  data  
rate  

Unsigned 1 6  Optional  G lobal  For au tomatic  data  rate  
recogn i ti on ,  th i s  
parameter i n d icates  the  
actual  d ata  rate.  The  
parameter i s  on l y set  by 
the  i n terface.  For 
i n terfaces  wi thou t  
au tomatic  function ,  the  
data  rate  i s  set  vi a  th i s  
parameter.  On l y re levant,  
i f PROFIBUS  DP-slave  
i n terface  i s  present.  The  
data  rate  i s  d esignated  
and  coded  i n  Table  33  

– 

 

Table  33  – Coding  of the  data  rate  in  parameter 963  

Value  in  parameter 963  S ign i ficance  

0  9 , 6  kbi t/s  

1  1 9 , 2  kbi t/s  

2  93, 75  kbi t/s  

3  1 87, 5  kbi t/s  

4  500  kbi t/s  

6  1  500  kbi t/s  

7  3  000  kbi t/s  

8  6  000  kbi t/s  

9  1 2  000  kbi t/s  

1 0  31 , 25  kbi t/s  

1 1  45, 45  kbi t/s  

255  Defau l t  va l ue  for u nknown  data  rate  

NOTE  For val ue  5  i n  parameter 963,  on  pu rpose,  no  data  rate  i s  defi ned .  

 

4.1 1  Specified  communication  functions  for the  Appl ication  Classes  

Accord ing  to  the  defin i ti on  of the  Appl ication  Classes  i n  I EC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 1 . 5,  
Table  34  speci fi es  the  communication  functional i ty the  d ri ve  shal l  comprise ,  to  match  a  
speci fic Appl ication  Class  for PROFIdrive  at PROFIBUS DP.  The  avai l ab le  Appl ication  
Classes  for a  DP-s lave  are:  

•  Appl ication  Class  1 :  Standard  Drive,  
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•  Appl ication  Class  2 :  Standard  d ri ve  wi th  d istributed  technology con trol l er,  

•  Appl ication  Class  3 :  S ing le  axis  pos i tion ing  d rive,  wi th  l ocal  Motion  Con trol ,  

•  Appl ication  Class  4 :  Motion  Control  wi th  centra l  i n terpolation  and  speed  setpoin t  i n terface,  

•  Appl ication  Class  5 :  Motion  Control  wi th  central  i n terpolation  and  pos i tion  setpoin t 
i n terface,  

•  Appl ication  Class  6 :  Motion  Control  for clocked  processes,  or d istributed  angu lar 
synchron ism .  

Table  34  – Specified  commun ication  functions  for the  Appl ication  C lasses  

Relevant for Functional i ty 
Appl ication  Classes  

1  2  3  4  5  6  

DP-slave  

Acycl i c  Services  MS1  AR    m  m   

Acycl i c  Services  MS2  AR m  m  m  m  m  m  

I sochronous  Mode  o   o  m  m  m  

Publ i sher Functional i ty   m   o  o  m  

Subscri ber Functional i ty   m   o  o  m  

Check Ext  User Prm  servi ce  o  o  o  o  o  o  

Alarm  Hand l i ng        

DP-master 
(cl ass  1 )  

Acycl i c  Services  MS1  AR    m  m   

Acycl i c  Services  MS2  AR    m  m   

I sochronous  Mode  o  o  o  m  m  m  

Data-eXchange-Broadcast  m     m  

DP-master 
(cl ass  2)  

Acycl i c  Services  MS2  AR m  m  m  m  m  m  

m  =  mandatory  o =  optional  

 

5 Mapping  to  PROFINET IO  

5.1  General  

This  clause  defines  the  mapping  of the  PROFIdrive  Base  Model  on  the  PROFINET IO  
communication  system  (see  I EC 61 1 58-5-1 0,  I EC 61 1 58-6-1 0,  I EC 61 784-2).  

5.2  Mapping  to  PROFINET IO  data  types  

Table  35  shows the  mapping  of the  PROFIdrive  standard  data  types  to  the  PROFINET IO  
speci fic data  types.  
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Table  35  – Mapping  of data  types  

Data  types  used  in  Profi le  PROFIdrive   Equ ivalent data  types  in  PROFINET IO  Reference to  
the  defin i tion  

Boolean  Boolean  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger8  I n teger8  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger1 6  I n teger1 6  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger32  I n teger32  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned8  Uns igned8  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned 1 6  Uns igned 1 6  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned32  Uns igned32  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned64  Uns igned64  I EC 61 1 58-5-1 0  

F loati ngPoi n t  F loat32  I EC 61 1 58-5-1 0  

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

Vi s ibleStri ng   Vi s ib leStri ng   I EC 61 1 58-5-1 0  

OctetStri ng  OctetStri ng  I EC 61 1 58-5-1 0  

UN ICODEStri ng  UN ICODEStri ng  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeOfDay wi th  d ate  i n d i cation  TimeOfDay wi th  date  i nd ication  I EC 61 1 58-5-1 0  

Date  B inaryDate  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeOfDay wi thou t  date  i nd ication  TimeOfDay wi thout  date  i nd ication  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeDi fference  wi th  date  i nd ication  TimeDi fference  wi th  date  i nd ication  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeDi fference  wi thou t  d ate  i n d ication  TimeDi fference  wi thou t  d ate  i n d ication  I EC 61 1 58-5-1 0  

 

5.3  Base Model  at  PROFINET IO  

5.3. 1  Communication  devices  

When  us ing  PROFINET IO  as  commun ication  network,  the  PROFI drive  Devices  are  mapped  
to  the  fol lowing  PROFINET IO  obj ects .  

Control l er 
The  PROFIdrive  Control l er i s  represented  by the  IO-Control ler.  For example,  th is  may be  a  

PLC,  NC  or PC.  

P-Device  
The  PROFIdrive  P-Device  is  represented  by the  IO-Device .  The  P-Device  i s  re lated  to  one  or 

more  Axis  of the  au tomation  system .  

Supervisor 
The  PROFI drive  Supervisor i s  represen ted  by the  IO-Supervisor.  For example,  th is  may be  a  

PG  or OP.  

F igure  42  shows  the  topology of a  typical  PROFI drive  d ri ve  system  us ing  PROFINET IO  as  
commun ication  network.   

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  – 85  –   

 

Figure 42  – PROFINET IO  Devices  in  a  PROFIdrive  drive  system  

5.3.2  Communication  relationsh ip  

The PROFI drive  communication  re lationsh ips  between  the  Devices  are  mapped  to  PROFINET 
IO  i n  the  fol lowing  way:  

Control l er – P-Device  
Relationsh ip  is  represen ted  by IO  AR  

Supervisor – P-Device  
Relationsh ip  is  represen ted  by Supervisor AR  

P-Device  – P-Device  
There  i s  no  ded icated  Appl ication  Relationsh ip  for data  exchange between  P-Device  i n  
PROFINET.  The  data  exchange  between  P-Devices  is  rea l ised  by use  of a  Mu l ticast-CR (M  
CR)  wh ich  is  i n i ti ated  and  supervised  by the  IO  Con trol l ers.  

F igure  43  shows  the  PROFI drive  Devices  and  the ir re lationsh ips  on  PROFINET IO.  
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Figure 43  – PROFIdrive  Devices  and  thei r relationsh ip  for PROFINET IO  

5.3.3  Communication  network 

For PROFINET IO  as  communication  system  for PROFIdrive,  the  PROFI drive  General  
Communication  Model  i s  shown  i n  F igure  44.  

With in  the  PROFINET con text,  the  PROFI drive  Device  at  PROFINET IO  i s  precise l y defined  
by the  fol l owing  address  i n formation .  

•  Network (PROFINET IO  Bus/Domain ) .  

•  Station  (PROFINET IO  Name of Station /I P-address).  The  “Name of Station”  identi fies  the  
Station  unambiguousl y.  The  I P-address  is  assigned  to  the  Network I n terface  and  
corresponds  to  the  “Name of Station”  bu t may vary wi th  a  new start-up  of the  
communication  system .  The  Name of Station  i s  assigned  when  setti ng  up  the  network 
configuration .  

•  I n terface  (PROFINET IO  In terface UU ID ) .  The  “ I n terface  UU ID”  defines  the  type  of the  
PROFINET IO  I n terface  wh ich  are  for example  Device,  Con trol l er,  Supervisor,  etc.  (see  
IEC 61 1 58-5-1 0,  I EC 61 1 58-6-1 0).  

•  Object (PROFINET IO  Object UU ID ) .  The  “Object UU ID”  comprises  the  sub  address  
e lemen ts  Vendor,  Device  Type and  I nstance.  For the  PROFINET devices,  the  Vendor-ID  is  
a l l ocated  by the  PNO,  the  Device  Type  is  a l located  by the  vendor and  the  I nstance  is  
a l l ocated  when  setting  up  the  Network configuration .  

•  API .  The  API  to  be  used  for PROFI drive  i s  0x3A00 .  I ns ide  a  PROFI drive  appl ication ,  a l l  
appl ication  processes  (AP)  are  of PROFI drive  Appl ication  Process  type  (API =0x3A00).  
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Figure 44 – General  Communication  Model  for PROFIdrive  at  PROFINET IO  

5.3.4  Communication  services  

5.3.4.1  General  

The PROFI drive  Base  Model  communication  services  are  provided  by the  fol l owing  
PROFINET IO  Appl ication  Service  E lemen ts  (ASE).  

5.3.4.2  Cycl ic Data Exchange  

The PROFI drive  Cycl ic Data  Exchange service  i s  provided  on  PROFINET IO  by the  IO  Data  
ASE .  

•  For the  Cycl ic Data  Exchange between  Control ler and  P-Device,  th is  i s  done  by the  IO  CR 
wh ich  i s  part  of the  IO  AR.  The  IO  AR is  establ ished  by the  Context ASE.   

•  For the  Cycl ic  Data  Exchange  between  P-Device  and  another P-Device,  th is  i s  done  by 
the  M  CR.  I n i ti ation  and  supervis ion  of the  M  CR shou ld  be  done  by the  re lated  
con trol l er(s)  (see  I EC 61 1 58-5-1 0,  I EC  61 1 58-6-1 0).  

5.3.4.3  Acycl ic  Data  Exchange  

The PROFI drive  Acycl ic Data  Exchange service  i s  provided  on  PROFINET IO  by the  Record  
Data  ASE .  

•  The  Acycl ic  Data  Exchange between  Control l er and  P-Device  is  done  by the  Record  Data  
CR wh ich  i s  part  of the  IO  AR or Supervisor AR.   

•  Also  there’s  an  add i tional  poss ib i l i ty for an  acycl ic (read ,  wri te)  data  exchange  by the  
device  access  mechan ism .  

5.3.4.4  Alarm  Mechanism  

The PROFI drive  Alarm  Mechan ism  is  provided  on  PROFINET IO  by the  Alarm  ASE .  The  
Alarm  ASE is  real ised  by the  Alarm  CR  wh ich  is  part  of the  IO  AR.  

5.3.4.5  Clock Synchronous  Operation  

The PROFI drive  Clock Synchronous  Operation  mechan ism  is  provided  on  PROFINET IO  by 
the  I sochronous  Mode  Appl ication  ASE.  C lock Synchronous  Operation  i s  on l y possib le  
when  us ing  PROFINET IO  wi th  I RT.  Wi th  PROFINET IO  wi th  IRT i t  i s  possible  to  have  
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d i fferent Data  Cycle  times  TDC  for the  DO’s.  F igure  45  shows  an  example  wi th  a  Reduction  
Ratio  of 1 ,  2  and  4 ,  wh ich  means,  that for example  for the  Reduction  Ratio  =  4  the  Data  Cycle  
TDC  i s  four times  the  Send  Clock.  The  DOs  cycl i c  data  obj ects  wi l l  be  actual ised  wi th  every 
Send  Clock (Reduction  Ratio  =  1 )  or l ess  often  (Reduction  Ratio  =  2  or 4) .  Th is  g i ves  the  
possib i l i ty to  operate  d ri ve  axes  wi th  d i fferent performance requ i rements  wi th in  one  
PROFINET IO  domain  wi thou t excess ive  commun ication  overhead  (see  I EC  61 1 58-5-1 0  and  
IEC 61 1 58-6-1 0) .  

 

Figure 45 – Synchronous  commun ication  for PROFIdrive  at PROFINET IO  

5.3.5  P-Device communication  model  

Figure  46  shows  the  P-Device  communication  model  for the  PROFINET IO  commun ication  
system.  

 

Figure 46  – Overview about the  P-Device   
commun ication  model  on  PROFINET IO  
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PROFINET IO  a l lows  mu l ti ple  Con trol l ers  wi th in  one  domain .  Also  i t  i s  poss ib le  to  establ ish  
and  con trol  DOs  of one  P-Device  from  d i fferent Control lers,  or even  to  share  one  DO by more  
than  one  Control l er.  Wi th in  one  IRT Domain ,  there  i s  one  ded icated  Clock Master for the  
I sochronous  Operation  Mode.   

 

Figure 47  – Contents  of IO  AR and  Supervisor AR 

Figure  47  shows  the  principle  content of an  IO  AR and  a  Supervisor AR (see  I EC 61 1 58-5-1 0  
and  I EC 61 1 58-6-1 0).  Mandatory for both  AR is  the  Record  Data  CR wh ich  i s  necessary for 
the  con text management and  the  PROFIdrive  Parameter Access.  The  IO  AR a lso  comprises  
the  I npu t and  Output CR wh ich  is  used  for the  Cycl ic Data  Exchange and  the  Alarm  CR wh ich  
is  used  for the  Alarm  Mechan ism .  

F igure  48  shows the  use  of an  M  CR for Cycl i c Data  Exchange between  two P-Devices  
accord ing  to  (see  I EC 61 1 58-5-1 0  and  I EC  61 1 58-6-1 0) .  The  i n i tiation  and  supervis ion  of the  
M  CR is  done  by the  IO-Control ler or the  IO-Control l ers  i f the  AR endpoin ts  of the  M  CR are  
parts  of d i fferent IO  AR to  d i fferent  IO-Control l ers .  
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Figure 48  – M  CR used  for Cycl ic  Data  Exchange between  P-Devices  

5.3.6  Base Model  State  Mach ine  

For PROFI drive  at PROFINET IO,  the  states  of the  PROFI drive  Base  Model  State  Mach ine  
are  mapped  to  the  PROFINET IO  states  accord ing  to  F igure  49.  The  actions  to  be  carried  ou t  
i n  the  d i fferen t phases  and  the  correspond ing  PROFINET IO  states  are  described  i n  the  
fol l owing  l i s t.  

•  Offl i ne:  I n  the  Offl ine  s tate,  no  Communication  Service  is  avai lable.  I n  th is  phase,  the  
Communication  System  prepares  for setup  of basic commun ication  functions  to  s tart the  
Context Management process.  Here,  th is  means  the  evaluation  of the  local  configuration  
and  the  address  assignment to  the  stations.  

•  Phase1 :  The  PROFI drive  Phase  1  comprises  the  PROFINET IO  Context Management 
substep  1 .  Here,  fi rst standard  IO  ARs  are  establ ished  to  transm i t  standard  and  
i sochronous  configuration  i n formation  to  the  devices.  The  a larm  hand ler i s  then  started  
and  the  local  synchron isation  between  S lave  Clock and  S lave  Clocks  i s  establ ished .  

•  Phase2:  The  PROFI drive  Phase  2  comprises  the  PROFINET IO  Context Management 
substep  2 .  Here,  wi th  the  I RT-configuration  i n formation  present,  the  s tandard  IO  ARs  are  
broken  down  and  new IRT-IO  ARs are  establ ished  i f the  PROFINET IO  domain  is  
configured  to  operate  i n  IRT mode.  Phase  2  i s  fi n ished  wi th  a  cons istency check and  the  
acti vation  of provider and  consumer.  

•  Phase3:  Th is  state  i s  part 1  of the  PROFI drive  Synchron isation  state,  where  the  
PROFINET IO  appl ications/appl ication  processes  are  al ready started  ( I npu t and  Ou tpu t IO  
Data  are  val i d ),  and  operating  i n  I sochronous  Mode.  At th is  poin t,  the  PROFI drive  
Appl ication  Layer tries  to  synchron ise  i ts  tasks  by use  of the  L i fe  S ign  mechan ism .  I n  th is  
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fi rst part,  the  Control ler L i fe  S ign  (C-LS)  is  synchron ised  (see  a lso  I EC 61 800-7-203:201 5,  
6. 3. 1 2).  

•  Phase4:  Th is  state  is  part 2  of the  PROFI drive  Synchron isation  state,  where  the  
PROFINET IO  appl ications/appl ication  processes  are  al ready started  ( I nput and  Ou tpu t IO  
Data  are  val i d ),  and  operating  i n  I sochronous  Mode.  At th is  poin t,  the  PROFI drive  
Appl ication  Layer tries  to  synchron ise  i ts  Tasks  by use  of the  L i fe  S ign  mechan ism .  I n  th is  
second  part,  the  DO Li fe  S ign  (DO-LS)  is  synchron ised  (see  a lso  I EC 61 800-7-203: 201 5,  
6 . 3. 1 2).  

•  Operation :  I n  the  Operation  state  a l l  Communication  Services  are  avai l able  and  acti ve,  
a lso  the  Functional  Objects  on  the  Appl ication  Layer are  synchron ised  and  the  whole  
PROFI drive  appl ication  i s  ready to  operate.  

 

Figure 49  – Mapping  of the  Base  Model  State  Machine  at  PROFINET IO  

5.3.7  Defin i tion  of the  CO  

For PROFI drive,  the  PROFINET IO  Subslot i s  defi ned  as  common  CO.  The  CO/Subslot shou ld  
be  used  as  Communication  Object for I O  Data,  Parameter Access  and  the  Alarm  Mechan ism .  

5.4 Drive  Model  at  PROFINET IO  

5.4. 1  P-Device  

Figure  50  shows  the  PROFI drive  P-Device  mapped  on  a  PROFINET IO  device.  The  log ical  
address  e lements  for the  Drive  Object i n  the  PROFINET IO  Communication  System  are:  

•  Domain  

•  Name of Station/IP-address  

•  I n terface  UU ID  

•  Object UU ID  

•  S lotnumber 

•  API  (here  for PROFIdrive  on l y 0x3A00  is  va l i d )  
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5.4.2  Drive  Un i t  

Figu re  50  shows the  PROFI drive  DOs i nside  a  P-Device  clustered  i n  Drive  Un i ts  (DU).  The  
affi l i ation  of the  DOs to  the  DUs  i s  re levant for the  determ ination  of the  va l id i ty range  of g lobal  
PROFI drive  parameters.  Here,  the  PROFINET IO  Slots  belong ing  to  one  DU  are  merged  to  
one  b lock of consecutive  S lotnumbers.  M ixing  of S lots  of d i fferent  DUs  is  not a l l owed .  

The  I den ti fication  of the  DUs  i ns ide  a  P-Device  can  be  done  by evaluation  of the  API  and  the  
g lobal  PROFI drive  parameter PNU  964. 5  (number of DO)  for a l l  S lots  (DOs)  of the  P-Device.  
A S lot wi th  API  =  0x3A00  i nd icates  a  PROFI drive  DO.  I f every S lot (wi thout 0)  has  the  
PROFI drive  API ,  the  P-Device  i s  of Homogeneous  type.  Evaluation  of the  number of axes  i n  
PNU964  for every DO and  correlation  wi th  the  sequence of the  PROFI drive  S lots  shows the  
start and  the  end  Slot of every DU  for a  heterogeneous  DU  type.  

 

Figure 50  – PROFINET IO  speci fic Logical  P-Device model  (mu lti  axis  drive)  

5.4.3  DO archi tecture  

Figure  51  shows  the  general  arch i tecture  and  the  mapping  of the  DO arch i tectural  e l ements  to  
COs of the  P-Device  for PROFINET IO.  General  wi th  PROFINET IO  the  DO is  mapped  exactl y 
to  one  Modu le/S lot.  Th is  means  that every Modu le  wi th in  a  PROFI drive  Drive  Un i t i s  a  DO.  
S lot 0  i s  exclus ivel y reserved  for Device  represen tative  purposes  and  therefore  shal l  not  used  
for any PROFI drive  modu le.  Val id  S lotnumbers  for PROFI drive  DOs are  from  1  to  0x7FFF.  

Every DO contains  at l east the  mandatory Modu le  Access  Poin t (MAP)  wh ich  i s  mapped  to  a  
ded icated  DO  Representative  Submodu le.  Th is  MAP Submodu le  con tains  at l east the  
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mandatory Parameter Access  Poin t (PAP)  wh ich  i s  mapped  to  a  ded icated  Record  Data  
Object (see  5. 6).  Via  the  DO representative  Submodu le  (MAP)  and  the  speci fi ed  Record  Data  
Object the  access  to  the  DO parameter manager i s  possible.  The  DO parameter manager has  
access  to  the  DO local  Parameter Data  Base  and  a lso  to  the  Drive  Un i t  g lobal  Parameter Data  
Base  because  wi th  PROFIdrive,  access  to  g lobal  Parameters  is  poss ib le  by every present  
PAP (DO)  i ns ide  a  DU .  Optional  there  may be  add i ti onal  PAPs  re lated  to  other submodu les  of 
the  DO.   

I n  add i tion  to  the  mandatory MAP Submodu le,  the  DO may con tain  add i tional  (optional )  
submodu les  wh ich  may be  used  to:  

•  represent communication  end  poin ts  for DO IO  Data  (cycl ic  data  channel )  and  a lso  to  
structu re  the  DO  IO  Data  i n  data  b locks  (te legrams,  s i gnals) ;  

•  represent physical  or log ical  Subobjects  of the  DO.  For example,  the  motor of the  axis  or a  
specia l  modu le  (p luggable)  may be  represented  by a  ded icated  Submodu le.  

 

Figure 51  – Representation  of the  PROFIdrive  DO by PROFINET IO  Submodu les  (CO)  

The Submodu les  of a  DO may be  part of an  AR.  Also  the  Submodu les  of one  DO  may be  
ass igned  to  d i fferent ARs,  bu t one  Submodu le  may on l y be  part of exactl y one  AR.  The  on l y 
exception  to  th is  i s  the  Impl ici t  AR,  wh ich  may have  access  to  every submodu le,  bu t on l y 
readable.  

The  h ierarch ica l  structure  of the  re lated  obj ects  of a  P-Device  i s  shown  in  F igure  52 .  
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Figure 52  – H ierarchical  model  of the  P-Device  on  PROFINET IO  

5.4.4  Defin i tion  of the  Module  Ident Number and  API  

A PROFIdrive  DO is  represen ted  by a  Modu le  wi th  PROFI drive  AP (API =0x3A00).  The  re lated  
Modu le  I den t Number i s  vendor speci fic (see  I EC  61 1 58-5-1 0  and  I EC 61 1 58-6-1 0).  

5.4.5  Defin i tion  of the  Submodule  Ident Number 

With in  the  PROFI drive  AP (API =0x3A00)  context,  the  Subobjects/Submodu les  of a  DO are  
i denti fied  by the  PROFINET IO  Submodu le  I den t Number.  Therefore ,  a l l  vendors  shal l  use  the  
Submodu le  I dent  Numbers  accord ing  to  Table  36  and  Table  37  for the  Drive  SubObjects.  

The  identi fication  and  function  of a  Submodu le  i s  on l y dependent on  the  Submodu le  I den t 
Number (Submodu le  Type Class) ,  bu t  not  on  the  S lotnumber re lated  to  the  Submodu le.  
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Table  36  – Structure  of the  Submodu le-ID  

Bi t  Value  Mean ing  

0  to  1 5  0  to  65  535  PROFI dri ve  Submodu l e-Type  Class  (see  Tabl e  37)  

1 6  to  31  65  536  to  0xFFFFFFFF  Vendor speci fi c  (Defau l t  i s  0 .  May be  used  for vendor speci fi c  cod ing  of 
submodu le  varian ts ,  e . g .  for submodu les  wi th  d i fferent  i soch roneous  
attri bu tes  wi th i n  one  GSDML fi l e)  

 

Table  37  – Defin i tion  of Submodule-Type Classes  

Submodule  
Ident 
Number 

Shortform  S ign i ficance  IO  Data  l eng th  (Word)  

Input  Output  

0  -  Not  used  -  -  

1  ST1  I O  Data  Object  Standard  telegram  1  2  2  

2  ST2  I O  Data  Object  Standard  telegram  2  4  4  

3  ST3  IO  Data  Object  Standard  telegram  3  9  5  

4  ST4  IO  Data  Object  Standard  telegram  4  1 4  6  

5  ST5  IO  Data  Object  Standard  telegram  5  9  9  

6  ST6  IO  Data  Object  Standard  telegram  6  1 4  1 0  

7  ST7  IO  Data  Object  Standard  telegram  7  2  2  

8  ST8  IO  Data  Object  Standard  telegram  8  5  5  

9  ST9  IO  Data  Object  Standard  telegram  9  5  6  

1 0  to  1 9   Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – – 

20  ST20  IO  Data  Object  Standard  telegram  20  (accord ing  
to  VIK-NAMUR)  

6  2  

21  to  29   Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – – 

30  ST30  IO  Data  Object  Standard  telegram  30  (PROFI safe)  1  1  

31  ST31  I O  Data  Object  Standard  telegram  31  (PROFI safe)  2  2  

32  ST32  IO  Data  Object  Standard  telegram  32  (PROFI safe)  4  2  

33  to  80   Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – – 

81  ST81  I O  Data  Object  Standard  telegram  81  (Encoder)  6  2  

82  ST82  IO  Data  Object  Standard  telegram  82  (Encoder)  7  2  

83  ST83  IO  Data  Object  Standard  telegram  83  (Encoder)  8  2  

84  ST84  IO  Data  Object  Standard  telegram  84  (Encoder)  1 0  2  

85  to  98   Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  (Encoder 
tel eg ram)  

– – 

99   Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – – 

1 00  to  60  000   Reserved  for manufacturer-speci fi c  te l egram  IO  
Data  Objects  

– – 

60  001  to  
62  000  

 Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  S igna l  data  
objects  

– – 

62  001  to  
64  000  

 Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – – 

64  001  to  
65  530  

 Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  representati ve  
Data  Objects  

– – 

65  530  S-REP Safety-Modu le  Representati ve  0  0  

65  531  I -REP  I n terface-Modu l e  Representati ve  0  0  

65  532  I F-REP  I n feed/Recti fi er/Li ne-Modu le  Representati ve  0  0  

65  533  C-REP  Control l er-Modu l e-Representati ve  0  0  

65  534  M-REP  Motor-Representati ve  0  0  

65  535  

(=0xFFFF)  

DO-REP,  
MAP/PAP  

DO-Modu l e  Representati ve  (MAP)  wi th  PAP,  
implementation  mandatory 

0  0  
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5.5  DO IO  Data  

5.5. 1  COs  for DO  IO  Data configuration  

With in  PROFINET IO,  the  cycl ic data  channel  (DO  IO  Data)  i s  composed  of a l l  Submodu les  
be long ing  to  the  DO/Slot  wh ich  conta in  I O  Data.  Modu lari ty of the  whole  DO  IO  Data  block is  
poss ib le  by configuration  of mu l tip le  Submodu les  as  shown  i n  F igure  53 .  

The  DO IO  Data  b lock i s  pu t together accord ing  to  the  ascend ing  numbers  of the  IO  Data  
Object Submodu les.  I t  i s  strong l y recommended  to  s tart the  DO IO  Data  b lock by a  
PROFI drive  s tandard  te legram  Submodu le.  

 

Figure 53  – Modulari ty of the  DO IO  Data  block (example)  

5.5.2  IO  Data  Producer and  Consumer Status  

For detai l s  re lating  to  the  Producer Status  ( IOPS)  and  the  Consumer Status  ( IOCS),  see  
IEC 61 1 58-5-1 0  and  IEC 61 1 58-6-1 0.  

5.6  Parameter Access  

5.6. 1  PAPs  for Parameter Access  

For PROFI drive  at PROFINET IO,  Record  Data  Objects  are  used  as  PAP to  transfer requests  
to  the  parameter manager and  to  transfer responses  from  the  parameter manager to  the  
Control l er or the  Supervisor.  For Parameter Access,  the  Record  Data  wri te  access  i s  defined  
as  request to  the  parameter manager,  the  Record  Data  read  access  i s  defi ned  for 
transportation  of the  response  back to  the  cl i en t.   

Accord ing  to  F igure  51 ,  at  l east one  PAP Record  Data  Objects  shal l  be  re lated  to  the  
mandatory submodu les  of MAP type  (submodu le  type  =  0xFFFF).  Other submodu les  of a  DO  
may a lso  support a  PAP (e. g .  the  te legram  submodu le  to  a l l ow access  to  PROFI drive  
parameters  i n  a  shared  device  configuration) .  A PROFIsafe  submodu le  (e. g .  te legram  30)  
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shal l  a lways  support a  PAP.  The  l i st of defined  Parameter Access  Modes  and  thei r re lated  
Record  Data  Object (PAP)  is  shown  in  Table  38.  

Table  38  – Defin i tion  of Parameter Access  Modes  (PAP)  

MAP Index 
(Record  

Data  Object)  

Parameter Access  Servi ce  Implementation  Comment 

0x0000  
-  0x7FFF  

User speci fi c  Record  Data,  may be  used  
for user speci fi c  PAP.  

Optional  Record  Data  47  (0x2F)  i s  
recommended  to  be  used  for 
Base  Mode  Parameter Access  
G lobal  for compatib i l i ty 
reasons.  

0x8000  
-  0xAFFF  

Reserved  by PROFINET – Subs lot  speci fi c  i ndex,  see  
I EC 61 1 58-6-1 0  

0xB000  
-  0xB02D  

Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – Reserved  for fu rther defi n i ti on  

0xB02E  Base  Mode  Parameter Access  – Local  
(refer to  I EC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 2 . 3 . 3  

Mandatory Parameter request compatible  
to  PROFIBUS  DP  Parameter 
Access  bu t  addressing  of the  
DO i s  done  by the  
S lotnumber.  

0xB02F  Base  Mode  Parameter Access  – G lobal  
(refer to  I EC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 2 . 3 . 2 )  

Optional  Parameter request compatib le  
to  Base  Mode  Parameter 
Access  (0xB02E),  bu t  
add ressing  of the  DO i s  done  
by the  DO-ID  i n  the  request  
header.  

0xB030  
-  0xBFFF  

Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – Reserved  for fu rther defi n i ti on  

0xC000  
-  0xCFFF  

Reserved  by PROFINET – S lot  speci fi c  i ndex,  see  
I EC 61 1 58-6-1 0  

0xD000  
-  0xDFFF  

Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – Reserved  for fu rther defi n i ti on  

0xE000  
-  0xEBFF  

Reserved  by PROFINET – AR speci fi c  i ndex,  see  
I EC 61 1 58-6-1 0  

0xEC00  
-  0xEFFF  

Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – Reserved  for fu rther defi n i ti on  

0xF000  
-  0xF3FF  

Reserved  by PROFINET – API  speci fi c  i ndex,  see  
I EC 61 1 58-6-1 0  

0xF400  
-  0xF7FF  

Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – Reserved  for fu rther defi n i ti on  

0xF800  
-  0xFBFF  

Reserved  by PROFINET – Device  speci fi c  i ndex,  see  
I EC 61 1 58-6-1 0  

0xFC00  
-  0xFFFF  

Reserved  for PROFI d ri ve  Profi l e  – Reserved  for fu rther defi n i ti on  

 

5.6.2  Base Mode Parameter Access  

5.6.2 . 1  General  

Every PROFI drive  Device  on  PROFINET IO  shal l  support  the  Base  Mode Parameter Access  – 
Local .  

The  Base  Mode  Parameter Access  at PROFINET IO  shal l  support  at  l east  255  byte  
request/response  data  b lock s i ze  (mandatory) .  Support of g reater b lock s izes  i s  optional .  
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5.6.2 .2  Properties  Base Mode Parameter Access  – Local  

For access  of g lobal  parameters ,  every val i d  PAP of the  Drive  Un i t  may be  used .  When  
access ing  a  parameter by the  Base  Mode Parameter Access  – Local ,  the  DO-ID  i n  the  
parameter request header i s  not used  (do  not care)  and  wi l l  not be  checked  by the  DO  
parameter manager.  

5.6.2 .3  Properties  Base Mode Parameter Access  – G lobal  

A successfu l  access  to  the  l ocal  parameters  of a  DO is  on l y poss ib le,  when  a  val id  DO-ID  i s  
en tered  in  the  parameter request header.  Otherwise  the  DO parameter manager wi l l  respond  
wi th  error code  0x1 9  “Axis/DO  nonexisten t” .  

For access  of g lobal  parameters ,  each  va l id  PAP of the  Drive  Un i t may be  used .  When  
access ing  a  g lobal  parameter,  the  DO-ID  in  the  parameter request header shal l  be  a  val id  
DO-ID  (a lso  0  i s  a  va l i d  DO-ID).  

5.6.2 .4  Data flow for the  Base Mode Parameter Access  

The data  flow for the  request and  response  data  structure  between  the  Control ler or 
Supervisor and  the  DO parameter manager i s  shown  in  F igure  54.  
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a   E rror because  the  parameter manager i s  busy bu t  has  not  yet  fi n i shed  the  processing ,  or the  parameter 
manager i s  i d l e  (see  I EC 61 800-7-203: 201 5,  3 . 2 . 3. 8).  

b   Processing  of on l y one  parameter request  per connection  (PAP).  Mu l ti p l e  connections  (vi a  mu l ti p l e  PAPs)  
cause  mu l ti pl e  state  mach ines  for the  processing  each  for every connection  (PAP).  

c   E rror 0xB0  may al so  be  used  i f there  i s  no  PAP  avai l abl e.  E rror 0xB1  i s  used  i f there  i s  a  l eng th  error i n  wri ti ng  
a  request  b l ock wh ich  i s  too  b i g  to  fi t  i n  the  Data  Record  (exceeds  the  parameter manager i npu t  s i ze).  

Figure 54 – Data  flow for request and   
response  for the  Base  Mode Parameter Access  

5.7  P-Device  Configuration  

5.7. 1  P-Device  Configuration  on  PROFINET IO  

Accord ing  to  the  PROFIdrive  Base  Model ,  the  P-Device  may be  of Homogeneous  or 
Heterogeneous  type.  For evaluation  of the  P-Device  type  on  PROFINET IO,  the  APIs  re lated  
to  the  S lots  of the  P-Device  is  important.  I f a l l  S lots  (wi thout S lot 0)  of the  P-Device  are  of 
PROFI drive  API  (0x3A00),  the  P-Device  i s  of Homogeneous  type.  Th is  Homogeneous  
P-Device  then  consists  of exactl y one  Drive  Un i t wh ich  comprises  the  whole  P-Device  (a l l  
S lots  wi thou t S lot  0) .  
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I f the  S lots  (wi thou t S lot 0)  are  assigned  d i fferen t APIs  (bu t at l east one  S lot  i s  wi th  
PROFI drive  API ) ,  the  P-Device  is  of Heterogeneous  type.  I n  th is  case,  the  P-Device  may 
cons ist of several  Drive  Un i ts .  For further evaluation  of the  P-Device  configuration ,  i t  i s  
necessary to  figure  ou t a l l  S lots  of the  P-Device  wh ich  are  ass igned  the  PROFI drive  API .  W i th  
the  evaluation  of the  content of PNU964.5  of a l l  PROFI drive  S lots/DOs,  the  al l ocation  of 
S lots/DOs  to  Drive  Un i ts  wi l l  be  d iscovered .  

5.7.2  Drive  Un i t  Configuration  on  PROFINET IO  

The general  Drive  Un i t  configuration  on  PROFINET IO  i s  shown  i n  F igure  55.  From  the  l og ical  
poin t  of view,  there  are  two  classes  of Objects.  

•  The  DOs  wh ich  are  named  and  i den ti fi ed  by the  DO-ID.  They represen t the  appl ication  
functional i ty and  appl ication  processes.  

•  The  S lots  wh ich  are  named  and  i denti fied  by the  S lotnumber.  They represen t the  g lobal  
communication  end  poin t  (CO)  for a  DO.  

These  two  classes  of obj ects  are  configured  by association  of the  DO-ID  to  the  correspond ing  
S lotnumber.   

 

Figure 55 – Configuration  and  communication  channels  
for the  Modu lar Drive  Un i t  type at  PROFINET IO  

5.7.3  Getting  the  Drive  Object – ID  (DO-ID)  

The assignment of Axis-Numbers  to  DO-IDs  may be  posted  by the  optional  g lobal  parameter 
P978  “L ist  of a l l  DO-ID”  accord ing  to  F igure  55  and  F igure  56.  I f the  Drive  Un i t does  not  
possess  the  parameter P978,  the  DO-ID  i s  equal  to  the  Axis-Number i ns ide  the  DU  (the  DO-
ID  is  necessary for the  Base  Mode Parameter Access  – G lobal ) .  Every Axis-Number for 
PROFINET P-Devices  is  re lated  to  exactl y one  S lot of the  DU .  The  fi rst S lot i n  the  DU  is  
ass igned  the  Axis-Number 1  (see  example  i n  F igure  55) .  Note  that parameter P978  is  
mandatory i f the  Drive  Un i t  conta ins  DOs wi thou t cycl ic  data  channel .  
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The  ru les  for P978  “L ist  of a l l  DO-ID”  are  as  fol l ows.  

•  The  subindex =  Axis-Number – 1  

•  I f there  is  a  S lot wi th  a  Modu le  p l ugged  i n ,  bu t no  DO  associated  (S lot 3  i n  F igure  55) ,  the  
DO-ID  va lue  i n  P978  i s  255.  

•  I f a l l  configured  S lots  (a l l  DO-IDs)  are  l i sted ,  the  l i st  i n  P978  i s  term inated  by two  l ist  
e lements  wi th  DO-ID  va lue  =  0 .  

 

Figure 56  – Meaning  of parameter P978   
"List  of al l  DO-IDs"  for the  DU  at PROFINET IO  

5.8  Diagnosis  

5.8. 1  Use of PROFINET IO  Diagnosis  for PROFIdrive  

With in  the  PROFI drive  Drive  Object (DO),  the  PROFI drive  d iagnosis  objects  ou t of the  fau l t  
classes  mechan ism  (see  IEC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 3 .8. 4)  shou ld  be  mapped  profi le  speci fic  to  
the  PROFINET IO  D iagnosis  ASE  and  Alarm  ASE.  For th is  PROFI drive  uses  the  PROFINET 
IO  d iagnosis  standard  format and  the  “Channel  D iagnosis”  d iagnosis  type  (see  
IEC 61 1 58-5-1 0  and  IEC 61 1 58-6-1 0).   

5.8.2  Use of the  Alarm  ASE  

To convey a larms  i ssued  by the  PROFI drive  fau l t classes  mechan ism ,  the  PROFINET IO  
Alarm  ASE (see  I EC 61 1 58-5-1 0  and  I EC  61 1 58-6-1 0)  shal l  be  used .  With in  the  D iagnosis  
ASE  and  the  Alarm  ASE,  the  d iagnosis  obj ects  accord ing  to  the  defin i tion  i n  5. 8 . 1  are  
represented  as  “Channel  D iagnosis”  d iagnosis  type.  I f the  control ler appl ication  does  not  
support the  a larm ,  the  acknowledge to  the  device  wi l l  be  “not supported” .  The  DO is  not  
obl i ged  to  react to  th is  negative  acknowledge and  may i gnore  i t  (don ’ t care) .  The  defin i tion  of 
the  AlarmNoti fication-PDU  for the  PROFINET IO  Alarm  ASE  is  accord ing  to  Table  39.  
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Table  39  – Use  of the  AlarmNotification-PDU  

Attribute  Mean ing  

BlockHeader See  I EC 61 1 58-6-1 0  

AlarmType  0x01  (D iagnosis)  to  s i gnal  appearing  or d i sappearing  of one  or mu l ti pl e  d i agnosis  
objects  

0x0C (Diagnosis  D i sappears)  to  s i gnal  that  a l l  d i agnosis  objects  have  d i sappeared  
(wi th  th i s  Alarm  Type  the  ChannelD iagnosisData  i s  om i tted  i n  the  
Al armNoti fi cation-PNU  

API  0x3A00  (PROFI d ri ve  profi l e)  

S lotNumber S l otnumber of the  DO (Modu l e) ,  that  the  d i agnosis  obj ect  i s  re lated  to   

SubslotNumber Subslotnumber of the  Submodu le  that  the  d i agnosis  obj ect  i s  re l ated  to  (typical l y 
the  MAP  Submodu le,  i f n o  speci fi c  re lati on  i s  possible).  

Modu l eI dentNumber Modu l eI den tNumber of the  DO (Modu le),  that  the  d iagnosis  ob ject  i s  re lated  to  

Submodu leI den tNumber Submodu leI dentNumber re l ated  to  the  Subs lotnumber (e. g .  0xFFFF  for the  a l arm  
channel  related  to  MAP  submodu le)  

AlarmSpeci fi er See  I EC 61 1 58-6-1 0  (Al arm  type  “D iagnosis ”)  

UserStructu reI den ti fi er 0x8000  (ChannelDi agnosisData)  

ChannelDi agnosisData*  Li st  of s tructu re  “ChannelDi agnosi sData”  (see  Tabl e  40).  

The  asterik (* )  denotes  that  th i s  structu re  may appear several  t imes  (or may be  om i tted  i f AlarmType  i s  
“D i agnosis  D i sappears”).  

 

5.8.3  Use  of the  ChannelDiagnosisData  structure  

The defin i tion  of the  ChannelD iagnosisData  structure  to  represent a  PROFI drive  d iagnosis  
obj ect i n  the  PROFINET IO  Diagnosis  ASE  i s  accord ing  to  Table  40.  The  setting  of 
ChannelProperties.Speci fier and  ChannelProperties.MaintenanceDemanded  is  shown  i n  
F igu re  57 .  

Table  40  – Use of ChannelDiagnosisData  

Attribute  Mean ing  

ChannelNumber 0x8000  (whole  submodu le)  or vendor speci fi c  component I D  (val ue  range  for 
component  I Ds  i s  0x0  to  0x7FFF)  

ChannelProperties.Type  0  

ChannelProperties.Reserved  0  

ChannelProperties.Mai n tenance  

Cod i ng  of severi ty of fau l t  and  rel ated  PROFI dri ve  fau l t/warn i ng  mechan ism :  

Fau l t  (PROFI d ri ve  fau l t  bu ffer)  =  D iagnosis  

– Mai n tenanceDemanded  =  fal se  

– Mai n tenanceRequ i red  =  fa l se  

Warn ing  (PROFI dri ve  warn i ng  mechan ism)  =  Main tenance  Demanded  

– Mai n tenanceDemanded  =  true  

– Mai n tenanceRequ i red  =  fa l se  

Preventi ve  main tenance  =  Mai n tenance  Requ i red  

– Mai n tenanceDemanded  =  fal se  

– Mai n tenanceRequ i red  =  true  

ChannelProperties.Speci fi er Cod i ng  of a l arm  state  change:  

0x00  =  a l l  subsequent d i sappear 
0x01  =  appears  
0x02  =  d i sappears  
0x03  =  d i sappears  bu t  other remain  

ChannelProperties .Di rection  D i rection  dependent on  the  type  of submodu l e:  

0x01  ( I npu t)  =  for a l l  empty submodu les  (MAP- and  device  representati ve  
submodu les)  and  for i npu t  on l y  submodu les/telegrams 

0x02  (Ou tpu t)  =  for a l l  ou tpu t  on ly submodu les/tel eg rams 

0x03  ( I nput/Output)  =  for a l l  i n pu t/ou tpu t  submodu les.  E . g .  a l l  s tandard  
te leg rams  

ChannelErrorType  See  Tab le  41  
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Figure 57  – Generation  of D iagnosis  Data  
accord ing  to  the  fau l t  classes  mechanism  
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5.8.4  Use  of the  ChannelErrorType  

The defin i tion  of the  ChannelErrorType  is  accord ing  to  Table  41 .  

Table  41  – Use  of ChannelErrorType  

ChannelErrorType  Mean ing  /  Diagnosis  Object  

0x9000  M icrocontrol l er Hardware  or Software  

0x9001  Mai ns  Supply  

0x9002  Low Vol tage  Supply  

0x9003  DC Li nk Overvol tage  

0x9004  Power E l ectron ics  

0x9005  Overtemperatu re  E lectron ic Device  

0x9006  I solation  Fau l t  

0x9007  Motor Overload  

0x9008  F ie l dbus  System  

0x9009  Safety Channel  

0x900A Feedback 

0x900B  I n ternal  Commun ication  

0x900C  I n feed  

0x900D  Brake  Resistor 

0x900E  Line  F i l ter 

0x900F  External  

0x901 0  Technology 

0x901 1  Eng ineering  

0x901 2  Other 

0x901 3  Auxi l i ary Device  

0x901 4  – 0x9FFF  Reserved  

 

5.8.5  On  demand  access  of D iagnosis  Information  

Readout of the  current d iagnosis  i n formation  from  the  DO  by the  Control l er or Supervisor shal l  
be  poss ible  by us ing  a  D iagnosis  querry from  the  standard  PROFINET IO  D iagnosis  ASE.  
With in  th is  D iagnosis  ASE,  the  PROFI drive  d iagnosis  obj ects  accord ing  to  the  defin i tion  i n  
5. 8. 1  are  represented  as  ChannelD iagnosisData  i tems.  The  defin i tion  of the  D iagnosisData  for 
the  PROFINET IO  D iagnosis  ASE  is  accord ing  to  Table  42.  

Table  42  – Use of the  D iagnosisData  

Attribute  Mean ing  

BlockHeader See  I EC 61 1 58-6-1 0  

API  0x3A00  (PROFI d ri ve  profi l e) .  Attri bu te  API  avai l abl e  on ly i f B l ockVers ionLow =  1 .  
Wi th  B lockVersionLow =  1  the  Attri bu t  API  
i s  om i tted  

S lotNumber S l otnumber of the  DO (Modu l e) ,  the  d iagnosis  object  i s  re l ated  to   

SubslotNumber Subslotnumber of the  Submodu le  that  the  d i agnosis  obj ect  i s  re l ated  to  ( typical l y 
the  MAP  Submodu le,  i f n o  speci fi c  re lati on  i s  possib le)   

ChannelNumber 0x8000  (whole  submodu le)  or vendor speci fi c  component  I D   (val ue  range  for 
component I Ds  i s  0x0  to  0x7FFF)  

ChannelProperties. Type  0  

ChannelProperties .Di rection  D i rection  dependent  on  the  type  of submodu l e:  

0x01  ( I npu t)  =  for a l l  empty submodu les  (MAP-and  device  representati ve  
submodu les)  and  for i npu t  on l y  submodu les/te legrams 

0x02  (Outpu t)  =  for a l l  ou tpu t  on ly submodu les/te l eg rams 

0x03  ( I nput/Output)  =  for a l l  i n pu t/ou tpu t  submodu les.  E . g .  a l l  s tandard  te l eg rams  

UserStructu reI den ti fi er 0x8000  (ChannelDi agnosisData)  

ChannelDi agnosisData*  Li st  of s tructu re  “ChannelDi agnosi sData”   (see  Tabl e  40)  

The  asterik (* )  denotes  that  th i s  structu re  can  appear several  t imes.  
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5.9  Clock Synchronous  Operation  

Figure  58  shows  the  sequence of an  isochronous  Data  Cycle  for PROFINET IO.  

 

Figure 58  – Sequence of an  i sochronous  Data  Cycle  

The express ions  used  i n  F igu re  58  are  as  fol lows.  

T_DC (Data  Cycle  time)  

Data  Cycle  time for period ici ty of the  IRT communication .  

CACF (Control ler appl ication  cycle)  

Cycle  time for the  period ici ty of the  Control ler appl icati on  process  i n  mu l tip le  of T_DC.  

T_IO_Input (Time for actual  value  acqu isi tion)  

Time,  re lated  to  the  beg inn ing  of a  T_DC  cycle,  for the  acqu is i tion  of the  actual  va lues.  

T_IO_InputM in  (Delay time  mandatory for the  acqu is i tion  process)  
Maximum  time needed  for acqu is i tion  and  processing  of the  i npu t va lues  before  ready to  be  
send  by the  Communication  System.  

TCA_Min  (Delay time  mandatory for the Control ler appl ication  process)  
Maximum  time needed  for the  processing  of the  new actual  va lues  in  the  Control ler before  
they are  va l id  to  the  Control l er appl ication  process.  

TCA_Val id  (Time  for Input Data avai lable)  
Time,  when  the  new I nput Data  (actual  va lues)  are  ready to  be  processed  by the  con trol ler 
appl ication  process.  

T_IO_I npu t  

T_DC  DataCycle     T_DC  T_DC  

Appl ication  

T_IO_I npu tMin  
 

TCA_Start  

TCA_End  

Appl i cation  cycle  (CACF=2)  

T_IO_Outpu t  

T_IO_Outpu tVal i d  

T_IO_Outpu tMin  

Background  

Control ler 

DO 

Bus  

Send  
Clock 2  

TCA_Val i d  

TCA_Min  

Send  
Clock 3  

Send  
Clock 4  

Send  
Clock 1  

Send  
Clock 2  

Send  
Clock 3  

Send  
Clock 4  

Send  
Clock 1  

Send  
Clock 2  

T_IO_I npu tVal i d  
 

IEC  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 06  – I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  

T_IO_Output  (Time for setpoint transfer)  
Time,  re lated  to  the  end  of a  T_DC  cycle,  when  the  new setpoin t values  get va l i d  to  the  axis  
appl ication  process.  

T_IO_OutputM in  (Delay time mandatory for the  setpoint transfer process)  
Maximum  time needed  for the  process ing  of the  new setpoin t va lues  i n  the  DO  before  they are  
ab le  to  get va l id  to  the  appl ication  process.  

T_IO_OutputVal id  (Time  for Ou tput Data avai lable)  

Time where  the  new Outpu t Data  (setpoin t va lues)  from  the  control ler are  avai lable  at the  DO.  

5. 1 0  PROFINET IO  specific parameter 

5. 1 0. 1  Overview about the  communication  in terface  related  parameters  

These  parameters  are  re lated  to  the  Network Communication  I n terface  of the  Drive  Un i t or 
Station .  

An  overview about a l l  parameters  related  to  the  PROFINET IO  in terface  i s  shown  i n  Table  43  

Table  43  – Overview of the  specific PROFINET IO   
parameters  for “Communication  system  interfaces”  

PNU  Sign i ficance  Implementation  Val id i ty range  

61 000  NameOfStation  (read  on l y)  optional  g l obal  

61 001  I pOfStation  (read  on l y)  opti onal  g l obal  

61 002  MacOfStation  (read  on l y)  optional  g l obal  

61 003  Defau l tGatewayOfStati on  (read  on ly)  optional  g l obal  

61 004  SubnetMaskOfStation  (read  on ly)  optional  g l obal  

 

5.1 0.2  Defin i tion  of the  specific parameters  

The defin i tion  of parameters  re lated  to  the  PROFINET IO  i n terface  is  shown  i n  Table  44  
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Table  44  – PROFIdrive  Specific  Parameter l i sted  by number 

PNU  Sign i ficance  Data  type  Imple- 
mentation  

Val id i ty 
range  

Explanation  Reference  

61  000  NameOfStation  OctetStri ng [240]  
wi thout  nu l l  
term ination   

Optional  G lobal  Th i s  read  on l y parameter 
con tains  the  Name  of 
S tation  for the  PROFINET 
IO  Network I n terface,  
wh ich  i s  re lated  to  th i s  
Dri ve  Un i t.  Th i s  i s  an  
add i ti onal  service  paral l e l  
to  the  standard  
PROFINET IO  
mechan ism ,  wh ich  makes  
the  Name of S tation  a l so  
access ible  vi a  
PROFI dri ve  Parameter 
Access.  For detai l s  of 
con tent,  see  I EC 61 1 58-5-
1 0.  

I EC 61 1 58-5-1 0  

61  001  I pOfStation  OctetStri ng [4]  Optional  G lobal  Th i s  read  on ly parameter 
contains  the  I P  Address  
of the  S tati on  for the  
PROFINET IO  Network 
I n terface,  wh ich  i s  related  
to  th i s  Dri ve  Un i t.  Th i s  i s  
an  add i ti onal  service  
paral l e l  to  the  standard  
PROFINET IO  
mechan ism ,  wh ich  makes  
the  I P  Address  of S tation  
a l so  accessib le  vi a  
PROFI dri ve  Parameter 
Access.  For detai l s  of 
conten t,  see  I EC 61 1 58-5-
1 0.  

I EC 61 1 58-5-1 0  

61  002  MacOfStation  OctetStri ng [6]  Optional  G lobal  Th i s  read  on ly parameter 
contai ns  the  MAC 
Address  of the  Station  for 
the  PROFINET IO  
Network I n terface,  wh ich  
i s  related  to  th i s  Dri ve  
Un i t.  Th i s  i s  an  add i ti onal  
service  paral l e l  to  the  
standard  PROFINET IO  
mechan ism ,  wh ich  makes  
the  MAC Add ress  of 
S tation  a l so  accessible  
vi a  PROFI dri ve  Parameter 
Access.  For detai l s  of 
con tent,  see  I EC 61 1 58-5-
1 0.  

I EC 61 1 58-5-1 0  

61  003  S tandardGatewa
yOfStation  

OctetStri ng [4]  Optional  G lobal  Th i s  read  on ly parameter 
contains  the  Next Defau l t  
Gateway for the  Station  
for the  PROFINET IO  
Network I n terface,  wh ich  
i s  re lated  to  th i s  Dri ve  
Un i t.  Th i s  i s  an  add i ti onal  
service  paral l e l  to  the  
standard  PROFINET IO  
mechan ism ,  wh ich  makes  
the  Next Defau l t  Gateway 
of the  Station  a l so  
accessib le  vi a  
PROFI dri ve  Parameter 
Access.  For detai l s  of 
conten t,  see  I EC 61 1 58-5-
1 0.  

I EC 61 1 58-5-1 0  
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PNU  Sign i ficance  Data  type  Imple- 
mentation  

Val id i ty 
range  

Explanation  Reference  

61  004  SubnetMaskOfSt
ati on  

OctetStri ng [4]  Optional  G lobal  Th i s  read  on ly parameter 
contains  the  Subnet  Mask 
of the  S tati on  for the  
PROFINET IO  Network 
I n terface,  wh ich  i s  related  
to  th i s  Dri ve  Un i t.  Th i s  i s  
an  add i ti onal  service  
paral l e l  to  the  standard  
PROFINET IO  
mechan ism ,  wh ich  makes  
the  Subnet  Mask of the  
PROFINET i n terface  a l so  
accessib le  vi a  
PROFI dri ve  Parameter 
Access.  For detai l s  of 
conten t,  see  I EC 61 1 58-5-
1 0.  

I EC 61 1 58-5-1 0  

 

5.1 1  Specified  communication  functions  for the  Appl ication  Classes  

Accord ing  to  the  defin i ti on  of the  Appl ication  Classes  i n  6. 1 . 5  of I EC 61 800-7-203:201 5,  
Table  45  speci fies  the  communication  functional i ty the  d ri ve  shal l  comprise  to  match  a  
speci fic Appl ication  Class  for PROFIdrive  at PROFINET IO.  The  avai lable  Appl ication  Classes  
for an  IO  Device  are:  

•  Appl ication  Class  1 :  Standard  Drive  

•  Appl ication  Class  2 :  Standard  d ri ve  wi th  d istribu ted  technology control ler 

•  Appl ication  Class  3 :  S ing le  axis  posi tion ing  d ri ve,  wi th  l ocal  Motion  Control  

•  Appl ication  Class  4 :  Motion  Control  wi th  cen tra l  i n terpolation  and  speed  setpoin t i n terface  

•  Appl ication  Class  5 :  Motion  Con trol  wi th  cen tral  i n terpolation  and  posi ti on  setpoin t  
i n terface  

•  Appl ication  Class  6 :  Motion  Con trol  for clocked  processes,  or d istribu ted  angu lar 
synchron ism  

Table  45  – Specified  communication  functions  for the  Appl ication  C lasses  

Functional i ty 
Appl ication  Classes  

1  2  3  4  5  6  

RT m  m  m  m  m  m  

I RT o  o   m  m  m  

M  CR (Broadcast)  o  m  o  o  o  m  

m  =  mandatory;  o  =  optional  

 

5.1 2  I&M  data records  

The l ocation  of the  I&M data  records  i s  vendors  speci fic and  may be  used  to  i den ti fy or l ocate  

phys ica l  components  and  modu les  of the  d ri ve .  I f the  optional  I&M 1  to  I&M 3  data  records  
are  used  these  data  records  shal l  be  implemented  for read  and  wri te  access.  I f the  I &M  4  data  
record  is  implemented  (mandatory i f the  device  supports  PROFIsafe) ,  th is  data  record  shal l  be  

implemented  for read  on ly access.  Wri teable  I&M data  records  shal l  be  posted  i n  the  GSDML 
via  the  key word  “Wri teable_IM_Records”.  
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les  entraînements  électriques  de  puissance – Mise  en  correspondance  

du  profi l  de  type 3  avec les  technologies  de  réseaux 
 

AVANT-PROPOS 

1 )  La  Commission  E lectrotechn i que  I n ternational e  ( I EC)  est  une  organ isation  mond ial e  de  normal i sation  
composée  de  l ' ensemble  des  com i tés  é l ectrotechn i ques  nati onaux (Com i tés  nationaux de  l ’ I EC).  L ’ I EC a  pou r 
obj et  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  d e  l 'é l ectron ique.  A cet  effet,  l ’ I EC – en tre  au tres  acti vi tés  – publ i e  des  Normes  
i n ternati ona les,  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 ides  (ci -après  dénommés  "Publ i cation (s)  de  l ’ I EC").  Leu r é l aborati on  est  confiée  à  des  
com i tés  d 'études,  aux travaux desque ls  tou t  Com i té  nationa l  i n téressé  par l e  su jet  tra i té  peu t  parti ciper.  Les  
organ isati ons  i n ternational es ,  gouvernementales  et  non  gouvernementa les,  en  l i a i son  avec l ’ I EC,  parti cipen t  
égal ement  aux travaux.  L’ I EC col l abore  étroi tement  avec l 'Organ isati on  I n ternationale  d e  Normal i sation  ( I SO),  
selon  des  cond i ti ons  fi xées  par accord  en tre  l es  deux organ isations.  

2)  Les  décis ions  ou  accords  offi c iel s  d e  l ’ I EC  concernant  l es  q uestions  techn i ques  représenten t,  d ans  l a  mesure  
du  possib l e,  u n  accord  i n ternational  su r l es  su j ets  étud iés,  étant  d onné  que  l es  Com i tés  nati onaux de  l ’ I EC 
i n téressés  son t  représentés  dans  chaque  com i té  d ’études.  

3)  Les  Publ i cati ons  de  l ’ I EC se  présenten t  sous  l a  forme de  recommandations  i n ternati ona l es  et  sont  agréées  
comme te l l es  par l es  Com i tés  nationaux de  l ’ I EC.  Tous  l es  efforts  rai sonnabl es  son t  en trepri s  afi n  que  l ’ I EC  
s 'assure  de  l 'exacti tude  du  con tenu  techn ique  de  ses  publ i cations;  l ’ I EC ne  peu t  pas  être  tenue  responsabl e  de  
l 'éventuel l e  mauvaise  u ti l i sation  ou  i n terprétation  qu i  en  est  fa i te  par u n  quelconque  u ti l i sateur fi nal .  

4)  Dans  l e  bu t  d 'encourager l ' un i form i té  i n ternati onale,  l es  Com i tés  nationaux de  l ’ I EC s 'engagent,  dans  tou te  l a  
mesure  poss ibl e,  à  appl i quer d e  façon  transparente  l es  Publ i cations  de  l ’ I EC  dans  l eurs  publ i cations  nati onales  
et  rég ional es.  Toutes  d i vergences  en tre  tou tes  Pub l i cations  de  l ’ I EC et  tou tes  publ i cati ons  nati onales  ou  
rég ionales  correspondantes  do ivent  être  i nd iquées  en  termes  cl ai rs  dans  ces  dern ières.  

5)  L ’ I EC e l l e-même ne  fourn i t  aucune  attestati on  de  conform i té.  Des  organ ismes  de  certi fi cation  i ndépendants  
fourn i ssent  d es  services  d 'évaluati on  de  conform i té  et,  d ans  certai ns  secteu rs,  accèdent  aux marques  de  
conform i té  d e  l ’ I EC.  L ’ I EC n 'est  responsabl e  d 'aucun  des  services  effectués  par l es  organ ismes  de  certi fi cation  
i ndépendants.  

6)  Tous  l es  u ti l i sateurs  doi ven t  s 'assurer qu ' i l s  sont  en  possession  de  l a  d ern ière  éd i ti on  de  cette  pub l i cati on .  

7)  Aucune  responsabi l i té  ne  doi t  être  imputée  à  l ’ I EC,  à  ses  adm in i strateurs,  employés,  auxi l i a i res  ou  
mandatai res,  y compris  ses  experts  parti cu l i ers  et  l es  membres  de  ses  com i tés  d 'études  et  des  Com i tés  
nationaux de  l ’ I EC,  pour tou t  pré jud ice  causé  en  cas  de  dommages  corporel s  et  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 'attenti on  est  atti rée  su r l es  références  normatives  ci tées  dans  cette  publ i cation .  L ' u ti l i sation  de  publ i cations  
référencées  est  obl i gatoi re  pou r une  appl i cati on  correcte  de  l a  présente  publ i cati on .   

La  Norme i n ternationale  I EC  61 800-7-303  a  été  établ ie  par le  sous-com ité  22G :  Systèmes  
d 'en traînement é lectri que  à  vi tesse  variable,  comprenant des  convertisseurs  à  sem i -
conducteurs,  du  com ité  d 'études  22  de  l ' I EC:  Systèmes  et équ ipements  é lectron iques  de  
pu issance.  

Cette  deuxième éd i tion  annu le  et remplace  l a  prem ière  éd i ti on  parue  en  2007.  Cette  éd i ti on  
consti tue  une  révis ion  techn ique.  

Cette  éd i tion  i nclu t l es  mod i fications  techn iques  majeures  su ivantes  par rapport à  l 'éd i tion  
précédente:  

a)  Amél ioration  de  l a  défi n i ti on  re lati ve  à  l 'u ti l i sation  de  l 'ASE  de  d iagnostic et  de  l 'ASE  
d 'alarme de  PROFINET IO;  
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b)  M ises  à  j our m ineures  de  la  m ise  en  correspondance de  l 'accès  aux paramètres  du  mode  
de  base  pour PROFIBUS  et PROFINET.  

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

FDIS  Rapport  de  vote  

22G/31 3/FDIS  22G/328/RVD  

 
Le  rapport de  vote  i nd iqué  dans  le  tableau  ci -dessus  donne  tou te  i n formation  sur l e  vote  ayant  
abouti  à  l 'approbation  de  cette  norme.  

Cette  publ ication  a  été  réd igée  se lon  l es  D irecti ves  I SO/IEC,  Partie  2 .  

Une  l i ste  de  tou tes  les  parties  de  l a  série  I EC  61 800,  publ iées  sous  le  ti tre  général  
Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable ,  peu t être  consu l tée  sur l e  s i te  web  
de  l ' I EC.  

Le  com ité  a  décidé  que  l e  con tenu  de  cette  publ i cation  ne  sera  pas  mod i fié  avant la  date  de  
stabi l i té  i nd iquée  sur l e  s i te  web de  l ’ I EC sous  "h ttp: //webstore. iec.ch"  dans  les  données  
re lati ves  à  l a  publ ication  recherchée.  A cette  date,  l a  publ ication  sera   

•  recondu i te,  

•  supprimée,  

•  remplacée  par une  éd i tion  révisée,  ou  

•  amendée.  

 

IMPORTANT – Le  logo  "colour inside" qu i  se  trouve sur l a  page de  couverture  de  
cette  publ ication   i nd ique qu 'el le  contient des  cou leurs  qu i  sont considérées  comme 
uti l es  à  une bonne compréhension  de  son  contenu.  Les  u ti l isateurs  devraient,  par 
conséquent,  imprimer cette  publ ication  en  u ti l i sant une  imprimante  cou leur.  
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INTRODUCTION  

0.1  Général i tés  

La  série  I EC  61 800  est desti née  à  fourn i r un  ensemble  commun  de  spéci fications  déd iées  aux 
en traînements  é lectri ques  de  pu issance à  vi tesse  variable.  

L' I EC 61 800-7  spéci fi e  l es  profi ls  déd iés  aux en traînements  é lectri ques  de  pu issance (PDS)  
et l eur m ise  en  correspondance  avec l es  systèmes  de  commun ication  existants  grâce  à  un  
modèle  d ' in terface  générique.    

L' I EC 61 800-7  décri t  une  in terface  générique  en tre  les  systèmes  de  commande et  l es  
en traînements  é lectriques  de  pu issance.  Cette  i n terface  peu t être  i n tégrée  au  système de  
commande.  Le  système de  commande proprement d i t  peut également être  s i tué  dans  le  
d ispos i ti f d 'en traînement (parfois  appelé  "d isposi ti f d 'entraînement i n te l l i gen t") .  

I l  existe  un  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 lè les,  bus  de  terrain  et  réseaux) .  Les  profi ls  établ is  
sur des  i n terfaces  phys iques  spéci fi ques  sont  déjà  défin is  pour certa ins  domaines  
d 'appl ication  (par exemple,  commande de  mouvement)  et certa ines  classes  de  d ispos i ti fs  (par 
exemple,  d isposi ti fs  d 'entraînement class iques,  pos i tionneur) .  Les  implémentations  
correspondantes  des  i n terfaces  de  programmes de  commande et  de  programmeurs 
d 'appl ication  associées  son t de  nature  propriétai re  et varien t de  man ière  importan te .  

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

L' I EC 61 800-7  fou rn i t une  procédure  d 'accès  aux fonctions  et données  d 'un  d ispos i ti f 
d 'en traînement,  i ndépendan te  du  profi l  d 'entraînement et de  l ' i n terface  de  commun ication  
employés.  I l  s ’ag i t de  défin i r un  modèle  commun  d 'en traînement comportant des  fonctions  
génériques  et des  objets  pouvant être  m is  en  correspondance avec des  i n terfaces  de  
communication  d i fférentes.  Ceci  permet de  prévoir des  implémentations  communes  de  
commande  de  mouvement (ou  appl ications  de  commande de  vi tesse  ou  de  commande  
d 'en traînement)  dans  l es  contrôleurs  sans  aucune  connaissance  spéci fi que  de  l a  m ise  en  
œuvre  du  d ispos i ti f d 'en traînement.  

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

Pour un  constructeur de  d isposi ti f d 'entraînement 

– assistance  p l us  a isée  des  i n tégrateu rs  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 ib i l i té  d 'une  ass istance  
spéci fique;  

Pour un  constructeur de  d ispositi f de  commande  

– aucune  in fluence  de  la  technolog ie  de  bus;  

– i n tégration  a isée  des  d isposi 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 ispos i ti fs  
d 'en traînement d i fféren ts  et un  système de  commande spéci fique  nécessi te  un  effort certa in .  
Les  tâches  de  m ise  en  œuvre  des  log icie ls  systèmes  et de  compréhension  de  la  description  
fonctionnel le  des  composants  i nd ividuels  peuvent condu ire  à  l 'épu isement des  ressources  
d 'un  proj et.  Dans  certa ins  cas,  l es  d ispos i ti fs  d 'en traînement ne  partagent pas  l a  même 
i n terface  phys ique.  Certa ins  d ispos i ti fs  de  commande ne  prennent en  charge  qu ’une  i n terface  
un ique  qu i  n 'est pas  prise  en  charge  par un  d isposi ti f d 'en traînement spéci fique.  D 'au tre  part,  
l es  fonctions  et l es  structures  de  données  sont souvent spéci fi ées  avec des  i ncompatib i l i tés.  
Cela  exige  de  l ' i n tégrateur de  systèmes  d 'établ i r des  i n terfaces  spécia les  pour le  l og icie l  
d 'appl ication  a lors  que  cette  opération  ne  re lève  pas  vraiment de  sa  responsabi l i té .  

Certa ines  appl ications  nécess i ten t de  pouvoi r échanger des  d ispos i ti fs,  voi re  i n tégrer de  
nouveaux d isposi ti fs  dans  une  configuration  existante.  E l l es  sont a lors  confrontées  à  
d i fférentes  solu tions  incompatib les.  Les  efforts  nécessai res  pour adapter une  solu tion  re lative  
à  un  profi l  d 'entraînement et aux extensions  spéci fi ques  au  constructeu r peuvent se  révéler 
i nacceptables.  Ceci  rédu i t l e  degré  de  l iberté  concernan t l e  choix d 'un  d isposi ti f l e  m ieux 
adapté  à  cette  appl ication  à  l a  s imple  sélection  du  d ispos i ti f d ispon ib le  pour une  i n terface  
phys ique  spéci fi que  et pris  en  charge  par l e  contrôleur.  

L' I EC 61 800-7-1  est d i visée  en  une  partie  générique  et en  pl us ieurs  annexes  comme l e  
représente  l a  F igure  1 .  Les  types  de  profi ls  d 'entraînement pour CiA® 402 1 ,  CI P  MotionTM 2,  
PROFI drive 3  et  SERCOS® 4  sont m is  en  correspondance  avec l ' i n terface  générique  dans  
l 'annexe correspondante.  Les  annexes  on t été  soum ises  par des  organ ismes  in ternationaux 
i ndépendants  spécia l isés  dans  les  réseaux ou  l es  bus  de  terrain ,  et responsables  du  con tenu  
de  l 'annexe  qu i  y est  associée,  a i ns i  que  de  l 'u ti l i sation  des  marques  connexes.  

Les  d i fférents  types  de  profi ls  1 ,  2 ,  3  et 4  son t spéci fiés  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.  

La  présente  partie  de  l ' I EC  61 800-7  spéci fie  l a  méthode de  m ise  en  correspondance du  profi l  
de  type  3  (PROFIdrive)  avec les  technolog ies  de  réseaux PROFIBUS 5  e t  PROFINET6.  

————————— 
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 sateurs  de  l a  présente  norme  i n ternati ona le  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement 
par l ' I EC d u  détenteu r de  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  CiA® 402.  L 'u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  CiA® 402  
nécess i te  l ’ au tori sation  de  CAN  i n  Au tomation  e .V.  (CiA).  

2  CI P  Moti on™  est  u ne  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pou r l a  commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  
l a  présente  norme i n ternationale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC  du  déten teu r d e  l a  
marque  ou  de  l ’ u n  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  
marque  CI P  Moti on™ .  L 'u ti l i sation  de  l a  marque  CI P  Moti on™  nécessi te  l ’ au tori sati on  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 sateurs  de  l a  présente  norme  i n ternati ona le  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement 
par l ' I EC d u  détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  PROFI dri ve.  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  PROFI dri ve  nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  PROFIBUS  &  PROFINET I n ternati onal .  

4  SERCOS® est  une  marque  déposée  de  SERCOS  I n ternati onal  e . V.  Cette  i n formati on  est  fourn ie  pou r l a  
commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme  i n ternati onale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  
par l ' I EC du  détenteu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  SERCOS®.  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  SERCOS® 
nécessi te  l ’ au tori sation  de  son  déten teu r.  

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

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

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  – 1 21  –  

Les  I EC 61 800-7-301 ,  I EC 61 800-7-302  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 ,  2  e t 4  avec les  d i fférentes  technolog ies  de  
réseaux (te l les  que  CANopen®7,  CC-Link IE® F ie l d  Network8,  EPATM 9,  E therCAT® 1 0,  
Ethernet Powerl inkTM 1 1 ,  DeviceNetTM 1 2,  ControlNetTM 1 3,  E therNet/I PTM 1 4. et  SERCOS®).  

————————— 
7  CANopen® est  une  marque  déposée  de  CAN  i n  Au tomation ,  e. V.  (CiA).  Cette  i n formation  est  fourn ie  pou r l a  

commod i té  des  u ti l i sateurs  de  l a  présente  norme  i n ternati ona le  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement 
par l ' I EC d u  détenteu r de  l a  marque  ou  de  l ’ un  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  CANopen®.  L ' u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  CANopen® 
nécess i te  l ’ au tori sati on  de  CAN  i n  Au tomation  e.V.  (CiA).  CAN  i n  Au tomation  e .V.  (CiA).  CANopen® est  un  
acronyme pou r Control l er Area  Network open  e t  est  u ti l i sé  pour fai re  référence  à  l 'EN  50325-4.  

8
 CC-Link I E® F i el d  Network est  une  marque  déposée  de  Mi tsubish i  E l ectri c  Corporati on .  Cette  i n formation  est  
fourn ie  pou r l a  commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  norme i n ternati onale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  
en téri nement  par l ' I EC du  déten teu r de  l a  marque  ou  de  l ’ u n  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  
profi l  n ’ impl i q ue  pas  l ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  CC-Link I E® F i el d  Network.  L 'u ti l i sation  de  l a  marque  
déposée  CC-Link I E® F i e l d  N etwork nécess i te  l ’ au tori sati on  de  M i tsubish i  E lectri c  Corporati on .  

9  EPA™  est  une  marque  de  SUPCON  Group  Co.  Ltd .  Cette  i n formation  est  fourn ie  pou r l a  commod i té  des  
u ti l i sateu rs  de  l a  présente  norme i n ternational e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC d u  
déten teu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  EPA™ .  L'u ti l i sation  de  l a  marque  EPA™  nécessi te  l ’ au tori sati on  de  son  déten teur.  

1 0  E therCAT® est  une  marque  déposée  de  Beckhoff,  Verl .  Cette  i n formation  est  fou rn i e  pou r l a  commod i té  des  
u ti l i sateu rs  de  l a  présente  norme  i n ternational e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC d u  
déten teu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  E therCAT®.  L'u ti l i sati on  de  l a  marque  déposée  EtherCAT® nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  son  déten teu r.  

1 1   E thernet Powerl i nk™  est  une  marque  de  Bernecker &  Rai ner I ndustrieel ektron ik Ges.m . b.H . ,  l e  con trôl e  de  son  
u ti l i sation  est  confié  à  l ' organ isme  à  bu t  non  l ucrati f EPSG.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pour l a  commod i té  des  
u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme  i n ternational e  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  u n  en téri nement  par l ' I EC du  
déten teu r d e  l a  marque  ou  de  l ’ u n  q uelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i q ue  pas  
l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  E thernet  Powerl i nk™ .  L ’ u ti l i sation  de  l a  marque  E thernet Powerl i nk™  nécessi te  
l ’ au tori sati on  de  son  déten teu r.  

1 2  DeviceNet™  est  une  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pour l a  commod i té  des  u ti l i sateurs  de  
l a  présente  norme i n 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 ’ u n  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  
marque  DeviceNet™ .  L ’ u ti l i sati on  de  l a  marque  DeviceNet™  nécess i te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  

1 3  ControlNet™  est  une  marque  de  ODVA,  I nc.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pou r l a  commod i té  des  u ti l i sateurs  de  
l a  présente  norme  i n ternationale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement par l ' I EC  du  détenteu r d e  l a  
marque  ou  de  l ’ u n  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  
marque  ControlNet™ .  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  ControlNet™  nécess i te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  

1 4 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  détenteur de  l a  
marque  ou  de  l ’ u n  quelconques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  
marque  EtherNet/I P™ .  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  EtherNet/I P™  nécess i te  l ’ au tori sation  de  ODVA,  I nc.  
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Ang lais  Français  

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

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

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

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

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

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

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

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

Annex B ,  Mappi ng  of Profi l e  type  2  (CIP  
Moti on )  

Annexe  B ,  M i se  en  correspondance  d u  profi l  d e  
type  2  (CI P  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)  
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• PROFI BUS  
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• 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  el 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  (CI P  Moti on )  

I EC 61 800-7-202  
Profi l  d e  type  2  (CIPMotion)  

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

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

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

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

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

I EC  61 800-7-300  – M ise  en  correspondance  de  
profi l s  avec l es  technol og i es  de  réseaux 

I EC 61 800-7-301  
Mappi ng  of profi l e  type  1  to  
CANopen  

CC-Link I E  

EPA 

EtherCAT 

ETHERNET 

Powerl i nk  

I EC 61 800-7-301  
M i se  en  correspondance  du  profi l  de  type  1  avec  
CANopen  

CC-Link I E  

EPA 

EtherCAT 

ETHERNET 

Powerl i nk  

I EC 61 800-7-302  
Mappi ng  of profi l e  type  2  to  
DeviceNet  

ControlNet  

E therNet/I P  

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

ControlNet  

E therNet/I P  

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

PROFINET 

I EC 61 800-7-303  
M i se  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 i se  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  fa i t  qu ’ i l  est 
déclaré  que  l a  conform ité  avec l es  d isposi ti ons  du  présent document peut impl iquer 
l ’ u ti l i sation  d ’un  brevet  i n téressant ce  qu i  su i t.  

Publ ication  /   
Numéro  de  série  de  

l 'appl ication  

Détenteur I n ti tu lé   Numéro  
d 'accès  
Derwent  

Publ ication  Derwent 

EP844542  [S I ]  Méthode  de  commande  
numérique  et  s tructu re  de  
commande  pour l a  
commande  de  mouvements  
d 'obj ets  l orsque  l a  
commande  de  vi tesse  est  
effectuée  à  un  taux 
supérieu r à  cel u i  d e  
l 'asservissement  de  posi ti on  

1 998-
274369  

EP844542-A1  
27. 05. 1 998;  
DE59603496-G  
02 . 1 2 . 1 999;  
EP844542-B1  
27. 1 0. 1 999  
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L' I EC ne  prend  pas  pos i tion  quan t à  l a  preuve,  à  la  va l id i té  et  à  l a  portée  de  ces  d roi ts  de  
propriété.  

Le  déten teur de  ces  d roi ts  de  propriété  a  donné  l ’ assurance à  l ' I EC qu ’ i l  consent à  négocier 
des  l i cences  avec des  demandeurs  du  monde en tier,  à  des  termes  et cond i ti ons  ra isonnables  
et  non  d iscrim inatoi res.  A ce  propos,  l a  déclaration  du  détenteur des  d roi ts  de  propriété  est  
enreg istrée  à  l ' I EC.  Des  i n formations  peuvent  être  demandées  à   

[S I ]  S iemens  AG  

Servi ce  de  l a  propriété  i n te l l ectuel l e  de  l 'En trepri se  
Octroi  de  l i cences  &  Transacti ons  

Otto-Hahn-Ring  6  

81 730  Mun ich  
Al l emagne  

 

L ’attention  est d 'au tre  part atti rée  sur l e  fa i t  que  certains  des  é léments  du  présent document 
peuven t fa i re  l ’ obj et de  d roi ts  de  propriété  i n te l l ectuel le  au tres  que  ceux i den ti fiés  ci -dessus.  
L' I EC ne  saurai t  être  tenue  pour responsable  de  ne  pas  avoir identi fié  de  te ls  d roi ts  de  
propriété  et de  ne  pas  avoi r s i gnalé  l eur existence.  

L' I SO  (www. iso. org/paten ts)  et  l ' I EC (h ttp: //patents . iec.ch)  t i ennent  à  j our des  bases  de  
données  en  l i gne  des  brevets  et d roi ts  de  propriété  appl icables  à  l eurs  normes.  Les  
u ti l i sateurs  sont encouragés  à  consu l ter l es  bases  de  données  pour obten i r l es  in formations  
l es  p lus  récentes  concernant l es  brevets  ou  d roi ts  de  propriété.  
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ENTRAÎNEMENTS ÉLECTRIQUES  
DE  PUISSANCE À VITESSE VARIABLE –  

 
Partie  7-303:  Interface générique et u ti l i sation  de  profi ls  pour  

les  entraînements  électriques  de  puissance – Mise  en  correspondance  
du  profi l  de  type 3  avec les  technologies  de  réseaux 

 
 
 

1  Domaine d 'appl ication  

La présente  partie  de  l ’ I EC  61 800  spéci fie  l a  m ise  en  correspondance du  profi l  de  type  3  
(PROFI drive)  décri t  dans  l ’ I EC  61 800-7-203  avec l es  d i fférentes  technolog ies  de  réseaux.  

– PROFIBUS DP,  voi r l ’Article  4 ,  

– PROFINET IO,  voi r l ’Article  5.  

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  supplémentai res  
conformes  aux normes,  conventions  et  l o is  perti nentes.  

2  Références  normatives  

Les  documents  su ivan ts  sont ci tés  en  référence  de  man ière  normative,  en  i n tégral i té  ou  en  
partie ,  dans  le  présent document et  son t i nd i spensables  pour son  appl ication .  Pour l es  
références  datées,  seu le  l ’ éd i ti on  ci tée  s ’appl i que.  Pour l es  références  non  datées,  la  
dern ière  éd i ti on  du  document de  référence  s ’appl i que  (y compris  l es  éventuels  
amendements).  

I EC 61 1 58--5-3,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 5-3:  Définition des services de la  couche application  – Éléments  de  type  3  

IEC 61 1 58--5-1 0 ,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 5-10: Définition  des services de la  couche application  – Éléments  de  type  10 

IEC 61 1 58--6-3,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 6-3:  Spécification du protocole de la  couche application  – Éléments  de  type  3  

I EC  61 1 58--6-1 0,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 6-10: Spécification du protocole de la  couche application – Éléments  de  type  10  

I EC  61 784-1 ,  Réseaux de communication industriels – Profils – Partie  1 :  Profils de bus de 
terrain  

I EC  61 784-2,  Réseaux de communication industriels – Profils – Partie  2:  Profils de bus de 
terrain supplémentaires pour les réseaux en temps réel basés sur l’ISO/CEI 8802-3 

IEC 61 800-7-203,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable  – Partie  7-203:  
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de  puissance – 
Spécification du profil de type 3  
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3 Termes,  défin i tions  et  abréviations  

3.1  Termes  et défin i tions  

Pour les  besoins  du  présent document,  l es  termes  et défi n i tions  su ivan ts  s 'appl iquen t.  

3.1 . 1   
valeur instantanée  
valeur d 'une  grandeur variab le  à  un  i nstant déterm iné  

Note  1  à  l 'arti cl e:  La  val eu r i nstantanée  est  u ti l i sée  dans  l e  présent document comme données  d 'en trée  du  
programme de  commande  d 'appl i cation  pour contrôl er 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   
algori thme 
séquence  fi n ie  d 'opérations  complètement déterminée  par l aquel le  l a  va leur des  données  de  
sortie  peu t être  ca lcu lée  à  parti r de  l a  va leur des  données  d 'entrée  

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

3.1 .3   
appl ication  
élément fonctionnel  l og iciel  spéci fique  à  la  résolu tion  d 'un  problème en  termes  de  mesure  et  
de  commande de  procédés  i ndustrie ls  

Note  1  à  l ' arti cl e:  Une  appl i cation  peut  être  réparti e  en tre  l es  ressources,  et  peu t  commun iquer avec d 'au tres  
appl i cations.  

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

3.1 .4   
attribut  
propriété  ou  caractéristique  d 'une  enti té  

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

3.1 .5   
axe  
élément log ique  in terne  à  un  système d 'automati sation  (par exemple,  système de  commande 
de  mouvement)  qu i  représente  une  certaine  forme  de  mouvement  

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

Note  2  à  l 'arti cl e:  U n  axe  physique  peu t  comprendre  un  ou  p l us ieurs  des  composants  su ivan ts :  un  capteu r d e  
mouvement,  une  s tructu re  de  commande  de  mouvement,  un  ampl i fi cateu r de  pu i ssance  et  un  actionneur d e  
mouvement.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 4,  mod i fiée  – Une  note  à  l 'article  est  a jou tée. ]  

3.1 .6   
classe  
description  d 'un  ensemble  d 'obj ets  qu i  partagent l es  mêmes  attributs ,  opérations,  méthodes,  
re lations  et sémantique  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 5]  
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3. 1 .7   
appl ication  synchrone  de  cycle  d ’horloge  
synchron isation  des  durées  d 'échanti l lonnage et  de  cycle  dans  l e  l og icie l  de  commande en  
boucle  fermée dans  des  d ispos i ti fs  d 'en traînement numériques  et des  systèmes  de  
commande  

3. 1 .8   
commandes  
consignes  
ensemble  de  commandes  entre  le  programme de  commande d ’appl i cation  et le  PDS 
permettan t de  con trôler l e  comportement du  PDS ou  les  éléments  fonctionnels  de  celu i -ci  

Note  1  à  l 'arti cl e:  Les  états  ou  l es  modes  de  fonctionnement refl èten t  l e  comportement.  

Note  2  à  l 'arti cl e:  Les  d i fféren tes  commandes  peuvent être  représentées  par u n  b i t  chacune.  

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

3.1 .9   
commande  
régu lation  
action  dél ibérée  sur (ou  dans)  un  processus,  en  vue  d 'atte indre  des  objecti fs  défi n is  

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

3.1 . 1 0   
d ispositi f de  commande/régu lation  
un i té  physique  contenan t – dans  un  modu le/sous-ensemble  ou  d isposi ti f – un  programme 
d 'appl ication  de  commande  du  PDS  

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

3.1 . 1 1   
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 2   
d ispositi f 
d isposi ti f de  terrain  
<blocs  de  fonction>  en ti té  phys ique  i ndépendante  en  réseau  dans  un  système  
d 'au tomatisation  i ndustrie l ,  capable  d 'accompl i r des  fonctions  spéci 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 3   
d ispositi 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 térieur d 'un  système d 'automatisation  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 2. 1 0]  
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3.1 . 1 4   
profi l  de  d ispositi f 
représentation  d 'un  d ispos i ti f en  termes  de  ses  paramètres,  ensembles  de  paramètres  et  
comportement selon  un  modèle  de  d isposi ti f q u i  décri t  l es  données  et l e  comportement du  
d ispos i 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 . 1 5   
données  E-S  de  DO  
ensemble  de  tou tes  l es  données  d 'en trée  et de  sortie  ( transm iss ion  cycl ique)  d 'un  obj et 
d ’entraînement (axe  d ’en traînement)  

3.1 . 1 6   
objet d 'entraînement  
élément fonctionnel  d 'une  un i té  d 'en traînement  

3.1 . 1 7   
communication  entre  d ispositi fs  d 'entraînement 
communication  (cycl i que)  entre  des  d ispos i ti fs  d 'entraînement du  poin t  de  vue  de  l 'u ti l i sateur 

3.1 . 1 8   
un i té  d 'entraînement 
d isposi ti f l og ique  qu i  comprend  tous  les  élémen ts  fonctionnels  l iés  à  une  un i té  de  tra i temen t 
cen trale   

3.1 . 1 9   
élément fonctionnel  
enti té  de  l og icie l  ou  log iciel  combiné  au  matérie l ,  capable  d 'accompl i r une  fonction  spéci fiée  
d 'un  d ispos i ti f 

Note  1  à  l ' arti cl e:  Un  é l ément  fonctionne l  comporte  une  i n terface  et  des  associations  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  fonctions,  d 'ob jet(s)  ou  de  l i s te(s )  de  
paramètres.  

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

3.1 .20   
données  d ’entrée  
données  à  envoyer de  man ière  cycl i que  du  d ispos i ti f au  con trôleur 

3.1 .21   
in terface  
frontière  partagée  en tre  deux un i 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 .22   
données  E-S  
données  d 'entrée  et  données  de  sortie  d 'un  d ispos i ti f 

3.1 .23   
mode isochrone  
service  de  synchron isme  de  cycle  d ’ horloge  d 'un  système de  communication  qu i  génère  un  
cycle  de  bus  constant (synchron isation)  avec un  s ignal  de  cycle  d ’horloge  au  début du  cycle  
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3. 1 .24   
modèle  
représentation  mathématique  ou  physique  d 'un  système ou  d 'un  processus,  basée,  avec une  
précis ion  suffisan te,  sur des  l o is  connues,  sur une  i den ti fication  ou  sur des  h ypothèses  
spéci fiées  

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

3. 1 .25   
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 .26   
données  de  sortie  
données  à  envoyer de  man ière  cycl i que  du  contrôleur au  d isposi ti f 

3. 1 .27   
paramètre  
élément de  donnée qu i  représente  l es  i n formations  d 'un  d ispos i ti f qu i  peuvent être  l ues  ou  
saisies  dans  un  d ispos i ti f,  par exemple,  par l e  b ia is  du  réseau  ou  d 'une  I HM  locale  

Note  1  à  l ' arti cl e:  Un  paramètre  est  caractéri sé  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 .28   
données  de  processus  
données  re lati ves  au  processus  de  commande,  par exemple  l e  facteur de  ga in  et l es  variables  
d 'état,  généralement m ises  en  correspondance  avec l es  paramètres  

3.1 .29   
profi l  
représentation  d 'une  in terface  PDS en  termes  de  ses  paramètres,  ensembles  de  paramètres  
et  comportement se lon  un  profi l  d e  commun ication  et  un  profi l  d e  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 .30   
point  de  consigne  
valeur ou  variable  u ti l i sée  comme donnée  de  sortie  du  programme de  commande d 'appl ication  
afi n  de  commander l e  PDS  

3.1 .31   
état  
statut  
ensemble  d ' i n formations  en tre  l e  PDS et l e  programme de  commande d ’appl ication ,  q u 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 un  b i t  chacune.  

[SOURCE:  I EC 61 800-7-1 : 201 5,  3. 3. 1 . 6 ]  
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3.1 .32   
fonctions  technologiques  
commandes  en  boucle  fermée  et commandes  en  séquence  pour l 'au tomatisation  de  
processus  spéci fi ques  à  l 'appl ication  

3.1 .33   
type  
élément matériel  ou  log icie l  q u i  spéci fie  les  attributs  communs  partagés  par tou tes  les  
i nstances  du  type  

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

3.1 .34   
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 tent  habi tuel l ement à  un  certain  
type  de  données.  

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

3.2  Abréviations  

AC x  Appl ication  class  (Classe  d 'appl ication)  x,  où  x est  l e  numéro  de  l a  cl asse  
AC  

AP  Appl ication  Process  (processus  d 'appl ication)  

API  Appl ication  Process  I den ti fier ( i denti ficateur de  processus  d ’appl ication)  

AR Appl ication  Relationsh ip  (re lation  d 'appl ication)  

ASE  Appl ication  Service  E lement (é lément de  service  d ’appl ication )  

CM  Context Management (gestion  de  con texte)  

CO  Commun ication  Object (objet de  communication)  

CR communication  re lationsh ip  (relation  de  commun ication)  

C-LS  Control l er’s  S ign-Of-Li fe  (s i gne  de  vie  du  contrôleur)  

DO  Drive  Object  (obj et  d ’entraînement)  

DO-LS  Drive  Object S ign-Of-Li fe  (s i gne  de  vie  de  l 'objet  d ’en traînement)  

DP  Decentra l ised  (d istribu ted)  Periphery (Périphérie  décen tral isée  
(d istribuée))  

DSC Dynamic Servo Control  (asservissement (commande asservie)  
d ynam ique)  

DU  Drive  Un i t  (un i té  d 'en traînement)  

DX Data_Exchange  (échange de  données)  

DXB  Data-eXchange-Broadcast (Di ffus ion  d 'échange de  données)  

f fréquence  

FDL  F ie ldbus  Data  L ink (Layer 2 )  ( l i a ison  de  données  de  bus  de  terrain  
(couche 2))  

GAP Zone entre  sa  propre  adresse  de  station  et l a  su ivan te  ( ten tati ve  
d ' inclus ion  de  nouvel les  stations  acti ves)  

GC  G lobal  Con trol  Te legram  (Message  de  Commande  g lobale)  

GSD  General  Station  Description  (description  de  station  générale)  (description  
de  d isposi ti f,  en trée  pour un  ou ti l  de  configuration  de  bus)  

GSDML GSD Markup Language ( l angage  de  bal isage  GSD)  
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HW hardware  (Matérie l )  

ID  i denti ficateur 

IO  AR IO  Appl ication  Relationsh ip  (Relation  d 'appl ication  d 'E/S)  

IOCS  IO  Consumer Status  (État du  consommateur d 'E/S)  

IOPS  IO  Producer Status  (État du  producteur d 'E/S)  

Données  E/S  données  E/S  transm ises  de  man ière  cycl ique  

IP  I n ternet Protocol  (protocole  I n ternet)  

IRT I sochronous  Real time  Ethernet  (Ethernet i sochrone  en  temps  réel )  

E/S  en trée/sortie  

LS  S ign-Of-Li fe  (S igne  de  vie)  

MAP Modu le  Access  Poin t (Poin t  d 'accès  de  modu le)  

MSG  services  acycl i ques  (message)  

M  CR Relation  de  communication  (CR)  mu l ti destinata ire  (mu l ti d i ffusion)  

MS0  AR Relation  d 'appl ication  MS0  de  PROFIBUS (Échange de  données  
cycl iques  en tre  maître  (de  classe  1 )  et  esclave)  

MS1  AR Relation  d 'appl ication  MS1  de  PROFIBUS (Échange de  données  
acycl iques  en tre  maître  (de  classe  1 )  et esclave)  

MS2  AR Relation  d 'appl ication  MS2  de  PROFIBUS (Échange de  données  
acycl iques  en tre  maître  (de  classe  2)  et esclave)  

NAMUR Groupe de  travai l  normati f pour l ' i nstrumentation  de  mesure  et de  
régu lation  dans  l ' i ndustrie  ch im ique  

NC  système de  commande numérique  avec ensemble  de  commandes  de  
con trôle  numérique  

OP  operator panel  (tableau  de  commande)  

Pxxx paramètre  ( i den ti fi é  par l e  numéro xxx)  

PAP  Parameter Access  Poin t  (Poin t d 'accès  au  paramètre)  

PC  personal  computer (ord inateur personnel )  

PDS  power d ri ve  system  (entraînement é lectri que  de  pu issance)  

Disposi ti f P  périphérique  (modèle  de  base  PROFI drive)  

PDU  Protocol  Data  Un i t  (un i té  de  données  de  protocole)  

PG  programming  device  (d isposi ti f de  programmation )  

PLC programmable  log ic con trol ler wi thou t a  motion  control  command  set 
(Automate  programmable  sans  ensemble  de  commandes  déd ié  à  l a  
commande de  mouvement)  

PLL  phase  l ocked  l oop  (phase  control  l oop)  (boucle  à  verrou i l l age  de  phase  
(boucle  d 'asservissement de  phase))  

PNO  PROFIBUS user organ ization  (organ isme u ti l i sateur de  PROFIBUS)  

PNU  parameter number (Numéro  de  paramètre)  

PROFIBUS  bus  de  terra in  de  processus  (comme défin i  dans  l ' I EC  61 1 58-5-3  et  
l ' I EC  61 1 58-6-3)  

PROFINET bus  de  terra in  de  processus  (comme défin i  dans  l ’ I EC  61 1 58-5-1 0  et 
l ' I EC  61 1 58-6-1 0)  

RES  réservé  

RT Real time  Ethernet (Ethernet temps  réel )  

SAP  Service  Access  Poin t  (Poin t  d 'accès  de  service)  

SW software  (Log iciel )  
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SYNC synchron isation  

SYNCH  message  de  synchron isation  (Commande  g lobale)  

TBASE_DP  base  de  temps  de  TDP  

TBASE_IO  base  de  temps  de  T I ,  TO  

tBIT  temps  b inai re  

TCA_Min  temps  manquant pour l e  processus  d ’appl ication  du  contrôleur 

TCA_Val id  temps  d ispon ib le  pour les  données  d 'en trée  

TDC ,  T_DC durée  de  cycle  de  données  

TDP  d urée  de  cycle  DP  

TDP_MAX  TDP  maximal  

TDP_MIN  TDP  m in imal  

TDX  Data_Exchange-Time  (Temps  d 'échange de  données)  

TJ  Durée  d ' i nstabi l i té  

T I  Temps  d 'en trée  

T I _MIN  T I  m in imal  

T I D1  Temps  de  repos  1  

T I D2  Temps  de  repos  2  

T i npu t_val i d  temps  manquant  pour l e  processus  d 'acqu is i ti on  

T_IO_Input  temps  d ’acqu is i tion  de  l a  va leur i nstantanée  

T_IO_InputM in  temps  manquant  pour l e  processus  d 'acqu is i ti on  

T_IO_Output  temps  de  transfert de  poin t  de  cons igne  

T_IO_OutputM in  temps  manquant  pour l e  processus  de  transfert du  poin t de  cons igne  

T_IO_OutputVal id  temps  d ispon ib le  pour les  données  de  sortie  

TM  Master-Time (Temps  du  maître)  

TMAPC  Master_Appl ication_Cycle-Time  (Durée  de  cycle  d 'appl ication  du  Maître)  

TMLS  Master_Li fe_Sign-Time  (Temps  de  s igne  de  vie  du  Maître)  

TO  Temps  de  sortie  

TO_MIN  (TO-TDX)  m in imal  

TPLL_D  Retard  de  boucle  PLL  

TPLL_W  Fenêtre  de  boucle  PLL  

TSAPC  S lave_Appl ication_Cycle-Time (Durée  de  cycle  d 'appl ication  de  
l 'Esclave)  

TSC  Temps  d 'échanti l lonnage  du  régu lateur de  vi tesse  

TSDR  Station_Delay_Responder Time  (Temps  de  retard  station  du  répondeur)  

TTR  Target_Rotation-Time (Temps de  rotation  cib le)  

TWD  Watchdog-Time (Temps  du  ch ien  de  garde)  

UU ID  Un iversal  Un ique  I denti fi er ( I denti ficateur un ique  un iversel )  

TOK token  pass ing  (Passage  de  j eton)  

VIK Association  des  cl i en ts  i ndustrie ls  et producteurs  i ndustriels  d 'énerg ie  
(Association  of the  I ndustrial  Customers  and  I ndustria l  Power Producers)  

ZSW status  word  (Mot d ’état)  
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4 M ise en  correspondance avec PROFIBUS DP  

4.1  Général i tés  

Le  présent article  défi n i t  l a  m ise  en  correspondance  du  modèle  de  base  PROFI drive  avec le  
système de  commun ication  PROFIBUS DP (voi r l ' I EC 61 1 58-5-3,  I EC 61 1 58-6-3,  
IEC 61 784-1 ).  

4.2  M ise  en  correspondance avec des  types  de  données  PROFIBUS  

Le Tableau  1  représente  la  m ise  en  correspondance des  types  de  données  normal isés  
PROFI drive  avec les  types  de  données  spéci fi ques  PROFIBUS DP.  

Tableau  1  – M ise  en  correspondance  des  types  de  données  

Types  de  données  u ti l i sés   
dans  l e  profi l  PROFIdrive   

Types  de  données  équ ivalen ts  dans  
PROFIBUS  DP  

Référence   
à  l a  défin i tion  

Boolean  Boolean  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger8  I n teger8  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger1 6  I n teger1 6  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger32  I n teger32  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned8  Uns igned8  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned 1 6  Uns igned 1 6  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned32  Uns igned32  I EC 61 1 58-5-1 0  

F loati ngPoi n t  F loat32  I EC 61 1 58-5-1 0  

Vi s ibleStri ng   Vi s ibleStri ng   I EC  61 1 58-5-1 0  

OctetStri ng  OctetStri ng  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeOfDay (avec i nd ication  de  date)  TimeOfDay (avec i nd ication  de  date)  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeDi fference  TimeDi fference  I EC 61 1 58-5-1 0  

Date  B inaryDate  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeOfDay sans  i nd icati on  de  date  TimeOfDay sans  i nd icati on  de  date  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeDi fference  avec i n d ication  de  date  TimeDi fference  avec i n d ication  de  date  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeDi fference  sans  i n d ication  de  date  TimeDi fference  sans  i n d ication  de  date  I EC 61 1 58-5-1 0  

 

4.3  Modèle  de  base  u ti l isé  sur PROFIBUS  DP  

4.3. 1  Disposi ti fs  de  communication  

Lorsque  PROFIBUS DP est u ti l i sé  comme réseau  de  communication ,  les  d ispos i ti fs  
PROFI drive  son t m is  en  correspondance  avec les  objets  PROFIBUS  DP su ivan ts:  

Contrôleur 
Le  con trôleur PROFIdrive  est  représen té  par l e  maître  DP  (classe  1 )  de  PROFIBUS.  I l  peut  
s 'ag i r par exemple  d 'un  au tomate  programmable  (PLC),  d 'une  commande numérique  (NC)  ou  
d 'un  ord inateur personnel  (PC).  

Disposi ti f P  
Le  d isposi ti f P  de  PROFI drive  est représen té  par l 'esclave DP de PROFIBUS.  Le  d ispos i ti f P  
est  l i é  à  un  ou  p l usieurs  axes  du  système d 'au tomatisation .  

Superviseur 
Le  superviseur PROFI drive  est  représenté  par l e  maître  DP  (classe 2)  de PROFIBUS.  I l  peut 
s 'ag i r par exemple  d 'un  d ispos i ti f de  programmation  (PG)  ou  d 'un  tab leau  de  commande  (OP).  
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La  F igure  2  représente  l a  topolog ie  d 'un  système d 'en traînement PROFIdrive  typique  u ti l i san t  
PROFIBUS DP comme réseau  de  commun ication .  

 

  

Ang lais  Français  

Master (cl ass  1 )  Maître  (cl asse  1 )  

Master (cl ass  2 )  Maître  (cl asse  2)  

S lave  Esclave  

I /O  E/S  

Other peripheral s  Au tres  périphériques  

Dri ve  D i sposi ti f d 'en traînement  

Appl i cation  Cl ass  1  Classe  d 'app l i cation  1  

Appl i cation  Cl ass  3  Classe  d 'app l i cation  3  

Figure 2  – Dispositi fs  PROFIBUS  DP  dans  un  système d 'entraînement PROFIdrive  

4.3.2  Relation  de  communication  

Les  re lations  de  commun ication  PROFI drive  en tre  d ispos i ti fs  sont m ises  en  correspondance 
avec PROFIBUS DP  de  l a  man ière  su ivante:  

Contrôleur – Dispositi f P  
La  relation  est représentée  par MS0  AR plus  MS1  AR  

Superviseur – Disposi ti f P  
La  relation  est représentée  par MS2  AR  

Dispositi f P  – Dispositi f P  
La  relation  est  représentée  par un  Échange de  données  cycl iques  entre  esclaves  DP  
(DXB)  
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La  F igure  3  représente  l es  d isposi ti fs  PROFI drive  et  l eurs  re lations  avec PROFIBUS DP.  

 

  

Ang lais  Français  

Device-device  D isposi ti f-d i sposi ti f 

PROFIBUS-DP  commun ication  re lati onsh i p  Relati on  de  commun ication  PROFIBUS-DP  

Device  D isposi ti f 

PROFIBUS-DP  device  D isposi ti f PROFIBUS-DP  

DP-master cl ass  2  (Supervisor)  Maître  DP  classe  2  (superviseur)  

DP-master cl ass  1  (Control l er)  Maître  DP  classe  1  (con trôleur)  

DP-slave  (P-Device)  Esclave-DP  (d i sposi ti f P)  

Figure 3  – Disposi ti fs  PROFIdrive  et l eurs  relations  avec PROFIBUS DP  

4.3.3  Réseau  de  communication  

Lorsque  PROFIBUS DP est u ti l i sé  comme système de  commun ication  pour PROFIdri ve,  l e  
modèle  général  de  communication  PROFIdrive  est représenté  en  F igure  4 .  Avec PROFIBUS  
DP,  l e  fa i t  de  d isposer de  d i fféren tes  in terfaces  de  réseau  ( i n terface  maître  ou  esclave)  
s i gn i fi e  également de  d i sposer de  d i fféren tes  s tations.  Par conséquent,  l es  objets  Station  et 
D isposi ti f dans  l e  modèle  général  de  commun ication  son t l es  mêmes.  

Avec PROFIBUS,  i l  est adm is  de  connecter un  maximum  de  1 26  d isposi ti fs  – maîtres  ou  
esclaves  – à  un  seu l  bus  en  exploi tation  à  maître  un ique  ou  mu l timaître.  De  ce  fai t,  des  
d ispos i ti fs  P  de  PROFIdrive  avec d i fféren ts  obj ets  d ’entraînement a ins i  que  d 'autres  
périphériques  (te ls  que  des  E/S)  peuvent être  explo i tés  sur un  seu l  bus .  

Par conséquent,  le  d ispos i ti f PROFI drive  u ti l i sé  avec PROFIBUS DP est  précisément défin i  
par les  informations  d 'adresse  su ivantes:  
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•  Réseau  (domaine/bus  PROFIBUS)  

•  D ispos i ti f (adresse  de  nœud  PROFIBUS)  

 

  

Ang lais  Français  

DP-slave  (station  and  F -device)  Esclave  DP  (stati on  et  d i sposi ti f F)  

DP-master (stati on  and  control l er /  supervisor)  Maître  DP  (stati on  et  contrôl eu r /  superviseur)  

PROFI dri ve  P-device  Disposi ti f P  PROFI d ri ve  

PROFI dri ve  control l er/supervisor Contrôl eu r/superviseu r PROFI dri ve  

DP-slave  i n terface  I n terface  esclave  DP  

PROFIBUS  device  D isposi ti f PROFIBUS  

DP-master (cl ass  1 /2 )  i n terface  I n terface  maître  DP  (classe  1 /2)  

Network i n terface  connector Connecteu r i n terface  réseau  

PROFIBUS  (network)  PROFIBUS  (réseau)  

Figure 4 – Modèle  général  de  communication   
pour PROFIdrive  u ti l i sé  avec PROFIBUS DP  

4.3.4  Services  de communication  

4.3.4.1  Général i tés  

Les  services  de  commun ication  du  modèle  de  base  PROFI drive  sont assurés  par les  
mécan ismes  su ivan ts  de  PROFIBUS DP:  

4.3.4.2  Échange de  données  cycl iques  

Le service  d 'échange de  données  cycl iques  pour PROFIBUS DP est  réal isé  par deux 
mécan ismes  de  commun ication  PROFIBUS  DP  d i fféren ts,  en  fonction  de  l a  re lation  de  
commun ication .  

•  Pour la  re lation  maître/esclave  (con trôleur/d isposi ti f P) ,  l 'échange de  données  cycl iques  
est réal isé  par un  s imple  transfert de  données  u ti l i sateur,  via  l e  message Data_Exchange  
(DX).  
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•  Pour l a  re lation  esclave/esclave  (d isposi ti f P/d isposi ti f P),  l 'échange  de  données  cycl iques 
est  réal isé  par un  mécan isme d 'Échange  de  données  cycl i ques  en tre  esclaves  DP  (DXB).  
Le  modèle  appelé  Éd i teur-Abonné repose sur un  éd i teur (station  pass ive)  qu i  fourn i t ses  
valeurs  i nstantanées  non  seu lement au  maître  DP  mais  également à  tou tes  les  au tres  
stations  (abonnées),  de  sorte  que  l es  au tres  esclaves  peuvent accéder à  ces  données  et 
l es  tra i ter.  Par conséquen t,  l a  configuration  du  système PROFIBUS DP  permet de  
configurer l es  relations  DXB en tre  l es  esclaves  DP qu i  con tiennent l es  i n formations  
u ti l i sées  par l 'abonné  pour accéder aux données  de  l 'éd i teur.  La  communication  DXB est 
couplée  à  l 'échange  de  données  cycl i ques  u ti l i sateur de  DP.  La  F igure  5  représente  l e  
mécan isme de  communication  DXB.  

 

  

Ang lais  Français  

DP-master (cl ass  1 )  Maître  DP  (cl asse  1 )  

Parameteri zati on  Master Acti ve  S tation  Paramétrage  de  station  acti ve  maître  

Ou tput  Data  Données  de  sorti e  

I npu t  Data  Données  d 'en trée  

Response  Réponse  

DP-slave  (Drive)  Esclave  DP  (d i spos i ti f d 'en traînement)  

Publ i sher Éd i teu r 

Subscriber Abonné  

DXB-commun ication  Commun ication  DXB  

Figure 5  – Désignations  de  l a  communication  DXB  sur PROFIBUS  DP  

4.3.4.3  Échange de  données  acycl iques  

Le  service  d 'échange  de  données  acycl iques  est  réal isé  par la  re lation  MS1  AR ou  MS2  AR 
de  PROFIBUS DP.  

La  communication  acycl ique  u ti l i se  l e  mécan isme de  LECTURE  et d 'ÉCRITURE  de  b loc de  
données  des  re lations  MS1  AR et  MS2  AR.  

IEC  

DP-slave (Drive)

DP-master (class 1 )

Parameterization Master,
Active Station

Publisher

DP-slave (Drive)

Subscriber

DP-slave (Drive)

Subscriber

Response

Input DataOutput Data

DXB-Communication
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Ceci  permet de  connecter les  ou ti l s  de  démarrage  en  tan t que  maître  DP (classe  2)  sur 
PROFIBUS DP ains i  qu 'une  série  de  fonctions,  par exemple,  l e  re levé  de  normal isation  des  
données  E/S  de  DO par l ' i n terméd iai re  de  l a  commande.  

4.3.4.4  Mécan isme  d ’alarme 

Le  profi l  PROFIdrive  sur PROFIBUS DP n 'u ti l i se  pas  le  mécan isme d 'a larme.  Le  d iagnostic  et 
l a  gestion  des  défau ts  u ti l i sen t l e  mécan isme PROFI drive  sur l a  base  d 'un  accès  aux 
paramètres  normal isés  a i ns i  que  l a  commande  cycl ique  PROFIdrive  et des  mots  d ’état.  

4.3.4.5  Fonctionnement synchrone  de  l 'horloge  

Le fonctionnement synchrone de  l ’ horloge  au  n iveau  de  PROFIBUS DP u ti l i se  le  mode 
isochrone  PROFIBUS  DP-V2.  Le  cycle  d ’ horloge  synchrone du  Mode I sochrone PROFIBUS  
DP est réal isé  par un  s i gnal  d 'horloge  i sochrone.  Ce  s i gnal  d 'horloge  i sochrone  cycl i que  est  
transm is  comme un  message de  commande g lobale  du  maître  DP (classe  1 )  à  tous  l es  
esclaves  PROFIBUS.  Les  esclaves  prenant en  charge  l e  fonctionnement i sochrone  peuvent  
a ins i  synchron iser l eurs  appl ications  (horloge  i n terne/esclave)  avec l 'horloge  maîtresse  (voi r 
l ' I EC  61 1 58-5-3,  I EC  61 1 58-6-3).  

Des  mécan ismes  d 'erreu r particu l iers,  implantés  dans  chaque station ,  permetten t de  stabi l iser 
l a  communication ,  même en  cas  de  défai l l ance  sporad ique  de  l 'horloge  maîtresse.  

Pour PROFI drive,  l e  mode  i sochrone  PROFIBUS est l e  mode  de  base  pour l a  synchron isation  
du  d isposi ti f d 'entraînement.  L'échange  de  messages  est non  seu lement réa l isé  dans  un  
cadre  temporel  i sochrone  su r le  système de  bus,  mais  son t également synchron isés  l es  
a lgori thmes  de  commande  in ternes  – tels  que  l es  con trôleurs  de  vi tesse  et  de  couran t à  
boucle  fermée du  d isposi ti f d 'en traînement,  ou  l e  con trôleur dans  l e  système d 'automatisation  
de  n i veau  supérieur (voi r l a  F igure  6).  

 
 Ang l ais  Français  

Control l er app l i cation  Appl i cation  con trôl eur 

Pos.  contr Commande  pos.  

DP-master/Control l er Maître  DP  /  con trôl eur 

DX =  Data  Exchange  telegram  DX =  message  d 'échange  de  données  

Rx =  Control l er task of Axis  x Rx =  tâche  d u  con trôleur de  l 'axe  x  
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 Ang l ais  Français  

Actual  va l ue  transfer Transfert  de  va leu r i nstan tanée  

Setpoin t  transfer Transfert  de  poi n t  de  consigne  

DP  cycle  Cycle  DP  

Clock Horloge  

DX s l ave  Esclave  DX 

Acycl .  Commun ic.  +  reserve  Commun ic.  Acycl .  +  réservé  

DP-slave/Dri ve  Un i t  Esclave  DP/ un i té  d 'en traînement  

Dri ve  Un i t  appl i cati on  Appl i cation  u n i té  d 'en traînement  

Actual  va l ue  acqu is i tion  Acqu is i ti on  de  valeur i nstantanée  

Setpoin t  acti vati on  Acti vation  de  poin t  d e  consigne  

Figure 6  – Communication  synchrone  pour  
PROFIdrive  u ti l i sé  avec PROFIBUS DP  

4.3.5  Modèle  de  communication  de  d isposi ti f P  

La  F igure  7  représente  l e  modèle  de  communication  de  d ispos i ti f P  l orsque  PROFIBUS  DP 
est  u ti l i sé  comme système de  communication .  

 
  

Ang lais  Français  

DP-master (cl ass  1 )  (Control l er)  Maître  DP  (cl asse  1 )  (con trôl eur)  

DP-master (cl ass  2)  (Supervi sor)  Maître  DP  (cl asse  2)  (superviseur)  

Clock cycle  synch ronous  commun icati on  Commun ication  de  cycl e  synch rone  d 'horloge  

Cycle  commun icati on  Commun ication  cycl i que  

Acycl i c  commun ication  Commun ication  acycl i q ue  

DP-slave  (P-Device)  Esclave  DP  (d i sposi ti f P)  

Figure 7  – Présentation  générale  du  modèle   
de  communication  de  d isposi ti f P  sur PROFIBUS  

Le type  de  générateur d ' impu ls ions  d 'horloge  de  PROFIBUS DP (voi r en  4. 9 .5)  permet la  
présence d 'un  seu l  maître  DP (classe  1 )  synchrone sur l e  bus.  Tout au tre  maître  
supplémentai re  sur ce  bus  ne  peut être  qu 'un  maître  DP (classe  1  ou  classe  2)  non  
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synchrone.  Les  maîtres  DP  de  classe  2  sont subordonnés  au  maître  DP (classe  1 )  pour ce  qu i  
concerne  l a  d istribu tion  de  la  durée  de  cycle,  ce  qu i  augmente  l a  durée  de  cycle  m in imale  DP,  
TDP  (voi r en  4. 9).  

Lorsque  l e  fonctionnement en  mode synchrone est u ti l i sé,  i l  est recommandé d 'appl i quer l es  
restrictions  su ivan tes  à  l a  topolog ie  du  bus .  

•  Un  maître  de  classe  1  peut  sans  aucune restriction  u ti l i ser tous  l es  services  d ispon ib les;  i l  
convient de  l im i ter l es  au tres  partenaires  de  communication  sur l e  bus  à  deux canaux MS2  
AR au  maximum  (Services:  Lancement,  Lecture,  Écri tu re,  Transport  de  données).  

•  Un  maître  DP  (classe  2)  est tenu  d 'être  certi fié  pour des  appl ications  à  cycle  synchrone  
(temps  de  conservation  de  j eton).  

4.3.6  Diagramme d 'états  du  modèle  de  base  

Pour PROFIdrive  au  n i veau  de  PROFIBUS,  les  états  du  d iagramme d 'états  du  modèle  de  
base PROFIdrive  sont m is  en  correspondance  avec les  états  PROFIBUS  conformes  à  l a  
F igure  8 .  Les  actions  à  entreprendre  au  cours  des  d i fférentes  phases  et l es  états  PROFIBUS  
correspondants  sont  décri ts  dans  l a  l i s te  su ivante.  

•  Hors  l i gne:  En  l 'état hors  l i gne,  aucun  service  de  communication  n 'est d ispon ible .  I l  n ' y a  
aucun  passage de  données  en tre  l es  d ispos i ti fs.  

•  Phase1 :  Cet état est l 'état de  l ibération  (Clear)  de  PROFIBUS et l a  prem ière  partie  de  
l 'état de  préparation  de  PROFI drive.  Au  cours  de  l a  Phase  1 ,  l e  transfert de  données  
acycl iques  fonctionne.  En  conséquence,  le  con trôleur et l e  superviseur peuvent lancer un  
accès  aux paramètres  vers  l e  d isposi ti f P .  Le  d ispos i ti f P  peut  également s ignaler au  
con trôleur des  exceptions  via  l e  mécan isme d 'a larme.  

En  général ,  l orsqu ' i l  est  dans  ce  mode,  l e  con trôleur tente  de  paramétrer l es  d ispos i ti fs  P  
(esclaves)  qu i  l u i  sont affectés,  pour les  configurer et  préparer l e  début  de  l 'échange  de  
données  E/S.  Dans  cet état,  l es  données  d 'en trée  et de  sortie  (données  E/S  de  DO)  ne  
son t pas  val ides.  

•  Phase2:  Cet état est l a  seconde  partie  de  l 'état de  préparation  de  PROFI drive;  l e  
PROFIBUS est déjà  i n i ti é  et  l es  d isposi ti fs  P  (esclaves)  tentent de  synchron iser l eurs  
horloges  l ocales  sur l 'horloge  maîtresse,  conformément à  l a  spéci fication  du  mode 
isochrone.  Au  cours  de  cette  phase,  l 'échange  de  données  cycl iques  est acti f et l e  
message de  Commande  g lobale  est envoyé  par le  maître  DP (classe  1 ) .  De  même,  l es  
au tres  services  du  système de  communication  (MS1  AR,  MS2  AR,  mécan isme d 'alarme)  
son t acti fs  et opérationnels.  

•  Phase3:  Cet état est l a  prem ière  partie  de  l 'état  de  Synchron isation  de  PROFI drive;  l e  
PROFIBUS est déj à  i n i ti é  ( les  données  d 'entrée  et de  sortie  sont val i des) ,  tou tes  l es  
Horloges  esclaves  sont synchron isées  sur l 'Horloge  maîtresse  et l a  couche appl ication  
PROFI drive  tente  de  synchron iser l eurs  tâches  en  u ti l i san t l e  mécan isme de  S igne  de  vie.  
Le  S igne  de  vie  du  maître  (M-LS)  est synchron isé  au  cours  de  cette  prem ière  partie  (voir 
également l ' I EC 61 800-7-203:201 5,  6. 3 . 1 2) .  

•  Phase4:  Cet état est l a  seconde partie  de  l 'état de  Synchron isation  de  PROFI drive;  le  
PROFIBUS est déj à  i n i tié  ( les  données  d 'entrée  et de  sortie  sont va l i des) ,  tou tes  l es  
Horloges  esclaves  sont synchron isées  sur l 'Horloge  maîtresse  et l a  couche  appl ication  
PROFI drive  tente  de  synchron iser l eurs  tâches  en  u ti l i san t l e  mécan isme de  S igne  de  vie.  
Le  S igne  de  vie  de  l 'esclave  (S-LS)  est synchron isé  au  cours  de  cette  seconde partie,  
a lors  que  l e  S igne  de  vie  du  maître  (M-LS)  est déjà  synchron isé  (voi r également 
l ' I EC  61 800-7-203,  6 . 3. 1 2).  

•  Fonctionnement:  À l ’ état de  fonctionnement,  tous  les  services  de  communication  son t 
d ispon ib les  et acti fs;  de  même les  objets  fonctionnels  de  l a  Couche  Appl ication  sont 
synchron isés  et  l 'ensemble  de  l 'appl ication  PROFI drive  est prêt  à  fonctionner.  
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Ang lais  Français  

Parameter Access,  I O  Data  not  va l i d  Accès  aux paramètres,  données  E/S  non  val i des  

Parameter Access,  I O  Data  val i d ,  S lave  
Clocks  synchron ised  to  Master Clock 

Accès  aux paramètres,  données  E/S  val i des,  horloges  
esclaves  synchron isées  sur l ' horl oge  maîtresse  

Commun ication  Layer Couche  commun ication  

Appl i cation  Layer Couche  appl i cati on  

Offl i ne  Hors  l i gne  

Preparation  Préparation  

Synchron isation  Synchron isation  

Operation  Fonctionnement  

Clear Libérati on  

Operate  Explo i ter 

Parameter access,  confi guration  (check 
user prm ,  I soM  parameter,  check Cfg)  

Accès  aux paramètres,  confi gu ration  (véri fi er 
paramètres  u ti l i sateur,  paramètre  I soM,  véri fi er l a  
confi gu rati on )  

PLL-synchron isation  (DX,  G l obal  Con trol )  Synchron isation  PLL (DX,  Commande  g lobal e)  

M-LS-synchr.  Synchr M -LS  

S-LS-synchr.  Synchr.  S -LS  

I f cl ock synchronous  operation  i s  requ i red  S i  l e  fonctionnement synch rone  d 'horl oge  est  requ is  

Figure 8  – M ise  en  correspondance du  d iagramme  
d 'états  du  modèle  de  base  u ti l isé  avec PROFIBUS  DP  

4.3.7  Défin i tion  de  l 'objet de  communication  (CO)  

Pour PROFIdrive,  l e  créneau  PROFIBUS est défin i  comme un  CO  commun.  I l  convient 
d 'u ti l i ser l e  CO/créneau  comme objet de  commun ication  pour des  données  E/S  et pour accès  
aux paramètres.  
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4.4  Modèle  de  d ispositi f d 'entraînement u ti l i sé  avec PROFIBUS  DP  

4.4. 1  Dispositi f P  

La  F igure  9  représen te  l e  d isposi ti f P  de  PROFI drive  m is  en  correspondance avec un  
d ispos i ti f esclave  de  PROFIBUS.  Les  é léments  d 'adresse  l og ique  de  l 'objet d ’en traînement 
dans  l e  système PROFIBUS  son t l es  su ivan ts:  

•  Domaine  PROFIBUS  

•  Adresse  de  nœud  

•  Un i té  d 'entraînement 

•  I D  de  DO  

 
  

Ang lais  Français  

PROFIBUS  Domain  Domaine  PROFIBUS  

PROFIBUS  node-address  Adresse  de  nœud  PROFIBUS  

DP-slave  i n terface  I n terface  esclave  DP  

P-Device  D isposi ti f P  

Dri ve  Un i t  (DU )  Un i té  d 'en traînement  (DU)  

Dri ve  Object  Objet  d 'en traînement  

DO-I D  I D  de  DO  

Figure 9  – Modèle  spéci fique de  d ispositi f P  log ique  
de  PROFIBUS DP (entraînement mu ltiaxe)  

4.4.2  Un i té  d 'entraînement  

La  F igure  9  représente  l es  obj ets  d 'en traînement (DO)  de  PROFIdrive  à  l ' i n térieur d 'un  
d ispos i ti f P  regroupés  dans  des  un i tés  d 'entraînement (DU).  L'affi l i ation  des  DO vis-à-vis  des  
DU  permet de  déterm iner l a  p lage  de  va l i d i té  des  paramètres  g lobaux de  PROFI drive.  Dans  
ce  contexte,  l es  Créneaux PROFIBUS appartenant à  une  DU  sont fus ionnés  en  un  b loc de  
Numéros  de  créneaux consécuti fs.  I l  n 'est pas  adm is  d 'associer des  Créneaux de  DU  
d i fférentes.  

L' identi fication  des  DU  dans  un  d ispos i ti f P  peu t être  effectuée  par évaluation  du  paramètre  
PROFI drive  g lobal  PNU  964.5  (numéro de  DO)  pour tous  l es  créneaux du  d isposi ti f P .  La  
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présence de  PNU964  i denti fi e  le  créneau  comme appartenan t à  un  DO PROFI drive  ( important 
l orsqu ' i l  y a  des  d isposi ti fs  P  hétérogènes) .  L 'évaluation  du  numéro de  l 'axe  et sa  corré lation  
avec l es  créneaux de  séparateur d 'axe  permetten t de  déterm iner l e  créneau  de  début et  de  fin  
de  chacune  des  DU .  

4.5  Données  E/S  de  DO  

4.5. 1  CO pour configuration  des  données  E/S  de  DO  

Dans  PROFIBUS,  le  Créneau  est consti tué  de  données  d 'en trée  et/ou  de  sortie.  Avec 
PROFI drive,  l es  données  E/S  d 'un  ou  de  p l us ieurs  Créneaux PROFIBUS  son t m ises  en  
correspondance avec des  va leurs  de  poin t de  cons igne  et des  va leurs  i nstantanées  de  l 'obj et  
DO.  
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Anglais  Français  

IO  Data  Données  E/S  

Outpu t  d ata  Données  de  sorti e  

I n /ou tput  data  Données  d 'en trée/de  sorti e  

I npu t  d ata  Données  d 'en trée  

Parameter manager Gestionnai re  de  paramètre  

Setpoin t  va l ues  Valeu rs  de  poin t  d e  consi gne  

Actual  va l ues  Valeu rs  i nstan tanées  

Not used  Non  u ti l i sé  

Alarm  Alarme  

Process  Control  Task (e. g .  cl osed  l oop  control ,  
i nverter,  … )  

Tâche  de  commande  de  processus  (par exemple,  
commande  de  boucle  fermée,  converti sseu r,  … )  

Parameter Data  Base  Base  de  données  de  paramètres  

DO_ID  I D  de  DO  

External  Process  (e. g .  motor and  mechan ics)  Processus  externe  (par exemple,  moteur et  
é l éments  mécan iques)  

Relati onsh ip  Relati on  

Data  fl ow F l ux de  données  

Figure 1 0  – M ise  en  correspondance  du  Créneau  PROFIBUS avec l e  DO PROFIdrive   

La m ise  en  correspondance d 'un  objet DO typique  avec une  un i té  d 'en traînement mu l ti axe  ou  
modu la i re  est représentée  à  l a  F igure  1 0.  Une  DU  monoaxe est consti tuée  d 'au  moins  un  
créneau/CO (données  d 'en trée/sortie).  Dans  une  un i té  d 'en traînement mu l tiaxe  ou  modu la i re,  
l es  Créneaux re lati fs  à  un  DO sont séparés  des  Créneaux du  DO  su ivan t par un  Créneau  
“séparateur d 'axe”  spécia l .  Le  Créneau  séparateur d 'axe  est  vide  et  i l  ne  comporte  donc 
aucune  donnée E/S.  

Pour PROFI drive  u ti l i sé  avec PROFIBUS,  l es  types  de  créneaux su ivants  son t défin is:  

•  Créneau  DP normal isé  ( i den ti ficateur de  configuration  normal  /I D  DP):  

– u ti l i sé  pour des  données  E/S  d 'en trée  ou  des  données  E/S  de  sortie  

•  Créneaux spéci fi ques  au  profi l  ( i den ti ficateur de  configuration  spécia l /ID  PROFI drive):  

– séparateur d 'axe  (vide/pas  de  données  E/S)  

– message  PROFI drive  préconfiguré  (données  E/S  d 'entrée  p lus  de  sortie)  

– DXB  (données  E/S  de  sortie  DXB) .  

Un  groupe de  Créneaux appartenant à  un  DO est i den ti fi é  par le  numéro d 'axe.  Le  numéro  
d 'axe  commence par le  numéro 1  et  comprend  au  moins  un  créneau .  I l  est à  noter que  l ' un i té  
d 'en traînement peut comporter p lus  d 'objets  DO  que  le  numéro d 'axe  le  p l us  é levé  du  fa i t  de  
l a  présence de  DO  supplémenta ires  sans  données  E/S.  

4.5.2  Configuration  de  message préconfiguré  

Chaque type  de  message pris  en  charge  par l 'objet d ’en traînement doi t être  décri t  par des  ID  
correspondants .  Les  messages  que  l e  maître  envoie  à  l 'esclave  son t i n terprétés  comme des  
données  de  sortie,  et  ceux que  le  maître  reçoi t de  l 'esclave  son t i n terprétés  comme des  
données  d 'entrée.   

Le  Tableau  2  fourn i t  des  recommandations  re latives  aux I D  de  DP et  aux ID  de  PROFI drive  
pour transmettre  des  messages  préconfigurés  PROFI drive  (défin is  dans  
l ' I EC  61 800-7-203: 201 5,  6. 3. 4. 3) .  Les  recommandations  concernant l es  I D  de  DP son t 
fourn ies  pour l es  transferts  de  données  avec cohérence  sur toute  l a  l ongueur.   
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Tableau  2  – ID  de  DP  et ID  de  PROFIdrive  des  messages  préconfigurés  
M
e
s
s
a
g
e
 

p
ré
c
o
n
fi
g
u
ré
 Description  concise  des  

messages  
préconfigurés  

ID  DP  a  I D  PROFIdrive  b  

Sens  du  point de  
consigne  

Sens  de  l a  valeur 
i nstan tanée   

1  Poin t  de  cons igne  de  
vi tesse  (1 6  b i ts ) ,  aucun  
capteu r,  aucun  s i gne  de  
vie   

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  de  sorti e  
2  mots   
1 1 1 0  0001  =  0xE1  

Composante  de  
données  E/S  
Modu l e  d 'en trée   
2  mots   
1 1 01  0001  =  0xD1  

 
Sorti e  d e  2  mots ,  En trée  de  
2  mots  

0xC3  0xC1  0xC1  0xFD  0x00  
0x01  

2  Poin t  de  cons igne  de  
vi tesse  (32  b i ts ) ,  aucun  
capteu r,  mot  de  
commande  
supplémenta i re  

Composante  de  
données  E/S  
Modu l e  de  sorti e  
4  mots  
1 1 1 0  001 1  =  0xE3  

Composante  de  
données  E/S  
Modu l e  d 'en trée  
4  mots  
1 1 01  001 1  =  0xD3  

Sorti e  d e  4  mots ,  En trée  de  
4  mots  
0xC3  0xC3  0xC3  0xFD  0x00  
0x02  

3  Poin t  de  cons igne  de  
vi tesse  (32  b i ts ) ,  mot de  
commande  
supplémenta i re,  avec un  
capteu r 

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  de  sorti e   
5  mots  
1 1 1 0  01 00  =  0xE4  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  d 'en trée   
9  mots  
1 1 01  1 000  =  0xD8  

Sorti e  d e  5  mots ,  En trée  de  
9  mots  
0xC3  0xC4  0xC8  0xFD  0x00  
0x03  

4  Poin t  de  cons igne  de  
vi tesse  (32  b i ts ) ,  mot de  
commande  
supplémenta i re,  avec 
deux capteurs  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  de  sorti e   
6  mots  
1 1 0  01 01  =  0xE5  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  d 'en trée   
1 4  mots  
1 1 01  1 1 01  =  0xDD  

Sortie  d e  6  mots ,  En trée  de  
1 4  mots  
0xC3  0xC5  0xCD 0xFD 0x00  
0x04  

5  Poin t  de  cons igne  de  
vi tesse  (32  b i ts ) ,  mot de  
commande  
supplémenta i re,  avec un  
capteu r,  DSC  

Composante  de  
données  E/S  
Modu l e  de  sorti e  
9  mots  
1 1 1 0  1 000  =  0xE8  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  d 'en trée   
9  mots  
1 1 01  1 000  =  0xD8  

Sorti e  d e  9  mots ,  En trée  de  
9  mots  
0xC3  0xC8  0xC8  0xFD  0x00  
0x05  

6  Poin t  de  cons igne  de  
vi tesse  (32  b i ts ) ,  mot de  
commande  
supplémenta i re,  avec 
deux capteurs,  DSC  

Composante  de  
données  E/S  
Modu l e  de  sorti e  
1 0  mots  
1 1 1 0  1 001  =  0xE9  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  d 'en trée   
1 4  mots  
1 1 01  1 1 01  =  0xDD  

Sortie  d e  1 0  mots,  En trée  de  
1 4  mots  

0xC3  0xC9  0xCD  0xFD 0x00  
0x06  

7  I n terface  de  
posi ti onnement  (B l oc de  
transfert  en  d i rection )  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  de  sorti e  
2  mots   
1 1 1 0  0001  =  0xE1  

Composante  de  
données  E/S  
Modu l e  d 'en trée   
2  mots   
1 1 01  0001  =  0xD1  

Sorti e  d e  2  mots ,  En trée  de  
2  mots  
0xC3  0xC1  0xC1  0xFD  0x00  
0x07  

8  Poin t  de  cons igne  de  
posi ti on ,  poi n t  de  
consigne  de  vi tesse,  mot  
de  commande  
supplémenta i re  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  de  sorti e   
5  mots  
1 1 1 0  01 00  =  0xE4  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  d 'en trée   
5  mots  
1 1 01  01 00  =  0xD4  

Sorti e  d e  5  mots ,  En trée  de  
5  mots  
0xC3  0xC4  0xC4  0xFD  0x00  
0x08  

9  I n terface  de  
posi ti onnement  (avec 
posi ti on  ci ble  et  vi tesse)  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  de  sorti e   
6  mots  
1 1 0  01 01  =  0xE5  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  d 'en trée   
5  mots  
1 1 01  01 00  =  0xD4  

Sorti e  d e  6  mots ,  En trée  de  
5  mots  
0xC3  0xC5  0xC4  0xFD  0x00  
0x09  

20  Poin t  de  cons igne  de  
vi tesse  (1 6  b i ts )  
 
i n terface  n défi n i e  pour l a  
technol og i e  du  processus  
Voi r égal ement 
l ' I EC 61 800-7-203,  6 . 5. 5  

Composante  de  
données  E/S   
Modu l e  de  sorti e  
2  mots   
1 1 1 0  0001  =  0xE1  

Composante  de  
données  E/S  
Modu l e  d 'en trée  
6  mots  
1 1 01  01 01  =  0xD5  

Sorti e  d e  2  mots,  En trée  de  
6  mots  
0xC3  0xC1  0xC5  0xFD  0x00  
0x1 4  

NOTE  1  Les  messages  effecti vement confi gu rés  dans  l e  DO d ’ en traînement peuvent  ê tre  consu l tés  dans  l e  
paramètre  P922  "sélection  de  message" .  

NOTE  2  Les  données  E/S  peuvent être  d i s tri buées  sur p l us ieu rs  modu les  dans  l a  confi gu ration  du  maître  pou r 
l a  composante  de  données  E/S.  

a  Pour l e  codage  des  I D  de  DP,  voi r l ' I EC 61 1 58-6-3.  

b  I l  est  recommandé  d 'u ti l i ser l es  i denti fi cateu rs  de  confi gu ration  spéciaux 
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Des  exemples  de  messages  de  configuration  u ti l i san t des  ID  de  DP ou  des  ID  de  PROFI drive  
pour l e  message  préconfiguré  3  avec un  axe,  deux axes,  et une  commun ication  DXB sont 
donnés  dans  l e  Tableau  3,  l e  Tableau  4  et l e  Tableau  5.  

Tableau  3  – 1  axe  d ’entraînement,  message préconfiguré  3  

Créneau  1  2  

I D  de  DP  0xE4  (sorti e)  0xD8  (entrée)  

I D  de  PROFI dri ve  0xC3  0xC4  0xC8  0xFD  0x00  0x03   

 

Tableau  4  – 2  axes  d ’entraînement,  message  préconfiguré  3  

Axe 
d 'entraînement  1  2  

Créneau  1  2  3  4  5  6  

I D  de  DP  
0xE4  
(sorti e)  0xD8  (entrée)  

0x01  0xFE  
(séparateu r 
d 'axe)  

0xE4  (sorti e)  0xD8  (en trée)  
0x01  0xFE  
(séparateu r 
d 'axe)  

Créneau  1  2  3  4  

I D  de  PROFI dri ve  
0xC3  0xC4  0xC8  
0xFD 0x00  0x03  

0x01  0xFE  
(séparateu r d 'axe)  

0xC3  0xC4  0xC8  
0xFD  0x00  0x03  

0x01  0xFE  
(séparateu r d 'axe)  

 

Tableau  5  – 2  axes  d ’entraînement,  message  préconfiguré  3,   
par axe  une l i aison  DXB chacune  comportant 2  mots  

Axe 
d 'entraînement  1  2  

Créneau  1  2  3  4  5  6  7  8  

I D  de  DP  
0xE4  
(sorti e)  

0xD8  
(entrée)  

0x81  0xC1  
0xF9  a  
(1  l i a i son  
DXB)  

0x01  0xFE  
(séparateu r 
d 'axe)  

0xE4  
(sorti e)  

0xD8  
(en trée)  

0x81  0xC1  
0xF9  a  
(1  l i a i son  
DXB)  

0x01  0xFE  
(séparateu r 
d 'axe)  

Créneau  1  2  3  4  5  6  

I D  de  PROFI dri ve  
0xC3  0xC4  
0xC8  0xFD  
0x00  0x03  

0x81  0xC1  
0xF9  a  
(1  l i a i son  
DXB)  

0x01  0xFE  
(séparateu r 
d 'axe)  

0xC3  0xC4  
0xC8  0xFD  
0x00  0x03  

0x81  0xC1  
0xF9  a  
(1  l i a i son  
DXB)  

0x01  0xFE  
(séparateu r 
d 'axe)  

a  L' I D  de  confi guration  DXB  0x81 ,  Cn ,  0xF9  n 'est  u ti l i sé  que  dans  l e  GSD  mais  n 'est  pas  transm is  dans  l e  
message  de  confi gu ration  à  l ' esclave.  En  revanche,  pou r l a  l i a i son  DXB,  l e  maître  envoie  un  Créneau  vi de  
avec l ' I D  de  confi gu rati on  0x00  ou  0x01 ,  0xF9  car pou r l a  l i a i son  DXB,  i l  n ' y a  pas  de  transfert  d e  données  
cycl i ques  su r l a  l i gne  de  bus.  Par conséquent,  l es  esclaves  qu i  prennent en  charge  DXB  doivent  prendre  en  
charge  l es  I D  de  confi gu ration  0x00  et  0x01 ,  0xF9.  

 

Un  exemple  de  message de  configuration  u ti l i sant des  I D  de  DP ou  des  ID  de  PROFI drive  
pour l e  message  préconfiguré  20  avec un  axe  est  donné  dans  l e  Tableau  6 .   

Tableau  6  – 1  axe  d ’entraînement,  message préconfiguré  20  

Créneau  1  2  

I D  de  DP  0xE1  (sorti e)  0xD5  (entrée)  

I D  de  PROFI dri ve  0xC3  0xC1  0xC5  0xFD  0x00  0x1 4   

 

4.5.3  Échange de  données  cycl iques  entre  esclaves  DP  (DXB)  

4.5.3. 1  Général i tés  

Dans  l e  texte  su ivant,  cet Échange de  données  est un iquement dés igné  par le  terme  
"communication  DXB".  L 'échange de  données  cycl iques  en tre  esclaves  DP et l a  d i ffus ion  
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d 'échange de  données  (DXB)  son t des  synonymes.  Le  service  u ti l i sé  pour l 'Échange  de  
données  cycl iques  en tre  esclaves  DP de  PROFIBUS  DP  est l a  d i ffus ion  d 'échange  de  
données.   

4.5.3.2  Présentation  générale  

L'Échange  de  données  cycl i ques  entre  esclaves  DP  (DXB)  permet à  des  nœuds  DP  de  l i re  
également les  données  d 'en trée  (va leur instan tanée)  des  esclaves  DP,  soi t en  tota l i té ,  soi t  en  
partie ,  e t de  l es  u ti l i ser comme des  données  de  sortie  (valeurs  de  poin t de  cons igne).  Ains i ,  
l es  u ti l i sations  poss ib les  de  PROFIBUS son t étendues,  notamment dans  le  domaine  des  
appl ications  d istribuées  des  techn iques  d 'en traînement.  

DXB  permet l 'échange de  s i gnaux entre  d ispos i ti fs  d 'entraînement;  par exemple:  

– des  valeurs  de  poin t de  cons igne  de  vi tesse  pour établ i r une  cascade de  poin ts  de  
consigne  sur des  mach ines  à  papier,  feu i l le  ou  à  tréfi l er a i ns i  que  l es  i nstal l ations  
d 'éti rage  de  fibres.   

– des  valeurs  de  poin t de  cons igne  de  couple  pour l es  contrôleurs  de  réparti tion  de  charge  
des  d isposi ti fs  d 'entraînement couplés  mécan iquement ou  par l ' i n terméd iai re  du  matérie l ,  
te ls  que  les  d ispos i ti fs  d 'en traînement à  arbre  de  transm ission  l ong i tud inal  pou r mach ines  
d ' impress ion  ou  l es  d isposi ti fs  d 'en traînement à  tambour en  S .   

– des  va leurs  de  poin t de  consigne  d 'accélération  (dv/d t)  pour l a  prérégu lation  de  
l 'accélération  de  d isposi ti fs  d 'en traînement à  moteur mu l ti ple.   

– des  valeurs  de  poin t de  cons igne  de  posi ti on ,  par exemple  un  arbre  é lectron ique.   

Les  pri ncipa les  caractéristi ques  de  DXB  sont  l es  su ivantes:  

•  Général i tés  

– Tous  l es  nœuds  qu i  transmetten t des  données  via  DXB  se  trouvent sur un  réseau  
PROFIBUS donné.   

– Toutes  l es  données  qu i  sont transférées  au  moyen  de  DXB son t échangées  en  un  
cycle  DP.   

– Les  données  sont transférées  via  DXB  de manière  cycl ique ,  dans  chaque  cycle  DP.   

– Les  re lations  ( l i a isons)  DXB sont stables.  Ceci  s i gn i fi e  qu 'e l l es  ne  peuven t pas  être  
reconfigurées  pendant l 'exécu tion ,  sans  avoir à  paramétrer à  nouveau  l e  maître  et l es  
esclaves  DP.  

– Chaque l i a ison  de  communication  DXB doi t  être  configurée  au  moyen  de  l 'ou ti l  de  
configuration  de  bus.   

–  Les  l ia isons  de  communication  DXB son t orien tées  cib le  et configurées  pour chaque  
esclave  DP qu i  reçoi t  des  données  via  DXB  (abonné).   

–  Les  données  descripti ves  des  l ia isons  de  commun ication  DXB configurées  (Table  des  
abonnés)  son t d istribuées  aux abonnés  dès  le  démarrage  (paramétrage).   

•  Maître  DP  

– I l  est nécessaire  de  d isposer d 'un  maître  DP qu i  peu t l ancer l a  commun ication  DXB de  
façon  à  que  les  esclaves  DP  pu issent communiquer l es  uns  avec l es  au tres.   

– Le  maître  DP reçoi t tou tes  les  données  envoyées  par l es  éd i teurs  en  tan t que  données  
d 'en trée  sans  que  soi t  exigée  une  quelconque  configuration  spéciale.   

– Les  données  de  l 'abonné,  qu i  sont con trôlées  à  parti r des  éd i teurs ,  ne  sont  pas  
envoyées  comme données  de  sortie  à  parti r du  maître  DP correspondan t.  Par 
conséquent,  dans  le  message de  configuration  de  ces  Créneaux transm is  par l e  
maître,  ces  Créneaux de  l ia ison  DXB  son t configurés  comme des  créneaux vi des.  

•  Esclave  DP  

– Un  esclave  DP  peut éd i ter des  données  via  DXB (fonction  éd i teur)  et  recevoi r des  
données  (fonction  abonné).  I l  convien t qu 'un  d i spos i ti f d 'en traînement d isposant d 'une  
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communication  DXB conforme à  PROFI drive  soi t  capable  de  recevoi r des  données  
d 'au  moins  un  nœud  et d 'éd i ter l 'ensemble  de  ses  données  d 'entrée.   

– L'esclave  DP doi t également pouvoi r fonctionner avec un  maître  DP normal isé  sans  
communication  DXB.  La  commun ication  DXB peut être  activée  ou  désactivée  par un  
bus  paramétré  de  man ière  appropriée.   

•  Éd i teur 

– Un  éd i teur doi t  prendre  en  charge  l es  fonctions  PROFIBUS "demande  DXB"  et  
"réponse  DXB".   

– Un  éd i teur doi t  prendre  en  charge  le  mot-clé  "Publ isher_supp (prise  en  charge  
éd i teur)“  dans  l e  fich ier GSD.   

•  Abonné  

– Un  abonné  doi t  prendre  en  charge  l e  mot-clé  "Subscriber_supp“  dans  le  fi ch ier GSD.  

– Un  abonné doi t prendre  en  charge  la  s tructure  de  b loc des  données  de  paramétrage  
afi n  de  charger l a  Table  des  abonnés.   

– L'abonné doi t prendre  en  charge  un  mécan isme de  supervis ion  ( temporisateur DXB)  
pour chaque  l i a ison  DXB.   

4.5.3.3  Exemple  d 'appl ication  

La F igure  1 1  représente  un  exemple  de  communication  DXB sur un  segment d 'une  i nstal lation  
de  revêtement de  feu i l l e.  
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Ang lais  Français  

Segment of a  foi l  coati ng  p l an t  Segment  d 'une  i nstal l ati on  de  revêtement de  
feu i l l e  

Pu l l  setpoi n t  va l ue  Valeu r de  poi n t  de  cons igne  de  traction  

Mach ine  vel oci ty V-set  Ensemble  des  va leu rs  de  poi n t  de  consigne  (V-
set)  de  vi tesse  de  l a  mach ine  

Stretch  rati o  Rapport  d 'éti rage  

Operator Opérateur 

Pu l l  actual  traction  réel l e  

Winder techn .  Techn .  d 'en rou l eu r 

Unwinder Dévidoi r 

Pu l l  measurement  Mesu re  de  traction  

Control  d ri ve  Di sposi ti f d 'en traînement d e  commande  

Coati ng  Revêtement  

Drying  Séchage  

Pu l l  g roup  Groupe  de  traction  

Figure 1 1  – Exemple  d 'appl ication  de  communication  DXB  
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Le  PLC (au tomate  programmable)  est l e  maître  DP  (de  classe  1 )  du  PROFIBUS.  Tous  les  
d ispos i ti fs  d 'en traînement et l es  en trées/sorties  d istribuées  sont en  réseau  avec l e  PLC en  
tant que  nœuds  passi fs  (esclaves  DP).  Le  d ispos i ti f d 'en traînement de  commande  reçoi t  
l 'ensemble  des  valeurs  de  poin t  de  cons igne  (V-set)  de  l a  mach ine  du  système maître  DP.  
Les  au tres  d ispos i ti fs  d 'entraînement reçoivent leurs  rapports  d 'éti rage  particu l iers  ou  l e  poin t  
de  cons igne  de  tens ion  du  maître  DP.  Ces  va leurs  son t presque  stables  ou  mod i fiées  de  
man ière  extrêmement l en te.  

Les  d ispos i ti fs  d 'en traînement,  couplés  par l a  commun ication  DXB de  PROFIBUS,  consti tuent  
une  cascade de  poin ts  de  cons igne  au tonome;  i l s  su ivent au tomatiquement l e  poin t de  
cons igne  de  vi tesse  du  générateur de  fonction  de  rampe central ,  ca lcu lé  dans  le  d isposi ti f 
d 'en traînement de  commande.  L 'enrou leur détecte  l a  va leur instan tanée de  tens ion  
(également via  l a  commun ication  DXB)  à  parti r de  l 'entrée  analog ique  d istribuée  du  d isposi ti f 
de  mesure  de  la  tens ion .  Les  variab les  de  commande sont rapidement et au tomatiquement 
transférées  d 'un  d isposi ti f d 'en traînement à  l 'au tre  sans  qu 'aucun  calcu l  ne  soi t  nécessai re  de  
l a  part du  système maître.   

Ceci  s ign i fi e  que  le  système maître  est l i béré  des  calcu ls  de  poin t de  cons igne  qu i  son t  
cri ti ques  du  poin t de  vue  temporel  (rapid i té)  pendant l 'accélération  et  l a  décélération .  Toutes  
l es  variables  de  commande  dynam iques  sont ca lcu lées  de  man ière  décentral isée  et  sont  
d istribuées  aux d ispos i ti fs  d 'entraînement su ivants  via  l e  bus.   

4.5.3.4  Modèle  u ti l i sateur et configuration  

L'éd i teur et  l es  abonnés  sont  modél isés  exactement de  la  même man ière  que  des  esclaves  
DP  classiques.  De  p lus ,  l es  abonnés  reçoivent des  objets  descripti fs  pour l es  re lations  de  
communication  DXB.  Le  bus  est  configuré  en  deux étapes:  

•  prem ière  étape  – tous  l es  esclaves  DP son t configurés  avec leurs  données  d 'entrée  et de  
sortie;   

•  seconde étape  – l es  re lations  de  communication  DXB sont configurées  pour chaque 
abonné.  

En  tant qu ’ identi ficateu r de  configuration  pour l e  modu le  de  Données  d ’entrée  de  l a  
communication  DXB dans  l e  GSD,  un  ID  u ti l i san t l e  format spécial  d ' i denti ficateur de  
configuration  doi t être  u ti l i sé  pour chaque l i a ison  de  communication  DXB.   

ID  pour commun ication  DXB  (dans  GSD):  0x81 ;  0xCy-1 ;  0xF9  (y =  l ongueur des  données  de  
l a  l i a ison ,  en  mots)  

NOTE  L' I D  de  confi gu rati on  DXB  0x81 ,  Cn ,  0xF9  n 'est  u ti l i sé  que  dans  l e  GSD  mais  n 'est  pas  transm is  dans  l e  
message  de  confi gu ration  à  l ' esclave.  En  revanche,  pou r l a  l i a i son  DXB,  l e  maître  envoie  u n  Créneau  vi de  avec l ' I D  
de  confi guration  0x00  ou  0x01 ,  0xF9  car pou r l a  l i a i son  DXB ,  i l  n 'y a  pas  de  transfert  de  données  cycl i ques  sur l a  
l i gne  de  bus.   

La  configuration  su ivante  de  l a  communication  DXB  est  décri te  en  u ti l i san t l 'exemple  du  
4. 5. 3 . 3 .  

La  configuration  du  d isposi ti f d 'en traînement de  commande  est présentée  dans  le  Tableau  7:  
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Tableau  7  – Esclave No.  1 1  (Édi teur)  

Module ID  Décalage  d 'E/S  Sign i fication  
technolog ique  

1  Données  de  sorti e  su r 2  
mots  

0  Mot de  commande  1  

1  

2  Valeu r de  cons igne  V-set   
(vi tesse  mach ine)  3  

2  Données  d ’en trée  su r 3  
mots-  

0  Mot  d ’état  1  

1   
2  V1  

(vi tesse  du  d i sposi ti f 
d ’ en traînement  de  
commande)  

3  

4  dV1 /d t  

5  (accélérati on  de  l a  bande  
de  matière)  

 

La configuration  du  d ispos i ti f d 'en traînement séquen tie l  (revêtement)  est décri te  dans  le  
Tableau  8:  

Tableau  8  – Esclave No.  1 2  (Édi teur et  abonné)  

Module ID  Décalage  d 'E/S  Sign i fication  
technolog ique  

1  Données  de  sorti e  su r 2  
mots  

0  Mot de  commande  1  

1  

2  V2/V1   

3  

2  Données  d ’ en trée  su r 3  
mots-  

0  Mot d ’état  1  

1  

2  V2  

3  

4  dV2/d t  

5  

 

Le d isposi ti f d 'en traînement séquentie l  (revêtement)  fourn i t au  d isposi ti f d 'entraînement 
su ivant l a  cascade de  poin ts  de  cons igne  V2  et dV2/dt comme données  d 'éd i teur,  comme cela  
est  présenté  dans  le  Tableau  9 .   

Tableau  9  – Configuration  de  l a  l i aison  de  communication  DXB  du  d ispositi f 
d 'entraînement de  l a  machine  de  revêtement   

Liaison  Éd i teur N ° .  Décalage  
Entrées  a  
Éd i teur 

Longueur Décalage  
Sorties  b   
Abonné  

S ign i fication  technolog ique  

1  1 1  2  4  4  V1  
(vi tesse  du  d i sposi ti f d ’ en traînement  

de  commande)  5  

6  dV1 /d t  
(accélérati on  de  l a  bande  de  matière)  

7  
a   Décal age  (commence  par 0  dans  l 'octet)  dans  l es  données  d 'en trée  de  l 'éd i teu r,  poin t  à  parti r duquel  i l  

convi en t  q ue  l ' abonné  accède  aux données.  
b   Décal age  (commence  par 0  dans  l 'octet)  dans  l es  données  de  sorti e  de  l 'abonné,  où  l es  données  de  l 'éd i teu r 

sont  m ises  en  correspondance.  

 

La  configuration  du  dévidoir est  présentée  dans  l e  Tableau  1 0  et l e  Tableau  1 1 :  
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Tableau  1 0  – Esclave No.1 0  (Abonné)  

Module ID  Décalage  d 'E/S  Sign i fication  
technolog ique  

1  Données  de  sorti e   
su r 2  mots  

0  
Mot d e  commande  1  

1  

2  Poin t  de  consigne  de  l a  
tension  3  

2  Données  d 'en trée   
sur 2  mots  

0  
Mot d ’état  1  

1  

2  Valeu r i nstan tanée  de  l a  
tension  3  

 

Tableau  1 1  – Configuration  des  l iaisons  de  communication  DXB  du  dévidoi r 

Liaison  Éd i teur N ° .  Décalage  
Entrées  a  
Éd i teur 

Longueur Décalage  
Sorties  b   
Abonné  

S ign i fication  technolog ique  

1  1 1  2  4  4  V1  
(vi tesse  du  d i sposi ti f d ’ en traînement  

de  commande)  5  

6  dV1 /d t  
(appl i cati on  bande  de  matière)  7  

2  9  0  2  8  Valeu rs  i nstantanées  de  l a  tension  

9   

a   Décal age  (commence  par 0  dans  l 'octet)  dans  l es  données  d 'en trée  de  l 'éd i teu r,  poin t  à  parti r duquel  i l  
convi en t  q ue  l ' abonné  accède  aux données.  

b   Décal age  (commence  par 0  dans  l 'octet)  dans  l es  données  de  sorti e  de  l 'abonné,  où  l es  données  de  l 'éd i teu r 
sont  m ises  en  correspondance.  

 

4.5.3.5  M ise  en  correspondance des  données  in ternes  du  dispositi f 

En  u ti l i sant l a  défi n i ti on  des  l ia isons  d 'un  éd i teur à  un  abonné,  l e  d ispos i ti f abonné  est 
capable  de  fi l trer les  données  de  l a  l i a ison  à  parti r des  messages  de  d i ffusion  pertinents .  Du  
fai t  de  la  structu re  modu la i re  des  axes  d 'un  d ispos i ti f PROFIdrive,  une  m ise  en  
correspondance des  données  de  l a  l i a ison  avec l es  données  d 'en trée  de  l 'axe  est nécessai re  
(voi r F igure  1 2) .  Les  i n formations  de  fi l trage  DXB  et l a  m ise  en  correspondance des  données  
fi l trées  avec l e  champ de  données  d 'entrée  de  l 'axe  PROFIdrive  sont combinées  dans  la  
Table  des  abonnés  DXB.  La  structure  et l e  tra i tement de  la  table  des  abonnés  son t décri ts  en  
4. 5. 3 .6 .  
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Ang lais  Français  

DP s lave  i n terface  I n terface  esclave  DP  

Down load  via  MS0  AR (check user prm )  Télécharger vi a  MS0  AR (véri fi er paramètres  
u ti l i sateu r)  

Broadcast te legram  Message  de  d i ffus ion  

IO  Data  from  master Données  E/S  du  maître  

Subscriber fi l ter mechan ism  Mécan isme de  fi l tre  de  l ' abonné  

Axis  Axe  

Data  publ i sher Données  éd i teur 

Subscriber Table  Table  des  abonnés  

IO  Data  mappi ng  M ise  en  correspondance  des  données  E/S  

S lave  Output  Data  Données  de  sorti e  de  l 'esclave  

S lot  Créneau  

Setpoin t  va l ue  Valeu r de  poi n t  de  cons igne  

DO  /  Axis  DO  /  Axe  

Homogeneous  P-Device  D isposi ti f P  homogène  

Figure 1 2  – F lux de  données  dans  un  d isposi ti f P   
homogène avec des  relations  DXB  
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4.5.3.6  Table  des  abonnés  

4.5.3.6.1  Général i tés  

Pour qu 'un  esclave  DP pu isse  fonctionner comme abonné sur l e  bus  à  l a  m ise  en  rou te,  l a  
Table  des  abonnés  doi t  être  chargée dans  l 'esclave  DP via  l e  service  "Véri fi er paramètres  
u ti l i sateur"  ou  "Véri fi er paramètres  u ti l i sateur ext"  (s i  ce  dern ier est pris  en  charge) .  En  même 
temps  que  les  données  de  configuration ,  l 'esclave  DP peut effectuer l es  véri fications  et 
rég lages  requ is  et  par conséquent mettre  en  correspondances  les  données  provenant du  
maître  DP  et des  éd i teurs  avec ses  propres  plages  de  données  de  sortie  (axe) .   

4.5.3.6.2  Structure  de  l a  Table  des  abonnés  DXB  

La  Table  des  abonnés  DXB  (voi r F igure  1 3)  est consti tuée  d 'un  ou  de  p lus ieurs  b locs  de  
l ia ison .  Les  in formations  su ivantes  sont sauvegardées  dans  l e  b loc de  l ia i son  de  l a  Table  des  
abonnés:  

•  À quel  éd i teur fau t- i l  accéder.   

•  Quel l e  est l a  l ongueur des  données  d 'en trée  de  l 'éd i teur (à  des  fi ns  d 'essai ) .   

•  À parti r de  quel l e  posi tion  dans  l es  données  d 'en trée  de  l 'Éd i teur fau t- i l  accéder aux 
données  de  l a  l i a ison  (décalage  d 'octet) .   

•  Avec quel  axe  (DO)  faut- i l  fusionner les  données  fi l trées  de  l a  l i a ison .   

•  À quel le  posi ti on  du  fl ux de  données  E/S  d 'entrée  de  l 'axe  fau t- i l  a j ou ter l es  données  
fi l trées  de  l a  l i a ison .   

•  À combien  de  données  (octets)  fau t- i l  accéder.   

Élément  Description  Valeur Expl ication  

En-tête  de  b l oc Longueur de  b loc  8  à  234  Comprenant l ' octet  de  l ongueu r  

Commande  0x07  I den ti fi cateur Tabl e  des  abonnés  DXB  

Créneau  0  D i sposi ti f 

Spéci fi cateu r 0x00  Réservé  

Version  I D  de  vers i on  0x01  Version  1  

Li a i son1  Adresse  de  l 'éd i teu r 0  à  1 25  Adresse  d 'esclave  DP  Sou rce  

Longueur des  données  d 'en trée  
de  l 'éd i teur 

1  à  244  Longueur du  message  d 'en trée  de  l 'éd i teu r 

Éd i teu r de  décal age  source  0  à  243  Décal age  pou r l 'accès  aux données  
d 'en trée  

Numéro  de  créneau  de  
desti nati on  

0  à  244  Numéro  de  créneau  pou r l a  m ise  en  
correspondance  des  données  de  l i a i son  

Zone  de  données  de  déca lage  0  à  244  Décal age  pou r l a  m ise  en  correspondance  
des  données  de  l i a i son  

Zone  de  données  de  l ongueu r 1  à  244  Longueur des  données  de  l i a i son  
consu l tées  

Lia i son2  Adresse  de  l 'éd i teu r 0  à  1 25  Adresse  d 'esclave  DP  Sou rce  

Longueur des  données  d 'en trée  
de  l 'éd i teur 

1  à  244  Longueur du  message  d 'en trée  de  l 'éd i teu r 

Éd i teu r de  décal age  source  0  à  243  Décal age  pou r l 'accès  aux données  
d 'en trée  

Numéro  de  créneau  de  
desti nati on  

0  à  244  Numéro  de  créneau  pou r l a  m ise  en  
correspondance  des  données  de  l i a i son  

Zone  de  données  de  déca lage  0  à  244  Décal age  pou r l a  m ise  en  correspondance  
des  données  de  l i a i son  

Zone  de  données  de  l ongueu r 1  à  244  Longueur des  données  de  l i a i son  
consu l tées  

Lia i son3  …    

 …    
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NOTE  1  Pour s 'assurer que  l e  système  peut  être  étendu  dans  l e  fu tu r,  u n  I D  de  vers ion  es t  fou rn i  dans  l a  Tabl e  
des  abonnés.  

NOTE  2  La  l ongueur de  l a  table  peu t  être  déterm inée  vi a  l a  spéci fi cation  de  l a  l ongueur dans  l 'en -tête  de  b l oc.  

NOTE  3  S i  l es  données  d 'un  éd i teur son t  à  d i stri buer à  p l us ieu rs  axes  su r un  abonné  donné,  ceci  peu t  être  
effectué  en  pl açan t des  en trées  de  l i a i sons  mu l ti p l es  dans  l a  Table  des  abonnés.  

Figure 1 3  – Structure  d 'une  Table  des  abonnés  DXB (dans  un  bloc de  paramètres)  

4.5.3.6.3  Trajets  de  transfert de  données  de  l a  Table  des  abonnés  

Le  transfert de  la  table  des  abonnés  à  l 'esclave  peu t être  effectué  via  deux trajets  d i fférents:  

•  en  u ti l i sant l e  service  "véri fi er paramètres  u ti l i sateur"  ( lorsque  l a  l ongueur maximale  de  la  
table  de  fi l trage  comprenant l 'en -tête  est l im i tée  à  234  octets) .  Cette  méthode est 
recommandée  du  fa i t  de  l a  prise  en  charge  générale  par des  maîtres;  ou  

•  en  u ti l i san t l e  service  "véri fi er paramètres  u ti l i sateur ext"  ( lorsque  l a  longueur maximale  de  
l a  tab le  de  fi l trage  comprenant  l 'en -tête  est  l im i tée  à  244  octets).   

Le  trajet particu l ier u ti l i sé  dépend  du  maître  de  paramétrage,  de  l 'ou ti l  de  configuration  du  bus  
et  des  services  pris  en  charge  au  n i veau  de  l 'esclave  (voi r également 4 . 5. 3. 9).   

4.5.3.7  Caractéristiques  de  synchron isation   

4.5.3.7 .1  Cycle  de  bus  

Le  cycle  DP est  étendu  par l es  temps  de  retard  en tre  l es  messages  de  d i ffusion  de  l 'éd i teur et  
l e  message du  maître  su ivant respectivement (en  comparaison  à  un  cycle  DP  sans  
communication  DXB).   

La  F igure  1 4  représente  l a  synchron isation  des  messages  en  communication  DXB:  

 

  

Ang lais  Français  

(Publ i sher)  (éd i teu r)  

DXB  request  Demande  DXB  

DXB  response  Réponse  DXB  

Request  Demande  

Ready to  rece ive  Prêt  à  recevoi r 

Figure 1 4 – Chronogramme de  PROFIBUS avec  
Échange de  données  cycl iques  entre  esclaves  DP  

La synchron isation  peu t être  optim isée  s i  l 'on  u ti l i se  des  con trôleurs  qu i  garan tissent des  
temps  de  réponse  courts .  Dans  ce  cas,  l e  retard  TSDR  max.  doi t  ê tre  spéci fi é  dans  l e  fich ier 
GSD de  tous  l es  d isposi ti fs.  Cette  valeur peut a lors  être  u ti l i sée  par un  ou ti l  de  configuration  
de  bus  pour calcu ler T I D2 .   
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Ready to receive

PROFIBUS

TID 2

maxTSDR
DXB response REQUESTDXB request

minTSDR
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4.5.3.7 .2  Temps  de  retard  des  données  éd i teur  

Au  moment où  l es  données  de  sortie  du  maître  son t reçues,  l es  données  des  éd i teurs  qu i  se  
trouven t dans  le  cycle  avan t l 'abonné,  proviennent du  cycle  proprement d i t;  l es  données  des  
éd i teurs  qu i  se  trouven t dans  l e  cycle  après  l 'abonné proviennent du  dern ier cycle  précéden t.  
Cette  concomi tance  peu t  être  optim isée  en  u ti l i sant le  synchron isme de  cycle  d 'horloge.   

4.5.3.8  Survei l lance  et  d iagnostics  

4.5.3.8 .1  Général i tés  

L'abonné survei l l e  une  l i a ison  de  communication  DXB et  peut  i denti fier d iverses  erreurs  en  
cours  de  fonctionnement.  L'abonné conserve  un  rapport d 'état pour chaque l ia ison  de  
communication  DXB et noti fie  chaque mod ification  d 'état à  son  maître  DP de  paramétrage.  
Ceci  s ign i fi e  que  ce  maître  DP d ispose  d ' i n formations  essen tie l les  concernant l 'é tat de  toutes  
l es  l ia isons  de  commun ication  DXB.  

L'heure  et l es  données  son t survei l lées  par l 'abonné  pour chaque éd i teur.  L' i n terval l e  de  
survei l l ance  temporel l e  correspond  à  l a  survei l l ance  de  la  réponse  du  PROFIBUS DP.  
Sachant que  l es  données  son t véri fiées  en  fonction  des  l ongueurs  configurées,  l es  erreurs  de  
configuration  statiques  et les  erreurs  d ynam iques  peuvent être  détectées  au  cours  du  
transfert de  données.  S i  une  erreur a  l i eu ,  l es  données  ne  peuvent pas  être  renvoyées  car les  
éd i teurs  transmettent l eu rs  données  en  d i ffus ion .  S i  l 'abonné identi fie  une  défai l l ance,  i l  doi t  
répondre  de  man ière  spéci fique  à  l 'appl ication  et transférer un  message  de  d iagnostic au  
maître.   

Le  maître  peu t tou jours  in terroger les  abonnés  concernant l 'état de  tou tes  les  l i a isons  de  
communication  DXB.  Lorsqu ' i l  est i n terrogé  par l e  maître,  l 'esclave  ind ique  l es  états  des  
l ia isons  de  communication  DXB au  moyen  de  l 'obj et  état de  la  l i a ison  DXB.  L'adresse  des  
éd i teurs  et l 'état de  l a  l i a ison  de  chaque  l i a ison  de  communication  DXB  son t transférés  dans  
cet obj et  (voi r l ' I EC 61 1 58,  É léments  de  type  3) .   

4.5.3.8.2  Survei l lance  des  données  consul tées  en  accédant à  l 'abonné  

Pour évi ter l es  erreurs  d ynam iques  et stati ques  des  l ia isons,  l 'abonné doi t reconnaître  l a  
l ongueur des  données  de  l 'éd i teur (ce  qu i  correspond  à  l a  l ongueur des  données  d 'entrée).  

•  Les  erreurs  d ynam iques  peuvent  apparaître  du  fai t  d 'erreurs  dans  l 'éd i teur (ce  dern ier 
envoie  des  données  qu i  son t soi t  trop  courtes  soi t  trop  longues).  

•  Les  erreurs  stati ques  peuvent apparaître  s ' i l  y a  des  l i a isons  hors  des  données  de  
l 'éd i teur.   

S i  un  abonné  reconnaît  une  erreur de  l ongueur,  l a  l ia ison  de  cet éd i teur n 'est  pas  réal isée.  
L'appl ication  dans  l 'abonné  peut a lors  répondre  de  man ière  appropriée.   

4.5.3.8.3  Réponse  de  l 'abonné  à  défai l l ance  de  données  u ti l isateur dans  l 'éd i teur 

La  réponse  est spéci fi que  au  constructeur.  Pour reconnaître  cette  défai l lance,  i l  peut être  
u ti l i sé  un  s i gne  de  vie  comme pour l a  re lation  maître  DP/esclave  DP  concernant l e  
synchron isme du  cycle  d ’horloge.  L'éd i teur génère  l e  s i gne  de  vie  que  l 'abonné  survei l le .   

4.5.3.9  Configuration ,  extensions  du  fich ier GSD  

Le fich ier GSD  (fich ier de  données  du  d ispos i ti f)  consti tue  l a  base  et contien t les  é léments  
d 'en trée  u ti l i sés  par l 'ou ti l  d e  configuration .  Le  fich ier GSD  doi t  être  fourn i  par l e  constructeur 
du  d ispos i ti f d 'un  esclave  DP devan t fonctionner en  mode  abonné/éd i teur sur PROFIBUS DP.  

Les  paramètres  donnés  dans  l e  Tableau  1 2  son t  nécessai res  pour l a  m ise  en  œuvre  de  l a  
communication  DXB:  
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Tableau  1 2  – Paramètres  (Set_Prm,  GSD)  de  communication   
entre  esclaves  (Diffusion  d 'échange de  données)  

Paramètre  Désignation  Set_Prm  Fich ier 
GSD 

Type de  
données  

Un i tés  
( in ternes)  

Valeurs  m in .  
requ ises  

Valeur type  

 Édi teur Abonné  (in terne)  (absolue)  

DPV1 _Slave  Pri se  en  charge  
de  l a  
foncti onnal i té  
DPV1   

 x  Boolean  
(1 :  True)  

-  --  True  
--  

1  True  

Publ i sher_supp  Pri se  en  charge  
de  l a  
foncti onnal i té  
Éd i teu r 

 x  Boolean  

(1 :  True)  

-  True  True  1  True  

Subscriber_supp  Pri se  en  charge  
de  l a  
foncti onnal i té  
Abonné  

 x  Boolean  
(1 :  True)  

-  Fal se  True  1  True  

DXB_Max_Li nk_
Count  

Nombre  max.  de  
l i a i sons  
possibles  avec 
d i fférents  
éd i teurs  

 x  Uns igned8  -  --  1  8  8  

DXB_Max_Data_
Length  

Longueur de  
données  
maximale  
possible  d 'une  
l i a i son  à  un  
éd i teur 

 x  Uns igned8  Octet  --  2  32  32  

MaxTsd r_xx Temps  de  
tra i tement  
maximal  de  
l 'esclave  

à  xx Mbi t/s  

 x  Uns igned 1 6  TBI T ≤  800  ≤  800  400  33, 2  µs  a  

DXB_Subscri bert
able_Block_Loca
tion  

Poin ts  SAP  pri s  
en  charge  pour 
l a  tabl e  des  
abonnés  DXB  

 x  Unsigned8  -  --  0  1  1  

Publ i sher_Add r Adresse  de  
l 'éd i teur de  l a  
l i a i son  

x   Unsigned8  -      

Publ i sher_Lengt
h  

Longueur totale  
des  données  
d 'en trée  de  
l 'éd i teur 

x   Unsigned8  Octet      

Sample_Offset  Débu t de  l a  
l i a i son  

x   Unsigned8  Octet      

Sample_Length  Longueur de  l a  
l i a i son  

x   Unsigned8  Octet      

a  Valeu r à  1 2  Mbi t/s .  

 

Si  l e  paramétrage  étendu  est  u ti l i sé,  des  paramètres  GSD  supplémentaires  son t nécessaires  
(se  reporter au  PNO/3. 502).  

4.6  Accès  aux paramètres  

4.6. 1  PAP  d 'accès  aux paramètres  

Pour PROFI drive  au  n i veau  de  PROFIBUS,  l 'ASE "Tra i ter données"  d ' i ndex 47  (DS47)  est 
défin i  comme étant l e  PAP qu i  fourn i t  l 'accès  aux paramètres  d u  mode de  base  de  
PROFI drive.  Pour PROFIBUS un iquement,  l 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base  – 
Service  g lobal  est défin i .  L'accès  aux paramètres  du  mode de  base  est obtenu  par un  ASE  
"Tra i ter Données"  de  lecture/écri ture  d ' I ndex 47  (DS47)  de  l 'objet CO spéci fi que  (créneau).   

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 58  – I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  

 
  

Ang lais  Français  

Slot  number Numéro  de  créneau  

PROFIBUS  Node-address  Adresse  de  nœud  PROFIBUS  

DP-slave  I n terface  I n terface  esclave  DP  

Device  representati ve  D i sposi ti f représentati f 

I O  Data  Données  E/S  

AT (axi s  separator)  AT (séparateur d 'axe)  

P-Device  =  DU  D isposi ti f P  =  DU  

DO  IO  Data  Données  E/S  de  DO  

Local  parameter set  Ensemble  de  paramètres  l ocaux 

Address  for access  of DO  l ocal  parameters  i s  
the  DO_ID  

L'ad resse  d 'accès  aux paramètres  l ocaux de  DO  est  
DO_ID  

Parameter manager Gestionnai re  de  paramètres  

G lobal  parameter set  Ensemble  de  paramètres  g l obaux 

Relati onsh ip  Relati on  

Figure 1 5 – PAP  et mécanisme  d 'accès  aux paramètres   
pour un  d isposi ti f P  homogène sur PROFIBUS  

Chaque d isposi ti f P  de  PROFIdrive  sur PROFIBUS doi t  prendre  en  charge  l 'accès  aux 
paramètres  du  mode de  base  – g lobal ,  via  tous  l es  créneaux l iés  aux obj ets  DO PROFI drive  
(dans  une  DU  donnée) .  Les  d ispos i ti fs  P  homogènes  doivent également prendre  en  charge  
l 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base  – g lobal  via  l e  Créneau  0,  DS47.  Tous  les  
paramètres  PROFIdrive  de  l ' un i té  d 'en traînement complète  (tous  l es  obj ets  DO,  paramètre  
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g lobal  et l ocal )  son t accessib les  via  tous  l es  PAP d 'une  DU .  La  F igure  1 5  et l a  F i gure  1 6  
représenten t l e  mécan isme d 'accès  aux paramètres  pour des  un i tés  d 'en traînement de  
d i fférents  d isposi ti fs  P.   

L'adressage du  paramètre  l ocal  de  DO  est un iquement réa l isé  par l ' ID  de  DO  envoyé  au  
d ispos i ti f dans  l a  structu re  de  données  de  demande de  paramètre  (voir l ' I EC  61 800-7-203,  
6. 2. 3) .  

 
  

Ang lais  Français  

Slot  number Numéro  de  créneau  

PROFIBUS  Node-address  Adresse  de  nœud  PROFIBUS  

DP-slave  i n terface  I n terface  esclave  DP  

Device  representati ve  D i sposi ti f représentati f 

I O  Data  Données  E/S  

IO  Data  other Au tres  données  E/S  

P-Device   D i sposi ti f P   

DO  IO  Data  Données  E/S  de  DO  

Local  parameter set  Ensemble  de  paramètres  l ocaux 

Address  for access  of DO  l ocal  parameters  i s  the  
DO_ID  

L'ad resse  d 'accès  aux paramètres  l ocaux de  DO  
est  DO_ID  

Parameter manager Gestionnai re  de  paramètres  

Dri ve  Un i t  Un i té  d 'en traînement  

Relati onsh ip  Relati on  

Figure 1 6  – PAP  et mécanisme  d 'accès  aux paramètres   
pour un  d isposi ti f P  hétérogène sur PROFIBUS  

A noter que  l es  conventions  su ivantes  sont u ti l i sées:  
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•  L 'accès  aux paramètres  de  tous  l es  DO d 'un  d isposi ti f P  homogène  doi t  également être  
poss ib le  via  l e  0-PAP du  créneau .  L'adressage  du  DO  est réal isé  en  u ti l i san t l ' ID  de  DO  
transm is  dans  la  structure  de  données  de  l 'en-tête  de  l a  demande (accès  aux paramètres  
du  mode de  base  – G lobal ) .   

•  Le  d isposi ti f P  de  type  hétérogène  ne  doi t pas  prendre  en  charge  de  PAP au  n i veau  du  
Créneau  0.  I l  est poss ib le  de  véri fi er l e  caractère  homogène d 'un  d ispos i ti f P  par accès  en  
l ecture  au  paramètre  g lobal  PNU964.  S i  l 'accès  est réuss i ,  l e  d isposi ti f P  est de  type  
homogène.   

•  Dans  une  un i té  d 'en traînement,  l 'accès  aux paramètres  l ocaux de  chaque  objet DO dans  
l a  DU  doi t  ê tre  possib le  par chaque poin t PAP correspondant  à  l a  DU .  

•  L 'accès  aux paramètres  d 'un  DO  spéci fique  doi t être  possib le  via  l es  PAP de  tous  l es  
obj ets  CO (créneaux)  correspondant  au  d i t  DO.  

•  I l  est recommandé  d 'accéder aux paramètres  d 'un  DO  spéci fi que  via  l e  PAP du  prem ier 
(numéro de  créneau  l e  p lus  fa ib le)  des  créneaux correspondant au  DO.   

4.6.2  Défin i tion  du  mécanisme d 'accès  aux paramètres  du  mode  de  base  

4.6.2 .1  Général i tés  

Le présen t paragraphe spéci fie  l e  mécan isme de  transport de  la  s tructure  de  données  de  
demande/réponse d 'un  accès  aux paramètres  du  mode de  base  en  u ti l i san t l es  services  de  
lecture/écri ture  de  l 'ASE  "tra i ter données"  MS1 /MS2  AR.  Le  Tableau  1 3  donne  une  
présentation  générale  des  services  PROFIBUS DP d ispon ib les  pour l ’Accès  aux paramètres  
PROFI drive.   

Tableau  1 3  – Services  u ti l isés  pour l 'accès  aux paramètres  sur PROFIBUS  DP  

Service  DPV0  DPV1  

Type  de  maître  Classe  1  (PLC)  Classe  2  (PG,  B&B)  

Type  de  connexi on  MS0  AR MS1  AR MS2  AR 

Service  de  
commun ication  

ASE  de  données  
cycl i ques  

Lecture/Écri tu re  d 'ASE  "Trai ter Données"   Transport  de  
données  

Service  PROFI d ri ve   Données  E/S  de  DO  a  Accès  aux paramètres  d u  mode  de  base  
(BMP)  

-  

a  Le  canal  PKW,  défi n i  dans  PROFI dri ve  V2,  n ’ est  p l us  u ti l i sé   

 

L'adressage du  PAP est  réal isé  par obj et CO/créneau  et i ndex/DS  (B loc de  données).  Les  
défin i tions  fon t référence aux services  de  lecture/écri ture  via  l es  re lations  MS1  AR et MS2  
AR.  Le  service  Transport de  données  n 'est pas  u ti l i sé  car i l  est un iquement accessib le  à  un  
maître  DP  (classe  2) .   

Le  profi l  PROFI drive  pour les  d ispos i ti fs  d 'entraînement défin i t  l es  PAP su ivan ts  d 'accès  aux 
paramètres  sur PROFIBUS  DP  (voi r l e  Tableau  1 4):  

Tableau  1 4  – PAP  défin is  pour l 'accès  aux paramètres  

PAP  Contenu  Index (ASE  "Trai ter Données")  

PAP du  mode  de  base   Poin t  d 'accès  pour accès  aux 
paramètres  du  mode  de  base  – 
G lobal  

47  

 

4.6.2 .2  Séquences  de  l ecture/écri ture  de  relation  MS1 /MS2  AR pour accès  aux 
paramètres  

Les  données  dans  la  Demande  d 'écri ture  correspondent à  l a  demande  de  paramètre.  Les  
données  dans  l a  Réponse de  l ecture  correspondent à  l a  réponse  de  paramètre.   
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Une  Demande d 'écri tu re  est d 'abord  envoyée  avec l a  demande de  paramètre.  Le  maître  doi t  
envoyer une  Demande de  l ecture,  de  façon  à  ce  que  l 'esclave  réponde  par une  Réponse de  
l ecture  con tenant  l a  réponse  de  paramètre  (voi r F igure  1 7  et  Tableau  1 5).   

 

  

Ang lais  Français  

DP-master Maître  DP  

PROFIBUS  MS1 /MS2  AR MS1 /MS2  AR PROFIBUS  

DP-slave  Esclave  DP  

Parameter request  Demande  de  paramètre  

Wri te  req  DB47  Demande  d 'écri tu re  DB47  

Wi th  data  (parameter request)  Avec données  (demande  de  paramètre)  

Wri te  res  Réponse  d 'écri tu re  

Wi thou t data  Sans  données  

Read  req  DB47  Demande  de  l ectu re  DB47  

Parameter process ing  Trai tement d e  paramètre  

Read  res(-)  Réponse(-)  de  l ectu re  

Parameter response  Réponse  de  paramètre  

Read  res  Réponse  de  l ectu re  

Wi th  data  (parameter response)  Avec données  (réponse  de  paramètre)  

Figure 1 7  – Séquence de  message  via  la  relation  MS1  AR ou  MS2  AR 

Le fl ux de  données  se lon  l a  F igure  1 7  et  l e  d iagramme d ’états  associé  défin i  dans  l e  
Tableau  1 5  sont val ides  pour une  connexion  exactement.  S i  p l us ieurs  connexions  on t été  
établ i es,  l e  nombre  approprié  de  d iagrammes  d 'états  doi t  être  d ispon ib le  et un  d iagramme 
d ’états  d istinct  est  affecté  à  chaque  connexion .   

IEC  

 
DP-master DP-slave

Parameter
request

Write.req DB47

with  data (parameter request)
Parameter
request

Write.res

without data 

Read.req  DB47

without data 

Read.res

with  data (parameter response)
Parameter
response

Parameter
response

Parameter
processing

PROFIBUS MS1 /MS2 AR

Read.res(-)

without data

Read.req DB47

without data 
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Tableau  1 5  – D iagramme d 'états  pour le  trai tement d 'un  esclave  DP   

Événement 

État  

Connexion  
débranchée  

Repos  Demande  en  cours  de  
trai tement 

Réponse 
d ispon ible  

Connexion  en  
cours  
d 'établ i ssement 

Action   Trai tement d e  l a  ré i n i ti a l i sati on  

 É tat  
résu l tan t  

Repos  Repos  

Connexion  en  
cours  de  
débranchement  

Action  ( i gnorer)  Trai tement d e  l a  ré i n i ti a l i sati on  

 É tat  
résu l tan t  

– Connexion  débranchée  

Demande  
d 'écri tu re  

Action  (erreur de  
protocole)  
Wri te. res(-)  

Démarrer 
tra i tement  
de  Wri te. res(+)  

Wri te. res(-)  
"confl i t  d 'état"  

Réponse  de  re jet  
Démarrer 
trai tement  
de  Wri te. res(+)  

 É tat  
résu l tan t  

– Demande  en  
cours  de  
trai tement  

– Demande  en  cou rs  
de  tra i tement 

Demande  de  
l ectu re  

Action  (erreur de  
protocole)  
Read . res(-)   

Read . res(-)  

"confl i t  d 'état"  

Read . res(+ )  

 É tat  
résu l tan t  

– – Repos  

Trai tement 
achevé  

Action  Rejet  Rejet   (erreur i n terne)  

re j et  

 É tat  
résu l tan t  

– – Réponse  d i spon ib l e  – 

Les  colonnes  de  ce  tabl eau  i nd i quen t l 'état.  Les  l i gnes  expl i quen t un  événement.  Chaque  l i gne  est  subd i vi sée  en  
deux champs.  L'un  décri t  l ' acti on  et  l 'au tre  décri t  l 'état  q u i  en  résu l te.   

 

4.6.2 .3  Trame de  message MS1  AR,  MS2  AR 

4.6.2 .3.1  Cas  de  message préconfiguré  

Les  quatre  messages  MS1 /MS2  AR su ivants  (voi r Tableau  1 6,  Tableau  1 7,  Tableau  1 8  et  
Tableau  1 9)  son t u ti l i sés  pour transmettre  l e  couple  Demande de  paramètre/Réponse  de  
paramètre  via  l e  PAP  (créneau  X,  index 47):  

•  Transm ission  de  la  demande  de  paramètre  dans  une  Demande d 'écri tu re:  

Tableau  1 6  – Trame de  message  MS1 /MS2  AR,  Demande  d 'écri ture  

Bloc  Octet n  Octet n+1  

Écri re  En -tête  Function  _Num   
=  0x5F  (Ecri re)  

S lot_Number = . . .  

 I ndex =  47  Longueur =  (Données)  

Données  (Longueu r)  Demande  de  paramètre. . .  
…   
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•  Acqu i ttement concis  de  l a  Demande  de  paramètre  avec Réponse d 'écri ture  (sans  
données) :   

Tableau  1 7  – Trame de  message  MS1 /MS2  AR,  Réponse  d 'écri ture  

Bloc  Octet n  Octet n+1  

Écri re  En -tête  Function  _Num   
=  0x5F  (Ecri re)  

S lot_Number  
=  (en  m i roi r)  

I ndex =  (en  m i roi r)  Longueur =  (en  m i roi r)  

 

•  Demande de  Réponse de  paramètre  dans  une  Demande  de  lecture  (sans  données):  

Tableau  1 8  – Trame de  message  MS1 /MS2  AR,  Demande  de  l ecture  

Bloc  Octet n  Octet n+1  

Li re  En -tête  Function_Num   
=  0x5E  (Li re)  

S lot_Number = . . .  

I ndex =  47  Longueur =  MAX 

 

•  Transm ission  de  la  réponse  de  paramètre  dans  la  Réponse de  l ecture:  

Tableau  1 9  – Trame de  message  MS1 /MS2  AR,  Réponse  de  lecture  

Bloc  Octet n  Octet n+1  

Li re  En -tête  Function_Num   
=  0x5E  (Li re)  

S lot_Number  
=  (en  m i roi r)  

I ndex =  (en  m i roi r)  Longueur =  (Données)  

Données  (Longueu r)  Réponse  de  paramètre. . .  

. . .  

 

Sign i fication  et  u ti l i sation  des  é léments  dans  l 'en -tête  de  message MS1 /MS2  AR:  

– Function_Num:  

I denti ficateur de  service  ( l ecture,  écri ture,  erreur)  

– S lot_Number:  

MS1 /MS2  AR:  Dans  la  demande:  adressage  d 'un  modu le  réel  ou  vi rtuel  de  l 'esclave  DP,  
dans  l a  réponse:  en  m iroi r.  

PROFI drive:  Aucune  évaluation .  

– I ndex (ASE  "Trai ter Données") :  

MS1 /MS2  AR:  Dans  l a  demande:  adressage  d 'un  b loc de  données  au  n i veau  de  l 'esclave  
DP.  Dans  la  réponse:  en  m iroi r.  

PROFI drive:  I ndex numéro 47  défin i  pour des  demandes  de  paramètre  et des  réponses  de  
paramètre  (DS47).  

– Longueur:  

MS1 /MS2  AR:  Dans  l a  Demande d 'écri ture  et l a  Réponse  de  l ecture,  l a  l ongueur des  
données  transm ises  en  octets.   

PROFI drive:  Longueur de  l a  demande  de  paramètre/réponse  de  paramètre.  

MS1 /MS2  AR:  Dans  l a  Demande  de  l ecture,  la  l ongueur requ ise  d 'un  b loc de  données.  

PROFI drive:  Longueur maximale  poss ib le .  

MS1 /MS2  AR:  Dans  la  Réponse  d 'écri tu re,  l a  longueur des  données  acceptée  par 
l 'esclave  DP.  

PROFI drive:  M ise  en  m i roi r de  la  l ongueur de  l a  Demande  d 'écri ture.  
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4.6.2 .3.2  Cas  d 'erreur 

En  cas  d 'erreur,  l a  réponse  à  une  Demande  de  l ecture  ou  d 'écri tu re  est une  Réponse d 'erreur 
(voi r l e  Tableau  20).  

•  Réponse d 'erreur d 'ASE  "Trai ter Données" :  

Tableau  20  – Trame de  message  d 'ASE  "Trai ter Données",  Réponse d 'erreur 

Bloc  Octet n  Octet n+1  

Erreur Function_Num  
=  0xDF  (écri re  erreu r)  
=  0xDE  ( l i re  erreu r)  

Error_Decode  
=  1 28   

Error_Code_1  Error_Code_2  
=  (sans  effet  ⇒  tou jours  =  0 )  

 

– Error_Decode:  

ASE  Trai ter Données:  I D  quant à  l a  façon  dont le  Error_Code_1 /2  est  à  i n terpréter.  

PROFI drive:  tou j ours  1 28  

– Error_Code_1 :  

ASE  Trai ter Données:  Décomposi tion  en  classe  d 'erreur (4  b i ts)  et code  d 'erreur (4  bi ts) ;  
se  reporter au  Tableau  21 .  

PROFI drive:  U ti l i sant certa ins  numéros  

– Error_Code_2:  

ASE  Trai ter Données:  Spéci fique  à  l 'appl ication  

PROFI drive:  non  u ti l i sé  ( tou j ours  =  0)  

Tableau  21  – Affectation  de  la  classe et  du  code d 'erreur pour PROFIdrive  

Error_Class  
(ti ré  de  l ' IEC  61 1 58)  

Error_Code  
(ti ré  de  l ' IEC  61 1 58)  

PROFIdrive  de  l 'appl ication   

0x0. . 0x9  =  réservé    

0xA =  appl i cati on  0x0  =  erreur de  l ectu re  
0x1  =  erreur d 'écri tu re  
0x2  =  défai l l ance  modu le  
0x3  à  7  =  réservé  
0x8  =  confl i t  d e  vers ion  
0x9  =  fonctionna l i té  non  pri se  en  
charge  
0xA à  0xF  =  spéci fi que  à  l 'u ti l i sateu r 

 

0xB  =  accès  0x0  =  i ndex non  val i de  0xB0  =  Pas  de  PAP  (DS47):  Demandes  de  
paramètre  non  pri ses  en  charge  

 0x1  =  erreur de  l ongueu r d 'écri tu re  
0x2  =  créneau  non  val i de   
0x3  =  confl i t  d e  type  
0x4  =  zone  non  va l i de  

0x1  =  l e  b l oc de  demande  de  paramètre  
est  trop  l ong  pou r ce  PAP  

 0x5  =  confl i t  d ' état  0xB5 =  Accès  au  PAP  (DS47)  
temporai rement imposs ible  du  fai t  de  l 'état  
de  tra i tement i n terne   

 0x6  =  Accès  refusé   

 0x7  =  p l age  non  val i de   

 0x8  =  paramètre  non  va l i de   
0x9  =  type  non  val i de   
0xA à  0xF  =  spéci fi que  à  l 'u ti l i sateu r 

 

0xC =  ressource  0x0  =  confl i t  d e  con train te  de  l ecture  
0x1  =  confl i t  d e  con train te  d 'écri tu re  

 

 0x2  =  ressource  occupée    

 0x3  =  ressource  i nd i spon i ble   

 0x4. . 0x7  =  réservé  
0x8. . 0xF  =  spéci fi que  à  l ' u ti l i sateur 

 

0xD. . . 0xF  =  spéci fi que  à  l ' u ti l i sateu r 
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4.6.2 .4  Longueurs  de  blocs  de  données   

Si  l a  l im i te  de  l ongueur du  b loc de  données  de  l 'ASE  "Tra i ter Données"  MS1 /MS2  AR (voi r 
l ' I EC  61 1 58,  É léments  de  type  3)  est u ti l i sée,  i l  est recommandé d 'appl i quer l es  rég lages  
su ivants  de  l a  quanti té  de  données  transférées,  pour optim iser l e  cycle  DP  (voi r l e  Tableau  22  
et  l e  Tableau  23).  Les  quanti tés  maximales  de  données  à  transférer son t fonction  de  la  
l ongueur du  b loc de  données.  Les  valeu rs  des  l ongueurs  maximales  de  Profibus  et  BMP  
uti l i sées  comme base  de  ca lcu l  sont  données  dans  l e  Tableau  22.  

 

Tableau  22  – Longueurs  de  bloc de  données   

(Longueur en  octets)  Complète  Moi tié  Quart  

Longueur max.  d e  Profi bus  255  1 27  63  

Données  u ti l i sateur d e  l i a i son  FDL  244  1 1 6  52  

Données  u ti l i sateur d e  relati on  MS1 /MS2  AR 240  1 1 2  48  

Adresse  et  va l eur du  paramètre  236  1 08  44  

En-tête  FDL  1 1  

En -tête  d 'ASE  "Trai ter Données"  4  

En -tête  de  paramètre  4  

Adresse  de  paramètre  6  

En -tête  de  valeur de  paramètre  2  

 

Pour les  calcu ls  des  quan ti tés  de  données  associées  au  mécan isme BMP,  ces  formu les  
s ’appl iquen t:  

•  Longueur de  données  u ti l i sateur de  relation  MS1 /MS2  AR requ ise  en  fonction  du  nombre  
de  paramètres  et  du  nombre  de  valeurs  

Longueur de  données  u ti l i sateur de  relation  MS1 /MS2  AR =  

En-tête  de  paramètre  (=4)  +  

Nombre  de  paramètres  ×   (Adresse  de  paramètre  (=6)  +  En-tête  de  va leur de  
paramètre  (=2)  +  Format(=1 , 2, 4)  ×  nombre  de  va leurs)  

•  Nombre  max.  de  paramètres  pour une  l ongueur spéci fiée  de  données  u ti l i sateu r de  
re lation  MS1 /MS2  AR (nombre  de  valeurs  =  1 )  

Nombre  de  paramètres  =  

(Longueur de  données  u ti l i sateur de  re lation  MS1 /MS2  AR – En-tête  de  paramètre  
(=4)  )  

/  (Adresse  de  paramètre(=6)  +  En -tête  de  valeur de  paramètre(=2)  +  Format(=1 , 2 , 4)  )  

•  Nombre  maximal  de  valeurs  pour une  longueur spéci fi ée  de  données  u ti l i sateur de  relation  
MS1 /MS2  AR (nombre  de  paramètres  =  1 )  

Nombre  d 'éléments  =  

(Longueur de  données  u ti l i sateur de  re lation  MS1 /MS2  AR – En-tête  de  paramètre  (=4)   

– Adresse  de  paramètre(=6)  – En-tête  de  va leur de  paramètre(=2)  )  

/  Format(=1 , 2, 4)  
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Tableau  23  – Limites  résu l tan t de  l a  longueur  
du  bloc de  données  d 'ASE "Trai ter Données"  

Objet  Tâche  l im i tée  par Longueur du  
bloc de  données   

240  octets  

Longueur du  
bloc de  données   

1 1 2  octets  

Longueur du  
bloc de  données   

48  octets  

   Mot  Mot D  Mot  Mot  D  Mot  Mot  D  

Un  paramètre,  
p l us ieurs  é l éments  

Demande  Nombre  
d 'é léments  

1 1 7  58  53  26  21  1 0  

Changement  1 1 4  57  50  25  1 8  9  

Paramètres  
mu l ti p l es,   

à  chaque  él ément  

Demande  
Nombre  de  
paramètres  

39  39  1 8  1 8  7  7  

Changement  23  1 9  1 0  9  4  3  

Descripti on  
complète  ou  
chaîne  de  
caractères  

Demande  
Longueurs  en  
octets  

234   1 06   42   

Changement  228   1 00   36   

Texte  
( l ongueu r=1 6)  

Demande  Nombre  de  
demandes  

1 4   6   2   
Changement  1 4   6   2   

 

4.6.2 .5  Extensibi l i té  de  la  fonctionnal i té  

La  fonctionnal i té  du  mécan isme BMP est  extens ib le  selon  l es  cri tères  su ivants .  

•  Accès  à  paramètres  mu l ti p les :  Ou i /Non  

•  Description  de  paramètre  d ispon ible :  Ou i /Non  

•  S i  aucune description  de  paramètre  n 'est d ispon ib le ,  l a  description  de  paramètre  doi t être  
a joutée  au  d ispos i ti f d 'en traînement comme fich ier.  

•  Longueur de  b loc de  données  d 'ASE  "Tra i ter Données":  l im i tation  de  la  l ongueur du  b loc 
de  données  pour obten ir des  cycles  de  bus  p l us  courts  en  mode  isochrone.  

4.6.2 .6  Paramètres  GSD  pour services  MS1 /MS2  AR  

Les  paramètres  GSD  su ivan ts  du  Tableau  24  son t  appl icables  aux services  MS1 /MS2  AR:  

Tableau  24 – Paramètres  GSD des  services  MS1 /MS2  AR 

Paramètre  Désignation  

DPV1 _Slave  Pri se  en  charge  de  re lati on  MS1 /MS2  AR 

C1 _Max_Data_Len  Longueur maximale  de  b l oc de  données  MS1 /MS2  AR pou r l e  canal  d e  
commun ication  avec l e  maître  DP  (classe  1 )  

C2_Max_Data_Len  Longueur maximale  de  b l oc de  données  MS1 /MS2  AR pou r l e  canal  d e  
commun ication  avec l e  maître  DP  (classe  2)  

C1 _Read_Wri te_supp  Prend  en  charge  l es  services  de  l ectu re  et  d 'écri tu re  d u  maître  DP  (classe  1 )   

C2_Read_Wri te_supp  Prend  en  charge  l es  services  de  l ectu re  et  d 'écri tu re  d u  maître  DP  (classe  2 )  

C2_Max_Count_Channels  Pri se  en  compte  maximale  des  re lati ons  MS2  AR acti ves  de  l ' esclave  DP  

NOTE  Les  en trées  GSD  pour l e  mode  i sochrone,  l a  D i ffus i on  d 'échange  de  données  et  l es  services  MS1 /MS2  
AR sont  i nd i qués  dans  l e  PNO/3. 502.  

 

4.7  Configuration  de  d ispositi f P  

4.7. 1  Configuration  de  d ispositi f P  sur PROFIBUS  DP  

Selon  l e  modèle  de  base  PROFI drive,  l e  d ispos i ti f P  peut être  de  type  homogène ou  
hétérogène.  Pour l 'évaluation  du  type  de  d ispos i ti f P  sur PROFIBUS,  i l  peu t être  u ti l e  de  
tenter de  l i re  l e  paramètre  g lobal  PNU964  via  l e  créneau  0 ,  DS47.  S i  l 'accès  en  l ecture  est 
réussi ,  l e  d ispos i ti f P  est du  type  homogène  et l 'accès  aux paramètres  doi t  également être  
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poss ib le  via  chacun  des  Créneaux de  ce  d ispos i ti f P.  Ce  d isposi ti f P  homogène  est  
précisément consti tué  d 'une  un i té  d 'entraînement comprenant  l 'ensemble  du  d ispos i ti f P  ( tous  
l es  Créneaux).  

S i  la  ten tati ve  de  l ecture  de  paramètre  sur l e  Créneau  0  échoue,  le  d ispos i ti f P  est d u  type  
hétérogène.  Dans  ce  cas,  l e  d ispos i ti f P  peu t conten ir une  ou  p l usieurs  un i tés  d 'en traînement.  
Pour une  évaluation  p lus  approfond ie  de  la  configuration  du  d ispos i ti f P,  i l  est  nécessai re  de  
trouver tous  l es  Créneaux du  d isposi ti f P  qu i  correspondent à  un  objet DO de  PROFI drive.  
Ceci  peu t être  effectué  par accès  en  l ecture  aux paramètres  via  DS47  sur l e  paramètre  g lobal  
PNU964. 5  (nombre  de  DO).  Lorsque  l es  Créneaux PROFI drive  son t trouvés  et après  
évaluation  du  contenu  de  PNU964. 5  de  tous  l es  Créneaux PROFI drive,  l 'affectation  des  
Créneaux aux DO  et des  Créneaux et DO aux un i tés  d 'en traînement peut  être  déterm inée.  

A noter qu 'un  d ispos i ti f de  codage  prend  également en  charge  l e  canal  de  paramètre  
PROFI drive  et l e  paramètre  d ' identi fication  de  d ispos i ti f.  Afin  de  déterm iner s i  l e  d isposi ti f est  
un  d isposi ti f PROFI drive  ou  un  d ispos i ti f de  codage,  évaluer l e  numéro  de  profi l  hors  
paramètre  965.  S i  l e  numéro  de  profi l  est  3 ,  l e  d ispos i ti f est un  d ispos i ti f PROFI drive.  

4.7.2  Configuration  de  l ’ un i té  d ’ entraînement sur PROFIBUS DP  

La  configuration  générale  de  l ’ un i té  d ’entraînement (DU)  sur PROFIBUS est représen tée  à  l a  
F igure  1 8.  Cette  figure  présente  également l es  objets  de  données  associés  pour les  données  
E/S,  les  données  des  paramètres  l ocaux et g l obaux et les  données  de  configuration  relati ves  
au  d ispos i ti f ou  à  un  DO.  Pour la  class i fication  générale  des  types  de  DU ,  voi r 6 . 1 . 3 . 7  de  
l ' I EC  61 800-7-203: 201 5.  

Une  DU  est  consti tuée  log iquement de  un  ou  de  p l usieurs  Objets  d ’entraînement (DO).  La  DU  
est  représen tée  par I D  de  DO=0.  

Le  DO  est  consti tué  au  moins  de  ses  paramètres  spéci fiques.  

Un  DO de  type  Axe  est composé  également de  ses  données  E/S  (valeurs  de  poin t de  
consigne,  va leurs  i nstan tanées),  des  paramètres  spéci fiques  à  l ’axe  et de  ses  données  de 
configuration  spéci fiques  à  l ’ axe.  

Les  données  E/S  de  DO  son t composées  de  p l usieurs  Créneaux con tenant l es  données  E/S  
des  messages  u ti l i sés  pour ce  DO et l e  séparateur d 'axe.  I l  peut y avoi r pl us  de  Créneaux 
pour l es  données  E/S  supplémentai res  ou  l a  communication  DXB.  

Le  con texte  comprend  l es  données  de  configuration  du  DO.  Les  données  de  configuration  
proprement d i tes  son t consti tuées  des  i den ti ficateurs  de  configuration  pour chaque Créneau  
et l es  données  de  paramètre.  Tous  l es  i den ti ficateurs  de  configuration  sont regroupés  en  une  
seu le  chaîne  de  configuration  pour ce  d isposi ti f,  l aquel l e  est transm ise  au  d ispos i ti f par le  
message  de  configuration .  

Le  paramètre  I soM ,  DXB-Subscriber table  et  l es  paramètres  spéci fiques  au  DO  regroupent l es  
données  spéci fi ques  du  paramètre.  
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Les  express ions  en tre  paren thèses  ()  son t  u ti l i sées  dans  l a  spéci fi cation  PROFIBUS  (voi r l ' I EC 61 1 58-5-3,  
I EC 61 1 58-6-3)  

  
Ang lais  Français  

Dri ve  Un i t  (S l ot  0  i n  case  of a  homogeneous  P-Device)  Un i té  d ’en traînement  (Créneau  0  en  cas  de  d i spos i ti f P  
homogène  

Dri ve  Object  Objet  d ’ en traînement  

PROFI dri ve  parameter access  to  DU  via  MS1 /MS2  AR 
DO-I D  
s l ot  

Accès  aux paramètres  PROFI d ri ve  à  l a  DU  via  
MS1 /MS2  AR 
I D  de  DO  

créneau  

Process  Data  PZD  ( I /O  Data)  Données  de  processus  PZD (Données  E/S)  

S tandard  te leg ram  Message  préconfigu ré  

Control  Commande  

Feedback Réaction  

Add i ti onal  I /O  (DXB)  E /S  complémentai res  (DXB)  

Axis  separator Séparateur d ’axe  

Dri ve  parameters  (process  data)  Paramètres  d ’ en traînement  (données  de  processus)  

Device  i d en ti fi cati on  I denti fi cati on  d u  d i sposi ti f 

Commun ication  i n terface  I n terface  de  commun ication  

IEC  

Process Data PZD
(I/O Data)

Additional I /O (DXB)

Axis separator

Standard telegram

Control

Feedback

Process Data PZD
(I /O Data)

Additional I /O (DXB)

Axis separator

Standard telegram

Control

Feedback

Process Data PZD
(I/O Data)

Additional I /O (DXB)

Axis separator

Standard telegram

Control

Feedback

Drive Unit
[Slot 0 in case of a
homogeneous P-Device]

1 st Drive Object
slot 1 . .n

2nd Drive Object . . .
slot n+1 . .o . . .

m th Drive Object
slot x+1 . .y

Drive Parameters
(Process Data)

Device
identification

Communication
interface

Drive reset

Fau l t buffer

Local
parameters

DO-ID
[P978 subindex 1 ]

Fau lt buffer

Local
parameters

DO-ID
[P978 Subindex m-1 ]

Fau lt buffer

Local
parameters

Context
Configuration
data

Parameter data

Configuration
data

Parameter data

Configuration
data

Parameter data

IsoM
Parameters

DXB -
Subscribertable

PROFIdrive Parameter Access via MS1 /MS2 AR:
- Single/Multi-Axis DU type: DO-ID = Axis-Number
- Modular DU type: DO-ID out of P978

PROFIdrive Parameter
Access to DU via
MS1 /MS2 AR
DO-ID = 0

DO-ID
[P978 subindex 0]

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  – 1 69  –  

Anglais  Français  

Dri ve  reset  Réin i ti a l i sati on  d u  d i sposi ti f d 'en traînement  

Context   Con texte   

I soM  Parameters   Paramètres  I soM   

Fau l t  bu ffer Mémoi re  tampon  des  défau ts  

Local  parameters  Paramètres  l ocaux 

Confi gu rati on  data  Données  de  confi gu ration  

Parameter data  Données  de  paramètre  

P978  Subindex  P978  Sous-i ndex 

PROFI dri ve  parameter access  via  MS1 /MS2  AR  

-  S i ng l e/mu l ti -axi s  DU  type:  DO-ID  =  Axis  number 
-  Modu lar DU  type:  DO-ID  ou t  of P978  

Accès  aux paramètres  PROFI d ri ve  vi a  MS1 /MS2  AR 
DU  de  type  monoaxe/mu l ti axe:  I D  de  DO  =  numéro  
d ’axe  

DU  de  type  modu la i re:  I D  de  DO hors  P978  

Figure 1 8  – Structure  de  l ’Un i té  d ’ entraînement  

Pour la  structure  d ’ une  Un i té  d ’en traînement,  l es  règ les  su ivan tes  s ’appl iquen t.  

1 )  L ’Un i té  d ’en traînement e l l e-même n ’a  pas  de  données  E/S,  e l les  son t affectées  à  un  DO.   

2)  Le  séparateur d ’axe  à  l a  fin  du  dern ier DO  est facu l tati f.   

3)  S i  une  un i té  d ’en traînement est  composée un iquement d ’ un  DO,  l e  séparateur d ’axe  de  
ce  DO est facu l tati f.  

4)  Des  configurations  p lus  courtes  sont adm ises:  s i  une  partie  seu lement des  DO échange  
des  données  E/S,  et s i  cette  partie  est défi n ie  dans  la  « l i ste  des  ID  de  DO»  (voi r l ’ I D  
d ’objet d ’en traînement)  devan t l es  DO qu i  n ’échangent pas  de  données  E/S,  i l  est a lors  
adm is  de  ne  configurer aucun  séparateur d ’axe  pour l es  DO non  u ti l i sés.   

5)  Des  configurations  p l us  l ongues  ne  son t pas  adm ises.   

S i  l a  configuration  normal isée  est u ti l i sée,  l ’ I D  exigé  dans  l e  message de  configuration  
con tien t des  i n formations  concernant  l a  d i rection  (E/S),  l e  format (mot),  l a  longueur de  
données  et l a  cohérence  des  données  (cohérence  sur l a  l ongueur complète).  

Les  i n formations  re lati ves  aux Créneaux et aux DO  de  l ’ esclave  DP  et l eurs  ID  sont 
également connus  sous  l e  nom  de  «configuration  de  l ’esclave  DP» .  La  con figuration  u ti l i sant 
l es  données  GSD  dans  l e  maître  DP est  envoyée pendant l 'établ issement de  l a  
communication  cycl i que  entre  l e  maître  DP et  l ’esclave  DP  avec le  service  «Check Cfg»  
(Véri fi er l a  configuration ).  L ’esclave  DP véri fi e  s i  l a  configuration  reçue  et la  configuration  
sauvegardée coïnciden t.  La  configuration  peu t être  re lue  à  l ’a i de  du  service  «Get Cfg»  
(Obten ir l a  configuration) .   

4.7.3  Obtention  de l ’ ID  d ’objet d ’ entraînement ( ID  de  DO)   

Pour chois i r un  DO  spécia l isé  via  l ’Accès  aux paramètres  du  mode  de  base  – G lobal ,  l ’ I D  de  
DO  est u ti l i sé  pour l ’ adressage.  Pour l es  un i tés  d ’en traînement mono-axe et mu l tiaxe,  l ’ I D  de  
DO est  défin i  comme égal  au  numéro  d ’axe.   

Du  fa i t  qu ’avec l e  type d ’un i té  d ’entraînement modu la i re,  i l  est poss ib le  d ’avoir des  types  de  
DO qu i  n ’ont  aucune donnée  E/S  cycl ique  mais  l ’Accès  aux paramètres  via  l e  canal  de  
communication  acycl ique,  l ’ ID  de  DO  peu t être  d i fférent du  numéro d ’axe.  La  F igure  1 9  
représente  l a  configuration  de  base  et  les  canaux de  communication  à  l ’ i n térieur d ’ une  Un i té  
d ’en traînement modu lai re.  Pour corréler l e  numéro d ’axe  du  canal  de  commun ication  cycl i que  
et l ’ I D  de  DO pour l ’Accès  aux paramètres  acycl iques,  l a  « l is te  des  ID  de  DO»  con tenue  dans  
l e  paramètre  g lobal  PNU978  est u ti l i sée.  
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Ang lais  Français  

Cycl i c  commun ication  channel  Canal  d e  commun ication  cycl i q ue  

Acycl i c  commun ication  via  MS1  or MS2  AR Commun ication  acycl i q ue  via  MS1  ou  MS2  AR 

DP  s l ave  i n terface  I n terface  esclave  DP  

DO-I D=0  (DU  access)  I D  de  DO=0  (Accès  à  l a  DU )  

Axis-No  N ° .  d 'axe  

Parameter manager Gestionnai re  de  paramètres  

G lobal  parameter set  Défi n i ti on  des  paramètres  g l obaux 

Dri ve  un i t  Un i té  d ’en traînement  

Modu l ar d ri ve  un i t  Un i té  d ’en traînement  modu la i re  

Figure 1 9  – Configuration  et  canaux de  communication  de   
l ’un i té  d ’entraînement modu lai re  u ti l isée  sur PROFIBUS  DP   

Le  paramètre  PNU978  est une  l i ste  de  tous  l es  I D  de  DO  (voir  l a  F igure  20).  Dans  le  con texte  
du  profi l  PROFI drive,  un  ID  de  DO  est affecté  à  chaque  DO.  L ’ ID  de  DO  est un  i denti ficateur 
d ’un  DO spécia lement u ti l i sé  pour l es  Un i tés  d ’en traînement modu lai res.  Pour l ’ accès  aux 
paramètres  du  mode de  base  via  PROFIBUS  MS1 /MS2  AR (voir l ' I EC  61 800-7-203: 201 5,  
6 . 2. 3) ,  cet i denti ficateur est u ti l i sé  pour ad resser un  DO  donné (voi r l a  F igure  1 9) .  S ’ag issan t  
de  la  communication  cycl ique  dans  l aquel le  l es  données  E/S  sont échangées,  l ’ ordre  des  
données  E/S  est  fixé  par l a  configuration  des  données  E/S  du  DO et  désigné  par Numéro  
d ’axe  (voir l a  F igure  21 ) .  L ’ i den ti ficateur des  DO  est en tré  dans  l e  paramètre  PNU978 su ivan t  
l a  séquence selon  laquel le  l es  DO d ’en traînement reçoiven t l eurs  données  E/S  (voi r aussi  l a  
F igure  1 9  et l a  F i gure  20) .  

IEC  

DP

DO DO DO DO

DO-ID = 0
(DU access)

Acyclic communication via MS1 or MS2 ARCyclic communication  channel

Axis-No
= 1

DO-ID
= 1 2

DP slave
interface

DO-ID
= 1 3

DO-ID
= 1 4

DO-ID
= 1 5

Axis-No
= 3

Axis-No
= 2

Drive Unit

Modular Drive Unit

Parameter
manager

Global
parameter set
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Ang lais  Français  

Cycl i c  transfer of process  data  Transfert  cycl i q ue  de  données  de  processus  

Axis  

Li s t  

Axe  

Li ste  

P978  l i st  of a l l  DO-I Ds  P978  Li ste  de  tous  l es  I D  de  DO  

Subindex 

DO-I D  

Sous-i ndex 

I D  de  DO  

Acycl i c  transfer of parameters  Transfert  acycl i que  de  paramètres  

Parameter access  via  MS1 /MS2  AR:  DO-I D  for 
add ress ing  a  certa in  DO  

Accès  aux paramètres  via  MS1 /MS2  AR:  I D  de  
DO pour ad resser u n  DO  donné  

Figure 20  – S ign ification  du  paramètre  PNU978  ( l iste  de  tous  l es  ID  de  DO)   
pour l a  DU  sur PROFIBUS  DP  

Les  sous-index du  PNU978 correspondent à  l ’ aperçu  des  données  E/S  des  axes  
d ’entraînement dans  l ’ ordre  croissant.  Le  P978  est composé  de  deux l i stes  (voi r l a  F igure  20) .  
Tout d ’abord  (en  commençant avec le  sous- index 0),  l a  l i ste  des  DO avec l ’échange de  
données cycl iques  commence et se  term ine  par un  I D  de  DO  de  zéro.  La  seconde l is te  
commence  d i rectement après  l a  prem ière  l i s te  et  con tien t l ’ I D  de  DO  des  DO  sans  canal  de  
données cycl iques.  Cette  l i ste  se  term ine  également par un  I D  de  DO  de  zéro.  Par 
conséquent,  tous  l es  I D  de  DO  du  d ispos i ti f sont énumérés  s i  un  second  zéro  est détecté  
comme ID  de  DO.  

Lors  de  l ’Échange  de  données,  les  règ les  su ivan tes  doivent  être  tou j ours  su ivies :   

•  aucune  d iscontinu i té  dans  l a  l i s te,   

•  l a  fin  de  chaque  l i ste  est  ind iquée  par 0 ,  tous  les  DO sont énumérés  s i  un  second  0  est  
détecté,  

IEC  

P978 list of all DO-IDs

Subindex DO-ID

0 1 2

1 1 4

2 1 5

3 0

PZD
1 .  axis

PZD
2. axis

PZD
3. axis

Parameter
access via
MS1 /MS2
AR:
DO-ID for
addressing
a certain
DO

Cyclic transfer of
process data

Acyclic transfer of
parameters

4 1 3

5   0

List 1

List 2

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 72  – I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  

•  chaque  numéro  existe  seu lement une  seu le  fo is ,   

•  I D  de  DO  =  255  i nd ique  non  pas  un  ID  de  DO  va l i de  mais  p l u tôt un  canal  de  
communication  cycl i que  des  Données  E/S  de  DO auquel  i l  n ’ est pas  affecté  un  DO.  

A noter que  l e  paramètre  P978  est obl igatoi re  pour une  Un i té  d ’entraînement modu la i re  
u ti l i sée  sur PROFIBUS  DP.  De  même l e  paramètre  P978  est  obl igatoire  s i  l 'Un i té  
d 'en traînement con tien t des  DO sans  canal  de  données  cycl iques  (Liste2  dans  P978) .  S i  
P978  est présent,  l ’ ID  de  DO se  rapportan t à  l ’accès  aux paramètres  de  DO doi t  être  dédu i t  
de  P978.  Le  P978  peu t auss i  être  u ti l i sé  en  option  pour les  un i tés  d ’en trainement «monoaxe»  
et «mu l ti axe»  s i  pour une  ra ison  quelconque,  i l  est nécessaire  d ’avoi r l ’ I D  de  DO  non  égal  au  
numéro d ’axe.  S i  l ’u n i té  d ’entraînement ne  possède  pas  l e  P978,  l ’ I D  de  DO  se  rapportant à  
l ’accès  aux paramètres  de  DO  est égal  au  numéro  d ’axe  des  données  E/S.  

Des  données  supplémentai res  sur l e  paramètre  PNU978  sont défi n ies  au  6. 4. 2  de  
l ' I EC  61 800-7-203.  Voi r aussi  l a  F igure  21  qu i  donne  un  exemple  de  P978  relati f à  une  
configuration  typique  de  l ’ un i té  d ’entraînement mu l tiaxe.   

L ’ i den ti fication  du  type  de  DO  dans  une  DU  modu la i re  est effectuée  par évaluation  du  
paramètre  P975  (voi r l ' I EC 61 800-7-203:201 5,  6 . 3 .9. 3) .  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  – 1 73  –  

 

  

Ang lais  Français  

Profibus  confi gu rati on  ( IO  Data)  poi n t  of vi ew Poin t  de  vue  de  l a  confi guration  Profibus  
(données  E/S)  

Modu l ar u n i t  (DO)  poi n t  of vi ew Poin t  de  vue  de  l ’ un i té  modu lai re  (DO)  

S lot  

Axis  Separator 

Créneau  

Séparateur d ’axe  

Dri ve  Un i t  Un i té  d ’en traînement  

IO  Data  

Parameter 

Données  E/S  

Paramètre  

Axis-Number 

I ndex DO-ID  

Numéro  d ’axe  

I D  de  DO de  l ’ i ndex 

DO I den ti fi cation  

Dri ve  Axis  

Other 

I denti fi cati on  d u  DO  

Axe  d ’ en traînement  

Au tre  

Figure 21  – Exemple  de  P978  pour une  un i té  d ’entraînement  
modu lai re  complexe u ti l i sée  sur PROFIBUS DP  
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4.8  Diagnostic  

Dans  l e  cadre  de  PROFI drive  u ti l i sé  sur PROFIBUS,  l a  m ise  en  correspondance du  
mécan isme de  classes  de  défaut sur l 'ASE D iagnostic et l 'ASE Alarme n ’est pas  spéci fiée.  
Par conséquent,  pour les  maîtres  DP,  seu ls  l e  mécan isme de  l a  mémoire  tampon  des  défau ts  
et  l e  mécan isme d 'avertissement  via  l ’ accès  aux paramètres  et l e  ZSW1  sont  d ispon ib les.  

4.9  Fonctionnement synchrone  de  l ’horloge   

4. 9. 1  Séquence  d ’un  cycle  DP i sochrone  

La  F igure  22  représente  l a  séquence  d ’un  cycle  DP i sochrone.   

   

Anglais  Français  

DP-cycl i c  

DP-acycl i c  

cycl i que  DP  

acycl i q ue  DP   

SYNCH  (cl ock cycle)  SYNCH  (cycle  d ’ horloge)  

DX (S lave)   DX (Esclave)  

(Acycl i c  services  S lave  x)  (Services  acycl i ques,  Esclave  x)  

Figure 22  – Séquence d ’un  cycle  DP isochrone   

Les  expressions  u ti l i sées  dans  l a  F igure  22  sont  l es  su ivan tes:  

TJ  (Durée  d ’ instabi l i té)   
TJ  met en  m i roi r la  durée  d ’ i nstabi l i té  de  l ’horloge.  L ’ instabi l i té  d ’horloge  est l a  variation  du  
message  de  commande g lobale  (GC)  en  fonction  du  temps  (voir également 4 . 9 . 5. 2).  

TDX  (Data_Exchange  Time  – Temps  d ’échange de  données)   
Ce temps  est l a  somme des  temps  de  transm ission  de  tous  l es  messages  Data_Exchange  
pour tous  les  esclaves.  

TMSG  (Temps  de  message)   
Les  temps  TMSG peuven t s ’écou ler pour gérer tous  les  services  acycl iques  sur l a  MS1  AR 
(TMSG1 )  et  l a  MS2  AR (TMSG2)  du  DP de  bus  de  terrain  a i ns i  que  tous  au tres  services  DL 
avec Service_class  =  l ow (classe de service = faible) .  Ces  services  acycl iques  doiven t être  
exécu tés  après  l es  services  cycl iques.  Pour assurer un  cycle  DP isochrone,  cette  partie  doi t  
être  l im i tée.  

TDP  (Durée de  cycle  DP)   
TDP  est  l a  d urée  d ’un  cycle  DP.  

IEC  
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(Acyclic services Slave x)
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Contenu  d ’un  cycle  DP   
SYNCH :  Message G lobal_Control  pour la  synchron isation    
La  fi n  du  message G lobal_Control  (GC)  i nd ique  le  débu t d ’un  nouveau  cycle  DP.   

DX:  Data_Exchange   
Avec l e  service  Data_Exchange,  l ’ échange  de  données  u ti l i sateur en tre  l e  maître  et l ’ esclave  
1 -n  est  effectué  séquentie l lement.  

MSG:  services  acycl iques   
Après  la  transm ission  cycl ique,  le  maître  peu t transmettre  un  service  acycl ique,  par exemple,  
une  demande  de  paramètre  via  l a  relation  MS1 /MS2  AR.  

RES:  Réserve  
La  réserve  est composée  de  "active  spar time"  (temps  de  réserve  acti f)  q u i  est  u ti l i sé  comme 
un  « temps  restan t acti f»  ( l e  maître  effectue  des  transm iss ions  à  l u i -même)  et l e  "passive  spar 
time"  ( temps  de  réserve  pass i f) .  

4.9.2  Rég lages  temporels  

4.9.2 .1  Général i tés  

La  F igure  23  représente  l es  rég lages  temporels   

 
  

Ang lais  Français  

Master-Appl i cati on -Cycle  

Master 

Cycle  d ’appl i cati on  d u  maître  

Maître  

DP-Cycle  Cycle  DP  

S lave-  Appl i cation -Cycl e  

S lave  

Cycle  d ’appl i cati on  de  l ’ esclave  

Esclave  

Control l er 

G lobal  Con trol  (cl ock generator)  

Contrôl eu r 

Commande  g lobale  (générateu r d ’ horl oge)  

MSG:  acycl i c  services  MSG:  services  acycl i ques  

Act.  va l .  acqu is i t  Acqu is i ti on  de  valeur i nstantanée  

Setpoin t  transfer Transfert  de  poi n t  de  consigne  

Figure 23  – Réglages  temporels   

Les  express ions  u ti l i sées  dans  l a  F igu re  23  sont  l es  su ivan tes:  

IEC  
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TDP  (Durée de  cycle  DP)   
La  durée  de  cycle  DP  comprend  l es  parties  su ivantes.   

– Durée  des  services  cycl i ques  TDX:  e l l e  dépend  du  nombre  d ’esclaves,  des  l ongueurs  des  
messages  DX 

– Durée  des  services  acycl iques:  e l le  dépend  de  l a  l ongueur maximale  des  messages  
MS1 /MS2  AR 

– Durée  j usqu ’à  l a  génération  d ’une  nouvel l e  impu lsion  d ’horloge:  GAP,  passage de  j eton ,  
réserve,  SYNCH  

De  p lus,  i l  existe  pour la  durée  de  cycle  DP l a  cond i ti on  générale  su ivan te:  

– TDP  >=  maxTDP_MIN  va leur supérieure  de  TDP_MIN  de tous  les  esclaves   

Rég lages  temporels  dans  l e  fich ier GSD   

– TBASE_DP  Base  de  temps  de  TDP (Un i té:  [1 /1 2  µs] ,  par exemple:  3  000  =  250  µs)  

– TDP_MIN  Durée  de  cycle  DP  m in imale   (Un i té:  [TBASE_DP ] ,  par exemple:   
2  =  500  µs)  

– La  valeur spéci fiée  doi t  rempl i r l a  cond i tion  su ivan te:   

TBASE_DP  =  1  ms/2
n  avec n  =  0  – 5  (nombre  en tier)   

Cela  s i gn i fie  que  l ’ une  des  valeurs  su ivantes  peut  être  choisie:   

TBASE_DP :  375/750/1  500/3  000/6  000/1 2  000  =  
31 , 25  µs/62, 5  µs/1 25  µs/250  µs/500  µs/1  000  µs.   
Le  d isposi ti f d ’entraînement doi t  auss i  gérer les  mu l tiples  adm issib les  de  la  va leur chois ie.   

I l  convient que  l a  durée  de  cycle  DP qu i  en  résu l te  soi t  proposée comme va leur par défaut  
l ors  de  l a  configuration  (voi r 4 . 9 . 4) .  Cependant,  i l  convien t qu ’ i l  soi t  tou j ou rs  poss ible  d ’entrer 
d ’autres  va leurs  (p lus  élevées) .   

T I  (Temps  d ’entrée:  temps d ’acquis i tion  de  l a  valeur instantanée)   

Se reporter à  l ' I EC  61 1 58  pour une  description  déta i l l ée  du  paramètre.  

Rég lages  temporels  dans  l e  fich ier GSD:   

–  TBASE_IO  Base  de  temps  de  T I ,  TO  (Un i té:  [1 /1 2  µs] ,  par exemple:  3  000  =  250  µs)  

– T I _MIN   T I  m in imum   (Un i té:  [TBASE_IO ] ,  par exemple:  1  =  250  µs)  

– La  valeur spéci fiée  doi t  rempl i r l es  cond i tions  su ivan tes:   

TBASE_IO  =  1  ms/2
n  avec n  =  0  – 5  (nombre  entier)  

Cela  s i gn i fie  que  l ’ une  des  valeurs  su ivantes  peut  être  choisie:   

TBASE_IO :  375/750/1  500/3  000/6  000/1 2  000  =  
31 , 25  µs/62, 5  µs/1 25  µs/250  µs/500  µs/1  000  µs.  
Le  d isposi ti f d ’entraînement doi t auss i  ê tre  en  mesure  de  gérer les  mu l ti p les  adm issib les  
de  la  valeur choisie.  

TO  (Temps  de  sortie:  temps  de  transfert  du  point de  consigne)   

Se reporter à  l ' I EC  61 1 58  pour une  description  détai l l ée  du  paramètre.   

Rég lages  temporels  dans  l e  fich ier GSD:   

– TBASE_IO  Base  de  temps  de  T I ,  TO  (Un i té:  [1 /1 2  µs] ,  par exemple:  3  000  =  250  µs)  

– TO_MIN  M in imum  (TO-TDX)   (Un i té:  [TBASE_IO ] ,  par exemple:  1  =  250  µs)  

– La  valeur spéci fiée  doi t  rempl i r l a  cond i tion  su ivan te:   

TBASE_IO  =  1  ms/2n  avec n  =  0  – 5  (mu l tip le  en tier)   

Ce la  s ign ifie  que  l ’ une  des  valeurs  su ivantes  peu t être  chois ie :   
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TBASE_IO :  375/750/1  500/3  000/6  000/1 2  000  =  
31 , 25  µs/62, 5  µs/1 25  µs/250  µs/500  µs/1  000  µs.  

Le  d isposi ti f d ’entraînement doi t  auss i  être  en  mesure  de  gérer l es  mu l ti p les  adm issib les  
de  la  valeur choisie.  

TM  (Temps du  maître:  début de  la  commande  du  maître)   

Se reporter à  l ' I EC  61 1 58  pour une  description  détai l l ée  du  paramètre.   

TMAPC,  TSAPC (Master_Appl ication_Cycle,  S lave_Appl ication_Cycle-Time:  durées  de  
cycle  d 'appl ication)   

Se reporter à  l ' I EC  61 1 58  pour une  description  détai l l ée  du  paramètre.   

Différentes  valeurs  pour TMAPC ,  TDP ,  TSAPC  

Si  le  cycle  d 'appl ication  du  maître  n 'est pas  égal  au  cycle  DP ou  s i  l e  cycle  d 'appl ication  de  
l 'esclave  n 'est  pas  égal  au  cycle  DP,  l es  con tra in tes  su ivantes  appl icables  au  rég lage  de  
TMAPC  e t  TSAPC  sont  à  prendre  en  compte:   

TMAPC  >=  TDP  >=  TSAPC  

TMAPC  =  n  ×  TDP  (n  =  1  – 1 4,  pour l im i ter l ’ u ti l i sation  du  S igne  de  vie  de  l ’ esclave,  voi r 
4 . 9. 3)   

Temps  de  transmission   

En  fonction  du  modèle  u ti l i sé ,  l es  temps  de  transm ission  su ivan ts  sont appl icables:  

– Maître  ->  Esclave:  1 -2  TDP ,  se lon  TO  

–  Esclave  ->  Maître:  1 -3  TDP ,  se lon  T I  et  TM  

–  Maître  <->  Esclave   temps  de  retard  supplémentai re  sur l es  i n terfaces  HW et 
     SW (par exemple,  RAM  de  commun ication) .  

Dans  l e  cas  des  fonctions  technolog iques  te l l es  que  l ’ in terpolation  ou  l a  prérégu lation  de  
l ’axe,  l es  mêmes temps  de  transm ission  (temps  de  retard )  sont exigés  pour l es  esclaves  
participants .  

Extensibi l i té  du  modèle   

Les  paramètres  su ivan ts  permetten t une  extens ib i l i té  séparée  du  maître,  de  l ’ esclave  et du  
bus:   

– maître  (appl ication)  ->  TMAPC ,  TM  

–  esclave  (appl ication)  ->  TSAPC ,  T I ,  TO  

–  bus     ->  TDP  

Dans  l e  système maître,  l a  synchron isation  du  cycle  d ’horloge  peut être  effectuée  dans  l e  
mode synchron isé  en  mémoire  tampon  ou  dans  l e  cycle  DP i sochrone  optim isé  (voi r 
l ' I EC  61 1 58-5-3).  
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4.9.2 .2  Exemple  (cycle  DP le  plus  s imple)   

 

  

Ang lais  Français  

Clock cycle  Cycle  d ’ horl oge  

Closed  l oop  posi ti on  control l er Contrôl eu r de  pos i ti on  en  boucle  fermée  

Master 

S lave  

Maître  

Esclave  

DP  cycle  Cycle  DP  

Closed  l oop  speed  con trol l er/curren t  
control l er 

Contrôl eu r de  vi tesse/contrôl eur cou rant  en  boucl e  
fermée 

Reserve  Réservé  

Figure 24 – Exemple:  Cycle  DP  l e  plus  s imple   

Dans  cet exemple  (F igure  24),  quatre  cycles  DP son t nécessaires  pour une  réponse  dans  l a  
boucle  d ’asservissement de  pos i ti on :  

1 )  acqu is i ti on  de  la  valeur i nstantanée   (dans  l ’ esclave)  

2)  transm ission  de  l a  va leur i nstantanée   (esclave  ->  maître)  

3)  asservissement de  posi ti on    (dans  l e  maître)  

4)  transm ission  du  poin t  de  cons igne   (maître  ->  esclave)  

Dans  le  cycle  DP l e  p lus  s imple,  l e  Mode isochrone synchron isé  en  mémoire  tampon  est 
u ti l i sé.  Ce  modèle  p lace  les  exigences  l es  p l us  fa ib les  sur l es  caractéristi ques  de  calcu l  d u  
maître.  Cependant,  i l  augmente  le  temps  de  retard  de  l a  commande:   

Temps  de  retard  =  4  ×  TDP  

IEC  
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4.9.2 .3  Exemple  (Cycle  DP optimisé)  

 

  

Ang lais  Français  

Clock cycle  Cycle  d ’ horl oge  

Closed  l oop  posi ti on  control l er Con trôl eu r de  posi ti on  en  boucle  fermée  

Master 

S lave  

Maître  

Esclave  

DP-cycle  Cycle  DP  

Closed  l oop  speed  con trol l er/curren t  con trol l er Con trôl eu r de  vi tesse/con trôl eur cou ran t en  
boucle  fermée  

Reserve  Réservé  

Figure 25 – Exemple:  Cycle  DP  optimisé  

Dans  l e  cycle  DP  optim isé  (voir l a  F igure  25) ,  l e  Mode  isochrone synchron isé  amél ioré  est  
u ti l i sé.  La  séquence «acqu is i ti on  de  l a  va leu r instan tanée,  transm ission  de  l a  va leur 
i nstan tanée,  asservissement de  posi ti on ,  transm ission  du  poin t de  consigne»  est optim isée  
par rapport  au  temps,  afi n  de  rédu i re  au  m in imum  le  temps  de  retard  de  l a  commande.  

La  synchron isation  du  cycle  d ’horloge  dans  l a  Classe  d ’appl ication  4  “Pos i ti onnement avec 
i n terpolation  cen trale  et asservissement de  posi ti on”  nécess i te  ce  mode.  

Pour le  rég lage  temporel ,  vo i r 4 . 9 . 2. 1  

Pour le  cycle  DP  optim isé,  les  optim isations  su ivantes  sont  appl i quées .  

a)  Optim isation  de  l ’ esclave  (T I )   

I l  convien t que  ce  temps  de  synchron isation  de  l ’ acqu is i ti on  de  la  valeur i nstantanée  soi t  
s i tué  l e  p lus  proche  possib le  de  l a  fi n  du  cycle  DP.  

b)  Optim isation  de  l ’ esclave  (TO)  

I l  convien t que  ce  temps  de  synchron isation  de  l ’ acqu is i tion  du  poin t de  cons igne  soi t  s i tué  
l e  p lus  proche  poss ib le  de  l a  fin  de  l a  transm ission  des  données  cycl i ques  

c)  Optim isation  du  maître  (TM)  
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Dans  ce  cas,  un  décalage  du  temps  TM  d u  con trôleur de  posi tion  est a j ou té  de  sorte  que  
l es  valeurs  transm ises  soient  d ispon ib les  pour l e  con trôleur de  pos i ti on  dans  l e  même 
cycle  DP.  Le  calcu l  des  nouvel les  valeurs  de  poin t de  cons igne  dans  l e  con trôleur de 
pos i tion  doi t  être  achevé avan t l a  prochaine  transm ission  de  données  à  l ’esclave.  

Le  décalage  peu t être  effectué  de  deux façons.   

1 )  La  séquence des  esclaves  dans  l e  cycle  DP n ’est pas  connue.  On  fa i t  passer les  
con trôleurs  de  pos i ti on  à  un  temps  auquel  l ’ échange de  données  avec tous  les  esclaves  a  
été  effectué.  

2)  La  séquence des  esclaves  dans  le  cycle  DP  est  connue.  L’asservissement de  posi ti on  
peu t être  effectué  dans  l a  séquence de  transm ission  de  données.  Le  décalage  du  
con trôleur de  pos i ti on  d ’un  axe  seu lement nécessi te  de  prendre  en  compte  la  fi n  de  
l ’échange  de  données  de  l ’ esclave  concerné.  

Ce  modèle  pose  des  exigences  pl us  g randes  pour les  caractéristi ques  de  calcu l  a i ns i  que  
pour l a  commande  séquentie l l e  du  maître  et des  esclaves,  mais  m in im ise  l e  temps  de  retard  
l ié  à  l a  commande.  

Le  temps  de  retard  l ié  à  l a  commande  est ca lcu lé  comme su i t:   

Temps  de  retard=  TDP  +  T I  +  TO 

4.9.2 .4  Exemple  (Cycle  DP optimisé,  TMAPC  =  2  ×  TDP)  

 

  

Ang lais  Français  

Clock cycle  Cycle  d ’ horl oge  

Closed  l oop  posi ti on  control l er Contrôl eu r de  pos i ti on  en  boucle  fermée  

Master 

S lave  

Maître  

Esclave  

DP-cycle  Cycle  DP  

Closed  l oop  speed  con trol l er/curren t  
control l er 

Contrôl eu r de  vi tesse/contrôl eur cou rant  en  boucl e  
fermée 

Reserve  Réservé  

Figure 26  – Exemple:  cycle  DP  optimisé  (TMAPC  =  2  ×  TDP)  

Dans  cet exemple  (voir l a  F igure  26) ,  l e  maître  est déchargé  du  temps  de  calcu l .  Cela  résu l te  
du  fa i t  q ue  l e  cycle  du  con trôleur de  posi ti on  est un  mu l tip le  du  cycle  DP.  Un  te l  rég lage  peut 
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être  nécessai re  s i  l e  temps  d ’exécution  de  l a  commande  dans  l e  maître  représente  seu lement 
un  fa ib le  pourcentage  du  temps  d ’exécution  tota l  dans  l e  maître.  Pour l e  rég lage  de  l a  
synchron isation ,  voi r 4 . 9. 2. 1 .  

4.9.3  Exécution  et fonctionnement cycl ique   

4. 9.3.1  Exécution  (général i tés)  

En  cas  d ’exécu tion  et de  fonctionnement cycl ique,  l es  services  DP su ivants  son t exigés  (voi r 
l e  Tableau  25) :  

Tableau  25  – Services  DP  relati fs  à  l ’exécution  et  au  fonctionnement cycl ique   

Fonction  Service  DP   

Paramétrage/confi gu rati on  de  l ’ esclave   Véri fi er paramètres  u ti l i sateur,  Véri fi er l a  confi gu rati on   

Transm iss ion  du  cycl e  d ’ horl oge   Commande  g lobale  

Transm iss ion  des  données  u ti l i sateur  

Transm iss ion  du  s i gne  de  vi e  (esclave,  maître)   

Échange  de  données  

 

L’exécution  comprend  l es  phases  su ivantes:   

– Phase  1 :   Paramétrage  de  l ’ esclave,  configuration  de  l ’esclave   

– Phase  2 :   Synchron isation  de  l a  PLL avec l a  Commande  g lobale  du  cycle  

– Phase  3 :   Synchron isation  de  l ’ appl ication  de  l ’ esclave  avec l e  S igne  de  vie  du  maître   

– Phase  4 :   Synchron isation  de  l ’ appl ication  du  maître  avec l e  S igne  de  vie  de  l ’esclave   

La  F igure  27  représente  l a  séquence  d ’exécu tion  en  fonction  du  temps:  

Les  moments  de  démarrage  su ivants  son t poss ibles  après  une  erreur en  fonctionnement 
cycl ique:   

– A:  Exécu tion  à  nouveau ,  par exemple  après  l ’affectation  d ’un  paramètre  défectueux,   

I n i ti ée  par l ’ appl ication  du  maître  (accès  en  écri tu re  au  paramètre  P972  du  profi l )   

–  B :  Synchron isation  à  nouveau  de  la  PLL;  par exemple,  après  défai l l ance  de  l ’ horloge,   

I n i ti ée  par l ’ appl ication  du  maître  (mode Exploi ter et  Data_Exchange)  

– C:  Synchron isation  à  nouveau  avec le  S igne  de  vie  (LS)  du  maître,  après  son  échec,   

I n i tiée  par l ’ appl ication  de  l ’ esclave  (de  façon  autonome)   

– D:  Synchron isation  à  nouveau  avec le  s igne  de  vie  de  l ’ esclave,  après  son  échec,   

I n i ti ée  par l ’ appl ication  du  maître  (de  façon  indépendan te).   
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Ang lais  Français  

Phase  Phase  

Runn ing-up  mon i tori ng  Survei l l ance  de  l ’ exécu tion  

Master appl i cati on  Appl i cation  d u  maître  

Synchron isation  to  s l ave’s  S i gn -Of-Li fe  Synchron isation  avec l e  s i gne  de  vi e  d e  l ’ esclave  

S lave  appl i cation  Appl i cation  de  l ’ esclave  

Parameteri zati on  and  confi guration  Paramétrage  et  confi gu rati on  

PLL synch ron isation  Synchron isation  PLL  

Synchron isation  to  master’ s  S ign -Of-L i fe  Synchron isation  avec l e  s i gne  de  vi e  d u  maître  

Figure 27  – Exécution  (séquence  en  fonction  du  temps)   

Si  l e  système procède  à  une  nouvel le  exécution  (en  tota l i té  ou  en  partie,  voi r de  A à  D) ,  ceci  
est  tra i té  de  l a  même façon  qu ’une  nouvel l e  exécution  (comme après  la  m ise  sous  tens ion) .  

Les  s i gnes  de  vie  son t u ti l i sés  pour survei l l er l e  synchron isme des  appl ications  du  maître  et 
des  esclaves.  Dans  l es  un i tés  d ’en traînement mu l tiaxe,  i l  est recommandé de  réal iser l a  
gestion  des  s i gnes  de  vie  des  esclaves  et du  maître  d ’une  man ière  spéci fique  à  l ’axe.   

Les  d iagrammes  de  synchron isation  à  l a  m ise  sous  tens ion  ne  ti ennent pas  compte  du  temps  
de  transm ission  du  s i gne  de  vie.  En  fonction  du  modèle  u ti l i sé  (voi r de  4. 9. 2 . 2  à  4 . 9 . 2 . 4),  l es  
temps  de  transm ission  su ivants  son t cependant pertinen ts:  

– Maître  ->  Esclave:   1  – 2  TDP ,  se lon  TO  

–  Esclave  ->  Maître:   1  – 3  TDP ,  se lon  T I  et  TM  

–  Maître  <->  Esclave   temps  de  retard  supplémentai re  du  fa i t  des  i n terfaces  HW/SW 
(comme RAM  de  commun ication)  
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Cependant,  pour l a  fonctionnal i té  de  synchron isation ,  un  temps  de  transm ission  constant ne  
pose  aucun  problème,  dans  l a  mesure  où  i l  n ’ est pas  exigé  que  l es  d i fféren ts  s ignes  de  vie  de  
l ’esclave  présentent  l a  même re lation  de  phase  par rapport au  s i gne  de  vie  du  maître.  

Les  séquences  su ivantes  sont spéci fiées  pour un  rapport TMAPC/TDP  =  1 /1 .  Un  exemple  
concluan t spéci fie  la  séquence re lati ve  à  un  rapport  TMAPC/TDP  =  2 /1 .  

4.9.3.2  Phase  1 :  Paramétrage/configuration  de  l ’ esclave   

Appl ication  du  maître   Maître  DP   Esclave  DP   Appl ication  de  l ’ esclave  

…  

  Véri fi er paramètres.  
u ti l i sateu r  
(  
Paramètre  I soM   
)  

     Paramétrage  du  DP  
Paramétrage  du  
d i sposi ti f d ’ entraînement 
Paramétrage  de  l a  PLL  

…  

  Véri fi er l a  
confi gu rati on  

     Configuration  DP  

…  

  Commande  g lobale  
(  
L i bérer,  
Sync. /Freeze,  
Groupe  0/8  
)  
DX (Néant)  

  
 
 
 
 
 
  
 
  

 
 
 
 
 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  

IEC 

Figure 28  – Phase  1 :  Paramétrage/configuration  de  l ’ esclave  

Les  valeurs  transférées  à  l ’ a i de  du  service  «Véri fi er paramètres  u ti l i sateur»  (voir l ' I EC 61 1 58,  
É léments  de  type  3)  son t tout d ’abord  exigées  dans  l ’ appl ication  de  l ’ esclave  pour l e  
paramétrage  du  DP,  du  d ispos i ti f d ’en traînement et  de  l a  PLL,  et ce  avan t l e  passage de  
l ’appl ication  du  maître  à  l ’ état  Exploi ter (Operate) .   

Le  service  «Véri fi er l a  configuration»  comprend  la  configuration  DP (voir 4 . 5. 2).  

La  communication  doi t ê tre  ré in i tia l i sée  (paramétrage  à  nouveau  avec ‘ ’Véri fi er paramètres  
u ti l i sateur’ ' ,  voi r A à  l a  F igure  27) ,  afin  de  permettre  un  nouveau  paramétrage,  par exemple  de  
l a  PLL  après  l es  défauts  dus  à  un  paramétrage  i ncorrect  (ré in i ti a l i sation  du  d isposi ti f 
d ’entraînement en  en tran t une  valeur donnée  dans  l e  paramètre  PNU972  du  profi l ) .  

La  séquence de  fonctionnement de  l a  Phase  1  est représentée  à  l a  F igure  28.  
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4.9.3.3  Phase  2:  Synchronisation  de  l a  PLL  avec la  Commande g lobale  (GC)  
d ’horloge  

Appl ication  du  maître   Maître  DP   Esclave  DP   Appl ication  de  l ’ esclave  

…  

  Commande  g lobale   
(  
L i bérer,  
Sync. /Freeze,  
Groupe  0/8  
)  

  
 
 
 
 
 

   

  DX (Néant)    
 
  

 
 
DX (S-LS  =  0)  

  

…  

État ‘ ’Exploi ter’ ’  
+  
Data_Exchange  

  GC  
(  
Explo i ter ,  
Sync. /Freeze  ,  
Groupe  8  
)  
DX (M-LS  =  0)  

  
 
 
 
 
 
  
 
  

 
 
 
 
 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  Démarrage:  
Synchron isation  PLL  
 

…  

 
 
Démarrage:  M -LS  =  1  
 
Démarrage:  Su rvei l l ance  
de  l ’ exécution   
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DX (M-LS  =  n )  

  
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Figure 29  – Phase  2:  Synchron isation  de  la  PLL  avec l a  Commande g lobale  d ’horloge   

Le  paramétrage  de  l a  PLL doi t être  réal isé  avan t l a  synchron isation  de  l a  PLL  (voi r 4 . 9. 5.3) .  

S i  l ’ appl ication  de  l ’esclave  reconnaît ‘ ’ Explo i ter’ ’  dans  l ’état de  Commande g lobale  (GC)  et s i  
e l l e  reçoi t des  messages  d ’échange de  données  va l i des,  e l l e  démarre  a lors  la  synchron isation  
de  l a  PLL.  Tout  au tre  passage de  ‘ ’L ibérer’ ’  à  ‘ ’ Explo i ter’ ’  d u  maître  donne  l ieu  à  un  nouveau  
démarrage  de  l ’ exécu tion  avec l a  synchron isation  de  l a  PLL  (voi r B  à  l a  F igure  27)  j usqu ’à  
l ’ in terruption  du  s i gne  de  vue  de  l ’ esclave.  
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Pour démarrer une  nouvel l e  synchron isation ,  la  synchron isation  de  la  PLL n ’a  pas  
nécessai rement besoin  de  passer de  ‘ ’ Libérer’ ’  à  ‘ ’Exploi ter’ ’ .  La  synchron isation  de  l a  PLL  
doi t  être  auss i  possib le  dès  qu ’une  GC avec le  groupe  8  est envoyée.   

À l ’ i ssue  de  l a  synchron isation  de  l a  PLL,  l e  fonctionnement cycl i que  commence s i  l es  
cond i ti ons  in ternes  de  l ’ esclave  pour le  fonctionnement cycl i que  son t rempl ies,  et l ’ appl ication  
de  l ’esclave  commence  avec l a  survei l l ance  d ’horloge  (voi r 4 . 9. 6).  

L ’état du  s i gne  de  vie  du  maître  est sans  importance  pour l a  synchron isation  de  l a  PLL.  Le  
s i gne  de  vie  du  maître  et l a  survei l lance  de  l ’ exécu tion  peuvent démarrer à  un  moment 
u l térieur.  L’appl ication  du  maître  peu t u ti l i ser ce la  pour retarder l a  synchron isation  de  
l ’esclave.  S i  par exemple,  l es  paramètres  son t l us  depu is  l ’ esclave  par l ’ appl ication  du  maître  
pour adapter l ’ i n terface  cycl i que,  le  s i gne  de  vie  du  maître  et l a  survei l l ance  de  l ’ exécu tion  ne  
seron t démarrés  qu ’à  l ’ i ssue  de  ce  processus.  

À l ’ expi ration  du  déla i  de  survei l l ance  de  l ’ exécution ,  l ’ appl ication  du  maître  envoie  une  
a larme correspondante.  

S i  l ’ appl ication  du  maître  exécu te  un  passage de  «Exploi ter»  vers  «Libérer» ,  les  étapes  
su ivantes  s ’appl i quent:  

– Dans  l ’Échange  de  données,  l e  maître  passe  l es  données  de  sortie  en  mode sécurisé  
(sans  Sécuri té  i n tégrée  ->  Données  de  sortie  =  0 ,  avec Sécuri té  in tégrée  ->  l ongueur de  
données  de  sortie  =  0).  I l  en  résu l te  une  défa i l lance  du  s i gne  de  vie  du  maître.  Le  s igne  de  
vie  de  l ’esclave  est fixé  à  0  afin  d ’avoir l es  mêmes  cond i tions  pour le  passage  de  
«Libérer»  à  «Exploi ter»  comme à  l a  Phase  2 .  

– La  Commande g lobale  du  cycle  d ’ horloge  conti nue  d ’être  transm ise  (->  les  événements  à  
parti r/  en  d i rection  des  couches  secondai res  (DLL)  sont sauvegardés).   

– La  synchron ie  de  l a  PLL peu t être  cons idérée  spéci fi que  à  l ’appl ication .   

La  séquence de  fonctionnement de  l a  Phase  2  est représentée  à  l a  F igure  29.  
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4.9.3.4  Phase  3:  Synchronisation  de  l ’ appl ication  de  l ’ esclave avec le  signe  de  vie  du  
maître   

Appl ication  du  maître   Maître  DP   Esclave  DP   Appl ication  de  l ’ esclave  

…  
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Figure 30  – Phase  3:  Synchron isation  de  l ’ appl ication   
de  l ’ esclave  avec le  signe de  vie  du  maître   

Une fois  la  synchron isation  PLL réussie ,  l ’ appl ication  de  l ’esclave  démarre  le  s i gne  de  vie  de  
l ’esclave  ( l e  compteur se  trouvan t dans  l e  cycle  DP)  avec une  valeur arbi tra i re  en tre  1  et 1 5  
l orsque  le  s igne  de  vie  du  maître  change  (n  ->  n  +  1 ) .  Le  s i gne  de  vie  de  l ’ esclave  est tou t  
d ’abord  communiqué  au  maître  à  l a  fi n  de  sa  propre  synchron isation  de  s i gne  de  vie,  ce  qu i  
donne  l ieu  à  la  synchron isation  de  l ’ appl ication  du  maître  avec l e  s igne  de  vie  de  l ’esclave  
un iquement après  l a  synchron isation  de  l ’ esclave.  

L ’esclave  démarre  l a  synchron isation  du  s i gne  de  vie  à  l a  su i te  d ’un  changement du  s i gne  de  
vie  du  maître  (n  ->  n  +  1 ) .    
L ’appl ication  de  l ’ esclave  soumet à  essai  l e  s i gne  de  vie  du  maître  dans  chaque  cycle  DP.  La  
va leur attendue  du  s igne  de  vie  du  maître  dans  l ’appl ication  de  l ’ esclave  dans  l e  cycle  
d ’appl ication  du  maître  su ivant  est  l a  su ivan te:  

Maître-LS  =  n  +  1  (1 5  au  maximum) 

S i  un  s igne  de  vie  du  maître  soum is  à  essai  ne  correspond  pas  à  l a  va leur attendue,  l a  
synchron isation  redémarre.  La  phase  de  synchron isation  est cons idérée  term inée  s i  et  
seu lement s i ,  dans  l ’ appl ication  de  l ’ esclave,  l a  p lage  complète  de  valeurs  des  d i fféren ts  
s i gnes  de  vie  du  maître  correspond  aux valeurs  attendues  dans  l e  cycle  d ’appl ication  du  
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maître.  Le  s igne  de  vie  de  l ’ esclave  est a lors  transm is  au  maître  pour l a  prem ière  fois  (voi r ci -
dessus) .  

Après  l a  réal isation  de  l a  synchron isation  des  s ignes  de  vie ,  l ’ appl ication  de  l ’esclave  démarre  
avec sa  survei l l ance  cycl i que  du  s i gne  de  vie  du  maître  (voir 4 . 9. 6) .  

La  séquence  de  fonctionnement de  l a  Phase  3  est représen tée  à  l a  F igure  30.  Le  d iagramme 
d ’états  des  Phases  2  et  3  est représenté  à  l a  F igure  31 .  

 

  

Ang lais  Français  

I solate  the  i n ternal  cl ock cycle  source  from  the  
PLL ou tpu t;  s top  PLL  

I soler l a  source  i n terne  du  cycl e  d ’ horl oge  de  l a  
sorti e  d e  boucle  PLL;  arrêter l a  boucle  PLL  

Dri ve  Un i t  

PLL  fau l t  (cl ock fa i l u re)  

Un i té  d ’en traînement  

Défaut  de  boucle  PLL (défa i l l ance  d ’ horl oge)  

Dri ve  Un i t  i s  not  synchron i sed  L’ un i té  d ’ en traînement n ’ est  pas  synchron isée  

PLL synch ron isation ;  Phase  2  Synchron isation  PLL;  Phase  2  

Synchron ise  PLL to  G l obal  con trol  Synchron iser PLL  avec l a  Commande  g lobal e  

Synchron isation  OK Synchron isation  réussie  

IEC  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 88  – I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  

Anglais  Français  

Synchron ise  i n ternal  cl ock cycle  source  to  PLL  
ou tpu t  

Synchron iser l a  source  i n terne  du  cycle  d ’ horl oge  
avec l a  sorti e  de  boucle  PLL  

Recogn ise  the  DP  cycle  start  from  G lobal  Control  Reconnaître  l e  démarrage  du  cycle  DP  à  parti r 
de  l a  Commande  g lobal e  

G lobal  Con trol  recogn ised  Commande  g lobale  reconnue  

Dri ve  Un i t  synchron ised  Un i té  d ’en traînement  synch ron i sée  

Dri ve  Axi s  Axe  d ’ en traînement  

Dri ve  Axis  Control  Loop  i s  acti vated  La  boucle  d e  commande  de  l ’ axe  d ’ en traînement  
est  acti vée  

S ign-Of-Li fe  synchron isation ;  Phase  3  Synchron isation  du  s i gne  de  vi e;  Phase  3  

Master LS  change  recogn ised  Mod i fi cation  du  LS  du  maître  reconnu  

Check Master LS  and  G lobal  control  Véri fi er l e  S i gne  de  vie  d u  maître  et  Commande  
g lobale  

1 6  changes  of Master LS  are  O .K.  1 6  mod i fi cations  d u  s i gne  de  vi e  du  maître  son t  
OK 

Synchron ise  i n ternal  cl ock cycle  to  TMAPC   Synchron iser l e  cycle  d ’ horloge  i n terne  avec 
TMAPC  

Dri ve  Axis  synch ron ized  to  master LS  Axe  d ’ en traînement synchron isé  avec l e  s i gne  de  
vie  d u  maître  

S ign-Of-Li fe  fau l t  Défai l l ance  du  s i gne  de  vi e  

Figure 31  – Diagramme d ’états  des  Phases  2  et 3  de  l ’exécution  
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4.9.3.5  Phase  4:  Synchronisation  de  l ’ appl ication  du  maître  avec le  s igne de  vie  de  
l ’ esclave  

Appl ication  du  maître   Maître  DP   Esclave  DP   Appl ication  de  l ’ esclave  

…  

  GC  
(  
Explo i ter,  
Sync. /Freeze,  
Groupe  8  
)  
DX (M-LS  =  n )  

  
 
 
 
 
 
  
 
  

 
 
 
 
 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  
 
 
 
 
 
 
 
Démarrage:  S-LS  (pour 
l e  maître)  
Démarrage:  Su rvei l l ance  
M-LS   

 
 
M-LS  +  1  
 
Démarrage:  
Synchron isation  S -LS   

 
 
  
 
  

GC  (Expl oi ter … )  
 
DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m )  

  
 
S -LS  +  1  

 
 
M-LS  +  1  
 
Essai :  S -LS  (1 .  Ok)  

 
 
  
 
  

GC  (Expl oi ter … )  
 
DX (M-LS  =  n  +  2 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m  +  1 )  

  
 
 
 
S -LS  +  1  

…  

 
 
M-LS  +  1  
 
Essai :  S -LS  (x.  Ok)  
 
Fin :  Synchron isation  
S-LS   

 
 
  
 
  

GC  (Expl oi ter … )  
 
DX (M-LS  =  n )  

 
  
 
  

 
 
 
DX (S-LS  =  m )  

  
 
 
S -LS  +  1  

 
 
M-LS  +  1  
 
F i n :  Survei l l ance  de  
l ’ exécution   
 
Démarrage:  
Survei l l ance  S-LS   

 
 
  

GC  (Expl oi ter … )  
 
DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m  +  1 )  

  
 
 
 
S -LS  +  1  

 
 
M-LS  +  1  
 
Survei l l ance  S-LS  

 
 
  
 
  

GC  (Expl oi ter … )  
 
DX (M-LS  =  n  +  2 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m  +  2)  

 
 
  
 
  

 
 
Su rvei l l ance  M-LS   
 
S -LS  +1  

IEC 

Figure 32  – Phase  4:  Synchron isation  de  l ’ appl ication  du  maître   
avec le  signe  de  vie  de  l ’ esclave  

L’appl ication  du  maître  démarre  l e  s igne  de  vie  du  maître  ( le  compteur se  trouvan t dans  le  
cycle  d ’appl ication  du  maître)  avec une  valeur arb i tra i re  en tre  1  et 1 5  au  p lus  tôt  l orsqu ’ i l  
passe  de  «Libérer»  à  «Exploi ter» .  

L ’appl ication  du  maître  démarre  l a  synchron isation  du  s igne  de  vie  au  n i veau  du  s i gne  de  vie  
d ’un  esclave  (m  non  égal  à  0).  L ’appl ication  du  maître  soumet à  essai  l e  s igne  de  vie  de  
l ’esclave  au  cours  de  chaque cycle  d ’appl ication  du  maître.  La  valeur attendue  du  s igne  de  
vie  de  l ’esclave  dans  l e  cycle  d ’appl ication  du  maître  su ivan t est  l a  su ivante:  

Esclave–LS  =  m  +  Appl ication  du  maître  – Cycle/Cycle  DP =  m  +  TMAPC/TDP   (1 5  max. )  

S i  un  s i gne  de  vie  de  l ’ esclave  soum is  à  essai  ne  correspond  pas  à  l a  va leur attendue,  l a  
synchron isation  de  l a  Phase  4  redémarre.  La  phase  de  synchron isation  est considérée  
term inée  s i  et seu lement s i ,  dans  l ’ appl ication  du  maître,  l a  p lage  complète  de  valeurs  des  
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d i fférents  s i gnes  de  vie  de  l ’ esclave  correspond  aux valeurs  attendues  dans  l e  cycle  
d ’appl ication  du  maître.   

Après  l a  réal isation  de  l a  synchron isation  de  l ’exécu tion ,  l ’ appl ication  du  maître  met fin  à  l a  
survei l l ance  de  l ’ exécu tion  et démarre  la  survei l l ance  cycl ique  du  s igne  de  vie  de  l ’esclave  
(voi r 4 . 9 .6) .  

Les  appl ications  (maître,  esclave)  survei l l en t l e  s i gne  de  vie  de  l ’au tre  (voi r 4 . 9. 6) .  S i  l e  s i gne  
de  vie  (appl ication  du  maître  ou  de  l ’ esclave)  est  défai l l an t,  l ’ au tre  tente  au tomatiquement de  
se  synchron iser à  nouveau  avec l ’ appl ication  défai l lante.  

S i  l ’ appl ication  de  l ’ esclave  détecte  l a  défai l l ance  du  s i gne  de  vie  du  maître,  l ’ appl ication  de  
l ’esclave  ten te  imméd iatement une  nouvel l e  synchron isation  avec l e  s igne  de  vie  du  maître  
(voi r C  à  la  F igure  27) ,  afin  que  l e  fonctionnement synchrone  pu isse  conti nuer après  
acqu i ttement par l ’ u ti l i sateur.  Cette  nouvel l e  synchron isation  provoque également  
l ’ i n terruption  du  s igne  de  vie  de  l ’esclave.   

SI  l ’ appl ication  du  maître  détecte  une  défai l l ance  du  s i gne  de  vi e  de  l ’ esclave,  l ’appl ication  du  
maître  tente  imméd iatement une  nouvel le  synchron isation  avec l e  s i gne  de  vie  de  l ’ esclave  
(voi r D  à  l a  F igu re  27),  afin  que  le  fonctionnement cycl i que  pu isse  continuer après  
acqu i ttement de  ce  défaut  par l ’ u ti l i sateur.  La  séquence  de  fonctionnement de  l a  Phase  4  est 
représentée  à  l a  F igure  32.  

4.9.3.6  Exemple:  Exécution  en  fonctionnement cycl ique (TMAPC /TDP  =  2/1 )  

Un  exemple  général  des  séquences  de  fonctionnement est donné  à  l a  F igure  33,  à  l a  
F igure  34 ,  à  l a  F igure  35,  à  l a  F igure  36  et  à  l a  F igure  37.  

Appl ication  du  maître   Maître  DP    Esclave  DP    Appl ication  de  l ’ esclave  

  Set_Prm    
 

   Paramétrage  de  l a  PLL  

…  

IEC 

 

Figure 33  – Exemple:  Exécution  en  fonctionnement cycl ique  (Phase 1 )  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  
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Appl ication  du  maître   Maître  DP    Esclave  DP    Appl ication  de  l ’ esclave  

  GC  (L ibérer )  
 
DX (Néant)  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  

Changement:  L i bérer 
  Exp loi ter 



 
  

GC  (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  0)  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  Démarrage:  Synch ron isation  
de  l a  PLL   

…  

 
 
Démarrage:  M -LS  =  1  
 
Démarrage:  
Survei l l ance  de  
l ’ exécution   

 GC (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  

…  

  GC (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

  
 
 
 
F i n :  Synch ron isation  de  l a  
PLL  
Démarrage:  Su rvei l l ance  
d ’ horloge   
Démarrage:  fonctionnement  
cycl i que  

…  
IEC 

 

Figure 34 – Exemple:  Exécution  en  fonctionnement cycl ique  (Phase 2)  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  

Appl ication  du  maître   Maître  DP    Esclave  DP    Appl ication  de  l ’ esclave  

  GC  (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n  +  
1 )  

  
 
  

  
 


 
 

 
 
Démarrage:  Synch ron isation  
LS   
Démarrage:  S -LS  =  1  
(seu l ement i n terne)  

     DX (S-LS  =  0)    

  GC  (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n  +  
1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

 
 
  

 
 
Essai :  M-LS  

  GC (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n  +  
2)  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

 
 
  

 
 
Essai :  M-LS  (1 .  OK)  

  GC (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n  +  
2)  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

 
 
  

 
 
Essai :  M-LS  

…  

  GC (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  0)  

 
 
  

 
 
Essai :  M-LS  (x.  OK)  
F i n :  Synch ron i sation  LS  
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Figure 35 – Exemple:  Exécution  en  fonctionnement cycl ique  (Phase 3)  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  
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Appl ication  du  maître   Maître  DP    Esclave  DP    Appl ication  de  l ’ esclave  

  GC  (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m )  

 
 
 
 
  

 
 
 
 
Démarrage:  S -LS  (pou r l e  
maître)  
démarrage:  Su rvei l l ance  M -
LS   

 
 
 
 
Démarrage:  
Synchron isation  LS   

 
 
 
 
  

GC  (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m  +  1 )  

  

  GC  (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m  +  2)  

  

 
 
 
 
Essai :  S-LS  (1 .  OK)  

 
 
 
 
  

GC  (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n  +  2 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m  +  3)  

  

  GC  (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n  +  2 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m  +  4)  

  

…  

 
 
 
 
Essai :  S -LS  (x.  OK)  
F i n :  Synch ron isation  
LS   

 
 
 
 
  

GC  (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m )  

  

IEC 

 

Figure 36  – Exemple:  Exécution  en  fonctionnement cycl ique  (Phase 4)  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  

Appl ication  du  maître   Maître  DP    Esclave  DP    Appl ication  de  l ’ esclave  

  GC  (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m  +  1 )  

  

 
 
 
 
F i n :  survei l l ance  de  
l ’ exécution   
Démarrage:  
Survei l l ance  S-LS   

 GC (Expl oi ter)  
 
DX (M-LS  =  n  +  1 )  

  
 
  
 
  

 
 
 
 
DX (S-LS  =  m  +  2)  
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Figure 37  – Exemple:  Exécution  en  fonctionnement cycl ique  (Phase 5)  (TMAPC/TDP  =  2 /1 )  

4.9.4  Paramétrage,  configuration  (Set_Prm,  GSD)   

Les  paramètres  requ is  pour une  « I n terface  d ’entraînement synchrone  du  cycle  d ’horloge»  
figuren t dans  le  Tableau  26.  
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Tableau  26  – Paramètres  (Set_Prm,  GSD)  pour  
« interface  d ’entraînement synchrone  du  cycle  d ’horloge»  

 Paramètre  Nom  Set_
Prm  

GSD Type de  
données  

Un i tés  
( in ternes)  

Valeurs  types  

( i n ternes)  (absolues)  

DPV1 _ 
S lave  

Pri se  en  charge  de  l a  
fonctionnal i té  DPV1   X 

Boolean  
(1 :  True)  

– 1  True  

I sochron_ 
Mode_ 

Supp  

Pri se  en  charge  d u  
Mode  i soch rone    X 

Boolean  

(1 :  True)   
– 1  True  

I sochron_ 

Mode_ 

Requ i red  

Demande  du  Mode  
i sochrone    X 

Boolean  
(1 :  True)  

– 1  True  

TBASE DP  Base  de  temps  de  TDP  X  X Unsigned32  1 /1 2  µs  1  500  1 25  µs  

TDP_M IN  TDP  m i n imal   X Unsigned 1 6  TBASE_DP  8  1  000  µs  

TDP_MAX  TDP  maximal   X Unsigned 1 6  TBASE_DP  256  32  ms  

TDP  Du rée  de  Cycle  DP  X  Unsigned 1 6  TBASE_DP  1 6  2  000  µs  

TMAPC  
Du rée  de  cycle  
d ’appl i cati on  d u  maître   X   Unsigned8  TDP  1  2  000  µs  

TBASE_IO  
Base  de  temps  de  T I ,  
TO  

X  X Unsigned32  1 /1 2  µs  1  500  1 25  µs  

T I _M I N  T I  m i n imal   X Unsigned 1 6  TBASE_IO  1  1 25  µs  

T I  
Moment  d ’ acqu is i ti on  
de  l a  val eu r 
i nstantanée   

X  Unsigned 1 6  TBASE_IO  2  250  µs  

TO_M IN  (TO-TDX)  m in imal   X Unsigned 1 6  TBASE_IO  1  1 25  µs  

TO  
Moment d e  transfert  d u  
poin t  de  cons igne   

X  Unsigned 1 6  TBASE_IO  9  1  1 25  µs  

TDX  
Temps  d ’échange  de  
données  

X  Unsigned32  1 /1 2  µs  1 2  000  1  000  µs  

TPLL_W  
Fenêtre  de  boucle  PLL  
(1 /2 )  X  Unsigned 1 6  1 /1 2  µ s  1 2  1  µs  

TPLL_W_MAX  
Fenêtre  de  boucle  PLL  
maximale    X Unsigned 1 6  1 /1 2  µ s  1 2  1  µs  

TPLL_D  Retard  de  boucle  PLL  X  Unsigned 1 6  1 /1 2  µ s  0  0  µs  

 

Si  l e  paramètre  I sochron_Mode_supp =  0 ,  l es  paramètres  isochrones  restan ts  (dans  l e  
message  de  paramétrage  ou  dans  le  fich ier GSD)  son t sans  importance.  

L ’un i té  [1 /1 2µs]  des  temps  de  base  TBASE_DP ,  TBASE_IO  et des  temps  TDX,  TPLL_W ,  et d u  
TPLL_D  a  l es  avan tages  su ivants :  

– 1 /1 2  µs  correspond  au  temps  binai re  tBIT  à  1 2  Mbi t/s  (83  ns)  et peu t auss i  être  u ti l i sé  pour 
d ’autres  débi ts  de  données  

– 1 /1 2  µs  permet également l a  représentation  de  31 , 25  µs,  par exemple  sans  l ’ u ti l i sation  
des  données  de  type  F loat  

– 1 /1 2  µs  comme un i té  pour l es  deux paramètres  TPLL_W  et  TPLL_D  permet à  ces  dern iers  
d ’être  défin is  p lus  précisément pour un  débi t de  données  pl us  bas  qu ’avec l ’ un i té  tBIT  

–  1 /1 2  µs  comme un i té  pour les  deux paramètres  TPLL_W  et  TPLL_D  permet une  m ise  en  
œuvre  indépendamment du  débi t  de  données  (par exemple  par une  boucle  PLL  flexib le) .  

Les  temps  TPLL_W  ( fenêtre  de  boucle  PLL)  et  TPLL_D  (retard  de  boucle  PLL)  sont u ti l i sés  pour 
paramétrer l a  boucle  PLL  (voir 4 . 9. 5. 3).  
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4.9.5  Génération  du  cycle  d ’horloge (Commande g lobale)  et  sauvegarde du  cycle  
d ’horloge  

4. 9.5.1  Défin i tion  du  service  G lobal_Control  (fonctionnal i té  courante)  

Avec un  message  deCcommande  g lobale ,  un  maître  peut envoyer des  commandes  (SYNC,  
UNSYNC,  FREEZE,  UNFREEZE,  CLEAR_DATA)  à  un  groupe d ’esclaves  ou  à  tous  les  
esclaves.  

L ’affectation  d ’un  esclave  à  un  groupe  spéci fi que  est précisée  pendant l ’ exécution  dans  l e  
message  de  paramétrage.  

La  partie  des  données  du  message de  Commande  g lobale  est  composée de  2  octets:  

1 er  octet:  commandes  SYNC …  (b i t  codé)  

2nd  octet:  Groupes  1  à  8   (b i t  codé)  

Un  message  de  Commande  g lobale  erroné  n ’est pas  répété.  

Types  de  synchron isation  (expansion  re lati ve  à  l ’ « i n terface  d ’en traînement synchrone du  
cycle  d ’horloge’ ’ )  

Sur l es  groupes  1  à  8  possibles  (voir ci -dessus),  l e  g roupe su ivan t est en  permanence réservé  
dans  le  message G lobal_Control  re lati f à  l ’ in terface  d ’en traînement synchrone  du  cycle  
d ’horloge  de  l ’ appl ication :  

•  G roupe 8 :  Synchron isation  d ’ horloge  

Dans  l e  cas  de  l ’ i n terface  d ’entraînement synchrone du  cycle  d ’horloge  de  l ’appl ication ,  l e  
maître  DP envoie  un  message de  Commande g lobale  avec l ’ ID  du  Groupe  8  au  démarrage  
d ’un  cycle.  

Un  d isposi ti f d ’en traînement qu i  prend  en  charge  l e  Mode isochrone peu t ne  pas  être  affecté  à  
un  g roupe dans  l e  paramétrage,  mais  répond  tou jours  à  la  Commande g lobale  du  Groupe 8.  
Un  d ispos i ti f d ’en traînement,  qu i  ne  prend  pas  en  charge  le  Mode isochrone,  peu t fonctionner 
avec le  Groupe 8  aux l im i tes  du  cycle  d ’horloge  avec SYNC/FREEZE.  

Le  Tableau  27  donne  une  présen tation  générale  des  combinaisons  possibles  de  types  de  
synchron isation .  

Tableau  27  – Combinaisons  possibles  de  types  de  synchron isation   

Mécanisme de  synchron i sation   Mécan isme de  synchron i sation  
pris  en  charge  

Paramétrage  
paramètre  

Commande  
g lobale  

(Sélection  du  
groupe)  Mode 

i sochrone   
Synchron isation  

de  base   
(Sync,  Freeze)  

Sync,  
Freeze  

I dent du  
Groupe   

Pas  de  synch ron isation  --  --  --  --  --  

Synchron isati on  de  l ’ u ti l i sateur  --  X X 1 -7  1 -7  

Synchron isati on  cycl i que  
(message  de  synchron isati on  
combiné  avec l a  commande  
‘ ’Sync et/ou  Freeze’ ’ )   

- -  X X 8  8  

Synchron isati on  cycl i que  

(Mode  i sochrone)  
X --  --  --  8  

(- )    Non  u ti l i sé  au  n i veau  de  ce  mécan isme  de  synchron isati on .   
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NOTE  Le  message  de  Commande  g lobal e  u ti l i sé  pou r i nd i quer l e  mode  de  fonctionnement  du  maître  est  envoyé  
comme une  Commande  g l oba le  complémentai re  au  G roupe  0  (absence  de  g roupe)  afi n  de  pouvoi r assurer un  
fonctionnement m ixte  avec l es  esclaves  sans  synchron isati on  (sans  l e  G roupe  8).  

4.9.5.2  Instabi l i té  d ’horloge  

Le  cycle  d ’ horloge  transm is  avec la  Commande  g lobale  a  l es  attribu ts  su ivan ts:  

– i nstabi l i té  d ’ horloge  voir ci -dessous,   

– défai l l ance  d ’horloge  un  message  de  Commande  g lobale  erroné  n ’est pas  répété ,   

– décalage  de  phase   en tre  d i fférents  esclaves  au  cours  des  temps  d ’exécu tion  de  l a  
    Commande  g lobale ,  

– temps  de  retard   répéti tions  de  messages  dans  l e  cycle  précédent.   

L ’ i nstabi l i té  d ’horloge  est  l ’ écart s tochasti que  de  l ’ i nstan t d ’ horloge  nom inal ,  car l ’ écart peut 
varier dans  tous  les  cycles  d ’ horloge.  L ’ i nstabi l i té  est spéci fi ée  en  0 . . x ns,  ce  qu i  s i gn i fie  
qu ’e l le  est tou jours  une  valeur complémentai re  à  l ’ i nstant d ’ horloge  nom inal .  L ’esclave  
commande l ’ i nstan t d ’ horloge  nom inal  p lus  x/2  en  moyenne.  

Les  composan tes  su ivantes  forment l ’ i nstabi l i té  d ’horloge:  

– ASIC  de  maître  

– Physique  de  Profibus   

– Répéteur 

– ASIC  d ’esclave  

La  dérive  du  quartz condu i t à  des  périodes  inexactes  du  message de  Commande  g lobale  et  
varie  en  fonction  du  temps  (effet  de  la  température,  du  vie i l l i ssement) .  

Une  i nstabi l i té  d ’horloge  ind ividuel le  évaluée  dans  l ’ esclave  comme trop  grande  est 
cons idérée  comme une  défai l l ance  d ’ instabi l i té.  L ’esclave  produ i t a l ors  un  cycle  d ’horloge  de  
remplacement (voir 4 . 9. 6).  

La  va leur maximale  d ’ i nstabi l i té  maxTJ  ne  doi t pas  excéder 1  µs.  Une  i nstabi l i té  d ’horloge  
i nd ividuel le  évaluée  dans  l ’esclave  comme trop  grande  est cons idérée  comme une  défai l l ance  
d ’horloge.  

Le  Tableau  28  présente  les  cond i ti ons  adm issib les  en  Mode i sochrone  pour l e  débi t  de  
données,  l e  cycle  d ’horloge  DP  m in imum  et maximum  et l ’ i nstabi l i té .  

Tableau  28  – Condi tions  relatives  au  Mode  i sochrone  

Débi t de  données  a  Cycl e  d ’horloge  DP  Instabi l i té  

Maximum M in imum Sortie  de  génération  
d ’horloge   

Entrée  de  régénération  
d ’horloge   

1 2  Mbi t/s  32  ms  0 , 5  ms  <  200  ns  max 1  µ s  

6  Mbi t/s  32  ms  0 , 5  ms  <  300  ns  max 1  µ s  

3  Mbi t/s  32  ms  1  ms  <  450  ns  max 1  µ s  

1 , 5  Mbi t/s  32  ms  2  ms  <  790  ns  max 1  µ s  

 

Défai l l ances  adm ises  3  m in imum  par l i gne  5  maximum  par l i g ne  

a  Tous  l es  esclaves  et  maîtres  conformes  à  PROFI d ri ve  doi vent  prendre  en  charge  1 2  Mbi t/s  pour l es  
appl i cations  synchrones  de  cycle  d ’ horl oge.  
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Les  l im i tes  su ivan tes  pour l e  b i t  Sortie  de  génération  d ’horloge  dans  le  maître  et l ’esclave  ne  
doivent pas  dépasser:   

Précis ion  du  b i t  d u  cycle  d ’horloge   <  0 , 03  %  

Dérive/temps       ±1  ppm/m in  

4.9.5.3  Boucle  PLL pour la  régénération  d ’horloge  dans  l ’ esclave  

L’ instabi l i té  d ’ horloge  peut être  l i ssée  dans  l ’ esclave  et l a  défai l l ance  d ’horloge  a ins i  que  les  
effets  d ’exécution  peuvent  être  compensés  à  l ’a ide  d ’ une  boucle  PLL  (voi r l a  F igure  38).  Les  
fonctions  PLL  pri ncipales  sont  décri tes  dans  l e  présen t paragraphe.  

 

  

Ang lais  Français  

PLL reset  

Clock cycle  

Réin i ti a l i sati on  de  PLL  

Cycle  d ’ horl oge  

G lobal  Con trol  (DP  clock cycle)  Commande  g lobale  (cycle  d ’ horloge  DP)  

J i tter <=1  µ s  at  the  DP  p l ug  of the  s l ave  

 wi th  fai l u re  

i nstabi l i té  <=1  µ s  au  branchement DP  de  
l ’ esclave  

avec défai l l ance  

DP  s l ave  ASIC  ASIC  d ’esclave  DP  

PLL start  Démarrage  de  PLL  

SYNC mode  

SYNC enabl e  

Mode  SYNC 

Acti vation  SYNC  

SYNC clock cycle  period  du rati on  Durée  du  cycle  d ’ horl oge  SYNC 

N°  of SYNC pu l ses  per TDP   Nombre  d ’ impu l s ions  SYNC par TDP  

PLL  wi ndow 

PLL  del ay 

Fenêtre  de  boucle  PLL  

Retard  de  boucle  PLL  

DP  cycle  Cycle  DP  
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Anglais  Français  

PLL  

Smooth ing  of cl ock j i tter 

Compensation  of cl ock fa i l u re  

Compensation  of run time  effects  

PLL  

Li ssage  de  l ’ i nstabi l i té  d ’ horl oge  

Compensation  de  l a  d éfai l l ance  d ’ horl oge  

Compensation  des  effets  d ’exécu tion   

J i tter 

wi thout  fa i l u re  

wi th  d elay 

i nstabi l i té  

sans  défai l l ance  

avec retard  

H i t  d i spl ay 

Clock0  d i spl ay 

Affi chage  de  l ’ occurrence  

Affi chage  horl oge  0  

Clock cycle  generati on  Générati on  d u  cycle  d ’ horl oge  

Window Fenêtre   

Fai l u re  (del ayed )  Défai l l ance  (retardée)  

Fai l u re  (no  GC;  destroyed  du ri ng  transport  vi a  
bus)  

Défai l l ance  (aucune  GC détru i te  pendant  l a  
transm ission  via  l e  bus)  

Figure 38  – Boucle  PLL pour l a  régénération  d ’horloge  dans  l ’esclave   

La  PLL a  des  s ignaux d ’en trée  (paramètre  ou  broche)  te ls  que  présentés  dans  l e  Tableau  29.  
Pour le  rég lage  de  p lus ieurs  de  ces  paramètres  d ’en trée,  l a  d urée  de  cycle  DP (TDP)  a ins i  q ue  
l e  débi t  de  données  doiven t être  connus.  

Tableau  29  – Signaux d ’entrée  de  la  PLL   

Signal  d ’entrée  Description  Entrée  

Par.  Broche  

Réin i ti a l i sati on  PLL  Réin i ti a l i sati on  d u  matéri e l  de  l a  boucle  PLL.   x  

CYCLE  D’HORLOGE  Lorsque  l e  message  de  Commande  g lobal e  pour l e  cycle  
d ’ horloge  est  reçu ,  l ’ASIC  d ’ esclave  DP  l ’ i n d ique  

 x  

Démarrage  PLL  peu t  être  u ti l i sé  pour arrêter ou  démarrer l a  boucl e  PLL.   X  

Mode SYNC  Synchrone/non-synch rone  

I l  est  u ti l i sé  pour d éterm iner s i  l a  PLL ten te  ou  non  de  
synchron iser l e  s i gnal  SYNC sur l e  message  de  Commande  
g lobale.   

X  

Acti vation  SYNC  peu t  être  u ti l i sé  pour déterm iner s i  l e  s i gnal  SYNC est  à  
émettre  ou  non .  

X  

Durée  de  l a  période  d u  
cycle  d ’ horl oge  SYNC 

peu t être  u ti l i sé  pour défi n i r l a  période  du  cycle  d ’ horloge  
SYNC en  tan t  que  composante  mu l ti p l e  en tier d e  l a  péri ode  d u  
cycle  d ’ horl oge  de  l a  Commande  g l oba le.  

X  

Nombre  de  cycles  SYNC 
par TDP)  

peu t  être  u ti l i sé  pour déterm iner l e  nombre  de  cycles  d ’ horloge  
SYNC par du rée  de  l a  péri ode  du  cycle  d ’ horl oge  de  l a  
Commande  g lobale.  

X  

Fenêtre  de  boucle  PLL a  La  valeur chois ie  représente  l a  moi ti é  de  l a  l argeu r de  l a  
fenêtre  de  tolérance.  

X  

Retard  de  boucle  PLL  a  La  valeur chois ie  correspond  au  temps  de  retard  d u  cycle  
d ’ horloge  SYNC généré   

X  

a  Les  paramètres  Fenêtre  de  boucle  PLL et  Retard  de  boucle  PLL  fon t  aussi  parti e  du  message  de  paramétrage  
Set_Prm  (voi r 4 . 9. 4).  

 

La  PLL  a  des  s i gnaux de  sortie  (reg istre  ou  broche)  te ls  que  présentés  dans  l e  Tableau  30:  
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Tableau  30  – Signaux de  sortie  de  l a  PLL   

Signal  de  sortie  Description  Sortie  

Reg .  Broche  

SYNC La  sorti e  du  cycle  d ’ horloge  de  l a  PLL est  une  horl oge  sans  
i nstabi l i té,  donc stable  d ans  l a  p l us  g rande  mesure  possible.  

Ce  cycle  d ’ horl oge  s ’ écarte  du  cycle  d ’ horl oge  DP  par u n  
temps  de  retard  constant  qu i  peu t  être  défi n i  (compense  l es  
décalages  de  phase  en tre  l es  esclaves  en  ra i son  des  temps  
d ’exécu ti on  d u  message  de  Commande  g lobal e).  

La  péri ode  d ’ impu ls ion  d ’ horl oge  SYNC est  une  composante  
en tière  d u  TDP .  réel .  

 X 

H i t  d i spl ay 

(Affichage de l’occurrence)     

I nd ique  s i  un  message  de  Commande  g lobal e  est  arri vé  dans  
l ’ i n terval l e  de  l a  fenêtre  de  tol érance.  

X  

Clock0  d i spl ay  

(Affichage Horloge0)  

I nd ique  s i  l e  cycl e  d ’ horl oge  SYNC qu i  vi en t  d ’ être  l u  coïncide  
avec l e  message  (attendu )  d e  Commande  g lobale  (décalé  par 
l e  temps  de  retard )  ( 1 er  cycle  d ’ horloge  ou  Horloge0)  

X  

NOTE  Dans  l e  mode  non  synchron isé  (voi r ci -dessus,  Mode  SYNC du  paramètre  d ’ en trée) ,  l e  s i gnal  SYNC est  
un  cycle  d ’ horl oge  fi xe,  ayan t l a  du rée  de  péri ode  souhai tée.  

 

La  PLL  est exécu tée  comme su i t  (s i  l e  mode  SYNC= synchrone) .  

– Réin i ti al i sation  du  HW de  l a  PLL.  

– Paramétrage  de  la  PLL  (voi r ci -dessus  l es  paramètres  qu i  son t défin is).  

– Synchron isation  de  l ’ horloge  SYNC avec l ’ horloge  DP ( trans i toi re)  

– Activation  du  s i gnal  SYNC après  l a  réuss i te  de  l a  synchron isation .  

I l  convient que  l a  PLL se  comporte  comme su i t pendan t l e  fonctionnement s tationnai re  (s i  le  
mode SYNC =  synchrone).  

– Génération  du  cycle  d ’horloge  SYNC (avec les  exigences  ci -dessus) .  

– Lors  de  la  reconnaissance  du  cycle  d ’ horloge  DP (dans  les  l im i tes  de  la  fenêtre  de  
to lérance),  i l  convient  que  la  PLL  commence par compenser et  afficher l a  détection  du  
cycle  d ’horloge  DP ( l ’ affi chage de  l ’occurrence  tou jours  dans  l e  même cycle  DP).  

– S i  l e  cycle  d ’ horloge  DP est défai l lan t (hors  de  l a  fenêtre  de  to lérance) ,  i l  convient que  l a  
PLL  ne  commence pas  par compenser mais  p lu tôt conti nue  avec l e  cycle  d ’horloge  SYNC 
i nchangé.  

– Afficher s i  l e  cycle  d ’ horloge  SYNC qu i  vient  d ’être  lu  coïncide  avec l e  cycle  d ’horloge  DP  
(Horloge0)  attendu .   

Note  relati ve  à  la  compensation  du  temps  l ’ exécu tion  ( temps  de  retard  de  PLL)   
Le  message de  Commande g lobale  reçu  par un  esclave  est l u  à  parti r de  l a  PLL retardée  par 
un  temps  de  retard  paramétré  (voi r ci -dessus) .  Ce  décalage  doi t être  pris  en  compte  l ors  de  l a  
m ise  en  œuvre.  Par exemple,  l a  va leur i nstan tanée  ( temps  T I )  est mesurée  le  p lus  rapidement 
poss ib le  avant l ’ impu ls ion  d ’horloge  SYNC que  la  PLL l i t  (voir l a  F igure  39).  Dans  l e  cas  d ’un  
temps  de  retard  p lus  l ong ,  i l  peut être  poss ib le  que  l a  va leur i nstantanée ne  pu isse  pl us  être  
transm ise  parce  que  l ’échange de  données  a  déjà  commencé sur le  bus  (T I _MIN  nécessi te  
d ’être  pl us  important que  l e  retard) .   
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Ang lais  Français  

Global  Con trol  Commande  g lobale  

Data  Exchange  Échange  de  données  

Delay Retard  

Figure 39  – Compensation  du  temps  d ’exécution   

4. 9.6  Mécan ismes de  survei l lance  

4.9.6.1  Survei l lance  DP normal isée   

Survei l l ance  de  la  réponse  de  l ’ esclave  dans  l e  maître  DP:  TSDR maximal  /  Somme de  
contrôle  

S i  l ’ esclave  ne  répond  pas  pendant l e  temps  de  réponse  de  TSDR maximal  ou  s i  le  maître  
détecte  une  erreur dans  l a  somme de  contrôle,  l e  maître  répète  le  message  pendan t un  
certa in  nombre  configuré  de  fois .  S i  tou tes  les  répéti tions  de  message  ont échoué,  i l  y a  une  
défai l l ance  tota le  de  la  communication  avec cet esclave.  

I l  convient de  pouvoir configurer dans  le  maître  la  réponse  re lati ve  aux au tres  d ispos i ti fs  
d ’entraînement en  cas  de  défa i l lance  de  l ’un  des  d ispos i ti fs  d ’en traînement.   

Rég lage:  60  – 800  tBi t  (dépend  du  débi t  de  données)   

NOTE  La  réduction  est  u ti l e  et  spéci fi q ue  au  profi l  du  fai t  que  l e  temps  de  réponse  et  d onc l e  cycle  DP  (TDP )  
peuvent être  optim isés.  

Temps de  survei l lance  dans  l ’esclave  DP:  TWD  

Dans  un  esclave,  la  survei l l ance  par ch ien  de  garde  avec  TWD garanti t  que  s i  l e  maître  est 
défai l l an t,  les  sorties  de  l ’esclave  passent dans  un  état  sécurisé  après  expi ration  de  ce  
temps;  cela  impl i que  que  les  d ispos i ti fs  d ’en traînement sont arrêtés.  Pour le  couplage  
d ’entraînement synchrone de  l ’ horloge,  cela  est  s ign i ficati f s i  l e  rég lage  est dans  toute  la  
mesure  du  possib le  l e  même pour tous  l es  esclaves  ( l ’ arrêt s imu l tané  est poss ib le).  

Rég lage:  TWD  >  TTR (Temps  de  rotation  cib le)  

Temps  de  survei l lance  dans  la  classe  1  du  maître  DP:  Temps  de  contrôle  des  données  

L ’exploi tation  des  données  u ti l i sateur en tre  l e  maître  DP (classe  1 )  et  les  esclaves  qu i  l u i  son t 
affectés  est  survei l lée  par l e  maître  avec l e  temps  de  contrôle  des  données.  Dans  l es  l im i tes  
du  temps  de  contrôle  des  données,  au  moins  un  transfert de  données  u ti l i sateur doi t être  
correctement effectué  avec l ’esclave  correspondant.  Dans  l e  cas  contrai re,  cela  est s i gnalé  à  
l ’ u ti l i sateur du  maître  DP.  

Rég lage:  Temps  de  con trôle  des  données  >=  6  ×  TWD  (voi r ci -dessus)  
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4.9.6.2  Violation  du  cycle  DP  TDP  

La  vio lation  du  cycle  DP TDP  (par exemple,  en  ra ison  de  la  répéti ti on  des  messages)  ne  
provoque  pas  nécessai rement une  défai l l ance  de  communication  l orsqu ’on  cons idère  l es  
ra isons  su ivan tes.  

– La  défai l lance  des  impu lsions  d ’ horloge  peu t être  i n terceptée  dans  l ’ esclave  à  l ’ a i de  d ’ une  
stratég ie  de  détection  de  défai l l ances  (propre  génération  d ’ impu lsions  d ’horloge)  (voir ci -
dessous,  défai l lance  d ’horloge).  

– Une  défa i l l ance  de  données  u ti l i sateur qu i  en  résu l te  éventuel l ement peu t être  in terceptée  
dans  l ’esclave  à  l ’ a ide  d ’ une  stratég ie  de  détection  de  défai l lances  (valeur de  
remplacement)  (voir ci -dessous,  défai l l ance  de  données  u ti l i sateur) .  

I l  convien t que  le  maître  vei l le  à  ce  qu ’aucun  décalage  permanent d ’ impu lsions  d ’horloge  ne  
se  produ ise  en  cas  de  violation  du  cycle  DP.  Le  cycle  peu t être  «enclenché»  par le  cycle  
su ivant en  supprimant la  partie  acycl i que  du  cycle  après  l a  vio lation  (voi r 5. 9).  

Comme le  représente  la  F igure  40 ,  une  vio lation  du  cycle  DP  peut ne  pas  condu ire  à  des  
décalages  permanents  d ’ impu ls ions  d ’ horloge:  

 

  

Ang lais  Français  

DP clock (setp).  Horloge  DP  (poi n t  de  cons igne)  

DP  clock (actual )  Horloge  DP  (réel l e)  

Cycl i c/acycl i c  Cycl i que/acycl i q ue  

Figure 40  – Violation  du  cycle  DP  

NOTE  P lus ieu rs  vi olati ons  success ives  du  cycle  DP  peuvent  en traîner un  déca lage  permanent d ’ impu ls ions  
d ’ horloge  (par exemple,  par dépassement  du  tempori sateu r d ans  l ’ASIC  du  maître) .  

4.9.6.3  Défai l l ance d ’horloge  

L’esclave  survei l l e  l a  défai l l ance  d ’horloge  du  maître.  La  su rvei l lance  débute  à  l ’ i ssue  de  l a  
synchron isation  réuss ie  de  l ’esclave  avec l e  cycle  d ’ horloge,  c’est-à-d i re  l orsque  l e  compteur 
du  s igne  de  vie  de  l ’esclave  démarre.  

Pour répondre  à  une  défa i l l ance  d ’ impu ls ions  d ’ horloge,  un  seu i l  d e  survei l lance  spéci fi que  au  
constructeur doi t  être  défin i .  

Lorsque  l e  seu i l  d ’a larme est dépassé,  un  défau t est révélé  (PROFI drive:  b i t  du  groupe de  
mots  d ’état,  paramètre  de  défauts ,  mode de  fonctionnement ‘ ’ défau t’ ’ ) :  l a  survei l l ance  vise  à  
s ’assurer que  l a  PLL  ne  perde  pas  l a  synchron isation  du  cycle  d ’horloge  non  reconnue  
l orsque  davantage  de  messages  de  séquent  son t perdus.  

Causes  poss ib les  de  défa i l l ance  des  impu ls ions  d ’ horloge :  

•  défau t (défai l l ance)  de  la  Commande g lobale,  

•  répéti tion  de  messages,  

•  i nstabi l i té  d ’ horloge  trop  grande,  

IEC  

DP Clock (setp. ) z / az z / az z / az z / az z / az Z / az

DP Clock (actua l ) z / az z / az z z / az z / az Z / az

z / az = cycl ic / acycl ic
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•  paramétrage  incorrect des  paramètres  de  la  durée  de  cycle,  

•  paramétrage  incorrect de  l a  PLL.  

Après  un  certain  nombre  de  défai l lances  consécu tives  et défin ies  de  cycle  d ’ horloge  
spéci fiques  au  constructeur,  un  défaut est généré  et l e  système doi t être  synchron isé  à  
nouveau .  

Un  exemple  de  défai l l ance  d ’horloge  avec défaut  après  4  cycles  DP est  donné  à  l a  F igu re  41 .  

 

  

Ang lais  Français  

Pos.  Ctrl  cl ock Horloge  d ’ asservissement  de  posi ti on  

DP  clock Horloge  DP  

Counter fa i l u re  

S lave  

Défai l l ance  du  compteu r 

esclave  

S lave  i s  synchronous  (start  of mon i tori ng)  

1 st  c l ock fai l u re  

Fau l t  (after 4  DP  cycles)  

L’esclave  est  synch rone  (démarrage  de  l a  
survei l l ance)  

1 ère  d éfai l l ance  d ’ horloge  

Défau t  (après  4  cycles  DP)  

Figure 41  – Exemple:  Défai l lance  d ’horloge  (défaut  après  4 cycles  DP)  

4.9.6.4  Défai l lance des  données  u ti l i sateur  

Le  transfert  de  données  u ti l i sateur est sécurisé  (voi r l ' I EC  61 800-7-203: 201 5,  6. 3 . 1 2)  dans  les  
deux sens  (maître  <->  esclave)  à  l ’a i de  d ’ un  compteur à  4  b i ts  (Signe  de  vie)  qu i  est transm is  
en  u ti l i sant le  service  DP  ‘ ’Échange de  données’ ’ .  

4. 1 0  Paramètres  spécifiques  de  PROFIBUS  DP   

4. 1 0. 1  Présentation  générale  des  paramètres  l i és  à  l ’ i n terface de  communication   

Ces  paramètres  son t l i és  à  l ’ i n terface  de  communication  réseau  de  l ’un i té  d ’entraînement ou  
de  la  station .  

Le  Tableau  31  donne  une  présentation  générale  de  tous  l es  paramètres  l i és  à  l ’ i n terface  
PROFIBUS DP.   

IEC

Pos. Ctrl . clock: | | | | |

DP clock: | | | | |

Counter failure: 0 0 0 0 0 1 2 3 4 4

Slave: | -> a | -> b | -> c

a) Slave is synchronous (start of monitoring)

b) 1 st clock failure

c) Fault (after 4 DP cycles)

|

4
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Tableau  31  – Présentation  générale  des  paramètres  spécifiques  de   
PROFIBUS  DP  pour l es  « interfaces  du  système de  communication»   

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre   P lage  de  val id i té  

91 8  Adresse  d u  nœud  de  PROFIBUS  DP   Obl i gatoi re  pou r l es  esclaves  
PROFIBUS  DP  homogènes,  
facu l tati ve  pour d ’au tres  

G lobale  

963  Débi t  de  données  réel  de  PROFIBUS  DP   Facu l tati ve  G lobale  

 

4.1 0.2  Défin i tion  des  paramètres  spécifiques   

Le  Tableau  32  défin i t  les  paramètres  l i és  à  l ’ i n terface  PROFIBUS DP.  

Tableau  32  – Paramètres  spécifiques  de  PROFIdrive  présentés  avec leur numéro   

PNU  Sign i fication  Type  de  
données  

M ise  en  
œuvre   

P lage  de  
val id i té  

Expl ication  Référence  

91 8  Adresse  de  
nœud   

Uns igned1 6  Obl i gatoi re  (au  
moins  l i s i b le)  
pou r l es  
escl aves  
PROFIBUS  DP  
homogènes,  
facu l tati ve  
pou r d ’ au tres   

G lobale  Les  ad resses  de  nœud  0,  1  et  
2  sont  pour l a  p l upart  
occupées  par des  maîtres  et  
l ’ ou ti l  de  confi gu ration .  Par 
conséquent,  i l  convi en t  que  l es  
esclaves  ne  l es  u ti l i sent  pas  
su r l e  PROFIBUS.  La  prem ière  
ad resse  de  nœud  ra i sonnabl e  
pou r un  esclave  su r l e  
PROFIBUS  est  3 .  I l  convi en t  
que  l ’ ad resse  de  nœud  1 26  
soi t  un  rég l age  par défau t  du  
paramètre  91 8  en  ra i son  de  l a  
non -demande  de  l ’ adresse  1 26  
par l e  maître  DP.  

– 

963  Débi t  de  
données  rée l   

Unsigned 1 6  Facu l tati ve  G lobale  Pour u ne  reconna issance  
au tomatique  du  débi t  de  
données,  ce  paramètre  i nd ique  
l e  débi t  de  données  réel .  Ce  
paramètre  n ’ est  défi n i  que  par 
l ’ i n terface.  Pou r l es  i n terfaces  
sans  fonction  au tomatique,  l e  
débi t  de  données  est  fi xé  par 
ce  paramètre.  Ne  s ’appl i que  
que  s i  l ’ i n terface  d ’ esclave  
PROFIBUS  DP  est  présente.  
Le  débi t  d e  données  est  
dés igné  et  codé  dans  l e  
Tableau  33.  

– 
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Tableau  33  – Codage  du  débit  de  données  dans  le  paramètre  963   

Valeur dans  l e  paramètre  963  S ign i fication  

0  9, 6  kbi t/s  

1  1 9 , 2  kbi t/s  

2  93, 75  kbi t/s  

3  1 87, 5  kbi t/s  

4  500  kbi t/s  

6  1  500  kbi t/s  

7  3  000  kbi t/s  

8  6  000  kbi t/s  

9  1 2  000  kbi t/s  

1 0  31 , 25  kbi t/s  

1 1  45, 45  kbi t/s  

255  
Valeu r par d éfau t  pou r l e  d ébi t  de  
données  i nconnu  

NOTE  Pour l a  val eu r 5  dans  l e  paramètre  963,  aucun  déb i t  de  données  n ’est  défi n i  
à  cet  effet  

 

4.1 1  Fonctions  de  communication  spécifiées  pour l es  classes  d ’appl ication   

Conformément à  l a  défi n i ti on  des  classes  d ’appl ication  dans  l ' I EC  61 800-7-203,  6. 1 . 5,  l e  
Tableau  34  spéci fi e  l es  fonctionnal i tés  de  commun ication  que  le  d ispos i ti f d ’entraînement doi t  
con ten ir pour correspondre  à  une  C lasse  d ’appl i cation  spéci fique  de  PROFI drive  u ti l i sé  sur 
PROFIBUS DP.  Les  Classes  d ’appl ication  d ispon ib les  pour un  esclave  DP son t l es  su ivan tes:  

•  C l asse  d ’appl ication  1 :  En traînement normal isé ,  

•  C l asse  d ’appl ication  2 :  Entraînement normal isé  avec l e  con trôleur de  technolog ies  
d istribuées,  

•  C l asse  d ’appl ication  3:  En traînement de  posi ti onnement monoaxe,  avec l a  commande de  
mouvement locale,  

•  C l asse  d ’appl ication  4:  Commande de  mouvement avec i n terpolation  cen tra le  et  i n terface  
du  poin t  de  cons igne  de  vi tesse,  

•  C l asse  d ’appl ication  5:  Commande de  mouvement avec i n terpolation  cen tra le  et  i n terface  
du  poin t  de  cons igne  de  pos i tion ,  

•  C l asse  d ’appl ication  6 :  Commande  de  mouvement pour l es  processus  synchron isés  ou  
synchron isme angu la i re  d istribué.  
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Tableau  34 – Fonctions  de  communication   
spécifiées  pour l es  Classes  d ’appl ication  

Appl icable  à  Fonctions  
Classes  d ’ appl ication  

1  2  3  4  5  6  

Esclave  DP  

Services  acycl i ques  MS1  AR    m  m   

Services  acycl i q ues  MS2  AR m  m  m  m  m  m  

Mode  i soch rone  o   o  m  m  m  

Foncti on  d ’éd i teu r   m   o  o  m  

Foncti on  d ’abonné    m   o  o  m  

Service  ‘ ’Véri fi er paramètres  u t i l i sateu r 
ext’ ’  

o  o  o  o  o  o  

Gestion  des  a l armes         

Maître  DP  
(classe  1 )  

Services  acycl i ques  MS1  AR    m  m   

Services  acycl i q ues  MS2  AR    m  m   

Mode  i soch rone  o  o  o  m  m  m  

Di ffus ion  de  l ’ échange  de  données    m     m  

Maître  DP  
(classe  2)   

Services  acycl i q ues  MS2  AR m  m  m  m  m  m  

m  =  obl i gatoi re  o  =  facu l tati ve  

 

5 M ise en  correspondance avec PROFINET IO  

5.1  Général i tés  

Le  présent article  défin i t  l a  m ise  en  correspondance  du  modèle  de  base  PROFI drive  avec le  
système de  communication  PROFINET IO  (voir l ' I EC 61 1 58-5-1 0,  l ' I EC  61 1 58-6-1 0  et  
l ' I EC  61 784-2).  

5.2  M ise  en  correspondance avec des  types  de  données  de  PROFINET IO   

Le  Tableau  35  représente  la  m ise  en  correspondance  des  types  de  données  normal isés  
PROFI drive  avec les  types  de  données  spéci fiques  PROFINET IO.  
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Tableau  35  – M ise  en  correspondance  des  types  de  données   

Types  de  données  u ti l i sés  dans  l e  profi l  
PROFIdrive  

Types  de  données  équ ivalen ts  dans  
PROFINET IO  

Référence à  l a  
défin i tion  

Boolean  Boolean  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger8  I n teger8  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger1 6  I n teger1 6  I EC 61 1 58-5-1 0  

I n teger32  I n teger32  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned8  Unsigned8  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned 1 6  Unsigned 1 6  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned32  Unsigned32  I EC 61 1 58-5-1 0  

Unsigned64  Unsigned64  I EC 61 1 58-5-1 0  

F loati ngPoi n t  F loat32  I EC 61 1 58-5-1 0  

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

Vi s ib leStri ng   Vi s ib leStri ng   I EC  61 1 58-5-1 0  

OctetStri ng  OctetStri ng  I EC 61 1 58-5-1 0  

UN ICODEStri ng  UN ICODEStri ng  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeOfDay avec i nd icati on  de  l a  date  TimeOfDay avec i nd icati on  de  l a  date  I EC 61 1 58-5-1 0  

Date  B inaryDate  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeOfDay sans  i nd icati on  de  l a  date  TimeOfDay sans  i nd icati on  de  l a  date  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeDi fference  avec i n d ication  de  l a  d ate  TimeDi fference  avec i n d ication  de  l a  d ate  I EC 61 1 58-5-1 0  

TimeDi fference  sans  i n d ication  de  l a  d ate  TimeDi fference  sans  i n d ication  de  l a  d ate  I EC 61 1 58-5-1 0  

 

5.3  Modèle  de  base  u ti l isé  sur PROFINET IO  

5.3. 1  Disposi ti fs  de  communication  

Lorsque  PROFINET IO  est  u ti l i sé  comme réseau  de  communication ,  l es  d ispos i ti fs  
PROFI drive  son t m is  en  correspondance  avec les  objets  PROFINET IO  su ivan ts:  

Contrôleur 
Le  con trôleur PROFIdrive  est  représen té  par l e  Contrôleur E/S .  I l  peu t s 'ag ir par exemple  
d 'un  au tomate  programmable  (PLC),  d 'une  commande  numérique  (NC)  ou  d 'un  ord inateur 
personnel  (PC).  

Dispositi f P  
Le  d isposi ti f P  de  PROFI drive  est représenté  par l e  Disposi ti f E/S.  Le  d isposi ti f P  est  l ié  à  un  
ou  pl us ieurs  axes  du  système d 'automatisation .  

Superviseur 
Le  superviseur PROFI drive  est  représenté  par l e  Superviseur E/S.  I l  peu t s 'ag i r par exemple  
d 'un  d ispos i ti f de  programmation  (PG)  ou  d 'un  tableau  de  commande  (OP).  

La  F igure  42  représente  l a  topolog ie  d 'un  système d 'entraînement PROFI drive  typique  
u ti l i san t PROFINET IO  comme réseau  de  commun ication .  
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Ang lais  Français  

IO-Control l er 

IO-Device  

I /O  

Contrôl eu r E /S  

Disposi ti f E /S  

E/S  

IO  Supervi sor Superviseur E/S  

Other peripheral s  Au tres  péri phériques  

Dri ve   D i sposi ti f d ’ en traînement  

Appl i cation  cl ass  Classe  d ’ app l i cation  

Figure 42  – Dispositi fs  PROFINET IO  dans   
un  système d ’entraînement  PROFIdrive   

5.3.2  Relation  de  communication  

Les  re lations  de  commun ication  PROFI drive  en tre  d isposi ti fs  sont m ises  en  correspondance 
avec PROFINET IO  de  l a  man ière  su ivan te:  

Contrôleur – D ispositi f P  
La  relation  est représentée  par IO  AR (re lation  d ’appl ication  d ’E/S)  

Superviseur – Dispositi f P  
La  relation  est représentée  par Superviseur AR  

Disposi ti f P  – Disposi ti f P  
I l  n ’ y a  aucune  re lation  d ’appl ication  déd iée  à  l ’ échange de  données  entre  les  D isposi ti fs  P  
dans  PROFINET.  L ’échange de  données  entre  d i sposi ti fs  P  est réal isé  à  l ’a i de  d ’une  M  CR 
(Relation  de  commun ication  mu l tidestinata ire)  qu i  est i n i ti ée  et supervisée  par l es  contrôleurs  
E/S.  

IEC  

PROFINET IO

PROFIdrive

Other
peripherals

D
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V
E

IO-
Device

D
R
I
V
E

I/O

PG, OPPLC, NC, PC

IO-Controller 1 IO-Supervisor

Application
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Application
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Other
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IO-
Device

I/O
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IO-Controller 2

M
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La  F igure  43  représente  l es  d ispos i ti fs  PROFIdrive  et l eurs  re lations  avec PROFINET IO.  

 

  

Ang lais  Français  

Device-Device  

Device  

IO-Device  

P-Device  

D ispos i ti f-Disposi ti f 

D i sposi ti f 

D i sposi ti f E /S  

D isposi ti f P  

Commun ication  re l ati onsh ip   Relati on  de  commun ication  

PROFINET Device  D isposi ti f PROFINET 

IO  Supervi sor 

Supervisor AR 

IO  Control l er 

Superviseur E /S  

Superviseur AR 

Contrôl eu r E/S,     

Figure 43  – Dispositi fs  PROFIdrive  et  l eurs  relations  avec PROFINET IO  

5.3.3  Réseau  de  communication  

Lorsque  PROFINET IO  est u ti l i sé  comme système de  communication  pour PROFI drive,  le  
modèle  général  de  commun ication  PROFI drive  est  représenté  à  l a  F igure  44.  

Dans  le  contexte  de  PROFINET,  l e  d ispos i ti f PROFI drive  u ti l i sé  avec PROFINET IO  est  
précisément défin i  par l es  i n formations  d 'adresse  su ivantes .  

•  Réseau  (domaine/bus  PROFINET IO).  

•  Station  (Nom de station /adresse  I P  de  PROFINET IO).  Le  «nom  de  station»  i denti fie  l a  
station  sans  équ ivoque.  L ’adresse  I P  est affectée  à  l ’ I n terface  Réseau  et correspond  au  
«Nom  de  s tation»  mais  peu t varier avec un  nouveau  démarrage  du  système de 
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communication .  Le  nom  de  station  est affecté  lors  de  l a  réa l isation  de  la  configuration  du  
réseau .  

•  I n terface  ( In terface UUID  d e  PROFINET IO).  L ’« I n terface  UU ID»  défin i t  l e  type  d ’ i n terface  
PROFINET IO  te l  que  par exemple  l e  D isposi ti f,  l e  Contrôleu r,  l e  Superviseur,  etc.  (voi r 
l ' I EC  61 1 58-5-1 0,  l ' I EC  61 1 58-6-1 0) .  

•  Objet (Objet UU ID  de  PROFINET IO) .  L ’«Objet  UU ID»  comprend  l es  sous-é léments  
d ’adresse  Fourn isseur,  Type  de  d isposi ti f e t I nstance.  Pour les  d ispos i ti fs  PROFINET,  l ’ I D  
Fourn isseur est affecté  par l e  PNO,  l e  type  de  d ispos i ti f est affecté  par l e  fourn isseur et  
l ’ instance  est  affectée  au  moment de  la  réa l isation  de  l a  configuration  du  réseau .   

•  API .  L ’API  à  u ti l i ser avec PROFIdrive  est 0x3A00 .  À l ’ i n térieur d ’une  appl ication  
PROFI drive,  tous  les  processus  d ’appl ication  (AP)  son t des  processus  d ’appl ication  de  
type  PROFIdrive  (API  =0x3A00).  

 
  

Ang lais  Français  

PROFINET IO  Station  S tation  PROFINET IO  

PROFI dri ve  P  –Device  ( IO  Device)  D i spos i ti f P  de  PROFI dri ve  (D i sposi ti f E /S)  

PROFI dri ve  Control l er ( I O  Con trol l er)  Contrôl eu r PROFI d ri ve  (Contrô leu r E/S)  

IO  Device  i n terface  
IO  Supervisor i n terface  
IO  Control l er i n terface  

I n terface  du  d i sposi ti f E /S  
I n terface  du  supervi seur E /S  
I n terface  du  con trôl eu r E /S   

Network I n terface  connector Connecteu r d ’ I n terface  réseau  

PROFINET IO  Network I n terface  I n terface  réseau  de  PROFINET IO     

S tation  S tation  

Network  Réseau  

Figure 44 – Modèle  général  de  communication   
pour l e  profi l  PROFIdrive  u ti l i sé  avec PROFINET IO  

5.3.4  Services  de  communication  

5.3.4.1  Général i tés  

Les  services  de  commun ication  du  modèle  de  base  PROFI drive  sont  assurés  par les  
É léments  du  service  d ’appl ication  (ASE)  su ivants  de  PROFINET IO.  

5.3.4.2  Échange de  données  cycl iques   

Le  service  d 'échange  de  données  cycl iques  pour PROFI drive  est  fourn i  su r PROFINET IO  par 
l ’ASE  des  données  E/S.   

IEC  
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•  L ’échange de  données  cycl iques  entre  le  Con trôleur et l e  D isposi ti f P  est effectué  par l ’ I O  
CR qu i  fa i t  partie  de  l ’ IO  AR.  L ’ IO  AR est  établ ie  par l ’ASE  de  con texte.  

•  L ’échange  de  données  cycl iques  entre  le  D isposi ti f P  et un  au tre  D isposi ti f P  est effectué  
par l a  M  CR.  I l  convient que  l ’ in i tiation  et l a  supervis ion  de  la  M  CR soien t réal isées  par 
l e(s)  contrôleur(s)  associé(s)  (voi r l ' I EC 61 1 58-5-1 0,  l ' I EC 61 1 58-6-1 0).  

5.3.4.3  Échange de  données  acycl iques  

Le  service  d 'échange de  données  acycl i ques  pour PROFIdrive  est fourn i  sur PROFINET IO  
par l ’ASE  des  données  d ’enreg istrement.  

•  L ’échange de  données  acycl iques  en tre  l e  Contrôleur et l e  D isposi ti f P  est  effectué  par la  
CR des  données  d ’enreg istrement qu i  fa i t  partie  de  l ’ I O  AR ou  du  Superviseur AR.  

•  I l  existe  auss i  une  au tre  poss ib i l i té  d ’échange de  données  (en  lecture,  écri ture)  acycl iques  
par le  mécan isme d 'accès  de  d ispos i ti f.  

5.3.4.4  Mécan isme d ’alarme  

Le mécan isme d ’a larme PROFI drive  est fourn i  su r PROFINET IO  par  l ’ASE d ’Alarme.  L ’ASE  
d ’a larme est réa l isé  par l a  CR d ’alarme  q u i  fai t  partie  de  l ’ IO  AR.  

5.3.4.5  Fonctionnement synchrone  de  l ’horloge  

Le  mécan isme de  fonctionnement synchrone de  l ’ horloge  au  n i veau  de  PROFI drive  est assuré  
sur PROFINET IO  par l ’ASE  d ’appl ication  en  Mode  i sochrone .  Le  fonctionnement 
synchrone de  l ’ horloge  n ’est poss ib le  que  pendant  l ’ u ti l i sation  de  PROFINET IO  avec l ’ I RT.  
Avec PROFINET IO  et IRT,  i l  est possib le  d ’avoi r d i fférentes  durées  de  cycle  de  données  TDC  
pour l es  obj ets  d ’en traînement (DO).  La  F igure  45  représen te  cette  poss ib i l i té  avec un  
coefficien t de  réduction  de  1 ,  2  et  4 ,  ce  qu i  s ign i fi e  par exemple  que  pour l e  Coefficient  de  
réduction  =  4 ,  le  Cycle  de  données  TDC  est q uatre  fo is  l ’Horloge  d ’envoi .  Les  objets  de  
données  cycl iques  de  DO sont actual isés  à  chaque  horloge  d ’envoi  (Coefficien t de  réduction=  
1 )  ou  moins  souvent (Coefficien t de  réduction  =  2  ou  4).  Ceci  offre  la  poss ib i l i té  d ’explo i ter 
des  axes  d ’en traînement avec d i fféren tes  exigences  de  performances  à  l ’ i n térieur d ’un  
domaine  PROFINET IO  sans  temps  inacti f excessi f de  commun ication  (voir l ' I EC  61 1 58-5-1 0  
et  l ' I EC 61 1 58-6-1 0).  
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Figure 45 – Communication  synchrone pour  
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5.3.5  Modèle  de  commun ication  de  d isposi ti f P  

La Figure  46  représen te  l e  modèle  de  communication  de  d ispos i ti f P  pour l e  système de  
communication  PROFINET IO.  
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Figure 46  – Présentation  générale  du  modèle   
de  communication  de  d isposi ti f P  sur PROFINET IO  

PROFINET IO  permet p l us ieurs  contrôleurs  dans  un  domaine.  I l  est également poss ib le  de  
mettre  en  p lace  et de  contrôler l es  DO  d ’un  d ispos i ti f P  à  parti r de  d i fféren ts  contrôleurs,  ou  
même de  partager un  DO  avec pl us ieurs  contrôleurs .  Dans  un  domaine  I RT donné,  i l  y a  une  
horloge  maîtresse  déd iée  au  mode  de  fonctionnement isochrone.  
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Figure 47  – Contenu  de  l ’ IO  AR et  du  Superviseur AR 

La F igure  47  représente  le  con tenu  principa l  d ’ une  lO  AR et d ’un  Superviseur AR (voi r 
l ' I EC  61 1 58-5-1 0  et l ' I EC 61 1 58-6-1 0).  Sont ob l igatoi res  pour l es  deux AR,  l a  CR des  
données  d ’enreg istrement nécessai re  pour l a  gestion  de  con texte,  et l ’accès  aux paramètres  
PROFI drive.  L ’ IO  AR est  auss i  consti tuée  de  l a  CR d ’en trée  et  de  sortie  qu i  est u ti l i sée  pour 
l ’échange de  données  cycl iques  a ins i  que  de  l a  CR d ’a larme qu i  est u ti l i sée  pour le  
mécan isme d ’a larme.  
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La  F igure  48  représente  l ’u ti l i sation  d ’ une  M  CR pour l ’échange  de  données  cycl i ques  en tre  
deux d isposi ti fs  P  (voir l ' I EC 61 1 58-5-1 0  et  l ' I EC 61 1 58-6-1 0).  L ’ i n i tiation  et l a  supervis ion  de  
l a  M  CR sont assurées  par l e  con trôleur E/S  ou  l es  contrôleurs  E/S  s i  l es  poin ts  d ’extrém ité  
AR de  la  M  CR fon t partie  d ’une  IO  AR d i fférente  par rapport  à  des  con trôleurs  E/S  d i fféren ts.  
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5.3.6  Diagramme d 'états  du  modèle  de  base  

Pour PROFI drive  au  n i veau  de  PROFINET IO,  l es  états  du  d iagramme d 'états  du  modèle  de  
base  PROFI drive  sont m is  en  correspondance avec l es  états  PROFINET IO  conformément à  
l a  F igure  49.  Les  actions  à  en treprendre  au  cours  des  d i fféren tes  phases  et les  états  
PROFINET IO  correspondants  son t décri ts  dans  l a  l i ste  su ivan te.  

•  Hors  l i gne:  À l 'état hors  l i gne,  aucun  service  de  communication  n 'est  d ispon ib le.  Au  cours  
de  cette  phase,  le  système de  communication  prépare  l a  configuration  des  fonctions  
principales  de  communication  pour démarrer le  processus  de  gestion  de  con texte.  Cela  
s ign i fi e  l ’ évaluation  de  la  configuration  l ocale  et  l ’affectation  d ’adresses  aux stations .  

•  Phase1 :  La  phase  1  de  PROFI drive  comprend  la  sous-étape  1  de  Gestion  de  contexte  de  
PROFINET IO.  A cette  phase,  l es  prem ières  IO  AR normal isées  son t établ ies  afin  de  
transmettre  des  i n formations  de  configuration  i sochrones  et normal isées  aux d ispos i ti fs.  
Le  gestionnai re  d ’a larme est ensu i te  acti vé  et l a  synchron isation  l ocale  en tre  l ’ horloge  
esclave  et l es  horloges  esclaves  est établ ie .  

•  Phase2:  La  phase  2  de  PROFI drive  comprend  la  sous-étape 2  de  Gestion  de  contexte  de  
PROFINET IO.  A cette  phase,  du  fa i t  de  l a  présence des  i n formations  de  configuration  
IRT,  l es  IO  AR normal isées  sont décomposées  et  de  nouvel les  IO  AR d ’ IRT sont établ i es  
s i  l e  domaine  PROFINET IO  est configuré  pour fonctionner en  mode  IRT.  La  phase  2  
prend  fi n  avec un  con trôle  de  cohérence  et  l ’ acti vation  du  fourn isseur et d u  
consommateur.  

•  Phase3:  Cet état est l a  prem ière  partie  de  l 'état de  synchron isation  de  PROFIdrive;  l es  
appl ications/processus  d ’appl ication  PROFINET IO  son t déj à  i n i ti és  ( l es  données  E/S  
d 'en trée  et de  sortie  sont va l i des)  et fonctionnent en  mode isochrone.  À ce  s tade,  l a  
couche appl ication  PROFI drive  ten te  de  synchron iser ses  tâches  en  u ti l i sant l e  
mécan isme de  s i gne  de  vie.  Le  s igne  de  vie  du  contrôleur (C-LS)  est synchron isé  au  cours  
de  cette  prem ière  partie  (voi r également l ' I EC 61 800-7-203:201 5,  6 . 3 . 1 2) .  

•  Phase4:  Cet état est l a  seconde partie  de  l 'état de  synchron isation  de  PROFI drive;  l es  
appl ications/processus  d ’appl ication  PROFINET IO  son t déj à  i n i ti és  ( l es  données  E/S  
d 'en trée  et de  sortie  sont val i des)  et fonctionnent en  mode isochrone.  À ce  stade,  l a  
couche appl ication  PROFI drive  ten te  de  synchron iser ses  tâches  en  u ti l i sant  le  
mécan isme de  s igne  de  vie.  Le  s igne  de  vie  de  l ’ obj et d ’entraînement (DO-LS)  est 
synchron isé  au  cours  de  cette  seconde  partie  (voi r également l ' I EC  61 800-7-203,  6 . 3. 1 2).  

•  Fonctionnement:  À l ’ état de  fonctionnement,  tous  les  services  de  communication  son t 
d ispon ib les  et acti fs;  de  même,  les  objets  fonctionnels  de  la  Couche  Appl ication  son t 
synchron isés  et  l 'ensemble  de  l 'appl ication  PROFI drive  est prêt  à  fonctionner.  
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Figure 49  – M ise  en  correspondance  du  d iagramme  
d 'états  du  modèle  de  base  u ti l isé  avec PROFINET IO  
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5.3.7  Défin i tion  de  l ’objet  de  communication  (CO)  

Pour PROFI drive,  l e  sous-créneau  PROFINET IO  est défi n i  comme un  objet de  
communication  (CO)  commun.  I l  convient  d 'u ti l i ser l e  CO/sous-créneau  comme objet de  
communication  pour les  données  E/S,  l ’accès  aux paramètres  et l e  mécan isme d ’a larme.  

5.4  Modèle  d ’entraînement u ti l isé  avec PROFINET IO  

5.4. 1  Dispositi f P  

La  F igure  50  représente  l e  d isposi ti f P  de  PROFI drive  m is  en  correspondance avec un  
d isposi ti f de  PROFINET IO.  Les  é léments  d 'adresse  l og ique  de  l 'obj et d ’en traînement dans  l e  
système de  communication  PROFINET IO  sont  l es  su ivan ts:  

•  Domaine  

•  Nom  de  Station /Adresse  I P  

•  I n terface  UU ID  

•  Objet UU ID  

•  Numéro  de  créneau  (S lotnumber)   

•  API  ( ici  pour PROFI drive  seu lement 0x3A00  est  va l ide)  

5.4.2  Un i té  d ’entraînement  

La F igure  50  représente  les  Objets  d 'en traînement (DO)  de  PROFI drive  à  l ' i n térieur d 'un  
d isposi ti f P  regroupés  dans  des  Un i tés  d 'entraînement (DU).  L'affi l i ation  des  DO vis-à-vis  des  
DU  permet de  déterm iner l a  p l age  de  va l i d i té  des  paramètres  g lobaux du  profi l  PROFI drive.  
Dans  ce  con texte,  l es  Créneaux PROFINET IO  appartenant à  une  DU  son t fusionnés  en  un  
b loc de  Numéros  de  créneaux consécuti fs.  I l  n 'est  pas  adm is  d 'associer des  Créneaux de  DU  
d i fférentes.  

L' identi fication  des  DU  dans  un  d ispos i ti f P  peut être  effectuée  par évaluation  de  l ’API  et du  
paramètre  PROFI drive  g lobal  PNU  964.5  (numéro de  DO)  pour tous  l es  Créneaux (DO)  du  
d isposi ti f P .  Un  Créneau  avec API  =  0x3A00  i nd ique  un  Objet d ’en traînement (DO)  
PROFI drive.  S i  chaque  Créneau  (sans  0)  d ispose  d ’API  PROFI drive,  l e  d ispos i ti f P  est de  
type  homogène.  L ’évaluation  du  nombre  d ’ axes  dans  l e  paramètre  PNU964  pour chaque DO 
et sa  corrélation  avec l a  séquence des  Créneaux PROFI drive  permet de  déterm iner le  
Créneau  de  débu t et  de  fi n  de  tou tes  l es  DU  pour une  DU  de  type  hétérogène.  
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Figure 50  – Modèle  spécifique de  d ispositi f P  log ique   
de  PROFINET IO  (entraînement  multiaxe)  

5.4.3  Arch itecture  de  l ’Objet  d ’entraînement (DO)  

La  F igure  51  présente  l ’ arch i tecture  générale  et  l a  m ise  en  correspondance des  é léments  
d ’arch i tecture  de  l ’ objet  d ’en traînement (DO)  avec les  objets  de  commun ication  (CO)  du  
d isposi ti f P  pour PROFINET IO.  En  général  pour PROFINET IO,  le  DO est précisément m is  en  
correspondance avec un  modu le/créneau .  Cela  s i gn i fie  que  chaque  modu le  contenu  dans  une  
un i té  d ’en traînement PROFI drive  est un  DO.  Le  Créneau  0  est exclus ivement réservé  aux 
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besoins  l i és  au  d ispos i ti f e t ne  doi t donc pas  être  u ti l i sé  pour un  modu le  PROFI drive  
quelconque.  Les  Numéros  de  créneaux val ides  des  DO  PROFI drive  von t de  1  à  0x7FFF.  

Chaque DO contien t au  moins  l e  Poin t d ’accès  au  modu le  (MAP)  ob l i gatoi re  qu i  est m is  en  
correspondance avec un  sous-modu le  spéci fi que  représentati f d u  DO.  Le  sous-modu le  du  
MAP con tien t au  moins  le  poin t d ’accès  au  paramètre  (PAP)  obl igatoire  qu i  est m is  en  
correspondance  avec un  Objet de  données  d ’enreg istrement (voi r 5. 6)  spéci fique.  Par 
l ’ i n terméd iai re  du  sous-modu le  représentati f du  DO  (MAP)  et de  l ’Objet de  données  
d ’enreg istrement spéci fique,  i l  est possib le  d ’avoi r accès  au  gestionnaire  de  paramètres  DO.  
Le  gestionnai re  de  paramètres  DO a  accès  à  la  base  de  données  des  paramètres  DO  l ocaux 
a ins i  q u ’à  l a  base  de  données  des  paramètres  g lobaux de  l ’ un i té  d ’en traînement,  car 
PROFI drive  permet d ’avoi r accès  aux paramètres  g lobaux par tout PAP (DO)  présent à  
l ’ i n térieur d ’ une  DU .  En  option ,  i l  peu t y avoir des  PAP supplémenta ires  associés  à  d 'au tres  
sous-modu les  du  DO.  

En  complément du  sous-modu le  MAP obl igatoi re,  l e  DO peu t con ten ir des  sous-modu les  
supplémentai res  (facu l tati fs)  qu i  peuven t servi r à:  

•  représenter des  poin ts  d ’extrém i té  de  communication  pour l es  données  E/S  d e  DO (canal  
de  données  cycl iques)  et  aussi  pour structu rer l es  données  E/S  de  DO  dans  les  b locs  de  
données  (messages,  s i gnaux) ;  

•  représenter des  sous-objets  physiques  ou  l og iques  du  DO.  Par exemple,  l e  moteur de  
l ’axe  ou  un  modu le  spécia l  (enfichable)  peu t  être  représen té  par un  sous-modu le  
spéci fique.  

 

  

Ang lais  Français  

Slot  

Subs lot  

Créneau  

Sous-créneau  

Modu l e  Access  Poin t  (MAP)  Poin t  d ’ accès  aux modu l es  (MAP)  
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Anglais  Français  

Standard  te l eg ram  Message  préconfigu ré  

S ignal  S i gnal   

Data  record  Enreg istrement  de  données  

DU-G lobal  Parameter Database  Base  de  données  des  paramètres  g l obaux de  DU  

Acycl i c  data  channel  

Cycl i c  data  channel  

Canal  d e  données  acycl i ques  

Canal  d e  données  cycl i q ues   

Parameter manager Gestionnai re  de  paramètres  

DO-Local  Parameter Database  Base  de  données  des  paramètres  l ocaux de  DO  

DO  Function  Fonction  de  DO     

P-Device  

IO-Device  

Disposi ti f P  

Di sposi ti f E /S  

Figure 51  – Représentation  du  DO  de  PROFIdrive   
par les  sous-modules  (CO)  de  PROFINET IO   

Les  sous-modu les  d ’un  DO peuvent fai re  partie  d ’une  AR.  De  même,  l es  sous-modu les  d ’ un  
DO peuven t être  affectés  à  des  AR d i fféren tes,  mais  un  sous-modu le  ne  peu t fa i re  partie  que  
d ’une  seu le  AR donnée.  La  seu le  exception  à  ce  qu i  précède concerne  l ’AR Impl ici te,  qu i  peut  
avoi r accès  à  tous  l es  sous-modu les,  mais  seu lement en  l ecture.  

La  structure  h iérarch ique  des  objets  connexes  d ’un  d isposi ti f P  est  représentée  à  la  
F igu re  52 .  
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Ang lais  Français  
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IO-Device  

D ispos i ti f P  

D i spos i ti f E /S  

Dri ve  Un i t  Un i té  d ’en traînement  

Dri ve  Object  (Modu l e)  Objet  d ’ en traînement  (Modu le)  

Dri ve  Subobject  (Submodu le)  Sous-objet  d ’ en traînement  (sous-modu le)  

Cycl i c  data  ob ject  Objet  d e  données  cycl i q ues  

Component  representati ve  Représentati f d es  composantes  

Teleg ram  Message  

Motor Moteur  

DO/Parameter Access  Poin t  (MAP/PAP) Poin t  d ’ accès  aux paramètres/DO (MAP  /PAP)  

Aggregati on  – i s  part  of Agrégation  – fa i t  parti e  d e     

Genera l i zation  – i s  subclass  from  Généra l i sation  – est  une  sous-classe  de  

Figure 52  – Modèle  h iérarch ique  du  d ispositi f P  u ti l i sé  avec PROFINET IO  
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5.4.4  Défin i tion  du  numéro d ’ identification  de  modu le  et  API   

Un  DO PROFI drive  est représenté  par un  modu le  avec l ’AP de  PROFI drive  (API =0x3A00).  Le  
Numéro d ’ i denti fication  de  modu le  est spéci fique  au  fourn isseur (voir l ' I EC 61 1 58-5-1 0  et  
l ' I EC  61 1 58-6-1 0) .  

5.4.5  Défin i tion  du  numéro  d ’ identification  de  sous-modu le   

Dans  l e  con texte  de  l ’AP de  PROFI drive  (API =0x3A00),  l es  sous-objets/sous-modu les  d ’un  
DO son t i denti fi és  par l e  Numéro d ’ i denti fication  de  sous-modu le  PROFINET IO.  Par 
conséquent,  tous  l es  fourn isseurs  doivent u ti l i ser l es  numéros  d ’ identi fication  de  sous-modu le  
conformes  au  Tableau  36  et au  Tableau  37  pour l es  sous-objets  d ’entraînement.   

L ’ i den ti fication  et l a  fonction  d ’ un  sous-modu le  dépendent un iquement du  numéro  
d ’ i den ti fication  de  sous-modu le  (classe  de  type  de  sous-modu le) ,  e t non  du  numéro de  
créneau  associé  au  sous-modu le.  

Tableau  36  – Structure  de  l ’ ID  de  sous-modu le   

Bi t  Valeur S ign i fication  

0  à  1 5  0  à  65  535  Classe  de  type  de  Sous-modu l e  PROFI d ri ve  (voi r Tableau  37)  

1 6  à  31  65  536  à  0xFFFFFFFF  Spéci fi que  au  fourn i sseu r ( l a  valeu r par d éfau t  est  0 .  Peu t  être  u ti l i sé  
pou r l e  codage  spéci fi q ue  au  fourn i sseu r des  varian tes  de  sous-
modu les,  par exemple,  pour d es  sous-modu les  avec d i fférents  attri bu ts  
i sochrones  dans  un  fi ch i er GSDML)  

 

Tableau  37  – Défin i tion  des  classes  de  type  de  sous-modu le   

Numéro 
d ’ ident.  de  

sous-
modu le  

Forme 
abrégée   

S ign i fication  Longueur des  
données  E/S  (Mot)  

Entrée  Sortie  

0  -  Non  u ti l i sé  -  -  

1  ST1  Message  préconfigu ré  1  de  l ’Objet  d e  données  E/S   2  2  

2  ST2  Message  préconfigu ré  2  de  l ’Objet  d e  données  E/S   4  4  

3  ST3  Message  préconfigu ré  3  de  l ’Objet  d e  données  E/S   9  5  

4  ST4  Message  préconfigu ré  4  de  l ’Objet  d e  données  E/S   1 4  6  

5  ST5  Message  préconfigu ré  5  de  l ’Objet  d e  données  E/S   9  9  

6  ST6  Message  préconfigu ré  6  de  l ’Objet  d e  données  E/S   1 4  1 0  

7  ST7  Message  préconfigu ré  7  de  l ’Objet  d e  données  E/S   2  2  

8  ST8  Message  préconfigu ré  8  de  l ’Objet  d e  données  E/S   5  5  

9  ST9  Message  préconfigu ré  9  de  l ’Objet  d e  données  E/S   5  6  

1 0  à  1 9   Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve   – – 

20  ST20  Message  préconfigu ré  20  de  l ’Objet  d e  données  E/S  
(conforme à  VIK-NAMUR)  

6  2  

21  à  29   Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve  – – 

30  ST30  Message  préconfigu ré  30  de  l ’Objet  d e  données  E/S  
(PROFI safe)  

1  1  

31  ST31  Message  préconfigu ré  31  d e  l ’Objet  d e  données  E/S  
(PROFI safe)  

2  2  

32  ST32  Message  préconfigu ré  32  de  l ’Objet  d e  données  E/S  
(PROFI safe)  

4  2  

33  à  80   Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve  – – 

81  ST81  Message  préconfigu ré  81  d e  l ’Objet  d e  données  E/S  
(Codeur)  

6  2  

82  ST82  Message  préconfigu ré  82  de  l ’Objet  d e  données  E/S  
(Codeur)  

7  2  

83  ST83  Message  préconfigu ré  83  de  l ’Objet  d e  données  E/S  
(Codeur)  

8  2  
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Numéro 
d ’ ident.  de  

sous-
modu le  

Forme 
abrégée   

S ign i fication  Longueur des  
données  E/S  (Mot)  

Entrée  Sortie  

84  ST84  Message  préconfigu ré  84  de  l ’Objet  d e  données  E/S  
(Codeur)  

1 0  2  

85  à  98   Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve  (message  de  codeu r)  – – 

99   Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve  – – 

1 00  à  60  000   Réservé  aux objets  de  données  E/S  de  message  
spéci fi que  au  constructeu r 

– – 

60  001  à  
62  000  

 Réservé  aux objets  de  données  du  S igna l  du  profi l  
PROFI dri ve   

– – 

62  001  à  
64  000  

 Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve  – – 

64  001  à  
65  530  

 Réservé  aux objets  de  données  représentati fs  du  profi l  
PROFI dri ve   

– – 

65  530  S-REP Représentati f d u  modu le  Sécu ri té   0  0  

65  531  I -REP  Représentati f d u  modu le  i n terface   0  0  

65  532  I F-REP  Représentati f d u  modu le  Al imentation / 
Red resseu r/l i gne  

0  0  

65  533  C-REP  Représentati f d u  modu le  Contrôleu r  0  0  

65  534  M-REP Représentati f d u  modu le  Moteur 0  0  

65  535  

(=0xFFFF)  

DO-REP,  
MAP/PAP 

Représentati f d u  modu le  d e  DO (MAP)  avec PAP,  m ise  
en  œuvre  obl i gatoi re  

0  0  

 

5.5  Données  E/S  de  DO  

5.5. 1  Objets  de  communication  (CO)  pour la  configuration  des  données  E/S  de  DO   

Dans  l e  cadre  de  PROFINET IO,  le  canal  de  données  cycl iques  (données  E/S  de  DO)  est  
composé de  tous  l es  sous-modu les  appartenan t au  DO/Créneau  qu i  con tiennent des  données  
E/S.  La  modu lari té  de  l ’ensemble  du  b loc de  données  E/S  de  DO  est poss ib le  par l a  
configuration  de  sous-modu les  mu l ti p les  comme l e  représente  la  F igure  53.   

Les  b locs  de  données  E/S  de  DO sont regroupés  se lon  les  numéros  par ord re  croissant des  
sous-modu les  de  l ’Objet de  données  E/S.  I l  est vi vement recommandé  de  démarrer l e  b loc de  
données  E/S  de  DO  par un  sous-modu le  de  message  préconfiguré  PROFI drive.  
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Ang lais  Français  

Slot  

Subs lot  

Créneau  

sous-créneau  

Submodu le  I d en t  N umber Numéro  d ’ i d enti fi cation  d u  sous-modu le  

Submodu le  type  Type  de  sous-modu le  

Ou tput/I npu t  d ata  s i ze  (word)  Tai l l e  de  données  d ’ en trée/sort i e  (mot)  

Empty 

Reserved  

Vide  

Réservé  

S ignal  vendor mon i tor b l ock  S ignal  b l oc de  survei l l ance  du  fourn i sseur 

Modu l ar DO IO  Data  b lock B loc de  données  E/S  de  DO modu l a i re  

Standard  te l eg ram  Message  préconfigu ré  

Vendor speci fi c  d ata  b l ock B loc de  données  spéci fi q ue  au  fourn i sseur    

Ascend ing  add ress  Adressage  par ord re  croi ssant  

Figure 53  – Modu lari té  du  b loc de  données  E/S  de  DO (exemple)   

5.5.2  État de  producteur et  consommateur de  données  E/S   

Pour l es  détai l s  re lati fs  à  l ’ état du  producteur ( IOPS)  et l ’ état du  consommateur ( IOCS),  voi r 
l ' I EC  61 1 58-5-1 0  et l ' I EC  61 1 58-6-1 0.  

5.6  Accès  aux paramètres  

5.6. 1  PAP d ’accès  aux paramètres   

Pour l e  profi l  PROFIdrive  u ti l i sé  sur PROFINET IO,  l es  objets  de  données  d ’enreg istrement 
son t u ti l i sés  comme PAP pour transmettre  des  demandes  au  gestionnai re  de  paramètres  et 
transmettre  des  réponses  du  gestionnai re  de  paramètres  au  contrôleur ou  au  superviseur.  
Pour l ’ accès  aux paramètres,  l ’ accès  en  écri ture  aux données  d ’enreg istrement est défi n i  
comme demande  au  gestionnai re  de  paramètres,  l ’ accès  en  l ecture  aux données  
d ’enreg istrement est défi n i  pour l a  transm ission  de  l a  réponse  au  cl ien t.  
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Selon  l a  F igure  51 ,  au  moins  un  obj et de  données  d ’enreg istrement PAP doi t être  l ié  aux 
sous-modu les  ob l igatoi res  de  type  MAP (type  de  sous-modu le  =  0xFFFF).  D 'au tres  sous-
modu les  d 'un  DO  peuvent également prendre  en  charge  un  PAP (par exemple,  le  sous-
modu le  de  message pour permettre  l 'accès  aux paramètres  PROFIdrive  dans  une  
configuration  de  d ispos i ti fs  partagés).  Un  sous-modu le  PROFIsafe  (par exemple,  message  
30)  doi t tou j ours  prendre  en  charge  un  PAP.  La  l i s te  des  modes  d ’accès  aux paramètres  
défin is  avec l eur obj et de  données  d ’enreg istrement associé  (PAP)  est  présentée  dans  le  
Tableau  38.  

Tableau  38  – Défin i tion  des  modes  d ’accès  aux paramètres  (PAP)   

I ndex MAP   
(objet de  
données  

d ’ enreg istre
ment)  

Service  d ’ accès  aux paramètres  M ise  en  œuvre   Commentai re  

0x0000  
-  0x7FFF  

Données  d ’en reg istrement spéci fi ques  à  
l ’ u ti l i sateur,  peuvent  être  u ti l i sées  pour u n  
PAP  spéci fi que  à  l ’ u ti l i sateur  

Facu l tati ve  I l  est  recommandé  d ’ u ti l i ser 
l es  Données  d ’enreg istrement 
47  (0x2F)  pou r l ’Accès  aux 
paramètres  du  mode  de  base  
– G lobaux pou r des  rai sons  
de  compatibi l i té  

0x8000  
-  0xAFFF  

Réservé  par PROFINET – I ndex spéci fi q ue  au  Sous-
créneau ,  voi r I EC 61 1 58-6-1 0  

0xB000  
-  0xB02D  

Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve   – Réservé  à  u ne  défi n i ti on  
u l térieu re   

0xB02E  Accès  aux paramètres  d u  mode  de  base  – 
Locaux (vo i r l ' I EC 61 800-7-203: 201 5,  
6 . 2 . 3 . 3)  

Obl i gatoi re  Demande  de  paramètre  
compatib le  avec l ’Accès  aux 
paramètres  PROFIBUS  DP,  
mais  l ’ adressage  du  DO est  
fa i t  par l e  N uméro  de  créneau  

0xB02F  Accès  aux paramètres  d u  mode  de  base  – 
G lobaux (voi r l ' I EC 61 800-7-203: 201 5,  
6 . 2 . 3 . 2 )  

Facu l tati ve  Demande  de  paramètre  
compatib le  avec l ’Accès  aux 
paramètres  du  mode  de  base  
(0xB02E),  mais  l ’ adressage  
du  DO est  fa i t  par l ’ I D  de  DO 
dans  l ’ en-tête  de  l a  d emande.  

0xB030  
-  0xBFFF  

Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve  – Réservé  à  u ne  défi n i ti on  
u l térieu re  

0xC000  
-  0xCFFF  

Réservé  par PROFINET – I ndex spéci fi q ue  au  créneau ,  
voi r l ' I EC 61 1 58-6-1 0  

0xD000  
-  0xDFFF  

Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve  – Réservé  à  u ne  défi n i ti on  
u l térieu re  

0xE000  
-  0xEBFF  

Réservé  par PROFINET – I ndex spéci fi q ue  à  l ’AR,  voi r 
l ' I EC 61 1 58-6-1 0  

0xEC00  
-  0xEFFF  

Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve  – Réservé  à  u ne  défi n i ti on  
u l térieu re  

0xF000  
-  0xF3FF  

Réservé  par PROFINET – I ndex spéci fi q ue  à  l ’API ,  voi r 
l ' I EC 61 1 58-6-1 0  

0xF400  
-  0xF7FF  

Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve  – Réservé  à  u ne  défi n i ti on  
u l térieu re  

0xF800  
-  0xFBFF  

Réservé  par PROFINET – I ndex spéci fi q ue  au  d i spos i ti f,  
voi r l ' I EC 61 1 58-6-1 0  

0Xfc00  
-  0Xffff 

Réservé  pour l e  profi l  PROFI dri ve  – Réservé  à  u ne  défi n i ti on  
u l térieu re  

 

5.6.2  Accès  aux paramètres  du  mode de  base  

5.6.2 . 1  Général i tés  

Chaque d isposi ti f PROFI drive  u ti l i sé  sur PROFINET IO  doi t prendre  en  charge  l 'Accès  aux 
paramètres  du  mode de  base  – Paramètres  l ocaux.   
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L’accès  aux paramètres  du  mode de  base  sur PROFINET IO  doi t  prendre  en  charge  au  moins  
une  ta i l l e  de  b loc de  données  demande/réponse de  255  octets  (obl igatoire).  La  prise  en  
charge  de  ta i l l es  de  bloc p lus  g randes  est facu l tati ve.   

5.6.2 .2  Propriétés  de  l ’Accès  aux paramètres  du  mode  de  base  – Paramètres  locaux  

Pour l ’ accès  aux paramètres  g lobaux,  tous  l es  PAP val i des  de  l ’ un i té  d ’entraînement peuvent 
être  u ti l i sés.  Lors  de  l ’ accès  à  un  paramètre  par l ’Accès  aux paramètres  du  mode de  base  – 
Paramètres  l ocaux,  l ’ ID  de  DO dans  l ’ en-tête  de  l a  demande de  paramètre  n ’est pas  u ti l i sé  
(sans  effet)  et ne  fa i t  pas  l ’ objet d ’une  véri fication  par le  gestionnai re  de  paramètres  du  DO.  

5.6.2 .3  Propriétés  de  l ’Accès  aux paramètres  du  mode  de  base  – Paramètres  g lobaux 

Un  accès  réuss i  aux paramètres  l ocaux d ’un  DO  est seu lement possib le  l orsqu ’un  I D  de  DO  
val i de  est  entré  dans  l ’ en-tête  de  l a  demande de  paramètre.  Au trement,  l e  gestionnai re  de  
paramètres  du  DO  répond  avec l e  code  d ’erreur 0x1 9  “Axe/DO i nexistan t” .  

Pour l ’ accès  aux paramètres  g lobaux,  chaque  PAP val ide  de  l ’ un i té  d ’en traînement peu t être  
u ti l i sé.  Lors  de  l ’ accès  à  un  paramètre  g lobal ,  l ’ I D  de  DO dans  l ’ en- tête  de  l a  demande de  
paramètre  doi t  être  un  I D  de  DO  va l i de  (0  est  également un  I D  de  DO va l ide).  

5.6.2 .4  Flux de  données  pour l ’Accès  aux paramètres  du  mode de  base   

Le flux de  données  re lati f à  l a  structure  de  données  de  demande et de  réponse  en tre  le  
con trôleur ou  l e  superviseur et  l e  gestionnaire  de  paramètres  du  DO est représenté  à  l a  
F igure  54 .  
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Parameter response   Réponse  de  paramètre  

Base  Mode  parameter response  Réponse  de  paramètre  du  mode  de  base  

Request  reference  

Response  I D  

No.  of parameters  

Référence  de  l a  demande  

I D  de  réponse  

Numéros  des  paramètres  

Error ‘ ’ s tate  confl i ct’ ’ ,  no  response  avai l abl e  Erreur «confl i t  d ’ état» ’ ,  aucune  réponse  
d i spon ibl e  

Control l er/Supervisor Contrôl eu r/superviseur 

Readou t of parameter response  Lecture  de  l a  réponse  de  paramètre   

Read  Data  Record  Li re  l ’ en reg istrement  d es  données  

Parameter request  Demande  de  paramètres  

Base  Mode  parameter request  Demande  de  paramètres  du  mode  de  base  

Request  I D  I D  de  demande  

Error ‘ ’ s tate  confl i ct’ ’ ,  request  not  accepted  Erreur ‘ ’ confl i t  d ’ état’ ’ ,  réponse  non  acceptée  

Error cod i ng  Erreur de  codage  
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parameter

response

ParameterResponse

ParameterRequest

read

Data  Record

0xB02 E

PROFI drive

Ba se Mode para m eter
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Request reference Response I D

No of parametersDO-I D
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Request  accepted  Demande  acceptée  

Wri te  Data  Record   Écri re  l ’ en reg istrement  des  données  

Data  Record  (Read )  Enreg istrement  de  données  (Lecture)  

Transfer response  to  Data  Record   Transmettre  l a  réponse  à  l ’ enreg istrement  d e  
données  

Dri ve/DO  Disposi ti f d ’ en traînement/objet  d ’ en traînement  

Parameter manager 

Parameter data  base  

Gestionnai re  de  paramètres  

Base  de  données  des  paramètres  

Data  Record  (Wri te)  Enreg istrement  de  données  (Écri tu re)  

Transfer request  to  parameter manager Transmettre  l a  demande  au  gestionnai re  de  
paramètres  

 

a   E rreur parce  que  l e  gestionna i re  de  paramètres  est  occupé  mais  n ’ a  pas  encore  achevé  l e  trai tement,  ou  l e  
gestionnai re  de  paramètres  est  au  repos  (vo i r l ' I EC 61 800-7-203,  3 . 2 . 3. 8).  

b   Trai tement d ’ u ne  seu l e  demande  de  paramètre  par connexion  (PAP).  Les  connexions  mu l ti p l es  (vi a  p l us ieurs  
PAP)  engagent p l us i eu rs  d iag rammes  d 'états  dans  l e  trai tement,  chacune  pour chaque  connexion  (PAP).  

c  E rreur 0xB0  peu t  être  également u ti l i sée  s i  aucun  PAP  n ’ est  d i spon ibl e.  L 'erreu r 0xB1  est  u ti l i sée  en  cas  d 'une  
erreu r d e  l ongueu r à  l 'écri tu re  d 'un  b loc  de  demande  qu i  est  trop  important  pou r s 'adapter à  l 'en reg istrement  de  
données  (dépasse  l a  ta i l l e  d 'en trée  d u  gestionnai re  de  paramètres).  

Figure 54 – F lux de  données  de  demande  et réponse relati f  
à  l ’Accès  aux paramètres  du  mode  de  base  

5.7  Configuration  du  d ispositi f P  

5.7. 1  Configuration  du  d ispositi f P  sur PROFINET IO  

Selon  l e  modèle  de  base  PROFI drive,  l e  d ispos i ti f P  peut être  de  type  homogène ou  
hétérogène.  Pour l 'évaluation  du  type  de  d ispos i ti f P  su r PROFINET IO,  l ’ association  des  API  
avec les  Créneaux du  d i spos i ti f P  est importante.  S i  tous  l es  Créneaux (sans  créneau  0)  du  
d ispos i ti f P  sont de  l ’API  PROFI drive  (0x3A00),  l e  d ispos i ti f P  est de  type  homogène.  Ce  
d isposi ti f P  homogène est précisément consti tué  d 'une  un i té  d 'entraînement comprenant  
l 'ensemble  du  d ispos i ti f P  ( tous  les  Créneaux sans  créneau  0) .  

S i  l es  Créneaux (sans  créneau  0)  se  voient attribuer d i fférents  API  (mais  au  moins  un  
créneau  est associé  à  l ’API  PROFIdrive) ,  l e  d isposi ti f P  est  de  type  hétérogène.  Dans  ce  cas,  
l e  d ispos i ti f P  peut être  composé de  p lus ieurs  un i tés  d ’en traînement.  Pour une  évaluation  p l us  
approfond ie  de  l a  configuration  du  d ispos i ti f P,  i l  est nécessai re  de  défin i r tous  l es  Créneaux 
du  d isposi ti f P  auxquels  est affecté  l ’API  PROFI drive.  L ’évaluation  du  con tenu  de  PNU964. 5  
de  tous  l es  Créneaux/DO de  PROFI drive  permet de  clari fi er l ’ affectation  des  Créneaux/DO 
aux un i tés  d ’entraînement.   

5.7.2  Configuration  de  l ’ un i té  d ’entraînement sur PROFINET IO  

La  configuration  générale  de  l ’Un i té  d ’en traînement (DU)  sur PROFINET IO  est représentée  à  
l a  F igure  55.  Du  poin t  de  vue  log ique,  i l  y a  deux classes  d ’objets.   

•  Les  DO  nommés  et i den ti fiés  par l ’ ID  de  DO.  I l s  représentent l a  fonctionnal i té  d ’appl ication  
et  l es  processus  d ’appl ication .  

•  Les  créneaux nommés  et i den ti fi és  par l e  numéro de  créneau .  I l s  représenten t l e  poin t 
d ’extrém i té  de  l a  commun ication  g lobale  (CO)  pour un  DO.  

Ces  deux classes  d ’obj ets  son t configurées  par l ’ association  de  l ’ I D  de  DO avec l e  numéro  de  
créneau  correspondant.  
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Anglais  Français  

I O  Device  I n terface   I n terface  de  d i sposi ti f E /S  

Axis-Number Numéro  d ’axe  

S lot   Créneau  

DO-I D  I D  de  DO  

Dri ve  Un i t  Un i té  d ’ en traînement  

Figure 55 – Configuration  et canaux de  communication   
pour l ’Un i té  d ’ entraînement  modu lai re  sur PROFINET IO   

5.7.3  Obtention  de  l ’ ID  d ’Objet d ’ entraînement  (ID  de  DO)  

Les  numéros  d ’axe  affectés  aux ID  de  DO peuvent être  affichés  par l e  paramètre  facu l tati f 
g lobal  P978  “ l iste  de  tous  l es  I D  de  DO”  conformément à  l a  F igure  55  et à  l a  F igure  56 .  S i  
l ’ un i té  d ’en traînement ne  possède pas  le  paramètre  P978,  l ’ I D  de  DO est égal  au  numéro 
d ’axe  à  l ’ i n térieur de  l ’ un i té  d ’entraînement ( l ’ I D  de  DO est nécessai re  pour l ’Accès  aux 
paramètres  du  mode de  base  – Paramètres  g lobaux).Tous  l es  numéros  d ’axe  re lati fs  aux 
d isposi ti fs  P  de  PROFINET son t précisément l i és  à  un  créneau  de  l a  DU .  Le  numéro d ’axe  1  
est affecté  au  prem ier créneau  dans  la  DU  (voi r exemple  à  l a  F igure  55).  A noter que  le  
paramètre  P978  est ob l i gatoi re  s i  l 'Un i té  d 'entraînement contien t des  DO  sans  canal  de  
données  cycl iques.  

Les  règ les  re lati ves  au  paramètre  P978  “ l i ste  de  tous  les  I D  de  DO”  sont les  su ivan tes.  

•  Le  sous- index =  Numéro d ’axe  – 1  

•  S ’ i l  y a  un  créneau  avec un  modu le  enfiché,  mais  sans  DO associé  (créneau  3  à  l a  
F igu re  55) ,  l a  va leur d ’ ID  de  DO  dans  l e  P978  est 255.  

•  S i  tous  l es  créneaux configurés  ( tous  les  ID  de  DO)  son t énumérés,  l a  l i s te  dans  l e  P978  
se  term ine  par deux é léments  énumérés  avec une  valeur d ’ I D  de  DO  =  0.  
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P978  Li st  of a l l  modu le  I Ds   P978  Li ste  de  tous  l es  I D  du  modu l e  

Subindex 

DO-I D  

Sous-i ndex 

I D  de  DO  

Axis-Number Numéro  d ’axe  

Axis-Number of the  DO  wi th i n  the  DU  Numéro  d ’axe  d u  DO  à  l ’ i n téri eur d e  l a  DU   

PROFI dri ve  DO-ID  I D  de  DO PROFI d ri ve  

Figure 56  – S ign ification  du  paramètre  P978  « l iste  de   
tous  l es  ID  de  DO»  pour l a  DU  sur PROFINET IO  

5.8  Diagnostic  

5.8. 1  U ti l i sation  du  Diagnostic PROFINET IO  pour PROFIdrive  

Dans  le  cadre  des  Objets  d ’entraînement PROFI drive  (DO),  i l  convien t de  mettre  en  
correspondance  les  obj ets  de  d iagnostic PROFIdrive  hors  du  mécan isme de  classes  de  défau t  
(voi r l ' I EC 61 800-7-203: 201 5,  6 . 3 .8. 4)  avec l 'ASE  de  d iagnostic  et l 'ASE  d 'alarme de  
PROFINET IO  spéci fique  au  profi l .  À cet effet,  PROFI drive  u ti l i se  l e  format normal isé  de  
d iagnostic PROFINET IO  et le  type  de  d iagnostic «D iagnostic de  canal»  (voir 
l ' I EC  61 1 58-5-1 0  et l ' I EC   61 1 58-6-1 0) .  

5.8.2  U ti l i sation  de  l 'ASE  d ’alarme  

Pour achem iner l es  a larmes  générées  par l e  mécan isme de  classes  de  défau t PROFI drive,  
l ’ASE  d ’a larme de  PROFINET IO  (voi r l ' I EC  61 1 58-5-1 0  et  l ' I EC 61 1 58-6-1 0)  doi t  être  u ti l i sé.  
Dans  les  ASE  de  d iagnostic et  ASE d 'a larme,  les  objets  de  d iagnostic conformes  à  l a  
défin i tion  de  5. 8. 1  sont  représentés  comme type  de  d iagnostic  «d iagnostic de  canal» .  S i  
l ' appl ication  du  contrôleur ne  prend  pas  en  charge  l ’ a larme,  l ’ acqu i ttement au  d ispos i ti f est 
«non  pris  en  charge» .  Le  DO  n ’est  pas  obl i gé  de  réag i r à  cet acqu i ttement négati f et peu t 

IEC  

P978 List of all DO-IDs

Subindex DO-ID

4   55

1 1 1

2 255Axis-Number of the
DO within the DU
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6    0

0 1 0
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l ’ i gnorer (sans  effet).  La  défin i tion  de  l a  PDU  d 'AlarmNoti fication  re lative  à  l 'ASE  d ’a larme de  
PROFINET IO  est conforme au  Tableau  39.  

Tableau  39  – U ti l i sation  de  l a  PDU  d ’AlarmNotification  

Attribut  S ign i fication  

BlockHeader Voi r l ' I EC 61 1 58-6-1 0  

AlarmType  0x01  (Diagnosti c)  pour i n d iquer l 'appari ti on  ou  l a  d i spari ti on  d 'un  ou  de  pl us ieurs  
objets  d e  d iagnosti c   
 
0x0C (Dispari ti on  d u  d i agnosti c)  pou r i n d iquer que  tous  l es  objets  de  d iagnosti c  
on t  d i sparu  (avec ce  type  d 'a l arme,  l e  ChannelDi agnosisData  est  om is  dans  l a  
PNU  AlarmNoti fi cation  

API  0x3A00  (profi l  PROFI dri ve)  

S lotNumber Numéro  de  créneau  d u  DO (modu l e),  auquel  l ’ obj et  de  d iagnosti c  est  l i é  

Subs lotNumber Numéro  de  sous-créneau  du  sous-modu l e  auquel  l ’ objet  d e  d iagnosti c  est  l i é  (en  
général  l e  sous-modu le  MAP,  s i  aucune  relati on  spéci fi q ue  n ’est  possib le).  

Modu l eI dentNumber Numéro  d ’ i d en ti fi cation  d u  modu le  du  DO (modu le),  auquel  l ’ objet  d e  d iagnosti c  
est  l i é  

Submodu leI dentNumber Numéro  d ' i den ti fi cation  du  sous-modu le  l i é  au  n uméro  de  sous-créneau  (par 
exemple,  0xFFFF  pou r l e  canal  d 'a larme  l i é  au  sous-modu l e  MAP)  

AlarmSpeci fi er Voi r l ' I EC 61 1 58-6-1 0  (type  d ’ a larme  “Di agnosti c”)  

UserStructureI denti fi er 0x8000  (ChannelDi agnosisData)  

ChannelDi agnosisData  *  L i ste  de  l a  s tructu re  de  ChannelDi agnosisData  (voi r Tab leau  40)  

L'astéri sque  (* )  i nd i que  q ue  cette  s tructu re  peut  apparaître  pl us ieu rs  foi s  (ou  peu t  être  om ise  s i  AlarmType  est  
"D ispari ti on  du  d iagnosti c" )  

 

5.8.3  U ti l i sation  de  l a  structure  de  ChannelDiagnosisData   

La  défin i ti on  de  l a  s tructure  de  ChannelD iagnosisData  (données  de  d iagnostic de  canal )  
destinée  à  représenter un  objet de  d iagnostic PROFI drive  dans  l 'ASE  de  d iagnostic de  
PROFINET IO  est conforme au  Tableau  40.  La  configuration  de  ChannelProperties .Speci fier 
et  ChannelProperties.Main tenanceDemanded  est représentée  à  l a  F igure  57.  
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Tableau  40  – U ti l i sation  de  ChannelDiagnosisData  

Attribut  S ign i fication  

ChannelNumber 0x8000  ( l e  sous-modu l e  tou t  en ti er)  ou  I D  de  composante  
spéci fi que  au  fourn i sseu r ( l a  p l age  de  valeurs  pou r l es  I D  de  
composante  est  de  0x0  à  0x7FFF)  

ChannelProperties. Type  0  

ChannelProperties.Reserved  0  

ChannelProperties.Mai n tenance  

Codage  de  l a  g ravi té  d u  défau t  et  mécan isme  de  
défaut/averti ssement  PROFI d ri ve  connexe:  
Défau t  (mémoi re  tampon  des  défau ts  PROFI d ri ve)  =  D i agnosti c  
  –  Mai n tenanceDemanded  =  fa l se  
  –  Mai n tenanceRequ i red  =  fa l se  
 
Averti ssement (mécan isme  d 'averti ssement PROFI dri ve)  =  
  – Mai n tenance  Exigée  
  – Mai n tenanceDemanded  =  true  
  –  Mai n tenanceRequ i red  =  fa l se  
 
Mai n tenance  préventi ve  =  Ma i n tenance  Requ i se  
  –  Mai n tenanceDemanded  =  fa l se  
  –  Mai n tenanceRequ i red  =  true  

ChannelProperties. Speci fi er Codage  du  changement d 'état  de  l 'a l arme:  
0x00  =  tous  l es  su ivants  d i sparaissent  
0x01  =  appari ti on  
0x02  =  d i spari ti on  
0x03  =  d i spari ti on  mais  l es  au tres  resten t  

ChannelProperties.Di rection  Sens  dépendant du  type  de  sous-modu le  
0x01  (Entrée)  =  pou r tous  l es  sous-modu l es  vi des  (sous-
modu les  représentati fs  du  MAP et  du  d i sposi ti f)  et  pour l es  
sous-modu les/messages  d 'en trée  u n iquement             
0x02  (Sorti e)  =  pou r tous  l es  sous-modu l es/messages  de  sort i e  
un iquement  
0x03  (Entrée/Sorti e)  =  pour tous  l es  sous-modu les  
d 'en trée/sorti e.  Par exemple,  tous  l es  messages  préconfigu rés  

ChannelErrorType  Voi r Tableau  41  
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When  fau l t/warn ing  s i tuation  has  changed   En  cas  de  mod i fi cation  de  l a  s i tuation  de  
défaut/averti ssement  

Warn ing  mechan ism  Mécan isme d 'averti ssement  
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Figure 57  – Génération  des  données  de  d iagnostic  
selon  l e  mécan isme  des  classes  de  défaut  
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5.8.4  U ti l i sation  de  ChannelErrorType  

La  défin i ti on  de  ChannelErrorType  est  conforme au  Tableau  41 .  

Tableau  41  – U ti l i sation  de  ChannelErrorType  

ChannelErrorType  Sign i fication  /  Objet de  d iagnostic  

0x9000  Matéri e l  ou  l og ici e l  de  m icrocontrôl eu r 

0x9001  Al imentation  secteu r 

0x9002  Al imentation  basse  tension  

0x9003  Surtensi on  de  l a  l i a i son  à  cou ran t conti nu   

0x9004  É lectron i que  de  pu i ssance  

0x9005  D isposi ti f é l ectron ique  à  températu re  excessive   

0x9006  Défaut  d ' i sol ation   

0x9007  Surcharge  du  moteu r 

0x9008  Système  de  bus  de  terrai n  

0x9009  Canal  d e  sécuri té  

0x900A Réacti on  

0x900B  Commun ication  i n terne  

0x900C  Al imentation  

0x900D  Résistance  de  fre inage   

0x900E  F i l tre  d e  l i g ne  

0x900F  Externe  

0x901 0  Technolog i e  

0x901 1  I ngén ieri e  

0x901 2  Au tre  

0x901 3  D isposi ti f auxi l i a i re  

0x901 4  – 0x9FFF  Réservé  

 

5.8.5  Accès  sur demande  aux informations  de  d iagnostic   

La l ecture  des  in formations  de  d iagnostic courantes  à  parti r du  DO  par le  contrôleur ou  l e  
superviseur doi t être  possib le  par l ’ u ti l i sation  d 'une  requête  de  d iagnostic de  l ’ASE  de  
d iagnostic normal isé  PROFINET IO.  Dans  cet ASE  de  d iagnostic,  l es  objets  de  d iagnostic  
PROFI drive  conformes  à  l a  défin i tion  de  5. 8 . 1  son t représentés  comme des  éléments  de  
ChannelD iagnosisData.  La  défin i tion  de  D iagnosisData  (données de diagnostic)  pour l 'ASE  de  
d iagnostic PROFINET IO  est conforme au  Tableau  42.  
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Tableau  42  – U ti l i sation  de  D iagnosisData  

Attribut  S ign i fication  

BlockHeader Voi r l ' I EC 61 1 58-6-1 0  

API  0x3A00  (profi l  PROFI dri ve)  API  d 'attri bu t  d i spon i b le  u n i quement s i  
B lockVersionLow =  1 .  Lorsque  B lockVersionLow =  1 ,  l 'API  d 'a ttri bu t  est  om is.  

S lotNumber Numéro  de  créneau  d u  DO (Modu l e),  auquel  l ’ obj et  de  d iagnosti c  est  l i é   

Subs lotNumber Numéro  de  sous-créneau  du  sous-modu l e  auquel  l ’ objet  d e  d iagnosti c  est  l i é  
(général ement  l e  sous-modu l e  MAP,  s i  aucune  re lati on  spéci fi que  n 'est  poss ibl e)  

ChannelNumber 0x8000  (sous-modu le  en ti er)  ou  I D  de  composante  spéci fi q ue  au  fou rn i sseur ( l a  
p l age  de  va leu rs  des  I D  de  composante  est  de  0x0  à  0x7FFF)  

ChannelProperties .Type  0  

ChannelProperties .Di rection  Sens  dépendant du  type  de  sous-modu le  

0x01  (En trée)  =  pou r tous  l es  sous-modu l es  vi des  (sous-modu les  représentati fs  
du  MAP  et  du  d i sposi ti f)  et  pou r l es  sous-modu l es/messages  d 'en trée  
un iquement            
0x02  (Sorti e)  =  pou r tous  l es  sous-modu l es/messages  de  sort i e  un i quement  
0x03  (En trée/Sorti e)  =  pour tous  l es  sous-modu les  d 'en trée/sorti e.  Par exemple,  
tous  l es  messages  préconfigu rés  

UserStructureI denti fi er 0x8000  (ChannelDi agnosisData)  

ChannelDi agnosisData  *  L i ste  de  l a  structure  de  ChannelDi agnosisData  (voi r Tab leau  40)  

L'astéri sque  (* )  i nd i que  q ue  cette  s tructu re  peut  apparaître  pl us ieu rs  foi s   

 

5.9  Fonctionnement synchrone  de  l ’horloge  

La  F igure  58  représente  l a  séquence  d ’un  cycle  de  données  isochrone  pour PROFINET IO.  
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Ang lais  Français  

Appl i cation  cycle   Cycle  d ’appl i cati on  

Control l er Con trôl eu r 

Appl i cation   Appl i cation  

Background  Contexte  

Send  C lock Horloge  d ’ envoi  

Figure 58  – Séquence d ’un  cycle  de  données  isochrone   

Les  express ions  u ti l i sées  dans  l a  F igure  58  sont  l es  su ivan tes:  

T_DC (Durée  de  cycle  de  données)   
Durée de  cycle  de  données  pour la  périod ici té  de  l a  commun ication  IRT.   

CACF (Cycle  d ’appl ication  du  contrôleur)   
Durée de  cycle  pour l a  périod ici té  du  processus  d ’appl ication  du  contrôleur en  mu l ti p le  de  
T_DC.  

T_IO_Input (Temps  d ’acquisi tion  de  la  valeur instantanée)   
Temps,  re lati f au  début d ’ un  cycle  T_DC,  pour l ’ acqu is i ti on  des  valeurs  i nstan tanées.   

T_IO_InputM in  (Temps de  retard  obl igatoi re  pour l e  processus  d ’acqu isi tion)   
Temps maximum  nécessaire  pour l ’acqu is i tion  et l e  tra i tement des  valeurs  d ’entrée  avant  
qu ’e l les  ne  soient prêtes  pour transm ission  par le  système de  commun ication .  

T_IO_I npu t  

T_DC  DataCycle     T_DC  T_DC  

Appl ication  

T_IO_I npu tMin  
 

TCA_Start  

TCA_End  

Appl i cation  cycle  (CACF=2)  

T_IO_Outpu t  

T_IO_Outpu tVal i d  

T_IO_Outpu tMin  

Background  

Control ler 

DO 

Bus  

Send  
Clock 2  

TCA_Val i d  

TCA_Min  

Send  
Clock 3  

Send  
Clock 4  

Send  
Clock 1  

Send  
Clock 2  

Send  
Clock 3  

Send  
Clock 4  

Send  
Clock 1  

Send  
Clock 2  

T_IO_I npu tVal i d  
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TCA_Min  (Temps  de  retard  obl igatoire  pour le  processus  d ’appl ication  du  contrôleur)   
Temps  maximum  nécessai re  pour le  tra i tement des  nouvel les  va leurs  i nstantanées  dans  l e  
con trôleur avan t qu ’e l l es  ne  soient va l i des  pour l e  processus  d ’appl ication  du  contrôleur.   

TCA_Val id  (Temps d isponible  pour l es  données  d ’entrée)   
Temps,  pendant l equel  l es  nouvel l es  données  d ’en trée  (valeurs  i nstantanées)  sont prêtes  à  
être  tra i tées  par le  processus  d ’appl ication  du  con trôleur.  

T_IO_Output (Temps  de  transfert de  point de  consigne)   
Temps,  re lati f à  l a  fi n  d ’un  cycle  T_DC,  pendan t l equel  l es  nouvel l es  valeurs  de  poin t de  
cons igne  son t va l i des  pour l e  processus  d ’appl ication  de  l ’axe.  

T_IO_OutputM in  (Temps de  retard  obl igatoire  pour l e  processus  de  transfert de  poin t de 
consigne)  

Temps  maximum  nécessai re  pour le  trai tement des  nouvel l es  valeurs  de  poin t  de  cons igne  
dans  l e  DO  avant  qu ’el l es  ne  deviennent  val i des  pour l e  processus  d ’appl i cation .  

T_IO_OutputVal id  (Temps d isponible  pour l es  données  de  sortie)   
Temps  auquel  l es  nouvel les  données  de  sortie  (valeurs  de  poin t  de  cons igne)  du  contrôleur 
son t d ispon ib les  au  n iveau  du  DO.   

5.1 0  Paramètres  spécifiques  de  PROFINET IO   

5. 1 0. 1  Présentation  générale  des  paramètres  l i és  à  l ’ i n terface  de  communication   

Ces paramètres  son t l i és  à  l ’ i n terface  de  communication  réseau  de  l ’un i té  d ’en traînement ou  
de  la  station .  

Le  Tableau  43  donne  une  présentation  générale  de  tous  l es  paramètres  l i és  à  l ’ i n terface  
PROFINET IO.  

Tableau  43  – Présentation  générale  des  paramètres  spécifiques   
de  PROFINET IO  pour l es  “ interfaces  du  système de  commun ication”  

PNU  Sign i fication  M ise  en  œuvre   P lage  de  val id i té  

61 000  NameOfStation  (en  l ectu re  seu le)  facu l tati ve  g l obale  

61 001  I pOfStation  (en  l ectu re  seu l e)  facu l tati ve  g l obale  

61 002  MacOfStation  (en  l ecture  seu le)  facu l tati ve  g l obale  

61 003  Defau l tGatewayOfStati on  (en  l ectu re  seu le)  facu l tati ve  g l obale  

61 004  SubnetMaskOfStation  (en  l ecture  seu l e)  facu l tati ve  g l obale  

 

5.1 0.2  Défin i tion  des  paramètres  spécifiques   

La défin i ti on  des  paramètres  l i és  à  l ’ i n terface  PROFINET IO  est présentée  dans  l e  
Tableau  44.  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 236  – I EC 61 800-7-303: 201 5  © I EC  201 5  

Tableau  44 – Paramètres  spécifiques  de  PROFIdrive  énumérés  par numéro   

PNU  Sign i fication  Type  de  
données  

M ise  en  
œuvre   

P lage  de  
val id i té  

Expl ication  Référence  

61  000  NameOfStation  OctetStri ng [24
0]  sans  
aucune  
term inai son   

facu l tati ve  g l obale  Ce  paramètre  en  l ecture  
seu le  con ti en t  l e  nom  de  
station  pour l ’ i n terface  
réseau  PROFINET IO,  qu i  
est  l i ée  à  cette  un i té  
d ’en traînement.  I l  s ’ ag i t  
d ’ un  service  
complémentai re  paral l è l e  
au  mécan isme  PROFINET 
IO  normal i sé,  qu i  rend  l e  
nom  de  station  égal ement 
accessib le  vi a  l ’Accès  aux 
paramètres  de  
PROFI dri ve.  Pour l es  
détai l s  su r l e  contenu ,  voi r 
l ' I EC 61 1 58-5-1 0.  

I EC 61 1 58-5-1 0  

61  001  I pOfStation  OctetStri ng [4]  Facu l tati ve  g l obale  Ce  paramètre  en  l ecture  
seu le  con ti en t  l ’ ad resse  I P  
de  l a  s tation  pour 
l ’ i n terface  réseau  
PROFINET IO,  qu i  est  l i ée  
à  cette  un i té  
d ’en traînement.  I l  s ’ ag i t  
d ’ un  service  
complémentai re  paral l è l e  
au  mécan isme  PROFINET 
IO  normal i sé,  qu i  rend  
l ’ ad resse  I P  de  l a  s tati on  
égal ement accessib le  vi a  
l ’Accès  aux paramètres  de  
PROFI dri ve.  Pour l es  
détai l s  su r l e  con tenu ,  voi r 
l ' I EC 61 1 58-5-1 0.  

I EC 61 1 58-5-1 0  

61  002  MacOfStation  OctetStri ng [6]  Facu l tati ve  g l obale  Ce  paramètre  en  l ecture  
seu le  con ti en t  l ’ ad resse  
MAC de  l a  station  pour 
l ’ i n terface  réseau  
PROFINET IO,  qu i  est  l i ée  
à  cette  un i té  
d ’en traînement.  I l  s ’ ag i t  
d ’ un  service  
complémentai re  paral l è l e  
au  mécan isme  PROFINET 
IO  normal i sé,  qu i  rend  
l ’ ad resse  MAC de  l a  
station  également 
accessib le  vi a  l ’Accès  aux 
paramètres  de  
PROFI dri ve.  Pour l es  
détai l s  su r l e  con tenu ,  voi r 
l ' I EC 61 1 58-5-1 0.  

I EC 61 1 58-5-1 0  
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PNU  Sign i fication  Type  de  
données  

M ise  en  
œuvre   

P lage  de  
val id i té  

Expl ication  Référence  

61  003  StandardGatew
ayOfStati on  

OctetStri ng [4]  Facu l tati ve  g l obale  Ce  paramètre  en  l ecture  
seu le  con ti en t  l a  
Passerel l e  su ivante  par 
défau t  de  l a  s tati on  pou r 
l ’ i n terface  réseau  
PROFINET IO,  qu i  est  l i ée  
à  cette  un i té  
d ’en traînement.  I l  s ’ ag i t  
d ’ un  service  
complémentai re  paral l è l e  
au  mécan isme  PROFINET 
IO  normal i sé,  qu i  rend  l a  
Passerel l e  par défau t  
su ivante  de  l a  station  
égal ement accessib le  vi a  
l ’Accès  aux paramètres  de  
PROFI dri ve.  Pour l es  
détai l s  su r l e  con tenu ,  voi r 
l ' I EC 61 1 58-5-1 0.  

I EC 61 1 58-5-1 0  

61  004  SubnetMaskOfS
tation  

OctetStri ng [4]  Facu l tati ve  g l obale  Ce  paramètre  en  l ecture  
seu le  con ti en t  l e  F i l tre  
d ’ad resse  l ocale  de  l a  
station  pour l ’ i n terface  
réseau  PROFINET IO,  qu i  
est  l i ée  à  cette  un i té  
d ’en traînement.  I l  s ’ ag i t  
d ’ un  service  
complémentai re  paral l è l e  
au  mécan isme  PROFINET 
IO  normal i sé,  qu i  rend  l e  
F i l tre  d ’ad resse  l ocale  d e  
l ’ i n terface  PROFINET 
égal ement accessib le  vi a  
l ’Accès  aux paramètres  de  
PROFI dri ve.  Pour l es  
détai l s  su r l e  con tenu ,  voi r 
l ' I EC 61 1 58-5-1 0.  

I EC 61 1 58-5-1 0  

 

5.1 1  Fonctions  de  communication  spécifiées  pour l es  C lasses  d ’appl ication   

Selon  la  défi n i ti on  des  classes  d ’appl ication  de  6 . 1 . 5  de  l ' I EC 61 800-7-203: 201 5,  l e  
Tableau  45  spéci fi e  l es  fonctionnal i tés  de  commun ication  que  le  d ispos i ti f d ’entraînement doi t  
comporter pour correspondre  à  une  Classe  d ’appl ication  spéci fi que  re lative  à  PROFI drive  
u ti l i sé  sur PROFINET IO.  Les  Classes  d ’appl ication  d ispon ib les  pour un  D isposi ti f E/S  sont 
l es  su ivantes:  

•  C lasse  d ’appl i cation  1 :  d i spos i ti f d ’en traînement normal isé  

•  C lasse  d ’appl ication  2 :  d isposi ti f d ’en traînement normal isé  avec con trôleur de  
technolog ies  d istribuées  

•  C lasse  d ’appl ication  3 :  Entraînement de  pos i tionnement monoaxe,  avec commande  de  
mouvement locale  

•  C l asse  d ’appl ication  4 :  Commande de  mouvement avec i n terpolation  cen trale  et  i n terface  
de  poin t  de  cons igne  de  vi tesse  

•  C lasse  d ’appl ication  5:  Commande de  mouvement avec i n terpolation  cen trale  et i n terface  
de  poin t  de  consigne  de  pos i tion  

•  C lasse  d ’appl ication  6 :  Commande de  mouvement pour l es  processus  synchron isés  ou  
synchron isme angu la i re  d i stribué.  
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Tableau  45  – Fonctions  de  communication   
spécifiées  pour l es  classes  d ’appl ication  

Fonctionnal i té  
Classes  d ’ appl ication  

1  2  3  4  5  6  

RT m  m  m  m  m  m  

IRT o  o   m  m  m  

M  CR (Di ffus ion )  o  m  o  o  o  m  

m  =  obl i gatoi re;  o  =  facu l tati ve  

 

5.1 2  Enregistrements  de  données  I&M  

L'emplacement des  enreg istrements  de  données  I &M  est spéci fique  aux fourn isseurs  et peu t  
être  u ti l i sé  pour identi fier ou  l ocal iser l es  composantes  et  modu les  phys iques  du  d isposi ti f 
d 'en traînement.  S i  l es  enreg istrements  de  données  facu l tati fs  I &M  1  à  I &M  4  son t u ti l i sés,  ces  
enreg istrements  de  données  doiven t être  m is  en  œuvre  pour l 'accès  en  l ecture  et  en  écri ture.  
S i  l ’ enreg istrement de  données  I &M  4  est m is  en  œuvre  (obl i gatoire  s i  l e  d ispos i ti f prend  en  
charge  PROFIsafe) ,  cet enreg istrement de  données  doi t être  m is  en  œuvre  pour l ’accès  en  
l ecture  seu le.  Les  enreg istrements  de  données  I &M  inscriptib les  doivent  être  affichés  dans  le  
GSDML via  l e  mot clé  “Wri teable_IM_Records” .  
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