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I N TERN ATI ON AL ELECTROTECH N I CAL COM M I SSI ON  

____________ 

 
ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  

 
Part 7-304:  Generic interface and  use of profi les  for power  

drive  systems – Mapping  of profi le  type 4 to  network technologies  
 

FOREWORD 

1 )  Th e  I n te rn ati on al  E l ectrotech n i cal  Com m i ss i on  ( I E C)  i s  a  worl d wi d e  org a n i zati on  for stan d a rd i zati on  com pri s i n g  
a l l  n ati on al  e l ectrotech n i cal  com m i ttees  ( I E C N ati on al  Com m i ttees).  Th e  obj ect  of I E C i s  to  prom ote  
i n tern ati on a l  co-op erati on  on  a l l  q u esti on s  con ce rn i n g  sta n d a rd i zati on  i n  th e  e l ectri cal  an d  e l ectron i c  fi e l d s .  To  
th i s  en d  an d  i n  a d d i ti on  to  oth er acti vi ti es,  I E C  pu bl i sh es  I n tern ati on al  S tan d a rd s,  Tech n i cal  S peci fi cati on s,  
Tech n i cal  Re ports ,  Pu bl i cl y Avai l abl e  S peci fi cati on s  (PAS )  an d  G u i d es  (h ereafte r referre d  to  as  “ I E C  
P u bl i cati on (s )” ).  Th ei r p re pa rati on  i s  e n tru sted  to  tech n i cal  com m i ttees ;  an y I E C  N ati on al  Com m i ttee  i n terested  
i n  th e  su bj ect  d e al t  wi th  m ay p arti ci pate  i n  th i s  p rep aratory work.  I n tern ati on al ,  g ove rn m en tal  an d  n on -
g overn m en tal  org an i zati on s  l i a i s i n g  wi th  th e  I E C al s o  pa rti ci pate  i n  th i s  prep arati on .  I E C col l a borates  cl os el y 
wi th  th e  I n te rn ati on al  O rg a n i zati on  for S tan d ard i zati on  ( I S O)  i n  accord a n ce  wi th  con d i t i on s  d ete rm i n ed  b y 
ag reem en t betwe en  th e  two  org an i zati on s.  

2)  Th e  form al  d eci s i on s  or ag re e m en ts  of I E C on  tech n i cal  m atters  e xp ress,  as  n ea rl y  as  p oss i bl e,  a n  i n tern ati on a l  
con s en su s  of opi n i on  on  th e  rel evan t  su b j ects  s i n ce  e ach  tech n i cal  com m i ttee  h as  represen tati on  from  a l l  
i n teres ted  I E C N ati on al  Com m i ttees .   

3)  I E C P u bl i cati on s  h a ve  th e  form  of recom m en d ati on s  for i n tern ati on al  u s e  an d  a re  accepted  by I E C N ati on al  
Com m i ttees  i n  th at  sen se.  W hi l e  a l l  reas on a bl e  efforts  are  m ad e  to  en s u re  th at  th e  tech n i cal  con ten t  of I E C  
P u bl i cati on s  i s  accu rate,  I E C  can n ot  b e  h el d  res pon si b l e  for th e  wa y i n  wh i ch  th ey a re  u se d  or for an y 
m i s i n terpretati on  by an y en d  u ser.  

4)  I n  ord er to  prom ote  i n te rn ati on al  u n i form i ty,  I E C N ati on al  Com m i ttees  u n d ertake  to  ap p l y I E C Pu b l i cati on s  
tran s p aren tl y to  th e  m a xi m u m  exte n t  p oss i bl e  i n  th e i r n a ti on al  an d  reg i on al  p u bl i cati on s.  An y d i verg en ce  
between  an y I E C Pu b l i cati on  a n d  th e  correspon d i n g  n ati on al  or reg i on al  p u bl i cati on  sh al l  b e  cl earl y i n d i cate d  i n  
th e  l atte r.  

5)  I E C i ts el f d oes  n ot  p rovi d e  an y attes tati on  of con form i ty.  I n d ep en d en t certi fi cati on  bod i es  provi d e  con form i ty  
as sessm en t  servi ces  an d ,  i n  s om e  areas,  access  to  I E C m arks  of con form i ty.  I E C i s  n ot  respon si bl e  for an y 
servi ces  carri ed  ou t  b y i n d ep e n d e n t certi fi cati on  b od i es .  

6)  Al l  u sers  sh ou l d  e n su re  th at  th ey h ave  th e  l atest  ed i ti on  of th i s  pu bl i cati on .  

7)  N o  l i a bi l i ty sh al l  attach  to  I E C  or i ts  d i rectors ,  em pl oyees,  s ervan ts  or ag en ts  i n cl u d i n g  i n d i vi d u al  e xpe rts  an d  
m em bers  of i ts  tech n i cal  com m i ttees  an d  I E C  N ati on al  Com m i ttees  for a n y pe rson al  i n j u ry,  prope rty  d am ag e  or 
oth e r d am ag e  of a n y n atu re  wh ats oever,  wh eth er d i rect  or i n d i rect,  or for costs  ( i n cl u d i n g  l eg al  fees )  an d  
e xp en s es  ari s i n g  ou t  of th e  pu bl i cati on ,  u s e  of,  or re l i a n ce  u pon ,  th i s  I E C P u bl i cati on  or a n y oth e r I E C  
Pu bl i cati on s .   

8)  Atten ti on  i s  d ra wn  to  th e  N orm ati ve  referen ces  ci ted  i n  th i s  pu bl i cati on .  U se  of th e  refere n ced  p u bl i cati on s  i s  
i n d i sp en s abl e  for th e  correct  appl i cati on  of th i s  p u bl i cati on .  

9)  Atten ti on  i s  d ra wn  to  th e  poss i b i l i ty th at  som e of th e  e l em en ts  of th i s  I E C Pu bl i cati on  m ay be  th e  s u bj ect  of 
pate n t  ri g h ts .  I E C sh al l  n ot  be  h el d  res p on si b l e  for i d e n ti fyi n g  an y or a l l  su ch  paten t  ri g h ts.  

I n tern ati on al  Stan d ard  I EC  61 800-7-304  h as  been  prepared  b y su bcom m i ttee  S C 2 2G :  
Ad j u stabl e  speed  e l ectri c  d ri ve  s ystem s i n corporati n g  sem i con d u ctor power con verters ,  of I E C 
tech n i ca l  com m i ttee  TC  2 2:  Power e l ectron i c  s ystem s  an d  eq u i pm en t.  

Th i s  secon d  ed i ti on  can cel s  an d  repl aces  th e  fi rst ed i ti on  pu bl i sh ed  i n  20 07.  Th i s  ed i ti on  
con sti tu tes  a  tech n i ca l  revi s i on .  

Th i s  ed i ti on  i n cl u d es  th e  fol l owi n g  s i g n i fi can t tech n i cal  ch an g e  wi th  respect to  th e  previ ou s  
ed i ti on :  U pd ate  of m appi n g  speci fi cati on .   

Th e  text of th i s  s tan d ard  i s  based  on  th e  fol l owi n g  d ocu m en ts:  

FDI S  Rep ort  on  voti n g  

2 2G /3 1 4/F DI S  22 G /3 29/RVD  
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Fu l l  i n form ati on  on  th e  voti n g  for th e  approval  of th i s  s tan d ard  can  be  fou n d  i n  th e  report on  
voti n g  i n d i cated  i n  th e  above  tabl e.  

Th i s  pu bl i cati on  h as  been  d rafted  i n  accord an ce wi th  th e  I SO/I EC  D i recti ves,  Part 2 .  

A l i st of a l l  parts  of th e  I EC  61 800  seri es,  u n d er th e  g en eral  ti t l e  Adjustable speed electrical 
power drive systems,  can  be  fou n d  on  th e  I EC  websi te .  

Th e  com m i ttee  h as  d eci d ed  th at th e  con ten ts  of th i s  pu bl i cati on  wi l l  rem ai n  u n ch an g ed  u n ti l  
th e  stabi l i ty d ate  i n d i cated  on  th e  I E C websi te  u n d er "h ttp: //webstore. i ec. ch "  i n  th e  d ata  
re l ated  to  th e  speci fi c  pu bl i cati on .  At  th i s  d ate,  th e  pu bl i cati on  wi l l  be   

•  recon fi rm ed ,  

•  wi th d rawn ,  

•  rep l aced  b y a  revi sed  ed i ti on ,  or 

•  am en d ed .  

 

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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I N TRODU CTI ON  

Th e I EC 61 800  seri es  i s  i n ten d ed  to  provi d e  a  com m on  set of speci fi cati on s  for ad j u stabl e  
speed  e l ectri cal  power d ri ve  s ystem s.  

I E C 61 800-7  speci fi es  profi l es  for power d ri ve  s ystem s  (PD S)  an d  th e i r m appi n g  to  exi sti n g  
com m u n i cati on  s ystem s b y u se  of a  g en eri c i n terface  m od el .  

I E C 61 800-7  d escri bes  a  g en eri c i n terface  between  con trol  s ystem s an d  power d ri ve  s ystem s.  
Th i s  i n terface  can  be  em bed d ed  i n  th e  con trol  s ystem .  Th e  con trol  s ystem  i tse l f can  a l so  be  
l ocated  i n  th e  d ri ve  (som eti m es  kn own  as  "sm art  d ri ve"  or " i n tel l i g en t d ri ve").  

A vari ety of ph ysi cal  i n terfaces  i s  avai l ab l e  (an al og u e  an d  d i g i ta l  i n pu ts  an d  ou tpu ts ,  seri a l  
an d  para l l el  i n terfaces,  fi e l d bu ses  an d  n etworks).  Profi l es  based  on  speci fi c ph ys i ca l  
i n terfaces  are  a l read y d efi n ed  for som e appl i cati on  areas  (e. g .  m oti on  con trol )  an d  som e 
d evi ce  cl asses  (e. g .  s tan d ard  d ri ves,  pos i ti on er).  Th e  i m pl em en tati on s  of th e  associ ated  
d ri vers  an d  appl i cati on  prog ram m ers  i n terfaces  are  propri etary an d  vary wi d el y.  

I E C 61 800-7  d efi n es  a  set of com m on  d ri ve  con trol  fu n cti on s,  param eters,  an d  s tate  m ach i n es  
or d escri pti on  of seq u en ces  of operati on  to  be  m apped  to  th e  d ri ve  profi l es .  

I E C 61 800-7  provi d es  a  wa y to  access  fu n cti on s  an d  d ata  of a  d ri ve  th at i s  i n d epen d en t of th e  
u sed  d ri ve  profi l e  an d  com m u n i cati on  i n terface.  Th e  obj ecti ve  i s  a  com m on  d ri ve  m od el  wi th  
gen eri c fu n cti on s  an d  ob j ects  su i tabl e  to  be  m apped  on  d i fferen t com m u n i cati on  i n terfaces.  
Th i s  m akes  i t  possi b l e  to  provi d e  com m on  i m pl em en tati on s  of m oti on  con trol  (or vel oci ty 
con trol  or d ri ve  con trol  appl i cati on s)  i n  con trol l ers  wi th ou t an y speci fi c kn owl ed g e of th e  d ri ve  
i m pl em en tati on .  

Th ere  are  several  reason s  to  d efi n e  a  g en eri c i n terface:  

For a  drive  device  manufacturer 

– l ess  effort to  su pport  s ystem  i n teg rators ;  

– l ess  effort to  d escri be  d ri ve  fu n cti on s  becau se  of com m on  term i n ol og y;  

– th e  se l ecti on  of d ri ves  d oes  n ot  d epen d  on  avai l abi l i ty of speci fi c su pport;  

For a  control  device  manufacturer 

– n o  i n fl u en ce  of bu s  tech n ol og y;  

– eas y d evi ce  i n teg rati on ;  

– i n d epen d en t of a  d ri ve  su ppl i er;  

For a  system  integrator  

– l ess  i n teg rati on  effort  for d evi ces;   

– on l y on e  u n d erstan d abl e  wa y of m od el i n g ;  

– i n d epen d en t  of bu s  tech n ol og y.  

M u ch  effort i s  n eed ed  to  d es i g n  a  m oti on  con trol  appl i cati on  wi th  several  d i fferen t d ri ves  an d  
a  speci fi c con trol  s ystem .  Th e  tasks  to  i m pl em en t th e  s ystem  software  an d  to  u n d erstan d  th e  
fu n cti on al  d escri pti on  of th e  i n d i vi d u al  com pon en ts  m ay exh au st th e  proj ect resou rces.  I n  
som e cases,  th e  d ri ves  d o  n ot sh are  th e  sam e ph ys i cal  i n terface.  S om e con trol  d evi ces  j u st  
su pport a  s i n g l e  i n terface  wh i ch  wi l l  n ot be  su pported  b y a  speci fi c d ri ve.  On  th e  oth er h an d ,  
th e  fu n cti on s  an d  d ata  stru ctu res  are  often  speci fi ed  wi th  i n com pati b i l i t i es.  Th i s  req u i res  th e  
system  i n teg rator to  wri te  speci a l  i n terfaces  for th e  appl i cati on  software  an d  th i s  sh ou l d  n ot be  
h i s  respon si bi l i ty.  
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Som e appl i cati on s  n eed  d evi ce  exch an g eabi l i ty or i n teg rati on  of n ew d evi ces  i n  an  exi sti n g  
con fi g u rati on .  Th e y are  faced  wi th  d i fferen t i n com pati b l e  sol u ti on s.  Th e  efforts  to  ad apt a  
sol u ti on  to  a  d ri ve  profi l e  an d  to  m an u factu rer speci fi c exten s i on s  m a y be  u n acceptabl e.  Th i s  
wi l l  red u ce  th e  d eg ree  of freed om  to  sel ect a  d evi ce  best su i ted  for th i s  appl i cati on  to  th e  
sel ecti on  of th e  u n i t wh i ch  wi l l  be  avai l ab l e  for a  speci fi c ph ys i cal  i n terface  an d  su pported  b y 
th e  con trol l er.  

I E C 6 1 80 0-7-1  i s  d i vi d ed  i n to  a  g en eri c part an d  several  an n exes  as  sh own  i n  F i g u re  1 .  Th e  
d ri ve  profi l e  types  for C i A® 4 02 1 ,  CI P  M oti on TM 2,  PROFI d ri ve 3  an d  S E RCO S ® 4  are  m apped  
to  th e  g en eri c i n terface  i n  th e  correspon d i n g  an n ex.  Th e  an n exes  h ave  been  su bm i tted  b y 
open  i n tern ati on al  n etwork or fi el d bu s  org an i zati on s  wh i ch  are  respon si b l e  for th e  con ten t of 
th e  re l ated  an n ex an d  u se  of th e  re l ated  trad e  m arks.  

Th e  d i fferen t profi l e  type s  1 ,  2 ,  3  an d  4  are  speci fi ed  i n  I E C 61 800-7-2 01 ,  I EC  61 80 0-7-20 2,  
I E C 61 80 0-7-2 03  an d  I E C 61 800 -7-2 04 .  

Th i s  part of I EC  6 1 80 0-7  speci fi es  h ow th e  profi l e  type  4  (S ERCO S ®)  i s  m apped  to  th e  

n etwork tech n ol og i es  S E RCO S ®  an d  Eth erCAT® 5.  

  

————————— 
1   Ci A® 4 02  i s  a  reg i stered  tra d e  m ark of CAN  i n  Au tom ati on  e. V.  (C i A).  Th i s  i n form ati on  i s  g i ven  for th e  

con ven i en ce  of u sers  of th i s  I n tern ati on al  S tan d ard  an d  d oes  n ot  con sti tu te  an  e n d orsem en t by I E C of th e  tra d e  
m ark h ol d er or an y of i ts  p rod u cts.  Com pl i an ce  to  th i s  p rofi l e  d oes  n ot  re q u i re  u s e  of th e  re g i s tere d  trad e  m ark  
Ci A® 4 02.  U se  of th e  reg i ste re d  trad e  m ark Ci A® 4 02  req u i re s  perm i ss i on  of CAN  i n  Au tom ati on  e . V.  (C i A).  

2  CI P  M oti on ™  i s  a  tra d e  m ark  of O DVA,  I n c.  Th i s  i n form ati on  i s  g i ven  for th e  con ven i en ce  of u sers  of th i s  
I n tern ati on al  S tan d ard  a n d  d oes  n ot  con s ti tu te  an  en d orsem en t b y I E C  of th e  trad e  m ark h ol d er or a n y of i ts  
prod u cts.  Com pl i an ce  to  th i s  profi l e  d oes  n ot  req u i re  u s e  of th e  trad e  m ark CI P  M oti on ™ .  U se  of th e  trad e  m ark  
CI P  M oti on ™  req u i res  pe rm i ss i on  of ODVA,  I n c.  

3  P ROFI d ri ve  i s  a  trad e  n am e  of PROFI B U S  &  PROFI N E T I n tern ati on al .  Th i s  i n form ati on  i s  g i ven  for th e  
con ven i en ce  of u sers  of th i s  I n tern ati on al  S tan d ard  an d  d oes  n ot  con sti tu te  an  e n d ors em en t  by I E C of th e  tra d e  
n am e h ol d er or an y of i ts  p rod u cts .  Com pl i an ce  to  th i s  profi l e  d oes  n ot  req u i re  u s e  of th e  trad e  n am e 
PROFI d ri ve.  U se  of th e  tra d e  n am e PROFI d ri ve  req u i res  pe rm i s si on  of P ROFI B U S  &  P ROFI N E T I n tern ati on al .  

4  S E RCOS ® i s  a  reg si stered  trad e  m ark of S E RCOS  I n tern ati on al  e . V.  Th i s  i n form ati on  i s  g i ven  for th e  
con ven i en ce  of u sers  of th i s  I n tern ati on al  S tan d ard  an d  d oes  n ot  con sti tu te  an  e n d orsem en t  by I E C of th e  tra d e  
m ark h ol d er or an y of i ts  p rod u cts.  Com pl i an ce  to  th i s  p rofi l e  d oes  n ot  re q u i re  u s e  of th e  re g i s tere d  tra d e  m ark  
S E RCOS ®.  U se  of th e  reg i s te red  tra d e  m ark S E RCOS ® re q u i res  pe rm i ssi on  of th e  tra d e  m ark h ol d er.  

5  E th erCAT® i s  a  reg i stere d  tra d e  m ark of B eckh off,  Ve rl .  Th i s  i n form ati on  i s  g i ven  for th e  con ven i en ce  of u sers  
of th i s  I n te rn ati on al  S tan d ard  a n d  d oes  n ot  con sti tu te  an  en d orsem en t b y I E C of th e  trad e  m ark h ol d er or a n y of 
i ts  prod u cts.  Com pl i an ce  to  th i s  profi l e  d oes  n ot  re q u i re  u se  of th e  reg i s te re d  trad e  m ark E th erCAT®.  U se  of 
th e  re g i ste red  trad e  m ark E th e rCAT® re q u i res  pe rm i ss i on  of th e  tra d e  m ark h ol d e r.  
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I E C 61 800-7-3 01 ,  I E C 61 800-7-302  an d  I EC  61 800-7-303  speci fy h ow th e  profi l e  types  1 ,  2  

an d  3  are  m apped  to  d i fferen t n etwork tech n ol og i es  (su ch  as  CAN open ® 6,  

CC-Li n k I E ® F i e l d  N etwork 7,  E PA™ 8,  E th erCAT®,  E th ern et Powerl i n kTM 9,  Devi ceN etTM 1 0,  

Con trol N etTM 1 1 ,  Eth erN et/I PTM 1 2,  PROFI B U S 1 3 an d  PROFI N ET 1 4) .  

————————— 
6  CAN open ® i s  a  reg i ste re d  trad e  m ark of CAN  i n  Au tom ati on  e . V.  (C i A).  Th i s  i n form ati on  i s  g i ven  for th e  

con ven i en ce  of u sers  of th i s  I n tern ati on al  S tan d ard  an d  d oes  n ot  con s ti tu te  an  e n d orsem en t by I E C of th e  trad e  
m ark h ol d er or an y of i ts  p rod u cts.  Com pl i an ce  to  th i s  p rofi l e  d oes  n ot  re q u i re  u s e  of th e  re g i s tere d  trad e  m ark  
CAN open ®.  U s e  of th e  reg i ste red  trad e  m ark CAN open ® req u i res  perm i ssi on  of CAN  i n  Au tom ati on  e . V.  (Ci A).  
CAN open ® i s  an  acron ym  for Con trol l er A rea  Network open  an d  i s  u se d  to  refer to  E N  50 3 2 5-4.  

7  CC-Li n k  I E ® F i el d  N etwork i s  a  re g i stered  tra d e  m ark of M i tsu bi sh i  E l ectri c  Corporati on .  Th i s  i n form ati on  i s  
g i ven  for th e  con ve n i e n ce  of u s ers  of th i s  I n tern ati on al  S tan d a rd  an d  d oes  n ot  con sti tu te  an  e n d ors em en t  b y 
I E C of th e  trad e  m ark h ol d er or an y of i ts  prod u cts.  Com pl i an ce  to  th i s  profi l e  d oes  n ot  req u i re  u se  of th e  
reg i stere d  tra d e  m ark CC-Li n k  I E ® F i el d  N etwork.  U se  of th e  reg i stered  trad e  m ark CC-Li n k I E ® F i el d  N etwork 
req u i res  pe rm i s si on  of M i ts u b i sh i  E l ectri c  Corp orati on .  

8  E P A™  i s  a  trad e  m ark of S U P CON  G rou p  Co.  Ltd .  Th i s  i n form ati on  i s  g i ve n  for th e  con ven i en ce  of u se rs  of th i s  
I n tern ati on al  S tan d ard  an d  d oes  n ot  con s ti tu te  an  en d orsem en t b y I E C  of th e  trad e  m ark h ol d er or a n y of i ts  
prod u cts.  Com pl i an ce  to  th i s  profi l e  d oes  n ot  req u i re  u se  of th e  tra d e  m ark E PA™ .  U se  of th e  tra d e  m ark 
E P A™  req u i res  pe rm i ss i on  of th e  tra d e  m ark h ol d er.  

9  E th ern et  P owerl i n k™  i s  a  trad e  m ark of B &R,  con trol  of tra d e  m ark u se  i s  g i ven  to  th e  n on  p rofi t  org a n i zati on  
E P S G .  Th i s  i n form ati on  i s  g i ven  for th e  con ven i en ce  of u sers  of th i s  I n te rn ati on al  S ta n d a rd  an d  d oes  n ot  
con sti tu te  an  e n d ors em en t  b y I E C of th e  tra d e  m ark h ol d er or a n y of i ts  p rod u cts .  Com pl i an ce  to  th i s  profi l e  
d oes  n ot  req u i re  u se  of th e  trad e  m ark E th ern et  P owerl i n k™ .  U s e  of th e  tra d e  m ark E th ern et  P owe rl i n k™  
req u i res  pe rm i ss i on  of th e  tra d e  m ark h ol d e r.  

1 0  De vi ceN et™  i s  a  trad e  m ark of ODVA,  I n c.  Th i s  i n form ati on  i s  g i ve n  for th e  con ven i e n ce  of u sers  of th i s  
I n tern ati on al  S tan d ard  a n d  d oes  n ot  con sti tu te  an  en d ors em en t  b y I E C  of th e  trad e  m ark h ol d er or a n y of i ts  
prod u cts .  Com pl i an ce  to  th i s  p rofi l e  d oes  n ot  req u i re  u se  of th e  trad e  m ark D evi ceN et™ .  U se  of th e  trad e  m ark  
De vi ceN et™  re q u i res  p erm i ss i on  of ODVA,  I n c.  

1 1   Con trol N et™  i s  a  trad e  m ark of ODVA,  I n c.  Th i s  i n form ati on  i s  g i ve n  for th e  con ven i en ce  of u s ers  of th i s  
I n tern ati on al  S tan d ard  a n d  d oes  n ot  con sti tu te  an  en d orsem en t  b y I E C  of th e  trad e  m ark h ol d er or a n y of i ts  
prod u cts.  Com pl i a n ce  to  th i s  p rofi l e  d oes  n ot  re q u i re  u se  of th e  trad e  m ark Con tro l N et™ .  U se  of th e  tra d e  m ark  
Con trol N et™  req u i res  pe rm i ssi on  of ODVA,  I n c.  

1 2 E th erN et/I P ™  i s  a  trad e  m ark of ODVA,  I n c.  Th i s  i n form ati on  i s  g i ven  for th e  con ve n i e n ce  of u se rs  of th i s  
I n tern ati on al  S tan d ard  a n d  d oes  n ot  con s ti tu te  an  en d orsem en t b y I E C  of th e  trad e  m ark h ol d er or a n y of i ts  
prod u cts.  Com pl i a n ce  to  th i s  profi l e  d oes  n ot  re q u i re  u se  of th e  trad e  m ark E th e rN et/I P ™ .  U se  of th e  tra d e  
m ark E th erN et/I P™  re q u i res  p erm i ss i on  of ODVA,  I n c.  

1 3  PROFI B U S  i s  a  trad e  n am e  of P ROFI B U S  &PROFI N E T I n tern ati on al .  Th i s  i n form ati on  i s  g i ven  for th e  
con ven i en ce  of u sers  of th i s  I n tern ati on al  S tan d ard  an d  d oes  n ot  con s ti tu te  an  e n d ors em en t  by I E C of th e  tra d e  
n am e  h ol d e r or an y of i ts  p rod u cts.  Com pl i an ce  to  th i s  profi l e  d oes  n ot  req u i re  u se  of th e  trad e  n am e  
PROF I B U S .  U se  of th e  trad e  n am e  P ROFI B U S  req u i res  pe rm i s si on  of P ROFI B U S  &P ROFI N E T I n tern ati on al .  

1 4  P ROFI N E T i s  a  tra d e  n am e of PROFI B U S  &PROFI N E T I n tern ati on al .  Th i s  i n form ati on  i s  g i ven  for th e  
con ven i en ce  of u sers  of th i s  I n tern ati on al  S tan d ard  an d  d oes  n ot  con sti tu te  an  e n d orsem en t by I E C of th e  tra d e  
n am e h ol d e r or an y of i ts  p rod u cts .  Com pl i an ce  to  th i s  profi l e  d oes  n ot  req u i re  u s e  of th e  trad e  n am e 
P ROFI N E T.  U se  of th e  tra d e  n am e  P ROFI N E T re q u i res  pe rm i ss i on  of PROFI B U S  &P ROFI N E T I n tern ati on al .  
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Figure 1  – Structure  of IEC  61 800-7  
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M appi n g  of profi l e  
type  2  to:  

• Devi ceN et  

• Con trol N et  

• Eth erN et/I P  

IEC  61 800-7-303  
 

M appi n g  of profi l e  
type  3  to:  

• PROFI BU S  

• PROFI N E T 

IEC  61 800-7-304 
 

M appi n g  of profi l e  
type  4  to:  

• SE RCOS I  +  I I  

• SE RCOS I I I  

• Eth erCAT 

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  

G en eri c  PD S i n terface  speci fi cati on  

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

I EC 61 800  seri es  
Ad j u stabl e  spee d  e l ectri cal  p ower d ri ve  

s ystem s 

I EC TR 62 390  
De vi ce  p rofi l e  g u i d el i n e  

IEC  
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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS –  
 

Part 7-304:  Generic interface and  use of profi les  for power  
drive  systems – Mapping  of profi le  type 4 to  network technologies  

 
 
 

1  Scope 

Th i s  part of I E C 61 800  speci fi es  th e  m appi n g  of th e  profi l e  type  4  (S E RCO S)  speci fi ed  i n  
I E C 61 800-7-2 04  on to  d i fferen t n etwork tech n ol og i es.  

– S ERCO S I  /  I I ,  see  Cl au se  5,  

– S ERCO S I I I ,  see  Cl au se  6,  

– Eth erCAT,  see  Cl au se  7.  

Th e  fu n cti on s  speci fi ed  i n  th i s  part of I E C  61 800-7  are  n ot i n ten d ed  to  en su re  fu n cti on al  
safety.  Th i s  req u i res  ad d i ti on al  m easu res  accord i n g  to  th e  re l evan t s tan d ard s,  ag reem en ts  
an d  l aws.  

2  Normative references  

Th e fol l owi n g  d ocu m en ts,  i n  wh ol e  or i n  part,  are  n orm ati vel y referen ced  i n  th i s  d ocu m en t an d  
are  i n d i spen sabl e  for i ts  appl i cati on .  F or d ated  referen ces,  on l y th e  ed i ti on  ci ted  appl i es .  F or 
u n d ated  referen ces,  th e  l atest ed i ti on  of th e  referen ced  d ocu m en t ( i n cl u d i n g  an y 
am en d m en ts)  appl i es .  

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

I E C 61 1 58-4-1 6,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 4-16: 
Data-link layer protocol specification – Type 16 elements  

I E C  61 1 58-5-1 6,  Industrial communication networks – Fieldbus specifications – Part 5-16: 
Application layer service definition – Type 16 elements 

I E C 6 1 491 : 2 002 ,  Electrical equipment of industrial machines – Serial data link for real-time 
communication between controls and drives  

I E C 61 7 84-1 ,  Industrial communication networks – Profiles – Part 1 : Fieldbus profiles  

I E C  6 1 784-2,  Industrial communication networks – Profiles – Part 2: Additional fieldbus 
profiles for real-time networks based on  ISO/IEC 8802-3  

I E C 61 800-7-2 04: 2 01 5,  Adjustable speed electrical power drive systems – Part 7-204: 
Generic interface and use of profiles for power drive systems –  Profile  type 4 specification 

I S O/I E C/I E E E  8802-3: 2 0 1 4,  Standard for Ethernet   

3 Terms,  defin i tions  and  abbreviated  terms  

3.1  Terms and  defin i tions  

For th e  pu rposes  of th i s  d ocu m en t,  th e  fo l l owi n g  term s an d  d efi n i ti on s  appl y.  
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3. 1 . 1   
acknowledge  telegram  
AT  

te l eg ram ,  i n  wh i ch  each  s l ave  i n serts  i ts  d ata  

N ote  1  to  en try:   Th e  E n g l i s h  abb re vi ati on  AT i s  a l s o  u se d  i n  Fren ch .  

3.1 .2   
algori thm  
com pl ete l y d eterm i n ed  fi n i te  seq u en ce  of operati on s  b y wh i ch  th e  val u es  of th e  ou tpu t d ata  
can  be  cal cu l ated  from  th e  va l u es  of th e  i n pu t d ata  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 1 ]  

3. 1 .3   
appl ication  
software  fu n cti on al  e l em en t speci fi c  to  th e  sol u ti on  of a  probl em  i n  i n d u stri a l -process  
m easu rem en t an d  con trol  

N ote  1  to  e n try:  An  ap pl i ca ti on  m ay be  d i s tri bu te d  am on g  resou rces ,  an d  m ay com m u n i cate  wi th  oth e r 
appl i cati on s.  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 2]  

3.1 .4   
attribute  

property or ch aracteri sti c  of an  en ti ty 

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 3]  

3.1 .5   
class  
d escri pti on  of a  set of obj ects  th at sh are  th e  sam e attri bu tes,  operati on s,  m eth od s,  
re l ati on sh i ps,  an d  sem an ti cs  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 5]  

3.1 .6   
commands  
set of com m an d s  from  th e  appl i cati on  con trol  prog ram  to  th e  PD S to  con trol  th e  beh avi or of 
th e  PD S or fu n cti on al  e l em en ts  of th e  PDS  

N ote  1  to  en try:  Th e  b eh avi or i s  refl ected  by states  or op erati n g  m od es.  

N ote  2  to  en try:  Th e  d i fferen t  com m an d s  m ay be  rep res e n ted  by on e  b i t  each .  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 0 1 5,  3 . 3 . 1 . 3]  

3.1 .7   
communication  cycle  

accu m u l ati on  of a l l  te l eg ram s between  two  m aster syn ch ron i zati on  te l eg ram s 

3.1 .8   
control  

pu rposefu l  acti on  on  or i n  a  process  to  m eet speci fi ed  obj ecti ves  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 6]  
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3. 1 .9   
control  device  
control  un i t  
ph ysi cal  u n i t  th at  con tai n s  – i n  a  m od u l e/su bassem bl y or d evi ce  – an  appl i cati on  prog ram  to  
con trol  th e  PD S  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 7]  

3. 1 . 1 0   
control  word  
two ad j acen t b ytes  i n s i d e  th e  m aster d ata  te l eg ram  con tai n i n g  com m an d s  for th e  ad d ressed  
PD S  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 3. 5. 4 ,  m od i fi ed  — Th e  word  "d ri ve"  i s  repl aced  b y th e  word  
"PD S ". ]  

3.1 . 1 1   
cycle  time  

ti m e span  between  two  con secu ti ve  cycl i cal l y recu rri n g  even ts  

3.1 . 1 2   
cycl ic communication  

peri od i c exch an g e  of te l eg ram s  

3.1 . 1 3   
cycl ic data  
part of th e  m essag e wh i ch  d oes  n ot ch an g e i ts  m ean i n g  d u ri n g  cycl i c operati on  of th e  
i n terface  

3.1 . 1 4   
cycl ic operation  
d evi ces  i n  th e  com m u n i cati on  n etwork are  ad d ressed  an d  q u eri ed  on e  after th e  oth er at fi xed ,  
con stan t t i m e i n terval s  

3.1 . 1 5   
data  exchange  
d em an d  d epen d en t,  n on  cycl i c  tran sm i ss i on  of i n form ati on  after req u est was  sen t b y th e  
m aster (servi ce  ch an n el )  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 0 1 5,  3 . 3 . 5. 7]  

3.1 . 1 6   
data  type  

set  of va l u es  tog eth er wi th  a  set of perm i tted  operati on s  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 0 1 5,  3 . 2 . 8 ]  

3.1 . 1 7   
device  
fi e l d  d evi ce  
n etworked  i n d epen d en t  ph ys i cal  en ti ty of an  i n d u stri a l  au tom ati on  system  capabl e  of 
perform i n g  speci fi ed  fu n cti on s  i n  a  parti cu l ar con text an d  d el i m i ted  b y i ts  i n terfaces  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 9 ]  
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3. 1 . 1 8   
device  profi l e  
represen tati on  of a  d evi ce  i n  term s  of i ts  param eters,  param eter assem bl i es  an d  beh avi or 
accord i n g  to  a  d evi ce  m od el  th at d escri bes  th e  d evi ce’ s  d ata  an d  beh avi or as  vi ewed  th rou g h  
a  n etwork,  i n d epen d en t from  an y n etwork tech n ol og y 

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 1 1 ]  

3. 1 . 1 9   
fibre  optic  cable  
tran sm i ssi on  m ed i u m  for seri a l  d ata  tran sm i ssi on  of opti cal  s i g n al s  

3. 1 .20   
functional  element 
en ti ty of software  or software  com bi n ed  wi th  h ard ware,  capabl e  of accom pl i sh i n g  a  speci fi ed  
fu n cti on  of a  d evi ce  

N ote  1  to  en try:  A fu n cti on al  e l em en t  h as  a n  i n te rface,  ass oci ati on s  to  oth er fu n cti on al  e l e m en ts  an d  fu n cti on s.  

N ote  2  to  en try:  A fu n cti on al  e l em en t  can  b e  m ad e  ou t  of fu n cti on  b l ock(s),  obj ect(s )  or p a ram eter l i s t(s ).  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 0 1 5,  3 . 2 . 1 3]  

3.1 .21   
identi fication  number  
IDN  
d esi g n ati on  of operati n g  d ata  u n d er wh i ch  a  d ata  b l ock i s  preserved  wi th  i ts  attri bu te,  n am e,  
u n i t,  m i n i m u m  an d  m axi m um  i n pu t  val u es,  an d  th e  d ata  

N ote  1  to  en try:   Th e  E n g l i s h  abb re vi ati on  I D N  i s  a l s o  u se d  i n  Fre n ch .  

3.1 .22   
input  data  

d ata  tran sferred  from  an  extern al  sou rce  i n to  a  d evi ce,  resou rce  or fu n cti on al  e l em en t  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 0 1 5,  3 . 2 . 1 4]  

3.1 .23   
in terface  
sh ared  bou n d ary between  two en ti ti es  d efi n ed  b y fu n cti on al  ch aracteri sti cs ,  s i g n al  
ch aracteri sti cs,  or oth er ch aracteri sti cs  as  appropri ate  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 1 5]  

3. 1 .24   
l ine  
n etwork topol og y i n  wh i ch  th e  tran sm i ss i on  m ed i u m  i s  rou ted  from  stati on  to  s tati on  i n  th e  
form  of a  l i n e   

N ote  1  to  en try:  Th e  i n form ati on  i s  tran s m i tted  i n  on e  d i recti on  from  th e  m as ter d own  to  th e  l ast  s l ave  i n  th e  l i n e,  
an d  th en  fl ows  back to  th e  m aster vi a  a l l  th e  s l a ves  i n  th e  revers e  ord er (CP1 6/3,  CP1 2 ).  

3.1 .25   
master 
n od e,  wh i ch  assi g n s  th e  oth er n od es  th e  ri g h t  to  tran sm i t  
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3. 1 .26   
master data telegram   
MDT 

te l eg ram ,  i n  wh i ch  th e  m aster i n serts  i ts  d ata  

N ote  1  to  en try:  Th e  E n g l i sh  abb re vi ati on  M D T i s  a l s o  u sed  i n  F re n ch .  

3.1 .27   
master synchronization  telegram   
MST 

te l eg ram ,  or part  of a  te l eg ram ,  i n  wh i ch  th e  m aster i n serts  a  ti m e  s yn ch ron i zati on  s i g n al   

N ote  1  to  en try:  Th e  E n g l i sh  abb re vi ati on  M S T i s  a l so  u se d  i n  Fre n ch .  

3.1 .28   
model   
m ath em ati cal  or ph ys i cal  represen tati on  of a  system  or a  process,  based  wi th  su ffi ci en t  
preci s i on  u pon  kn own  l aws,  i d en ti fi cati on  or speci fi ed  su pposi ti on s  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 1 7]  

3. 1 .29   
non-cycl ic transmission  

n on -peri od i c exch an g e  of d ata  at th e  req u est of th e  m aster 

3. 1 .30   
operating  cycle  

peri od  of th e  con trol  l oop  wi th i n  th e  PD S or th e  con trol  u n i t  

3. 1 .31   
operating  mode  
ch aracteri zati on  of th e  wa y an d  th e  exten t to  wh i ch  th e  h u m an  operator i n terven es  i n  th e  
con trol  eq u i pm en t 

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 1 8]  

3.1 .32   
output data  
d ata  ori g i n ati n g  i n  a  d evi ce,  resou rce  or fu n cti on al  e l em en t an d  tran sferred  from  th em  to  
extern al  s ystem s  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 1 9]  

3.1 .33   
parameter 
d ata  e l em en t th at represen ts  d evi ce  i n form ati on  th at can  be  read  from  or wri tten  to  a  d evi ce,  
for exam pl e  th rou g h  th e  n etwork or a  l ocal  H M I  

N ote  1  to  en try:  A p aram eter i s  typi cal l y ch aracteri zed  b y a  p aram eter n am e,  d ata  type  an d  access  d i recti on .  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 2 0]  

3.1 .34   
PDS  enable  
com m an d  to  cl ose  th e  feed back l oop(s)  

3.1 .35   
PDS  on  

com m an d  th at  th e  power stag e  can  be  acti vated  
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3. 1 .36   
profi l e  
represen tati on  of a  PD S i n terface  i n  term s  of i ts  param eters,  param eter assem bl i es  an d  
beh avi or accord i n g  to  a  com m u n i cati on  profi l e  an d  a  d evi ce  profi l e  

[S OU RCE :  I E C 61 80 0-7-1 : 2 01 5,  3. 2 . 2 1 ,  m od i fi ed  – N ote  1  to  en try i s  d el eted . ]  

3. 1 .37   
protocol  
con ven ti on  abou t th e  d ata  form ats ,  ti m e  seq u en ces,  an d  error correcti on  i n  th e  d ata  exch an g e  
of com m u n i cati on  s ystem s  

3. 1 .38   
ring  
ring  structure  
n etwork topol og y i n  wh i ch  th e  tran sm i ss i on  m ed i u m  i s  rou ted  from  stati on  to  s tati on  i n  th e  
form  of a  ri n g .   

N ote  1  to  en try:  Th e  i n form ati on  i s  tran sm i tted  on l y  i n  on e  d i recti on  (CP1 6/1 ,  CP 1 6/2 )  or i n  both  d i recti on s  
(CP 1 6/3)  

3.1 .39   
s lave  

n od e,  wh i ch  i s  ass i g n ed  th e  ri g h t to  tran sm i t b y th e  m aster 

3.1 .40   
status  
set of i n form ati on  from  th e  PD S to  th e  appl i cati on  con trol  prog ram  refl ecti n g  th e  state  or m od e 
of th e  PD S  or a  fu n cti on al  e l em en t of th e  PD S  

N ote  1  to  en try:  Th e  d i fferen t  statu s  i n form ati on  m ay b e  cod ed  wi th  on e  b i t  e ach .  

3.1 .41   
status  word  
two ad j acen t b ytes  i n s i d e  th e  PD S  te l eg ram  con tai n i n g  s tatu s  i n form ati on  

3.1 .42   
telegram  
m essag e  
d ataset  

3.1 .43   
topology 
ph ysi ca l  n etwork arch i tectu re  wi th  respect to  th e  con n ecti on  between  th e  s tati on s  of th e  
com m u n i cati on  s ystem  

3.1 .44   
transmission  medium  
col l ecti ve  term  for th e  rea l  form  of th e  ph ysi cal  con n ecti on  between  th e  s tati on s  of a  
com m u n i cati on  n etwork 

N ote  1  to  en try:  F or i n stan ce,  fi bre  opti c  cabl e  ca n  b e  u sed .  

3.1 .45   
type  
h ard ware  or software  el em en t wh i ch  speci fi es  th e  com m on  attri bu tes  sh ared  b y a l l  i n stan ces  
of th e  type  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 2 3]  
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3.2  Abbreviated  terms  

AD R ad d ress  of a  PDS .  PD S ad d ress  i s  AD R [1  ≤  AD R≤  51 1 ]  

AT ackn owl ed g e  te l eg ram  

C1 D  cl ass  1  d i ag n osti c  

C2 D  cl ass  2  d i ag n osti c  

C3D  cl ass  3  d i ag n osti c  

I D N  i d en ti fi cati on  n u m ber 

I /O  i n pu t/ou tpu t 

K n u m ber of d ata  record s  i n  th e  M DT (see  a l so  M )  

k ti m e  seq u en ce  of d ata  record s  i n  th e  M DT,  l abel l ed  as  k=  1  to  K 

M  n u m ber of PD Ss  i n  on e  n etwork (see  al so  K)  

m  ti m e  seq u en ce  of th e  ATs,  l abel l ed  as  m  =  1  to  M  

M DT m aster d ata  te l eg ram  

M ST m aster s yn c tel eg ram  

N C  n u m eri cal  con trol  (a l so  con trol  u n i t  or con trol l er)  

PD S  power d ri ve  s ystem  

PLC prog ram m abl e  l og i c con trol l er wi th ou t  a  m oti on  con trol  com m an d  set  

RT real -ti m e 

SERCO S  S Eri a l  Real  ti m e COm m u n i cati on  S ystem  

t3  com m an d  va l u e  val i d  t i m e  

t4  feed back acq u i s i ti on  captu re  poi n t  

t5  m axi m um  prod u cer processi n g  ti m e 

t1 1  m axi m um  con su m er acti vati on  ti m e  

tM TS G  com m an d  va l u e  processi n g  ti m e  

tN cyc  con trol  u n i t  cycl e  ti m e 

tPcyc  prod u cer cycl e  ti m e  

tRcyc  PD S  con trol  l oop  cycl e  ti m e 

tS cyc  com m u n i cati on  cycl e  ti m e  

U C  u n i fi ed  com m u n i cati on  

4 General  

Th i s  m appi n g  d efi n es  am on g  oth ers  th e  m ap pi n g  to  CP1 6 /1  (S E RCO S  I ) ,  wh i ch  h as  been  
previ ou s l y speci fi ed  i n  I E C 61 491 : 2002  an d  i t  i s  i n corporated  i n  th i s  stan d ard  as  wel l  as  i n  th e  
I E C 6 1 1 58  an d  I EC  6 1 784  com m u n i cati on  stan d ard  fam i l i es,  wh i l e  speci fyi n g  th e  m appi n g  of 
th e  S ERCO S d ri ve  profi l e  to  th e  com m u n i cati on  profi l es  CP1 6/2  (S ERCO S I I ) ,  
CP1 6/3(S ERCO S I I I )  an d  CP1 2  (Eth erCAT).  

I n  th i s  part  of I E C 6 1 80 0-7 ,  th e  m appi n g  of th e  S ERCO S d ri ve  profi l e  ( I EC  61 800-7-2 04)  to  
th e  CPF 1 6  (S ERCO S I ,  I I  an d  I I I )  an d  CP1 2  (Eth erCAT)  com m u n i cati on  profi l es  i s  d escri bed .  

Th e  S E RCO S CP1 6/1  an d  CP1 6/2  i n terface  u se  fi bre  opti c tran sm i ss i on  between  con trol  u n i ts  
an d  PD Ss.  As  a  resu l t,  i n terferen ce i s  e l i m i n ated .  

Th e  S E RCO S CP1 6/3  an d  E th erCAT CP1 2  u se  Eth ern et d ata  tran sm i ss i on  i n stead .  I t  m ay be  
real i sed  e i th er u si n g  1 00B AS E-TX (wi re)  or 1 00B AS E-FX (fi bre  opti c)  d epen d i n g  u pon  th e  
im m u n i ty perform an ce  n eed s.  
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5 Mapping  to  CP1 6/1  (SERCOS I )  and  CP1 6/2  (SERCOS I I )  

5.1  Reference  to  communication  standards  

CP1 6/1  an d  CP1 6/2  are  speci fi ed  i n  th e  I EC  61 1 58  seri es  an d  are  referen ced  i n  I E C 61 7 84-1 .  
Th e  d etai l ed  referen ces  are  l i s ted  i n  I EC  61 784-1 ,  wh i ch  sh ows a l so  th e  d i fferen ces  between  
th ese  two com m u n i cati on  profi l es.  

5.2  Overview 

Tabl e  1  su m m ari ses  th e  m aj or featu res  of CP1 6/1  an d  CP1 6/2.  

Table  1  – CP1 6/1  and  CP1 6/2  feature  summary 

Featu re  CP1 6/1  CP1 6/2  

Topol og y Ri n g  S am e  as  CP 1 6/1  

Data  fl ow From  th e  m as ter to  th e  1 s t  s l ave,  th en  to  th e  
n e xt  on e,  an d  s o  on  u n ti l  th e  l a s t  s l ave,  th en  
to  th e  m as ter (s i m pl e x com m u n i cati on  
between  each  p arti ci pan t)  

S am e as  CP 1 6/1  

Com m u n i cati on  
m ed i u m  

F i bre  opti c  S am e as  CP 1 6/1  

Tran sm i ss i on  rate  2  M bi t/s  or 4  M bi t/s  S am e as  CP1 6/1  

I n  ad d i ti on :  8  or 1 6  M bi t/s  

Tran sm i ss i on  rate  
setti n g  

M a n u al  setti n g  (e. g .  u s i n g  a  s wi tch )  S am e as  CP 1 6/1  

I n  ad d i ti on :  Au tom ati c  bau d  rate  recog n i ti on  

Cycl e  ti m e  t
S cyc

 62 , 5  µs,  1 25  µs,  2 5 0  µs,  50 0  µs,  an d  u p  to  

65  m s  by s teps  of 250  µs.  

S am e as  CP 1 6/1  

N u m ber of s l a ves  U p  to  2 54  S am e as  CP1 6/1  

De vi ce  ad d ress  ADR 1  ≤  ADR ≤  25 4  S am e as  CP1 6/1  

S yn ch ron i s ati on  
te l eg ram  

M S T S am e as  CP 1 6/1  

S l ave  tel e g ram s  1  AT per P DS  S am e as  CP1 6/1  

M aste r te l e g ram  1  M DT S am e as  CP1 6/1  

Tel eg ram  ord er 
wi th i n  a  cycl e  

Com pu l sory:  M S T – ATs  – M D T S am e as  CP1 6/1  

N on  cycl i c  
com m u n i cati on   

S ervi ce  ch an n el  (S VC):  2  byte s  are  res erve d  
for each  s l ave  wi th i n  AT an d  M DT 

S am e as  CP1 6/1  

I n  ad d i ti on :  I t  sh al l  be  p oss i bl e  to  
con fi g u re  each  s l a ve  for 4 ,  6 ,  or 8  b ytes  
wi th i n  S VC  

I n i ti a l i zati on  Au tom ati c  at  powe r-u p  (t
S cyc 

≥  1  m s)  

4  i n te rm ed i ate  com m u n i cati on  ph as es  (CP0  
to  CP 3)  before  reach i n g  n orm al  ope rati on  
(CP4 )  

S am e as  CP 1 6/1  

F i l e  tra n sfer U si n g  th e  s ervi ce  ch a n n el  S am e  as  CP 1 6/1  

I n  ad d i ti on :  Com m u n i cati on  ph ases  (CP5  
an d  CP6)  for fi l e  tran sfer 

 

Th e exact n u m ber of PD Ss  wh i ch  can  be  servi ced  per com m u n i cati on  n etwork d epen d s  on  th e  
cycl e  ti m e,  th e  se l ected  d ata  vol u m e,  an d  th e  tran sm i ssi on  rate.  Th e  n u m ber of PD Ss per 
con trol  u n i t  can  a l so  be  expan d ed  b y u s i n g  several  n etworks.  Tabl e  2  sh ows som e exam pl es  
th at are  val i d  u n d er n orm al  operati n g  con d i ti on s.  Th e  spare  ti m e i s  avai l abl e  for tran sm i tti n g  
oth er d ata  (e . g .  com m u n i cati on  wi th  PLC-l i ke  I /Os)  or as  a  safety m arg i n  to  be  u sed  for l a ter 
appl i cati on  d evel opm en ts.  
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Table  2  – Number of PDSs per network (examples)  

Communication  
profi l e  

Transmission  
rate  

Cycl e  
time  

Data  record  
to  each  
PDS  

Data  record  
from  each  

PDS  

Number 
of PDSs  

Data  rate  
(service  

channel )  per 
PDS  

Spare  
time 

CP 1 6/1  an d  1 6/2  2  M bi t/s  2  m s  32  b yte  32  b yte  8  8  kbi t/s  (2  b ytes )  390  µs  

CP 1 6/1  an d  1 6/2  4  M bi t/s  1  m s  32  b yte  32  b yte  8  1 6  kbi t/s  (2  b ytes )  1 2 5  µs  

CP  1 6/2  8  M bi t/s  1  m s  36  b yte  36  b yte  1 5  32  kbi t/s  (4  b ytes )  2 08  µs  

CP  1 6/2  1 6  M bi t/s  500  µs  36  b yte  36  b yte  1 4  1 2 8  kbi t/s  
(8  b ytes)  

1 1 3  µs  

CP  1 6/2  1 6  M bi t/s  2  m s  1 6  b yte  1 6  b yte  1 1 2  8  kbi t/s  (2  b ytes)  330  µs  

 

I E C 61 800-7-2 04  stan d ard i ses  th e  form ats  an d  scal i n g  factors  for operati on  d ata  exch an g e  
between  con trol  u n i ts  an d  PDS  d evi ces.  D u ri n g  i n i ti a l i zati on ,  th e  operati on  of th e  i n terface  i s  
con fi g u red  accord i n g  to  th e  perform an ce  ch aracteri sti cs  of th e  con trol  u n i t  an d  th e  PD Ss.  
Th erefore,  th e  ve l oci ty an d /or posi ti on  con trol  i s  i m pl em en ted  b y e i th er th e  PD S  or th e  con trol  
u n i t.   

Th e  con trol  u n i t  i s  capabl e  of s yn ch ron i zi n g  a l l  con n ected  PD Ss  b y wa y of cycl i c  d ata  
exch an g e for com m an d  an d  feed back val u es,  i n cl u d i n g  exact eq u i d i stan t ti m i n g  an d  
syn ch ron i zati on  of g ated  m easu rem en ts  an d  com m an d  va l u es.  Com m u n i cati on  cycl e  ti m es  

m ay be  sel ected  between  62, 5  µs,  1 2 5  µs,  2 50  µs  or an y i n teg er m u l ti p l e  of 2 50  µs.  

I n  ad d i ti on ,  th e  con trol  pan el  of th e  con trol  u n i t  can  be  u sed  to  d i spl a y an d  i n pu t PD S-speci fi c 
d ata,  param eters  an d  d i ag n osti c i n form ati on  wh i ch  are  avai l abl e  vi a  an  asyn ch ron ou s  servi ce  
ch an n el  an d  s tan d ard i sed  d ata  record s.  

Com m an d  an d  feed back val u es  i n  sh ort or l on g  word s  can  be  tran sm i tted  between  th e  con trol  
u n i t  an d  each  PD S i n  both  d i recti on s.  O pti on al  d ata  (e. g .  param eters ,  d i ag n osti c texts)  are  
tran sm i tted  i n  seg m en ts  d u ri n g  every cycl e.  Th i s  d ata  can  be  req u ested  i n d i vi d u al l y b y th e  
con trol  u n i t.  Errors  i n  com m an d  an d  feed back va l u es  are  corrected  au tom ati cal l y th rou g h  
cycl i c  com m u n i cati on .  Th e  l ast va l i d  com m an d  an d  feed back val u es  are  u sed  u n ti l  th e  n ext  
cycl e.  Two con secu ti ve  erron eou s  tran sm i ssi on s  wi l l  cau se  th e  PD Ss  to  h al t.  

With  th e  S ERCO S i n terface,  a  con trol  u n i t  m ay serve  on e  or several  n etworks,  d epen d i n g  on  
th e  req u i rem en ts.  O n e  exam pl e  i s  sh own  i n  F i g u re  2 .  

Th e  con n ecti on  of th e  con trol  u n i t  on  a  n etwork i s  ca l l ed  a  m aster.  Th i s  m aster sh al l  d i rect 
an d  con trol  an y com m u n i cati on  wi th i n  on e  n etwork.  

A s l ave  i s  th e  con n ecti on  between  on e  or m ore  PD Ss  an d  th e  n etwork,  or between  an  I /O  
stati on  an d  th e  n etwork.  As  sh own  i n  F i g u re  2 ,  a  g rou p of PD Ss su ch  as  several  PDSs  an d  
I /Os  m a y be  cl u stered  an d  ti ed  i n to  th e  n etwork th rou g h  a  s i n g l e  con n ecti on  d epen d i n g  on  
appl i cati on .  I n d i vi d u al  parti ci pan ts  sh al l  be  con n ected  to  each  oth er vi a  tran sm i ssi on  
seg m en ts  th at sh a l l  m eet  th e  req u i rem en ts  of CP1 6/1  (S E RCO S  I )  or CP1 6/2  (S E RCO S  I I ) .  

Th e  i n form ati on  exch an g ed  i n  su ch  a  n etwork d epen d s  g reatl y on  th e  d i stri bu ti on  of tasks 
between  th e  con trol  u n i t,  th e  PD Ss  an d  I /O  s tati on s.  D i rect exch an g e  of i n form ati on  takes  
pl ace  between  th e  con trol  u n i t  on  on e  s i d e,  th e  PD Ss  an d  I /O  stati on s  on  th e  oth er s i d e.   

I n teroperabi l i ty between  th e  com m u n i cati on  profi l es  sh al l  be  as  sh own  i n  Tabl e  3 .  
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Table  3  – Communication  Profi l e  In teroperabi l i ty wi th in  a  network 

Master S lave  compl ying  to  CP1 6/1  S lave  compl ying  to  CP1 6/2  

CP 1 6/1  Yes  Yes  

CP 1 6/2  Yes  a  
Yes  

a  Wi th  a  CP 1 6/2  m aster,  CP1 6/1  s l aves  are  i n te rope ra bl e  on l y at  2  M bi t/s  or 4  M bi t/s .  

 

Th e CP1 6/1  an d  CP1 6/2  i n terfaces  sh al l  a l l ow for s yn ch ron i zati on  d u ri n g  cycl i c  d ata  
tran sm i ssi on  as  req u i red  by th e  S E RCO S profi l e  (see  I E C  61 800 -7-2 04).  I t  m ean s  th at th e  
operati n g  cycl e  of th e  con trol  u n i t  can  be  s yn ch ron i zed  wi th  th e  com m u n i cati on  cycl e  an d  
operati n g  cycl e  of th e  PDS  so  th at beats  between  i n d i vi d u al  cycl es  can  be  preven ted  an d  th e  
d ead  ti m es  i n  th e  con trol  l oops  can  be  red u ced  to  a  m i n i m u m .  I t  a l so  i m pl i es  th at n ew 
com m an d  s i g n al s  becom e acti ve  con cu rren tl y i n  a l l  PDS s  an d  th at a l l  PD Ss  take  
m easu rem en ts  at th e  sam e ti m e,  so  th at th e y can  be  sen t back to  th e  con trol  u n i t  as  feed back 
val u es.  Th i s  req u i res  th at th e  tran sm i ssi on  cycl es  be  stri ctl y eq u i d i stan t.  

Th e  d ata  i n  th e  con trol  l oops  n eed  to  be  preci se  an d  pu n ctu al .  U n ti m el y d ata  are  of n o  val u e.  
When  a  tran sm i ss i on  error i s  d i scovered ,  th e  com m u n i cati on  cycl e  con ti n u es  an d  th e  o l d  d ata  
or an  esti m ated  val u e  m a y be  u sed  for on e  com m u n i cati on  cycl e.  To  repeat th e  tran sm i ss i on  
wi th  o l d  d ata  (for th e  pu rpose  of correcti n g  th e  error)  i s  m ean i n g l ess,  s i n ce  d u ri n g  th e  n ext  
com m u n i cati on  cycl e  (e. g .  1  m s  l ater),  n ew com m an d  d ata  wi l l  be  tran sm i tted .  I n  th e  even t of 
repeated  tran sm i ssi on  errors,  a  pred eterm i n ed  reacti on ,  su ch  as  h a l ti n g  th e  s ystem ,  sh al l  
en su e.  

Th e  n on -cycl i c tran sm i ssi on  m od e d oes  n ot fu l fi l  s tri ct rea l -ti m e req u i rem en ts .  Th e  
correctn ess  of th e  d ata  i s  ackn owl ed g ed  or i s  secu red  b y repeati n g  th e  tran sm i ssi on .  

5.3  Physical  l ayer and  topology 

Th e S ERCO S CP1 6/1  (S ERCO S I )  an d  CP1 6/2  (S E RCO S I I )  i n terface  sh al l  u se  fi bre  opti c  
tran sm i ssi on  between  con trol  u n i ts  an d  PD Ss,  as  speci fi ed  i n  I EC  61 1 58-2 .  

Com m u n i cati on  topol og y sh al l  be  a  ri n g ,  as  sh own  i n  F i g u re  2 .  
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Subclause  5. 1 1 . 5  defines  3  g ranu lari ti es.  

5.4.2  Handl ing  of command  and  feedback values  

The MST shal l  not on l y control  the  access  to  the  network,  bu t a lso  assist i n  orien ting  the  
process ing  wi th in  the  PDSs.  Designs  shal l  be  possib le  i n  wh ich  the  PDSs  provide  feedback 
values  for the  control  un i t.  These  values  shal l  be  captured  in  a l l  affected  PDSs  
simu l taneousl y.  The  capture  poin t i nd icated  by t4  referenced  to  the  end  of the  MST shal l  be  
stored  in  the  PDSs  as  an  I DN .  The  PDSs  shal l  a l ready have  a  defau l t  time in terval  t5  s tored  
as  an  IDN .  Th is  t ime i n terval  shal l  i nd icate  the  m in imum  amount of t ime needed  between  the  
capture  poin t t4  and  the  end  of the  next MST,  to  a l low the  PDS to  process  the  captured  

feedback va lue  for the  fol lowing  AT.  

t3  shal l  be  defined  as  another parameter.  Th is  parameter shal l  i nd icate  after wh ich  time 
i n terval ,  coun ting  from  the  end  of the  MST,  the  PDS  is  a l l owed  to  access  the  new command  
values  transm itted  i n  the  MDT.  The  master stores  t3  as  an  I DN  i n  the  PDSs.  I n  order to  
determ ine  t3 ,  the  parameter tMTSG  (command  value  proceed ing  time)  shal l  be  s tored  i n  the  
PDSs  as  an  I DN .  Th is  parameter shal l  describe  the  m in imum  time requ i red  by the  s lave  to  
process  the  new command  value(s)  for the  PDS(s)  after the  MDT.  

F igure  3  i l l ustrates  these  time i n tervals.  

 

Figure 3  – Val id i ty of command  values   
and  feedback acquisi tion  time  in  the  PDSs  

Synchron ization  of the  control  l oops  in  the  PDSs  

The  feedback va lues  shal l  be  captured  in  time t4  i n  the  PDS,  and  the  con trol  l oops  (cycle  time 
tRcyc)  shal l  be  synchron ized  in  the  PDS at  that  time (see  F igure  3  and  F igure  4).  

The  PDSs  need  a  certa in  time to  acti vate  a  newly received  command  value  i n  the  control  
l oop.  The  command  values  avai l able  at t ime  t3  sha l l  be  acti vated  in  the  con trol  l oop  to  the  
next time  t4 .  I f the  time  between  t3  and  t4  i s  too  smal l ,  then  the  command  va lues  shal l  on l y be  
activated  i n  the  next cycle  at  time  t4 .  

I f a  PDS  is  programmed  to  detect that t imes  t3  and  t4  are  i n  a  cri tical  range,  i t  i s  
recommended  that the  PDS generates  a  d iagnostic message.  The  PDSs  manufacturers  shal l  
document the  dependencies  of t ime t3  and  t4  and  the  d iagnostic message i n  the  PDS's  

manual .  

The  cycle  time wi th in  the  con trol  un i t  and  the  PDSs shal l  be  as  speci fied  below.  

a)  The  cycle  time during  wh ich  the  control  un i t  shal l  provide  new command  values  for the  
PDSs  shal l  be  cal led  tNcyc.  The  operati ng  cycle  i ns ide  of the  con trol  u n i t  shal l  be  an  
i n teger mu l ti ple  of the  communication  cycle  time.  I f the  operati ng  cycle  time is  n  t imes  
l onger than  the  communication  cycle  time,  the  same calcu lated  values  shal l  be  transm itted  
n  t imes  in  consecutive  te legrams:  

MST AT1 .1  MST 

tScyc 

Slave 1  Slave 2 

t5.m 

t3  
tMTSG.K 

MDT ATm  AT1 .2 AT2 ATM  

t4  

tRcyc tRcyc 
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tNcyc  =  n  ×  tScyc,  n  =  1 , 2 . . .  (n  i s  an  i n teger that i s  not  re lated  to  the  abbreviations)  

b)  M icro-processor con trol led  PDS shal l  have  operati ng  a lgori thms  that are  oriented  to  the  
data  transm ission .  The  cycle  time  during  wh ich  the  PDS shal l  perform  i ts  con trol  a lgori thm  
shal l  be  cal led  tRcyc.  I t  sha l l  be  an  i n teger d i vi der of the  communication  cycle  time,  and  
shal l  be  i n  phase  wi th  the  synchron ization  te legram.  I f the  PDS cycle  time is  z  times  
shorter than  the  communication  cycle  time,  i n termed iate  values  for command  va lues  shal l  
be  in terpolated  ins ide  the  PDS:  

z  ×  tRcyc  =  tScyc,  z  =  1 ,  2 . . .  (z  i s  an  i n teger that i s  not re lated  to  the  abbreviations)

 

F igure  4  shows graph ical l y how tNcyc  and  tRcyc  re late  to  tScyc.  

 

Figure 4  – Synchron ization  of cycle  times  

5.4.3  Posi tion  loop  wi th  fine  i n terpolator 

At time t4 ,  the  fine  i n terpolator shal l  provide  the  correspond ing  received  pos i ti on  command  
value  to  the  pos i tion  con trol .  At the  same time,  the  l ast received  pos i tion  command  value  shal l  
be  provided  to  the  fi ne  i n terpolator (see  F igure  5).  The  fi ne  i n terpolator shal l  ca lcu late  the  

d i fferences  in  the  posi tion  command  values  (∆Pos)  for a l l  s teps  (posi ti on  con trol  cycles).  The  
d i fferences  in  the  posi tion  command  values  shal l  be  calcu lated  wi th :  

– the  ratio  of the  NC-cycle  time  and  the  PDS  cycle  time,  

– the  posi tion  command  values,  

– (optional l y)  the  veloci ty and  acceleration ,  

– type  and  order of fine  i n terpolation .  
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Figure 5  – Synchron ization  of the  control  loops  and  the  fine  in terpolator 

5.5  Telegram  contents  

5.5. 1  General  

IEC 61 800-7-204: 201 5,  Clause  7  speci fies  a  comprehensive  l i st  of transm i ttable  data  (as  wel l  
as  procedure  commands)  wh ich  are  predeterm ined  in  the  SERCOS profi l e.  I EC  61 1 58-5-1 6  
speci fies  add i ti onal ,  commun ication-speci fic transm i ttable  data.  The  reader wi l l  find  there  a lso  
a  description  of i nd ividual  data.  I n  th is  subclause,  an  overview is  presen ted ,  organ ised  
accord ing  to  the  mode of transm ission  (cycl ic/non -cycl ic)  and  the  mode of operation .  Table  4  
g i ves  an  example  of typical  data  that i s  transm i tted  cycl ica l l y.  

During  a  communication  cycle,  one  control  word  shal l  be  sen t from  the  con trol  u n i t  to  each  
PDS  and  a  status  word  shal l  be  sent  back from  each  PDS to  the  con trol  u n i t.  Configurable  
operation  data  shal l  be  transm i tted  b i d i rectional l y between  the  con trol  un i t  and  each  PDS 
cycl ica l l y.  Table  4  g i ves  some typica l  representations.  The  three  operating  modes  are  shown  
wi th  command  and  feedback va lues.  

Table  4  – Typical  operation  data  for cycl ic transmission  

 Posi tion  data  Veloci ty data  Torque  data  

Control  un i t  to  
PDS  

Control  word  

Posi ti on  command  val ue  

Add i ti ve  posi ti on  command  
val ue  

Veloci ty command  val ue  

Add i ti ve  veloci ty command  
val ue  

Torque  command  val ue  

Add i ti ve  torque  command  
val ue  

PDS  to  control  
un i t  

Status  word  

Posi ti on  feedback value  1  

Pos i ti on  feedback value  2  

Veloci ty feedback val ue  Torque  feedback val ue  

 

Both  the  control  word  and  the  s tatus  word  are  organ ised  i n to  a  PDS-related  and  a  transm it-
related  part.  Non-cycl ic transm issions  are  con trol led  by means  of the  transm it-re lated  part  
(con trol /acknowledge s teps).  Each  control  and  status  word  reserves  two add i ti onal  real -time  
b i ts  for cycl ic transm iss ion .  

The  PDS-related  part of the  control  word  conta ins  the  des ired  modes  of operation .  Th is  part i s  
a lso  used  to  transm it the  commands  for “PDS on”  and  “PDS enable” .  The  PDS-related  part of 
the  s tatus  word  transm i ts  grouped  messages  of errors  and  warn ings  wh ich  are  d i vi ded  i n to  
th ree  classes.  Th is  part a lso  issues  messages  i nd icating  whether the  PDS is  ready to  operate  
or ready for power-up.  

IEC 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 26  – I EC 61 800-7-304: 201 5  © I EC  201 5  

Table  5  demonstrates  that,  typica l l y,  a  much  broader spectrum  of data  i s  exchanged  by the  
non-cycl ic transm iss ion  mode.  However,  th is  exchange  is  much  s lower than  the  cycl ic mode.  

Table  5  – Typical  data for non-cycl ic transmission  

Data  rel ated  to  the  operating  mode  of the  SERCOS in terface  

Posi tion  data  Veloci ty data  Torque data  

Posi ti ve  l im i t  va l ue  Pos i ti ve  l im i t  va l ue  Pos i ti ve  l im i t  va l ue  

Negati ve  l im i t  va l ue  Negati ve  l im i t  va l ue  Negati ve  l im i t  va l ue  

 B ipolar l im i t  va l ue  B ipolar l im i t  va l ue  

Polari ti es  Polari ti es  Polari ti es  

Reference  d i stance  1  Hom ing  veloci ty   

Reference  d i stance  2    

Reversal  cl earance    

Pos i ti on  swi tch  poin ts  1  to  1 6    

Probe  value  1  or 2  pos i ti ve  edge    

Probe  value  1  or 2  negati ve  edge    

 

As mentioned  earl ier,  a  component (PDS  or con trol  un i t)  wh ich  i s  equ ipped  wi th  the  SERCOS 
in terface  does  not need  to  support a l l  poss ib le  data  and  procedure  commands  i ncluded  i n  th is  
speci fication .  The  system  provides  l i sts  of data  and  procedure  commands  wh ich  are  
appl icable  for the  appropriate  component.  These  l is ts  can  be  read  from  a  PDS  by means  of 
the  control  u n i t,  thus  provid ing  a l l  necessary i n formation  concern ing  that  particu lar PDS.  

The  data  to  be  transm itted  and  the  sequence  shal l  be  determ ined  du ring  i n i ti a l i zation .  

F inal l y,  during  in i tia l i zation ,  i t  i s  usefu l  to  transm it scal ing  data  as  a  group.  I n  th is  way,  the  
data  formats  used  by the  i n ternal  operati ng  a lgori thms of the  PDS wi l l  be  recalcu lated  and  
changed  i n  accordance wi th  the  speci fications  of SERCOS i n terface.  

5.5.2  Data block 

The SERCOS in terface  i s  not  j ust a  data  transm ission  system .  I t  provides  a  l arge  number of 
data  and  procedure  commands  wh ich  can  be  used  for the  operation  of mach ines  and  the ir 
con trol  un i ts  and  PDSs.  

Al l  d ata,  procedure  commands  and  a l l  supplementary i n formation  are  summarised  i n  a  data  
b lock wh ich  con tains  a  name,  attribu te,  u n i ts ,  m in imum  and  maximum  inpu t values  as  wel l  as  
the  data  i tse l f.  See  I EC  61 800-7-204: 201 5,  C lause  1 2 .  

Access  to  the  data  or to  the  supplementary i n formation  i s  on l y poss ib le  via  an  i den ti fication  
number ( IDN).  There  are  21 6  I DNs  avai lable.  The  range  from  0  to  32  767  i s  reserved  for 
standard  data  wh ich  are  defined  by the  SERCOS i n terface.  

There  wi l l  a lways  be  special  appl ications  for wh ich  none  of the  general l y defined  parameters  
appl y.  I DNs  32  768  to  65  535  are  reserved  for product speci fic  data  wh ich  can  be  defined  by 
the  manufacturers  of con trol  un i ts  and  PDSs.  No general  compatib i l i ty can  exist for these  data  
and  procedure  commands.  

5.5.3  Communication  function  group  telegrams  

The te legram  con ten ts  of the  configu rab le  data  records  shal l  be  determ ined  e i ther by the  
standard  or appl ication  te legrams.  Th is  determ ination  takes  p lace  in  the  te legram  type  
parameter.  For the  structure  of te legrams,  refer to  5 . 5 . 4  and  5. 5 . 5.  
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Al l  feedback va lues  wh ich  are  contained  i n  the  AT for cycl ic data  shal l  be  updated  wi th  val i d  
data  every cycle  during  CP4.  I n  the  MDT,  the  command  values  to  be  transm i tted  cycl ical l y 
shal l  remain  val i d  i n  CP4  depend ing  on  the  operation  mode.  

When  a  standard  telegram  is  chosen  (see  Table  6) ,  operation  data  and  the  associated  
sequence in  the  configurable  data  record  of the  AT,  as  wel l  as  the  MDT,  shal l  be  defined  for a  
g i ven  PDS.  

Table  6  – IDN  for choice and  parameterisation  of telegrams  

IDN  Description  

S-0-001 5  Teleg ram  type  

 

5.5.4  Standard  telegrams  

5.5.4. 1  Standard  telegram-0  

No cycl ic  data  shal l  be  exchanged  between  the  control  u n i t  and  the  PDS in  a  standard  
te legram-0.  On l y the  fixed  data  record  shal l  be  defined .  Data  exchange shal l  take  p lace  
through  the  service  channel .  I ts  structure  i s  shown  i n  Table  7 .  

Table  7  – Structure  of standard  telegram-0  

Data record  Data  fi eld  Content  IDN  Length  (byte)  

MDT – – – 0  

AT – – – 0  

 

5.5.4.2  Standard  telegram-1  

Standard  te legram-1  shal l  support the  torque  con trol  operation  mode i n  the  PDS.  I ts  structure  
is  shown  i n  Table  8.  

Table  8  – Structure  of standard  telegram-1  

Data record  Data  fi eld  Content  IDN  Length  (byte)  

MDT 1  Torque  command  
val ue-  

S-0-0080  2  

AT 1  – – 0  

 

5.5.4.3  Standard  telegram-2  

Standard  te legram-2  shal l  support the  veloci ty control  operation  mode i n  the  PDS.  I ts  
structu re  i s  shown  i n  Table  9 .  The  pos i tion  feedback acqu is i ti on  and  the  clos ing  of the  
posi tion  l oop  shal l  take  p lace  in  the  control  un i t.  

Table  9  – Structure  of standard  telegram-2  

Data record  Data  fi eld  Content  IDN  Length  (byte)  

MDT 1  Veloci ty command  
val ue  

S-0-0036  4  

AT  1  Veloci ty feedback 
val ue  

S-0-0040  4  
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5.5.4.4  Standard  telegram-3  

Standard  te legram-3  shal l  support the  ve loci ty control  operation  mode i n  the  PDS.  I ts  
structu re  is  shown  in  Table  1 0.  The  posi tion  feedback acqu is i tion  shal l  take  p lace  i n  the  PDS.  
The  posi tion  l oop  shal l  be  closed  i n  the  con trol  un i t.  

Table  1 0  – Structure  of standard  telegram-3  

Data record  Data  fi eld  Content  IDN  Length  (byte)  

MDT 1  Veloci ty command  
val ue  

S-0-0036  4  

AT 1  Posi ti on  feedback 
val ue  1  

or 

Posi ti on  feedback 
val ue  2  

(The  con tent  of the  
data  fi e l d  1  of the  AT 

depends  on  the  
te leg ram  type  

parameter (S -0-
001 5)).  

S-0-0051  

or 

S-0-0053  

4  

 

5.5.4.5  Standard  telegram-4 

Standard  telegram-4  shal l  support the  posi tion  control  operation  mode i n  the  PDS.  I ts  
structu re  is  shown  i n  Table  1 1 .  The  posi tion  feedback acqu is i ti on  shal l  take  p lace  i n  the  PDS 
as  wel l  as  the  closing  of the  pos i tion  l oop.  

Table  1 1  – Structure  of standard  telegram-4 

Data record  Data  fi eld  Content  IDN  Length  (byte)  

MDT 1  Posi ti on  command  value  S-0-0047  4  

AT 1  Pos i ti on  feedback value  1  

or 

Pos i ti on  feedback value  2  

(The   conten t  of the  data  fi e l d  1  of the  AT 
depends  on  the  te leg ram  type  parameter 

(S-0-001 5)).  

S -0-0051  

or 

S-0-0053  

4  

 

5.5.4.6  Standard  telegram-5  

Standard  te legram-5 shal l  support the  ve loci ty and  posi ti on  control  operation  mode in  the  
PDS.  I ts  s tructure  is  shown  i n  Table  1 2 .  Swi tch ing  modes  between  veloci ty and  pos i ti on  
con trol  sha l l  a lso  be  poss ible  by means  of standard  te legram-5.  
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Table  1 2  – Structure  of standard  telegram-5  

Data  record  Data  fi eld  Content  IDN  Length  (byte)  

MDT 1  Posi ti on  command  value  S-0-0047  4  

2  Veloci ty command  val ue  S-0-0036  4  

AT 1  Pos i ti on  feedback value  1  

or 

Pos i ti on  feedback value  2  

(The  conten t  of the  data  fi e l d  1  of the  AT 
depends  on  the  te leg ram  type  parameter 

(S-0-001 5)).  

S -0-0051  

or 

S-0-0053  

4  

2  Veloci ty feedback val ue  S-0-0040  4  

 

5.5.4.7  Standard  telegram-6  

Standard  te legram-6  shal l  support the  veloci ty control  operation  mode i n  the  PDS.  I ts  
structu re  i s  shown  i n  Table  1 3 .  The  pos i tion  feedback acqu is i tion  and  the  clos ing  of the  
posi tion  l oop  shal l  take  p lace  in  the  control  un i t.  

Table  1 3  – Structure  of standard  telegram-6  

Data 
record  

Data  fi eld  Content  IDN  Length  
(byte)  

MDT 1  Veloci ty command  val ue  S-0-0036  4  

AT 1  – – 0  

 

5.5.5  Appl ication  telegrams  

5.5.5. 1  Configuration  of the  MDT 

The length  of the  “configurable  data  record”  i n  the  MDT shal l  be  l im i ted  by the  “ l eng th  of the  
configurable  data  record  i n  the  MDT”  (S-0-01 86).  Cycl ic data  shal l  be  assigned  to  the  data  
fie lds  i n  the  configurable  data  record  by means  of the  sequence of I DNs  g iven  i n  the  
configuration  l i st  of the  MDT (S-0-0024).  

Configured  cycl ic data  shal l  a lways  be  transm itted  i n  sequentia l  data  fi e lds  beg inn ing  wi th  
data  fie l d  1 .  No  empty data  fi e l ds  are  al l owed  in  the  MDT.  Necessary IDN  for the  configuration  
of appl ication  te legrams  MDT are  l i sted  i n  Table  1 4.  

Table  1 4  – IDN  for configuration  of MDT 

IDN  Description  

S-0-001 5  Teleg ram  type   

S -0-0024  Confi gu rati on  l i s t  of MDT 

S-0-01 88  I DN–l i st  of confi gu rable  data  i n  the  MDT 

S-0-01 86  Length  of the  confi gurabl e  data  record  i n  the  MDT 

 

5.5.5.2  Configuration  of the  AT  

The l eng th  of the  “configurable  data  record ”  of the  AT shal l  be  l im i ted  by the  “ l eng th  of the  
configurable  data  record  in  the  AT”  (S-0-01 85).  Cycl ic data  shal l  be  ass igned  to  the  data  
fie l ds  i n  the  configurable  data  record  by means  of the  sequence of IDNs  g iven  i n  the  
configuration  l i st  of the  AT (S-0-001 6) .  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 30  – I EC 61 800-7-304: 201 5  © I EC  201 5  

Configured  cycl ic data  shal l  a lways  be  transm itted  i n  sequentia l  data  fi e lds  beg inn ing  wi th  
data  fie l d  1 .  No  empty data  fi el ds  are  a l l owed  in  the  AT.  Necessary IDN  for the  configuration  
of appl ication  te legrams  AT are  l i s ted  i n  Table  1 5  and  an  example  i s  shown  i n  F igure  6.  

Table  1 5  – IDN  for configuration  of AT  

IDN  Description  

S-0-001 5  Teleg ram  type   

S -0-001 6  Confi gu ration  l i s t  of AT 

S-0-01 87  I DN–l i st  of confi gu rable  data  i n  the  AT 

S-0-01 85  Length  of the  confi gurabl e  data  record  i n  the  AT  

 

 

Figure 6  – AT  configuration  (example)  

5.6  Non-cycl ic  data transfer 

The non-cycl ic data  transfer shal l  be  real ised  us ing  the  Service  Channel  (SVC).  

5.7  Real -time  bi ts  

5.7. 1  Functions  of real  time  bi ts  

Two real  time  b i ts  shal l  be  reserved  i n  the  control  word  of the  MDT and  i n  the  status  word  of 
the  AT,  wh ich  may be  used  wi th  specia l  assignments,  accord ing  to  appl ications.  Assignments  
shal l  be  transm i tted  on  demand  via  the  service  channel .  The  real - time  bi ts  are  s ignals  wh ich  
shal l  i nd icate  some selected  s tatus  or even t i n  the  master or the  PDSs.  Th is  status  or even t 
transm i tted  from  the  master to  the  PDS and  vice  versa  shal l  be  represented  i n  rea l  t ime.  The  
parameters  l i s ted  i n  Table  1 6  shal l  be  avai lable  for the  use  of the  real -time bi ts .  Real -time  
con trol  b i ts  ( i n  the  control  word  of the  MDT)  shal l  be  d istingu ished  from  real -time status  b i ts  
( i n  the  status  word  of the  AT).  

IEC 

Status INFO Vel.  Feedback Pos.  Feedback FCSSignal  status

S-0-001 6

S-0-0040

S-0-0051

S-0-01 44

S-0-01 87

S-0-0364

S-0-0040

S-0-0084

S-0-0051

S-0-0053

S-0-01 89

S-0-01 44

S-0-01 30

S-0-01 31

S-0-01 85

S-0-01 87 IDN-list of configurable data in  the AT
S-0-001 6 Configuration l ist of AT

S-0-01 85 Length of configurable data in  the AT
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Table  1 6  – IDN  for real -time bi ts  

IDN  Description  

S-0-0300  Real -time  control  b i t  1  

S-0-0302  Real -time  control  b i t  2  

S-0-0301  Al l ocation  of real -time  control  b i t  1  

S-0-0303  Al l ocation  of real -time  control  b i t  2  

S-0-041 3  B i t  number a l l ocation  of real -time  con trol  b i t  1  

S-0-041 4  B i t  number a l l ocation  of real -time  con trol  b i t  2  

S-0-0304  Real -time  status  b i t  1  

S-0-0306  Real -time  status  b i t  2  

S-0-0305  Al l ocation  of real -time  status  b i t  1  

S-0-0307  Al l ocation  of real -time  status  b i t  2  

S-0-041 5  B i t  number a l l ocation  of real -time  s tatus  b i t  1  

S-0-041 6  B i t  number a l l ocation  of real -time  s tatus  b i t  2  

 

A log ic  mean ing  may be  assigned  by the  master to  real -time  b i ts  by means  of the  ass ignment 
IDNs  as  speci fied  i n  Table  1 7,  depend ing  on  appl i cation .  

Table  1 7  – Real -time bi ts  assignment IDNs  

Assignment IDNs  Logical  value  ( IDN)  assignment to  

S-0-0301  and  S-0-041 3  Master’ s  control  word ,  real -time  bi t  1  

S -0-0303  and  S-0-041 4  Master’ s  control  word ,  real -time  bi t  2  

S -0-0305  and  S-0-041 5  S lave’s  s tatus  word ,  real -time  bi t  1  

S -0-0307  and  S-0-041 6  S lave’s  s tatus  word ,  real -time  bi t  2  

 

Al l  l og ical  ass ignments  shal l  be  I DNs  of b inary operation  data  (bi ts,  swi tch ing  s i gnals).  Any 
real -time b i ts  acti vated  through  these  ass ignments  shal l  main tain  thei r mean ing  unti l  the  
master overwri tes  or erases  them  wi th  S-0-0000  or un ti l  another I DN  changes  the  l og ical  
ass ignment.  

When  there  i s  a  wri te  access  over the  service  channel  to  the  operation  data  of an  IDN  wh ich  
is  ass igned  to  a  rea l - time control  b i t,  the  PDS shal l  generate  the  error:  “operation  data  i s  wri te  
protected  at th is  time”  or “operation  data  is  wri te  protected ,  i t  i s  configu red  cycl ical l y”  (see  
Figu re  7) .  
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Figure 7  – Function  of the  real -time bi ts  

5.7.2  Al location  of real -time bi ts  

5.7.2 .1  Al location  sequence of real -time  control  b i ts  

When  chang ing  the  a l location ,  the  con trol  sha l l  fi rst a l l ocate  the  S-0-0000  to  S-0-0301 /0303.  
Th is  shal l  i nval idate  the  rea l -time con trol  b i t  i n  the  PDS.  Afterwards,  the  control  shal l  copy the  
new b i t  to  the  real -time con trol  b i t.  After the  new b i t  number (S-0-041 3/041 4)  and  the  new IDN  
(S-0-0301 /0303)  have  been  al l ocated ,  the  PDS  shal l  eva luate  the  new real - time control  b i t.  

5.7.2 .2  Al location  sequence of real -time  status  b i ts  

When  the  a l location  i s  changed  by IDN  (S-0-0305/0307)  and/or bi t  number (S-0-041 5/041 6) ,  
undefined  states  of real -time status  b i ts  occur.  The  control  shal l  detect th is  and  shal l  not 
evaluate  the  respective  data.  The  PDS  shal l  copy the  new changed  b i t  to  the  rea l - time status  
b i t  when  i t  sets  the  BUSY b i t  =  0  at  the  l atest.  

5.7.3  Possible  cases  

5.7.3.1  Case 1  

Al location  of an  IDN  ≠  0  to  a  real -time  bi t,  when  no  other al location  to  th is  real -time bi t  
is  active  (see F igure  8) .  

The state  of the  real -time con trol  b i t  shal l  be  defined  at the  l atest  when  e lement 7  of S-0-
0301 /0303  i s  wri tten .  The  state  of the  real -time status  b i t  shal l  be  defined  at  the  latest before  
the  busy b i t  i s  reset.  

NOTE  E lement 7  of an  I DN  i s  the  operation  data  (see  I EC 61 800-7-204).  

The evaluation  of the  real -time con trol  b i t  shal l  be  started  in  the  PDS before  the  busy b i t  i s  
reset.  The  evaluation  of the  real -time  status  b i t  shal l  not be  started  i n  the  master before  the  
PDS  has  reset the  busy b i t.  

IEC 

 

Master Drive S-0-0301 /041 3 specifies,  which  logical  meaning  
is assigned  by master to real-time control  bit 1  

Real-time control  bit 1  

S-0-0303/041 4 specifies,  which logical  meaning  
is assigned  by master real-time control  bit 2   

Real-time control  bit 2  

S-0-0307/041 6 specifies,  which  logical  meaning  

is assigned by the drive to real-time status bit 2  

Real-time status bit 2  

S-0-0305/041 5 specifies,  which  logical  meaning  
is assigned by the drive to real-time status bit 1  

Real-time status bit 1  

IDN  •  •  •  •  •  

IDN  •  •  •  •  •  

IDN  •  •  •  •  •  

IDN  •  •  •  •  •  
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Figure 8  – Al location  of IDN  ≠  0  to  the  real -time  bi ts  

5.7.3.2  Case  2  

Al location  of IDN  =  0  to  a  real -time b i t,  when  another al location  to  th is  real -time bi t  is  
active  (see Figure  9) .  

The state  of the  real -time con trol  b i t  shal l  remain  defined  un ti l  the  PDS resets  the  busy b i t.  
The  state  of the  rea l - time status  b i t  sha l l  be  at  least defined  unti l  the  PDS sets  the  busy b i t.  

The  evaluation  of the  real -time control  b i t  sha l l  be  stopped  before  the  PDS resets  the  busy b i t.  
The  evaluation  of the  rea l -time status  b i t  shal l  be  stopped  i n  the  control  un i t  when  element 7  
i s  wri tten .  

IEC 

Write request for data (element 7) of
 S-0-0301 /0303 (or S-0-0305/0307) and/or
 S-0-041 3/041 4/041 5/041 6

(Bit 1  control  word)

Drive handshake AHS

(Bit 0 status word)

Busy bit

(Bit 1  status word)

/ /

State of real-time control  bit

(Bit 7/6 control  word)

Defined

Not defined

State of real-time status bit

(Bit 7/6 status word)
/ /

Defined

Not defined

Evaluation  of the real-time

control  bit in  the drive

Evaluation  of the real-time

status bit in  the master

/ /

/ /

/ /

/ /

/ /

/ /

/ /
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Figure  9  – Al location  of IDN  =  0  to  the  real -time  bi ts  

5.7.3.3  Case 3  

Al location  of an  IDN  ≠  0  to  a  real -time bi t,  when  another al location  to  th is  real -time bi t  is  
active  (see Figure  1 0)  

The state  of the  o ld  real - time con trol  b i t  shal l  remain  defined  by the  con trol  un i t  un ti l  the  wri te  
request for e lement 7  has  been  sen t.  When  the  busy b i t  i s  set by the  PDS,  the  new real -time 
con trol  b i t  shal l  be  sent.  The  ol d  real -time control  b i t  sha l l  be  evaluated  i n  the  PDS un ti l  the  
busy b i t  i s  reset.  

I n  the  period  from  wri ti ng  element 7  un ti l  the  busy bi t  i s  reset,  the  con trol  un i t  shal l  take  care  
that the  value  of the  transm itted  real -time control  b i t  does  not l ead  to  d isal l owed  operation  
states  or errors.  General l y,  th is  i s  on l y possib le  for “not acti ve”  real -time  control  b i ts,  for wh ich  
the  value  in  the  PDS  has  no  mean ing  at th is  time.  

The  trans i ti on  from  an  acti ve  real -time con trol  b i t  to  another shal l  on l y be  a l lowed  i f the  
a l l ocation  via  S-00000  is  used  (case  2 ,  case  1 ) .  The  control  un i t  sha l l  hand le  the  swi tch ing  
accord ing  to  these  ru les.  

The  state  of the  o l d  rea l -time status  bi t  shal l  not become undefined  before  the  wri te  request i s  
received .  The  state  of the  new real -time  status  b i t  shal l  be  defined  before  the  busy b i t  i s  reset.  

The  evaluation  of the  rea l -time  status  b i t  i n  the  control  u n i t  for the  o l d  a l location  shal l  on l y be  
done  unti l  the  wri te  request for e lement 7  i s  sen t.  The  new ass ignment shal l  not be  evaluated  
before  the  PDS  has  reset  the  busy b i t.  

I n  the  case  of an  error,  the  o ld  a l l ocation  shal l  remain  val i d .  I n  th is  case,  the  evaluation  shal l  
be  a l l owed  again  as  soon  as  the  busy b i t  i s  reset.  
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Figure 1 0  – Al location  of IDN  ≠  0  to  the  real -time b i ts  

5.8  Signal  control  word  and  s ignal  status  word  

Signals  shal l  be  transm i tTable  i n  real - time from  the  control  un i t  to  the  PDSs and  vice  versa  by 
means  of the  s ignal  control  word  and  s ignal  status  word .  For th is  purpose,  the  s ignal  control  
word  shal l  be  i n tegrated  i n  the  MDT and  the  s i gnal  s tatus  word  i n  the  AT.  B i ts  i n  the  s ignal  
con trol /status  word  shal l  be  definable  by means  of the  configuration  l i s t of the  s ignal  
con trol /status  word  (see  S-0-0027/0026)  and  of the  "B i t  number a l l ocation  l i st for s ignal  
con trol /status  word "  (see  S-0-0329/0328) ,  as  shown  i n  Table  1 8.  I f S-00329/0328  are  not  
supported  by the  PDS,  the  b i t  0  of the  I DN  shal l  be  configured  automatica l l y.  

Table  1 8  – IDN  for configuring  control  and  status  words  

IDN  Description  

S-0-01 45  S ignal  con tro l  word  

S-0-0027  Confi gu ration  l i s t  for s i gnal  con trol  word  

S-0-0329  B i t  number a l l ocation  l i s t  for s i gnal  control  word  

S-0-01 44  S ignal  s tatus  word  

S-0-0026  Confi gu ration  l i s t  for s i gnal  s tatus  word  

S-0-0328  B i t  number a l l ocation  l i s t  for s i gnal  s tatus  word  

 

Figure  1 1  shows  an  example  of s i gnal  s tatus  word  configuration .  
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Bi t  number of s i gnal  
s tatus  word :  

0  1  2  3  4  5  6   

configu red  I DN  
(s i gnal )  

S -0-0403  S-0-001 3  S-0-0000  S-0-001 3  S-0-001 3  S-0-001 3  S-0-0330   

0E  00  20  00  93  01  0D  00  00  00  0D  00  0D  00  0D  00  4A 01  S-0-0026  

          

configu red  b i t  
number (s i gna l )  

0  5   9  0  4    

0E  00  20  00  00  00  05  00  00  00  09  00  00  00  04  00  00  00  S-0-0328  

  B i t  0  of 
S-0-0403  

B i t  5  of 
S-0-001 3  

 Bi t  9  of 
S-0-001 3  

B i t  0  of 
S-0-001 3  

B i t  4  of 
S -0-001 3  

B i t  0  of 
S -0-0330  

 

1    2  3    4  ←—————————    Leng th  of l i s t     —————————→  

 Byte  3  and  4  i nd icate  maximum  data  l eng th  avai l able  i n  the  PDS.  

Example:  Length  =  32  bytes  0x0020  

Byte  1  and  2  i nd icate  l ength  of programmed  data  i n  the  PDS.  

Example:  Length  =  1 4  bytes  0x000E  

IEC 

Figure  1 1  – Configuration  example  of signal  status  word  

5.9  Data container 

Table  1 9  l i s ts  the  IDN  used  for data  conta iners .  

Table  1 9  – Data containers  IDN  

IDN  Description  

 Data  con tainer A 

S-0-0360  MDT data  con tai ner A1  

S-0-0364  AT data  conta iner A1  

S-0-0368  Data  con tainer A poin ter 

S-0-0362  MDT data  con tai ner A l i s t  i n dex 

S-0-0366  AT data  conta iner A l i s t  i ndex 

S-0-0370  MDT data  con tai ner confi gurati on  l i s t  

S -0-0371  AT data  conta iner confi gu ration  l i s t  

 Data  con tainer B  

S-0-0361  MDT data  con tai ner B   

S -0-0365  AT data  conta iner B   

S -0-0369  Data  con tainer B  poin ter 

S-0-0363  MDT data  con tai ner B  l i s t  i n dex 

S-0-0367  AT data  conta iner B  l i s t  i ndex 

 

Two data  con tainers  (A and  B)  shal l  be  defined  for the  MDT and  AT,  serving  as  p laceholders  
i n  the  MDT and  AT.  The  con ten ts  of the  data  conta iners  shal l  be  d ynam ical l y changeable  by 
the  control  un i t  as  necessary,  or based  upon  the  operation  mode.  Add i ti onal l y,  a  data  
con tainer poin ter (S-0-0368  and  (S-0-0369)  i s  requ i red  for each  of the  containers,  as  wel l  as  a  
configuration  l i st  for the  MDT and  AT containers  (S-0-0370,  S-0-0371 ) .  Data  containers  shal l  
be  4  bytes  long .  I f the  configured  operation  data  i s  on l y 2  bytes  l ong ,  i t  shal l  be  p laced  i n  the  
l ower part  of the  data  container.  I n  th is  case,  the  h igher part  sha l l  not be  used .  

The  data  con ta iner poin ters  shal l  conta in  an  8-bi t poin ter that shal l  define  what operation  data  
wi l l  be  p laced  in  the  data  container.  The  poin ter sha l l  be  the  offset wi th in  the  data  container 
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configuration  l i st (S-0-0370  or S-0-0371 )  from  the  start of the  I DN  l is t to  the  desi red  I DN .  The  
con trol  un i t  shal l  p l ace  the  desi red  operation  data  i n  the  MDT data  con tainer,  wh i l e  the  PDS  
shal l  p lace  the  desi red  operation  data  i n  the  AT data  container.  

The  control  u n i t  shal l  en ter,  i n to  the  MDT data  con tainer configuration  l i s t,  the  IDN  for the  
operation  data  that are  to  be  sent via  the  MDT data  con tainer as  needed  from  the  control  un i t  
to  the  PDS.  

The  control  un i t  shal l  en ter,  i n to  the  AT data  con tainer configuration  l i st,  the  I DN  for the  
operation  data  that are  to  be  sen t via  the  AT data  con tainer as  needed  from  the  PDS to  the  
con trol  un i t.  

The  addressing  I DNs  (S-0-0368,  S-0-0369)  shal l  be  configurable  i n  the  cycl ic  data  of the  
MDT.  Thereby,  a  swi tch ing  of the  operation  data  in  the  data  containers  wi th in  a  
communication  cycle  shal l  be  poss ib le  (see  F igure  1 2).  

 

Figure 1 2  – Data  container configuration  without acknowledge (s lave)  

The addressing  I DNs  (S-0-0368,  S-0-0369)  shal l  a lso  be  configurable  i n  the  cycl ic  data  of the  
AT.  I n  th is  case,  the  address ing  (acknowledgement)  accord ing  to  the  contents  of the  data  
con tainer shal l  be  transm i tted .  The  PDS shal l  generate  the  acknowledgement by copying  the  
poin ter of MDT to  the  poin ter of AT.  I f the  poin ter of the  data  con tainer is  s i tuated  ou tside  of 
the  configuration  l i s t for the  MDT or AT data  con ta iner,  or the  data  does  not fi t  i n  the  data  
con tainer,  the  contents  of the  data  con tainer shal l  be  i nval id .  The  PDS shal l  set the  poin ter 
(acknowledgement)  i n  the  AT on  255.  The  data  i n  MDT or AT data  con ta iner shal l  be  ignored  
(see  F igure  1 3).  The  con trol  u n i t  sha l l  compare  the  address ing  (S-0-0368,  S-0-0369)  of MDT 
and  AT.  I f the  resu l t i s  equal ,  i t  shal l  consider that the  s lave  accepted  the  MDT data  or wrote  
the  requested  data  i n to  the  AT.  

IEC 
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Figure 1 3  – Data  container configuration  wi th  acknowledge  (s lave)  

I f,  i n  the  MDT-data  conta iner A or B,  an  IDN  wi th  a  variab le  length  ( l is t)  i s  configured ,  the  
correspond ing  data  e lement of th is  l i s t  shal l  be  addressed  via  the  l i s t i ndex.  

The  l i st  i ndex of the  MDT data  con tainer shal l  cons ist of a  1 6  b i t  address.  Via  i ndex 65  535,  
the  data  container shal l  be  defined  i nval i d  by the  con trol  un i t.  

The  con trol  un i t  shal l  set the  addressed  l i st  e l ement i n to  the  MDT data  container.  

The  l i s t i ndex of MDT data  conta iner shal l  be  configurable  i n  the  cycl ic  data  of the  MDT.  
Thereby,  a  swi tch ing  of the  l i s t  e l ements  i n  the  data  con ta iner during  a  communication  cycle  
shal l  be  poss ible .  During  wri ti ng  on  the  MDT data  con ta iner wi th  the  l i s t i ndex,  the  length  of 
the  l i s t shal l  not  be  changed .  

The  l i s t i ndex of MDT data  container shal l  a lso  be  configurable  in to  the  cycl ic data  of the  ATs.  
I n  th is  way,  an  acknowledgement of the  MDT data  container shal l  be  poss ible.  The  PDS shal l  
read  the  l i st  i ndex of MDT data  con ta iner from  the  MDT and  acknowledge  i t  i n  the  AT.  

I f the  l i s t i ndex is  s i tuated  ou tside  of the  l i s t,  the  l i st  i ndex of MDT shal l  be  set i n  the  AT 
(acknowledgement)  on  va lue  65  535  and /or the  poin ter of data  container i n  AT 
(acknowledgement)  on  value  255.  Al l  d ata  i n  the  MDT data  conta iner shal l  be  i gnored  by the  
s lave.  

5. 1 0  Drive  shutdown  functions  

Error hand l i ng  is  based  on  the  pri nciple  that d ri ves  shal l  a lways  be  equ ipped  wi th  mon i toring  
functions  to  guaran tee  an  au tomatic shut-down  i n  s i tuations  that prevent a  correct response  to  
commands  from  the  control  un i t  (master) .  

S ince  the  SERCOS in terface  provides  for operation  on l y i n  CP4,  the  d ri ves  shal l  respond  by 
shu tti ng  down  au tomatica l l y when  CPs  other than  CP4  are  present in  the  MST.  

Drives  shal l  au tomatical l y shut-down  where  a  communication  error impairs  thei r ab i l i ty to  
guaran tee  the ir correct function ing .  Th is  i s  the  case  where  MSTs  or MDTs fai l  twice  i n  
success ion  du ring  CP4  in  a  d rive.  
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As  described  above,  d ri ves  wh ich  are  unable  to  respond  properl y shal l  shu t-down  themselves.  
Th is  does  not  necessari l y mean  that the  control  un i t  sha l l  respond  wi th  an  in terrupt  and  re  
i n i tia l i zation  when  te legram  fai lures  occur i n  CP4.  Rather,  there  may be  certa in  procedures  
stored  i n  the  control  un i t  wh ich  can  be  executed  before  shu t-down ,  depend ing  on  the  error 
s i tuation .  These  procedures  shal l  be  part of the  con trol  un i t.  

When  the  s lave  sets  the  “communication  error”  b i t  i n  the  class  1  d iagnostic  (C1 D,  S-0-001 1 ),  
then  the  d iagnostic message,  S-0-0095,  can  be  used  to  read  a  character set s tring  describ ing  
the  error.  

5. 1 1  Communication  classes  

5. 1 1 . 1  General  

Communication  classes  i n  the  SERCOS i n terface  shal l  be  provided  for by the  various  
manufacturers  in  order to  s impl i fy the  i n teroperabi l i ty of SERCOS i n terface  components.  Al l  
functions  wh ich  affect the  operation  of the  master or s laves  shal l  be  as  defined  under d i fferent  
appl ication  profi l es.  

The  SERCOS communication  shal l  be  subd ivided  i n  3  cl asses.  By defin i tion ,  the  
communication  classes  fol l ow a  h ierarch ical  structure.  Th is  means  that  a  h igher 
communication  class  shal l  assume the  requ i rements  of a  l ower commun ication  class.  Each  
communication  class  shal l  con ta in  a  certa in  range  of function  groups  and  I DNs.  An  i l l ustration  
of th is  procedure  is  shown  i n  F igure  1 4 .  

 

Communication class C:  Additional  functions 

Communication class B:  Extended functions 

Communication class A:  Basic functions 

optional  functions  mandatory functions  

mandatory functions  

optional  functions  
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Figure 1 4 – Structure  of communication  classes  

SERCOS in terface  components  shal l  be  described  by supported :  

– compl iance  classes  (mandatory)  one  or more;  

– add i ti onal  functions  (optional ) ;  

–  communication  cycle  time (mandatory) ;  

– transm ission  rate  (mandatory) .  

NOTE  Example  for a  PDS  – cl ass  B  posi ti on  con tro l  – wi th  fol l owing  add i ti onal  fu nctions:  posi ti on  feedback 
(s l ave),  posi ti ve  s top  PDS  procedure,  prob ing  cycle:  l evel  1  – commun ication  cycle  time:  0 , 5  ms  – g ranu l ari ty 1  – 
transm ission  rate:  2  Mbi t/s  and  4  Mb i t/s .  
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5. 1 1 .2  Commun ication  class  A 

Th is  class  cons ists  of a l l  parameters  that are  requ i red  i n  order to  a l l ow the  exchange of data  
i n  a  way that i s  cons isten t wi th  the  SERCOS in terface  protocol .  Each  SERCOS i n terface  
component (e. g .  PDS,  con trol  un i t) ,  shal l  support these  parameters  i n  order to  close  a  
SERCOS i n terface  ring  and  operate  fau l t free  up  to  CP4,  i ndependen t of the  device.  

Communication  class  A shal l  i ncl ude  the  fol lowing  basic  communication-related  functions:  

•  ri ng  configuration ;  

– tim ing  (see  Table  20);  

– standard  telegram  (see  Table  21 );  

– phase  run-up  (see  Table  22) ;  

•  service  channel  protocol  (see  Table  23) ;  

•  communication  error hand l i ng ;  

•  i n formation  and  d iagnostics  (see  Table  24);  

•  s tatus  word  (RT channel ) ;  

•  con trol  word  (RT channel ) .  

Table  20  – Ring  configuration  – Timing  

IDN  Description  Capabi l i ty Comments  

S-0-0001  Control  un i t  cycle  t ime  (t
Ncyc

)  W I f the  control  un i t  uses  a  va l ue  
d i fferen t  from  S-0-0002,  th i s  shal l  
be  supported ,  as  wel l  as  the  
Control  Un i t  Synchron i zati on  B i t  
(con trol  word ,  b i t  1 0)  

S -0-0002  Commun ication  cycle  time  (t
Scyc

)  W  

S-0-0003  Shortest  AT transm ission  starti ng  time  (t
1 mi n

)  R  

S-0-0004  Transm i t/recei ve  transi ti on  time  (t
ATMT

)  R  

S-0-0005  Maximum  producer process ing  time  (t
5
)  R  

S-0-0006  AT transm ission  starti ng  time  (t
1
)  W  

S-0-0007  Feedback acqu is i ti on  capture  poin t  (t
4
)  W  

S-0-0008  Command  value  val i d  time  (t
3
)  W  

S-0-0087  Transm i t  to  transm i t  recovery time  (t
ATAT

)  R Th i s  parameter shal l  be  provi ded  
even  the  s l ave  does  not  support  
mu l ti pl e  devices.  I f the  s l ave  
does  not  support  mu l ti p l e  devices  
th i s  parameter i s  set  to  “0 ” .  

S -0-0088  Recei ve  to  recei ve  recovery t ime  (t
MTSY

)  R  

S-0-0089  MDT transm iss ion  s tarti ng  time  (t
2
)  W  

S-0-0090  Command  value  proceed ing  t ime  (t
MTSG

)  R  

S-0-0096  S lave  arrangement  (SLKN)  R  

 

Table  21  – Ring  configuration  – Telegram  configuration  

IDN  Description  Capabi l i ty Comments  

S-0-0009  Posi ti on  of data  record  i n  MDT W  

S-0-001 0  Length  of MDT W  

S-0-001 5  Teleg ram  type  W Standard  te leg rams  on ly  
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Table  22  – Ring  configuration  – Phase  run-up  

IDN  Description  Capabi l i ty Comments  

S-0-0021  I DN-l i st  of i nval i d  operation  data  for CP2  R  

S-0-0022  I DN-l i st  of i nval i d  operation  data  for CP3  R  

S-0-0028  MST error counter R  

S-0-0029  MDT error counter R  

S-0-01 27  CP3  transi ti on  check W  

S-0-01 28  CP4  transi ti on  check W  

RTChannel  Procedure  command  change  R S tatus  word ,  b i t  5  

 

Table  23  – Service  channel  protocol  

IDN  Description  Capabi l i ty Comments  

RTChannel  Service  channel  AT  R Status  word ,  b i t  0  to  2   

RTChannel  Service  channel  MDT W Control  word ,  b i t  0  to  5   

 

Table  24  – Information  & d iagnostics  

IDN  Description  Capabi l i ty Comments  

S-0-001 1  Class  1  d i agnosti c  R B i t  1 2  for commun icati on  requ i red  
on l y.  Other b i ts  defi ned  by 
functional  descri ption  of the  
profi l es.   

S -0-001 2  Class  2  d i agnosti c  R Requ i red  for functi on  part  of the  
profi l es.  

S -0-001 3  Class  3  d i agnosti c  R Requ i red  for functi on  part  of the  
profi l es.  

S -0-001 4  I n terface  status  R B i ts  0  to  8  for commun ication  
requ i red  on l y.   

S -0-001 7  I DN-l i st  of a l l  operation  data  R  

S-0-0025  I DN-l i s t  of a l l  procedu re  commands  R  

S-0-0028  MST error counter R  

S-0-0029  MDT error coun ter R  

S-0-0030  Manufactu rer vers ion  R  

S-0-0095  D iagnosti c  message  R  

S-0-0096  S lave  arrangement  (SLKN)  R  

S-0-0099  Reset  cl ass  1  d i agnosti c  W  

S-0-01 34  Master control  word  R  

S-0-01 35  PDS  status  word  R  

S-0-01 43  SERCOS  i n terface  vers ion  R  

RT channel  PDS  shu t  down  error  R Status  word ,  b i t  1 3   

 

The baud  rates  and  cycle  times  to  be  supported  shal l  be  as  defined  by the  detai led  
descriptions  of the  d i fferen t profi les.  The  scann ing  of baud  rates  by the  master shou ld  be  
deactivated ,  as  th is  may i n terfere  wi th  the  au tomatic  baud  rate  recogn i ti on  by the  PDS wh ich  
is  an  optional  feature  (communication  class  C) .  
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The  IDNs  in  Table  25  shal l  be  wri tten  by the  con trol  u n i t  i n  CP2.  The  con trol  u n i t  sha l l  not re l y 
on  defau l ts  or previous l y stored  parameters.  The  PDS shal l  accept these  parameters  i n  CP 2 .  
The  control  u n i t  may or may not wri te  add i ti onal  parameters  i n  CP2  depend ing  upon  
configuration .  The  PDS shal l  accept  a l l  other parameters  i n  CP3,  as  wel l .  

Table  25  – Communication  class  A settings  

IDN  Name  Access  Comment 

S-0-0001  Control  un i t  cycle  time  (tNcyc)  CP2-W Ring  tim ing  

S-0-0002  Commun ication  cycle  time  (tScyc)  CP2-W Ring  t im ing  

S-0-0006  AT transm ission  starti ng  time  (t1 )  CP2-W Ring  t im ing  

S-0-0007  Feedback acqu is i ti on  capture  poin t  (t4)  CP2-W Ring  tim ing  

S-0-0008  Command  value  val i d  time  (t3)  CP2-W Ring  t im ing  

S-0-0009  Posi ti on  of d ata  record  i n  MDT CP2-W Teleg ram  confi gu rati on  

S-0-001 5  Teleg ram  type  CP2-W Teleg ram  confi gu rati on  

S-0-0089  MDT transm ission  starti ng  t ime  (t2)  CP2-W Ring  t im ing  

S-0-01 27  CP3  trans i ti on  check CP2-W Phase  swi tch  

 

The parameter l i s t  S-0-0021  “ I DN- l is t of i nval id  operation  data  for CP2”  shal l  on l y reflect  
parameters  from  th is  table.  

5.1 1 .3  Communication  class  B  (Extended  functions)  

Communication  class  B  shal l  i nclude:  

•  Communication  class  A wi th  the  fol l owing  basic communication-related  functions  (see  
5. 1 1 . 2):  

– ri ng  configuration  (tim ing ,  standard  telegram,  phase  run-up) ;  

– service  channel  protocol ;  

–  i n formation  &  d iagnostics ;  

– status  word  (real -time channel ) ;  

– con trol  word  (real -time channel ) .  

•  and  the  fo l lowing  extended  communication  functions:  

– ri ng  configuration  (te legram  7)  (see  Table  26) ;  

– extended  i n formation  &  d iagnostics  (see  Table  27) ;  

– real - time control  b i ts  (see  Table  28) ;  

– real - time status  b i ts  (see  Table  29) .  

Table  26  – Ring  configuration  – Telegram  configuration  

IDN  Description  Capabi l i ty Comments  

S-0-001 6  Confi gu ration  l i s t  of AT W  

S-0-0024  Confi gu ration  l i s t  of MDT W  

S-0-01 85  Length  of the  confi gurabl e  data  record  i n  the  AT  R  

S-0-01 86  Length  of the  confi gurabl e  data  record  i n  the  
MDT 

R  

S-0-01 87  I DN-l i st  of confi gu rable  data  i n  the  AT R  

S-0-01 88  I DN-l i st  of confi gu rable  data  i n  the  MDT R  
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Table  27  – I nformation  & d iagnostics  

IDN  Description  Capabi l i ty Comments  

S-0-0097  Mask cl ass  2  d i agnosti c  W  

S-0-0098  Mask cl ass  3  d i agnosti c  W  

 

Table  28  – Real -time control  bi ts  

IDN  Description  Capabi l i ty Comments  

S-0-0300  Real -time  con tro l  b i t  1  R  

S-0-0301  Al l ocation  of real -time  con trol  b i t  1  W  

S-0-0302  Real -time  con tro l  b i t  2  R  

S-0-0303  Al l ocation  of real -time  con trol  b i t  2  W  

 

Table  29  – Real -time status  b i ts  

IDN  Description  Capabi l i ty Comments  

S-0-0304  Real -time  s tatus  b i t  1  R  

S-0-0305  Al l ocation  of real -time  status  b i t  1  W  

S-0-0306  Real -time  status  b i t  2  R  

S-0-0307  Al l ocation  of real -time  status  b i t  2  W  

 

The IDNs  in  Table  30  shal l  be  wri tten  by the  con trol  un i t  i n  CP2.  The  con trol  un i t  shal l  not re l y 
on  defau l ts  or previousl y stored  parameters.  The  PDS shal l  accept these  parameters  i n  CP 2.  
The  control  un i t  may or may not wri te  add i tional  parameters  i n  CP2  depend ing  upon  
configuration .  The  PDS shal l  accept a l l  other parameters  i n  CP3,  as  wel l .  

Table  30  – Communication  class  B  settings  

IDN  Name  Access  Comment 

S-0-0001  Control  un i t  cycle  time  (tNcyc)  CP2-W Ring  tim ing  

S-0-0002  Commun ication  cycle  time  (tScyc)  CP2-W Ring  tim ing  

S-0-0006  AT transm ission  starti ng  time  (t1 )  CP2-W Ring  tim ing  

S-0-0007  Feedback acqu is i ti on  capture  poin t  (t4)  CP2-W Ring  tim ing  

S-0-0008  Command  value  val i d  time  (t3)  CP2-W Ring  tim ing  

S-0-0009  Posi ti on  of d ata  record  i n  MDT CP2-W Teleg ram  confi gu rati on  

S-0-001 5  Teleg ram  type  CP2-W Teleg ram  confi gu rati on  

S-0-001 6  Confi gu ration  l i s t  of AT CP2-W Ring  tim ing  

S-0-0024  Confi gu ration  l i s t  of MDT CP2-W Ring  tim ing  

S-0-0089  MDT transm ission  starti ng  t ime  (t2)  CP2-W Ring  tim ing  

S-0-01 27  CP3  trans i ti on  check CP2-W Phase  swi tch  

 

The parameter l i s t  S-0-0021  “ I DN- l is t of i nval id  operation  data  for CP2”  shal l  on l y reflect  
parameters  from  th is  table.  

5.1 1 .4  Communication  class  C  (Addi tional  functions)  

The  commun ication  class  C  shal l  con tain :  
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•  communication  class  B  wh ich  includes  (see  5. 1 1 . 3):  

– communication  class  A wi th  the  fo l lowing  bas ic commun ication -related  functions:  

•  ri ng  configuration  (tim ing ,  standard  telegram ,  phase  run-up) ;  

•  service  channel  protocol ;  

•  i n formation  &  d iagnostics;  

•  s tatus  word  (real -time channel ) ;  

•  con trol  word  (real -time  channel ) .  

–  and  the  fol lowing  extended  communication  functions:  

•  ri ng  configuration  (te legram  7);  

•  extended  i n formation  &  d iagnostics;  

•  rea l - time  control  b i ts;  

•  rea l - time  status  b i ts .  

•  and  the  fo l lowing  add i ti onal  optional  functions,  such  as :  

– au tomatic  baud  rate  recogn i tion ;  

– phys ical  order;  

– configurable  rea l -time b i ts  – s ignal  con trol ;  

– configurable  real -time  b i ts  – s ignal  status  word ;  

– data  con tainer – mu l tip lex channel ;  

– data  con tainer – l i s t hand l ing  via  mu l ti p lex channel ;  

– l i st  hand l i ng  via  service  channel ;  

– expanded  service  channel ;  

–  fi rmware  up/down load ;  

– fi l e  transfer.  

5. 1 1 .5  Communication  cycle  time  granu lari ty  

For S-0-0002,  the  commun ication  cycle  time shal l  be  preselected .  tScyc  shal l  be  an  in teger 
mu l tip le  of the  PDS cycle  time and  the  control  un i t  cycle  time shal l  be  an  i n teger mu l tip le  of 
the  communication  cycle  time.  For good  performance of the  whole  system,  the  cycle  time  
shou ld  be  as  smal l  as  possible .  

Three  granu lari ties  shal l  be  defined .  I n  the  absence  of a  granu lari ty speci fication ,  the  
g ranu lari ty 1  shal l  be  assumed.  

– g ranu lari ty 1 :  62 , 5  µs,  1 25  µs,  250  µs,  500  µs,  and  then  1  ms  to  65  ms  in  1  ms 
i ncrements  

– granu lari ty 2 :  62 , 5  µs,  1 25  µs,  250  µs,  and  then  500  µs  to  65  ms  i n  500  µs  increments  

– granu lari ty 3 :  62 , 5  µs,  1 25  µs,  and  then  250  µs  to  65  ms  i n  250  µs  increments  

Implementation  of the  SERCOS i n terface  shal l  support g ranu lari ty 1  to  i nsure  in ter-operabi l i ty.  
Granu lari ti es  2  and  3  shal l  be  regarded  as  optional  enhancements .  

6 Mapping  to  CP1 6/3  (SERCOS I I I )  

6.1  Reference  to  communication  standards  

CP1 6/3  i s  speci fied  i n  the  I EC 61 1 58  series  and  is  referenced  i n  I EC 61 784-2.  The  detai l ed  
references  are  l i s ted  i n  I EC  61 784-2.  
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6.2  Overview 

CP1 6/3  (SERCOS I I I )  performs  in  ways  that are  very s im i lar to  CP1 6/1  (SERCOS I )  and  
CP1 6/2  (SERCOS I I ) .  See  Clause  5 .  For th is  reason ,  5 . 1 1 . 5  shows  and  speci fies  on l y i n  wh ich  
ways  th is  CP1 6/3  d i ffers.  

Table  31  summarises  the  major features  of CP1 6/3.  

Table  31  – CP1 6/3  features  summary 

Feature  CP1 6/3  

Topol ogy Ring  or l i ne  

Data  fl ow Double  ri ng :  

From  the  master to  the  1 s t  s l ave,  then  to  the  next  one,  and  so  on  un ti l  the  l ast  s l ave,  
then  to  the  master.  

S imu l taneousl y from  the  master to  the  l ast  s l ave,  then  to  the  previ ous  one,  and  so  on  
un ti l  the  1 st  s l ave,  then  to  the  master.  

Each  s l ave  shal l  be  ab l e  to  read  and  mod i fy the  te leg rams  i n  both  d i recti ons.  

Daisy chain :  

From  the  master to  the  1 s t  s l ave,  then  to  the  next  one,  and  so  on  un ti l  the  l ast  s l ave,  
then  back to  the  previous  one,  and  so  on  u n ti l  the  1 st  s l ave,  then  to  the  master.  

Each  s l ave  shal l  be  ab le  to  read  and  mod i fy the  te legrams  i n  both  d i recti ons.  

D i rect  commun ication  
between  s l aves  

Supported  

Commun ication  
med ium  

Accord ing  to  I SO/I EC/IEEE  8802-3  (Ethernet)  

Wi re  (1 00BASE-TX),  or  
F i bre  opti c  (1 00BASE-FX)  

Transm ission  rate  1 00  Mbi t/s  

Cycle  time  t
Scyc

 31 , 25  µs,  62, 5  µs,  1 25  µs,  250  µs,  500  µs,  and  up  to  65  ms  by steps  of 250  µs  

Synchron i zati on  Au tomatic  transm ission  delay compensation  

Number of s l aves  Up  to  51 1  

Device  address  ADR 1  ≤  ADR ≤  51 1  

Synchron i zati on  
te leg ram  

MDT0  

S lave  telegrams  Al l  s l aves  wri te  i n to  up  to  4  ATs  (AT0  to  AT3)  

Master te legrams The  master wri tes  i n to  up  to  4  MDTs  (MDT0  to  MDT3)  

Teleg ram  order wi th i n  
a  cycle  

MDT0  to  MDT3,  AT0  to  AT3  

Non  cycl i c  
commun ication  

Service  channel  (SVC):  4  bytes  are  reserved  for each  s l ave  wi th i n  AT and  MDT 

Support  for other 
te leg rams   

Any Ethernet frame  may be  transm i tted :   

– at  each  cycle  i n  the  UC channe l ,  i f the  network has  been  confi gured  for i t ;  

– at  any t ime  between  the  l ast  s l ave  i n  a  l i ne  and  other devices ;  

– at  any t ime  between  al l  devices  before  CP1 6/3  network i n i ti a l i zati on .  

I n i ti a l i zati on  Au tomatic  at  power-up  (t
Scyc 

≥  1  ms)  

4  i n termed iate  commun ication  phases  (CP0  to  CP3)  before  reach ing  normal  operati on  
(CP4)  

F i l e  transfer Us ing  Service  channel  (SVC),  SERCOS  I I I  I P  services  

or us i ng  E thernet frames,  i f the  s l ave  supports  i t  

Hot  p l ug  Supported  

Redundancy Supported  

I f one  commun ication  fau l t  (e. g .  cable  break)  occurs  i n  a  ri ng  topol ogy,  the  network 
immed iately behaves  as  two l i nes  

Network mon i tori ng  The  whol e  network data  i s  avai l abl e  at  any poin t  wi th i n  the  network  
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6.4 Synchronization  mechanism  and  telegram  content  

Refer to  5 . 3  and  Clause  5  (CP1 6/1  – SERCOS I  and  CP1 6/2  – SERCOS I I ) .  

CP1 6/3  (SERCOS I I I )  synchron ization  d i ffers  on l y as  fol lows  (see  F igure  1 6):  

•  a  shorter cycle  time (31 , 25  µs)  sha l l  be  avai lable  i n  add i tion ;  

•  the  synchron ization  te legram  (MST)  shal l  be  part of the  master data  te legram  (MDT0);  

•  the  s laves  shal l  wri te  thei r data  i n to  up  to  4  telegrams  (AT0  to  AT4);  

•  the  master shal l  wri te  i ts  data  i n to  up  to  4  te legrams (MDT0 to  MDT4).  

•  the  network shal l  be  configured  depend ing  upon  appl ication  (e i ther method  1  or method  2 ,  
see  F igure  1 6)  for provid ing  a  so-cal l ed  UC channel ,  that  i s  a  time s lot wi th in  each  
commun ication  cycle,  wh ich  may be  p laced  e i ther between  the  last MDT and  AT0,  or 
between  the  l ast  AT  and  MDT0.  

  

Figure 1 6  – Telegram  sequence  

6.5  Non-cycl ic  data transfer 

Refer to  C lause  5  (CP1 6/1  – SERCOS I  and  CP1 6/2  – SERCOS I I ) .  

CP1 6/3  (SERCOS I I I )  non-cycl ic  data  transfer d i ffers  on l y as  fol l ows.  

•  I n  the  Service  Channel  (SVC),  4  bytes  shal l  be  reserved  for each  s lave  wi th in  ATs  and  
MDTs.  

•  Non-cycl ic data  transfer shal l  be  poss ib le  us ing  the  UC channel ,  i f the  s l ave  supports  
TCP/UDP/IP  communication .  

•  A communication  cycle  shal l  provide  for non  real - time commun ication  (see  UC channel  i n  
F igu re  1 7)  i n  add i ti on  to  real -time communication  the  (RT-channel ) ;  the  non  rea l -time 
communication  may optional l y be  used  depend ing  on  appl ication ,  and  i n  that case,  the  
master shal l  set the  time-slot  for the  non  real -time commun ication  during  i n i ti a l i zation .  

•  Due  to  the  fl exib i l i ty of data  message formats ,  other control  structures  and  operati ng  
modes  bes ides  the  ones  commonly used  wi th  CP1 6/1  and  CP1 6/2  are  possib le.  
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Figure  1 7  – General  commun ication  cycle  

6.6  Communication  cycles   

CP1 6/3  (SERCOS I I I )  synchron ization  d i ffers  from  CP1 6/1  and  CP1 6/2  as  fo l l ows:  

•  the  commun ication  cycle  times  shal l  be  selected  using  S-01 002;  

•  31 , 25  µs  cycle  time shal l  be  avai lable  i n  add i tion ;  

•  on l y granu lari ty 3  (250  µs  i ncrements  beyond  250  µs  cycle  time)  i s  recommended .  

6.7  Drive  classes  

6.7. 1  General  

A drive  class  may contain  parameters  and  functions  of one  or several  function  groups.   

S-01 601  shows  the  d rive  classes  and  vers ions  that are  implemented  in  a  s l ave  device  (once  
per sub-device) .  

Several  cl asses  of d ri ves  are  defined :  

•  torque  axis  

•  ve loci ty axis  

•  ve loci ty axis  wi th  posi tion  feedback 

•  pos i tion  axis  

•  pos i tion ing  axis  

Each  d rive  class  shal l  support the  

•  S-0-0032  Primary operation  mode  

•  S-0-01 34  Drive  control  

•  S-0-01 35 Drive  status  

The  b i t  combinations  of Table  32  and  Table  33  are  mandatory for a l l  d ri ve  classes.  

communication  cycle  

IEC  

UC channel    

(TCP/IP,  UDP/IP, . . . . )    

un i fied  commun ication  

RT channel    
(MDT,  AT, . . . )    

Real -time communication  
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Table  32  – Mandatory bi t  combinations  of Drive  control  

Bi t no.   Value   Description   Comments   

1 5  
 

Dri ve  ON/OFF  
 

0  Dri ve  OFF  
 

1  Dri ve  ON  
 

1 4  
 

Dri ve  enable  
 

0  Dri ve  d i sabl e  
 

1  Dri ve  enable  
 

1 3  
 

Dri ve  Hal t  
 

0  Dri ve  hal t  
 

1  Dri ve  restart  
 

1 0  to  8  
 

Selection  of Operati on  mode  
 

000  Primary operation  mode  See  S-0-0032  

 

Table  33  – Mandatory bi t  combinations  of Drive  status  

Bi t no.   Value   Description   Comments   

1 5  to  1 4  
 

Ready to  operate   
 

00  Dri ve  not  ready 
 

01  Dri ve  ready for main  power on   
 

1 0  Dri ve  ready and  main  power appl i ed  
 

1 1  Dri ve  enabled  
 

1 3  
 

Dri ve  shu t-down  error i n  C1 D   See  S-0-001 1  

0  no  error 
 

1  Error 
 

1 0  to  8  
 

Current  Operati on  mode   
 

000  Primary operation  mode  See  S-0-0032   

4  
 

Dri ve  hal t  
 

0  Dri ve  hal t  i s  not  acti ve   
 

1  Dri ve  hal t  i s  acti ve   
 

3  
 

S tatus  command  value  process ing  
 

0  Dri ve  i gnores  the  command  va l ues   
 

1  Dri ve  fo l l ows  the  command  val ues   
 

 

6.7.2  Torque  axis  

6.7.2 . 1  Properties  

The torque/force  axis  i s  working  i n  operation  mode "torque/force  control " .  The  command  value  
of "torque/force  con trol "  i s  the  torque/force  command  value  (S-0-0080).  

An  e lectric d ri ve  converts  the  torque/force  command  value  to  a  curren t command  value.  I n  the  
drive  a  curren t l oop  i s  active.  The  curren t feedback value  i s  converted  to  the  torque/force  
feedback va lue  (S-0-0084).  

The  torque/force  l im i ts  and  the  curren t l im i ts  are  observed  by the  d rive.  
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6.7.2 .2  Cycl ic data  

The consumer connection  contains  the  fol l owing  parameters :  

•  S-0-01 34  Drive  control  

•  S-0-0080  Torque  command  value   

The  producer connection  contains  the  fol l owing  parameter:  

•  S-0-01 35 Drive  status  

6.7.2 .3  Mandatory parameters   

The fol lowing  parameters  shal l  be  supported  i n  operation  mode  "torque  con trol " .  

•  S-0-0032  Primary operation  mode  

•  S-0-01 34  Drive  control  

•  S-0-01 35 Drive  status  

•  S-0-0080  Torque  command  value  

•  S-0-0084  Torque  feedback value  

•  S-0-0086  Torque/force  data  scal ing  type  

•  S-0-0092  B ipolar torque  l im i t va lue  

6.7.2 .4  Mandatory b i t  combinations  

The b i t  combinations  of the  fo l lowing  parameters  shal l  be  supported  (see  Table  34  and   
Table  35) .  

Table  34 – Supported  operation  mode  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0032   
Primary operati on   

mode  

1 5  to  0  
 

Operation  mode  
 

0x01  Torque  con tro l  
 

 

Table  35  – Supported  torque/force scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0086   
Torque/force  data   

scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  Percentage  scal i ng  
 

 

6.7.3  Veloci ty axis  

6.7.3.1  Properties   

Veloci ty axis  i s  i n  ve loci ty operation  mode,  the  command  value  i s  a  veloci ty va lue  (S-0-0036).  
A d ri ve  wi thout encoder feedback (open  l oop)  sh i fts  the  command  va lue  to  the  motor 
frequency.  A d ri ve  wi th  an  encoder feedback (close  l oop)  closes  a  ve loci ty l oop.  The  actual  
motor speed  is  shown  i n  (S-0-0040).  The  torque  l im i t,  current l im i ts  and  acceleration  l im i ts  of 
the  d ri ve  are  observed .   

6.7.3.2  Cycl ic data  

The consumer connection  contains  the  fol lowing  parameters :  
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•  S-0-01 34  Drive  control ,  

•  S-0-0036  Veloci ty command  value  

The  producer connection  contains  the  fol l owing  parameters :  

•  S-0-01 35  Drive  status  

•  S-0-0040  Veloci ty feedback va lue  1  

6.7.3.3  Mandatory parameters   

The fo l l owing  parameters  shal l  be  supported  i n  operation  mode  "veloci ty control " .  

•  S-0-0032  Primary operation  mode  

•  S-0-01 34  Drive  control  

•  S-0-01 35  Drive  status  

•  S-0-0036  Veloci ty command  value  

•  S-0-0040  Veloci ty feedback va lue  1  

•  S-0-0044  Veloci ty data  scal ing  type  

•  S-0-0086  Torque/force  data  scal ing  type  

•  S-0-0091  B ipolar ve loci ty l im i t  va lue  

•  S-0-0092  B ipolar torque  l im i t  va lue  

•  S-0-01 1 3  Maximum  motor speed  

6.7.3.4  Mandatory bi t  combinations   

The b i t  combinations  of the  fol l owing  parameters  accord ing  to  Table  36  and  Table  37  shal l  be  
supported .  

Table  36  – Supported  operation  mode  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0032   
Primary operati on   

mode  

1 5  to  0  
 

Operation  mode  
 

0x02  Veloci ty control  
 

 

Table  37  – Supported  veloci ty scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0044   

Veloci ty d ata   
scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  No  scal i ng  See  veloci ty scal i ng  

 

6.7.4  Veloci ty axis  wi th  position  feedback 

6.7.4. 1  Properties  

Veloci ty axis  wi th  pos i tion  feedback is  i n  ve loci ty operation  mode,  the  command  value  is  a  
veloci ty va lue  (S-0-0036) .  A d rive  wi th  an  pos i ti on  feedback sends  the  curren t pos i ti on  va lue  
for posi tion  l oop  i n  the  NC.  The  pos i ti on  values  in  the  d ri ve  are  not based  on  the  reference 
poin t  of the  mach ine.  

The  torque  l im i t,  current  l im i ts  and  acceleration  l im i ts  of the  d ri ve  are  observed .   
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6.7.4.2  Cycl ic data  

The consumer connection  conta ins  the  fol lowing  parameters:  

•  S-0-01 34  Drive  control  

•  S-0-0036  Veloci ty command  va lue   

The  producer connection  contains  the  fol lowing  parameters :  

•  S-0-01 35 Drive  status  

•  S-0-0051  Posi tion  feedback value  1  (motor feedback)  

6.7.4.3  Mandatory parameters   

The fol l owing  parameters  shal l  be  supported  i n  operation  mode  "veloci ty control " .  

•  S-0-0032  Primary operation  mode  

•  S-0-01 34  Drive  control  

•  S-0-01 35 Drive  status  

•  S-0-0036  Veloci ty command  value  

•  S-0-0040  Veloci ty feedback value  1  

•  S-0-0044  Veloci ty data  scal i ng  type  

•  S-0-0051  Posi tion  feedback va lue  1  (motor feedback)  

•  S-0-0055 Posi tion  polari ty parameter 

•  S-0-0076  Posi tion  data  scal i ng  type  

•  S-0-0086  Torque/force  data  scal ing  type  

•  S-0-0091  B ipolar veloci ty l im i t  va lue  

•  S-0-0092  B ipolar torque  l im i t va lue  

•  S-0-01 1 3  Maximum  motor speed  

6.7.4.4  Mandatory b i t  combinations  

The b i t  combinations  of the  fol lowing  parameters  accord ing  to  Table  38,  Table  39,  Table  40  
and  Table  41  sha l l  be  supported .  

Table  38  – Supported  operation  mode  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0032   
Primary operati on   

mode  

1 5  to  0  
 

Operation  mode  
 

0x02  Veloci ty control  
 

 

Table  39  – Supported  position  polari ty 

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0055   

Pos i ti on  polari ty  
parameter 

2  

 

Posi ti on  feedback  
val ue  1  

S-0-0051  Posi ti on  
feedback val ue  1   
(motor feedback)  

0  Non -i nverted  
 

 1  I nverted   
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Table  40  – Supported  veloci ty scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0044   

Veloci ty d ata   
scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  No  scal i ng  See  veloci ty scal i ng  

 

Table  41  – Supported  posi tion  scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0076   

Pos i ti on  data   
scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  No  scal i ng  
 

 

6.7.5  Position  axis  

6.7.5. 1  Properties  

Posi tion  axis  are  i n  pos i ti on  operation  mode,  the  command  value  i s  a  posi tion  value  
(S-0-0047).  The  control  un i t  transm i ts  wi th  i ts  cycle  time the  pos i tion  command  value  to  the  
drive.  The  command  va lue  i s  transm i tted  i n  the  synchron ized  cycle  of producer connection .  
Th is  pos i tion  command  value  is  fi ne  i n terpolated  i n  the  d ri ve,  i f the  cycle  times  of the  producer 
connection  and  the  d rive  are  d i fferent.  The  fi ne  i n terpolated  posi ti on  command  value  i s  used  
for a  pos i ti on  l oop.  The  posi tion  l oop  is  cl ose  wi th  the  actual  pos i tion  feedback value  1  or 2 .  
The  actual  pos i ti on  is  shown  i n  (S-0-0051 )  or (S-0-0053).  The  torque  l im i t,  current l im i ts,  
acceleration  l im i ts  and  veloci ty l im i ts  of the  d ri ve  are  observed .  The  posi tion  l im i ts  can  be  
observed ,  i f the  d ri ve  i s  referenced  to  the  mechan ics  (d ri ve  hom ing  or set absolu te  pos i ti on  
was  done).  

6.7.5.2  Cycl ic data  

The consumer connection  contains  the  fol l owing  parameters:  

•  S-0-01 34  Drive  control  

•  S-0-0047  Posi tion  command  value  

The  producer connection  conta ins  the  fol l owing  parameters:  

•  S-0-01 35 Drive  status  

•  S-0-0051  Posi tion  feedback value  1  (motor feedback)  

6.7.5.3  Mandatory parameters  

The  fo l l owing  parameters  shal l  be  supported  i n  operation  mode  "posi ti on  axis".  

•  S-0-0032  Primary operation  mode  

•  S-0-01 34  Drive  control  

•  S-0-01 35  Drive  status  

•  S-0-0044  Veloci ty data  scal i ng  type  

•  S-0-0047  Posi tion  command  value  

•  S-0-0051  Posi tion  feedback value  1  (motor feedback)  

•  S-0-0055  Posi tion  polari ty parameter 

•  S-0-0057  Posi tion  window 

•  S-0-0076  Posi tion  data  scal i ng  type  
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•  S-0-0086  Torque/force  data  scal ing  type  

•  S-0-0091  B ipolar ve loci ty l im i t  va lue  

•  S-0-0092  B ipolar torque  l im i t  va lue  

•  S-0-01 1 3  Maximum  motor speed  

•  S-0-01 59  Mon i toring  window 

6.7.5.4  Mandatory bi t  combinations  

The bi t  combinations  of the  fol lowing  parameters  accord ing  to  Table  42,  Table  43,  Table  44,  
Table  45  and  Table  46  shal l  be  supported .  

Table  42  – Supported  operation  mode  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0032   
Primary operati on   

mode  

1 5  to  0  
 

Operation  mode  
 

0x03  Posi ti on  control  
 

 

Table  43  – Supported  position  polari ty 

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0055   

Pos i ti on  polari ty  
parameter 

2  

 

Posi ti on  feedback  
val ue  1  

S-0-0051  Posi ti on  
feedback val ue  1   
(motor feedback)  

0  Non -i nverted  
 

 1  I nverted   

 

0  

 
Pos i ti on  command   

val ue  
 

 
0  Non -i nverted  

S-0-0047  Posi ti on  
command  val ue  

 1  I nverted   

 

Table  44 – Supported  veloci ty scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0044   

Veloci ty d ata   
scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  No  scal i ng  
 

 

Table  45  – Supported  posi tion  scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0076   

Pos i ti on  data   
scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  No  scal i ng  
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Table  46  – Supported  torque/force scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0086   
Torque/force  data   

scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  Percentage  scal i ng  
 

 

6.7.6  Position ing  axis  

6.7.6. 1  Properties  

Posi tion ing  axis  i s  in  operation  mode i n terpolation  or i n  operation  mode drive  pos i ti on ing ,  the  
command  value  is  the  S-0-0282  Pos i tion ing  command  va lue.  The  command  va lue  is  sh i fted  to  
a  travel  profi l e  by the  d ri ve,  the  d rive  generated  posi ti on  command  va lue  is  used  for a  posi tion  
l oop.  The  pos i ti on  l oop  i s  closed  wi th  the  actual  pos i tion  feedback value  1  or 2 .  The  actual  
posi tion  is  shown  i n  (S-0-0051 )  or (S-0-0053).  The  torque  l im i t,  curren t l im i ts,  accelation  
l im i ts,  j erk l im i ts  and  veloci ty l im ts  of the  d rive  are  observed .  The  posi ti on  l im i ts  can  be  
observed ,  i f the  d ri ve  i s  referenced  to  the  mechan ics  (d ri ve  hom ing  or set absolu te  posi ti on  
was  done).  

6.7.6.2  Cycl ic  data  

The consumer connection  contains  the  fol lowing  parameters:  

•  S-0-01 34  Drive  control  

•  S-0-0346  Posi tion ing  con trol  

•  S-0-0282  Posi tion ing  command  value  

•  S-0-0259  Posi tion ing  veloci ty 

The  producer connection  conta ins  the  fol l owing  parameters :  

•  S-0-01 35 Drive  status  

•  S-0-0051  Posi tion  feedback va lue  1  (motor feedback)  

6.7.6.3  Mandatory parameters  

The fol lowing  parameters  shal l  be  supported  i n  operation  mode  "pos i tion ing  axis".  

•  S-0-0032  Primary operation  mode  

•  S-0-01 34  Drive  control  

•  S-0-01 35 Drive  status  

•  S-0-0044  Veloci ty data  scal ing  type  

•  S-0-0049  Posi ti ve  pos i tion  l im i t va lue  

•  S-0-0050  Negative  pos i ti on  l im i t va lue  

•  S-0-0051  Posi tion  feedback va lue  1  (motor feedback)  

•  S-0-0055 Posi tion  polari ty parameter 

•  S-0-0057  Posi tion  window 

•  S-0-0076  Posi tion  data  scal ing  type  

•  S-0-0086  Torque/force  data  scal ing  type  

•  S-0-0091  B ipolar veloci ty l im i t  va lue  

•  S-0-0092  B ipolar torque  l im i t va lue  

•  S-0-01 1 3  Maximum  motor speed  
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•  S-0-01 59  Mon i toring  window 

•  S-0-0259  Posi tion ing  veloci ty 

•  S-0-0260  Posi tion ing  acceleration  

•  S-0-0282  Posi tion ing  command  value  

•  S-0-0346  Posi tion ing  con trol  

•  S-0-041 9  Posi tion ing  acknowledge  

6.7.6.4  Mandatory b i t  combinations  

The b i t  combinations  of the  fol lowing  parameters  shal l  be  supported  accord ing  to  Table  47,  
Table  48,  Table  49,  Table  50,  Table  51  and  Table  52.  

Table  47  – Supported  operation  mode  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0032   
Primary operati on   

mode  

1 5  to  0  
 

Operation  mode  
 

0x0023  
Posi ti on ing  us ing   
pos i ti on  feedback 

val ue  1   

 

Table  48  – Supported  position  polari ty 

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0055   

Pos i ti on  polari ty  
parameter 

0  

 

Pos i ti on  command   
va l ues  

S-0-0047  Posi ti on  
command  val ue,   
S -0-0258  Target 

posi ti on ,   
S -0-0282  Pos i ti on ing  

command  val ue  

0  Non -i nverted  
 

 1  I nverted   

 

Table  49  – Supported  veloci ty scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0044   

Veloci ty d ata   
scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  no  scal i ng  
 

 

Table  50  – Supported  posi tion  scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0076   

Pos i ti on  data   
scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  no  scal i ng  
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Table  51  – Supported  torque/force scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-0086   
Torque/force  data   

scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  Percentage  scal i ng  
 

 

Table  52  – Supported  acceleration  scal ing  

IDN  Bi t  No.   Value   Description   Comments   

S-0-01 60   
Acceleration  data   

scal i ng  type  

1 5  to  0  
 

Scal i ng  type  
 

0x0  no  scal i ng  
 

 

7 Mapping  to  EtherCAT 

7. 1  Reference  to  communication  standards  

SERCOS I n terface™ 1 5  i s  recogn ised  as  a  h igh  performance real -time communication  
i n terface  i n  particu lar for motion  con trol  appl ications  wh ich  cons ists  of the  communication  
technology and  various  device  profi l es,  whereas  the  profi le  for servo-drives  and  the  
communication  technology are  s tandard ised  i n  I EC  61 800-7-204.   

EtherCAT 1 6  i s  a  Real  Time Ethernet technology especia l l y su i table  for communication  
between  con trol  systems  and  peripheral  devices  such  as  I /O  systems,  d rives,  sensors  and  
actuators.  EtherCAT is  speci fied  in  the  I EC 61 1 58  standard  fam i l y and  is  referenced  in  
I EC 61 784-2  as  CP 1 2 .  The  detai l ed  references  are  l i sted  i n  the  correspond ing  part of 
I EC 61 784-2.  

EtherCAT supports  the  servo profi le  defined  wi th in  I EC  61 800-7-204.  The  SERCOS 
I n terface™  protocol  i tsel f i s  not transferred  over EtherCAT,  bu t  the  d ri ve  parameters  and  data  
that  are  defined  i n  I EC 61 800-7-204  are  made accessib le  by the  EtherCAT protocol .   

Th is  speci fication  describes  the  EtherCAT i n terface  to  the  I EC  61 800-7-204  servo d ri ve  
profi le .  The correspond ing  protocol  i s  ca l l ed  I EC  61 800-7-204  Servo Drive  Profi le  over 
EtherCAT (SoE).   

SoE  a l lows  to  in tegrate  d rives  based  on  I EC  61 800-7-204  technolog ies  i n  an  EtherCAT 
envi ronment.  Th is  i ncludes  the  SERCOS state  mach ine  (Commun ication  phases),  
synchron ization ,  process  data  communication  and  the  access  via  Service  Channel  to  the  
i denti fiers  ( I DN )  and  thei r e l ements  (data  state,  attribu te,  name,  un i t,  m in ,  max and  value) .   

The  IDNs  numbers  and  thei r speci fic  use  are  speci fi ed  i n  I EC 61 800-7-204.  

7.2  Overview 

Table  53  summarises  the  major features  of EtherCAT.  

————————— 
1 5  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.  

1 6  E therCAT® i s  a  reg i stered  trade  mark of Beckhoff,  Verl .   
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Table  53  – EtherCAT feature  summary 

Feature  CP1 2  

Topol ogy Li ne,  s tar,  ri n g  

Data  fl ow Li ne:  F rom  the  master to  the  1 s t  s l ave,  then  to  the  next  one,  and  so  on  un ti l  the  l ast  
s l ave,  then  back i n  reverse  order.  

S tar:  Frame  wi l l  be  passed  to  every port  and  then  sen t  back to  the  port  wh ich  
recei ves  the  frame  fi rst  

Commun ication  med ium  Twisted  pai r or fi bre  opti c  

Transm ission  rate  1 00  Mbi t/s  

Commun ication  parameter 
setti ng  

Au tonegoti ati on  and  Autocrossover function  of I SO/I EC/I EEE  8802-3: 201 4  

Cycle  t ime  t
Scyc

 Can  be  determ ined  by the  appl i cation  

Number of s l aves  Up  to  65  535  

Device  address  ADR Au tomatic  or by sel ectabl e  Adresses  

Synchron i zati on  Wi th  speci fi c  protocol  (DC)  wi th  data  exchange  

S lave  telegrams  1  E therCAT te legram  wi th  l og ical  fi l teri ng  for a l l  PDS  

Mai l box for service  channel  

Master te legram  1  E therCAT te legram  wi th  l og ical  fi l teri ng  for a l l  PDS  

Mai l box for servi ce  channel  

I n i ti a l i zati on  Au tomatic  at  power-up   

3  i n termed iate  commun ication  phases  ( I n i t,  Pre-Operational ,  Safe-Operational )  
before  reach i ng  Operati ona l  s tate  

F i l e  transfer FoE  protocol  or EoE  wi th  I P  commun icati on  

 

The exact number of PDSs  wh ich  can  be  serviced  per communication  network depends  on  the  
cycle  time,  and  the  se lected  data  volume.  The  number of PDSs per control  un i t  can  a lso  be  
expanded  by us ing  several  networks.  Table  54  shows  some examples  that are  val i d  under 
normal  operati ng  cond i ti ons.  The  spare  time is  avai l ab le  for transm i tting  other data  (not PDS  
re lated)  or as  a  safety marg in  to  be  used  for l ater appl ication  developments .  

Table  54  – Number of PDSs  per network (examples)  

Communication  
profi l e  

Transmission  
rate  

Cycl e  
time 

Data  record  per 
PDS  (i n  each  
d i rection)  

Number 
of PDSs  

Data  rate  (servi ce  
channel )  per PDS  

Spare  
time 

CP 1 2  1 00  Mbi t/s  1  ms  8  bytes  720  50  Mbi t/s  for a l l  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  1  ms  1 6  bytes  360  50  Mbi t/s  for a l l  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  1  ms  32  bytes  1 80  50  Mbi t/s  for a l l  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  250  µs  8  bytes  1 80  50  Mbi t/s  for a l l  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  250  µs  1 6  bytes  90  50  Mbi t/s  for a l l  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  250  µs  32  bytes  45  50  Mbi t/s  for a l l  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  31 , 25  µs  8  bytes  22  20  Mbi t/s  for a l l  PDS  5  µs  

 

7.3  SoE  synchron ization  

7.3. 1  General  

The sequence of i n teractions  for the  set up  of commun ication ,  synchron i zation  and  data  
exchange  is  described  in  F igure  1 8.  
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7.3.2  CP1 6 Phase  0-2  

No synchron ization  between  master and  s lave  exists.  Service  channel  communication  i s  done  
via  EtherCAT mai l box i n terface.  

7.3.3  CP1 6 Phase  3-4  

Synchron ization  i s  done  via  ‘D istribu ted  Clock’  (DC)  or by Sync Manager even t.  Master 
configures  the  DC un i t to  generate  a  sync even t wi th in  a  configured  cycle  time.  The  sync 
even t i s  set typica l l y at  the  end  of communication .  The  Sync Manager even t operates  i n  the  
same way.  The  sync s i gnal  compares  to  the  end  of MST te legram  as  defined  in  
IEC 61 1 58-4-1 6.  

7.4  SoE  Appl ication  Layer Management 

7.4. 1  EtherCAT State  Machine and  IEC  61 784 CPF  1 6  State  Machine  

The commun ication  phases  (CPs)  of I EC  61 1 58-4-1 6  are  comparable  to  the  EtherCAT state  
mach ine  (ESM)  as  shown  in  F igure  1 8.  Phases  0  and  1  are  covered  by the  ‘ I n i t’  s tate  of the  
EtherCAT state  mach ine.  Phase  2  corresponds  to  the  ‘Pre-Operational ’  state  and  a l l ows  
access  to  the  IDNs  via  the  ‘service  channel ’  (EtherCAT mai lbox).  Phase  3  corresponds  to  
‘Safe-Operational ’ ,  cycl ic  data  i s  transm i tted  and  the  d ri ve  has  time for synchron i zation .  The  
EtherCAT state  ‘Safe-Operational ’  defi nes  that the  s lave  shal l  transm it va l i d  i nputs  and  to  
i gnore  the  ou tpu ts  from  the  master – th is  shal l  be  guaranteed  by the  s l ave.  ‘Operational ’  
corresponds  to  phase  4  – a l l  i npu ts  and  ou tputs  are  va l id .  

S-0-01 27  (C1 00  Communication  phase  3  trans i ti on  check)  and  S-0-01 28  (C200  
Communication  phase  4  trans i tion  check)  are  obsolete  and  are  covered  by the  trans i tion  from  
‘Pre-Operational ’  to  ‘Safe-Operational ’  respectively from  ‘Safe-Operational ’  to  ‘Operational ’ .  

EtherCAT al l ows  a  fa l l back from  ‘Operational ’  to  ‘Safe-Operational ’  (e. g .  i n  case  of 
synchron ization  error)  or ‘Pre-Operational ’  ( i n  case  of i nval i d  i npu ts)  and  from  ‘Safe-
Operational ’  to  ‘Pre-Operational ’  ( i n  case  of i nval i d  i nputs).  An  SoE  s lave  shou ld  support  th is  
too.  I f not,  the  s lave  shal l  set the  error b i t  i n  the  EtherCAT AL  status  reg ister.  

 

Figure 1 8  – ESM  and  IEC  61 1 58-4-1 6  State  Mach ine  
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7.4.2  Mu ltiple  drives  

The CPF1 6  device  address  (or addresses  – i f more  than  one  dri ve  i s  covered  by one  
EtherCAT s lave)  i s  used  as  defined .  I t  i s  readable  and  wri table  from  the  master via  S-0-0096  
(s lave  arrangement SLKN).  The  I EC 61 784  CPF1 6  address  is  absolu tel y independent from  
the  addressing  schema of EtherCAT and  i s  used  as  appl ication  speci fic in formation  for 
compatib i l i ty reasons.  

I f more  than  one  d ri ve  i s  covered  by one  EtherCAT s lave  con trol l er,  the  process  data  of the  
dri ves  ( i nclud ing  the  control /status  word)  are  added  up.  Beg inn ing  wi th  the  con trol /status  word  
and  the  process  data  of the  fi rst d ri ve  fol lowed  by the  control /status  word  and  process  data  of 
the  next d ri ve  – and  so  on .  Up  to  8  d ri ves  are  access ib le  via  one  EtherCAT s lave  control ler.  
Service  channel  commun ication  via  the  EtherCAT mai l box to  the  d i fferent d rives  is  
d isti ngu ished  via  the  ‘DriveNo’  fie ld  of the  SoE_Header.  

7.4.3  IDN  usage  

7.4.3.1  Overview 

Some IDNs  are  defined  for I EC  61 800-7-204  communication  pu rposes  on ly and  are  obsolete  
when  us ing  EtherCAT as  the  commun ication  network.  Other i denti fi ers  change  thei r mean ing  
accord ing  to  7 . 4 . 3. 3.  

S-04000  to  S-0-41 99  are  reserved  for EtherCAT commun ication  parameter (mostl y on l y read  
access  i s  possib le).  

7.4.3.2  Obsolete  IDNs  

The IDNs  i n  Table  55  become obsolete  when  the  d ri ve  communicates  via  EtherCAT:  

Table  55  – Obsolete  IDNs  

IDN  Description  

S-0-0003  M in imum  AT transm i t  starti ng  t ime  (T1 m in )  

S-0-0004  Transm i t/recei ve  transi ti on  time  (TATMT)  

S-0-0005  M in imum  feedback acqu is i ti on  t ime  (T4m in)  

S-0-0009  Beg inn i ng  address  i n  master data  telegram  (MDT POS)  

S-0-001 0  Length  of master data  telegram  (MDT LEN )  

S-0-0088  Recei ve  to  recei ve  recovery t ime  (TMTSG)  

S-0-0090  Command  value  transm i t  time  (TMTSG)  

S-0-01 27  C1 00  Commun ication  phase  3  trans i ti on  check 

Functional i ty done  i n  E therCAT transi ti on  from  ‘Pre-Operati onal ’  to  ‘Safe-Operational ’ .  I f the  
transi ti on  fai l s ,  the  reason  for th i s  fa i l u re  can  be  eva luated  via  S -0-0021 .   

S -0-01 28  C200  Commun ication  phase  4  trans i ti on  check 

Functional i ty done  i n  E therCAT transi ti on  from  ‘Safe-Operati onal ’  to  ‘Operati ona l ’ .  I f the  transi ti on  
fai l s ,  the  reason  for th i s  fai l u re  can  be  eva luated  via  S-0-0022 .  

 

7.4.3.3  Changed  IDNs  

The IDNs  i n  Table  56  change thei r mean ing  when  the  d rive  commun icates  via  EtherCAT:  
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Table  56  – Changed  IDNs  

IDN  Mean ing  wi th  SoE 

S-0-0006  AT Transm iss ion  starti ng  t ime  (T1 )  

T1  speci fi es  the  t ime  offset  from  the  E therCAT sync s i gnal  to  the  t ime  un ti l  the  appl i cation  shal l  
provi de  new AT data  i ns i de  the  E therCAT s lave  control l er memory.  

S -0-001 4  I n terface  s tatus  

Th i s  parameter shou ld  refl ect  DL  status,  AL  Control ,  AL  status  and  AL  status  code  of E therCAT as  
a  SoE-l i st:  

B i t  0  to  1 5  ActLen  =  8  
B i t  1 6  to  31  MaxLen  =  8  
B i t  32  to  47  DL  S tatus  (reg ister 0x01 1 0)  
B i t  48  to  63  AL  Ctrl  ( reg i ster 0x01 20)  
B i t  64  to  79  AL  Status  (reg ister 0x01 30)  
B i t  80  to  95  AL  Status  Code  (reg ister 0x1 34)  

S-0-0028  MST error coun ter 

MST error coun ter i nd icates  m iss ing  Datagrams  for cycl i c  data  transfers  

Th i s  parameter shou ld  refl ect  RX-error counter and  Lost- l i nk counter of E therCAT as  a  SoE- l i st:  

B i t  0  to  1 5  ActLen  =  1 2  
B i t  1 6  to  31  MaxLen  =  1 2  
B i t  32  to  47  RX-error coun ter [0 ]   ( reg i ster 0x0300)  
B i t  48  to  63  RX-error coun ter [1 ]   ( reg i ster 0x0302)  
B i t  64  to  79  RX-error coun ter [2 ]   ( reg i ster 0x0304)  
B i t  80  to  95  RX-error coun ter [3 ]   ( reg i ster 0x0306)  
B i t  96  to  1 03  Lost- l i nk counter [0 ]  ( reg i ster 0x031 0)  
B i t  1 04  to  1 1 1  Lost- l i nk counter [0 ]  ( reg i ster 0x031 1 )  
B i t  1 1 2  to  1 1 9  Lost- l i nk counter [0 ]  ( reg i ster 0x031 2)  
B i t  1 20  to  1 28  Lost- l i nk counter [0 ]  ( reg i ster 0x031 3)  

S-0-0089  MDT Transm i t  s tarti ng  time  (T2)  

T2  speci fi es  the  t ime  offset  from  the  E therCAT sync s i gnal  to  the  time  un ti l  new MDT data  are  
ava i l able  i ns i de  the  EtherCAT s lave  con tro l l er memory.  

 

7.5  SoE  Process  Data Mapping  

The EtherCAT sync manager 0  and  1  are  used  for mai lbox communication  (0 :  master to  
s l ave,  1 :  s lave  to  master)  as  defined  for a l l  E therCAT slaves  supporting  the  mai lbox.   

Sync manager 2  i s  used  for ou tpu t process  data  (MDT content)  and  sync manager 3  for i nput  
process  data  (AT con tent) .  Sync manager 2  i s  used  i n  buffered  mode and  3  i s  used  i n  queued  
mode – the  communication  between  master and  s lave  shal l  be  synchron i zed  absolu te l y.  

The  output process  data  (MDT content)  and  i npu t process  data  (AT con ten t)  i s  configured  via  
S-0-001 5,  S-0-001 6  and  S-0-0024.  The  process  data  cons ists  of the  d ri ve  con trol /status  word  
and  d i rectl y fol lowed  by the  data  defined  in  S-0-001 5,  S-0-001 6  and  S-0-0024.  The  service  
channel  data  con ta iner are  not  used  and  are  not  i ncluded  in  the  process  data.   

B i ts  1  to  5  of the  master con trol  word  and  b i t  1 , 2 , 4, 5  of the  d ri ve  status  word  are  not used  and  
shal l  be  0 .  The  service  channel  i s  real i zed  by the  EtherCAT mai lbox mechan ism .  

B i t  0  of the  master con trol  word  and  bi t  0  of the  d rive  status  word  are  used  as  a  togg le  b i t  and  
shal l  be  togg led  i n  each  communication  cycle.  Th is  a l l ows  the  master to  determ ine  the  s l ave  
wi th  a  synchron ization  error i n  case  of a  working  coun ter problem .  

Status  word  of d rive  i s  speci fied  i n  Table  57.  Control  word  for the  d ri ve  i s  speci fi ed   
i n  Table  58.  
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Table  57  – Status  word  of drive  

Bi t No.  Status  word  description  

Bi ts  1 5,  1 4  'Ready to  operate'  (see  I EC 61 800-7-204)  

0  0  Dri ve  not  ready,  i n ternal  checks  not  yet  concl uded  successfu l l y  

0  1  Dri ve  l og i c  ready for main  power on  (power s tage  section )  

1  0  Dri ve  ready and  main  power appl i ed ,  d ri ve  i s  free  of torque,  power stage  pu l ses  are  b locked  

1  1  Dri ve  ready to  operate,  'enab le  d ri ve'  i s  set  and  acti ve.  Power stage  i s  acti ve  

B i t  1 3  Dri ve  shu t-down  error i n  C1 D  (S-0-001 1 )  

0  No  shu t-down  

1  Dri ve  i s  shu t-down  due  to  error 

B i t  1 2  Change  bi t  for C2D  (S-0-001 2)  

0  No  change  

1  Change  

B i t  1 1  Change  bi t  for C3D  (S-0-001 3)  

0  No  change  

1  Change  

B i ts  1 0 ,  9 ,  8  Actual  operati on  mode  

0  0  0  Primary operation  mode  (defi ned  by S-0-0032)  

0  0  1  Secondary operation  mode  1  (defi ned  by S -0-0033)  

0  1  0  Secondary operation  mode  2  (defi ned  by S -0-0034)  

0  1  1  Secondary operation  mode  3  (defi ned  by S -0-0035)  

1  0  0  Secondary operation  mode  4  (defi ned  by S -0-0284)  

1  0  1  Secondary operation  mode  5  (defi ned  by S -0-0285)  

1  1  0  Secondary operation  mode  6  (defi ned  by S -0-0286)  

1  1  1  Secondary operation  mode  7  (defi ned  by S -0-0287)  

B i t  7  Real -time  status  b i t  2  (S-0-0306)  

B i t  6  Real -time  status  b i t  1  (S-0-0304)  

B i t  5  Not  used  

B i t  4  Not  used   

B i t  3  S tatus  command  value  process ing  

0  Dri ve  i gnores  the  command  va l ues  
(e. g .  d u ri ng  Hal t  d ri ve,  d ri ve  control l ed  functions  or prog rammed  delay t imes)  

1  Dri ve  fo l l ows  the  command  val ues  

B i t  2  Not  used  

B i t  1 ,  0  I npu t  Cycle  Counter 
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Table  58  – Control  word  for drive  

Bi t No.  Control  word  description  

Bi ts  1 5  to  1 3   

1  1  1  Dri ve  shou l d  fol l ow command  values  

B i t  1 5  (MSB)  Dri ve  ON/OFF   

0  Dri ve  OFF:  when  chang i ng  from  1  ->  0 :  the  "maximum  d ri ve  off delay t ime"  (S-0-0273)  i s  s tarted ,  
d ri ve  i s  decelerated  as  best  as  possible  l im i ted  by the  "emergency stop  decel eration "  (S-0-0429),  
fo l l owed  by d i sabl i ng  of the  torque  at  n  m in ,  after the  "d ri ve  off delay t ime"  (S-0-0207).  The  power 
stage  can  remain  i n  an  acti vated  s tate  (on l y possib le  when  b i t  1 4  =  1 ) .  After the  "maximum  d ri ve  
off delay t ime"  (S-0-0273)  i s  e l apsed ,  the  l ocking  of brake  i s  i n i ti ated  and  the  torque  i s  d i sab led .   

1  Dri ve  ON :  when  chang ing  from  0  to  1 :  d ri ve  fol l ows  the  command  val ues  of the  con trol  un i t  a fter 
the  d ri ve  on  del ay time   
(S-0-0206).  

B i t  1 4  Enabl e  d ri ve  

0  Not  enabl ed :  when  chang ing  from  1  to  0 ,  torque  i s  immed iatel y d i sabled  and  the  power stage  
pu l ses  are  b l ocked  ( i ndependent of b i ts  1 5  and  1 3).  

1  Enabl e  Dri ve:  when  chang i ng  from  0  to  1 ,  the  enab le  i s  del ayed  i n  the  d ri ve  by the  d ri ve  enable  
delay time  (S-0-0295).  The  enable  d elay i s  requ i red  at  use  of a  con tactor i n  the  motor cable.   

B i t  1 3  Hal t/restart  d ri ve  (may be  used  to  stop  the  d ri ve  regard less  of the  presentl y acti ve  control  un i t  
function )  

0  Hal t  d ri ve:  when  chang ing  from  1  to  0 .  

Dri ve  i n ternal  i n terpolator i s  i nacti ve:  d ri ve  i s  ha l ted  accord i ng  to  the  "d ri ve  hal t  accelerati on  
b ipol ar"  parameter (S-0-0372)  and  the  con trol  l oop  remains  cl osed  (on l y poss ible  when  bi ts  1 5  and  
1 4  are  set  to  1 ).  

Dri ve  i n ternal  i n terpolator i s  acti ve:  d ri ve  i s  ha l ted  accord i ng  to  the  acti ve  parameters  of the  
i n terpol ator and  the  con trol  l oop  remains  cl osed  (on ly possibl e  when  b i ts  1 5  and  1 4  are  set  to  1 ) .  

1  Restart  d ri ve:  when  chang ing  from  0  to  1 .   

Dri ve  i n ternal  i n terpolator i s  i nacti ve:  ori g i nal  function  i s  con ti nued .  
The  d ri ve  shal l  u se  the  "d ri ve  hal t  acceleration  b i pol ar"  (S -0-0372)  on ly i n  veloci ty control .  
I n  posi ti on  control ,  the  contro l  un i t  shal l  set  the  posi ti on  command  val ue  to  the  pos i ti on  feedback 
val ue  before  b i t  1 3  i s  set.  

Dri ve  i n ternal  i n terpolator i s  acti ve:  ori g i nal  function  i s  conti nued  main tain i ng  the  acti ve  
parameters  of the  i n terpol ator.  

B i t  1 2  Reserved  

B i t  1 0  I POSYNC:  Control  un i t  synchron i zation  b i t  

0/1  Th i s  b i t  i s  i n i ti a l l y set  to  0 .  I t  becomes  val i d  i n  CP3  and  sha l l  remain  val i d  du ri ng  d ri ve-con trol l ed  

functions.  Th i s  b i t  i s  togg led  wi th  the  control  u n i t  cycle  time  (t 
Ncyc

)  i nd icati ng  the  update  of the  
command  val ues  (function :  used  to  synch ron ize  the  i n terpolati on  i n  the  con trol  u n i t  wi th  the  fi ne  
i n terpol ator i n  the  d ri ve).  

B i ts  1 1 , 9 ,  8  Operation  mode  (see  I EC 61 800-7-204)  

0  0  0  Primary operation  mode  (defi ned  by operation  data  S-0-0032) .  

0  0  1  Secondary operation  mode  1  (defi ned  by operation  data  S-0-0033)  

0  1  0  Secondary operation  mode  2  (defi ned  by operation  data  S-0-0034)  

0  1  1  Secondary operation  mode  3  (defi ned  by operation  data  S-0-0035)  

1  0  0  Secondary operation  mode  4  (defi ned  by operation  data  S-0-0284)  

1  0  1  Secondary operation  mode  5  (defi ned  by operation  data  S-0-0285)  

1  1  0  Secondary operation  mode  6  (defi ned  by operation  data  S-0-0286)  

1  1  1  Secondary operation  mode  7  (defi ned  by operation  data  S-0-0287)  

B i t  7  Real -time  con tro l  b i t  2  (S-0-0302)  

B i t  6  Real -time  con tro l  b i t  1  (S-0-0300)  

B i ts  5,  4 ,  3 ,  2  Not  used  

B i t  1 ,  0  Ou tput  Cycle  Counter 
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7.6  SoE  Service  Channel  Services  

7.6. 1  Overview 

The EtherCAT SoE  Service  Channel  (SSC)  is  equ ivalen t to  the  I EC  61 784  CPF  1 6  Service  
Channel  (SVC)  used  for non-cycl ic data  exchange.  I t  i s  implemented  by the  EtherCAT mai lbox 
wi th  the  SoE  protocol  type  and  a l lows  one  to  access  IDNs  and  thei r e l ements.  

A four byte  header – fol lowing  the  EtherCAT mai lbox header – defines  the  operation  mode  
(data  d i rection)  and  what kinds  of e l ements  are  transferred .  Transfer of mu l tiple  e lements  of 
one  I DN  is  poss ib le.  

The  SoE Service  Channel  fol lows  the  Cl i ent/Server Model .  The  EtherCAT Slave  device  is  
Server,  the  EtherCAT master device  i s  C l ien t.   

The  SSC uses  confi rmed  services  (SSC Wri te,  SSC Read ,  SSC Procedure  Command)  wh ich  
are  i n i tiated  by the  Master (Cl i en t) ,  u nconfi rmed  services  (Abort SSC Command  Execution ,  
Wri te  SSC Fragment) ,  wh ich  is  i n i tiated  by the  Master device  (cl ien t)  and  unconfi rmed  
services  (Read  SSC Fragment,  Noti fy SSC Command  Execution ,  SSC S lave  I n fo)  wh ich  are  
i n i tiated  by the  S lave  device  (server).  

The  prim i ti ves  of the  SSC services  are  mapped  to  the  prim i ti ves  of the  Mai lbox services  as  
described  in  Table  59.  

Table  59  – Mapping  of SSC  services  to  EtherCAT services  

SSC servi ce  primi tives  EtherCAT servi ce  primi tives  

SSC Wri te. req/. i nd  Mai l box Wri te. req /. i nd  

SSC Wri te. rsp/. cnf Mai l box Read . req /. i nd  

Wri te  SSC Fragment. req/. i nd  Mai l box Wri te. req /. i nd  

SSC Read . req/. i nd  Mai l box Wri te. req /. i nd  

SSC Read . rsp/. cn f Mai l box Read . req /. i nd  

Read  SSC Fragment. req /. i nd  Mai l box Read . req /. i nd  

Abort  SSC Command  Exec. req /. i nd  Mai l box Wri te. req /. i nd  

Noti fy SSC Command  Exec. req /. i nd  Mai l box Read . req /. i nd  

SSC S lave  I n fo. req . /i nd  Mai l box Read . req /. i nd  

 

7.6.2  SSC  Read  

7.6.2 .1  SSC  Read  sequence  

Figu re  1 9  shows the  prim i ti ves  between  cl ient and  server i n  case  of a  successfu l  s i ng le  SSC  
Read  sequence.  The  service  parameter Address,  DriveNo,  and  I DN  shal l  be  the  same i n  the  
request  and  the  response.   
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Figure 1 9  – Successfu l  SSC  Read  sequence  

Figu re  20  shows the  prim i ti ves  between  cl i en t and  server i n  case  of an  unsuccessfu l  SSC  
Read  sequence.  The  service  parameter Address,  DriveNo,  and  I DN  shal l  be  the  same i n  the  
Read  request and  the  Read  response.  Error i s  set to  TRUE i f no  e lement can  be  read .  I f a t  
l east one  e lement can  be  read ,  Error i s  set  to  FALSE.   

 

Figure 20  – Unsuccessfu l  SSC  Read  sequence  

Figure  21  shows the  prim i tives  between  cl ien t and  server i n  case  of a  successfu l  Fragmented  
SSC Read  sequence.  The  service  parameter Address,  DriveNo,  and  IDN  shal l  be  the  same i n  
the  request and  the  response.  
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Figure  21  – Successfu l  SSC  Fragmented  Read  sequence  

7.6.2 .2  SSC  Read  service  

The SSC Read  service  as  described  i n  Table  60  shal l  be  used  for an  upload  of data  from  the  
server to  the  cl ien t,  i f the  mai lbox s i ze  i s  sufficien t  for the  en ti re  protocol  and  data.  The  server 
shal l  answer wi th  the  requested  data.  The  cl ien t  may request several  e l ements  at once.  The  
server may optional l y answer wi th  several  e lements  at  once.  I f the  server on l y supports  read  
operations  to  s ing le  e lemen ts,  the  response shal l  con tain  the  fi rst requested  e lement.   

Table  60  – SSC  Read  service  

Parameter Request/ind ication  Response/confi rmation  

Argument   Mandatory  

Address  Mandatory  

I ncomplete  Mandatory  

Dri veNo  Mandatory  

E l ementFlags  Mandatory  

I DN  Mandatory  

Resu l t    Mandatory 

Address   Mandatory 

I ncomplete   Mandatory 

Error  Mandatory 

Dri veNo   Mandatory 

E lementFlags   Mandatory 

I DN   Mandatory 

Data   User option  

Error Code   Cond i ti onal  

 

Argument 

The  argument shal l  convey the  service  speci fic parameters  of the  service  request.  
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Address  

Th is  parameter contains  the  s tation  address  of the  s l ave  device.  

I ncomplete  

Th is  parameter i nd icates  i f execu tion  of another service  is  needed  to  complete  the  
wri te  operation .  For the  SSC Read  service  request/ind ication ,  i t  shal l  be  FALSE.   

DriveNo  

Th is  parameter con ta ins  the  add ress  of the  d ri ve  ins ide  the  s lave  device  that i s  
addressed .  I f the  device  con tains  on l y one  d rive  (or axis),  the  parameter shal l  be  0 .  

E lementF lags  

Th is  parameter conta ins  the  E lementF lags.  There  i s  a  s i ng le  F lag  for each  e lement of 
an  I DN  ind icating  wh ich  e lemen ts  of the  obj ect  addressed  by the  I DN  are  read .  Several  
e lemen ts  may be  requested  at  once.  

IDN  

Th is  parameter conta ins  the  IDN  of the  object wh ich  is  addressed  i n  the  s l ave  device.   

Resu l t  

The  resu l t shal l  convey the  service  speci fic  parameters  of the  service  response.  

Address  

Th is  parameter shal l  be  the  same as  the  parameter Address  i n  the  request.  

I ncomplete  

Th is  parameter shal l  be  the  same as  the  parameter I ncomplete  i n  the  request.  

Error 

Th is  parameter shal l  i nd icate  an  unsuccessfu l  wri te  operation .  I t  sha l l  be  TRUE on l y i f 
none  of the  requested  e lements  cou ld  be  read .  I n  th is  case ,  the  ErrorCode  contains  
further i n formation  about the  error.  

NOTE  I f the  master has  requested  several  e l ements  and  the  s l ave  answers  on l y wi th  a  subset  of the  requested  
e lements ,  the  master repeats  i ts  read  operation  wi th  s i ng le  requests  to  the  m iss ing  e l emen ts .  I t  i s  not  considered  
an  Error i f on l y a  subset  of the  e l ements  i s  provided  (the  correspond ing  functional i ty i n  the  s l ave  device  i s  
optional ) .  

DriveNo  

Th is  parameter shal l  be  the  same as  the  parameter DriveNo i n  the  request.  

E lementF lags  

Th is  parameter contains  the  E lementF lags  i nd icating  wh ich  e lements  of the  obj ect 
addressed  by the  I DN  are  read .  I f several  e l ements  have  been  requested ,  the  Server 
may optional l y provide  several  e lements  at once.  I f the  server on l y supports  read  
operations  to  s ing le  e lements,  the  response shal l  conta in  the  fi rst requested  e lement.  
On l y the  fl ags  of those  e lements  for wh ich  the  read  operation  was  successfu l  sha l l  be  
TRUE.   

I DN  

Th is  parameter shal l  be  the  same as  the  parameter I DN  i n  the  request.  

Data  

Th is  parameter contains  the  data  of the  elements  to  be  read ,  i nd icated  by the  
E lementF lags.  There  shal l  be  no  place  holder for e lemen ts  for wh ich  the  correspond ing  
E lementF lags  are  FALSE.  The  sequence of the  data  i s  determ ined  by the  sequence of 
the  correspond ing  E lementF lags.   

Error Code  

Th is  parameter shal l  i nd icate  the  error code  of the  unsuccessfu l  read  operation .  I t  i s  
on l y transm itted  i f the  Error flag  i s  TRUE.  For Error Codes ,  see  I EC 61 1 58-4-1 6.  
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7.6.2 .3  Read  SSC Fragment service  

I f the  data  to  be  read  wi th  the  Read  service  exceeds  the  mai l box s i ze,  a  fragmented  read  
operation  shal l  be  used  for upload  of data  from  the  server to  the  cl ien t.  The  fragmented  read  
operation  cons ists  of one  SSC Read  service  request fol l owed  by one  or several  Read  SSC 
Fragment services  fol lowed  by one  SSC Read  service  response as  described  in  Table  61 .  

Table  61  – Read  SSC Fragment service  

Parameter Request/ind ication  Response/confi rmation  

Argument   Mandatory  

Address  Mandatory  

I ncomplete  Mandatory  

Dri veNo  Mandatory  

FragmentsLeft  Mandatory  

Data  User Option   

 

Argument 

The  argument shal l  convey the  service  speci fic parameters  of the  service  request.  

Address  

Th is  parameter contains  the  station  address  of the  s l ave  device.  

I ncomplete  

Th is  parameter i nd icates  i f execu tion  of another service  is  needed  to  complete  the  
read  operation .  For the  Read  SSC fragment service,  i t  sha l l  be  TRUE.   

Dri veNo  

Th is  parameter con tains  the  address  of the  d ri ve  i ns ide  the  s l ave  device  that i s  
addressed .  I f the  device  con tains  on l y one  d ri ve  (or axis),  the  parameter shal l  be  0 .  

FragmentsLeft  

Th is  parameter con tains  the  i n formation  on  how many more  fragments  fo l low to  
complete  the  read  operation .  I f th is  parameter i s  1 ,  an  SSC Read  service  response  
fol lows.   

Data  

Th is  parameter contains  the  data  fragment of the  e lemen t to  be  read .   

I n  case  of an  unsuccessfu l  fragmented  read  operation ,  the  server responds  wi th  an  SSC Read  
service  response  wi th  the  Error parameter set to  TRUE  and  the  correspond ing  ErrorCode.  

7.6.3  SSC  Wri te  

7.6.3. 1  SSC  Write  sequence  

Figu re  22  shows the  prim i ti ves  between  cl ien t and  server in  case  of a  successfu l  s i ng le  SSC  
Wri te  sequence.  The  service  parameter Address,  DriveNo,  and  I DN  shal l  be  the  same i n  the  
request and  the  response.  
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Figure 22  – Successfu l  SSC  Write  sequence  

Figu re  23  shows the  prim i ti ves  between  cl i en t and  server i n  case  of an  unsuccessfu l  SSC  
Wri te  sequence.  The  service  parameter Address,  DriveNo,  and  I DN  shal l  be  the  same i n  the  
Wri te  request and  the  Wri te  response.  

 

Figure 23  – Unsuccessfu l  SSC Write  sequence  

Figu re  24  shows the  prim i ti ves  between  cl ien t and  server i n  case  of a  successfu l  Fragmented  
SSC Wri te  sequence.  The  service  parameter Address,  DriveNo,  and  IDN  shal l  be  the  same i n  
the  request and  the  response.  
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Figure 24 – Successfu l  SSC  Fragmented  Write  sequence  

7.6.3.2  SSC  Write  service  

The SSC Wri te  service  as  described  i n  Table  62  shal l  be  used  for a  down load  of data  from  the  
cl ien t to  server,  i f the  mai l box s i ze  is  sufficien t for the  en ti re  protocol  and  data.  The  server 
shal l  answer wi th  the  resu l t  of the  Wri te  operation .  

Table  62  – SSC  Write  service  

Parameter Request/ind ication  Response/confi rmation  

Argument   Mandatory  

Address  Mandatory  

I ncomplete  Mandatory  

Dri veNo  Mandatory  

E l ementFlags  Mandatory  

I DN  Mandatory  

Data  User option   

Resu l t    Mandatory 

Address   Mandatory 

I ncomplete   Mandatory 

Error  Mandatory 

Dri veNo   Mandatory 

E lementFlags   Mandatory 

I DN   Mandatory 

Error Code   Mandatory 

 

Argument 

The  argument shal l  convey the  service  speci fic parameters  of the  service  request.  

Address  
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Th is  parameter contains  the  s tation  address  of the  s l ave  device.  

I ncomplete  

Th is  parameter i nd icates  i f execu tion  of another service  i s  needed  to  complete  the  
wri te  operation .  For the  SSC Wri te  service,  i t  shal l  be  FALSE.   

DriveNo  

Th is  parameter con ta ins  the  add ress  of the  d ri ve  ins ide  the  s lave  device  that i s  
addressed .  I f the  device  con tains  on l y one  d rive  (or axis),  the  parameter shal l  be  0 .  

E lementF lags  

Th is  parameter conta ins  the  E lemen tF lags  ind icating  wh ich  e lement of the  obj ect 
addressed  by the  IDN  i s  wri tten .   

I DN  

Th is  parameter conta ins  the  IDN  of the  object wh ich  is  addressed  i n  the  s l ave  device.   

Data  

Th is  parameter conta ins  the  data  of the  e lement to  be  wri tten .   

Resu l t  

The  resu l t shal l  convey the  service  speci fic  parameters  of the  service  response.  

Address  

Th is  parameter shal l  be  the  same as  the  parameter Address  i n  the  request.  

I ncomplete  

Th is  parameter shal l  be  the  same as  the  parameter I ncomplete  i n  the  request.  

Error 

Th is  parameter shal l  i nd icate  an  unsuccessfu l  wri te  operation .  I f i t  i s  TRUE,  the  
ErrorCode  con ta ins  further i n formation  abou t the  error.  

DriveNo  

Th is  parameter shal l  be  the  same as  the  parameter DriveNo i n  the  request.  

E lementF lags  

Th is  parameter shal l  be  the  same as  the  parameter E lementF lags  i n  the  request.  

IDN  

Th is  parameter shal l  be  the  same as  the  parameter I DN  i n  the  request.  

Error Code  

Th is  parameter shal l  i nd icate  the  error code  of the  unsuccessfu l  wri te  operation .  I t  i s  
on l y transm i tted  i f the  Error flag  i s  TRUE.  For Error Codes ,  see  I EC 61 1 58-4-1 6.  

7.6.3.3  Wri te  SSC  Fragment service  

I f the  data  to  be  sent wi th  the  wri te  service  exceeds  the  mai lbox s i ze,  a  fragmented  wri te  
operation  as  described  i n  Table  63  shal l  be  used  for down load  of data  from  the  cl ient to  the  
server.  The  fragmented  wri te  operation  consists  of one  or several  Wri te  SSC Fragment  
services  fol lowed  by one  SSC Wri te  service.  
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Table  63  – Wri te  SSC Fragment service  

Parameter Request/ind ication  Response/confi rmation  

Argument   Mandatory  

Address  Mandatory  

I ncomplete  Mandatory  

Dri veNo  Mandatory  

FragmentsLeft  Mandatory  

Data  Mandatory  

 

Argument 

The  argument shal l  convey the  service  speci fic parameters  of the  service  request.  

Address  

Th is  parameter contains  the  station  address  of the  s l ave  device.  

I ncomplete  

Th is  parameter i nd icates  i f execu tion  of another service  is  needed  to  complete  the  
wri te  operation .  For the  Wri te  SSC fragment service,  i t  shal l  be  TRUE.   

Dri veNo  

Th is  parameter con tains  the  address  of the  d rive  i ns ide  the  s l ave  device  that i s  
addressed .  I f the  device  con tains  on l y one  d ri ve  (or axis),  the  parameter shal l  be  0 .  

FragmentsLeft  

Th is  parameter conta ins  the  i n formation  how many more  fragments  fol l ow to  complete  
the  wri te  operation .  I f th i s  parameter i s  1 ,  an  SSC  Wri te  service  fol lows.  

Data  

Th is  parameter contains  the  data  fragment of the  e lement to  be  wri tten .   

I n  case  of an  unsuccessfu l  fragmented  wri te  operation ,  the  server abandons  the  data,  wai ts  
for the  SSC wri te  service  and  responds  wi th  the  Error parameter set  to  TRUE  and  the  
correspond ing  ErrorCode.  

7.6.4  SSC  Procedure  Commands  

7.6.4.1  SSC  Procedure  Command  sequence  

Procedure  command  functions  can  be  transm i tted  through  the  service  channel .  A procedure  
command  i s  cons idered  a  specia l  type  of non-cycl ic data  wh ich ,  when  transm itted  through  the  
service  channel ,  i nvokes  fixed  functional  processes  in  both  the  s l ave  device  and  the  master 
device.  These  processes  may take  up  some time.  Hence,  a  procedure  command  on l y causes  
a  functional  process  to  start.   

A procedure  command  is  i n i ti ated  wi th  a  SSC Wri te  service  to  speci fic I DN .  After a  procedure  
command  has  started  i ts  function ,  the  s l ave  (server)  generates  a  normal  SSC Wri te  response.  
The  service  channel  becomes avai l able  again  immed iate l y for the  transm ission  of non-cycl ic  
data  or for more  procedure  commands.   

Wh i le  other services  are  completed  wi th  the  confi rmation  service  prim i ti ve,  the  end  of a  
procedure  command  during  a  l eng thy procedure  command  execution  i s  i nd icated  by the  Noti fy 
SSC Command  Execu tion  service.  The  master (cl ien t)  i s  a lso  able  to  i n terrupt a  procedure  
command  during  i ts  execution  wi th  an  Abort SSC Command  Execution  service  wh ich  is  not  
poss ib le  for non-cycl i c data  transm ission .   
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Every procedure  command  has  been  ass igned  an  I DN  and  an  appropriate  data  b lock.  Not a l l  
e lements  of the  data  block are  defined ,  however,  and  other e lements  have  a  predeterm ined  
form .   

Procedure  commands  are  described  i n  deta i l  i n  I EC 61 1 58-4-1 6,  wh ich  speci fies  procedure  
commands  set,  enable  for execution ,  i n terrupt during  execution  and  cancel .  Procedure  
command  con trol  i s  a  wri te  service  to  I DN  data.  Thus,  a l l  procedure  command  controls  are  
hand led  i n  a  un i form  way.  

F igure  25  shows  the  prim i tives  between  cl ien t and  server i n  case  of a  successfu l  SSC 
Procedure  Command  sequence.  The  service  parameter Address,  DriveNo,  and  IDN  shal l  be  
the  same in  the  request and  the  response.   

 

Figure 25  – Successfu l  SSC  Procedure  Command  sequence  

Figure  26  shows the  prim i tives  between  cl ient and  server i n  case  of an  aborted  (unsuccessfu l )  
SSC Procedure  Command  sequence.  The  service  parameter Address,  DriveNo,  and  I DN  shal l  
be  the  same in  the  request and  the  response.   
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Figure 26  – Aborted  SSC  Procedure  Command  sequence  

7.6.4.2  Noti fy SSC  Command  Execution  service  

The Noti fy SSC Command  Execu tion  service  as  described  in  Table  64  shal l  be  used  to  
i nd icate  the  end  of a  procedure  command  to  the  master.   

NOTE  Th is  service  i s  the  equ i val ent  to  the  i nd i cation  of the  procedure  command  change  b i t  i n  I EC 61 1 58-4-1 6.  

Table  64  – Noti fy SSC  Command  Execution  service  

Parameter Request/Ind ication  Response/Confi rmation  

Argument   Mandatory  

Address  Mandatory  

I ncomplete  Mandatory  

Dri veNo  Mandatory  

E l ementFlags  Mandatory  

I DN  Mandatory  

Data  S tatus  Mandatory  

 

Argument 

The  argument shal l  convey the  service  speci fic parameters  of the  service  request.  

Address  

Th is  parameter contains  the  station  address  of the  s l ave  device.  

I ncomplete  

Th is  parameter i nd icates  i f execu tion  of another service  is  needed  to  complete  the  
wri te  operation .  For the  Noti fy SSC Command  Execu tion  service  i t  shal l  be  FALSE.   

Dri veNo  

Th is  parameter con tains  the  address  of the  d ri ve  i ns ide  the  s l ave  device  that i s  
addressed .  I f the  device  con tains  on l y one  d ri ve  (or axis) ,  the  parameter shal l  be  0 .  

E lementF lags  
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Th is  parameter conta ins  the  E lementF lags  i nd icating  the  e lements  of the  object 
addressed  by the  IDN .  For the  Noti fy SSC Command  Execution  service  i t  sha l l  be  0x80  
(data  state  element flag  =  TRUE).  

IDN  

Th is  parameter contains  the  I DN  of the  command  object wh ich  was  addressed  i n  the  
s l ave  device.   

Data  Status  

Th is  parameter con tains  the  actual  status  of the  procedure  command  (procedure  
command  acknowledgement data  s tatus,  see  I EC  61 1 58-4-1 6).   

7.6.5  SSC  Slave  Info  

7.6.5.1  Message  sequence  

The  main  purpose  of th is  service  i s  to  provide  add i tional  i n formation  about the  s lave  for 
debugg ing  and  main tenance.  I t  i s  not a  replacement of the  methods  of s ignal l ing  status  
i n formation  accord ing  to  I EC  61 800-7-204.  

F igure  27  shows  the  prim i ti ves  between  cl i ent and  server i n  case  of a  S lave  I n fo  service  
execu tion .   

 

Figure  27  – S lave Info  sequence  

7.6.5.2  SSC  Slave  Info  service  

The  SSC S lave  I n fo  service  as  described  i n  Table  65  i s  used  to  i nd icate  changes  i n  the  
server.  
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Table  65  – SSC  Slave  In fo  service  

Parameter Request/ind ication  Response/confi rmation  

Argument   Mandatory  

Address  Mandatory  

I ncomplete  Mandatory  

Dri veNo  Mandatory  

E l ementFlags  Mandatory  

I DN  Mandatory  

Data  Mandatory  

 

Argument 

The  argument shal l  convey the  service  speci fic parameters  of the  service  request.  

Address  

Th is  parameter contains  the  station  address  of the  s l ave  device.  

I ncomplete  

Th is  parameter i nd icates  i f execu tion  of another service  is  needed  to  complete  the  
wri te  operation .  For the  SSC Slave  I n fo  service,  i t  shal l  be  FALSE.   

Dri veNo  

Th is  parameter con tains  the  address  of the  d rive  i ns ide  the  s l ave  device  that i s  
addressed .  I f the  device  con tains  on l y one  d ri ve  (or axis),  the  parameter shal l  be  0 .  

E lementF lags  

Th is  parameter contains  the  E lementF lags  i nd icati ng  the  e lements  of the  object 
addressed  by the  IDN .   

I DN  

Th is  parameter con tains  the  IDN  of the  obj ect wh ich  contains  the  i n formation  i n  the  
s lave  device.   

Data   

Th is  parameter conta ins  detai ls  of the  noti fication .  

7.7  SoE  Coding  general  

typedef s truct  
{    
 uns igned  char opCode   :  3 ;  //  1  =  readReq  
      //  2  =  readRes  
      //  3  =  wri teReq  
      //  4  =  wri teRes  
      //  5  =  noti fication  
      //  6  =  s laveI nfo  
 uns igned  char i ncomplete  :  1 ;  //  1  =  more  fragments  
 uns igned  char error  :  1 ;  // an  error word  fol lows  
 uns igned  char d ri veNo  :  3 ;  // d ri ve  number 
 
 uns igned  char dataState  :  1 ;  // fol l ows  or requested  
 uns igned  char name   :  1 ;  // fol l ows  or requested  
 uns igned  char attribute  :  1 ;  //  fol lows  or requested  
 uns igned  char un i t   :  1 ;  // fol l ows  or requested  
 uns igned  char m in   :  1 ;  // fol l ows  or requested  
 uns igned  char max  :  1 ;  //  fol lows  or requested  
 uns igned  char value   :  1 ;  // fol l ows  or requested  
 uns igned  char defau l t  :  1 ;  //  fol lows  or requested  
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 un ion   
 {  
  uns igned  short  i dn ;  // ( i ncomplete=0)  I EC  61 800-7-204  IDN  
  uns igned  short  fragmentsLeft;  //  ( i ncomplete=1 )   
 } ;  
}  SoE_Header;  
 

The  SoE  mai lbox protocol  i s  speci fi ed  i n  Table  66.  

Table  66  – SoE Mai lbox protocol  

Frame part  Data  fi eld  Data  type  Value/description  

Mai lbox Header Length  WORD Length  of the  Mai l box Service  Data  

Address  WORD Station  Add ress  of the  source  

Channel  uns igned : 6  0x00  (Reserved  for fu tu re)  

Priori ty  uns igned : 2  0x00:  l owest priori ty  

…  

0x03:  h i ghest  pri ori ty  

Type  unsigned : 4  0x05:  Servodrive  Profi l e  I EC 61 800-7-204  over 
E therCAT (SoE)  

Reserved  uns igned : 4  0x00  

SoE  Header Opcode  unsigned : 3  Depend ing  on  the  SoE  service  

0x01  =  readReq  

0x02  =  readRes  

0x03  =  wri teReq  

0x04  =  wri teRes  

0x05  =  noti fi cation  

0x06  =  S lave  I n fo  

0x07  =  reserved  

I nComplete  unsigned : 1  0x00  =  complete  

0x01  =  moreFol l ows  

Error uns igned : 1  0x00  =  N oError 

0x01  =  ErrorOccured  (uns igned1 6Error B lock fol l ows  
i n  Data  B lock)  

Dri veNo  unsigned : 3  Local  i n dex 

E lementFlags  uns igned : 8  Contains  e i ther se lector of e l ements  or number of 
E lements  i n  case  of s tructu re  addressing  

I DN  WORD Contains  I DN  accord ing  to  I EC  61 800-7-204  or an  
i nd icator for fragments  l eft  i n  case  of segmented  
servi ce  
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7.8  SoE  Protocol  Data Un i t Coding  

7.8. 1  SSC  Read  

7.8. 1 . 1  SSC  Read  request  

7. 8. 1 . 1 . 1  Coding   

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:   3 ;  
  uns igned           I nComplete:  1 ;  
  uns igned           Error:        1 ;  
  uns igned           DriveNo:      3 ;  
  uns igned           DataState:   1 ;  
  uns igned           N ame:         1 ;  
  uns igned           Attribute :    1 ;  
  uns igned           U n i t:              1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:             1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOEHEADER;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER        SopHeader;  
}  TSOEREADREQMBX;  
 

7.8. 1 . 1 .2  Description  

The SSC Read  request  protocol  i s  speci fi ed  in  Table  67 .  
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Table  67  – SSC  Read  request 

Frame part  Data  fi eld  Data  type  Value/description  

Mai lbox Header Length  WORD 0x04:  Length  of the  Mai l box Service  Data  

 Address  WORD Station  Add ress  of the  source,  i f a  master i s  cl i en t,  
S tation  Add ress  of the  desti nation ,  i f a  s l ave  i s  cl i en t  

 Channel  Unsigned : 6  0x00  (Reserved  for fu tu re)  

 Priori ty  Unsigned : 2  0x00:  l owest  priori ty  

…  

0x03:  h i ghest  priori ty  

 Type  Unsigned : 4  0x05:  Servodrive  Profi l e  I EC 61 800-7-204  over 
E therCAT (SoE)  

 Reserved  Unsigned : 4  0x00  

SoE  Header Opcode  Unsigned : 3  0x01  =  readReq  

 Reserved  Unsigned : 2  0x00  

 Dri veNo  Unsigned : 3  Local  i n dex 

E lementFlags  DataState  Unsigned : 1  F l ag  set  means  that  the  i tem  shal l  be  present  i n  the  
response  

 Name Unsigned : 1   

 Attri bu te  Unsigned : 1   

 Un i t  Unsigned : 1   

 M in  Unsigned : 1   

 Max Unsigned : 1   

 Value  Unsigned : 1   

 Defau l tValue  Unsigned : 1  End  of E lementFlags  

 I DN  WORD Selected  e lement  

 

7.8. 1 .2  SSC  Read  response  

7.8. 1 .2 .1  Coding   

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:       3 ;  
  uns igned           I nComplete:   1 ;  
  uns igned           Error:             1 ;  
  uns igned           Dri veNo:         3 ;  
  uns igned           DataState:      1 ;  
  uns igned           N ame:            1 ;  
  uns igned           Attribute:       1 ;  
  uns igned           U n i t:              1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:             1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOEHEADER;  
 
typedef struct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER        SopHeader;  
  BYTE               Data[n ] ;  
  WORD              Error;  //i f Error i s  set  
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}  TSOEREADRSPMBX;  

7.8. 1 .2 .2  Description  

The SSC Read  response  protocol  i s  speci fied  i n  Table  68.  

Table  68  – SSC  Read  response  

Frame part  Data  fi eld  Data  type  Value/description  

Mai lbox Header Length  WORD 0x04  +  Leng th  of Service  Data  

 Address  WORD Station  Add ress  of the  source,  i f a  master i s  cl i en t,  
S tation  Address  of the  desti nation ,  i f a  s l ave  i s  cl i en t  

 Channel  Unsigned : 6  0x00  (Reserved  for fu tu re)  

 Priori ty  Unsigned : 2  0x00:  l owest  priori ty  

…  

0x03:  h i ghest  priori ty  

 Type  Unsigned : 4  0x05:  Servodrive  Profi l e  I EC 61 800-7-204  over 
EtherCAT (SoE)  

 Reserved  Unsigned : 4  0x00  

SoE  Header Opcode  Unsigned : 3  0x02  =  readRsp  

 I nComplete  Unsigned : 1  0x00  

 Error Unsigned : 1  I f th i s  F l ag  i s  set,  the  response  con tains  an  error word  

 Dri veNo  Unsigned : 3  Local  i n dex 

E lementFlags  DataState  Unsigned : 1  F l ag  set  means  that  the  i tem  are  present  i n  the  
response  data  

 Name  Unsigned : 1   

 Attri bu te  Unsigned : 1   

 Un i t  Unsigned : 1   

 M in  Unsigned : 1   

 Max Unsigned : 1   

 Value  Unsigned : 1   

 Defau l tValue  Unsigned : 1  End  of E lementFlags  

 I DN  WORD Selected  e lement  

Mai l box Data   BYTE   
[ l eng th-1 0]  

User Data  

 Error Code  WORD I f Error fl ag  i s  set  

 

7.8. 1 .3  Read  SSC  Fragment request 

7.8. 1 .3.1  Coding   

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:        3 ;  
  uns igned           I nComplete:   1 ;  
  uns igned           Error:            1 ;  
  uns igned           Dri veNo:        3 ;  
  uns igned           DataState:   1 ;  
  uns igned           N ame:          1 ;  
  uns igned           Attribute :       1 ;  
  uns igned           U n i t:            1 ;  
  uns igned           M in :            1 ;  
  uns igned           Max:            1 ;  
  uns igned           Va lue:           1 ;  
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  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              FragmentsLeft;  
}  TSOEHEADER2;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER2        SopHeader;  
  BYTE               Data[n ] ;  
  WORD              Error;  //i f Error i s  set  
}  TSOEREADFMBX;  

7.8. 1 .3 .2  Description  

The Read  SSC Fragment request protocol  i s  speci fied  i n  Table  69.  

Table  69  – Read  SSC  Fragment request 

Frame part  Data  F ield  Data  Type  Value/Description  

Mai lbox Header Length  WORD 0x04  +  Leng th  of Service  Data  

 Address  WORD Station  Add ress  of the  source,  i f a  master i s  cl i en t,  
S tation  Add ress  of the  desti nation ,  i f a  s l ave  i s  cl i en t  

 Channel  Unsigned : 6  0x00  (Reserved  for fu tu re)  

 Pri ori ty  Unsigned : 2  0x00:  l owest  priori ty  
…  
0x03:  h i ghest  priori ty  

 Type  Unsigned : 4  0x05:  Servodrive  Profi l e  I EC 61 800-7-204  over 
EtherCAT (SoE)  

 Reserved  Unsigned : 4  0x00  

SoE  Header Opcode  Unsigned : 3  0x02  =  readRsp  

 I nComplet
e  

Unsigned : 1  0x01  

 Error Unsigned : 1  I f th i s  F l ag  i s  set,  the  response  con tains  an  error word  

 Dri veNo  Unsigned : 3  Local  i n dex 

E lementFlags  DataState  Unsigned : 1  0x00  

 Name Unsigned : 1  0x00  

 Attri bu te  Unsigned : 1  0x00  

 Un i t  Unsigned : 1  0x00  

 M in  Unsigned : 1  0x00  

 Max Unsigned : 1  0x00  

 Value  Unsigned : 1  0x00  

 Defau l tVal
ue  

Unsigned : 1  0x00  
End  of E lementF lags  

 Fragments
Left  

WORD n  to  1   

Mai l box Data   BYTE   
[ l eng th -1 0]  

User Data  

 Error 
Code  

WORD I f Error fl ag  i s  set  
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7.8.2  SSC  Write  

7.8.2 .1  SSC  Write  request 

7.8.2 .1 . 1  Coding   

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:       3 ;  
  uns igned           I nComplete:   1 ;  
  uns igned           Error:             1 ;  
  uns igned           Dri veNo:         3 ;  
  uns igned           DataState:       1 ;  
  uns igned           N ame:           1 ;  
  uns igned           Attribute:      1 ;  
  uns igned           U n i t:              1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:             1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOEHEADER;  
 
typedef struct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOEHEADER        SoeHeader;  
  BYTE               Data[n ] ;  
}  TSOEWRITEREQMBX;   

7.8.2 .1 .2  Description  

The  SSC Wri te  request protocol  i s  speci fi ed  in  Table  70.  
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Table  70  – SSC  Write  request 

Frame part  Data  fi eld  Data  type  Value/description  

Mai lbox Header Length  WORD 0x04  +  Leng th  of Service  Data  

 Address  WORD Station  Add ress  of the  source,  i f a  master i s  cl i en t,  
S tation  Add ress  of the  desti nation ,  i f a  s l ave  i s  cl i en t  

 Channel  unsigned : 6  0x00  (Reserved  for fu tu re)  

 Priori ty  Unsigned : 2  0x00:  l owest priori ty  

…  

0x03:  h i ghest  priori ty  

 Type  Unsigned : 4  0x05:  Servodrive  Profi l e  I EC 61 800-7-204  over 
E therCAT (SoE)  

 Reserved  Unsigned : 4  0x00  

SoE  Header Opcode  Unsigned : 3  0x03  =  wri teReq  

 I nComplete  Unsigned : 1  0x00  

 Error Unsigned : 1  0x00  

 Dri veNo  Unsigned : 3  Local  i n dex 

E lementFlags  DataState  Unsigned : 1  F l ag  set  means  that  the  i tem  are  present i n  the  User 
data  area  

 Name  Unsigned : 1   

 Attri bu te  Unsigned : 1   

 Un i t  Unsigned : 1   

 M in  Unsigned : 1   

 Max Unsigned : 1   

 Value  Unsigned : 1   

 Defau l tValue  Unsigned : 1  End  of E lementFlags  

 I DN  WORD Selected  e lement  

Mai l box Data   BYTE   
[ l eng th-1 0]  

User Data  
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7.8.2 .2  SSC  Write  response  

7.8.2 .2 . 1  Coding  

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:   3 ;  
 u ns igned  I nComplete:   1 ;  
 u ns igned  Error:   1 ;  
 u ns igned  DriveNo:   3 ;  
 u ns igned  DataState:   1 ;  
 u ns igned  Name:   1 ;  
 u ns igned  Attribu te:   1 ;  
 u ns igned  Un i t:   1 ;  
 u ns igned  M in :   1 ;  
 u ns igned  Max:   1 ;  
 u ns igned  Value:   1 ;  
 u ns igned  Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOPHEADER;  
 
typedef struct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER        SopHeader;  
  WORD              Error;  //i f Error i s  set  
}  TSOEWRITERSPMBX;  

7.8.2 .2 .2  Description  

The  SSC Wri te  response  protocol  i s  speci fied  i n  Table  71 .  
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Table  71  – SSC  Write  response  

Frame part  Data  fi eld  Data  type  Value/description  

Mai lbox Header Length  WORD 0x04  +  Leng th  of Service  Data  

 Address  WORD Station  Add ress  of the  source,  i f a  master i s  cl i en t,  
S tation  Add ress  of the  desti nation ,  i f a  s l ave  i s  cl i en t  

 Channel  Uns igned : 6  0x00  (Reserved  for fu tu re)  

 Priori ty  Uns igned : 2  0x00:  l owest  priori ty  

…  

0x03:  h i ghest  priori ty  

 Type  Unsigned : 4  0x05:  Servodrive  Profi l e  I EC 61 800-7-204  over 
EtherCAT (SoE)  

 Reserved  Uns igned : 4  0x00  

SoE  Header Opcode  Unsigned : 3  0x04  =  wri teRsp  

 I nComplete  Unsigned : 1  0x00  

 Error Uns igned : 1  0x00  =  no  Error 

0x01  =  Error 

 Dri veNo  Unsigned : 3  Local  i n dex 

E lementFlags  DataState  Uns igned : 1  F l ag  set  means  that  the  i tem  i s  present  i n  the  User 
data  area  

 Name  Uns igned : 1   

 Attri bu te  Unsigned : 1   

 Un i t  Unsigned : 1   

 M in  Unsigned : 1   

 Max Unsigned : 1   

 Value  Unsigned : 1   

 Defau l t  Value  Unsigned : 1  End  of E lementFlags  

 I DN  WORD Selected  e lement  

Mai l box Data  Error Code  WORD]  i f Error i s  set  

 

7.8.2 .3  Wri te  SSC  Fragment request 

7.8.2 .3.1  Coding   

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:         3 ;  
  uns igned           I nComplete:     1 ;  
  uns igned           Error:              1 ;  
  uns igned           Dri veNo:           3 ;  
  uns igned           DataState:      1 ;  
  uns igned           N ame:              1 ;  
  uns igned           Attribute :         1 ;  
  uns igned           U n i t:             1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:             1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              FragmentsLeft;  
}  TSOPHEADER2;  
 
typedef s truct  
{  
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  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER2         SopHeader;  
  BYTE               Data[n ] ;  
}  TSOEWRITEFMBX;  

7.8.2 .3.2  Description  

The Wri te  SSC  Fragment request protocol  i s  speci fied  i n  Table  72 .  

Table  72  – Wri te  SSC  Fragment request 

Frame part  Data  fi eld  Data  type  Value/description  

Mai lbox Header Length  WORD 0x04  +  Length  of Service  Data  

 Address  WORD Station  Add ress  of the  source,  i f a  master i s  cl i en t,  
S tation  Add ress  of the  desti nation ,  i f a  s l ave  i s  cl i en t  

 Channel  Unsigned : 6  0x00  (Reserved  for fu tu re)  

 Priori ty  Unsigned : 2  0x00:  l owest priori ty  

…  

0x03:  h i ghest  priori ty  

 Type  Unsigned : 4  0x05:  Servodrive  Profi l e  I EC 61 800-7-204  over 
E therCAT (SoE)  

 Reserved  Unsigned : 4  0x00  

SoE  Header Opcode  Unsigned : 3  0x03  =  wri teReq  

 I nComplete  Unsigned : 1  0x01  

 Error Unsigned : 1  0x00  

 Dri veNo  Unsigned : 3  Local  i n dex 

E lementFlags  DataState  Unsigned : 1  0x00  

 Name Unsigned : 1  0x00  

 Attri bu te  Unsigned : 1  0x00  

 Un i t  Unsigned : 1  0x00  

 M in  Unsigned : 1  0x00  

 Max Unsigned : 1  0x00  

 Value  Unsigned : 1  0x00  

 Defau l tValue  Unsigned : 1  0x00  

End  of E lementFlags  

 FragmentsLeft  WORD n  to  1   

Mai l box Data   BYTE   
[ l eng th -1 0]  

User Data  
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7.8.3  Notify SSC  Command  Execution  request 

7.8.3.1  Coding   

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:            3 ;  
  uns igned           I nComplete:        1 ;  
  uns igned           Error:             1 ;  
  uns igned           DriveNo:           3 ;  
  uns igned           DataState :         1 ;  
  uns igned           N ame:              1 ;  
  uns igned           Attribute :         1 ;  
  uns igned           U n i t:              1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:            1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:    1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOEHEADER;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER        SopHeader;  
}  TSOEWRITERSPMBX;  

7.8.3.2  Description  

The Noti fy SSC Command  Execu tion  request protocol  i s  speci fied  i n  Table  73 .  
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Table  73  – Noti fy SSC  Command  Execution  request  

Frame part  Data  fi eld  Data  type  Value/description  

Mai lbox Header Length  WORD 0x04  +  Leng th  of service  Data  

 Address  WORD Station  Add ress  of the  source,  i f a  master i s  cl i en t,  
S tation  Add ress  of the  desti nation ,  i f a  s l ave  i s  cl i en t  

 Channel  Unsigned : 6  0x00  (Reserved  for fu tu re)  

 Priori ty  Unsigned : 2  0x00:  l owest priori ty  

…  

0x03:  h i ghest  priori ty  

 Type  Unsigned : 4  0x05:  Servodrive  Profi l e  I EC 61 800-7-204  over 
E therCAT (SoE)  

 Reserved  Unsigned : 4  0x00  

SoE  Header Opcode  Unsigned : 3  0x05  =  Noti fi cation  

 I nComplete  Unsigned : 1  0x00  

 Error Unsigned : 1  0x00  

 Dri veNo  Unsigned : 3  Local  i n dex 

E lementFlags  DataState  Unsigned : 1  0x01  

 Name  Unsigned : 1  0x00  

 Attri bu te  Unsigned : 1  0x00  

 Un i t  uns igned : 1  0x00  

 M in  Unsigned : 1  0x00  

 Max Unsigned : 1  0x00  

 Value  Unsigned : 1  0x00  

 Defau l tValue  Unsigned : 1  0x00  

End  of E lementFlags  

 I DN  WORD Selected  e lement  

Mai l box Data  Data  S tatus  WORD  

 

7.8.4  SSC  Slave  Info  

7.8.4. 1  Coding   

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:        3 ;  
  uns igned           I nComplete:   1 ;  
  uns igned           Error:             1 ;  
  uns igned           Dri veNo:         3 ;  
  uns igned           DataState:       1 ;  
  uns igned           N ame:            1 ;  
  uns igned           Attribute:       1 ;  
  uns igned           U n i t:            1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:             1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOEHEADER;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
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  TSOPHEADER        SopHeader;  
  BYTE               Data[n ] ;  
}  TSOEWRITERSPMBX;  

7.8.4.2  Description  

The S lave  I n fo  protocol  i s  speci fi ed  i n  Table  74.  

Table  74  – Slave  Info  request 

Frame part  Data  fi eld  Data  type  Value/description  

Mai lbox Header Length  WORD 0x04  +  Length  of Service  Data  

 Address  WORD Station  Add ress  of the  source,  i f a  master i s  cl i en t,  
S tation  Add ress  of the  desti nation ,  i f a  s l ave  i s  cl i en t  

 Channel  Unsigned : 6  0x00  (Reserved  for fu tu re)  

 Priori ty  Unsigned : 2  0x00:  l owest priori ty  

…  

0x03:  h i ghest  priori ty  

 Type  Unsigned : 4  0x05:  Servodrive  Profi l e  I EC 61 800-7-204  over 
E therCAT (SoE)  

 Reserved  Unsigned : 4  0x00  

SoE  Header Opcode  Unsigned : 3  0x06  =  S lave  I n fo  

 I nComplete  Unsigned : 1  0x00  

 Error Unsigned : 1  0x00  

 Dri veNo  Unsigned : 3  Local  i n dex 

E lementFlags  DataState  Unsigned : 1  F l ag  set  means  that  the  i tem  are  present  i n  the  User 
data  area  

 Name Unsigned : 1   

 Attri bu te  Unsigned : 1   

 Un i t  Unsigned : 1   

 M in  Unsigned : 1   

 Max Unsigned : 1   

 Value  Unsigned : 1   

 Defau l tValue  Unsigned : 1  End  of E lementFlags  

 FragmentsLeft  WORD n  to  1   

Mai l box Data   BYTE   
[ l eng th -1 0]  

User Data  

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 90  – I EC 61 800-7-304: 201 5  © I EC  201 5  

Bibl iography 

I EC 60050-351 ,  International Electrotechnical Vocabulary – Part 351 : Control technology1 7  

I EC 61 1 58: 201 4  (a l l  parts),  Industrial communication networks – Fieldbus specifications 

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

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

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

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

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

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

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

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

I EC 61 800-7-302,  Adjustable speed electrical power drive systems – Part 7-302: Generic 
interface and use of profiles for power drive systems – Mapping of profile type 2 to network 
technologies 

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

I EC TS  61 91 5,  Low-voltage switchgear and controlgear – Principles for the development of 
device profiles for networked industrial devices 

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

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

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

————————— 

1 7  See al so  the  I EC Mu l ti l i ngual  D icti onary – E lectri ci ty,  E lectron i cs  and  Telecommun ications.  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-304: 201 5  © I EC  201 5  – 91  – 

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

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

 

___________ 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 92  – I E C 61 800-7-304: 2 01 5  © I EC  201 5  

SOM M AI RE  

AVAN T-PRO PO S  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  97  

I N TROD U CTI O N  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  99  

1  Dom ai n e  d 'appl i cati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 04  

2  Référen ces  n orm ati ves  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 04  

3  Term es,  d éfi n i ti on s  et  abrévi ati on s  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 05  

3. 1  Term es  et  d éfi n i ti on s  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 05  

3. 2  Abrévi ati on s  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 0  

4  G én éral i tés  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 1  

5  M i se  en  correspon d an ce avec CP1 6/1  (S E RCO S  I )  et  CP1 6 /2  (S ERCO S I I )  . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 1  

5. 1  Référen ce au x n orm es  d e  com m u n i cati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 1  

5. 2  Présen tati on  g én éral e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 1  

5. 3  Cou ch e  ph ys i q u e  et topol og i e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 4  

5. 4  M écan i sm e d e  s yn ch ron i sati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 5  

5. 4. 1  G én éral i tés  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 5  

5. 4. 2  G esti on  d es  val eu rs  d e  con s i g n e  et d e  réacti on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 6  

5. 4. 3  B ou cl e  d e  posi ti on  avec u n  i n terpol ateu r d e  h au te  d éfi n i ti on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 8  

5. 5  Con ten u  d es  m essag es  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 8  

5. 5. 1  G én éral i tés  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 8  

5. 5. 2  B l oc d e  d on n ées  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 0  

5. 5. 3  M essag es  d e  g rou pe  d e  l a  fon cti on  d e  com m u n i cati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 0  

5. 5. 4  M essag es  précon fi g u rés  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 1  

5. 5. 5  M essag es  d ’ appl i cati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 3  

5. 6  Tran sfert  d e  d on n ées  n on  cycl i q u es  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 4  

5. 7  B i ts  en  tem ps  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 4  

5. 7. 1  Fon cti on s  d es  b i ts  en  tem ps  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 4  

5. 7. 2  Affectati on  d e  b i ts  en  tem ps  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 6  

5. 7. 3  Cas  possi bl es  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 7  

5. 8  M ot d e  com m an d e  d e  s i g n al  et  m ot  d ’ état d e  s i g n al  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 30  

5. 9  Con ten eu r d e  d on n ées  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 31  

5. 1 0  Fon cti on s  d ’ arrêt d u  d i spos i ti f d ’ en traîn em en t  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 35  

5. 1 1  Cl asses  d e  com m u n i cati on . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 35  

5. 1 1 . 1  G én éral i tés  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 3 5  

5. 1 1 . 2  Cl asse  d e  com m u n i cati on  A . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 36  

5. 1 1 . 3  Cl asse  d e  com m u n i cati on  B  (F on cti on s  éten d u es)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 39  

5. 1 1 . 4  Cl asse  d e  com m u n i cati on  C  (Fon cti on s  su ppl ém en ta i res)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 4 1  

5. 1 1 . 5  G ran u l ari té  d e  l a  d u rée  d e  cycl e  d e  com m u n i cati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 42  

6  M i se  en  correspon d an ce avec CP  1 6/3  (S ERCO S I I I )  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 42  

6. 1  Référen ce au x n orm es  d e  com m u n i cati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 42  

6. 2  Présen tati on  g én éral e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 42  

6. 3  Cou ch e  ph ys i q u e  et topol og i e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 44  

6. 4  M écan i sm e d e  s yn ch ron i sati on  et  con ten u  d e  m essag e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 45  

6. 5  Tran sfert  d e  d on n ées  n on  cycl i q u es  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 46  

6. 6  C ycl es  d e  com m u n i cati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 47  

6. 7  Cl asses  d e  d i spos i ti fs  d ’ en traîn em en t  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 47  

6. 7. 1  G én éral i tés  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 4 7  

6. 7. 2  Axe d e  cou pl e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 48  

International  Electrotechnical  Commission

 



I E C 61 800-7-304: 2 01 5  © I EC  201 5  – 93  –  

6 . 7. 3  Axe d e  vi tesse  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 50  

6. 7. 4  Axe d e  vi tesse  avec retou r en  posi ti on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 51  

6. 7. 5  Axe d e  pos i ti on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 52  

6. 7. 6  Axe d e  pos i ti on n em en t . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 54  

7  M i se  en  correspon d an ce avec Eth erCAT . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 57  

7. 1  Référen ce au x n orm es  d e  com m u n i cati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 57  

7. 2  Présen tati on  g én éral e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 57  

7. 3  S yn ch ron i sati on  S oE  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 59  

7. 3. 1  G én éral i tés  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 59  

7. 3. 2  Ph ases  0-2  d e  CP1 6  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 59  

7. 3. 3  Ph ases  3-4  d e  CP1 6  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 59  

7. 4  G esti on  d e  l a  cou ch e appl i cati on  d e  S oE  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 59  

7. 4. 1  Di ag ram m e d ’ états  E th erCAT et  d i ag ram m e d ’ états  CPF  1 6  d e  
l ’ I E C 61 784  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 59  

7. 4. 2  Di sposi ti fs  d ’ en traîn em en t m u l ti p l es  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 60  

7. 4. 3  U ti l i sati on  d es  I D N  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 6 1  

7. 5  M i se  en  correspon d an ce d es  d on n ées  d e  processu s  S oE  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 62  

7. 6  S ervi ces  d u  can al  d e  servi ce  d e  SoE  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 65  

7. 6. 1  Présen tati on  g én éral e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 65  

7. 6. 2  Lectu re  SSC  (SSC Read)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 66  

7. 6. 3  Ecri tu re  S S C (SSC Write)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 72  

7. 6. 4  Com m an d es  d e  procéd u re  S S C (SSC Procedure Commands)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 77  

7. 6. 5  I n form ati on s  su r l ’ escl ave  S S C  (SSC Slave Info)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 80  

7. 7  G én éral i tés  su r l e  cod ag e S oE  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 82  

7. 8  Cod ag e d e  l ’ u n i té  d e  d on n ées  d u  protocol e  SoE  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 84  

7. 8. 1  Lectu re  SSC  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 84  

7. 8. 2  Écri tu re  S S C . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 88  

7. 8. 3  Dem an d e d e  n oti fi cati on  d ’ exécu ti on  d e  com m an d e  S S C  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 93  

7. 8. 4  I n form ati on s  su r l ’ escl ave  S S C  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 94  

Bi bl i og raph i e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 96  

 

F i g u re  1  – Stru ctu re  d e  l ’ I E C  6 1 80 0-7  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 03  

Fi g u re  2  – Topol og i e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 5  

Fi g u re  3  – Val i d i té  d es  val eu rs  d e  con s i g n e  et  d u  tem ps   d ’ acq u i s i ti on  d e  réacti on  d an s  
l es  PD S  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 6  

Fi g u re  4  – S yn ch ron i sati on  d es  d u rées  d e  cycl e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 7  

Fi g u re  5  – S yn ch ron i sati on  d es  bou cl es  d ’ asservi ssem en t  et  d e  l ’ i n terpol ateu r d e  
h au te  d éfi n i ti on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 8  

Fi g u re  6  – Con fi g u rati on  d e  l ’ AT (exem pl e)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 4  

Fi g u re  7  – F on cti on s  d es  b i ts  en  tem ps  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 6  

Fi g u re  8  – Affectati on  d ’ I DN  ≠  0  au x b i ts  en  tem ps  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 8  

Fi g u re  9  – Affectati on  d ’ I DN  =  0  au x b i ts  en  tem ps  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 9  

Fi g u re  1 0  – Affectati on  d ’ I D N  ≠  0  au x b i ts  en  tem ps  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 30  

Fi g u re  1 1  – Exem pl e  d e  con fi g u rati on  d u  m ot d ’ état  d e  s i g n al  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 31  

Fi g u re  1 2  – Con fi g u rati on  d e  con ten eu r d e  d on n ées  san s  acq u i ttem en t (escl ave)  . . . . . . . . . . . . . . .  1 33  

Fi g u re  1 3  – Con fi g u rati on  d e  con ten eu r  d e  d on n ées  avec acq u i ttem en t (escl ave)  . . . . . . . . . . . . . .  1 34  

Fi g u re  1 4  – Stru ctu re  d es  cl asses  d e  com m u n i cati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 36  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 94  – I E C 61 800-7-304: 2 01 5  © I EC  201 5  

F i g u re  1 5  – Topol og i e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 44  

Fi g u re  1 6  – Séq u en ce d e  m essag e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 46  

Fi g u re  1 7  – C ycl e  d e  com m u n i cati on  g én éral  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 47  

Fi g u re  1 8  – D i ag ram m e d ’ états  E SM  et d i ag ram m e d ’ états  d e  l ’ I EC  61 1 58-4 -1 6  . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 6 0  

Fi g u re  1 9  – Séq u en ce d e  l ectu re  S S C réu ssi e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 67  

Fi g u re  2 0  – Séq u en ce d e  l ectu re  S S C n on  réu ss i e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 68  

Fi g u re  2 1  – Séq u en ce d e  l ectu re  S S C frag m en tée  réu ss i e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 69  

Fi g u re  2 2  – Séq u en ce d ’ écri tu re  S SC réu ssi e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 72  

Fi g u re  2 3  – Séq u en ce d ’ écri tu re  S SC n on  réu ss i e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 73  

Fi g u re  2 4  – Séq u en ce d ’ écri tu re  S SC frag m en tée  réu ss i e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 74  

Fi g u re  2 5  – Séq u en ce d e  Com m an d e d e  procéd u re  S S C réu ss i e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 78  

Fi g u re  2 6  – Séq u en ce d e  Com m an d e d e  procéd u re  S S C aban d on n ée  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 79  

Fi g u re  2 7  – Séq u en ce d ’ i n form ati on s  su r l ’ escl ave  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 81  

 

Tabl eau  1  – Résu m é d es  caractéri sti q u es  d e  CP1 6/1  et CP1 6/2  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 2  

Tabl eau  2  – N om bre  d e  PD S  par réseau  (exem pl es)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 3  

Tabl eau  3  – I n teropérabi l i té  d es  profi l s  d e  com m un i cati on   à  l ’ i n téri eu r d ’ u n  réseau  . . . . . . . . . . . .  1 1 4  

Tabl eau  4  – D on n ées  d e  fon cti on n em en t typi q u es  pou r u n e  tran sm i ss i on  cycl i q u e  . . . . . . . . . . . . .  1 1 9  

Tabl eau  5  – D on n ées  typ i q u es  pou r u n e  tran sm i ssi on  n on  cycl i q u e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 1 9  

Tabl eau  6  – I D N  pou r l e  ch oi x  et l e  param étrag e  d es  m essag es  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 0  

Tabl eau  7  – S tru ctu re  d u  m essag e précon fi g u ré  0  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 1  

Tabl eau  8  – S tru ctu re  d u  m essag e précon fi g u ré  1  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 1  

Tabl eau  9  – S tru ctu re  d u  m essag e précon fi g u ré  2  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 1  

Tabl eau  1 0  – Stru ctu re  d u  m essag e précon fi g u ré  3  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 2  

Tabl eau  1 1  – Stru ctu re  d u  m essag e précon fi g u ré  4  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 2  

Tabl eau  1 2  – Stru ctu re  d u  m essag e précon fi g u ré  5  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 2  

Tabl eau  1 3  – Stru ctu re  d u  m essag e précon fi g u ré  6  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 3  

Tabl eau  1 4  – I D N  pou r l a  con fi g u rati on  d u  M DT . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 3  

Tabl eau  1 5  – I D N  pou r l a  con fi g u rati on  d e  l ’ AT  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 4  

Tabl eau  1 6  – I D N  pou r l es  b i ts  en  tem ps  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 5  

Tabl eau  1 7  – I D N  d ’ affectati on  au x b i ts  en  tem ps  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 2 5  

Tabl eau  1 8  – I D N  d éd i és  à  l a  con fi g u rati on  d es  m ots  d e  com m an d e  et  d ’ état  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 31  

Tabl eau  1 9  – I D N  d es  con ten eu rs  d e  d on n ées  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 32  

Tabl eau  20  – Con fi g u rati on  en  an n eau  – S yn ch ron i sati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 37  

Tabl eau  21  – Con fi g u rati on  en  an n eau  – M essag e  précon fi g u ré  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 37  

Tabl eau  22  – Con fi g u rati on  en  an n eau  – Exécu ti on  d e  ph ase  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 38  

Tabl eau  23  – Protocol e  d e  voi e  d e  servi ce  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 38  

Tabl eau  24  – I n form ati on s  &  d i ag n osti c  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 38  

Tabl eau  25  – Param ètres  d e  l a  cl asse  d e  com m u n i cati on  A . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 39  

Tabl eau  26  – Con fi g u rati on  en  an n eau  – Con fi g u rati on  d es  m essag es  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 40  

Tabl eau  27  – I n form ati on s  &  d i ag n osti c  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 40  

Tabl eau  28  – B i ts  d e  com m an d e  en  tem ps  en  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 40  

Tabl eau  29  – B i ts  d ’ état en  tem ps  réel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 40  

International  Electrotechnical  Commission

 



I E C 61 800-7-304: 2 01 5  © I EC  201 5  – 95  –  

Tabl eau  30  – Param ètres  d e  l a  cl asse  d e  com m u n i cati on  B  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 41  

Tabl eau  31  – Résu m é d es  caractéri sti q u es  d e  CP1 6 /3  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 43  

Tabl eau  32  – Com bi n ai son s  obl i g atoi res  d e  b i ts   d e  com m an d e d u  d i spos i ti f 
d ’ en traîn em en t . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 48  

Tabl eau  33  – Com bi n ai son s  obl i g atoi res  d e  b i ts   d ’ état d u  d i spos i ti f d ’ en traîn em en t  . . . . . . . . . . .  1 48  

Tabl eau  34  – M od e  d e  fon cti on n em en t pri s  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 49  

Tabl eau  35  – M i se  à  l ’ éch el l e  d e  cou pl e/force  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 49  

Tabl eau  36  – M od e  d e  fon cti on n em en t pri s  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 50  

Tabl eau  37  – M i se  à  l ’ éch el l e  d e  vi tesse  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 51  

Tabl eau  38  – M od e  d e  fon cti on n em en t pri s  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 52  

Tabl eau  39  – Pol ari té  d e  posi ti on  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 52  

Tabl eau  40  – M i se  à  l ’ éch el l e  d e  vi tesse  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 52  

Tabl eau  41  – M i se  à  l ’ éch el l e  d e  pos i ti on  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 52  

Tabl eau  42  – M od e  d e  fon cti on n em en t pri s  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 53  

Tabl eau  43  – Pol ari té  d e  posi ti on  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 54  

Tabl eau  44  – M i se  à  l ’ éch el l e  d e  vi tesse  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 54  

Tabl eau  45  – M i se  à  l ’ éch el l e  d e  pos i ti on  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 54  

Tabl eau  46  – M i se  à  l ’ éch el l e  d e  cou pl e/force  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 54  

Tabl eau  47  – M od e  d e  fon cti on n em en t pri s  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 56  

Tabl eau  48  – Pol ari té  d e  posi ti on  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 56  

Tabl eau  49  – M i se  à  l ’ éch el l e  d e  vi tesse  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 56  

Tabl eau  50  – M i se  à  l ’ éch el l e  d e  pos i ti on  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 56  

Tabl eau  51  – M i se  à  l ’ éch el l e  d es  d on n ées  d e  cou pl e/force  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 56  

Tabl eau  52  – M i se  à  l ’ éch el l e  d ’ accél érati on  pri se  en  ch arg e  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 57  

Tabl eau  53  – Résu m é d es  caractéri sti q u es  d ’ E th erCAT  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 58  

Tabl eau  54  – N om bre  d e  PD S  par réseau  (exem pl es)  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 58  

Tabl eau  55  – I D N  obsol ètes  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 61  

Tabl eau  56  – I D N  avec ch an g em en t d e  s i g n i fi cati on  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 62  

Tabl eau  57  – M ot d ’ état  d u  d i spos i ti f d ’ en traîn em en t  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 63  

Tabl eau  58  – M ot d e  com m an d e  d u  d i spos i ti f d ’ en traîn em en t  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 64  

Tabl eau  59  – M i se  en  correspon d an ce   d es  servi ces  S SC avec l es  servi ces  E th erCAT . . . . . . .  1 66  

Tabl eau  60  – S ervi ce  d e  l ectu re  S SC . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 70  

Tabl eau  61  – S ervi ce  d e  l ectu re  S SC en  frag m en ts  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 71  

Tabl eau  62  – S ervi ce  d ’ écri tu re  S S C  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 75  

Tabl eau  63  – S ervi ce  d ’ écri tu re  S S C en  frag m en ts  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 76  

Tabl eau  64  – S ervi ce  N oti fi cati on  d ’ exécu ti on  d e  com m an d e S S C  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 79  

Tabl eau  65  – S ervi ce  d ’ i n form ati on s  su r l ’ escl ave  S S C  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 81  

Tabl eau  66  – Protocol e  d e  l a  boîte  au x l ettres  S oE  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 83  

Tabl eau  67  – Dem an d e d e  l ectu re  S SC . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 85  

Tabl eau  68  – Répon se d e  l ectu re  S SC  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 86  

Tabl eau  69  – Dem an d e d e  l ectu re  S SC en  frag m en ts  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 87  

Tabl eau  70  – Dem an d e d ’ écri tu re  S SC  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 89  

Tabl eau  71  – Répon se d ’ écri tu re  S SC . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 91  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 96  – I E C 61 800-7-304: 2 01 5  © I EC  201 5  

Tabl eau  72  – Dem an d e d ’ écri tu re  S SC en  frag m en ts  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 92  

Tabl eau  73  – Dem an d e d e  n oti fi cati on  d ’ exécu ti on  d e  com m an d e  S SC  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 94  

Tabl eau  74  – Dem an d e d ’ i n form ati on s  su r l ’ escl ave  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .  1 95  

 
  

International  Electrotechnical  Commission

 



I E C 61 800-7-304: 2 01 5  © I EC  201 5  – 97  –  

COM M I SSI ON  ÉLE CTROTECH N I QU E I N TERN ATI ON ALE  

____________ 

 
ENTRAÎNEMENTS ÉLECTRIQUES  

DE  PUISSANCE À VITESSE VARIABLE –  
 

Partie  7-304:  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 4 avec les  technologies  de  réseaux 
 

AVAN T-PROPOS 

1 )  La  Com m i s si on  E l ectrotech n i q u e  I n te rn ati on al e  ( I E C)  est  u n e  org a n i s ati on  m on d i a l e  d e  n orm al i sati on  
com pos ée  d e  l ' en s em bl e  d es  com i tés  é l ectrotech n i q u es  n ati on a u x (Com i tés  n ati on au x d e  l ’ I E C).  L ’ I E C a  pou r 
obj et  d e  favori ser l a  coopé rati on  i n tern ati on a l e  pou r tou tes  l es  q u esti on s  d e  n orm al i sati on  d an s  l es  d om ai n es  
d e  l ' é l ectri ci té  et  d e  l 'é l ectron i q u e.  A cet  effet,  l ’ I E C – en tre  a u tres  acti vi tés  – p u bl i e  d es  N orm es  
i n tern ati on a l es ,  d es  S péci fi cati on s  tech n i q u es ,  d es  Rap ports  tech n i q u es,  d es  S péci fi cati on s  acces si b l es  a u  
pu bl i c  (P AS )  et  d es  G u i d es  (ci -ap rès  d én om m és  " Pu bl i cati on (s)  d e  l ’ I E C").  Leu r é l aborati on  est  con fi ée  à  d es  
com i tés  d ' étu d es,  au x travau x d es q u e l s  tou t  Com i té  n ati on a l  i n téress é  par l e  su j et  tra i té  peu t  p arti ci p er.  Les  
org an i s ati on s  i n te rn ati on al es ,  g ou ve rn em en tal es  et  n on  g ou ve rn em en ta l es,  en  l i a i s on  a ve c l ’ I E C,  parti ci pe n t  
ég al em en t  a u x travau x.  L’ I E C col l ab ore  étroi tem en t  a vec l 'Org an i sati on  I n te rn ati on al e  d e  N orm al i sati on  ( I S O ),  
s el on  d es  con d i ti on s  fi xées  p ar accord  e n tre  l es  d e u x org an i s ati on s.  

2)  Les  d éci s i on s  ou  accord s  offi c i el s  d e  l ’ I E C  con cern an t  l es  q u es ti on s  tech n i q u es  rep résen ten t,  d an s  l a  m es u re  
d u  pos si bl e,  u n  accord  i n tern ati on al  su r l es  su j ets  étu d i és,  étan t  d on n é  q u e  l es  Com i tés  n ati on au x d e  l ’ I E C 
i n téres sés  s on t  re prés en tés  d an s  ch aq u e  com i té  d ’ étu d es.  

3)  Les  Pu bl i cati on s  d e  l ’ I E C se  prése n te n t  sou s  l a  form e  d e  recom m an d ati on s  i n tern ati on a l es  et  son t  ag ré ées  
com m e te l l es  par l es  Com i tés  n ati on au x d e  l ’ I E C.  Tou s  l es  efforts  rai son n abl es  s on t  en trepri s  afi n  q u e  l ’ I E C  
s ' as su re  d e  l 'e xacti tu d e  d u  con ten u  tech n i q u e  d e  ses  pu bl i cati on s;  l ’ I E C n e  pe u t  pas  être  te n u e  respon s abl e  d e  
l 'éven tu el l e  m au vai se  u ti l i s ati on  ou  i n terprétati on  q u i  en  es t  fa i te  p ar u n  q u el con q u e  u ti l i sateu r fi n al .  

4)  Dan s  l e  b u t  d ' en cou ra g e r l ' u n i form i té  i n te rn ati on al e,  l es  Com i tés  n ati on a u x d e  l ’ I E C s 'e n g ag e n t,  d a n s  tou te  l a  
m esu re  possi b l e,  à  ap pl i q u e r d e  façon  tra n spa ren te  l es  P u bl i cati on s  d e  l ’ I E C  d a n s  l e u rs  pu bl i cati on s  n ati on al es  
et  ré g i on al es.  Tou tes  d i verg e n ces  en tre  tou tes  P u b l i cati on s  d e  l ’ I E C et  tou tes  pu bl i cati on s  n ati on al es  ou  
rég i on al es  corresp on d a n tes  d o i ven t  être  i n d i q u ées  e n  term es  cl a i rs  d a n s  ces  d ern i è res.  

5)  L ’ I E C e l l e -m êm e n e  fou rn i t  a u cu n e  attestati on  d e  con form i té.  Des  org a n i s m es  d e  ce rti fi cati on  i n d ép en d an ts  
fou rn i s sen t d es  s ervi ces  d 'é val u ati on  d e  con form i té  et,  d a n s  certai n s  s ecteu rs,  accèd e n t au x m arq u es  d e  
con form i té  d e  l ’ I E C.  L ’ I E C n ' est  respon s abl e  d ' au cu n  d es  s ervi ces  effectu és  pa r l es  org an i s m es  d e  certi fi cati on  
i n d é pe n d a n ts.  

6)  Tou s  l es  u ti l i sateu rs  d oi ven t  s ' ass u re r q u ' i l s  son t  en  poss ess i on  d e  l a  d ern i è re  é d i ti on  d e  cette  pu b l i cati on .  

7)  Au cu n e  resp on s a bi l i té  n e  d oi t  être  i m pu té e  à  l ’ I E C,  à  ses  ad m i n i s trate u rs,  em pl oyés,  a u xi l i a i res  ou  
m an d atai res,  y com pri s  ses  e xp erts  pa rti cu l i ers  et  l es  m em bres  d e  ses  com i tés  d 'étu d es  et  d es  Com i tés  
n ati on au x d e  l ’ I E C,  p ou r tou t  pré j u d i ce  cau s é  e n  cas  d e  d om m ag es  corporel s  et  m atéri el s ,  ou  d e  tou t  au tre  
d om m ag e d e  q u el q u e  n atu re  q u e  ce  soi t,  d i recte  ou  i n d i recte ,  ou  pou r s u pp orte r l es  coû ts  (y com pri s  l es  frai s  
d e  j u s ti ce)  et  l es  d é pen s es  d é cou l an t  d e  l a  p u bl i cati on  ou  d e  l ' u ti l i sati on  d e  cette  P u bl i cati on  d e  l ’ I E C ou  d e  
tou te  a u tre  P u bl i cati on  d e  l ’ I E C,  ou  au  créd i t  q u i  l u i  est  accord é.  

8)  L ' atten ti on  est  atti rée  su r l es  référen ces  n orm ati ves  ci tées  d an s  cette  pu bl i cati on .  L ' u ti l i sati on  d e  p u bl i cati on s  
réfé re n cées  est  obl i g atoi re  pou r u n e  ap pl i cati on  correcte  d e  l a  prés en te  p u bl i cati on .   

9)  L’ atte n ti on  est  atti ré e  su r l e  fa i t  q u e  certa i n s  d es  é l ém en ts  d e  l a  p résen te  P u bl i cati on  d e  l ’ I E C peu ven t fai re  
l ’ obj et  d e  d roi ts  d e  b re vet.  L ’ I E C n e  sau rai t  être  ten u e  p ou r res pon s a bl e  d e  n e  pas  avoi r i d en ti fi é  d e  tel s  d roi ts  
d e  b re vets  et  d e  n e  p as  avoi r s i g n a l é  l e u r e xi ste n ce.  

La  N orm e i n tern ati on al e  I EC  6 1 800-7-30 4  a  été  établ i e  par l e  sou s-com i té  22G :  S ystèm es  
d 'en traîn em en t é l ectri q u e  à  vi tesse  vari abl e,  com pren an t d es  con verti sseu rs  à  sem i -
con d u cteu rs,  d u  com i té  d 'étu d es  2 2  d e  l ’ I E C:  S ystèm es  et éq u i pem en ts  é l ectron i q u es  d e 
pu i ssan ce.   

Cette  d eu xi èm e éd i ti on  an n u l e  et rem pl ace  l a  prem i ère  éd i ti on  paru e  en  2007.  Cette  éd i ti on  
con sti tu e  u n e  révi s i on  tech n i q u e.  

Cette  éd i ti on  i n cl u t l es  m od i fi cati on s  tech n i q u es  m aj eu res  su i van tes  par rapport à  l ' éd i ti on  
précéd en te:  m i se  à  j ou r d e  l a  spéci fi cati on  d e  m i se  en  correspon d an ce .   
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Le  texte  d e  cette  n orm e est  i ssu  d es  d ocu m en ts  su i van ts :  

FDI S  Rap port  d e  vote  

2 2G /3 1 4/F DI S  22 G /3 29/RVD  

 
Le  rapport d e  vote  i n d i q u é  d an s  l e  tabl eau  ci -d essu s  d on n e  tou te  i n form ati on  su r l e  vote  a yan t  
abou ti  à  l 'approbati on  d e  cette  n orm e.  

Cette  pu bl i cati on  a  été  réd i g ée  sel on  l es  D i recti ves  I SO /I EC,  Parti e  2 .  

U n e  l i ste  d e  tou tes  l es  parti es  d e  l a  séri e  I EC  61 800,  pu bl i ées  sou s  l e  ti tre  g én éral  
Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable ,  peu t être  con su l tée  su r l e  s i te  web  
d e  l ’ I EC.  

Le  com i té  a  d éci d é  q u e  l e  con ten u  d e  cette  pu bl i cati on  n e  sera  pas  m od i fi é  avan t l a  d ate  d e  
stabi l i té  i n d i q u ée  s u r l e  s i te  web d e  l ’ I E C sou s  "h ttp: //webstore. i ec. ch "  d an s  l es  d on n ées  
re l ati ves  à  l a  pu bl i cati on  rech erch ée.  A cette  d ate,  l a  pu bl i cati on  sera   

•  recon d u i te,  

•  su ppri m ée,  

•  rem pl acée  par u n e  éd i ti on  révi sée,  ou  

•  am en d ée.  

 

IMPORTANT – Le  logo "colour i nside"  qu i  se  trouve sur la  page de  couverture  de  cette  
publ ication  ind ique qu 'el le  contient des  cou leurs  qu i  sont considérées  comme uti les  à  
une  bonne  compréhension  de  son  contenu.  Les  u ti l i sateurs  devraient,  par conséquent,  
imprimer cette  publ ication  en  u ti l i sant une imprimante  cou leur.  
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I N TRODU CTI ON  

La  séri e  I EC  6 1 800  est d esti n ée  à  fou rn i r u n  en sem bl e  com m u n  d e  spéci fi cati on s  d éd i ées  au x 
en traîn em en ts  é l ectri q u es  d e  pu i ssan ce à  vi tesse  vari abl e.  

L' I E C 6 1 80 0-7  spéci fi e  l es  profi l s  d éd i és  au x en traîn em en ts  é l ectri q u es  d e  pu i ssan ce (PD S)  
et l eu r m i se  en  correspon d an ce  avec l es  s ystèm es  d e  com m u n i cati on  exi stan ts  g râce  à  u n  
m od èl e  d ' i n terface  g én éri q u e.    

L ’ I EC  61 800-7  d écri t  u n e  i n terface  g én éri q u e  en tre  l es  s ystèm es  d e  com m an d e et l es  
en traîn em en ts  é l ectri q u es  d e  pu i ssan ce.  Cette  i n terface  peu t être  i n tég rée  au  s ystèm e d e  
com m an d e.  Le  s ystèm e d e  com m an d e proprem en t d i t  peu t ég al em en t être  s i tu é  d an s  l e  
d i spos i ti f d 'en traîn em en t (parfoi s  appel é  "d i sposi ti f d ' en traîn em en t i n te l l i g en t") .  

I l  exi ste  u n  g ran d  n om bre  d ' i n terfaces  ph ysi q u es  d i spon i b l es  (en trées  et sorti es  an al og i q u es  
et n u m éri q u es,  i n terfaces  séri es  et  paral l è l es,  bu s  d e  terrai n  et  réseau x) .  Les  profi l s  établ i s  
su r d es  i n terfaces  ph ys i q u es  spéci fi q u es  son t d éj à  d éfi n i s  pou r certa i n s  d om ai n es  
d 'appl i cati on  (par exem pl e,  com m an d e d e  m ou vem en t)  et certa i n es  cl asses  d e  d i sposi ti fs  (par 
exem pl e,  d i sposi ti fs  d 'en traîn em en t cl ass i q u es,  pos i ti on n eu r) .  Les  i m pl ém en tati on s  
correspon d an tes  d es  i n terfaces  d e  prog ram m es d e  com m an d e  et  d e  prog ram m eu rs 
d 'appl i cati on  associ ées  son t d e  n atu re  propri étai re  et vari en t d e  m an i ère  i m portan te.  

L ’ I EC  61 800-7  d éfi n i t  u n  en sem bl e  d e  fon cti on s,  param ètres  et d i ag ram m es d 'états  com m u n s 
pou r l a  com m an d e d 'en traîn em en t ou  u n e  d escri pti on  d e  séq u en ces  d 'opérati on s  à  m ettre  en  
correspon d an ce  avec l es  profi l s  d 'en traîn em en t.  

L ’ I EC  61 800-7  fou rn i t  u n e  procéd u re  d 'accès  au x fon cti on s  et d on n ées  d 'u n  d i spos i ti f 
d 'en traîn em en t,  i n d épen d an te  d u  profi l  d 'en traîn em en t et d e  l ' i n terface  d e  com m u n i cati on  
em pl oyés.  I l  s ’ ag i t d e  d éfi n i r u n  m od èl e  com m u n  d 'en traîn em en t com portan t d es  fon cti on s  
gén éri q u es  et d es  obj ets  pou van t être  m i s  en  correspon d an ce avec d es  i n terfaces  d e  
com m u n i cati on  d i fféren tes.  Ceci  perm et d e  prévoi r d es  i m pl ém en tati on s  com m u n es  d e  
com m an d e d e  m ou vem en t (ou  appl i cati on s  d e  com m an d e d e  vi tesse  ou  d e  com m an d e  
d 'en traîn em en t)  d an s  l es  con trôl eu rs  san s  au cu n e  con n ai ssan ce  spéci fi q u e  d e  l a  m i se  en  
œu vre  d u  d i spos i ti f d 'en traîn em en t.  

I l  y a  p l u s i eu rs  ra i son s  d e  d éfi n i r u n e  i n terface  g én éri q u e:  

Pour un  constructeur de  d ispositi f d 'entraînement  

– ass i stan ce  p l u s  a i sée  d es  i n tég rateu rs  d e  s ystèm es ;  

– d escri pti on  p l u s  a i sée  d es  fon cti on s  d 'en traîn em en t d u  fa i t  d ' u n e  term i n ol og i e  com m u n e;  

– l e  ch oi x d es  d i spos i ti fs  d 'en traîn em en t n e  d épen d  pas  d e  l a  d i spon i b i l i té  d 'u n e  ass i stan ce  
spéci fi q u e;  

Pour un  constructeur de  d isposi ti f de  commande  

– au cu n e  i n fl u en ce d e  l a  tech n ol og i e  d e  bu s;  

– i n tég rati on  a i sée  d es  d i spos i ti fs ;  

– i n d épen d an ce  par rapport à  u n  fou rn i sseu r d e  d i spos i ti fs  d 'en traîn em en t;  

Pour un  in tégrateur de  systèmes  

– effort m oi n d re  d ' i n tég rati on  d es  d i sposi ti fs ;   

– m éth od e i n te l l i g i bl e  u n i q u e  d e  m od él i sati on ;  

– i n d épen d an ce par rapport à  l a  tech n ol og i e  d e  bu s.  
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Con cevoi r u n e  appl i cati on  d e  com m an d e d e  m ou vem en t avec p l u s i eu rs  d i spos i ti fs  
d 'en traîn em en t d i fféren ts  et u n  s ystèm e d e  com m an d e  spéci fi q u e  n écess i te  u n  effort certa i n .  
Les  tâch es  d e  m i se  en  œu vre  d es  l og i ci e l s  s ystèm es  et d e  com préh en si on  d e  l a  d escri pti on  
fon cti on n el l e  d es  com posan ts  i n d i vi d u el s  peu ven t con d u i re  à  l 'épu i sem en t d es  ressou rces  
d 'u n  proj et.  D an s  certai n s  cas,  l es  d i spos i ti fs  d ' en traîn em en t n e  partag en t pas  l a  m êm e 
i n terface  ph ysi q u e.  Certai n s  d i spos i ti fs  d e  com m an d e n e  pren n en t en  ch arg e  q u ’ u n e  i n terface  
u n i q u e  q u i  n 'est pas  pri se  en  ch arg e  par u n  d i sposi ti f d 'en traîn em en t spéci fi q u e.  D 'au tre  part,  
l es  fon cti on s  et l es  stru ctu res  d e  d on n ées  son t sou ven t spéci fi ées  avec d es  i n com pati b i l i tés .  
Cel a  exi g e  d e  l ' i n tég rateu r d e  s ystèm es  d 'établ i r d es  i n terfaces  spéci a l es  pou r l e  l og i ci e l  
d 'appl i cati on  a l ors  q u e  cette  opérati on  n e  re l ève  pas  vrai m en t d e  sa  respon sabi l i té .  

Certai n es  appl i cati on s  n écess i ten t d e  pou voi r éch an g er d es  d i spos i ti fs,  voi re  i n tég rer d e  
n ou veau x d i sposi ti fs  d an s  u n e  con fi g u rati on  exi stan te.  E l l es  son t a l ors  con fron tées  à  
d i fféren tes  sol u ti on s  i n com pati b l es.  Les  efforts  n écessai res  pou r ad apter u n e  sol u ti on  re l ati ve  
à  u n  profi l  d ' en traîn em en t et au x exten si on s  spéci fi q u es  au  con stru cteu r peu ven t se  révél er 
i n acceptabl es.  Ceci  réd u i t l e  d eg ré  d e  l i berté  con cern an t l e  ch oi x d ' u n  d i sposi ti f l e  m i eu x 
ad apté  à  cette  appl i cati on  à  l a  s i m pl e  sél ecti on  d u  d i sposi ti f d i spon i b l e  pou r u n e  i n terface  
ph ys i q u e  spéci fi q u e  et pri s  en  ch arg e  par l e  con trôl eu r.  

L ’ I EC  61 800-7-1  est  d i vi sée  en  u n e  parti e  g én éri q u e  et  en  p l u s i eu rs  an n exes  com m e l e  
représen te  l a  F i g u re  1 .  Les  types  d e  profi l s  d 'en traîn em en t pou r C i A® 402 1 ,  CI P  M oti on TM 2,  
PROFI d ri ve 3  et  S E RCOS ® 4  son t m i s  en  correspon d an ce avec l ' i n terface  g én éri q u e  d an s  
l 'an n exe correspon d an te.  Les  an n exes  on t  été  sou m i ses  par d es  org an i sm es  i n tern ati on au x 
i n d épen d an ts  spéci a l i sés  d an s  l es  réseau x ou  l es  bu s  d e  terra i n ,  et  respon sabl es  d u  con ten u  
d e  l 'an n exe  q u i  y est  associ ée,  a i n s i  q u e  d e  l ' u ti l i sati on  d es  m arq u es  con n exes.  

Les  d i fféren ts  types  d e  profi l s  1 ,  2 ,  3  e t 4  son t spéci fi és  d an s  l ’ I E C 61 80 0-7-2 01 ,  
l ’ I E C 61 800-7-2 02 ,  l ’ I EC  61 800-7-2 03  et l ’ I EC  61 800-7-2 04.  

La  présen te  parti e  d e  l ’ I EC  61 800-7  spéci fi e  l a  ou  l es  m éth od es  d e  m i se  en  correspon d an ce  
d u  profi l  d e  type  4  (S E RCO S®)  avec l es  tech n ol og i es  d e  rés eau x te l l es  q u e  S ERCO S ® et  
Eth erCAT® 5.  

  

————————— 
1   Ci A® 4 02  es t  u n e  m arq u e  d é posée  d e  CAN  i n  Au tom ati on ,  e . V.  (Ci A).  Cette  i n form ati on  est  fou rn i e  pou r l a  

com m od i té  d es  u ti l i s ateu rs  d e  l a  p rése n te  n orm e  i n tern ati on a l e  et  n e  con s ti tu e  en  au cu n  ca s  u n  e n té ri n em en t 
par l ’ I E C d u  d éten teu r d e  l a  m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  ses  p rod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  
n ’ i m pl i q u e  pas  l ’ u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  d éposé e  Ci A® 4 0 2.  L 'u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  d ép osée  Ci A® 402  
n écess i te  l ’ a u tori sati on  d e  CAN  i n  Au tom ati on ,  e . V.  (Ci A).  

2  CI P  M oti on ™  est  u n e  m arq u e  d e  ODVA,  I n c.  Cette  i n form ati on  est  fou rn i e  pou r l a  com m od i té  d es  u ti l i s ateu rs  d e  
l a  présen te  n orm e  i n te rn ati on al e  et  n e  con sti tu e  e n  au cu n  cas  u n  en téri n em en t pa r l ’ I E C  d u  d éten teu r d e  l a  
m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  ses  prod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  n ’ i m pl i q u e  pa s  l ’ u ti l i s ati on  d e  l a  
m arq u e  CI P  M oti on ™ .  L' u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  CI P  M oti on ™  n écessi te  l ’ au tori s ati on  d e  O D VA,  I n c.  

3  P ROFI d ri ve  est  u n e  m arq u e  d e  PROF I B U S  & P ROFI N E T I n tern ati on al .  Cette  i n form ati on  est  fou rn i e  p ou r l a  
com m od i té  d es  u ti l i sate u rs  d e  l a  p rése n te  n orm e i n tern ati on a l e  et  n e  con sti tu e  en  au cu n  ca s  u n  e n té ri n em en t  
par l ’ I E C d u  d éten teu r d e  l a  m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  ses  p rod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  
n ’ i m pl i q u e  pas  l ’ u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  PROF I d ri ve.  L ’ u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  PROFI d ri ve  n écess i te  
l ’ au tori s ati on  d e  PROFI B U S  &  P ROFI N E T I n te rn ati on al .  

4  S E RCOS ® es t  u n e  m arq u e  d éposé e  d e  S E RCOS  I n tern ati on al  e . V.  Cette  i n form ati on  e s t  fou rn i e  pou r l a  
com m od i té  d es  u ti l i sateu rs  d e  l a  prés en te  N orm e  i n tern ati on al e  et  n e  con sti tu e  e n  au cu n  cas  u n  en té ri n em en t  
par l ’ I E C d u  d éten teu r d e  l a  m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  ses  p rod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  
n ’ i m pl i q u e  pas  l ’ u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  d é posé e  S E RCOS ®.  L ’ u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  d éposée  S E RCOS ® 
n écess i te  l ’ a u tori sati on  d e  son  d éte n teu r.  

5  E th erCAT® es t  u n e  m arq u e  d éposé e  d e  B eckh off,  Verl .  Cette  i n form ati on  est  fou rn i e  pou r l a  com m od i té  d es  
u ti l i s ateu rs  d e  l a  p rés e n te  N orm e  i n tern ati on al e  et  n e  con sti tu e  en  au cu n  cas  u n  en té ri n em en t  par l ’ I E C d u  
d éte n teu r d e  l a  m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  s es  p rod u i ts .  La  con form i té  à  ce  p rofi l  n ’ i m pl i q u e  pas  
l ’ u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  d é pos ée  E th e rCAT®.  L’ u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  d ép os ée  E th erCAT® n écessi te  
l ’ au tori s ati on  d e  son  d éten teu r.  
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Les  I E C 6 1 800-7-30 1 ,  I E C 61 800 -7-302  et I EC  61 800-7-30 3  spéci fi en t l a  ou  l es  m éth od es  d e  
m i se  en  correspon d an ce  d es  profi l s  d e  types  1 ,  2  e t 3  avec l es  d i fféren tes  tech n ol og i es  d e  
réseau x (te l l es  q u e  CAN open ® 6,  CC-Li n k I E ® F i e l d  N etwork 7,  E PA™ 8,  Eth erCAT®,  Eth ern et 
Powerl i n kTM 9,  D evi ceN etTM 1 0,  Con trol N etTM 1 1 ,  Eth erN et/I PTM 1 2,  PROFI BU S 1 3  et  
PROFI N ET 1 4) .  

————————— 
6  CAN open®  est  u n e  m arq u e  d é posée  d e  CAN  i n  Au tom ati on ,  e . V.  (Ci A).  Cette  i n form ati on  est  fou rn i e  p ou r l a  

com m od i té  d es  u ti l i s ate u rs  d e  l a  p rése n te  n orm e  i n tern ati on a l e  et  n e  con s ti tu e  en  au cu n  ca s  u n  e n té ri n em en t 
par l ’ I E C d u  d éten teu r d e  l a  m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  ses  p rod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  
n ’ i m pl i q u e  pas  l ’ u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  d ép osée  CAN ope n®.  L ’ u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  d ép osée  CAN ope n®  
n éces si te  l ’ a u tori s ati on  d e  CAN  i n  Au tom ati on  e . V.  (Ci A).  CAN op en®  est  l ' acron ym e d e  "Con trol l e r Are a  
Network open (Gestionnaire de  réseau de communication ouvert)  e t  fa i t  référen ce  à  l 'E N  50 3 25-4.  

7  CC-Li n k I E® F i e l d  N etwork es t  u n e  m arq u e  d ép osée  d e  M i tsu bi s h i  E l ectri c  Corporati on .  Cette  i n form ati on  es t  
fou rn i e  p ou r l a  com m od i té  d es  u ti l i sateu rs  d e  l a  présen te  n orm e  i n tern ati on al e  et  n e  con s ti tu e  en  au cu n  cas  u n  
en té ri n em en t pa r l ’ I E C d u  d éten teu r d e  l a  m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  s es  prod u i ts .  La  con form i té  à  ce  
profi l  n ’ i m pl i q u e  pas  l ’ u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  d ép osée  CC-Li n k I E® F i e l d  N etwork.  L ’ u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  
d ép os ée  C C-Li n k I E® F i e l d  N etwork n écessi te  l ’ a u tori sati on  d e  M i tsu bi sh i  E l ectri c  Corporati on .  

8  E P A™  es t  u n e  m arq u e  d e  S U PCON  G rou p  Co.  Ltd .  Cette  i n form ati on  est  fou rn i e  p ou r l a  com m od i té  d es  
u ti l i sateu rs  d e  l a  p rés e n te  n orm e i n tern ati on al e  et  n e  con s ti tu e  en  a u cu n  cas  u n  en téri n em en t  par l ’ I E C d u  
d éte n teu r d e  l a  m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  ses  p rod u i ts .  La  con form i té  à  ce  p rofi l  n ’ i m pl i q u e  pas  
l ’ u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  E P A™ .  L’ u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  E P A™  n écessi te  l ’ au tori sati on  d e  s on  d éten te u r.  

9  E th ern et P owe rl i n k™  est  u n e  m arq u e  d e  B &R. ,  Le  con trôl e  d e  son  u ti l i s ati on  est  con fi é  à  l ' org an i sm e  à  bu t  n on  
l u crati f E PS G .  Cette  i n form a ti on  est  fou rn i e  pou r l a  com m od i té  d es  u ti l i sate u rs  d e  l a  présen te  N orm e 
i n tern ati on a l e  et  n e  con sti tu e  en  au cu n  cas  u n  en té ri n em en t  par l ’ I E C d u  d éte n teu r d e  l a  m arq u e  ou  d e  l ’ u n  
q u el con q u es  d e  s es  prod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  n ’ i m pl i q u e  pas  l ’ u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  E th ern et  
P owe rl i n k™ .  L ’ u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  E th e rn et Powerl i n k™  n éces si te  l ’ au tori sati on  d e  son  d éten te u r.  

1 0  De vi ceN et™  est  u n e  m arq u e  d e  O DVA,  I n c.  Cette  i n form ati on  es t  fou rn i e  pou r l a  com m od i té  d es  u ti l i s ate u rs  d e  
l a  prése n te  N orm e  i n te rn ati on al e  et  n e  con sti tu e  en  au cu n  cas  u n  en té ri n em en t  pa r l ’ I E C  d u  d éten te u r d e  l a  
m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  ses  prod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  n ’ i m pl i q u e  pa s  l ’ u ti l i sati on  d e  l a  
m arq u e  D evi ceN et™ .  L' u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  D evi ce N et™  n écessi te  l ’ a u tori sati on  d e  O D VA,  I n c.  

1 1   Con trol N et™  est  u n e  m arq u e  d e  ODVA,  I n c.  Cette  i n form ati on  est  fou rn i e  p ou r l a  com m od i té  d es  u ti l i s ateu rs  d e  
l a  p rés e n te  N orm e i n te rn ati on al e  et  n e  con s ti tu e  en  au cu n  cas  u n  en té ri n em en t  pa r l ’ I E C  d u  d éten te u r d e  l a  
m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  ses  prod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  n ’ i m pl i q u e  pa s  l ’ u ti l i sati on  d e  l a  
m arq u e  C on trol N et™ .  L’ u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  Con trol N et™  n éces si te  l ’ a u tori s ati on  d e  O D VA,  I n c.  

1 2  E th erN et/I P™  est  u n e  m arq u e  d e  ODVA,  I n c.  Cette  i n form ati on  est  fou rn i e  pou r l a  com m od i té  d es  u ti l i s ate u rs  
d e  l a  p résen te  N orm e  i n tern ati on al e  et  n e  con sti tu e  en  au cu n  cas  u n  e n té ri n em en t  pa r l ’ I E C  d u  d éte n teu r d e  l a  
m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  s es  prod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  n ’ i m pl i q u e  pa s  l ’ u ti l i sati on  d e  l a  
m arq u e  E th e rN et/I P™ .  L 'u ti l i sa ti on  d e  l a  m arq u e  E th e rN et/I P™  n écessi te  l ’ au tori s ati on  d e  ODVA,  I n c.  

1 3  PROFI B U S  es t  u n e  m arq u e  d e  PROFI B U S  & P ROFI N E T I n tern ati on al .  C ette  i n form ati on  est  fou rn i e  pou r l a  
com m od i té  d es  u ti l i sate u rs  d e  l a  p rés e n te  n orm e  i n tern ati on al e  et  n e  con sti tu e  en  au cu n  ca s  u n  e n té ri n em en t 
par l ’ I E C d u  d éten teu r d e  l a  m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  s es  p rod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  
n ’ i m pl i q u e  pas  l ’ u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  P ROFI B U S .  L’ u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  P ROFI B U S  n éces si te  
l ’ au tori sati on  d e  P ROFI B U S  & P ROFI N E T I n te rn ati on al .  

1 4  PROFI N E T est  u n e  m arq u e  d e  P ROFI B U S  &  P ROFI N E T I n tern ati on al .  Cette  i n form ati on  est  fou rn i e  p ou r l a  
com m od i té  d es  u ti l i s ate u rs  d e  l a  p rése n te  n orm e  i n tern ati on a l e  et  n e  con s ti tu e  en  au cu n  ca s  u n  e n té ri n em en t 
par l ’ I E C d u  d éten teu r d e  l a  m arq u e  ou  d e  l ’ u n  q u el con q u es  d e  s es  p rod u i ts .  La  con form i té  à  ce  profi l  
n ’ i m pl i q u e  pas  l ’ u ti l i sati on  d e  l a  m arq u e  P ROFI N E T.  L ’ u ti l i s ati on  d e  l a  m arq u e  PROFI N E T n éces si te  
l ’ au tori sati on  d e  PROF I B U S  & P ROFI N E T I n te rn ati on al .  
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Ang lais  Français  

I E C 61 8 00  se ri es  Ad j u stabl e  s pee d  e l ectri cal  
power d ri ve  system s  

S éri e  I E C 61 8 00  E n tra în em en ts  é l ectri q u es  d e  
pu i ssan ce  à  vi tess e  va ri a bl e  

I E C/TR 62 390  De vi ce  p rofi l e  g u i d e l i n e   I E C TR 62 390  De vi ce  p rofi l e  g u i d e l i n e  (d i s pon i b l e  
en  a n g l a i s  seu l em en t)  

I E C 61 8 00 -7  G e n e ri c  i n te rface  an d  u se  of 
profi l es  for power d ri ve  s ystem s   

I E C 61 8 00 -7  I nterface générique et uti l isation  de profils 
pour les entraînements électriques de puissance 

I E C 61 8 00 -7 -1  I n te rface  d efi n i t i on   I E C 61 8 00 -7 -1  D éfi n i ti on  d e  l ’ i n terface  

G en e ri c  PDS  i n te rface  sp eci fi cati on  S péci fi cati on  d ’ i n terface  P DS  g én éri q u e  

An n e x A,  M a ppi n g  of P rofi l e  type  1  (Ci A 4 02 )  An n e xe  A,  M i se  en  correspon d an ce  d u  profi l  d e  
type  1  (C i A 40 2 )  

An n e x B ,  M a ppi n g  of P rofi l e  type  2  (CI P  
M oti on )  

An n e xe  B ,  M i se  en  correspon d an ce  d u  profi l  d e  
type  2  (CI P  M oti on )  

An n e x C,  M ap pi n g  of Profi l e  type  3  
(PROFI d ri ve )  

An n e xe  C,  M i se  en  corresp on d an ce  d u  profi l  d e  
type  3  (P RO F I d ri ve)  

An n e x D,  M ap pi n g  of Profi l e  type  4  (S E RCOS )  An n e xe  D,  M i se  en  corresp on d an ce  d u  profi l  d e  
type  4  (S E RCOS )  

An n ex A 
M appi n g  of 

Profi l e  type  1  
(Ci A 4 02)  

An n ex B  
M appi n g  of 

Profi l e  type  2  
(CI P  M oti on )  

An n ex C  
M appi n g  of 

Profi l e  type  3  
(PRO FI d ri ve)  

An n ex D  
M appi n g  of 

Profi l e  type  4  
(SE RCOS)  

IEC  61 800-7-201  
 

Profi l e  type  1  
(Ci A 4 02)  

IEC  61 800-7-202  
 

Profi l e  type  2  
(CI P  M oti on )  

IEC  61 800-7-203  
 

Profi l e  type  3  
(PRO FI d ri ve)  

IEC  61 800-7-204 
 

Profi l e  type  4  
(SE RCOS)  

IEC  61 800-7-301  
 

M appi n g  of profi l e  
type  1  to:  
• CAN open  
• CC-Li n k I E  
• EP A 
• Eth erCAT 
• ETH E RN ET 

Powerl i n k  

IEC  61 800-7-302  
 

M appi n g  of profi l e  
type  2  to:  
• Devi ceN et  
• Con trol N et  
• Eth erN et/I P  

IEC  61 800-7-303  
 

M appi n g  of profi l e  
type  3  to:  
• PROFI BU S  
• PROFI N E T 

IEC  61 800-7-304 
 

M appi n g  of profi l e  
type  4  to:  
• SE RCOS I  +  I I  
• SE RCOS I I I  
• Eth erCAT 

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  

G en eri c  PD S i n terface  speci fi cati on  

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

I EC 61 800  seri es  
Ad j u stabl e  spee d  e l ectri cal  p ower d ri ve  

s ystem s 

I EC TR 62 390  
De vi ce  p rofi l e  g u i d el i n e  

IEC  
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Anglais  Français  

I E C 61 8 00 -7 -2 0 0  – Profi l e  sp e ci fi cati on s   I E C  61 8 00 -7 -20 0  – S p éci fi cati on s  d es  profi l s  

I E C 61 8 00 -7 -2 0 1  
P rofi l e  typ e  1  (Ci A 1 0 2)  

I E C 61 8 00 -7 -2 0 1  
Profi l  d e  typ e  1  (Ci A 1 02 )  

I E C 61 8 00 -7 -2 0 2  
P rofi l e  typ e  2  (CI P  M oti on )  

I E C 61 8 00 -7 -2 0 2  
Profi l  d e  typ e  2  (CI P M oti on )  

I E C 61 8 00 -7 -2 0 3  
P rofi l e  typ e  3  (P ROFI d ri ve)  

I E C 61 800 -7 -2 0 3  
P rofi l  d e  typ e  3  (P ROFI d ri ve )  

I E C 61 8 00 -7 -2 0 4  
P rofi l e  typ e  4  (P ROFI d ri ve)  

I E C 61 800 -7 -2 0 4  
P rofi l  d e  typ e  4  (S E RCOS )  

I E C 61 8 00 -7 -30 0  – M a ppi n g  of profi l es  to  
n etwork tech n ol og i es   

I E C  61 8 00 -7 -30 0  – M i s e  e n  correspon d an ce  d e  
profi l s  avec l es  tech n ol og i es  d e  rése au x 

I E C 61 8 00 -7 -30 1  
M a ppi n g  of p rofi l e  type  1  to  
CAN open  

CC-Li n k I E  

E PA 

E th erCAT 

E TH E RN E T 

P owe rl i n k  

I E C 61 8 00 -7 -30 1  
M i se  e n  corresp on d an ce  d u  p rofi l  d e  type  1  a vec  
CAN open  

CC-Li n k I E  

E P A 

E th erCAT 

E TH E RN E T 

Powe rl i n k  

I E C 61 8 00 -7 -30 2  
M a ppi n g  of p rofi l e  type  2  to  
De vi ceN et  

Con trol N et  

E th erN et/I P  

I E C 61 800 -7 -30 2  
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Figure 1  – Structure  de  l ’ IEC  61 800-7  
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ENTRAÎNEMENTS ÉLECTRIQUES  
DE  PUISSANCE À VITESSE VARIABLE –  

 
Partie  7-304:  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 4 avec les  technologies  de  réseaux 

 
 
 

1  Domaine d 'appl ication  

La présen te  parti e  d e  l ’ I EC  61 800  spéci fi e  l a  m i se  en  correspon d an ce d u  profi l  d e  type  4  
(S ERCO S),  d écri t  d an s  l ’ I E C 61 800-7-2 04,  avec l es  d i fféren tes  tech n ol og i es  d e  réseau x.  

– S ERCO S I  /  I I ,  voi r l ’ Arti cl e  5,  

– S ERCO S I I I ,  voi r l ’ Arti cl e  6 ,  

– Eth erCAT,  voi r l ’ Arti cl e  7 .  

Les  fon cti on s  spéci fi ées  d an s  l a  présen te  parti e  d e  l ' I E C 61 800-7  n e  son t pas  d esti n ées  à  
assu rer l a  sécu ri té  fon cti on n el l e .  Ceci  exi g e  l 'appl i cati on  d e  m esu res  su ppl ém en ta i res  
con form es  au x n orm es,  con ven ti on s  et  l o i s  perti n en tes.  

2  Références  normatives  

Les  d ocu m en ts  su i van ts  son t ci tés  en  référen ce  d e  m an i ère  n orm ati ve,  en  i n tég ral i té  ou  en  
parti e ,  d an s  l e  présen t d ocu m en t et  son t i n d i spen sabl es  pou r son  appl i cati on .  Pou r l es  
référen ces  d atées,  seu l e  l ’ éd i ti on  ci tée  s ’ appl i q u e.  Pou r l es  référen ces  n on  d atées,  l a  
d ern i ère  éd i ti on  d u  d ocu m en t d e  référen ce  s ’ appl i q u e  ( y com pri s  l es  éven tu el s  
am en d em en ts).  

I E C 61 1 58-2,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 2:  Spécification et définition des services de la  couche physique  

I E C 61 1 58-4-1 6,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 4-16: Spécification de  protocole de la  couche de liaison de données – Éléments de  
Type 16  

I E C 61 1 58-5-1 6,  Réseaux de communication industriels – Spécifications des bus de terrain – 
Partie 5-16: Définition des services de la  couche application  – Éléments de  Type 16  

I E C 61 4 91 : 2 00 2 ,  Équipement électrique des machines industrielles – Liaison des données 
sérielles pour communications en temps réel entre unités de  commande et dispositifs 
d'entraînement  

I E C  6 1 784-1 ,  Réseaux de communication industriels – Profils – Partie  1 :  Profils de bus de 
terrain  

I E C  6 1 784-2,  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  

I E C 61 800-7-2 04: 2 01 5,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – 
Partie 7-204: Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques 
de  puissance – Spécification du profil de Type 4  
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I S O/I E C/I E E E  880 2-3: 2 01 4 ,  Standard for Ethernet (d i spon i b l e  en  an g l a i s  seu l em en t)   

3 Termes,  défin i tions  et  abréviations   

3.1  Termes  et défin i tions  

Pou r l es  besoi n s  d u  présen t d ocu m en t,  l es  term es  et d éfi n i ti on s  su i van ts  s ' appl i q u en t.  

3.1 . 1   
message  d 'acquittement 
AT  
m essag e  d an s  l eq u el  ch aq u e  escl ave  i n tèg re  ses  d on n ées  

N ote  1  à  l 'a rti cl e:  L ' ab ré vi ati on  " AT"  est  d é ri vée  d u  te rm e  an g l ai s  d ével oppé  corres pon d an t  " ackn owl ed g e  
te l eg ram ".  

3.1 .2   
algori thme 
séq u en ce  fi n i e  d ' opérati on s  com pl ètem en t d éterm i n ée  par l aq u el l e  l a  va l eu r d es  d on n ées  d e  
sorti e  peu t être  ca l cu l ée  à  parti r d e  l a  va l eu r d es  d on n ées  d 'en trée  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 1 ]  

3.1 .3   
appl ication  
él ém en t fon cti on n el  l og i ci el  spéci fi q u e  à  l a  résol u ti on  d 'u n  probl èm e en  term es  d e  m esu re  et  
d e  com m an d e d e  procéd és  i n d u stri e l s  

N ote  1  à  l ' arti cl e:  U n e  a ppl i cati on  pe u t  être  rép arti e  e n tre  l es  res sou rces,  et  peu t  com m u n i q u e r a vec d ' au tres  
appl i cati on s.  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 2]  

3.1 .4   
attribut  
propri été  ou  caractéri sti q u e  d 'u n e  en ti té  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 3]  

3.1 .5   
classe  
d escri pti on  d ' u n  en sem bl e  d ' obj ets  q u i  partag en t l es  m êm es  attri bu ts,  opérati on s,  m éth od es,  
re l ati on s  et sém an ti q u e  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 5]  

3.1 .6   
commandes  
consignes  
en sem bl e  d e  com m an d es  en tre  l e  prog ram m e d e  com m an d e d ’ appl i cati on  et l e  PD S 
perm ettan t d e  con trôl er l e  com portem en t d u  PD S ou  l es  él ém en ts  fon cti on n el s  d e  cel u i -ci  

N ote  1  à  l 'a rti cl e:  Les  états  ou  l es  m od es  d e  fon cti on n em en t refl ète n t  l e  com portem en t.  

N ote  2  à  l 'a rti cl e:  Les  d i fféren tes  com m an d es  peu ve n t être  représ en tées  pa r u n  b i t  ch acu n e.  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 3. 1 . 3]  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 06  – I E C 61 800-7-304: 2 01 5  © I EC  201 5  

3.1 .7   
cycle  de  communication  
accu m u l ati on  d e  tou s  l es  m essag es  en tre  d eu x m essag es  d e  s yn ch ron i sati on  d u  m aître  

3.1 .8   
commande  
régu lation  
acti on  d él i bérée  su r (ou  d an s)  u n  processu s,  en  vu e  d 'atte i n d re  d es  obj ecti fs  d éfi n i s  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 6 ]  

3. 1 .9   
d ispositi f de  commande/régu lation  
u n i té  ph ysi q u e  con ten an t – d an s  u n  m od u l e/sou s-en sem bl e  ou  d i spos i ti f – u n  prog ram m e 
d ' appl i cati on  d e  com m an d e  d u  PD S  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 7]  

3. 1 . 1 0   
mot de  commande  
d eu x octets  ad j acen ts  d an s  l e  m essag e d e  d on n ées  d u  m aître  con ten an t l es  com m an d es  d u  
PD S  ad ressé  

[S OU RCE :  I EC 61 800-7-1 : 2 01 5,  3 . 3 . 5. 4,  m od i fi ée  — Le  term e "d i sposi ti f d ' en traîn em en t"  est  
rem pl acé  par l e  term e PDS ]  

3.1 . 1 1   
durée de  cycle  
i n terval l e  d e  tem ps  en tre  d eu x évén em en ts  cycl i q u es  récu rren ts  con sécu ti fs  

3.1 . 1 2   
commun ication  cycl ique  
éch an g e  péri od i q u e  d e  m essag es   

3.1 . 1 3   
données  cycl iques  
parti e  d e  m essag e  d on t l a  s i g n i fi cati on  n e  ch an g e  pas  pen d an t l e  fon cti on n em en t cycl i q u e  d e  
l ' i n terface  

3.1 . 1 4   
fonctionnement cycl ique  
apparei l s  d u  réseau  d e  tran sm i ss i on  ad ressés  et i n terrog és  l 'u n  après  l 'au tre,  à  i n terval l es  d e  
tem ps  fi xes  et con stan ts  

3.1 . 1 5   
échange  de  données  
tran sm i ssi on  n on  cycl i q u e  su r d em an d e,  tran sm i ssi on  d ' i n form ati on s  après  d em an d e  
tran sm i se  par l e  m aître  (can al  d e  servi ce)  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 3 . 5. 7]  

3. 1 . 1 6   
type de  données  
en sem bl e  d e  va l eu rs  associ é  à  u n  en sem bl e  d ' opérati on s  au tori sées  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 01 5,  3 . 2 . 8]  
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3. 1 . 1 7   
d ispositi f 
d i sposi ti f d e  terrai n  
en ti té  ph ysi q u e  i n d épen d an te  en  réseau  d an s  u n  systèm e d ' au tom ati sati on  i n d u stri e l ,  capabl e  
d ' accom pl i r d es  fon cti on s  spéci fi ées  d an s  u n  con texte  parti cu l i er et  d é l i m i tée  par ses  
i n terfaces   

[S OU RCE :  I E C 61 80 0-7: 201 5,  3 . 2. 9]  

3. 1 . 1 8   
profi l  de  d isposi ti f 
représen tati on  d 'u n  d i spos i ti f en  term es  d e  ses  param ètres,  en sem bl es  d e  param ètres  et  
com portem en t se l on  u n  m od èl e  d e  d i sposi ti f q u i  d écri t  l es  d on n ées  et l e  com portem en t d u  
d i spos i ti f te l  q u e  perçu s  par l ’ i n term éd i ai re  d ' u n  réseau ,  i n d épen d am m en t d e  tou te  
tech n ol og i e  d e  réseau  

[S OU RCE :  61 800 -7-1 : 2 0 1 5,  3 . 2 . 1 1 ]  

3.1 . 1 9   
câble  à  fibres  optiques  
su pport  d e  tran sm i ssi on  d e  d on n ées  en  séri e  d e  s i g n au x opti q u es   

3.1 .20   
élément fonctionnel  
en ti té  d e  l og i ci e l  ou  l og i ci el  com bi n é  au  m atéri e l ,  capabl e  d 'accom pl i r u n e  fon cti on  spéci fi ée  
d 'u n  d i spos i ti f 

N ote  1  à  l ' arti cl e:  U n  é l ém e n t  fon cti on n e l  com porte  u n e  i n te rface  et  d es  ass oci ati on s  à  d ' a u tres  é l ém en ts  
fon cti on n el s  et  fon cti on s.  

N ote  2  à  l ' arti cl e:  U n  é l ém en t fon cti on n el  pe u t  être  con sti tu é  d e  b l oc(s)  d e  fon cti on s ,  d 'ob j et(s )  ou  d e  l i s te(s )  d e  
param ètres.  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 1 3]  

3.1 .21   
numéro  d ’ iden tification  
IDN  
appel l ati on  d ' u n e  d on n ée d e  fon cti on n em en t sou s  l aq u el l e  u n  b l oc d e  d on n ées  est  préservé  
avec ses  attri bu ts,  n om s,  u n i tés,  va l eu rs  d ’ en trée  m i n i m al es  et m axi m al es,  a i n s i  q u e  l es  
d on n ées  

N ote  1  à  l 'arti cl e:  L 'a brévi ati on  " I DN "  est  d éri vé e  d u  te rm e  an g l a i s  d é vel op pé  corres pon d an t " i d en ti fi cati on  
n u m ber" .  

3.1 .22   
données  d ’entrée  
d on n ées  tran sférées  d 'u n e  sou rce  extern e  d an s  u n  d i spos i ti f,  u n e  ressou rce  ou  u n  é l ém en t 
fon cti on n el  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 1 4]  

3.1 .23   
in terface  
fron ti ère  partag ée en tre  d eu x en ti tés,  d éfi n i e  par d es  caractéri sti q u es  fon cti on n el l es ,  d es  
caractéri sti q u es  d e  s i g n al  ou  d 'au tres  caractéri sti q u es  appropri ées  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 1 5]  
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3.1 .24   
l igne  
topol og i e  d e  réseau  d an s  l aq u el l e  l e  su pport d e  tran sm i ssi on  est ach em i n é  d e  s tati on  en  
stati on  sou s  l a  form e d ’ u n e  l i g n e    

N ote  1  to  e n try:   L ’ i n form ati on   est  tran s m i se  d an s  u n e  d i recti on  d u  m aître  j u sq u ’ a u  d ern i e r escl ave  su r l a  l i g n e,  et  
retou rn e  a u  m aître  vi a  tou s  l es  es cl aves  d an s  l ’ ord re  i n vers e  (CP 1 6/3,  CP 1 2)  

3.1 .25   
maître  
n œu d  q u i  au tori se  l es  au tres  n œu d s  à  tran sm ettre   

3.1 .26   
message  de  données  du  maître  
MDT 
m essag e  d an s  l eq u el  l e  m aître  i n tèg re  ses  d on n ées  

N ote  1  à  l 'arti cl e:  L 'a brévi ati on  "M DT"  est  d éri vée  d u  term e an g l ai s  d é vel op pé  corres pon d an t  "m aster d ata  
te l eg ram ".  

3.1 .27   
message  de  synchron isation  du  maître  
MST 
m essag e,  ou  parti e  d e  m essag e,  d an s  l eq u el  l e  m aître  i n tèg re  u n  s i g n al  d e  s yn ch ron i sati on  
tem porel l e  

N ote  1  à  l 'a rti cl e:  L 'ab ré vi a ti on  " M S T"  es t  d é ri vée  d u  term e  an g l a i s  d é vel oppé  corres pon d a n t "m aster 
syn ch ron i zati on  te l eg ram ".  

3.1 .28   
modèle  
représen tati on  m ath ém ati q u e  ou  ph ys i q u e  d 'u n  systèm e ou  d 'u n  processu s,  basée,  avec u n e  
préci s i on  su ffi san te,  su r d es  l o i s  con n u es,  su r u n e  i d en ti fi cati on  ou  su r d es  h ypoth èses  
spéci fi ées  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 1 7]  

3.1 .29   
transmission  non  cycl ique  
éch an g e  n on  péri od i q u e  d e  d on n ées  su r d em an d e  d u  m aître  

3.1 .30   
cycle  de  fonctionnement 
péri od e  d e  l a  bou cl e  d ’ asservi ssem en t i n tern e  au  d i spos i ti f d ' en traîn em en t ou  à  l 'u n i té  d e  
com m an d e  

3.1 .31   
mode de  fonctionnement 
caractéri sati on  d e  l a  m an i ère  et d u  d eg ré  avec l eq u el  l 'opérateu r h u m ai n  i n tervi en t su r 
l 'éq u i pem en t d e  com m an d e  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 1 8]  

3.1 .32   
données  de  sortie  
d on n ées  proven an t d 'u n  d i spos i ti f,  d ' u n e  ressou rce  ou  d ' u n  é l ém en t fon cti on n el  et tran sférées  
d e  ces  d ern i ers  vers  d es  systèm es  extern es  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 1 9]  
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3. 1 .33   
paramètre  
él ém en t d e  d on n ée q u i  représen te  l es  i n form ati on s  d 'u n  d i spos i ti f q u i  peu ven t être  l u es  ou  
sai si es  d an s  u n  d i spos i ti f,  par exem pl e,  par l e  b i a i s  d u  réseau  ou  d ' u n e  I H M  l ocal e  

N ote  1  à  l ' arti cl e:  U n  pa ram è tre  est  ca racté ri sé  g én éral em en t par son  n om ,  l e  type  d e  d on n ées  et  l a  d i recti on  
d 'accès.  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 2 0]  

3.1 .34   
activation  de  PDS  
com m an d e d e  ferm etu re  d e  l a  ou  d es  bou cl es  d e  réacti on  

3.1 .35   
mise  sous  tension  de  PDS   
com m an d e par l aq u el l e  l ’ étag e  d e  pu i ssan ce peu t être  acti vé  

3.1 .36   
profi l  
représen tati on  d ' u n e  i n terface  PD S en  term es  d e  ses  param ètres,  en sem bl es  d e  param ètres  
et  com portem en t se l on  u n  profi l  d e  com m u n i cati on  et  u n  profi l  d e  d i sposi ti f 

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 ,  3 . 2. 21 ,  m od i fi ée  – La  N ote  1  à  l ' arti cl e  est su ppri m ée. ]  

3. 1 .37   
protocole  
con ven ti on  re l ati ve  au x form ats  d es  d on n ées,  séq u en ces  tem porel l es  et  correcti on  d ' erreu r 
d an s  l 'éch an g e d e  d on n ées  d es  s ystèm es  d e  com m u n i cati on  

3. 1 .38   
anneau  
structure  en  anneau   
topol og i e  d e  réseau  d an s  l aq u el l e  l e  su pport d e  tran sm i ssi on  est ach em i n é  d e  s tati on  en  
stati on  sou s  l a  form e d ’ u n  an n eau  

N ote  1  à  l ' a rti cl e:  L ’ i n form ati on  est  tra n sm i se  d an s  u n e  s eu l e  d i recti on  (CP 1 6/1 ,  CP 1 6 /2)  ou  d a n s  l es  d e u x 
d i recti on s  (CP 1 6/3 )  

3.1 .39   
esclave  
n œu d  au q u el  l e  m aître  con fère  l e  d roi t  d e  tran sm ettre  

3.1 .40   
état  
statut  
en sem bl e  d ' i n form ati on s  en tre  l e  PD S et l e  prog ram m e d e  com m an d e d 'appl i cati on ,  q u i  refl ète  
l 'état  ou  l e  m od e  d u  PD S  ou  u n  é l ém en t fon cti on n el  d e  ce  d ern i er 

N ote  1  à  l 'a rti cl e:  Les  d i fféren tes  i n form ati on s  d ' état  pe u ven t  être  cod ées  a vec u n  b i t  ch acu n e.  

3.1 .41   
mot d 'état  
d eu x octets  ad j acen ts  i n tern es  au  m essag e  d u  d i sposi ti f d 'en traîn em en t con ten an t  l es  
i n form ati on s  d 'état  

3.1 .42   
message  
en sem bl e  d e  d on n ées  
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3.1 .43   
topologie  
arch i tectu re  ph ys i q u e  d u  réseau  con cern an t à  l a  con n exi on  en tre  l es  stati on s  d u  s ystèm e d e  
com m u n i cati on  

3. 1 .44   
support  de  transmission  
term e g én éri q u e  pou r d ési g n er l a  form e réel l e  d e  l a  con n exi on  ph ysi q u e  en tre  l es  stati on s  
d ’ u n  réseau  d e  com m u n i cati on  

N ote  1  à  l 'a rti cl e:  Pa r e xem pl e,  u n  câbl e  à  fi b res  opti q u es  p eu t  être  u ti l i s é.  

3.1 .45   
type  
él ém en t m atéri el  ou  l og i ci e l  q u i  spéci fi e  l es  attri bu ts  com m u n s  partag és  par tou tes  l es  
i n stan ces  d u  type  

[S OU RCE :  I E C 61 800-7-1 : 2 01 5,  3. 2. 2 3]  

3.2  Abréviations  

AD R ad resse  d ’ u n  PD S .  L ’ ad resse  d u  PD S  est ADR [1  ≤  AD R ≤  51 1 ]   

AT ackn owl ed g e  te l eg ram  (M essag e  d ’ acq u i ttem en t)  

C1 D  d i ag n osti c d e  cl asse  1  

C2 D  d i ag n osti c d e  cl asse  2  

C3D  d i ag n osti c d e  cl asse  3  

I D N  i d en ti fi cati on  n u m ber (N u m éro d ’ i d en ti fi cati on )  

E/S  E n trée/S orti e  

K n om bre  d e  reg i stres  d e  d on n ées  d an s  l e  M DT (voi r au ss i  M )  

k séq u en ce tem porel l e  d es  reg i stres  d e  d on n ées  d an s  l e  M DT,  expri m ée  com m e k=  
1  par rapport  à  K 

M  n om bre  d e  PD S  d an s  u n  réseau  (voi r au ssi  K)   

m  séq u en ce  tem porel l e  d es  AT,  expri m ée  com m e m  =  1  par rapport à  M  

M DT m aster d ata  te l eg ram  (M essag e d e  d on n ées  d u  m aître)  

M ST m aster s yn c tel eg ram  (M essag e d e  s yn ch ron i sati on  d u  m aître)  

N C  n u m eri cal  con trol  (Com m an d e n u m éri q u e)  (au ssi  con n u e com m e u n i té  d e  
com m an d e ou  con trôl eu r)   

PD S  power d ri ve  s ystem  (E n traîn em en t é l ectri q u e  d e  pu i ssan ce)  

PLC  prog ram m abl e  l og i c  con trol l er wi th ou t a  m oti on  con trol  com m an d  set  (Au tom ate  
prog ram m abl e  san s  en sem bl e  d e  com m an d es  d éd i é  à  l a  com m an d e  d e  
m ou vem en t)  

RT real -ti m e (en  tem ps  réel )  

S ERCO S  S Eri a l  Real  ti m e COm m u n i cati on  S ystem  (S ystèm e d e  com m u n i cati on  en  tem ps  
réel  séri e)  

t3  péri od e  d e  val i d i té  d e  l a  va l eu r d e  con s i g n e   

t4  poi n t  d e  captu re  d e  l ’ acq u i s i ti on  d e  retou r  

t5  tem ps  d e  tra i tem en t m axi m um  d u  prod u cteu r  

t1 1  tem ps  d ’ acti vati on  m axi m u m  d u  con som m ateu r  

tM TS G  tem ps  d e  tra i tem en t d e  l a  va l eu r d e  con s i g n e   

tN cyc  d u rée  d e  cycl e  d e  l ’ u n i té  d e  com m an d e  

tPcyc  d u rée  d e  cycl e  d u  prod u cteu r  

International  Electrotechnical  Commission

 



I E C 61 800-7-304: 2 01 5  © I EC  201 5  – 1 1 1  –  

tRcyc  d u rée  d e  cycl e  d e  l a  bou cl e  d ’ asservi ssem en t PD S  

tS cyc  d u rée  d e  cycl e  d e  com m u n i cati on  

U C  u n i fi ed  com m u n i cati on  (Com m u n i cati on  u n i fi ée)   

4 Général i tés  

Cette  m i se  en  correspon d an ce d éfi n i t  en tre  au tres  l a  m i se  en  correspon d an ce  avec l e  profi l  
d e  com m u n i cati on  CP1 6/1  (S ERCO S I ) ,  q u i  a  été  d éj à  spéci fi é e  d an s  l ’ I EC  61 491 : 2 00 2  et q u i  
est i n sérée  d an s  l a  prés en te  n orm e a i n s i  q u e  d an s  l es  fam i l l es  d e  n orm es  d e  com m u n i cati on  
I E C 6 1 1 58  et I EC  61 7 84,  tou t en  spéci fi an t  l a  m i se  en  correspon d an ce d u  profi l  
d ’ en traîn em en t d e  S E RCOS avec l es  profi l s  d e  com m u n i cati on  CP1 6/2  (S ERCO S I I ) ,  CP1 6/3  
(S ERCO S  I I I )  et  CP1 2  (E th erCAT).   

La  présen te  parti e  d e  l ’ I E C 61 800-7  d écri t  l a  m i se  en  correspon d an ce d u  profi l  d ’ en traîn em en t 
d e  S ERCO S ( I E C 6 1 80 0-7-20 4)  avec l es  profi l s  d e  com m u n i cati on  CPF  1 6  (S ERCO S I ,  I I  e t  
I I I )  et  CP1 2  (Eth erCAT).   

Les  i n terfaces  d e  CP1 6/1  et CP1 6/2  d e  S E RCOS  u ti l i sen t u n e  tran sm i ss i on  à  fi bres  opti q u es  
en tre  l es  u n i tés  d e  com m an d e et  l es  PD S .  E n  con séq u en ce,  tou te  i n terféren ce  est  écartée.  

Le  CP1 6 /3  d e  S ERCO S et l e  CP1 2  d ’ E th erCAT u ti l i sen t  à  l a  pl ace  l a  tran sm i ssi on  d e  d on n ées  
d ’ E th ern et.  Cel a  peu t se  fai re  soi t  à  l ’ a i d e  d e  1 00 B AS E-TX (câbl e)  ou  d e  1 00BAS E-FX (fi bre  
opti q u e)  sel on  l es  besoi n s  d e  perform an ces  d ’ i m m u n i té.  

5 M ise en  correspondance avec CP1 6/1  (SERCOS I )  et CP1 6/2  (SERCOS I I )  

5.1  Référence  aux normes de  communication   

Les  CP1 6/1  et CP1 6/2  son t spéci fi és  d an s  l a  séri e  I EC  61 1 58  et son t référen cés  d an s  
l ’ I E C 61 784-1 .  Les  référen ces  d étai l l ées  son t én u m érées  d an s  l ’ I E C 61 784-1 ,  q u i  présen te  
ég al em en t l es  d i fféren ces  en tre  ces  d eu x profi l s  d e  com m u n i cati on .   

5.2  Présentation  générale  

Le  Tabl eau  1  résu m e l es  caractéri sti q u es  m aj eu res  d e  CP1 6/1  et CP1 6/2 .  
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Tableau  1  – Résumé des  caractéristiques  de  CP1 6/1  et CP1 6/2   

Caractéristiques  CP1 6/1  CP1 6/2  

Topol og i e  An n ea u  D i to  CP 1 6/1  

F l u x d e  d on n ées  Du  m aître  au  1 e r  es cl a ve,  p u i s  à  
l ’ escl ave  su i van t,  et  a i n s i  d e  s u i te  
j u sq u ’ au  d ern i e r escl a ve,  et  pu i s  au  
m aître  ( al tern at en tre  ch a q u e  
parti ci pan t)  

D i to  CP1 6/1  

S u pport  d e  com m u n i cati on  F i bre  opti q u e  D i to  CP1 6/1  

Vi tesse  d e  tra n s m i ssi on  2  M bi t/s  ou  4  M bi t/s  D i to  CP1 6/1  

De  p l u s:  8  M bi t/s  ou  1 6  M bi t/s  

Rég l ag e  d e  l a  vi tess e  d e  
tran sm i ssi on  

Rég l ag e  m an u el  (pa r e xem pl e,  à  
l ’ a i d e  d ’ u n  i n terru pteu r)  

D i to  CP1 6/1  

De  p l u s:  recon n ai s san ce  
au tom ati q u e  d u  d éb i t  en  b au d s  

Du rée  d e  cycl e  tS cyc  62 , 5  µs,  1 25  µs,  2 50  µs,  50 0  µs,  et  
j u s q u ’ à  65  m s  par p as  d e  2 50  µs.  

D i to  CP 1 6/1  

N om bre  d ’ es cl a ves  J u sq u ’ à  2 54  D i to  CP 1 6/1  

Ad resse  AD R d u  d i sposi ti f 1  ≤  ADR ≤  25 4  D i to  CP1 6/1  

M es sag e  d e  s yn ch ron i sati on  M S T Di to  CP 1 6/1  

M es sag es  d e  l ’ es cl ave  1  AT par P DS  Di to  CP 1 6/1  

M es sag e  d u  m aître  1  M DT Di to  CP 1 6/1  

Ord re  d u  m essag e  d a n s  u n  cycl e  Obl i g atoi re:  M S T – ATs  – M DT Di to  CP1 6/1  

Com m u n i cati on  n on  cycl i q u e  Can al  d e  servi ce  (S VC):  2  octe ts  
son t  rés e rvés  pou r ch a q u e  es cl ave  
au  s ei n  d ’ AT et  M DT 

Di to  CP 1 6/1  

De  pl u s:  I l  d oi t  être  poss i bl e  d e  
con fi g u re r ch a q u e  escl ave  pou r 4 ,  6  
ou  8  octets  a u  s ei n  d e  l a  S VC  

I n i ti a l i s ati on  Au tom ati q u e  à  l a  m i se  s ou s  ten si on  
(tS cyc ≥  1  m s )  

4  ph ases  d e  com m u n i cati on  
i n term éd i ai res  (CP0  à  CP 3 )  a van t  
d ’ atte i n d re  l e  fon cti on n em en t n orm al  
(CP4 )  

D i to  CP 1 6/1  

Tran sfe rt  d e  fi ch i er U ti l i sati on  d u  ca n al  d e  s ervi ce  (S VC)  D i to  CP  CP 1 6/1  

De  p l u s:  l es  ph as es  d e  
com m u n i cati on  (CP 5 et  CP6 )  pou r l e  
tran s fe rt  d e  fi ch i er 

 

Le  n om bre  exact d e  PD S  q u i  peu ven t être  d esservi s  par réseau  d e  com m un i cati on  d épen d  d e  
l a  d u rée  d e  cycl e,  d e  l a  q u an ti té  d e  d on n ées  ch oi s i e  et d e  l a  vi tesse  d e  tran sm i ssi on .  Le  
n om bre  d e  PD S par u n i té  d e  com m an d e peu t ég al em en t être  éten d u  par l ’ u ti l i sati on  d e  
p l u s i eu rs  réseau x.  Le  Tabl eau  2  présen te  d es  exem pl es  q u i  son t val i d es  d an s  d es  con d i ti on s  
n orm al es  d e  fon cti on n em en t.  Le  tem ps  d e  réserve  est d i spon i b l e  pou r l a  tran sm i ssi on  
d ’ au tres  d on n ées  (par exem pl e,  l a  com m u n i cati on  avec d es  E/S  sou s  form e d e  PLC)  ou  
com m e u n e  m arg e  d e  sécu ri té  à  u ti l i ser pou r d es  d ével oppem en ts  d ’ appl i cati on s  u l téri eu rs.  
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Tableau  2  – Nombre  de  PDS  par réseau  (exemples)  

Profi l  de  
communication   

Vi tesse  de  
transmission   

Durée  
de  

cycl e  

Reg istre  de  
données  en  
d i rection  de  

chaque  
PDS   

Reg istre  de  
données  en  
provenance 
de  chaque  

PDS   

Nombre  
de  PDS  

Débi t binai re  
(canal  de  

service)  par PDS  

Temps  
de  

réserve  

CP1 6/1  et  1 6/2  2  M bi t/s  2  m s  32  octets  32  octets  8  8  kbi t/s  (2  octets)  390  µs  

CP1 6/1  et  1 6/2  4  M bi t/s  1  m s  32  octets  32  octets  8  1 6  kbi t/s  
(2  octets)  

1 25  µs  

CP  1 6/2  8  M bi t/s  1  m s  36  octets  36  octets  1 5  32  kbi t/s  
(4  octets)  

2 08  µs  

CP  1 6/2  1 6  M bi t/s  500  µs  36  octets  36  octets  1 4  1 28  kbi t/s  
(8  octets)  

1 1 3  µs  

CP  1 6/2  1 6  M bi t/s  2  m s  1 6  octets  1 6  octets  1 1 2  8  kbi t/s  (2  octets)  330  µs  

 

L’ I EC  61 800-7-2 04  n orm al i se  l es  form ats  et l es  facteu rs  d e  m i se  à  l ’ éch el l e  pou r l ’ éch an g e  d e  
d on n ées  d e  fon cti on n em en t en tre  l es  u n i tés  d e  com m an d e et l es  d i spos i ti fs  PD S .  Pen d an t  
l ’ i n i ti a l i sati on ,  l e  fon cti on n em en t d e  l ’ i n terface  est con fi g u ré  sel on  l es  caractéri sti q u es  d e  
fon cti on n em en t d e  l ’ u n i té  d e  com m an d e  et  d es  PD S.  Par con séq u en t,  l a  com m an d e  d e  
vi tesse  et/ou  l ’ asservi ssem en t d e  posi ti on  est  m i s  en  œu vre  soi t par l e  PD S soi t  par l ’ u n i té  d e  
com m an d e.  

L ’ u n i té  d e  com m an d e est capabl e  d e  s yn ch ron i ser tou s  l es  PD S con n ectés  par éch an g e d e  
d on n ées  cycl i q u es  pou r l es  val eu rs  d e  con s i g n e  et d e  réacti on ,  y com pri s  l a  s yn ch ron i sati on  
et l a  tem pori sati on  éq u i d i stan te  exacte  d es  m esu res  com m an d ées  et d es  val eu rs  d e  
con s i g n e.  Les  d u rées  d e  cycl e  d e  com m u n i cati on  peu ven t être  sél ecti on n ées  en tre  62 , 5  µs,  
1 2 5  µs,  250  µs  ou  tou t  en ti er m u l ti pl e  d e  2 50  µs.  

De  p l u s,  l e  pan n eau  d e  com m an d e d e  l ’ u n i té  d e  com m an d e  peu t être  u ti l i sé  pou r affi ch er et 
en trer d es  d on n ées  spéci fi q u es  au  PD S ,  d es  param ètres  et d es  i n form ati on s  d e  d i a g n osti c q u i  
son t d i spon i b l es  vi a  u n  can al  d e  servi ce  as yn ch ron e  et  d es  reg i stres  d e  d on n ées  n orm al i sés.   

Les  val eu rs  d e  con s i g n e  et d e  réacti on  d an s  l es  m ots  cou rts  ou  l on g s  peu ven t être  tran sm i ses  
en tre  l ’ u n i té  d e  com m an d e et ch aq u e PD S d an s  l es  d eu x d i recti on s.  Les  d on n ées  facu l tati ves  
(par exem pl e,  l es  param ètres,  l es  textes  d e  d i ag n osti c)  son t tran sm i ses  en  seg m en ts  pen d an t  
ch aq u e  cycl e.  Ces  d on n ées  peu ven t être  d em an d ées  i n d i vi d u el l em en t par l ’ u n i té  d e  
com m an d e.  Les  erreu rs  d an s  l es  va l eu rs  d e  con s i g n e  et d e  réacti on  son t corri g ées  
au tom ati q u em en t au  cou rs  d ’ u n e  com m u n i cati on  cycl i q u e.  Les  d ern i ères  val eu rs  d e  con si g n e  
et  d e  réacti on  va l i d es  son t u ti l i sées  j u sq u ’ au  cycl e  su i van t.  D eu x tran sm i ssi on s  con sécu ti ves  
erron ées  provoq u en t  l ’ arrêt  d es  PD S.   

Avec l ’ i n terface  S E RCO S ,  u n e  u n i té  d e  com m an d e  peu t d esservi r u n  ou  p l u si eu rs  réseau x,  en  
fon cti on  d es  exi g en ces.  U n  exem pl e  est d on n é  à  l a  F i g u re  2 .  

La  con n exi on  d e  l ’ u n i té  d e  com m an d e su r u n  réseau  est d ési g n ée sou s  l e  n om  d e  m aître.  Ce  
m aître  d oi t  d i ri g er et  com m an d er tou te  com m u n i cati on  à  l ’ i n téri eu r d ’ u n  réseau .  

U n  escl ave  est l a  con n exi on  en tre  u n  ou  p l u s i eu rs  PD S et l e  réseau ,  ou  en tre  u n e  s tati on  E/S  
et l e  réseau .  Com m e l e  représen te  l a  F i g u re  2 ,  u n  g rou pe d e  PD S te l  q u e  pl u s i eu rs  PD S et  
l es  E /S  peu ven t être  reg rou pés  et rel i és  d an s  l e  réseau  par u n e  seu l e  con n exi on  en  fon cti on  
d e  l ’ appl i cati on .  Les  parti ci pan ts  i n d i vi d u el s  d oi ven t être  con n ectés  en tre  eu x vi a  d es  
seg m en ts  d e  tran sm i ssi on  q u i  d o i ven t sati sfai re  au x exi g en ces  d e  CP1 6/1  (S E RCO S I )  ou  
CP1 6/2  (S E RCOS  I I ) .  

Les  i n form ati on s  éch an g ées  d an s  u n  te l  réseau  d épen d en t l arg em en t d e  l a  réparti ti on  d es  
tâch es  en tre  l ’ u n i té  d e  com m an d e,  l es  PD S et l es  stati on s  E/S .  L ’ éch an g e d i rect 
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d ’ i n form ati on s  a  l i eu  en tre  l ’ u n i té  d e  com m an d e d ’ u n e  part,  l es  PD S et l es  stati on s  E/S  d ’ au tre  
part.  

L ’ i n teropérabi l i té  en tre  l es  profi l s  d e  com m u n i cati on  d oi t  être  te l l e  q u e  présen tée  d an s  l e  
Tabl eau  3.  

Tableau  3  – In teropérabi l i té  des  profi ls  de  communication   
à  l ’ in térieur d ’un  réseau  

Maître  Esclave  conforme à  CP1 6/1  Esclave  con forme à  CP1 6/2  

CP 1 6/1  Ou i  Ou i  

CP 1 6/2  Ou i  a  Ou i  

a  Avec u n  m aître  CP 1 6/2 ,  l es  escl aves  CP 1 6/1  s on t  i n te ropé rab l es  seu l em en t à  2  M bi t/s  ou  4  M b i t/s .  

 

Les  i n terfaces  CP1 6/1  et  CP1 6 /2  d oi ven t perm ettre  l a  s yn ch ron i sati on  l ors  d e  l a  tran sm i ss i on  
d es  d on n ées  cycl i q u es  te l  q u ’ i l  est exi g é  par l e  profi l  S E RCO S  (voi r l ’ I E C 61 800-7-2 04).  Cel a  
s i g n i fi e  q u e  l e  cycl e  d e  fon cti on n em en t d e  l ’ u n i té  d e  com m an d e peu t être  syn ch ron i sé  avec l e  
cycl e  d e  com m u n i cati on  et l e  cycl e  d e  fon cti on n em en t d u  PD S d e  sorte  q u ’ on  pu i sse  évi ter 
l es  pu l sati on s  en tre  l es  cycl es  i n d i vi d u el s  et réd u i re  à  u n  m i n i m u m  l es  tem ps  m orts  d an s  l es  
bou cl es  d ’ asservi ssem en t.  Cel a  i m pl i q u e  ég al em en t q u e  d e  n ou veau x s i g n au x d e  com m an d e 
d evi en n en t s i m u l tan ém en t acti fs  d an s  tou s  l es  PD S  et q u e  tou s  l es  PDS  effectu en t d es  
m esu res  au  m êm e m om en t,  afi n  q u ’ i l s  pu i ssen t être  ren voyés  à  l ’ u n i té  d e  com m an d e  com m e 
val eu rs  d e  réacti on .  Cel a  exi g e  q u e  l es  cycl es  d e  tran sm i ss i on  soi en t stri ctem en t 
éq u i d i stan ts.  

Les  d on n ées  con ten u es  d an s  l es  bou cl es  d ’ asservi ssem en t n écess i ten t  d ’ être  préci ses  et  
pon ctu el l es .  Les  d on n ées  i n opportu n es  n e  son t d ’ au cu n e  va l eu r.  Lorsq u ’ u n e  erreu r d e  
tran sm i ssi on  est d étectée,  l e  cycl e  d e  com m u n i cati on  con ti n u e  et l es  an ci en n es  d on n ées  ou  
u n e  va l eu r esti m ati ve  peu ven t être  u ti l i sées  pen d an t u n  cycl e  d e  com m u n i cati on .  La  répéti ti on  
d e  l a  tran sm i ssi on  avec l es  an ci en n es  d on n ées  (à  d es  fi n s  d e  correcti on  d ’ erreu r)  est d én u ée 
d e  sen s,  pu i sq u e  pen d an t l e  cycl e  d e  com m u n i cati on  su i van t  (par exem pl e,  1  m s  pl u s  tard ) ,  
l es  n ou vel l es  d on n ées  d e  con si g n e  seron t tran sm i ses.  En  cas  d ’ erreu rs  d e  tran sm i ss i on  
répétées,  u n e  réacti on  préd éterm i n ée,  com m e l ’ arrêt  d u  s ystèm e,  d oi t su i vre.  

Le  m od e d e  tran sm i ssi on  n on  cycl i q u e  n e  sati sfa i t  pas  au x exi g en ces  stri ctes  en  tem ps  réel .  
L ’ exacti tu d e  d es  d on n ées  est recon n u e  ou  est sécu ri sée  par l a  répéti ti on  d e  l a  tran sm i ssi on .  

5.3  Couche physique et topolog ie   

L’ i n terface  S E RCO S CP1 6/1  (S ERCO S I )  e t CP1 6/2  (S ERCO S I I )  d oi t  u ti l i ser l a  tran sm i ssi on  
par fi bre  opti q u e  en tre  l es  u n i tés  d e  com m an d e et l es  PD S ,  te l  q u ’ i l  est  spéci fi é  d an s  
l ’ I E C 61 1 58-2 .  

La  topol og i e  d e  com m u n i cati on  d oi t être  sou s  form e d ’ an n eau ,  com m e l e  représen te   
l a  F i g u re  2 .  
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1 )  Le  maître  doi t  envoyer un  message  de  synchron isation ,  appelé  MST,  à  tous  l es  esclaves.  

2)  Chaque  esclave  doi t envoyer en  retour son  message  de  données,  appelé  AT,  au  maître.  

3)  Le  maître  doi t envoyer son  message de  données  du  maître,  appelé  MDT,  à  tous  les  
esclaves.  

Pendan t l ’ i n i tia l isation  du  réseau ,  l e  maître  doi t  transmettre  à  chaque  esclave  tous  l es  
paramètres  qu i  déterm inen t l e  créneau  et  l e  contenu  des  données  de  ces  messages.  De  cette  
façon ,  chaque esclave  doi t être  capable  de  transmettre  son  AT et de  l i re  sa  partie  de  MDT 
sans  in terférer avec l es  au tres  esclaves.  

La  durée  de  cycle  de  communication  doi t  être  sé lectionnée  parm i  l es  valeurs  su ivan tes:  

62 , 5  µs,  1 25  µs,  et  pu is  250  µs  à  65  ms  par i ncréments  de  250  µs.  

Le  paragraphe  5. 1 1 . 5  défin i t  3  g ranu lari tés.   

5.4.2  Gestion  des  valeurs  de  consigne  et  de  réaction   

Le MST doi t non  seu lement commander l ’accès  au  réseau ,  mais  également con tribuer à  
l ’orientation  du  trai tement au  sein  des  PDS.  Les  conceptions  dans  l esquel les  l es  PDS 
fourn issent des  va leurs  de  réaction  pour l ’ un i té  de  commande  doiven t  être  poss ib les.  Ces  
valeurs  doiven t être  sais ies  s imu l tanément dans  tous  l es  PDS concernés.  Le  poin t de  capture  
i nd iqué  par t4  référencé à  l a  fi n  d u  MST doi t ê tre  arch ivé  dans  l es  PDS comme un  I DN .  Les  
PDS  doiven t déj à  avoi r un  in terval l e  de  temps  t5  par défaut arch ivé  comme un  IDN .  Cet 
i n terval l e  de  temps  doi t  i nd iquer la  période  m in imale  de  temps  nécessai re  en tre  l e  poin t de  
capture  t4  et l a  fi n  du  MST su ivan t,  pour permettre  au  PDS de  tra i ter l a  va leur de  réaction  
sais ie  pour l ’AT  su ivan t.  

Le  t3  d o i t  être  défin i  comme un  au tre  paramètre.  Ce  paramètre  doi t i nd iquer l ’ i n terval le  de  
temps  à  l ’ i ssue  duquel ,  à  compter de  l a  fin  du  MST,  le  PDS est au torisé  à  accéder aux 
nouvel l es  va leurs  de  consigne  transm ises  dans  l e  MDT.  Le  maître  arch ive  t3  comme un  IDN  
dans  les  PDS.  Afin  de  déterm iner t3 ,  l e  paramètre  tMTSG  ( temps  de  tra i temen t de  la  va leur de  
consigne)  doi t être  arch ivé  dans  les  PDS comme un  I DN .  Ce  paramètre  doi t  décri re  l a  d urée  
m in imale  exigée  par l ’ esclave  pour tra i ter l a  ou  l es  nouvel l es  valeurs  de  consigne  pour le(s)  
PDS  après  l e  MDT.  

La  F igure  3  représen te  ces  i n terval l es  de  temps.  

 

Anglais  Français  

Slave  Esclave  

Figure 3  – Val id i té  des  valeurs  de  consigne  et du  temps   
d ’acquisi tion  de  réaction  dans  les  PDS  

Synchron isation  des  boucles  d ’asservissement dans  l es  PDS  

MST AT1 .1  MST 

tScyc 

Slave 1  Slave 2 

t5.m 

t3  
tMTSG.K 

MDT ATm  AT1 .2 AT2 ATM  

t4  

tRcyc tRcyc 
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Les  va leurs  de  réaction  doivent être  sais ies  en  temps  t4  d ans  l e  PDS et les  boucles  
d ’asservissement (durée  de  cycle  tRcyc)  doiven t être  synchron isées  dans  l e  PDS à  ce  
moment- là  (voi r l a  F igure  3  et  l a  F i gure  4).  

Les  PDS on t besoin  d ’un  certain  déla i  pour acti ver une  valeur de  cons igne  nouvel lemen t 
reçue  dans  l a  boucle  d ’asservissement.  Les  va leurs  de  consigne  d ispon ib les  au  temps  t3  
doivent être  acti vées  dans  la  boucle  d ’asservissement j usqu ’au  temps  t4  su ivan t.  S i  l a  durée  
en tre  t3  e t  t4  est trop  courte,  l es  valeurs  de  consigne  ne  doiven t être  activées  que  dans  l e  
cycle  su ivant au  temps  t4 .  

S i  u n  PDS est programmé pour détecter que  l es  temps  t3  e t  t4  son t dans  une  p lage  cri ti que,  i l  
est recommandé que  le  PDS génère  un  message de  d iagnostic.  Les  constructeurs  de  PDS  
doivent documenter l es  dépendances  de  temps  t3  e t  t4  et l e  message de  d iagnostic dans  le  
manuel  des  PDS.  

La  durée  de  cycle  dans  l ’ un i té  de  commande et dans  l es  PDS doi t  être  te l l e  que  spéci fiée  ci -
dessous.  

a)  La  durée  de  cycle  pendant l aquel le  l ’ un i té  de  commande  doi t fourn i r de  nouvel les  valeurs  
de  cons igne  pour les  PDS doi t être  appelée  tNcyc.  Le  cycle  de  fonctionnement au  sein  de  
l ’ un i té  de  commande  doi t  ê tre  un  en tier mu l tip le  de  l a  durée  de  cycle  de  communication .  
S i  l a  durée  de  cycle  de  fonctionnement est n  fo i s  p lus  longue  que  l a  d urée  de  cycle  de  
communication ,  l es  mêmes valeurs  ca lcu lées  doivent être  transm ises  n  fo is  dans  des  
messages  consécuti fs:   

tNcyc  =  n  ×  tScyc,  n  =  1 , 2 . . .  (n  est u n  en tier qu i  ne  se  rapporte  pas  aux abréviations)  

b)  Les  PDS  commandés  par m icroprocesseur doiven t avoi r des  a lgori thmes  de  
fonctionnement déd iés  à  l a  transm ission  de  données.  La  durée  de  cycle  pendant l aquel l e  
l e  PDS doi t réal iser son  a lgori thme de  commande  doi t  être  appelée  tRcyc.  E l le  doi t ê tre  un  
en tier d i viseur de  l a  du rée  de  cycle  de  commun ication  et doi t  être  en  phase  avec l e  
message  de  synchron isation .  S i  l a  du rée  de  cycle  du  PDS est z fois  p lus  courte  que  l a  
durée  de  cycle  de  communication ,  l es  valeurs  i n terméd iai res  des  va leu rs  de  cons igne  
doivent  être  i n terpolées  à  l ’ i n térieur du  PDS:  

z  ×  tRcyc  =  tScyc,  z  =  1 ,  2 . . .  (z  est  un  en tier qu i  ne  se  rapporte  pas  aux abréviations)  

La  F igure  4  présente  graph iquement l a  re lation  de  tNcyc  e t  de  tRcyc  avec tScyc.  

 

  

Ang lais  Français  

Timer  Tempori sateur 

Mastermode  Mode  maître  
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Figure 4 – Synchron isation  des  durées  de  cycle   
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5.4.3  Boucle  de  posi tion  avec un  in terpolateur de  haute  défin i tion   

Au  temps  t4 ,  l ’ i n terpolateur de  hau te  défin i tion  doi t fourn i r à  l ’ asservissement de  pos i tion  l a  
va leur de  consigne  de  pos i tion  correspondante  reçue.  Au  même moment,  l a  dern ière  valeur 
de  cons igne  de  pos i ti on  reçue  doi t être  fourn ie  à  l ’ i n terpolateur de  haute  défin i tion   
(voir F igure  5) .  L ’ in terpolateur de  hau te  défin i ti on  doi t ca lcu ler l es  écarts  des  va leurs  de  
cons igne  de  pos i tion  (∆Pos)  pour tou tes  les  phases  (cycles  d ’asservissement de  pos i tion).  Les  
écarts  des  va leurs  de  consigne  de  posi ti on  doivent  être  calcu lés  avec:   

– l e  rapport  de  la  durée  de  cycle  NC  et de  l a  du rée  de  cycle  PDS,  

– l es  valeurs  de  consigne de  posi tion ,  

– (de  façon  optionnel l e)  l a  vi tesse  et  l ’accélération ,  

– l e  type  et l ’ordre  d ’ une  i n terpolation  de  hau te  défin i ti on .   

 

  

Ang lais  Français  

Slave   Esclave   

∆  Pos  (F ine  i n terpol ator)  Écart  de  pos i ti on  ( I n terpolateur de  hau te  
défi n i ti on )  

Start  fi ne  i n terpol ator  I n terpolateu r hau te  défi n i ti on  de  début  

Last  posi ti on  command  value  of the  fi ne  
i n terpol ator  

Dern ière  val eu r de  consigne  de  posi ti on  de  
l ’ i n terpolateur de  hau te  défi n i ti on  

Last  step  Dern ière  phase  

Step  phase  

Figure 5  – Synchron isation  des  boucles  d ’asservissement  
et  de  l ’ in terpolateur de  haute  défin i tion   

5.5  Contenu  des  messages   

5.5. 1  Général i tés  

L’Article  7  de  l ’ I EC 61 800-7-204  spéci fie  une  l i s te  complète  des  données  transm iss ibles  (a ins i  
que  de  commandes  de  procédure)  qu i  sont prédéterm inées  dans  l e  profi l  SERCOS.  
L ’ I EC  61 1 58-5-1 6  spéci fie  des  données  transm issibles  supplémentai res,  spéci fiques  à  l a  
communication .  Le  lecteur y trouvera  également une  description  des  données  ind ividuel l es .  
Ce  paragraphe donne une  vue  d ’ensemble,  organ isée  selon  l e  mode de  transm ission  
(cycl ique/non-cycl i que)  et  le  mode  de  fonctionnement.  Le  Tableau  4  donne  un  exemple  de  
données  typiques  qu i  sont  transm ises  de  façon  cycl i que.  
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Pendan t un  cycle  de  commun ication ,  un  mot de  commande doi t être  envoyé  de  l ’ un i té  de  
commande  à  chaque PDS  et  un  mot d ’état doi t  être  renvoyé  de  chaque PDS à  l ’ un i té  de  
commande.  Des  données  de  fonctionnement configurables  doivent être  transm ises  de  façon  
b id i rectionnel le  en tre  l ’ un i té  de  commande et  chaque PDS de  façon  cycl i que.  Le  Tableau  4  
fourn i t  quelques  représentations  typiques.  Les  tro is  modes  de  fonctionnement son t présentés  
avec des  va leurs  de  cons igne  et de  réaction .  

Tableau  4  – Données  de  fonctionnement typiques  pour une  transmission  cycl ique   

 Données  de  posi tion  Données  de  vi tesse  Données  de  couple   

De  l ’ un i té  de  
commande  au  

PDS  

Mot de  commande  

Valeu r de  cons igne  de  
pos i ti on   

Valeu r de  cons igne  de  
pos i ti on  suppl émentai re   

Valeu r de  cons igne  de  vi tesse   

Valeu r de  cons igne  de  vi tesse  
supplémenta i re   

Valeu r de  consigne  de  coupl e   

Valeu r de  consigne  de  coupl e  
supplémenta i re   

Du  PDS  à  
l ’ un i té  de  
commande  

Mot d ’état  

Valeu r de  retour en  posi ti on  1  

Valeu r de  retour en  posi ti on  2   

Valeu r de  retour en  vi tesse   Valeu r de  retour de  couple   

 

Le mot de  commande et  le  mot d ’état son t organ isés  dans  une  partie  l i ée  au  PDS et à  l a  
transm ission .  Les  transmiss ions  non  cycl i ques  sont commandées  au  moyen  de  l a  partie  l i ée  à  
l a  transm iss ion  (phases  de  commande/acqu i ttement) .  Chaque mot de  commande et d ’état se  
réserve  deux b i ts  supplémenta ires  en  temps  réel  pour l a  transm ission  cycl i que.  

La  partie  l i ée  au  PDS du  mot de  commande  con tien t l es  modes  de  fonctionnement souhai tés.  
Cette  partie  est également u ti l i sée  pour transmettre  les  commandes  «m ise  sous  tension  de  
PDS»  et «acti vation  de  PDS» .  La  partie  l i ée  au  PDS du  mot d ’état transmet des  messages  
groupés  d ’erreur et  d ’avertissement qu i  sont subd ivisés  en  trois  classes.  Cette  partie  émet 
également des  messages  ind iquant s i  l e  PDS est prêt à  fonctionner ou  est prêt à  être  m is  
sous  tension .   

Le  Tableau  5  démontre  qu ’un  spectre  de  données  beaucoup p lus  g rand  est généralement 
échangé par l e  mode de  transm iss ion  non  cycl ique.  Cependant,  cet échange est beaucoup  
p lus  lent  que  dans  le  mode  cycl ique.  

Tableau  5  – Données  typiques  pour une  transmission  non  cycl ique  

Données  rel ati ves  au  mode  de  fonctionnement de  l ’ i n terface  SERCOS  

Données  de  posi tion  Données  de  vi tesse  Données  de  couple   

Valeu r l im i te  posi ti ve  Valeu r l im i te  pos i ti ve  Valeu r l im i te  pos i ti ve  

Valeu r l im i te  négati ve  Valeu r l im i te  négati ve  Valeu r l im i te  négati ve  

 Valeu r l im i te  b ipo la i re  Valeu r l im i te  b ipo lai re  

Polari tés  Polari tés  Polari tés  

D i stance  de  référence  1  

D i stance  de  référence  2  

Dégagement d ' i n version  

Poin ts  de  commutation  de  posi ti on  1  
à  1 6   

L im i te  posi ti ve  de  l a  va leu r d e  
détection  1  ou  2   

L im i te  négati ve  de  l a  va leu r d e  
détection  1  ou  2   

Vi tesse  de  retou r à  l a  posi ti on  de  
référence  
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Comme mentionné  précédemment,  u n  composant (PDS  ou  un i té  de  commande)  équ ipé  de  
l ’ in terface  SERCOS n ’a  pas  besoin  de  prendre  en  charge  toutes  l es  données  poss ib les  et  l es  
commandes  de  procédure  con tenues  dans  l a  présente  spéci fication .  Le  système fourn i t des  
l i stes  de  données  et de  commandes  de  procédure  qu i  sont appl icables  au  composan t 
approprié.  Ces  l i s tes  peuven t être  l ues  à  parti r d ’ un  PDS au  moyen  de  l ’ un i té  de  commande,  
fourn issant  a i ns i  tou tes  l es  i n formations  nécessai res  concernant l e  PDS concerné.  

Les  données  à  transmettre  et  l a  séquence  doiven t  être  déterm inées  pendant  l ’ i n i ti a l i sation .   

Enfi n ,  l ors  de  l ’ i n i ti al i sation ,  i l  est u ti l e  de  transmettre  les  données  de  m ise  à  l ’ échel le  comme 
un  groupe.  De  cette  façon ,  l es  formats  de  données  u ti l i sés  par l es  a lgori thmes  de  
fonctionnement in ternes  du  PDS sont  recalcu lés  et  mod i fiés  conformément aux spéci fications  
de  l ’ i n terface  SERCOS.  

5.5.2  Bloc de  données   

L’ i n terface  SERCOS n ’est pas  seu lement un  système de  transm ission  de  données.  E l l e  fourn i t  
un  grand  nombre  de  données  et de  commandes  de  procédure  qu i  peuven t être  u ti l i sées  pour 
l e  fonctionnement des  mach ines  et  de  l eurs  un i tés  de  commande  et PDS.  

Toutes  l es  données,  commandes  de  procédure  et tou tes  les  i n formations  supplémentai res  
son t résumées  dans  un  b loc de  données  qu i  con tient un  nom ,  des  attribu ts,  des  un i tés ,  des  
valeurs  d ’entrée  m in imales  et maximales,  a i ns i  que  l es  données  e l les-mêmes.  Voi r l ’Article  1 2  
de  l ’ I EC  61 800-7-204:201 5.  

L ’accès  aux données  ou  aux i n formations  supplémenta ires  n ’est poss ib le  que  par le  b iais  d ’ un  
numéro d ’ i den ti fication  ( I DN) .  I l  y a  2 1 6  I DN  d ispon ib les .  La  plage  a l l an t de  0  à  32  767  est  
réservée aux données  préconfigurées  qu i  sont  défi n ies  par l ’ i n terface  SERCOS.  

I l  y aura  tou j ours  des  appl ications  spécia les  pour l esquel les  aucun  des  paramètres  
généralement défin is  ne  s ’appl ique.  Les  I DN  de  32  768  à  65  535  son t réservés  aux données  
spéci fiques  au  produ i t  q u i  peuvent être  défin ies  par l es  constructeurs  d ’un i tés  de  commande  
et de  PDS.  Aucune compatib i l i té  générale  ne  peu t exister pour ces  données  et ces  
commandes  de  procédure.  

5.5.3  Messages  de  groupe  de  l a  fonction  de  commun ication   

Le  con tenu  des  messages  des  reg istres  de  données  configurables  doi t  ê tre  déterm iné  soi t  par 
l es  messages  préconfigu rés  soi t par l es  messages  d 'appl ication .  Cette  déterm ination  a  l i eu  
dans  le  paramètre  du  type  de  message.  Pour la  structu re  des  messages,  se  reporter à  5 . 5. 4  
et  5 . 5. 5.  

Toutes  l es  va leurs  de  réaction  con tenues  dans  l 'AT pour l es  données  cycl iques  doivent être  
m ises  à  j our avec des  données  val i des  pendant  chaque  cycle  l ors  du  CP4.  Dans  le  MDT,  les  
valeurs  de  consigne  à  transmettre  cycl iquement doiven t demeurer val ides  dans  le  CP4  en  
fonction  du  mode de  fonctionnement.  

Quand  un  message préconfiguré  est chois i  (voir Tableau  6) ,  l es  données  de  fonctionnement 
et l a  séquence correspondante  dans  l e  reg istre  de  données  configurables  de  l 'AT,  a i ns i  que  l e  
MDT,  doiven t être  défin is  pour un  PDS  donné.  

Tableau  6  – IDN  pour le  choix et  l e  paramétrage des  messages   

IDN   Description  

S-0-001 5  Type  de  message   
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5.5.4  Messages  préconfigurés   

5.5.4.1  Message  préconfiguré  0  

Aucune donnée  cycl i que  ne  doi t  être  échangée  en tre  l 'un i té  de  commande et l e  PDS dans  un  
message  préconfiguré  0 .  Seu l  l e  reg istre  de  données  fixe  doi t être  défin i .  L'échange de  
données  doi t  avoi r l i eu  par l e  canal  de  service.  Sa  structure  est  présentée  dans  l e  Tableau  7 .  

Tableau  7  – Structure  du  message préconfiguré 0  

Registre  de  
données   

Champ de  données  Contenu  IDN  Longueur (octet)  

MDT – – – 0  

AT – – – 0  

 

5.5.4.2  Message  préconfiguré  1  

Le message préconfiguré  1  doi t  prendre  en  charge  l e  mode de  fonctionnement 
d ’asservissement de  couple  dans  l e  PDS.  Sa  structure  est présentée  dans  l e  Tableau  8 .  

Tableau  8  – Structure  du  message préconfiguré 1  

Registre  de  
données   

Champ de  données  Contenu  IDN  Longueur (octet)  

MDT 1  Valeu r de  consigne  
de  couple   

S -0-0080  2  

AT 1  – – 0  

 

5.5.4.3  Message  préconfiguré  2  

Le message  préconfiguré  2  doi t  prendre  en  charge  l e  mode de  fonctionnement de  commande  
de  vi tesse  dans  l e  PDS.  Sa  structure  est présen tée  dans  l e  Tableau  9 .  L 'acqu is i ti on  de  retour 
en  pos i tion  et  l a  fermeture  de  l a  boucle  de  pos i ti on  doiven t avoi r l i eu  dans  l ’ un i té  de  
commande.  

Tableau  9  – Structure  du  message préconfiguré 2  

Registre  de  
données   

Champ de  données  Contenu  IDN  Longueur (octet)  

MDT 1  Valeu r de  consigne  
de  vi tesse   

S -0-0036  4  

AT 1  Valeu r de  retour en  
vi tesse  

S-0-0040  4  

 

5.5.4.4  Message  préconfiguré  3  

Le message  préconfiguré  3  doi t  prendre  en  charge  l e  mode de  fonctionnement de  commande  
de  vi tesse  dans  l e  PDS.  Sa  structure  est présentée  dans  le  Tableau  1 0.  L'acqu is i ti on  de  
retour en  pos i ti on  a  l ieu  dans  l e  PDS.  La  boucle  de  posi ti on  doi t être  fermée dans  l ’ un i té  de  
commande.  
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Tableau  1 0  – Structure  du  message  préconfiguré  3  

Registre  de  
données   

Champ de  
données  

Contenu  IDN  Longueur 
(octet)  

MDT 1  Valeu r de  consigne  de  vi tesse  S-0-0036  4  

AT 1  Valeu r de  retour en  pos i ti on  1  

ou  

Valeu r de  retour en  posi ti on  2  

(Le  contenu  du  champ de  données  1  
de  l ’AT dépend  d u  paramètre  d u  type  

de  message  (S-0-001 5))  

S-0-0051  

ou  

S-0-0053  

4  

 

5.5.4.5  Message  préconfiguré  4  

Le message préconfiguré  4  doi t  prendre  en  charge  l e  mode de  fonctionnement 
d ’asservissement de  pos i ti on  dans  le  PDS.  Sa  s tructure  est présentée  dans  le  Tableau  1 1 .  
L'acqu is i ti on  de  retour en  pos i ti on  doi t avoi r l i eu  dans  l e  PDS,  a ins i  que  la  fermeture  de  l a  
boucle  de  pos i tion .  

Tableau  1 1  – Structure  du  message  préconfiguré  4  

Registre  de  
données   

Champ de  
données  

Contenu  IDN  Longueur (octet)  

MDT 1  Valeu r de  consigne  de  posi ti on  S-0-0047  4  

AT 1  Valeu r de  retour en  posi ti on  1  

ou  

Valeu r de  retour en  posi ti on  2  

(Le  contenu  du  champ de  données  1  de  
l ’AT dépend  du  paramètre  d u  type  de  

message  (S-0-001 5))  

S-0-0051  

ou  

S-0-0053  

4  

 

5.5.4.6  Message  préconfiguré  5  

Le message  préconfiguré  5  doi t  prendre  en  charge  l e  mode de  fonctionnement de  commande  
de  vi tesse  et d ’asservissement de  pos i ti on  dans  l e  PDS.  Sa  structure  est présentée  dans  l e  
Tableau  1 2 .  Les  modes  de  commutation  en tre  l a  commande de  vi tesse  et l ’ asservissement de  
pos i tion  doivent être  également poss ib les  avec l e  message  préconfiguré  5.  

Tableau  1 2  – Structure  du  message  préconfiguré  5  

Registre  de  
données   

Champ de  
données  

Contenu  IDN  Longueur (octet)  

MDT 1  Valeu r de  consigne  de  posi ti on  S-0-0047  4  

2  Valeu r de  consigne  de  vi tesse  S-0-0036  4  

AT 1  Valeu r de  retour en  posi ti on  1  

ou  

Valeu r de  retour en  posi ti on  2  

(Le  con tenu  du  champ de  données  1  
de  l ’AT dépend  d u  paramètre  d u  type  

de  message  (S-0-001 5))  

S -0-0051  

ou  

S-0-0053  

4  

2  Valeu r de  retour en  vi tesse   S -0-0040  4  
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5.5.4.7  Message  préconfiguré  6  

Le  message préconfiguré  6  doi t prendre  en  charge  l e  mode de  fonctionnement de  commande  
de  vi tesse  dans  l e  PDS.  Sa  structure  est présentée  dans  le  Tableau  1 3.  L'acqu is i tion  de  
retour en  pos i ti on  et l a  fermeture  de  la  boucle  de  pos i ti on  doiven t avoi r l i eu  dans  l ’ un i té  de  
commande.  

Tableau  1 3  – Structure  du  message  préconfiguré  6  

Registre  de  
données   

Champ de  
données  

Contenu  IDN  Longueur (octet)  

MDT 1  Valeu r de  consigne  de  vi tesse  S-0-0036  4  

AT 1  – – 0  

 

5.5.5  Messages  d ’appl ication  

5.5.5. 1  Configuration  du  MDT 

La  l ongueur du  « reg istre  de  données  configurables»  dans  l e  MDT doi t  être  l im i tée  par l a  
« longueur du  reg istre  de  données  configurables  dans  le  MDT»  (S-0-01 86).  Les  données  
cycl iques  doiven t être  affectées  aux champs  de  données  con tenus  dans  l e  reg istre  de  
données  configurables  au  moyen  de  l a  séquence des  IDN  donnés  dans  l a  l i ste  de  
configuration  du  MDT (S-0-0024).  

Les  données  cycl i ques  configurées  doiven t être  tou jours  transm ises  dans  des  champs de  
données  séquentie l l es  en  commençant par le  champ de  données  1 .  Aucun  champ de  données  
vide  n ’est  adm is  dans  l e  MDT.  Les  I DN  nécessai res  à  l a  configuration  des  messages  MDT 
d ’appl ication  sont énumérés  dans  le  Tableau  1 4 .  

Tableau  1 4  – IDN  pour l a  configuration  du  MDT 

IDN  Description  

S-0-001 5  Type  de  message  

S-0-0024  Li ste  de  confi gu rati on  d u  MDT 

S-0-01 88  I DN  – l i s te  d e  données  confi gu rab les  dans  l e  MDT  

S -0-01 86  Longueur du  reg i stre  de  données  confi gu rables  dans  l e  MDT  

 

5.5.5.2  Configuration  de  l ’AT  

La l ongueur du  «reg istre  de  données  configurables»  de  l ’AT  doi t  être  l im i tée  par la  « longueur 
du  reg istre  de  données  configurables  dans  l ’AT»  (S-0-01 85).  Les  données  cycl iques  doiven t 
être  affectées  aux champs de  données  contenus  dans  l e  reg istre  de  données  configurables  
au  moyen  de  l a  séquence des  IDN  donnés  dans  l a  l i ste  de  configuration  de  l ’AT  (S-0-001 6) .  

Les  données  cycl i ques  configurées  doiven t être  tou jours  transm ises  dans  des  champs de  
données  séquentie l l es  en  commençan t par le  champ de  données  1 .  Aucun  champ de  données  
vi de  n ’est  adm is  dans  l ’AT.  Les  IDN  nécessai res  à  l a  configuration  des  messages  AT 
d ’appl ication  sont énumérés  dans  le  Tableau  1 5  et un  exemple  est donné  à  l a  F igure  6.  
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Tableau  1 5  – IDN  pour l a  configuration  de  l ’AT  

IDN  Description  

S-0-001 5  Type  de  message  

S-0-001 6  Li ste  de  confi gu rati on  de  l ’AT  

S-0-01 87  I DN  – l i s te  d e  données  confi gu rab les  dans  l ’AT  

S -0-01 85  Longueur du  reg i stre  de  données  confi gu rables  dans  l ’AT  

 

 

  

Ang lais  Français  

Status  État  

I n fo  I n formations  

Vel .  feedback Retour en  vi tesse  

Pos.  feedback Retour en  pos i ti on  

S ignal  s tatus  État  de  s i gnal  

I DN–l i st  of confi gu rable  data  i n  the  AT  I DN  – l i s te  de  données  confi gu rab les  dans  l ’AT  

Confi gu ration  l i s t  of AT Li ste  de  confi gu rati on  de  l ’AT  

Length  of confi gu rable  d ata  i n  the  AT  Longueur de  données  confi gu rables  dans  l ’AT  

Figure  6  – Configuration  de  l ’AT (exemple)  

5.6  Transfert  de  données  non  cycl iques   

Le  transfert de  données  non  cycl i ques  doi t  se  fa i re  à  l ’ a ide  du  Canal  de  service  (SVC).  

5.7  Bi ts  en  temps réel   

5. 7. 1  Fonctions  des  bi ts  en  temps  réel   

Deux b i ts  en  temps  réel  doivent être  réservés  dans  l e  mot de  commande du  MDT et dans  l e  
mot d ’état de  l ’AT,  l esquels  peuvent  être  u ti l i sés  avec des  affectations  spécia les,  se lon  l es  
appl ications.  Les  affectations  doivent être  transm ises  sur demande via  l e  canal  de  service.  
Les  b i ts  en  temps  réel  son t des  s i gnaux qu i  do iven t i nd iquer un  certa in  état ou  événement 
sélectionné  dans  l e  maître  ou  dans  l es  PDS.  Cet état ou  événement transm is  du  maître  au  
PDS  et i nversement doi t  être  représenté  en  temps  réel .  Les  paramètres  énumérés  dans  l e  

IEC 

Status INFO Vel.  Feedback Pos.  Feedback FCSSignal  status

S-0-001 6

S-0-0040

S-0-0051

S-0-01 44

S-0-01 87

S-0-0364

S-0-0040

S-0-0084

S-0-0051

S-0-0053

S-0-01 89

S-0-01 44

S-0-01 30

S-0-01 31

S-0-01 85

S-0-01 87 IDN-list of configurable data in  the AT
S-0-001 6 Configuration l ist of AT
S-0-01 85 Length of configurable data in  the AT
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Tableau  1 6  doiven t être  d ispon ibles  pour l ’ u ti l i sation  des  b i ts  en  temps  réel .  Les  b i ts  de  
commande  en  temps  réel  (dans  l e  mot de  commande  du  MDT)  doiven t être  d isti ncts  des  bi ts  
d ’état en  temps  réel  (dans  l e  mot d ’état de  l ’AT).  

Tableau  1 6  – IDN  pour l es  bi ts  en  temps  réel   

IDN  Description  

S-0-0300  B i t  de  commande  1  en  temps  réel   

S -0-0302  B i t  de  commande  2  en  temps  réel   

S -0-0301  Affectation  du  b i t  de  commande  1  en  temps  réel   

S -0-0303  Affectation  du  b i t  de  commande  2  en  temps  réel   

S -0-041 3  Affectation  de  numéros  de  b i t  de  commande  1  en  temps  rée l   

S -0-041 4  Affectation  de  numéros  de  b i t  de  commande  2  en  temps  rée l   

S -0-0304  B i t  d ’ état  1  en  temps  réel   

S -0-0306  B i t  d ’ état  2  en  temps  réel   

S -0-0305  Affectation  de  b i t  d ’ état  1  en  temps  réel   

S -0-0307  Affectation  de  b i t  d ’ état  2  en  temps  réel   

S -0-041 5  Affectation  de  numéros  de  b i t  d ’ état  1  en  temps  réel  

S -0-041 6  Affectation  de  numéros  de  b i t  d ’ état  2  en  temps  réel   

 

Une s i gn i fication  l og ique  peu t être  affectée  par l e  maître  aux b i ts  en  temps  réel  au  moyen  des  
IDN  d ’affectation  spéci fiés  dans  l e  Tableau  1 7,  en  fonction  de  l ’appl ication .  

Tableau  1 7  – IDN  d ’affectation  aux b i ts  en  temps réel   

IDN  d ’affectation  Affectation  ( IDN )  de  valeur log ique  à   

S-0-0301  et  S -0-041 3  Mot  d e  commande  du  maître,  b i t  en  temps  réel  1  

S-0-0303  et  S -0-041 4  Mot  d e  commande  du  maître,  b i t  en  temps  réel  2  

S-0-0305  et  S -0-041 5  Mot  d ’état  d e  l ’ esclave,  b i t  1  en  temps  réel  

S-0-0307  et  S -0-041 6  Mot  d ’état  d e  l ’ esclave,  b i t  2  en  temps  réel  

 

Toutes  les  affectations  l og iques  doiven t être  des  I DN  de  données  de  fonctionnement b i na ires  
(b i ts ,  s i gnaux de  commutation).  Tou t b i t  en  temps  réel  acti vé  par le  b ia is  de  ces  affectations  
doi t main ten i r sa  s ign i fication  j usqu ’à  sa  réécri ture  ou  effacement par l e  maître  avec  
l ’ I DN  S-0-0000  ou  j usqu ’à  ce  qu ’un  au tre  I DN  mod i fie  l ’affectation  l og ique.  

Lorsqu ’ i l  y a  un  accès  en  écri ture  su r l e  canal  de  service  aux données  de  fonctionnement d ’un  
IDN  qu i  est affecté  à  un  b i t  de  commande  en  temps  réel ,  l e  PDS doi t  générer l ’ erreur:  
«données  de  fonctionnement en  protection  d ’écri ture»  ou  «données  de  fonctionnement 
protégées  en  écri ture,  configurées  de  façon  cycl i que»  (voir l a  F igure  7) .  
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Ang lais  Français  

Master Maître  

Dri ve  D i sposi ti f d ’ en traînement  

I DN  I DN  (numéro  d ’ i d en ti fi cati on )   

Real -time  con tro l  b i t  1  B i t  de  commande  1  en  temps  réel  

Real -time  con tro l  b i t  2  B i t  de  commande  2  en  temps  réel   

Real -time  s tatus  b i t  1  B i t  d ’ état  1  en  temps  réel  

Real -time  s tatus  b i t  2  B i t  d ’ état  2  en  temps  réel   

S-0-0301 /041 3  speci fi es  wh ich  l og ical  mean i ng  
i s  ass igned  by master to  real  t ime  control  b i t  1  

S-0-0301 /041 3  spéci fi e  l a  s i gn i fi cation  l og i que  q u i  est  
affectée  par l e  maître  au  b i t  de  commande  1  en  temps  
rée l   

S-0-0303/041 4  speci fi es  wh ich  l og ical  mean i ng  
i s  ass igned  by master to  real  t ime  control  b i t  2  

S-0-0303/041 4  spéci fi e  l a  s i gn i fi cation  l og ique  q u i  est  
affectée  par l e  maître  au  b i t  de  commande  2  en  temps  
rée l  

S-0-0305/041 5  speci fi es  wh ich  l og ical  mean i ng  
i s  ass igned  by the  d ri ve  to  real  t ime  status  b i t  
1  

S-0-0305/041 5  spéci fi e  l a  s i gn i fi cation  l og ique  q u i  est  
affectée  par l e  d i spos i ti f d ’ en traînement  au  b i t  de  
commande  1  en  temps  réel  

S-0-0307/041 6  speci fi es  wh ich  l og ical  mean i ng  
i s  ass igned  by the  d ri ve  to  real  t ime  status  b i t  
2  

S-0-0307/041 6  spéci fi e  l a  s i gn i fi cation  l og ique  q u i  est  
affectée  par l e  d i spos i ti f d ’ en traînement  au  b i t  de  
commande  1  en  temps  réel  

Figure  7  – Fonctions  des  b i ts  en  temps réel   

5. 7.2  Affectation  de  bi ts  en  temps  réel   

5. 7.2 .1  Séquence  d ’affectation  des  bi ts  de  commande  en  temps réel   

Pendant l a  mod i fication  de  l ’ affectation ,  l a  commande doi t  tou t d ’abord  attribuer le  S -0-0000  à  
S-0-0301 /0303.  Ceci  doi t  i nval ider le  bi t  de  commande en  temps  réel  dans  le  PDS.  Ensu i te,  l a  
commande doi t reprodu i re  l e  nouveau  b i t  sur l e  b i t  de  commande  en  temps  réel .  Après  
l ’affectation  du  nouveau  numéro de  b i t  (S-0-041 3/041 4)  et du  nouvel  IDN  (S-0-0301 /0303),  le  
PDS  doi t  évaluer l e  nouveau  b i t  de  commande  en  temps  réel .  

IEC 

 

Master Drive S-0-0301 /041 3 specifies,  which  logical  meaning  
is assigned  by master to real-time control  bit 1  

Real-time control  bit 1  

S-0-0303/041 4 specifies,  which logical  meaning  
is assigned  by master real-time control  bit 2   

Real-time control  bit 2  

S-0-0307/041 6 specifies,  which  logical  meaning  
is assigned by the drive to real-time status bit 2  

Real-time status bit 2  

S-0-0305/041 5 specifies,  which  logical  meaning  
is assigned by the drive to real-time status bit 1  

Real-time status bit 1  

IDN  •  •  •  •  •  

IDN  •  •  •  •  •  

IDN  •  •  •  •  •  

IDN  •  •  •  •  •  
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5.7.2 .2  Séquence  d ’affectation  des  bi ts  d ’état  en  temps réel   

Lorsque  l ’ affectation  est mod i fiée  par l ’ I DN  (S-0-0305/0307)  et/ou  l e  numéro de  b i t  
(S-0-041 5/041 6),  des  états  non  défin is  se  produ isen t au  n iveau  des  b i ts  d ’état  en  temps  réel .  
La  commande doi t  détecter ce la  et  ne  doi t pas  évaluer l es  données  correspondan tes.  Le  PDS  
doi t reprodu i re  l e  nouveau  b i t  mod i fié  sur l e  b i t  d ’état en  temps  réel  au  p l us  tard  l orsqu ’ i l  fi xe  
l e  B i t  d ’acti vi té  (BUSY)  sur 0 .  

5.7.3  Cas  possibles   

5.7.3.1  Cas  1  

Affectation  d ’un  IDN  ≠  0  à  un  bi t  en  temps réel ,  lorsqu ’aucune autre  affectation  à  ce  bi t  
en  temps  réel  n ’est  active  (voir F igure  8) .  

L’état du  b i t  de  commande en  temps  réel  do i t  être  défin i  au  pl us  tard  l orsque  l ’ é lément 7  de  
S-0-0301 /0303  est écri t.  L ’état d u  b i t  d ’état en  temps  réel  do i t  être  défin i  au  plus  tard  avan t l a  
ré in i ti a l isation  du  b i t  d ’acti vi té  (busy) .  

NOTE  L’ é lément 7  d ’ un  I DN  correspond  aux données  de  fonctionnement (voi r l ’ I EC 61 800-7-204).  

L’évaluation  du  b i t  de  commande en  temps  réel  doi t démarrer dans  l e  PDS avan t l a  
ré in i ti a l isation  du  b i t  d ’activi té.  L ’évaluation  du  b i t  d ’état en  temps  réel  ne  doi t  pas  démarrer 
dans  l e  maître  avan t l a  ré in i ti a l i sation  du  b i t  d ’acti vi té  par l e  PDS.   

 

  

Ang lais  Français  

Wri te  request  for data  (el ement  7)  of S -0-
0301 /0303  (or S -0-0305/0307)  and /or S-0-  
041 3/041 4/041 5/041 6  

(B i t  1  control  word)  

Demande  d ’écri tu re  pour l es  données  (é lément 7)  de  
S-0-0301 /0303  (ou  S-0-0305/0307)  et/ou  S-0-  
041 3/041 4/041 5/041 6  

(mot de  commande  du  b i t  1 )  

Dri ve  handshake  AHS  

(bi t  0  s tatus  word)  

Protocol e  de  transfert  AHS  du  d i sposi ti f 
d ’ en traînement 

(mot  d ’état  du  b i t  0)  

Busy bi t   (b i t  1  s tatus  word )  B i t  d ’ acti vi té   (mot  d ’état  du  b i t  1 )  

IEC 

Write request for data (element 7) of
 S-0-0301 /0303 (or S-0-0305/0307) and/or
 S-0-041 3/041 4/041 5/041 6

(Bit 1  control  word)

Drive handshake AHS
(Bit 0 status word)

Busy bit
(Bit 1  status word)

/ /

State of real-time control  bit
(Bit 7/6 control  word)

Defined

Not defined

State of real-time status bit
(Bit 7/6 status word)

/ /
Defined

Not defined

Evaluation  of the real-time
control  bit in  the drive

Evaluation  of the real-time
status bit in  the master

/ /

/ /

/ /

/ /

/ /

/ /

/ /
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Anglais  Français  

State  of real  t ime  con trol  b i t  

(b i t  7/6  control  word )  

É tat  du  b i t  d e  commande  en  temps  réel  

(mot  de  commande  du  b i t  7/6)  

S tate  of real  t ime  status  b i t  

(b i t  7/6  s tatus  word )  

É tat  du  b i t  d ’ état  en  temps  réel  

(mot  d ’état  du  b i t  7/6)  

Evaluation  of the  real -time  con trol  b i t  i n  the  
d ri ve   

Évaluation  du  b i t  de  commande  en  temps  rée l  dans  
l e  d i sposi ti f d ’ en traînement  

Evaluation  of the  real -time  status  b i t  i n  the  
master 

Évaluation  du  b i t  d ’ état  en  temps  réel  dans  l e  maître  

Defi ned  ;    Not  d efi ned  Défi n i     ;        Non  défi n i  

Figure 8  – Affectation  d ’ IDN  ≠  0  aux bi ts  en  temps réel   

5. 7.3.2  Cas  2  

Affectation  d ’un  IDN  =  0  à  un  bi t  en  temps réel ,  lorsqu ’une autre  affectation  à  ce  bi t  en  
temps  réel  est  active  (voir F igure  9) .  

L’état du  b i t  de  commande  en  temps  réel  doi t rester défi n i  j usqu ’à  ce  que  l e  PDS réin i tia l ise  le  
b i t  d ’acti vi té.  L’état d u  b i t  d ’état  en  temps  réel  doi t  ê tre  au  moins  défin i  j usqu ’à  ce  que  l e  PDS 
fixe  l e  b i t  d ’acti vi té.   

L ’évaluation  du  bi t  de  commande  en  temps  réel  doi t être  arrêtée  avan t l a  ré in i ti a l i sation  du  b i t  
d ’acti vi té  par le  PDS.  L ’évaluation  du  b i t  d ’état en  temps  réel  doi t être  arrêtée  dans  l ’ un i té  de  
commande  l orsque  l ’ é lément 7  est  écri t.  

 

  

Ang lais  Français  

Wri te  request  for data  (el ement  7)  of S -0-
0301 /0303/0305/0307)  and /or S-0-  
041 3/041 4/041 5/041 6  

(B i t  1  control  word)  

Demande  d ’écri tu re  pour l es  données  (é lément 7)    
d e  S-0-0301 /0303/0305/0307)  et/ou  S-0-  
041 3/041 4/041 5/041 6  

(mot de  commande  du  b i t  1 )  

IEC 

Write request for data (element 7) of
S-0-0301 /0303/0305/0307 and/or
S-0-041 3/041 4/041 5/041 6
(Bit 1  control  word)

Drive handshake AHS
(Bit 0 status word)

Busy bit (Bit 1  status word)
/ /

State of real-time control  bit
(Bit 7/6 control  word)

Defined

State of real-time status bit
(Bit 7/6 status word)

/ /
Defined

Evaluation  of the real-time
control  bit in  the drive

Evaluation  of the real-time
status bit in  the master

/ /

/ /

/ /

/ /

/ /

/ /
 Not defined

 Not defined
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Anglais  Français  

Dri ve  handshake  AHS  

(B i t  0  s tatus  word )  

Protocol e  de  transfert  AHS  du  d i sposi ti f 
d ’ en traînement  

(mot d ’état  du  b i t  0)  

Busy bi t  

(B i t  1  s tatus  word )  

B i t  d ’ acti vi té  

(mot d ’état  du  b i t  1 )  

S tate  of real -time  control  b i t  

(B i t  7/6  con trol  word)  

É tat  du  b i t  d e  commande  en  temps  réel  

(mot  de  commande  du  b i t  7/6)  

S tate  of real -time  status  b i t  

(B i t  7/6  s tatus  word )  

État  du  b i t  d ’ état  en  temps  réel  

(mot  d ’état  du  b i t  7/6)  

Evaluation  of the  real -time  con trol  b i t  i n  the  
d ri ve   

Évaluation  du  b i t  de  commande  en  temps  rée l  dans  
l e  d i sposi ti f d ’ en traînement  

Evaluation  of the  real -time  status  b i t  i n  the  
master 

Évaluation  du  b i t  d ’ état  en  temps  réel  dans  l e  maître  

Defi ned  

Not  defi ned  

Défi n i   

non  défi n i  

Figure  9  – Affectation  d ’ IDN  =  0  aux bi ts  en  temps  réel   

5.7.3.3  Cas  3  

Affectation  d ’un  IDN  ≠  0  à  un  bi t  en  temps réel ,  lorsqu ’une autre  affectation  à  ce  b i t  en  
temps  réel  est  active  (voir F igure  1 0) .  

L’état de  l ’ancien  bi t  de  commande en  temps  réel  doi t demeurer défin i  par l ’un i té  de  
commande j usqu ’à  ce  que  l a  demande d ’écri ture  pour l ’ é lément 7  a i t  é té  envoyée.  Lorsque  le  
b i t  d ’acti vi té  est fixé  par l e  PDS,  l e  nouveau  b i t  de  commande en  temps  réel  doi t être  envoyé.  
L ’ancien  b i t  de  commande  en  temps  réel  doi t être  évalué  dans  l e  PDS j usqu ’à  ce  que  l e  b i t  
d ’acti vi té  soi t  ré in i ti a l isé.   

Au  cours  de  l a  période  comprise  entre  l ’ écri ture  de  l ’ é l ément 7  et  l a  ré in i tia l i sation  du  b i t  
d ’acti vi té,  l ’ un i té  de  commande doi t vei l ler à  ce  que  la  va leur du  b i t  de  commande  en  temps  
réel  transm is  ne  condu ise  pas  à  des  états  ou  erreurs  de  fonctionnement non  adm iss ib les.  En  
général ,  ceci  est un iquement poss ib le  pour l es  b i ts  de  commande en  temps  réel  «non  acti fs» ,  
pour l esquels  l a  va leur con tenue  dans  l e  PDS n ’a  aucun  sens  à  ce  moment.  

Le  passage  d ’un  bi t  de  commande en  temps  réel  acti f à  un  au tre  ne  doi t  être  perm is  que  s i  
l ’ affectation  via  S-00000  est u ti l i sée  (cas  2 ,  cas  1 ) .  L ’un i té  de  commande  doi t prendre  en  
charge  l a  commutation  en  fonction  de  ces  règ les.  

L ’état de  l ’ ancien  b i t  d ’état en  temps  réel  ne  doi t  pas  deven ir non  défin i  avan t réception  de  l a  
demande d ’écri ture.  L ’état du  nouveau  b i t  d ’état en  temps  réel  doi t être  défin i  avan t l a  
ré in i ti a l isation  du  b i t  d ’activi té.  

L ’évaluation  du  b i t  d ’état en  temps  réel  dans  l ’ un i té  de  commande  concernant l ’ ancienne  
affectation  ne  doi t être  effectuée  qu ’au  cours  de  l a  période  précédant l ’ envoi  de  l a  demande  
d ’écri ture  re lati ve  à  l ’ é lément 7.  La  nouvel l e  affectation  ne  doi t  pas  être  évaluée  avan t que  l e  
PDS  ne  ré in i ti a l i se  le  b i t  d ’activi té.  

En  cas  d ’erreur,  l ’ancienne  affectation  doi t  demeurer val i de.  Dans  ce  cas,  l ’ évaluati on  doi t  
être  au torisée  une  fois  encore  dès  que  l e  b i t  d ’activi té  est ré in i ti a l isé.  
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Ang lais  Français  

Wri te  request  for data  (el ement  7)  of S -0-
0301 /0303/0305/0307)  and /or S-0-  
041 3/041 4/041 5/041 6  

(B i t  1  control  word)  

Demande  d ’écri tu re  pour l es  données  (él ément  7)  
de  S-0-0301 /0303/0305/0307)  et/ou  S-0-  
041 3/041 4/041 5/041 6  

(mot  de  commande  du  b i t  1 )  

Dri ve  handshake  AHS  

(B i t  0  s tatus  word )  

Protocol e  de  transfert  AHS  du  d i sposi ti f 
d ’ en traînement  

(mot d ’état  du  b i t  0)  

Busy bi t  

(B i t  1  s tatus  word )  

B i t  d ’ acti vi té  

(mot d ’état  du  b i t  1 )  

State  of real -time  control  b i t  

(B i t  7/6  control  word)  

É tat  du  b i t  d e  commande  en  temps  réel  

(mot  de  commande  du  b i t  7/6)  

State  of real -time  status  b i t  

(B i t  7/6  status  word )  

État  du  b i t  d ’ état  en  temps  réel  

(mot  d ’état  du  b i t  7/6)  

Evaluation  of the  real -time  con trol  b i t  i n  the  d ri ve   Évaluation  du  b i t  de  commande  en  temps  rée l  
dans  l e  d i sposi ti f d ’ en traînement  

Evaluation  of the  real -time  s tatus  b i t  i n  the  master Évaluation  du  b i t  d ’ état  en  temps  réel  dans  l e  
maître  

Defi ned  

Not defi ned  

Défi n i   

non  défi n i  

Ol d  state  

New state  

Ancien  état  

Nouve l  état  

Figure 1 0  – Affectation  d ’ IDN  ≠  0  aux bi ts  en  temps  réel   

5. 8  Mot de  commande de  s ignal  et mot d ’état de  s ignal   

Les  s ignaux doivent être  transm issibles  en  temps  réel  de  l ’ un i té  de  commande aux PDS et  
i nversement au  moyen  du  mot de  commande de  s i gnal  et du  mot d ’état de  s i gnal .  A cet effet,  
l e  mot de  commande de  s i gnal  doi t ê tre  i n tégré  dans  l e  MDT et l e  mot d ’état d e  s i gnal  dans  
l ’AT.  Les  bi ts  contenus  dans  l e  mot de  commande/d ’état de  s ignal  doiven t être  défin issables  
au  moyen  de  l a  l i ste  de  configuration  du  mot de  commande/d ’état de  s i gnal  (voi r S-0-
0027/0026)  et  de  l a  « l is te  d ’affectation  de  numéros  de  b i t  pour l e  mot de  commande/d ’état de  
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Write request for data (element 7) of
S-0-0301 /0303/0305/0307 and  /or
S-0-041 3/041 4/041 5/041 6
(Bit 1  control  word)

Drive handshake AHS
(Bit 0  status word)

Busy bit (Bit 1  status word)
/ /

State of real-time control  bit
(Bit 7/6 control  word)

Defined

Not
defined

State of real-time status bit
(Bit 7/6 status word)

/ /
Defined

Old  state

Evaluation  of the real-time
control  bit in  the drive

Evaluation  of the real-time
status bit in  the master / /

/ /

/ /

/ /

/ /

Old  state New state

New state

/ /

Old state

Defined

New state

New state

Defined

Not defined

Old  state
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s i gnal»  (voi r S-0-0329/0328),  te l  que  cela  est présenté  dans  le  Tableau  1 8 .  S i  l es  
S-00329/0328  ne  son t pas  pris  en  charge  par l e  PDS,  l e  bi t  0  de  l ’ IDN  doi t être  configuré  
au tomatiquement.  

Tableau  1 8  – IDN  dédiés  à  l a  configuration  des  mots  de  commande  et d ’état   

IDN   Description  

S-0-01 45  Mot  d e  commande  de  s i gnal   

S -0-0027  Li ste  de  confi gu rati on  pou r l e  mot  de  commande  de  s i gnal   

S -0-0329  Li ste  d ’affectati on  de  numéros  de  b i t  pou r l e  mot de  commande  de  s i gnal  

S -0-01 44  Mot  d ’état  d e  s i gnal  

S -0-0026  Li ste  de  confi gu rati on  pou r l e  mot  d ’état  de  s i gnal   

S -0-0328  Li ste  d ’affectati on  de  numéros  de  b i t  pou r l e  mot d ’état  de  s i gnal   

 

La  F igure  1 1  présen te  un  exemple  de  configuration  du  mot d ’état  de  s ignal .   

Numéro  de  b i t  d u  
mot d ’état  de  s i gnal :   

0  1  2  3  4  5  6   

I DN  (s i gnal )  
confi gu ré  

S-0-0403  S-0-001 3  S-0-0000  S-0-001 3  S-0-001 3  S-0-001 3  S-0-0330   

0E  00  20  00  93  01  0D  00  00  00  0D  00  0D  00  0D  00  4A 01  S-0-0026  

          

Numéro  de  b i t  
confi gu ré  (s i gnal )   

0  5   9  0  4    

0E  00  20  00  00  00  05  00  00  00  09  00  00  00  04  00  00  00  S-0-0328  

  B i t  0  de  
S-0-0403  

B i t  5  de  
S-0-001 3  

 Bi t  9  de  
S-0-001 3  

B i t  0  de  
S-0-001 3  

B i t  4  de  
S-0-001 3  

B i t  0  de  
S-0-0330  

 

1  2  3  4  ←————————— Longueur de  l i s te  —————————→  

 Les  octets  3  et  4  i n d i quen t une  l ongueu r d e  données  maximale  d i spon ib l e  d ans  l e  PDS.  

Exemple:  Longueu r =  32  octets  0x0020  

Les  octets  1  et  2  i n d i quent  l a  l ongueu r d es  données  prog rammées  dans  l e  PDS.  

Exemple:  Longueu r =  1 4  octets  0x000E  

IEC 

Figure 1 1  – Exemple  de  configuration  du  mot  d ’état  de  signal   

5.9  Conteneur de  données   

Le  Tableau  1 9  répertorie  l es  IDN  u ti l i sés  pour l es  con teneurs  de  données.   
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Tableau  1 9  – IDN  des  conteneurs  de  données   

IDN  Description  

 Conteneur de  données  A 

S-0-0360  Conteneur de  données  A1  d u  MDT 

S-0-0364  Conteneur de  données  A1  d e  l ’ AT  

S -0-0368  Poin teu r d u  conteneur d e  données  A  

S -0-0362  I ndex de  l a  l i s te  d u  conteneu r de  données  A du  MDT  

S -0-0366  I ndex de  l a  l i s te  d u  conteneu r de  données  A de  l ’AT  

S -0-0370  Li ste  de  confi gu rati on  du  con teneu r de  données  du  MDT  

S -0-0371  L i ste  de  confi gu rati on  du  con teneu r de  données  de  l ’AT  

 Conteneur de  données  B   

S-0-0361  Conteneur de  données  B  du  MDT  

S -0-0365  Conteneur de  données  B  de  l ’AT  

S -0-0369  Poin teu r d u  conteneur d e  données  B   

S -0-0363  I ndex de  l a  l i s te  d u  conteneu r de  données  B  du  MDT  

S -0-0367  I ndex de  l a  l i s te  d u  conteneu r de  données  B  de  l ’AT  

 

Deux con teneurs  de  données  (A et B)  doivent être  défin is  pour l e  MDT et l ’AT,  pour servir de  
paramètres  ficti fs  dans  l e  MDT et l ’AT.  Le  con tenu  des  con teneurs  de  données  doi t  être  
d ynam iquement mod i fiable  par l 'un i té  de  commande selon  les  besoins ,  ou  su r la  base  du  
mode  de  fonctionnement.  De  p l us,  un  poin teur de  con teneur de  données  (S-0-0368)  et  
(S-0-0369)  est nécessai re  pour chacun  des  con teneurs,  a ins i  q u 'une  l i ste  de  configuration  
pour l es  conteneurs  de  MDT et AT (S-0-0370,  S-0-0371 ).  Les  con teneurs  de  données  doivent 
être  de  4  octets  de  long .  S i  l es  données  de  fonctionnement configurées  sont seu lement de  2  
octets  de  long ,  e l l es  doiven t être  p lacées  dans  la  partie  i n férieure  du  con teneur de  données.  
Dans  ce  cas,  l a  partie  supérieure  ne  doi t  pas  être  u ti l i sée.   

Les  poin teurs  du  con teneur de  données  doivent comprendre  un  poin teur de  8  b i ts  qu i  doi t  
défin i r l es  données  de  fonctionnement qu i  seront p lacées  dans  le  con teneur de  données.  Le  
poin teur doi t correspondre  au  décalage  dans  l a  l i s te  de  configuration  du  conteneur de  
données  (S-0-0370  ou  S-0-0371 )  à  parti r du  début de  la  l i ste  des  I DN  j usqu ’à  l ’ I DN  souhai té.  
L'un i té  de  commande doi t p lacer l es  données  de  fonctionnement souhai tées  dans  l e  
con teneur de  données  du  MDT,  a lors  que  l e  PDS doi t p lacer l es  données  de  fonctionnement 
souhai tées  dans  l e  conteneur de  données  de  l ’AT.  

L'un i té  de  commande doi t en trer dans  la  l i ste  de  configuration  du  conteneur de  données  du  
MDT l ' I DN  re lati f aux données  de  fonctionnement à  envoyer via  l e  con teneur de  données  du  
MDT te l  que  requ is  de  l ' un i té  de  commande  au  PDS.   

L 'un i té  de  commande doi t en trer dans  la  l i ste  de  configuration  du  conteneur de  données  de  
l ’AT l ' I DN  re lati f aux données  de  fonctionnement à  envoyer via  l e  con teneur de  données  de  
l ’AT tel  que  requ is  du  PDS à  l ’ un i té  de  commande.   

Les  I DN  d ’adressage (S-0-0368,  S-0-0369)  doiven t être  configurables  dans  l es  données  
cycl iques  du  MDT.  Ainsi ,  une  commutation  des  données  de  fonctionnement dans  l es  
con teneurs  de  données  au  cours  d ’ un  cycle  de  commun ication  doi t  être  possib le  (voi r l a  
F igure  1 2) .  
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Ang lais  Français  

AT data  con ta iner Conteneur de  données  de  l ’AT  

MDT data  contai ner Conteneur de  données  d u  MDT 

AT data  con ta iner confi gu ration  l i s t  L i ste  de  confi gu rati on  d u  con teneu r de  données  de  
l ’AT 

MDT data  contai ner confi gurati on  l i s t  L i ste  de  confi gu rati on  d u  con teneu r de  données  du  
MDT 

Figure 1 2  – Configuration  de  conteneur de  données  sans  acqu ittement  (esclave)   

Les  I DN  d ’adressage  (S-0-0368,  S-0-0369)  doiven t également être  configurables  dans  l es  
données  cycl iques  de  l 'AT.  Dans  ce  cas,  l ’ adressage (acqu i ttement)  en  fonction  du  con tenu  
du  conteneur de  données  doi t être  transm is.  Le  PDS doi t  générer l ’acqu i ttement en  
reprodu isant l e  poin teur du  MDT sur l e  poin teur d 'AT.  Si  l e  poin teur du  conteneur de  données  
est  s i tué  à  l 'extérieur de  l a  l i ste  de  configuration  re lati ve  au  conteneur de  données  du  MDT ou  
AT,  ou  s i  l es  données  ne  s ’aj ustent pas  dans  le  con teneur de  données,  l e  con tenu  du  
con teneur de  données  doi t être  non  val i de.  Le  PDS doi t fixer l e  poin teur (acqu i ttement)  dans  
l 'AT  sur 255.  Les  données  du  con teneur de  données  du  MDT ou  AT doiven t être  i gnorées  
(voir F igure  1 3).  L'un i té  de  commande doi t  comparer l 'adressage (S-0-0368,  S-0-0369)  du  
MDT et de  l ’AT.  S i  l e  résu l tat est égal ,  e l l e  doi t considérer que  l 'esclave  a  accepté  les  
données  du  MDT ou  a  écri t  les  données  demandées  dans  l 'AT.  
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AT data  con ta iner 

MDT data  contai ner 

Conteneur de  données  de  l ’AT  

conteneu r de  données  du  MDT 

Check by s l ave  Véri fi cation  menée  par l ’ esclave  

AT data  con ta iner confi gu ration  l i s t  

MDT data  contai ner confi gurati on  l i s t  

L i ste  de  confi gu rati on  d u  con teneu r de  données  de  
l ’AT 

Li ste  de  confi gu rati on  d u  con teneu r de  données  du  
MDT;  

Address ing  of the  data   Adressage  des  données  

Wri te  data  i n  the  AT  

Wri te  data  i n  the  MDT 

Écri tu re  de  données  dans  l ’AT  

Écri tu re  de  données  dans  l e  MDT 

Acknowledgement  of AT data  by copy of the  Addr 
AT of MDT to  AT  

Acknowledgement  of MDT data  by copy of the  
Addr MDT of MDT to  AT  

Acqu i ttement des  données  de  l ’AT par 
reproduction  de  l ’ ad ressage  AT de  MDT sur l ’AT 

Acqu i ttement des  données  de  MDT par 
reproduction  de  l ’ ad ressage  MDT de  MDT su r l ’AT  

Figure 1 3  – Configuration  de  conteneur  
de  données  avec acqu i ttement  (esclave)  

Si ,  dans  le  con teneur de  données  A ou  B  du  MDT,  un  I DN  d ’une  l ongueur ( l i ste)  variable  est  
configuré,  l 'é l ément de  données  correspondant  de  cette  l i ste  doi t  être  adressé  par 
l ' i n terméd iai re  de  l ’ i ndex de  l i ste.  

L' index de  l i s te  du  conteneur de  données  du  MDT doi t ê tre  composé d 'une  adresse  à  1 6  b i ts.  
Par l ' i n terméd iai re  de  l ' i ndex 65  535,  l e  con teneur de  données  doi t  ê tre  défin i  comme non  
val i de  par l 'un i té  de  commande.  

L'un i té  de  commande  doi t  établ i r l 'é l ément de  l i s te  adressé  dans  le  con teneur de  données  du  
MDT.  

L' index de  l i ste  du  conteneur de  données  du  MDT doi t  ê tre  configurable  dans  les  données  
cycl iques  du  MDT.  Ains i ,  une  commutation  des  é léments  de  l i ste  con tenus  dans  l e  con teneur 
de  données  au  cours  d ’un  cycle  de  commun ication  doi t  ê tre  poss ib le.  Pendan t l ’ écri tu re  sur l e  
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con teneur de  données  du  MDT avec l ’ i ndex de  l i ste ,  l a  l ongueur de  l a  l i s te  ne  doi t  pas  être  
mod i fiée.  

L' index de  l i ste  du  conteneur de  données  du  MDT doi t être  auss i  configurable  dans  l es  
données  cycl iques  des  AT.  De  cette  façon ,  un  acqu i ttemen t du  conteneur de  données  du  MDT 
doi t  être  poss ib le.  Le  PDS doi t l i re  l ’ i ndex de  l i ste  du  con teneur de  données  du  MDT à  parti r 
du  MDT et  l ’ acqu i tter dans  l ’AT.   

S i  l ’ i ndex de  l i s te  se  trouve  en  dehors  de  l a  l i ste ,  l ’ i ndex de  l i ste  du  MDT doi t ê tre  fixé  dans  
l 'AT (acqu i ttement)  sur l a  va leur 65  535  et/ou  l e  poin teur du  con teneur de  données  dans  l ’AT 
(acqu i ttement)  sur l a  va leur 255.  Toutes  l es  données  du  conteneur de  données  du  MDT 
doivent être  i gnorées  par l 'esclave.   

5. 1 0  Fonctions  d ’arrêt  du  d isposi ti f d ’ entraînement  

La gestion  des  erreurs  est basée  sur l e  pri ncipe  su ivant l equel  l es  d isposi ti fs  d ’en traînement 
doivent être  tou jours  dotés  de  fonctions  de  survei l l ance  pour garan ti r un  arrêt  au tomatique  
dans  l es  s i tuations  qu i  empêchen t une  réponse  correcte  aux commandes  de  l 'un i té  de  
commande (maître).   

Dans  l a  mesure  où  l ' in terface  SERCOS prévoi t un  fonctionnement un iquement en  profi l  de  
communication  CP4,  l es  d isposi ti fs  d ’en traînement doiven t répondre  en  s ’arrêtant  
au tomatiquement l orsque  les  profi ls  de  communication  (CP)  au tres  que  le  CP4  sont présents  
dans  l e  MST.   

Les  d isposi ti fs  d ’entraînement doivent s 'arrêter au tomatiquement lorsqu ’une  erreu r de  
communication  compromet leur capaci té  à  garan ti r un  bon  fonctionnement.  C'est le  cas  de  
deux défai l lances  consécu tives  des  MST ou  MDT au  cours  du  CP4  dans  un  d ispos i ti f 
d ’entraînement.  

Comme décri t  ci -dessus,  l es  d ispos i ti fs  d ’entraînement qu i  ne  son t pas  en  mesure  de  
répondre  correctement doivent s ’arrêter.  Cela  ne  s ign i fie  pas  nécessai rement que  l 'un i té  de  
commande doi t  répondre  par une  in terruption  et une  ré in i tia l i sation  l orsque  les  défai l l ances  de  
message  se  produ isent dans  le  CP4.  Au  con tra ire,  i l  peu t y avoir certa ines  procédures  
arch ivées  dans  l 'un i té  de  commande  qu i  peuvent être  exécu tées  avant  l 'arrêt,  en  fonction  de  
l a  s i tuation  d 'erreur.  Ces  procédures  doiven t fa i re  partie  de  l 'un i té  de  commande.   

Lorsque  l 'esclave  établ i t  l e  b i t  "erreur de  commun ication "  dans  l e  d iagnostic de  classe  1  
(C1 D,  S-0-001 1 ) ,  le  message de  d iagnostic,  S-0-0095,  peu t être  a lors  u ti l i sé  pour l i re  une  
chaîne  de  j eux de  caractères  décrivant  l 'erreur.   

5.1 1  Classes  de  communication   

5. 1 1 . 1  Général i tés  

Les  classes  de  communication  de  l ' i n terface  SERCOS doiven t être  fourn ies  par les  d i fféren ts  
constructeurs  afi n  de  s impl i fier l ' in teropérabi l i té  des  composan ts  de  l ' i n terface  SERCOS.  
Toutes  les  fonctions  qu i  affecten t l e  fonctionnement du  maître  ou  des  esclaves  doivent être  
te l l es  que  défin ies  dans  l es  d i fférents  profi l s  d 'appl ication .  

La  communication  SERCOS doi t  être  subd ivisée  en  3  classes.  Par défin i ti on ,  l es  classes  de  
communication  su ivent une  s tructure  h iérarch ique.  Cela  s ign i fie  qu 'une  classe  supérieure  de  
communication  doi t  répondre  aux exigences  d 'une  classe  i n férieure  de  communication .  
Chaque classe  de  communication  doi t  comporter une  certaine  gamme de  groupes  de  
fonctions  et  d ’ IDN .  La  F igure  1 4  donne  une  représen tation  de  cette  procédure.  
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Communication class C:  Additional  functions 

Communication class B:  Extended functions 

Communication class A:  Basic functions 

optional  functions  mandatory functions  

mandatory functions  

optional  functions  
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 Ang lais  Français  

Commun ication  cl ass  C:  Add i ti onal  functions  Classe  de  commun ication  C:  fonctions  
supplémenta i res  

optional  functions  fonctions  facu l tati ves  

Commun ication  cl ass  B :  Extended  functions  Classe  de  commun ication  B :  fonctions  étendues  

mandatory functions  

optional  functions  

fonctions  obl i gatoi res  

fonctions  facu l tati ves  

Commun ication  cl ass  A:  Basic  functions  Classe  de  commun ication  A:  fonctions  de  base  

Figure 1 4 – Structure  des  classes  de  communication   

Les  composants  de  l ’ i n terface  SERCOS doiven t  être  décri ts  par l es  é léments  su ivants  qu i  
son t pris  en  charge:  

– une  ou  p lusieurs  classes  de  conform i té  (élément ob l i gatoi re) ;  

– l es  fonctions  supplémentai res  (facu l tati f) ;  

– l a  durée  de  cycle  de  communication  (obl i gatoi re) ;  

– l a  vi tesse  de  transm ission  (obl igatoire).  

NOTE  Exemple  pour un  PDS  – asservissement  de  posi ti on  de  cl asse  B  – avec l es  fonctions  suppl émentai res  
su ivantes:  retour en  posi ti on  (esclave),  procédu re  d ’ arrêt  posi ti f de  PDS,  cycle  de  détecti on :  n i veau  1  – du rée  de  
cycle  de  commun ication :  0 , 5  ms  – g ranu l ari té  1  – vi tesse  de  transm iss ion :  2  Mbi t/s  et  4  Mbi t/s .  

5.1 1 .2  Classe  de  communication  A  

Cette  classe  se  compose  de  tous  l es  paramètres  qu i  son t nécessaires  afin  de  permettre  
l 'échange  de  données  d 'une  man ière  qu i  soi t  cohérente  avec l e  protocole  d ' i n terface  
SERCOS.  Chaque composan t d ' in terface  SERCOS (par exemple,  PDS,  un i té  de  commande) ,  
doi t prendre  en  charge  ces  paramètres  afin  de  fermer un  anneau  d ' i n terface  SERCOS et  
fonctionner sans  défaut j usqu 'au  CP4,  i ndépendamment du  d isposi ti f.   

La  classe  de  communication  A doi t  i nclu re  l es  fonctions  de  communication  de  base  su ivan tes:   

•  configuration  en  anneau ;  

– synchron isation  (voir Tableau  20);  

– message  préconfigu ré  (voir Tableau  21 );  

–  exécu tion  de  phase  (voi r Tableau  22) ;  

•  protocole  de  canal  de  service  (voir Tableau  23);  
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•  gestion  des  erreurs  de  communication ;  

•  i n formations  et d iagnostic (voi r Tableau  24) ;  

•  mot d ’état  (voie  en  temps  réel ) ;  

•  mot de  commande  (voie  en  temps  réel ) .  

Tableau  20  – Configuration  en  anneau  – Synchronisation   

IDN  Description  Capaci té  Commentai res  

S-0-0001  Durée  de  cycle  de  l ’ un i té  de  commande  (tNcyc)  W S i  l ’ un i té  de  commande  u ti l i se  une  
val eu r d i fférente  de  S -0-0002,  ceci  
doi t  être  pri s  en  charge,  a i ns i  q ue  l e  
B i t  de  synch ron isation  de  l ’ un i té  de  
commande  (mot de  commande,  b i t  
1 0)  

S -0-0002  Durée  de  cycle  de  commun ication  (tScyc)  W  

S-0-0003  Temps  de  démarrage  m in imum  de  l a  
transm ission  AT (t1 mi n )  

R  

S-0-0004  Période  de  transi ti on  transm ission/ récepti on  
(tATMT)   

R  

S-0-0005  Temps  de  trai tement maximum  du  producteu r 
(t5)   

R  

S-0-0006  Temps  de  démarrage  de  l a  transm ission  AT (t1 )   W  

S-0-0007  Poin t  de  capture  de  l ’ acqu is i ti on  de  retour (t4)   W  

S-0-0008  Période  de  val i d i té  d e  l a  valeur de  cons igne  (t3 )   W  

S-0-0087  Temps  de  récupération  en tre  transm iss ions  
(tATAT)   

 

R Ce  paramètre  doi t  être  fourn i  même s i  
l ’ esclave  ne  prend  pas  en  charge  
p l us ieurs  d i sposi ti fs .  S i  l ’ esclave  ne  
prend  pas  en  charge  p l us ieu rs  
d i spos i ti fs ,  ce  paramètre  est  fi xé  à  
“0” .  

S-0-0088  Temps  de  récupération  en tre  réceptions  (tMTSY)   R  

S-0-0089  Temps  de  démarrage  de  l a  transm ission  MDT 
(t2)   

W  

S-0-0090  Temps  de  trai tement de  l a  valeur d e  cons igne  
(tMTSG )   

R  

S-0-0096  D isposi ti f esclave  (SLKN)   R  

 

Tableau  21  – Configuration  en  anneau  – Message préconfiguré  

IDN  Description  Capaci té  Commentai res  

S-0-0009  Posi ti on  d u  reg i stre  de  données  dans  l e  MDT  W  

S-0-001 0  Longueur du  MDT W  

S-0-001 5  Type  de  message  W Messages  préconfi gu rés  seu l ement   
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Tableau  22  – Configuration  en  anneau  – Exécution  de  phase   

IDN  Description  Capaci té  Commentai res  

S-0-0021  I DN  – L i ste  des  données  de  fonctionnement 
non  val i des  pou r l e  CP2  

R  

S-0-0022  I DN  – L i ste  des  données  de  fonctionnement  
non  val i des  pou r l e  CP3  

R  

S-0-0028  Compteur d ’erreu rs  de  MST  R  

S-0-0029  Compteur d ’erreu rs  de  MDT  R  

S-0-01 27  Véri fi cation  de  transi ti on  du  CP3   W  

S-0-01 28  Véri fi cation  de  transi ti on  du  CP4   W  

Voie  en  
temps  réel  

Mod i fi cation  des  commandes  de  procédure   R Mot d 'état  1 ,  B i t  5  

 

Tableau  23  – Protocole  de  voie  de  service   

IDN  Description  Capaci té  Commentai res  

Voie  en  temps  réel  Canal  d e  service  AT  R Mot  d ’état,  b i t  0  à  2   

Voie  en  temps  réel  Canal  d e  service  MDT  W Mot  d e  commande,  b i t  0  à  5   

 

Tableau  24 – In formations  & d iagnostic  

IDN  Description  Capaci té  Commentai res  

S-0-001 1  Diagnosti c  de  cl asse  1  R B i t  1 2  un i quement exi gé  pou r l a  
commun ication .  D ’au tres  b i ts  son t  
défi n i s  par l a  descri ption  
fonctionnel l e  des  profi l s .  

S -0-001 2  Diagnosti c  de  cl asse  2  R Exigé  pour l a  parti e  relati ve  aux 
fonctions  des  profi l s .   

S -0-001 3  Diagnosti c  de  cl asse  3  R Exigé  pour l a  parti e  relati ve  aux 
fonctions  des  profi l s .   

S -0-001 4  État  d ’ i n terface   R B i ts  0  à  8  un i quement exigés  pour l a  
commun ication   

S -0-001 7  I DN  – L i ste  de  tou tes  l es  données  de  
fonctionnement  

R  

S-0-0025  I DN  – L i ste  de  tou tes  l es  commandes  de  
procédu re   

R  

S-0-0028  Compteur d ’erreu rs  de  MST  R  

S-0-0029  Compteur d ’erreu rs  de  MDT  R  

S-0-0030  Version  du  constructeu r R  

S-0-0095  Message  de  d iagnosti c  R  

S-0-0096  D isposi ti f esclave  (SLKN)  R  

S-0-0099  Réin i ti a l i ser l e  d i agnosti c  de  cl asse  1   W  

S-0-01 34  Mot d e  commande  du  maître   R  

S-0-01 35  Mot d ’état  d e  PDS   R  

S-0-01 43  Version  de  l ’ i n terface  SERCOS   R  

Voie  en  
temps  réel  

Erreur d ’arrêt  de  PDS   R Mot d 'état  1 ,  b i t  1 3   
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Les  débi ts  en  bauds  et l es  durées  de  cycle  à  prendre  en  charge  doivent être  te ls  que  défin is  
par les  descriptions  détai l lées  des  d i fféren ts  profi l s.  

I l  convient que  l 'anal yse  des  débi ts  en  bauds  du  maître  soi t  désactivée,  car ce la  peu t  
i n terférer avec la  reconnaissance au tomatique  du  débi t en  bauds  par l e  PDS,  qu i  est une  
fonction  facu l tati ve  (classe  de  commun ication  C).   

Les  I DN  dans  l e  Tableau  25  doivent  être  écri ts  par l 'un i té  de  commande  dans  le  CP2.  L'un i té  
de  commande ne  doi t  pas  s 'appuyer sur l es  défau ts  ou  l es  paramètres  précédemment 
arch ivés.  Le  PDS doi t accepter ces  paramètres  dans  l e  CP2.  L'un i té  de  commande peut ou  
peu t ne  pas  écri re  des  paramètres  supplémenta ires  dans  l e  CP2,  se lon  l a  configuration .  Le  
PDS  doi t également accepter tous  au tres  paramètres  d ans  le  CP3.  

Tableau  25  – Paramètres  de  l a  classe  de  communication  A  

IDN  Nom  Accès  Commentai res  

S-0-0001  Durée  de  cycle  de  l ’ un i té  de  commande  (tNcyc)  CP2-W Synchron isati on  en  anneau   

S -0-0002  Durée  de  cycle  de  commun icati on  (tScyc)  CP2-W Synchron isation  en  anneau   

S -0-0006  Temps  de  démarrage  de  l a  transm iss ion  AT (t1 )  CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-0007  Poi n t  de  capture  de  l ’ acqu is i ti on  de  retour (t4)  CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-0008  Période  de  val i d i té  d e  l a  va leur de  consigne  (t3)  CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-0009  Pos i ti on  d u  reg i stre  de  données  dans  l e  MDT  CP2-W Confi gu ration  des  messages  

S-0-001 5  Type  de  message   CP2-W Confi gu ration  des  messages  

S-0-0089  Temps  de  démarrage  de  l a  transm iss ion  MDT (t2)  CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-01 27  Véri fi cation  de  transi ti on  d u  CP3   CP2-W Commutation  de  phase   

 

La  l iste  de  paramètres  S-0-0021  « IDN  – l i ste  des  données  de  fonctionnement non  val i des  
pour l e  CP2»  ne  doiven t refléter que  l es  paramètres  de  ce  tableau .  

5.1 1 .3  Classe de  communication  B  (Fonctions  étendues)  

La  classe  de  communication  B  doi t i nclure:   

•  La  classe  de  commun ication  A avec les  fonctions  de  communication  de  base  su ivantes  
(voir 5. 1 1 . 2) :  

– configuration  en  anneau  (synchron isation ,  message  préconfiguré,  exécu tion  de  phase);  

– protocole  de  canal  de  service;   

– i n formations  &  d iagnostic;  

– mot d ’état  (voie  en  temps  réel ) ;  

– mot d ’état  (voie  en  temps  réel ) .  

•  et  les  fonctions  de  commun ication  étendues  su ivantes :   

– configuration  en  anneau  (message 7)  (voi r Tableau  26);  

– i n formations  et d iagnostic étendus  (voi r Tableau  27)  

– b i ts  de  commande  en  temps  réel  (voi r Tableau  28);  

– b i ts  d ’état  en  temps  réel  (voi r Tableau  29).  
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Tableau  26  – Configuration  en  anneau  – Configuration  des  messages  

IDN  Description  Capaci té  Commentai res  

S-0-001 6  Li ste  de  confi gu rati on  d ’AT  W  

S-0-0024  Li ste  de  confi gu rati on  de  MDT W  

S-0-01 85  Longueur du  reg i stre  de  données  confi gu rables  dans  l ’AT  R  

S-0-01 86  Longueur du  reg i stre  de  données  confi gu rables  dans  l e  MDT R  

S-0-01 87  I DN  – L i ste  de  données  confi gurables  dans  l ’AT  R  

S-0-01 88  I DN  – L i ste  de  données  confi gurables  dans  l e  MDT  R  

 

Tableau  27  – In formations  & d iagnostic  

IDN  Description  Capaci té  Commentai res  

S-0-0097  D iagnosti c  de  cl asse  2  du  masque   W  

S-0-0098  D iagnosti c  de  cl asse  3  du  masque   W  

 

Tableau  28  – B i ts  de  commande en  temps  en  réel   

IDN  Description  Capaci té  Commentai res  

S-0-0300  B i t  de  commande  1  en  temps  réel   R  

S-0-0301  Affectation  du  b i t  de  commande  1  en  temps  réel   W  

S-0-0302  B i t  de  commande  2  en  temps  réel  R  

S-0-0303  Affectation  du  b i t  de  commande  2  en  temps  réel   W  

 

Tableau  29  – B i ts  d ’état  en  temps  réel   

IDN  Description  Capaci té  Commentai res  

S-0-0304  B i t  d ’ état  1  en  temps  réel   R  

S-0-0305  Affectation  du  b i t  d ’ état  1  en  temps  réel   W  

S-0-0306  B i t  d ’ état  2  en  temps  réel  R  

S-0-0307  Affectation  du  b i t  d ’ état  2  en  temps  réel   W  

 

Les  I DN  dans  l e  Tableau  30  doivent  être  écri ts  par l 'un i té  de  commande  dans  le  CP2.  L'un i té  
de  commande ne  doi t pas  s 'appuyer sur les  défau ts  ou  l es  paramètres  précédemment 
arch ivés.  Le  PDS doi t  accepter ces  paramètres  dans  l e  CP2.  L'un i té  de  commande peut ou  
peu t ne  pas  écri re  des  paramètres  supplémentai res  dans  l e  CP2,  se lon  l a  configuration .  Le  
PDS  doi t également accepter tous  au tres  paramètres  dans  le  CP3.  
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Tableau  30  – Paramètres  de  l a  classe  de  communication  B   

IDN   Nom  Accès  Commentai res  

S-0-0001  Durée  de  cycle  de  l ’ un i té  de  commande  (tNcyc)  CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-0002  Durée  de  cycle  de  commun ication  (tScyc)  CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-0006  Temps  de  démarrage  de  l a  transm ission  AT (t1 )  CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-0007  Poin t  de  capture  de  l ’ acqu is i ti on  de  retour (t4)  CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-0008  Période  de  val i d i té  d e  l a  valeur de  consi gne  (t3)  CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-0009  Posi ti on  d u  reg i stre  de  données  dans  l e  MDT CP2-W Confi gu ration  des  messages  

S-0-001 5  Type  de  message  CP2-W Confi gu ration  des  messages  

S-0-001 6  Li ste  de  confi gu rati on  d ’AT CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-0024  Li ste  de  confi gu rati on  d u  MDT CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-0089  Temps  de  démarrage  de  l a  transm ission  MDT (t2)  CP2-W Synchron isation  en  anneau  

S-0-01 27  Véri fi cation  de  transi ti on  d u  CP3  CP2-W Commutation  de  phase  

 

La  l iste  de  paramètres  S-0-0021  « IDN  – l i ste  des  données  de  fonctionnement non  val i des  
pour l e  CP2»  ne  doiven t refléter que  l es  paramètres  de  ce  tab leau .  

5.1 1 .4  Classe  de  communication  C  (Fonctions  supplémentaires)  

La  classe  de  communication  C  doi t  comporter:   

•  La  classe  de  communication  B  qu i  i nclu t  (voi r 5. 1 1 . 3) :  

–  La  classe  de  communication  A avec l es  fonctions  de  commun ication  de  base  
su ivantes:  

•  configuration  en  anneau  (synchron isation ,  message préconfiguré,  exécution  de  
phase);  

•  protocole  de  canal  de  service;   

•  i n formations  &  d iagnostic;  

•  mot d ’état  (voie  en  temps  réel ) ;  

•  mot de  commande  (voie  en  temps  réel )  

– et  l es  fonctions  de  commun ication  étendues  su ivantes :  

•  configuration  en  anneau  (message  7);  

•  i n formations  &  d iagnostic  étendus;  

•  b i ts  de  commande  en  temps  réel ;  

•  b i ts  d ’état  en  temps  réel .  

•  e t  les  fonctions  supplémentaires  facu l tati ves  su ivan tes:   

–  reconnaissance  au tomatique  des  débi ts  en  bauds;   

– ord re  phys ique;  

– b i ts  en  temps  réel  configurables  – commande  des  s i gnaux;   

– b i ts  en  temps  réel  configurables  – mot  d ’état de  s i gnal ;   

–  con teneur de  données  – voie  mu l ti p lex;  

– con teneur de  données  – gestion  des  l i s tes  via  la  voie  mu l ti p lex;   

– gestion  des  l i s tes  via  le  canal  de  service;  

– canal  de  service  étendue;   
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– té léchargement de  m icrolog icie l ;  

– transfert de  fich ier.  

5. 1 1 .5  Granu lari té  de  la  durée  de  cycle  de  communication   

Pour S-0-0002,  l a  durée  de  cycle  de  communication  doi t  être  présélectionnée.  La  durée  tScyc  
do i t  être  un  entier mu l ti p le  de  la  durée  de  cycle  de  PDS et l a  durée  de  cycle  de  l ’ un i té  de  
commande doi t  être  un  en tier mu l ti p le  de  l a  d urée  de  cycle  de  communication .  Pour une  
bonne performance de  l 'ensemble  du  système,  i l  convien t que  l a  durée  de  cycle  soi t l a  p lus  
courte  poss ib le.  

Trois  n iveaux de  granu lari té  doivent être  défin is.  En  l 'absence d 'une  spéci fication  de  l a  
granu lari té ,  l a  granu lari té  1  do i t  être  considérée.  

– granu lari té  1 :  62 , 5  µs,  1 25  µs,  250  µs,  500  µs,  pu is  1  ms  à  65  ms  par i ncréments  de  1  
ms   

– g ranu lari té  2 :  62 , 5  µs,  1 25  µs,  250  µs,  pu is  500  µs  à  65  ms  par i ncréments  de  500  µs   

–  granu lari té  3:  62 , 5  µs,  1 25  µs,  pu is  250  µs  à  65  ms  par i ncréments  de  250  µs   

La  m ise  en  œuvre  de  l ’ i n terface  SERCOS doi t prendre  en  charge  l a  g ranu lari té  1  pou r assurer 
l ’ i n teropérabi l i té.  Les  granu lari tés  2  et  3  doivent être  cons idérées  comme des  amél iorations  
facu l tati ves.  

6 M ise en  correspondance avec CP 1 6/3  (SERCOS I I I )  

6.1  Référence  aux normes de  communication   

Le CP1 6/3  est spéci fi é  dans  l a  série  I EC  61 1 58  et est référencé dans  l ’ I EC 61 784-2 .  Les  
références  détai l lées  son t énumérées  dans  l ’ I EC 61 784-2.   

6.2  Présentation  générale  

Le  protocole  de  commun ication  CP1 6/3  (SERCOS I I I )  fonctionne  de  man ière  très  s im i la i re  au  
CP1 6/1  (SERCOS I )  et  CP1 6/2  (SERCOS I I ) .  Voir l ’Article  5 .  Pour cette  ra ison ,  le  paragraphe  
5. 1 1 . 5  présente  et spéci fi e  un iquement l es  poin ts  de  d i fférenciation  du  CP1 6/3.  

Le  Tableau  31  résume les  caractéristi ques  majeures  de  CP1 6/3.   
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Tableau  31  – Résumé des  caractéristiques  de  CP1 6/3   

Caractéristique  CP1 6/3  

Topol og i e  Anneau  ou  l i g ne   

F l ux de  données   Double  anneau :   

Du  maître  au  1 er  esclave,  pu i s  à  l ’ esclave  su i van t,  et  a i ns i  d e  su i te  j usqu ’au  dern i er 
esclave,  et  pu i s  au  maître.   

S imu l tanément du  maître  au  dern ier esclave,  pu i s  à  l ’ esclave  précédent,  et  a i ns i  d e  su i te  
j usqu ’ au  prem ier esclave,  et  pu i s  au  maître.   

Chaque  esclave  do i t  être  en  mesure  de  l i re  et  de  mod i fi er l es  messages  dans  l es  deux 
sens.   

Connexion  en  série:   

Du  maître  au  1 er  esclave,  pu i s  à  l ’ esclave  su i van t,  et  a i ns i  d e  su i te  j usqu ’au  dern i er 
esclave,  et  pu i s  à  l ’ esclave  précédent,  et  a i ns i  de  su i te  j usqu ’ au  1 er  esclave,  pu i s  au  
maître.   

Chaque  esclave  do i t  être  en  mesure  de  l i re  et  de  mod i fi er l es  messages  dans  l es  deux 
sens.  

Commun ication  
d i recte  en tre  
esclaves  

Pri s  en  charge   

Support  d e  
commun ication   

Conformément à  l ’ I SO/I EC/I EEE  8802-3  (Ethernet)  

Câbl e  (1 00BASE-TX),  ou   
F i bre  opti que  (1 00BASE-FX)  

Vi tesse  de  
transm ission   

1 00  Mbi t/s  

Durée  de  cycle  tScyc  31 , 25  µs,  62 , 5  µs,  1 25  µs,  250  µs,  500  µs,  et  j usqu ’à  65  ms  par pas  de  250  µs  

Synchron isation  Compensation  d u  retard  de  transm ission  au tomatique   

Nombre  d ’esclaves   J usqu ’à  51 1  

Adresse  ADR du  
d i spos i ti f  

1  ≤  ADR ≤  51 1  

Message  de  
synchron isati on  

MDT0  

Messages  de  
l ’ esclave  

Tous  l es  esclaves  écri vent  dans  un  maximum  de  4  AT (AT0  à  AT3)  

Messages  du  maître   Le  maître  écri t  d ans  u n  maximum  de  4  MDT (MDT0  à  MDT3)  

Ord re  d u  message  
au  cou rs  d ’ un  cycle  

MDT0  à  MDT3,  AT0  à  AT3  

Commun ication  non  
cycl i que  

Canal  d e  service  (SVC):  4  octets  son t  réservés  pou r chaque  esclave  au  sein  d e  l ’AT et  
MDT 

Pri se  en  charge  
d ’au tres  messages  

Toute  trame Ethernet  peu t  être  transm ise:   

– à  chaque  cycle  dans  l a  voie  UC,  s i  l e  réseau  a  été  b i en  confi guré  pour cel a;   

– à  tou t  moment  en tre  l e  dern i er esclave  dans  u ne  l i gne  et  d ’ au tres  d i spos i ti fs ;  

– à  tou t  moment  en tre  tous  l es  d i sposi ti fs  avant  l ’ i n i ti a l i sati on  d u  réseau  de  CP1 6/3.  

I n i t i a l i sati on  Au tomatique  à  l a  m ise  sous  tension  (tScyc ≥  1  ms)  

4  phases  i n terméd i ai res  de  commun ication  (CP0  à  CP3)  avant  d ’atte i nd re  l e  
fonctionnement  normal  (CP4)  

Transfert  de  fi ch ier U ti l i sation  du  canal  de  service  (SVC),  services  I P  de  SERCOS  I I I  

ou  u ti l i sati on  des  trames  Ethernet,  s i  l ’ esclave  l es  prend  en  charge   

Branchement à  
chaud   

Pri s  en  charge   

Redondance  Pri s  en  charge   

S i  un  défau t  d e  commun ication  (par exemple,  une  ruptu re  de  câble)  se  produ i t  dans  une  
topol og i e  en  anneau ,  l e  réseau  se  comporte  imméd iatement  comme deux l i gnes  

Survei l l ance  d u  
réseau   

L ’ ensemble  des  données  du  réseau  est  d i spon i b le  à  tou t  po in t  au  sein  d u  réseau  

 

Le  nombre  exact de  PDS  qu i  peuven t être  desservis  par réseau  de  commun ication  dépend  de  
l a  du rée  de  cycle  de  communication ,  de  l a  quan ti té  de  données  chois ie,  et de  l a  vi tesse  de  
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volontai re),  l e  maître  doi t  tou jours  être  capable  de  communiquer avec tous  ses  esclaves  sans  
i n terruption .  Ains i ,  l a  fiabi l i té  et  la  d ispon ib i l i té  du  réseau  sont  amél iorées.  

La  communication  d i recte  en  temps  réel  entre  esclaves  doi t  être  entièrement prise  en  charge.  
Le  maître  doi t  déterm iner l es  participan ts  à  ces  commun ications  d i rectes.  

Pour les  procédures  d ’ouverture  ou  de  fermeture  de  sess ion  des  participan ts,  i l  doi t  y avoir  
des  champs de  données  (champs  de  branchement à  chaud)  dans  l es  messages  en  temps  
réel .  Les  procédures  d ’ouverture  ou  de  fermeture  de  sess ion  doiven t être  tel l es  que  
spéci fiées.  

Pour l es  besoins  de  su rvei l l ance,  l ’ensemble  du  con tenu  des  données  en  temps  réel  du  
réseau  doi t être  d ispon ib le  à  tou t poin t au  sein  du  réseau  concerné.  

6.4 Mécan isme  de  synchronisation  et  contenu  de  message   

Voi r 5. 3  et Article  5  (CP1 6/1  – SERCOS I  et  CP1 6/2  – SERCOS I I ) .  

La  synchron isation  de  CP1 6/3  (SERCOS I I I )  d i ffère  un iquement de  l a  façon  su ivante  (voi r 
F i gure  1 6) :  

•  une  durée  de  cycle  p l us  courte  (31 , 25  µs)  doi t  être  également d ispon ib le ;  

•  l e  message de  synchron isation  (MST)  doi t fa i re  partie  du  message de  données  du  maître  
(MDT0) ;  

•  l es  esclaves  doivent  écri re  l eurs  données  dans  un  maximum  de  4  messages  (AT0  à  AT4);  

•  l e  maître  doi t  écri re  ses  données  dans  un  maximum  de  4  messages  (MDT0 à  MDT4).  

•  l e  réseau  doi t être  configuré  en  fonction  de  l 'appl ication  (soi t l a  méthode 1  ou  la  
méthode 2 ,  voi r F igure  1 6)  pour fourn i r une  voie  UC,  qu i  représente  un  i n terval l e  de  temps  
à  l ' in térieur de  chaque cycle  de  commun ication ,  qu i  peu t être  p lacée soi t  en tre  l e  dern ier 
MDT et  AT0  ou  en tre  le  dern ier AT et  MDT0.  
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Ang lais  Français  

Method  1  

Method  2  

Méthode  1  

Méthode  2  

ETH  te leg rams  Messages  ETH  

RT channel  

UC channel  

Voie  en  temps  réel   

Voie  UC  

Commun ication  cycle  Cycle  de  commun ication  

Figure 1 6  – Séquence de  message   

6.5  Transfert  de  données  non  cycl iques   

Se reporter à  l ’Article  5  (CP1 6/1  – SERCOS I  et  CtP1 6/2  – SERCOS I I ) .  

Le  transfert  de  données  non  cycl i ques  de  CP1 6/3  (SERCOS I I I )  d i ffère  seu lement de  l a  façon  
su ivante.  

•  Dans  l e  canal  de  service  (SVC),  4  octets  doivent être  réservés  pour chaque esclave  au  
sein  des  AT et  MDT.  

•  Le  transfert de  données  non  cycl iques  doi t être  possib le  à  l ’ a ide  de  l a  voie  UC,  s i  l ’ esclave  
prend  en  charge  l a  commun ication  TCP/UDP/IP.  

•  Un  cycle  de  communication  doi t  prévoi r l a  commun ication  en  temps  non  réel  (voi r Voie  UC 
sur l a  F igure  1 7)  en  p lus  de  la  communication  en  temps  réel  (Voie  en  temps  réel ) ;  l a  
communication  en  temps  non  réel  peut éventuel l ement être  u ti l i sée  en  fonction  de  
l 'appl ication ,  et  dans  ce  cas,  le  maître  doi t  défi n i r l ' i n terval l e  de  temps  pour l a  
communication  en  temps  non  réel  lors  de  l ' in i tia l isation .  

•  En  ra ison  de  l a  fl exib i l i té  des  formats  des  messages  de  données,  d ’au tres  structures  de  
commande et d 'au tres  modes  de  fonctionnement en  dehors  de  ceux couramment u ti l i sés  
avec les  CP1 6/1  et  CP1 6/2  son t poss ib les .  
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Ang lais  Français  

RT channel  

UC channel   

Voie  en  Temps  Réel  

Voie  UC  

Real -time  commun ication  

Un i fi ed  commun ication  

Commun ication  en  temps  rée l  

Commun ication  un i fi ée  

Commun ication  cycle  Cycle  de  commun ication  

Figure  1 7  – Cycle  de  communication  général  

6.6  Cycles  de  communication  

La synchron isation  de  CP1 6/3  (SERCOS I I I )  d i ffère  de  CP1 6/1  et CP1 6/2  de  l a  façon  
su ivante:   

•  l es  durées  de  cycle  de  communication  doivent  être  chois ies  en  u ti l i san t S-01 002;  

•  l a  durée  de  cycle  31 , 25  µs  doi t  ê tre  d ispon ib le  en  p lus ;  

•  seu le  l a  granu lari té  3  ( i ncréments  de  250  µs  au -delà  l a  durée  de  cycle  de  250  µs)  est 
recommandée  

6.7  Classes  de  d isposi ti fs  d ’entraînement  

6. 7. 1  Général i tés  

Une classe  de  d ispos i ti f d ’en traînement peut con ten i r des  paramètres  et des  fonctions  d ’un  ou  
de  p lus ieurs  groupes  de  fonctions.  Le  paramètre  S-01 601  présente  l es  classes  et vers ions  de  
d ispos i ti fs  d ’entraînement qu i  son t m ises  en  œuvre  dans  un  d isposi ti f esclave  (une  fois  par 
sous-d isposi ti f) .  

P lus ieurs  classes  de  d ispos i ti fs  d ’entraînement sont défi n ies:   

•  axe  de  couple  

•  axe  de  vi tesse   

•  axe  de  vi tesse  avec retour en  pos i tion   

•  axe  de  pos i tion  

•  axe  de  pos i tionnement  

Chaque classe  de  d ispos i ti f d ’en traînement doi t prendre  en  charge  l es  paramètres   

•  S-0-0032  Mode  de  fonctionnement primaire ,   

•  S-0-01 34  Commande  du  d isposi ti f d ’en traînement,  et  

•  S-0-01 35 État du  d ispos i ti f d ’entraînement.   

communication  cycle  

IEC  

UC channel    
(TCP/IP,  UDP/IP, . . . . )    

un i fied  communication  

RT channel    
(MDT,  AT, . . . )    

Real -time communication  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 48  – I EC 61 800-7-304: 201 5  © I EC  201 5  

Les  combinaisons  de  b i ts  du  Tableau  32  et du  Tableau  33  son t obl igatoires  pour toutes  les  
classes  de  d isposi ti fs  d ’en traînement.  

Tableau  32  – Combinaisons  obl igatoires  de  b i ts   
de  commande  du  d ispositi f d ’entraînement  

N°  de  bi t   Valeur  Description   Commentai res   

1 5  
 

D i spos i ti f d ’ en traînement  sous/hors  tension   
 

0  D i spos i ti f d ’ en traînement  hors  tens ion   
 

1  D i spos i ti f d ’ en traînement  sous  tension   
 

1 4  
 

Acti vation  du  d i sposi ti f d ’ en traînement   
 

0  Désacti vation  du  d i sposi ti f d ’ en traînement   
 

1  Acti vation  du  d i spos i ti f d ’ en traînement   
 

1 3  
 

Arrêt  d u  d i sposi ti f d ’ en traînement  
 

0  Arrêt  d u  d i spos i ti f d ’ en traînement   
 

1  Redémarrage  du  d i sposi ti f d ’ en traînement  
 

1 0  à  8  
 

Sélection  du  mode  de  fonctionnement  
 

000  Mode  de  fonctionnement primai re  Voi r S-0-0032  

 

Tableau  33  – Combinaisons  obl igatoi res  de  bi ts   
d ’état  du  d isposi ti f d ’en traînement   

N°  de  bi t   Valeur  Description   Commentai res   

1 5  à  1 4  
 

Prêt  à  fonctionner  
 

00  D i sposi ti f d ’ en traînement  pas  prêt   
 

01  
D i spos i ti f d ’ en traînement  prêt  pou r m ise  sous  tension  d ’ al imentation  

pri ncipal e    

1 0  D i sposi ti f d ’ en traînement prêt  et  a l imentation  pri ncipale  appl i quée   
 

1 1  D i sposi ti f d ’ en traînement acti vé   
 

1 3  
 

E rreur d ’arrêt  du  d i sposi ti f d ’ en traînement d ans  l e  C1 D   Voi r S -0-001 1  

0  Pas  d ’erreur  
 

1  Erreur 
 

1 0  à  8  
 

Mode  de  fonctionnement  couran t  
 

000  Mode  de  fonctionnement  primai re  Voi r S-0-0032   

4  
 

Arrêt  d u  d i sposi ti f d ’ en traînement   
 

0  Arrêt  d u  d i spos i ti f d ’ en traînement  n ’ est  pas  acti f  
 

1  Arrêt  d u  d i sposi ti f d ’ en traînement est  acti f  
 

3  
 

Trai tement d e  l a  va l eu r de  cons igne  d ’ état   
 

0  D i sposi ti f d ’ en traînement i gnore  l es  va leu rs  de  cons igne   
 

1  D i sposi ti f d ’ en traînement  su i t  l es  val eu rs  de  cons igne  
 

 

6.7.2  Axe  de  couple  

6.7.2 . 1  Propriétés  

L’axe  de  couple/force  fonctionne  en  mode  de  fonctionnement «asservissement de  
couple/force» .  La  valeur de  cons igne  de  l ’ «asservissement de  couple/force»  est l a  va leur de  
cons igne  de  couple/force  (S-0-0080).  
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Un  d ispos i ti f d ’entraînement é lectrique  converti t  l a  va leur de  cons igne  de  couple/force  en  une  
valeur de  consigne  de  courant.  Dans  l e  d isposi ti f d ’en traînement,  une  boucle  de  courant est 
acti ve.  La  valeur de  retour de  courant est convertie  en  valeur de  retour de  couple/force  
(S-0-0084).  

Les  l im i tes  de  couple/force  et l es  l im i tes  de  couran t son t observées  par l e  d isposi ti f 
d ’entraînement.  

6.7.2 .2  Données  cycl iques  

La  connexion  du  consommateur comprend  l es  paramètres  su ivants :   

•  S-0-01 34  Commande  du  d isposi ti f d ’entraînement  

•  S-0-0080  Valeur de  consigne  de  couple   

La  connexion  du  producteur comprend  le  paramètre  su ivan t:  

•  S-0-01 35 État du  d isposi ti f d ’entraînement  

6.7.2 .3  Paramètres  obl igatoi res   

Les  paramètres  su ivan ts  doivent être  pris  en  charge  en  mode de  fonctionnement 
«asservissement de  couple» .  

•  S-0-0032  Mode de  fonctionnement primaire  

•  S-0-01 34  Commande  du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-01 35  État du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-0080  Valeur de  consigne  de  couple   

•  S-0-0084  Valeur de  retou r de  couple   

•  S-0-0086  Type  de  m ise  à  l ’ échel le  des  données  de  couple/force   

•  S-0-0092  Valeur l im i te  b ipola i re  de  couple   

6.7.2 .4  Combinaisons  de  bi ts  obl igatoires   

La combinaison  de  b i ts  des  paramètres  su ivan ts  doi t être  prise  en  charge  (voi r Tableau  34  et  
Tableau  35.  

Tableau  34 – Mode de  fonctionnement pris  en  charge  

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0032   
Mode  de  

fonctionnement 
primai re  

1 5  à  0  
 

Mode  de  
fonctionnement   

0x01  
Asservissement de  

couple   

 

Tableau  35  – M ise  à  l ’ échel le  de  couple/force prise  en  charge   

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0086   
Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  
données  de  
couple/force  

1 5  à  0  
 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
Mise  à  l ’ éche l l e  en  

pou rcentage   
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6.7.3  Axe de  vi tesse  

6.7.3.1  Propriétés   

L’axe  de  vi tesse  est en  mode de  fonctionnement de  vi tesse,  l a  va leur de  consigne  est une  
valeur de  vi tesse  (S-0-0036).  Un  d isposi ti f d ’en traînement sans  réaction  du  codeur (boucle  
ouverte)  bascu le  l a  va leu r de  cons igne  à  la  fréquence du  moteur.  Un  d isposi ti f d ’en traînement 
avec une  réaction  du  codeur (boucle  fermée)  ferme une  boucle  de  vi tesse.  Le  rég ime  réel  du  
moteur est i nd iqué  en  (S-0-0040).  La  l im i te  de  couple,  l es  l im i tes  de  couran t et  l es  l im i tes  
d ’accélération  du  d ispos i ti f d ’entraînement son t observées.  

6.7.3.2  Données  cycl iques  

La  connexion  du  consommateur comprend  l es  paramètres  su ivants :  

•  S-0-01 34  Commande  du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-0036  Valeur de  consigne  de  vi tesse  

La  connexion  du  producteur comprend  les  paramètres  su ivan ts:  

•  S-0-01 35 État du  d isposi ti f d ’entraînement  

•  S-0-0040  Valeur de  retour en  vi tesse  1   

6.7.3.3  Paramètres  obl igatoi res   

Les  paramètres  su ivants  doivent être  pris  en  charge  en  mode  de  fonctionnement «commande 
de  vi tesse» .  

•  S-0-0032  Mode de  fonctionnement primaire  

•  S-0-01 34  Commande  du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-01 35 État du  d isposi ti f d ’entraînement  

•  S-0-0036  Valeur de  consigne  de  vi tesse  

•  S-0-0040  Valeur de  retour en  vi tesse  1   

•  S-0-0044  Type  de  m ise  à  l ’ échel l e  des  données  de  vi tesse  

•  S-0-0086  Type  de  m ise  à  l ’ échel l e  des  données  de  couple/force  

•  S-0-0091  Valeur l im i te  b ipola i re  de  vi tesse   

•  S-0-0092  Valeur l im i te  b ipola i re  de  couple   

•  S-0-01 1 3  Rég ime maximal  du  moteur  

6.7.3.4  Combinaisons  de  bi ts  obl igatoi res  

Les  combinaisons  de  b i ts  des  paramètres  su ivan ts  se lon  les  Tableau  36  et  Tableau  37  
doivent  être  prises  en  charge.  

Tableau  36  – Mode de  fonctionnement pris  en  charge   

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0032   
Mode  de  

fonctionnement 
primai re  

1 5  à  0  

 

Mode  de  
fonctionnement   

0x02  
Commande  de  

vi tesse    
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Tableau  37  – M ise  à  l ’ échel le  de  vi tesse  prise  en  charge   

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0044   
Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  

données  de  vi tesse   

1 5  à  0  

 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
Aucune  m ise  à  

l ’ échel l e  
Voi r m i se  à  l ’ échel l e  

de  vi tesse   

 

6.7.4  Axe  de  vi tesse avec retour en  position   

6.7.4.1  Propriétés  

L’axe  de  vi tesse  avec retour en  pos i ti on  est  en  mode de  fonctionnement de  vi tesse;  l a  va leur 
de  cons igne  est une  va leur de  vi tesse  (S-0-0036) .  Un  d ispos i ti f d ’entraînement avec un  retour 
en  pos i tion  envoie  la  va leur de  pos i tion  de  courant pour l a  boucle  de  pos i ti on  dans  l e  NC.  Les  
valeurs  de  posi tion  dans  le  d isposi ti f d ’entraînement ne  son t pas  basées  sur l e  poin t de  
référence  de  l a  mach ine.  

La  l im i te  de  couple,  l es  l im i tes  de  couran t et les  l im i tes  d ’accélérati on  du  d ispos i ti f 
d ’entraînement son t observées.  

6.7.4.2  Données  cycl iques  

La  connexion  du  consommateur comprend  l es  paramètres  su ivants :  

•  S-0-01 34  Commande  du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-0036  Valeur de  consigne  de  vi tesse  

La  connexion  du  producteur comprend  les  paramètres  su ivan ts:  

•  S-0-01 35 État du  d isposi ti f d ’entraînement  

•  S-0-0051  Valeur de  retou r en  posi ti on  1  (réaction  du  moteur)   

6.7.4.3  Paramètres  obl igatoi res  

Les  paramètres  su ivants  doivent être  pris  en  charge  en  mode  de  fonctionnement «commande 
de  vi tesse» .  

•  S-0-0032  Mode de  fonctionnement primaire  

•  S-0-01 34  Commande  du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-01 35 État du  d isposi ti f d ’entraînement  

•  S-0-0036  Valeur de  consigne  de  vi tesse  

•  S-0-0040  Valeur de  retou r en  vi tesse  1   

•  S-0-0044  Type  de  m ise  à  l ’ échel l e  des  données  de  vi tesse  

•  S-0-0051  Valeur de  retou r en  posi ti on  1  (réaction  du  moteur)  

•  S-0-0055 Paramètre  de  polari té  de  pos i tion   

•  S-0-0076  Type  de  m ise  à  l ’ échel l e  des  données  de  posi tion   

•  S-0-0086  Type  de  m ise  à  l ’ échel le  des  données  de  couple/force   

•  S-0-0091  Valeur l im i te  b ipola i re  de  vi tesse   

•  S-0-0092  Valeur l im i te  b ipola i re  de  couple   

•  S-0-01 1 3  Rég ime maximal  du  moteur  
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6.7.4.4  Combinaisons  de  b i ts  obl igatoi res  

Les  combinaisons  de  bi ts  des  paramètres  su ivants  selon  l e  Tableau  38,  l e  Tableau  39,  l e  
Tableau  40  et l e  Tableau  41  doivent  être  prises  en  charge.   

Tableau  38  – Mode de  fonctionnement pris  en  charge  

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0032   
Mode  de  

fonctionnement 
primai re  

1 5  à  0  

 

Mode  de  
fonctionnement   

0x02  
Commande  de  

vi tesse   

 

Tableau  39  – Polari té  de  posi tion  prise  en  charge  

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0055   
Paramètre  de  

polari té  de  posi ti on  

2  

 

Valeu r de  retour en  
posi ti on  1  

S -0-0051  Val eu r de  
retour en  posi ti on  1  
(réaction  du  moteur)  

0  Non  i nversé  
 

 1  I nversé   

 

Tableau  40  – M ise  à  l ’ échel le  de  vi tesse  prise  en  charge   

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0044   
Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  

données  de  vi tesse  

1 5  à  0  

 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
Aucune  m ise  à  

l ’ échel l e  
Voi r m i se  à  l ’ échel l e  

de  vi tesse  

 

Tableau  41  – M ise  à  l ’ échel le  de  position  prise  en  charge  

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0076   
 Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  

données  de  posi ti on  

1 5  à  0  

 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
Aucune  m ise  à  

l ’ échel l e   

 

6.7.5  Axe  de  posi tion   

6.7.5.1  Propriétés  

L’axe  de  pos i ti on  est en  mode de  fonctionnement de  pos i ti on ,  l a  valeur de  consigne  est une  
valeur de  posi ti on  (S-0-0047).  L ’un i té  de  commande transmet avec sa  durée  de  cycle  l a  
va leur de  consigne  de  posi tion  au  d ispos i ti f d ’en traînement.  La  valeur de  consigne  est 
transm ise  dans  l e  cycle  synchron isé  de  connexion  du  producteur.  Cette  valeur de  consigne  de  
posi tion  est i n terpolée  à  hau te  défin i tion  dans  l e  d ispos i ti f d ’en traînement,  s i  l es  durées  de  
cycle  de  connexion  du  producteur et d u  d isposi ti f d ’entraînement son t d i fféren tes.  La  valeur 
de  cons igne  de  pos i ti on  i n terpolée  à  haute  défin i tion  est u ti l i sée  pour une  boucle  de  pos i tion .  
La  boucle  de  posi ti on  est fermée  avec l a  va leur i nstantanée de  retour en  posi tion  1  ou  2 .  La  
posi tion  réel le  est i nd iquée  dans  (S-0-0051 )  ou  (S-0-0053).  La  l im i te  de  couple,  les  l im i tes  de  
courant,  l es  l im i tes  d ’accélération  et l es  l im i tes  de  vi tesse  du  d ispos i ti f d ’entraînement sont 
observées.  Les  l im i tes  de  pos i ti on  peuvent être  observées  s i  l e  d isposi ti f d ’en traînement est  
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référencé à  l a  mécan ique  ( l e  retour à  l a  pos i ti on  de  référence du  d isposi t i f d ’entraînement ou  
l a  défin i tion  d ’ une  pos i ti on  absolue  a  été  fai te).  

6.7.5.2  Données  cycl iques  

La  connexion  du  consommateur comprend  l es  paramètres  su ivants :  

•  S-0-01 34  Commande  du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-0047  Valeur de  consigne  de  posi ti on  

La  connexion  du  producteur comprend  les  paramètres  su ivan ts:  

•  S-0-01 35 État du  d ispos i ti f d ’en traînement  

•  S-0-0051  Valeur de  retou r en  pos i tion  1  (réaction  du  moteur)   

6.7.5.3  Paramètres  obl igatoires  

Les  paramètres  su ivan ts  doivent être  pris  en  charge  en  mode de  fonctionnement «axe  de  
posi tion» .  

•  S-0-0032  Mode de  fonctionnement primaire   

•  S-0-01 34  Commande  du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-01 35 État du  d ispos i ti f d ’en traînement  

•  S-0-0044  Type  de  m ise  à  l ’ échel l e  des  données  de  vi tesse  

•  S-0-0047  Valeur de  consigne  de  posi ti on   

•  S-0-0051  Valeur de  retou r en  pos i tion  1  (réaction  du  moteur)   

•  S-0-0055 Paramètre  de  polari té  de  pos i ti on  

•  S-0-0057  Fenêtre  de  pos i tion  

•  S-0-0076  Type  de  m ise  à  l ’ échel l e  des  données  de  posi tion  

•  S-0-0086  Type  de  m ise  à  l ’ échel l e  de  données  de  couple  

•  S-0-0091  Valeur l im i te  b ipola i re  de  vi tesse   

•  S-0-0092  Valeur l im i te  b ipola i re  de  couple   

•  S-0-01 1 3  Rég ime  maximal  du  moteur  

•  S-0-01 59  Fenêtre  de  survei l l ance  

6.7.5.4  Combinaisons  de  bi ts  obl igatoires  

Les  combinaisons  de  b i ts  des  paramètres  su ivants  selon  l e  Tableau  42 ,  l e  Tableau  43 ,  l e  
Tableau  44,  l e  Tableau  45  et  le  Tableau  46  doiven t être  prises  en  charge.  

Tableau  42  – Mode de  fonctionnement pris  en  charge   

IDN  N°  de  Bi t.   Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0032   
Mode  de  

fonctionnement 
primai re  

1 5  à  0  

 

Mode  de  
fonctionnement   

0x03  Asservissement de  
pos i ti on   
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Tableau  43  – Polari té  de  posi tion  prise  en  charge  

IDN  N°  de  Bi t   Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0055  

Paramètre  de  
polari té  de  pos i ti on  

2  

 

Valeu r de  retour en  
posi ti on  1  

S-0-0051  Val eu r de  
retour en  pos i ti on  1  
(réaction  du  moteur)  

0  Non  i nversé  
 

 1  I nversé   

 

0  

 
Valeu r de  consigne  

de  pos i ti on  
 

 
0  Non  i nversé  

S-0-0047  Val eu r de  
consigne  de  pos i ti on  

 1  I nversé   

 

Tableau  44 – M ise  à  l ’ échel le  de  vi tesse  prise  en  charge  

IDN  N°  de  Bi t   Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0044   
Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  

données  de  vi tesse  

1 5  à  0  

 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
Aucune  m ise  à  

l ’ échel l e   

 

Tableau  45  – M ise  à  l ’ échel le  de  position  prise  en  charge  

IDN  N°  de  Bi t   Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0076  

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  

données  de  posi ti on  

1 5  à  0  

 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
Aucune  m ise  à  

l ’ échel l e   

 

Tableau  46  – M ise  à  l ’ échel le  de  couple/force prise  en  charge  

IDN  N°  de  Bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0086   
Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  
données  de  
couple/force  

1 5  à  0  

 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
M ise  à  l ’ éche l l e  en  

pou rcentage   

 

6.7.6  Axe  de  posi tionnement 

6.7.6.1  Propriétés  

L’axe  de  posi ti onnement est en  mode de  fonctionnement d ’ i n terpolation  ou  en  mode de  
fonctionnement de  pos i ti onnement du  d isposi ti f d ’en traînement;  l a  valeur de  cons igne  est  la  
va leur de  cons igne  de  posi tionnement S-0-0282.  La  valeur de  cons igne  est transformée en  un  
profi l  de  mouvement par l e  d ispos i ti f d ’entraînement,  l a  va leur de  consigne  de  posi tion  
générée  par l e  d ispos i ti f d ’entraînement est u ti l i sée  pour une  boucle  de  posi ti on .  La  boucle  de  
pos i tion  est fermée avec l a  va leur i nstantanée de  retour en  pos i ti on  1  ou  2 .  La  pos i ti on  réel l e  
est  i nd iquée  dans  (S-0-0051 )  ou  (S-0-0053).  La  l im i te  de  couple,  l es  l im i tes  de  courant,  l es  
l im i tes  d ’accélération ,  l es  l im i tes  d ’à-coup  et l es  l im i tes  de  vi tesse  du  d ispos i ti f 
d ’entraînement son t observées.  Les  l im i tes  de  posi tion  peuvent être  observées  s i  l e  d ispos i ti f 
d ’entraînement est référencé à  l a  mécan ique  ( l e  retour à  la  posi ti on  de  référence du  d ispos i ti f 
d ’entraînement ou  la  défin i tion  d ’une  pos i ti on  absolue  a  été  fa i te) .  
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6.7.6.2  Données  cycl iques  

La  connexion  du  consommateur comprend  l es  paramètres  su ivants :  

•  S-0-01 34  Commande  du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-0346  Asservissement de  posi ti onnement  

•  S-0-0282  Valeur de  consigne  de  pos i tionnement  

•  S-0-0259  Vi tesse  de  pos i ti onnement  

La  connexion  du  producteur comprend  les  paramètres  su ivan ts:  

•  S-0-01 35  État du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-0051  Valeur de  retour en  pos i ti on  1  (réaction  du  moteur)  

6.7.6.3  Paramètres  obl igatoires  

Les  paramètres  su ivan ts  doivent être  pris  en  charge  en  mode de  fonctionnement «axe  de  
posi tionnement» .  

•  S-0-0032  Mode de  fonctionnement primaire  

•  S-0-01 34  Commande  du  d ispos i ti f d ’entraînement  

•  S-0-01 35 État du  d ispos i ti f d ’en traînement  

•  S-0-0044  Type  de  m ise  à  l ’ échel l e  des  valeurs  de  vi tesse  

•  S-0-0049  Valeur l im i te  posi ti ve  de  pos i ti on   

•  S-0-0050  Valeur l im i te  négative  de  posi ti on   

•  S-0-0051  Valeur de  retou r en  posi ti on  1  (réaction  du  moteur)  

•  S-0-0055 Paramètre  de  polari té  de  pos i tion  

•  S-0-0057  Fenêtre  de  pos i tion   

•  S-0-0076  Type  de  m ise  à  l ’ échel l e  des  données  de  posi tion  

•  S-0-0086  Type  de  m ise  à  l ’ échel l e  des  données  de  couple/force  

•  S-0-0091  Valeur l im i te  b ipola i re  de  vi tesse   

•  S-0-0092  Valeur l im i te  b ipola i re  de  couple   

•  S-0-01 1 3  Rég ime maximal  du  moteur 

•  S-0-01 59  Fenêtre  de  survei l l ance  

•  S-0-0259  Vi tesse  de  pos i tionnement  

•  S-0-0260  Accélération  de  pos i tionnement  

•  S-0-0282  Valeur de  consigne  de  pos i ti onnement  

•  S-0-0346  Asservissement de  pos i ti onnement  

•  S-0-041 9  Acqu i ttement de  posi tionnement  

6.7.6.4  Combinaisons  de  bi ts  obl igatoi res  

Les  combinaisons  de  b i ts  des  paramètres  su ivants  doivent être  prises  en  charge  selon  l e  
Tableau  47 ,  Tableau  48,  Tableau  49,  Tableau  50,  Tableau  51  et Tableau  52.  
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Tableau  47  – Mode de  fonctionnement pris  en  charge  

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0032   
Mode  de  

fonctionnement 
primai re  

1 5  à  0  

 

Mode  de  
fonctionnement   

0x0023  
Posi ti onnement 

u ti l i sant  l a  va leu r d e  
retour en  posi ti on  1   

 

Tableau  48  – Polari té  de  position  prise  en  charge  

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0055  

Paramètre  de  
polari té  de  pos i ti on  

0  

 

Valeu rs  de  consi gne  
de  posi ti on  

S-0-0047  Val eu r de  
consigne  de  pos i ti on ,   
S -0-0258  Posi ti on  

cib le,   
S -0-0282  Val eu r de  

consigne  de  
posi ti onnement  

0  Non  i nversé  
 

 1  I nversé   

 

Tableau  49  – M ise  à  l ’ échel le  de  vi tesse  prise  en  charge  

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0044   
Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  

données  de  vi tesse  

1 5  à  0  

 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
Aucune  m ise  à  

l ’ échel l e   

 

Tableau  50  – M ise  à  l ’ échel le  de  position  prise  en  charge  

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0076   
Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  

données  de  posi ti on  

1 5  à  0  

 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
Aucune  m ise  à  

l ’ échel l e   

 

Tableau  51  – M ise  à  l ’ échel le  des  données  de  couple/force  prise  en  charge  

IDN  N°  de  bi t  Valeur  Description   Commentai res   

S-0-0086   
Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  
données  de  
couple/force  

1 5  à  0  

 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
M ise  à  l ’ éche l l e  en  

pou rcentage   
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Tableau  52  – M ise  à  l ’ échel le  d ’accélération  prise  en  charge  

IDN  N°  de  bi t  Valeur Description  Commentai res  

S-0-01 60   
Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e  d es  

données  
d ’accélérati on  

1 5  à  0  

 

Type  de  m ise  à  
l ’ échel l e   

0x0  
Aucune  m ise  à  

l ’ échel l e   

 

7 M ise en  correspondance avec EtherCAT 

7. 1  Référence  aux normes de  communication   

SERCOS I n terface™ 1 5  est reconnue comme une  i n terface  de  commun ication  hau te  
performance en  temps  réel ,  notamment pour l es  appl ications  de  commande de  mouvement,  
qu i  comprend  la  technolog ie  de  communication  et p lus ieurs  profi ls  de  d isposi ti f,  tand is  que  l e  
profi l  des  en traînements  asservis  et  l a  technolog ie  de  communication  sont  normal isés  dans  
l ’ I EC 61 800-7-204.  

EtherCAT 1 6  est  u ne  technolog ie  Ethernet en  temps  réel  spécia lement adaptée  à  l a  
communication  en tre  l es  systèmes  de  commande et l es  périphériques  comme l es  systèmes  
E/S,  les  d ispos i ti fs  d ’entraînement,  l es  capteurs  et l es  actionneurs.  EtherCAT est spéci fi ée  
dans  la  fam i l l e  de  normes  IEC 61 1 58  et est ci tée  en  référence  dans  l ’ I EC  61 784-2  en  tant que  
profi l  de  communication  CP1 2.  Les  références  détai l lées  figurent dans  la  partie  
correspondante  de  l ’ I EC 61 784-2.  

EtherCAT prend  en  charge  le  profi l  asservi  défin i  dans  l ’ I EC  61 800-7-204.  Le  protocole  de  
SERCOS I n terface™  n ’est pas  transféré  sur EtherCAT,  mais  les  paramètres  et données  du  
d isposi ti f d ’en traînement qu i  son t défi n is  dans  l ’ I EC 61 800-7-204  son t rendus  access ib les  par 
l e  protocole  EtherCAT.  

Cette  spéci fication  décri t  l ' i n terface  EtherCAT par rapport au  profi l  d ’entraînement asservi  de  
l ’ I EC 61 800-7-204.  Le  protocole  correspondant est désigné  dans  l ’ I EC  61 800-7-204  Profi l  
d ’en traînement asservi  sur EtherCAT (Servo Drive  Profi l e  over EtherCAT – SoE).  

Le  SoE  permet d ' i n tégrer des  d ispos i ti fs  d ’en traînement basés  sur l es  technolog ies  de  
l ’ I EC 61 800-7-204  dans  un  envi ronnement EtherCAT.  Cela  i nclu t l e  d iagramme d ’états  de  
SERCOS (phases  de  communication) ,  l a  synchron isation ,  l a  communication  des  données  de  
processus  et l 'accès  via  l e  canal  de  service  aux i den ti ficateurs  ( IDN)  et l eurs  é léments  (data  
state,  attribute,  name,  un i t,  m in ,  max et va lue  (état de  données,  attribu t,  nom ,  un i té,  va leur 
m in imum,  maximum).  

Les  numéros  I DN  et  l eur u ti l i sation  spéci fi que  son t  spéci fi és  dans  l ’ I EC  61 800-7-204.  

7.2  Présentation  générale  

Le  Tableau  53  résume l es  caractéristiques  majeures  d ’EtherCAT.  

————————— 
1 5  SERCOS® est  une  marque  déposée  de  SERCOS  I n ternati onal  e . V.  Cette  i n formation  est  fourn ie  pour l a  

commod i té  des  u ti l i sateu rs  de  l a  présente  Norme  i n ternati onale  et  ne  consti tue  en  aucun  cas  un  en téri nement  
par l ’ I EC d u  détenteur de  l a  marque  ou  de  l ’ un  quel conques  de  ses  produ i ts .  La  conform i té  à  ce  profi l  
n ’ impl i que  pas  l ’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  SERCOS®.  L’ u ti l i sation  de  l a  marque  déposée  SERCOS® 
nécess i te  l ’ au tori sation  de  son  déten teu r.  

1 6  E therCAT® est  une  marque  déposée  de  Beckhoff,  Verl .   
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Tableau  53  – Résumé des  caractéristiques  d ’EtherCAT  

Caractéristique   CP1 2  

Topol og i e  L i gne,  étoi l e,  anneau   

F l ux de  données  Li gne:  Du  maître  au  1 er esclave,  pu i s  à  l ’ esclave  su ivan t  et  a i ns i  de  su i te  j usqu ’ au  
dern ier esclave,  pu i s  en  retour dans  l e  sens  i nverse.   

É toi l e :  La  trame est  transm ise  à  tous  l es  ports  et  pu i s  renvoyée  au  port  qu i  reçoi t  l a  
trame en  prem ier  

Support  d e  commun ication   Pai re  torsadée  ou  fi bre  opti q ue  

Vi tesse  de  transm ission   1 00  Mbi t/s  

Rég l age  des  paramètres  de  
commun ication   

Fonction  d ’ au tonégociation  et  d ’ au totransi ti on  de  l ’ I SO/I EC/I EEE  8802-3  

Durée de  cycle  tScyc  Peu t  être  déterm inée  par l ’ appl i cation  

Nombre  d ’esclaves   J usqu ’à  65  535  

Adresse  ADR du  d i sposi ti f  Au tomatique  ou  par ad resses  sélectionnables   

Synchron isation  Avec protocol e  spéci fi q ue  (DC)  avec échange  de  données   

Messages  de  l ’ esclave   1  message  EtherCAT avec fi l trage  l og i que  pour tou t  PDS  

Boîte  aux l ettres  pour l e  canal  de  service   

Message  d u  maître   1  message  E therCAT avec fi l trage  l og i que  pour tou t  PDS  

Boîte  aux l ettres  pour l e  canal  de  service   

I n i t i a l i sati on  Au tomatique  à  l a  m ise  sous  tens ion   

3  phases  de  commun ication  i n terméd iai res  ( I n i t,  préopérationnel ,  Sécu ri té  
Opérationnel l e)  avant  d ’atte ind re  l ’ état  opérationnel .  

Transfert  de  fi ch ier Protocol e  FoE  ou  EoE  avec l a  commun ication  I P  

 

Le  nombre  exact de  PDS  qu i  peuven t être  desservis  par réseau  de  commun ication  dépend  de  
l a  du rée  de  cycle  et de  la  quan ti té  de  données  chois ie.  Le  nombre  de  PDS par un i té  de  
commande peut être  auss i  étendu  par l ’ u ti l i sation  de  p lusieurs  réseaux.  Le  Tableau  54  
présente  des  exemples  qu i  sont val i des  dans  des  cond i tions  normales  de  fonctionnement.  Le  
temps  de  réserve  est d ispon ible  pour l a  transm iss ion  d ’au tres  données  (qu i  ne  son t pas  l iées  
au  PDS)  ou  comme une  marge  de  sécuri té  devant être  u ti l i sée  pour des  développements  
d ’appl ications  u l térieurs.  

Tableau  54 – Nombre de  PDS par réseau  (exemples)  

Profi l  de  
communication   

Vi tesse  de  
transmission   

Durée  
de  cycl e  

Reg istre  de  
données  par 
PDS  (dans  
chaque  
d i rection)  

Nombre  
de  PDS  

Débi t binai re  (canal  de  
service)  par PDS  

Temps  
de  

réserve   

CP 1 2  1 00  Mbi t/s  1  ms  8  octets  720  50  Mbi t/s  pour tou t  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  1  ms  1 6  octets  360  50  Mbi t/s  pour tou t  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  1  ms  32  octets  1 80  50  Mbi t/s  pour tou t  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  250  µs  8  octets  1 80  50  Mbi t/s  pour tou t  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  250  µs  1 6  octets  90  50  Mbi t/s  pour tou t  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  250  µs  32  octets   45  50  Mbi t/s  pour tou t  PDS  1 0  µs  

CP  1 2  1 00  Mbi t/s  31 , 25  µs  8  octets  22  20  Mbi t/s  pour tou t  PDS  5  µs  
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7.3  Synchronisation  SoE  

7.3. 1  Général i tés  

La séquence d ’ i n teractions  pour l a  m ise  en  p lace  de  l a  communication ,  de  la  synchron isation  
et  de  l ’ échange  de  données  est  décri te  dans  l a  F igure  1 8 .  

7.3.2  Phases  0-2  de  CP1 6  

I l  n ’ existe  aucune synchron isation  en tre  le  maître  et l 'esclave.  La  communication  par canal  de  
service  se  fa i t  via  l ' i n terface  de  la  boîte  aux l ettres  EtherCAT.   

7.3.3  Phases  3-4 de  CP1 6  

La  synchron isation  est effectuée  via  l ’ «horloge  répartie»  (D istributed  Clock,  DC)  ou  par 
l ’événement de  gestion  de  l a  synchron isation  (Sync Manager).  Le  maître  configure  l 'un i té  DC 
afi n  de  générer un  événement de  synchron isation  dans  l ’ i n terval le  d ’ une  durée  de  cycle  
configurée.  L 'événement de  synchron isation  est généralement défin i  à  l a  fin  de  l a  
communication .  L ’événement de  gestion  de  l a  synchron isation  ag i t  de  la  même man ière.  Le  
s ignal  de  synchron isation  établ i t  l a  comparaison  à  l a  fi n  d u  message MST comme cela  est  
défin i  dans  l ’ I EC 61 1 58-4-1 6.  

7.4 Gestion  de  l a  couche appl ication  de  SoE  

7.4. 1  Diagramme d ’états  EtherCAT et  d iagramme d ’états  CPF  1 6  de  l ’ IEC  61 784  

Les  phases  de  communication  (CP)  de  l ’ I EC  61 1 58-4-1 6  sont comparables  au  d iagramme 
d 'états  EtherCAT (ESM),  comme représenté  à  la  F igure  1 8.  Les  Phases  0  et  1  sont couvertes  
par l ’état « I n i t»  du  d iagramme d ’états  EtherCat.  La  phase  2  correspond  à  l ’ état  
«préopérationnel»  et  permet l 'accès  aux IDN  via  l e  canal  de  service  (boîte  aux lettres  
EtherCAT).  La  phase  3  correspond  à  l ’ état de  «sécuri té  opérationnel le» ,  les  données  
cycl iques  sont transm ises  et l e  d ispos i ti f d ’en traînement a  du  temps  pour la  synchron isation .  
L'état d ’EtherCAT "Sécuri té  opérationnel l e"  i nd ique  que  l 'esclave  doi t transmettre  des  en trées  
val i des  et i gnorer l es  sorties  du  maître  – ceci  doi t être  garanti  par l 'esclave.  L ’état  
«Opérationnel»  correspond  à  l a  phase  4  – tou tes  l es  entrées  et  sorties  son t va l i des.  

Le  S-0-01 27  (C1 00  véri fi cati on  de  la  trans i tion  à  l a  phase  de  communication  3)  et l e  S-0-01 28  
(C200  véri fication  de  l a  trans i ti on  à  l a  phase  de  communication  4)  son t obsolètes  et sont  
couverts  par le  passage de  l ’ état «préopérationnel »  à  l ’état «sécuri té  opérationnel l e»  et  
respectivement de  l ’état  «sécuri té  opérationnel l e»  à  l ’ état «opérationnel» .  

EtherCAT permet un  repl i  de  l ’état «opérationnel»  à  l ’ état «sécuri té  opérationnel le»  (par 
exemple,  en  cas  d 'erreur de  synchron isation)  ou  à  l ’ état «préopérationnel »  (en  cas  d 'en trées  
non  val i des)  et de  l ’état «sécuri té  opérationnel l e»  à  l ’ état  "préopérationnel "  (en  cas  d 'entrées  
non  val i des).  I l  convien t  qu ’un  esclave  SoE  prenne également cela  en  charge.  Dans  l e  cas  
con trai re,  l 'esclave  doi t  fi xer une  valeur au  b i t  d 'erreur dans  l e  reg istre  d ’état  AL  d ’EtherCAT.  
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Ang lais  Français  

I n i t  É tat  i n i t i a l  

Pre-Operati onal  É tat  préopérati onnel  

Safe-Operational  É tat  sécuri té  opérationnel l e  

Operational  É tat  opérationnel  

Phase   Phase  

(wi th  i npu ts)  (avec des  en trées)  

Figure 1 8  – Diagramme d ’états  ESM  et  d iagramme d ’états  de  l ’ IEC  61 1 58-4-1 6  

7.4.2  Dispositi fs  d ’entraînement mu ltiples   

L’adresse  CPF1 6  du  d ispos i ti f (ou  l es  ad resses  – l orsque  p l us ieurs  d isposi ti fs  d ’en traînement 
son t couverts  par un  esclave  EtherCAT)  est  u ti l i sée  te l le  qu ’e l le  est défi n ie.  E l l e  est  
accessib le  en  lecture  et  en  écri tu re  à  parti r du  maître  via  l e  S-0-0096  (d isposi ti f esclave  
SLKN).  L ’adresse  CPF1 6  de  l ’ I EC  61 784  est  complètement i ndépendan te  du  schéma 
d 'adressage d 'EtherCAT et est u ti l i sée  comme in formation  spéci fi que  à  l ’ appl ication  pour des  
ra isons  de  compatib i l i té.  

S i  p l us ieurs  d isposi ti fs  d ’en traînement sont couverts  par un  con trôleur esclave  EtherCAT,  les  
données  de  processus  des  d ispos i ti fs  d ’en traînement (y compris  l e  mot de  commande/d ’état)  
son t aj ou tées,  en  commençant par le  mot de  commande/d 'état et  l es  données  de  processus  
du  prem ier d ispos i ti f d ’en traînement,  su ivis  par l e  mot de  commande/d 'état  et les  données  de  
processus  du  d ispos i ti f d ’en traînement su ivan t  – et a ins i  de  su i te.  Au  maximum  8  d ispos i ti fs  
d ’entraînement son t access ib les  via  un  con trôleur esclave  EtherCAT.  La  commun ication  par 
canal  de  service  via  l a  boîte  aux lettres  d ’EtherCAT aux d i fféren ts  d ispos i ti fs  d ’en traînement 
se  d istingue  par l e  champ «DriveNo»  du  SoE_Header.  

I n i t  

( I P)  

Operational  

Safe-Operational  (OP)  

(PI )  

(PS)  (SP)  

(OS)  (SO)  

(SI )  

(OI )  

Phase  0  /  1  

Phase  2  

Phase  3  
(wi th  i nputs)  

Phase  4  

(S-0-01 28)  

EtherCAT 

IEC 61 784  
CPF  1 6  

(S-0-01 27)  

Pre-Operational  

IEC 
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7.4.3  U ti l i sation  des  IDN   

7.4.3.1  Présentation  générale  

Certa ins  I DN  son t défi n is  un iquement pour l es  besoins  de  commun ication  de  
l ’ I EC 61 800-7-204  et son t obsolètes  lorsqu ’on  u ti l i se  EtherCAT comme réseau  de  
communication .  D ’autres  i denti ficateurs  changent de  s ign i fication  selon  7 . 4 .3 .3 .  

Les  S-04000  à  S-0-41 99  sont réservés  au  paramètre  de  commun ication  EtherCAT ( l a  pl upart 
du  temps,  seu l  l ’ accès  en  l ecture  est poss ib le).   

7.4.3.2  IDN  obsolètes  

Les  I DN  con tenus  dans  l e  Tableau  55  deviennent obsolètes  l orsque  l e  d ispos i ti f 
d ’entraînement commun ique  via  EtherCAT:  

Tableau  55  – IDN  obsolètes  

IDN  Description  

S-0-0003  Temps  de  démarrage  m in imum  de  l a  transm ission  AT (T1 m in)  

S-0-0004  Période  de  transi ti on  transm ission/récepti on  (TATMT)  

S-0-0005  Période  m in imale  d ’acqu is i ti on  de  retou r (T4m in )   

S -0-0009  Adresse  d ’ ouvertu re  d u  message  de  données  du  maître  (MDT POS)  

S-0-001 0  Longueur du  message  de  données  du  maître  (MDT LEN )  

S-0-0088  Temps  de  récupération  en tre  réceptions  (TMTSG)   

S-0-0090  Temps  de  transm ission  de  l a  va leu r d e  consigne  (TMTSG)   

S-0-01 27  C1 00  Véri fi cati on  de  l a  transi ti on  à  l a  phase  de  commun icati on  3  

Fonctionnal i té  exécu tée  pendant l a  trans i ti on  EtherCAT de  «opérationne l»  à  «sécuri té  
opérati onnel l e» .  S i  l a  transi ti on  échoue,  l a  ra i son  de  cet  échec peu t  être  déterm inée  vi a  l e  S -0-0021 .  

S-0-01 28  C200  Véri fi cati on  de  l a  transi ti on  à  l a  phase  de  commun icati on  4   

Fonctionnal i té  exécu tée  pendant l a  trans i ti on  EtherCAT de  «sécuri té  opérati onnel l e»  à  
«opérationnel » .  S i  l a  transi ti on  échoue,  l a  rai son  de  cet  échec peu t  être  déterm inée  vi a  l e  S -0-0022.  

 

7.4.3.3  IDN  avec changement de  sign ification  

Les  IDN  con tenus  dans  le  Tableau  56  changent de  s ign i fication  l orsque  l e  d ispos i ti f 
d ’entraînement commun ique  via  EtherCAT:  
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Tableau  56  – IDN  avec changement de  s ign ification  

IDN  Sign i fication  avec SoE  

S-0-0006  Temps  de  démarrage  de  transm ission  AT (T1 )  

T1  spéci fi e  l e  décal age  de  temps  al l an t  du  s i gnal  d e  synch ron isation  EtherCAt j usqu ’ au  moment où  
l ’ appl i cation  do i t  fourn i r de  nouvel l es  données  AT à  l ’ i n téri eur de  l a  mémoi re  du  contrôleur esclave  
E therCAT.   

S -0-001 4  É tat  de  l ’ i n terface   

I l  convi en t  q ue  ce  paramètre  refl ète  l ’ état  DL,  l a  commande  AL,  l ’ état  AL  et  l e  code  d ’état  AL  
d ’EtherCAT comme une  l i s te  SoE:   

B i t  0  à  1 5  ActLen  =  8  
B i t  1 6  à  31  MaxLen  =  8  
B i t  32  à  47  État  DL  (reg istre  0x01 1 0)  
B i t  48  à  63  Commande  AL (reg istre  0x01 20)  
B i t  64  à  79  État  AL  (reg istre  0x01 30)  
B i t  80  à  95  Code  d ’ état  AL  (reg istre  0x1 34)  

S-0-0028  Compteur d ’erreu rs  de  MST  

Le  compteur d ’erreu rs  de  MST i nd i que  l es  d i agrammes  manquants  pou r l es  transferts  de  données  
cycl i ques.  

I l  convi en t  q ue  ce  paramètre  refl ète  l e  compteu r d ’erreu rs  RX et  l e  compteur d e  perte  de  l i a i son  
d ’EtherCAT comme une  l i s te  SoE:  

B i t  0  à  1 5  ActLen  =  1 2  
B i t  1 6  à  31  MaxLen  =  1 2  
B i t  32  à  47  Compteur d ’erreu rs  RX [0 ]  (reg i stre  0x0300)  
B i t  48  à  63  Compteur d ’erreu rs  RX [1 ]  (reg i stre  0x0302)  
B i t  64  à  79  Compteur d ’erreu rs  RX [2 ]  (reg i stre  0x0304)  
B i t  80  à  95  Compteur d ’erreu rs  RX [3]  (reg i stre  0x0306)  
B i t  96  à  1 03  Compteur de  perte  de  l i a i son  [0]  (reg i stre  0x031 0)  
B i t  1 04  à  1 1 1  Compteur de  perte  de  l i a i son  [0]  (reg i stre  0x031 1 )  
B i t  1 1 2  à  1 1 9  Compteur de  perte  de  l i a i son  [0]  (reg i stre  0x031 2)  
B i t  1 20  à  1 28  Compteur de  perte  de  l i a i son  [0]  (reg i stre  0x031 3)  

S-0-0089  Temps  de  démarrage  de  transm ission  MDT(T2)  

T2  spéci fi e  l e  décal age  de  temps  al l an t  du  s i gnal  d e  synch ron isation  d ’E therCAt j usqu ’au  moment  
où  de  nouvel l es  données  MDT son t  d i spon ib l es  à  l ’ i n téri eu r d e  l a  mémoi re  du  con trôl eu r esclave  
E therCAT.   

 

7.5  M ise  en  correspondance des  données  de  processus  SoE  

Les  gestionnai res  de  synchron isation  0  et  1  d ’EtherCAT sont u ti l i sés  pour l a  communication  
par boîte  aux l ettres  (0 :  maître  à  esclave,  1 :  esclave  au  maître)  comme cela  est défi n i  pour 
tous  l es  esclaves  EtherCAT prenan t en  charge  l a  boîte  aux l ettres.  

Le  gestionnaire  de  synchron isation  2  est u ti l i sé  pour l es  données  de  processus  de  sortie  
(con tenu  du  MDT)  et l e  gestionnai re  de  synchron isation  3  pour les  données  de  processus  
d ’entrée  (contenu  AT).  Le  gestionnaire  de  synchron isation  2  est u ti l i sé  en  mode mémoire  
tampon  et l e  3  en  mode atten te  – l a  communication  en tre  l e  maître  et l ’esclave  doi t  être  
synchron isée  sans  cond i ti on .  

Les  données  de  processus  de  sortie  (con tenu  MDT)  et l es  données  de  processus  d ’en trée  
(con tenu  AT)  sont configurées  via  S-0-001 5,  S-0-001 6  et S-0-0024.  Les  données  de  
processus  comprennent l e  mot de  commande/d ’état du  d ispos i ti f d ’en traînement et  
d i rectement su ivi  des  données  défin ies  dans  S-0-001 5,  S-0-001 6  et S-0-0024.  Le  con teneur 
de  données  du  canal  de  service  n ’est pas  u ti l i sé  et  n ’est  pas  inclus  dans  l es  données  de  
processus.  

Les  b i ts  1  à  5  du  mot de  commande du  maître  et l es  b i ts  1 ,  2 ,  4 ,  5  du  mot  d ’état du  d ispos i ti f 
d ’entraînement ne  son t pas  u ti l i sés  et doivent être  à  0 .  Le  canal  de  service  est réa l isé  par l e  
mécan isme de  l a  boîte  aux l ettres  d ’EtherCAT.  
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Le  b i t  0  du  mot de  commande du  maître  et l e  b i t  0  du  mot d 'état du  d ispos i ti f d 'en traînement 
son t u ti l i sés  comme un  b i t  de  bascu lement et  doivent être  bascu lés  dans  chaque  cycle  de  
communication .  Cela  permet au  maître  de  déterm iner l 'esclave  avec une  erreur de  
synchron isation  en  cas  de  problème d ’un  compteur en  cours  de  fonctionnement.  

Le  mot d ’état du  d isposi ti f d ’en traînement est  spéci fi é  dans  l e  Tableau  57.  Le  mot de  
commande du  d ispos i ti f d ’entraînement est  spéci fié  dans  l e  Tableau  58.  

Tableau  57  – Mot d ’état du  d isposi ti f d ’ entraînement  

N°  de  Bi t  Description  du  mot d ’ état  

Bi ts  1 5,  1 4  ' ’Prêt  à  foncti onner’ ’  (voi r I EC 61 800-7-204)  

0  0  D i sposi ti f d ’ en traînement pas  prêt,  véri fi cati ons  i n ternes  non  encore  sati sfai san tes  

0  1  Log i que  du  d i sposi ti f d ’ en traînement prête  pour m ise  sous  tension  d ’ al imentati on  pri nci pal e  
(section  d ’étage  de  pu i ssance)  

1  0  D i sposi ti f d ’ en traînement  prêt  et  a l imentation  pri ncipale  appl i quée,  l e  d i spos i ti f d ’ en traînement  est  
sans  couple,  l es  impu ls ions  d ’étage  de  pu i ssance  sont  b l oquées  

1  1  D i sposi ti f d ’ en traînement prêt  à  fonctionner,  l ’ acti vation  du  d i sposi ti f d ’ en traînement’ ’  est  défi n ie  
et  acti ve.  L ’étage  de  pu i ssance  est  acti f 

B i t  1 3  Erreur d ’arrêt  du  d i spos i ti f d ’ en traînement  d ans  l e  C1 D  (S-0-001 1 )  

0  Pas  d ’arrêt   

1  Le  d i sposi ti f d ’ en traînement  est  arrêté  d u  fa i t  des  erreu rs  

B i t  1 2  B i t  de  changement  pour l e  C2D  (S-0-001 2)  

0  Aucun  changement  

1  Changement  

B i t  1 1  B i t  de  changement  pour l e  C3D  (S-0-001 3)  

0  Aucun  changement  

1  Changement  

B i ts  1 0,  9 ,  8  Mode  de  fonctionnement  rée l  

0  0  0  Mode  de  fonctionnement  primai re  (défi n i  par S-0-0032)  

0  0  1  Mode  de  fonctionnement  secondai re  1  (défi n i  par S-0-0033)  

0  1  0  Mode  de  fonctionnement  secondai re  2  (défi n i  par S-0-0034)  

0  1  1  Mode  de  fonctionnement  secondai re  3  (défi n i  par S-0-0035)  

1  0  0  Mode  de  fonctionnement  secondai re  4  (défi n i  par S-0-0284)  

1  0  1  Mode  de  fonctionnement  secondai re  5  (défi n i  par S-0-0285)  

1  1  0  Mode  de  fonctionnement  secondai re  6  (défi n i  par S-0-0286)  

1  1  1  Mode  de  fonctionnement  secondai re  7  (défi n i  par S-0-0287)  

B i t  7  B i t  d ’ état  2  en  temps  réel  (S-0-0306)  

B i t  6  B i t  d ’ état  1  en  temps  réel  (S-0-0304)  

B i t  5  Non  u ti l i sé  

B i t  4  Non  u ti l i sé   

B i t  3  Trai tement  d e  l a  val eu r de  consigne  d ’ état   

0  D i sposi ti f d ’ en traînement i gnore  l es  va leu rs  de  cons igne   
(par exemple,  pendant l ’ arrêt  d u  d i sposi ti f d ’ en traînement,  fonctions  commandées  ou  temps  
d ’attente  prog rammé par l e  d i sposi ti f d ’ en traînement)  

1  D i sposi ti f d ’ en traînement su i t  l es  val eu rs  de  consigne   

B i t  2  Non  u ti l i sé  

B i t  1 , 0  Compteur de  cycles  d ’en trée  
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Tableau  58  – Mot de  commande du  d isposi ti f d ’entraînement  

N°  de  bi t   Description  du  mot de  commande   

Bi ts  1 5  à  1 3   

1  1  1  I l  convi en t  q ue  l e  d i spos i ti f d ’ en traînement  su ive  l es  valeurs  de  consigne  

B i t  1 5  (MSB)  D i spos i ti f d ’ en traînement  sous/hors  tension   

0  D i sposi ti f d ’ en traînement  hors  tens ion :  l ors  d 'un  passage  de  1  à  0 :  l e  « temps  d ’attente  maximal  du  
d i sposi ti f d ’ en traînement hors  tens ion»  (S -0-0273)  a  d émarré,  l ’ en traînement  est  fre iné  du  m ieux 
poss ible  l im i té  par l a  «décélération  d 'arrêt  d ' u rgence»  (S -0-0429  ) ,  su i vie  par l a  d ésacti vation  du  
couple  à  n  m in ,  après  l e  « temps  d ’attente  du  d i sposi ti f d ’ en traînement  hors  tension»  (S-0-0207).  
L 'étage  de  pu i ssance  peu t  rester d ans  un  état  acti vé  (un i quement  possible  l orsque  l e  b i t  1 4  =  1 ) .  
Après  l ’ écou lement  d u  « temps  d ’atten te  maximal  du  d i spos i ti f d ’ en traînement hors  tens ion»  (S-0-
0273),  l e  verrou i l l age  des  frei ns  est  l ancé  et  l e  couple  est  d ésacti vé.  

1  D i sposi ti f d ’ en traînement  sous  tension :  l ors  d ' un  passage  de  0  à  1 :  l e  d i sposi ti f d ’ en traînement  
su i t  l es  val eu rs  de  consi gne  de  l 'un i té  de  commande  après  l e  temps  d ’atten te  d u  d i spos i ti f 
d ’ en traînement sous  tension   
(S-0-0206).   

B i t  1 4  Acti vation  du  d i sposi ti f d ’ en traînement   

0  Désacti vation :  l ors  d u  passage  de  1  à  0 ,  l e  couple  est  imméd iatement  désacti vé  et  l es  impu l s ions  
de  l 'étage  de  pu i ssance  son t  b l oquées  ( i ndépendamment  des  b i ts  1 5  et  1 3).  

1  Acti vation  du  d i sposi ti f d ’ en traînement:  l ors  d u  passage  de  0  à  1 ,  l ’ acti vation  est  retardée  dans  l e  
d i sposi ti f d ’ en traînement par l e  temps  d ’atten te  du  d i sposi ti f d ’ en traînement acti vé  (S -0-0295).  Le  
déla i  d 'acti vation  est  nécessai re  à  l ' u ti l i sation  d 'u n  contacteu r dans  l e  câble  moteu r.  

B i t  1 3  Arrêt/redémarrage  du  d i spos i ti f d ’ en traînement  (peut  être  u ti l i sé  pou r arrêter l e  d i spos i ti f 
d ’ en traînement i ndépendamment de  l a  fonction  présentement  acti ve  de  l ’ u n i té  d e  commande)  

0  Arrêt  d u  d i sposi ti f d ’ en traînement:  l ors  d u  passage  de  1  à  0 ,  

L ’ i n terpolateu r i n terne  du  d i spos i ti f d ’ en traînement est  i nacti f:  l e  d i spos i ti f d ’ en traînement est  
arrêté  en  foncti on  d u  paramètre  ‘ ’ b i pola i re  d ’accél ération  de  l ’ arrêt  du  d i sposi ti f d ’ en traînement’ ’  
(S-0-0372)  et  l a  boucle  d ’ asservissement  reste  fermée  (un iquement possib le  l orsque  l es  b i ts  1 5  et  
1 4  son t  m is  à  1 ) .  

L ’ i n terpolateu r i n terne  du  d i spos i ti f d ’ en traînement est  acti f:  l e  d i sposi ti f d ’ en traînement est  arrêté  
en  fonction  des  paramètres  acti fs  de  l ’ i n terpolateur et  l a  boucl e  d ’asservissement  reste  fermée  
(un iquement  possib le  l orsque  l es  b i ts  1 5  et  1 4  son t  m is  à  1 ) .  

1  Redémarrage  du  d i spos i ti f d ’ en traînement:  l ors  du  passage  de  0  à  1 ,   

L ’ i n terpolateu r i n terne  du  d i spos i ti f d ’ en traînement est  i nacti f:  l a  fonction  d ’ori g i ne  conti nue  
Le  d i sposi ti f d ’ en traînement  do i t  u ti l i ser l e  paramètre  ‘ ’  b i polai re  d ’ accélération  de  l ’ arrêt  du  
d i sposi ti f d ’ en traînement’ ’  (S-0-0372)  un iquement en  commande  de  vi tesse.  En  asservissement de  
posi ti on ,  l ’ un i té  de  commande  doi t  fi xer l a  valeur d e  consigne  de  posi ti on  sur l a  va leur de  retour 
en  posi ti on  avant  d ’ attri buer une  val eu r au  b i t  1 3 .  

L ’ i n terpolateu r i n terne  du  d i spos i ti f d ’ en traînement est  acti f:  l a  fonction  d ’ ori g i ne  est  poursu ivie  en  
main tenant l es  paramètres  acti fs  de  l ’ i n terpolateur.  

B i t  1 2  (Réservé)  

B i t  1 0  I POSYNC:  B i t  de  synch ron isati on  de  l ’ un i té  d e  commande   

0 /1  Ce  bi t  est  i n i t i a l ement fi xé  à  0 .  I l  devi ent  val i de  dans  l e  CP3  et  doi t  rester val i de  pou r l es  fonctions  
commandées  par l e  d i sposi ti f d 'en traînement.  L ’ état  du  b i t  est  bascu lé  par rapport  à  l a  du rée  de  
cycle  de  l ’ un i té  de  commande  (t  Ncyc)  i n d i quant  l a  m ise  à  j our des  va leu rs  de  consigne  (fonction :  i l  
est  u ti l i sé  pour synchron iser l ' i n terpol ation  dans  l 'un i té  de  commande  avec l ' i n terpolateur d e  hau te  
défi n i ti on  dans  l e  d i sposi ti f d ’ en traînement).  

B i ts  1 1 , 9 ,  8  Mode  de  fonctionnement (voi r l ’ I EC 61 800-7-204)  

0  0  0  Mode  de  fonctionnement primai re  (défi n i  par l es  données  de  fonctionnement S-0-0032).  

0  0  1  Mode  de  fonctionnement secondai re  1  (défi n i  par l es  données  de  fonctionnement S-0-0033)  

0  1  0  Mode  de  fonctionnement secondai re  2  (défi n i  par l es  données  de  fonctionnement  S -0-0034)  

0  1  1  Mode  de  fonctionnement secondai re  3  (défi n i  par l es  données  de  fonctionnement  S -0-0035)  

1  0  0  Mode  de  fonctionnement secondai re  4  (défi n i  par l es  données  de  fonctionnement  S -0-0284)  

1  0  1  Mode  de  fonctionnement secondai re  5  (défi n i  par l es  données  de  fonctionnement  S -0-0285)  

1  1  0  Mode  de  fonctionnement secondai re  6  (défi n i  par l es  données  de  fonctionnement S-0-0286)  

1  1  1  Mode  de  fonctionnement secondai re  7  (défi n i  par l es  données  de  fonctionnement  S -0-0287)  
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N°  de  bi t   Description  du  mot de  commande   

Bi t  7  B i t  de  commande  2  en  temps  réel  (S -0-0302)  

B i t  6  B i t  de  commande  1  en  temps  réel  (S -0-0300)  

B i ts  5 ,  4 ,  3 ,  2  Non  u ti l i sé  

B i t  1 , 0  Compteur de  cycles  de  sorti e  

 

7.6  Services  du  canal  de  service  de  SoE   

7.6. 1  Présentation  générale  

Le canal  de  service  de  SoE  (SSC (SoE Service Channel))  d ’EtherCAT est équ iva lente  au  
Canal  de  service  (SVC)  CPF  1 6  de  l ’ I EC  61 784  u ti l i sée  pour l ’échange de  données  non  
cycl iques.  E l le  est m ise  en  œuvre  par l a  boîte  aux l ettres  d ’EtherCAT avec l e  protocole  de  
type  SoE  et permet d 'accéder aux IDN  et à  l eurs  é léments .  

Un  en -tête  à  quatre  octets  – su ivant l ’ en-tête  de  l a  boîte  aux l ettres  d ’EtherCAT – défin i t  l e  
mode de  fonctionnement (d i rection  des  données)  et l es  types  d 'é léments  qu i  sont transférés.  
Le  transfert d 'é léments  mu l tiples  d 'un  IDN  est possible .  

Le  canal  de  service  de  SoE  (SSC)  su i t  l e  modèle  cl i en t/serveur.  Le  d isposi ti f esclave  
d ’EtherCAT est l e  serveur,  l e  d isposi ti f maître  d ’EtherCAT est l e  cl i en t.  

La  SSC u ti l i se  l es  services  confi rmés  (SSC Write  (Écri tu re  SSC),  SSC Read (Lecture  SSC),  
SSC Procedure Command (Commande de  procédure  SSC)  i n i ti és  par l e  maître  (cl ien t),  l es  
services  non  confi rmés  (Abort SSC Command  Execu tion  (Abandon  d ’exécution  de  commande  
SSC),  Write SSC Fragment (Écri tu re  SSC en  fragments),  i n i ti és  par l e  d ispos i ti f maître  (cl ien t)  
et  l es  services  non  confi rmés  (Read SSC Fragment (Lecture  SSC en  fragments) ,  Notify SSC 
Command Execution  (Noti fication  d ’exécution  de  commande SSC) ,  SSC Slave Info:  
( I n formations  sur l ’ esclave  SSC)  qu i  son t i n i ti és  par l e  d ispos i ti f esclave  (serveur).  

Les  prim i tives  des  services  SSC sont m ises  en  correspondance avec les  prim i ti ves  des  
services  de  boîte  aux l ettres,  comme décri t  dans  l e  Tableau  59.  
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Tableau  59  – M ise  en  correspondance   
des  services  SSC  avec les  services  EtherCAT  

Primi tives  des  services  SSC  Prim i tives  des  services  EtherCAT 

SSC Wri te  req /. i nd .  

(demande/indication d’écriture SSC)  

Mai lbox Wri te. req/. i nd  

(demande/indication d’écriture de la  Boîte aux lettres)  

SSC Wri te. rsp/. cnf 

(réponse/confirmation d’écriture SSC)  

Mai lbox Read . req /. i nd  

(demande/indication lecture de  la  Boîte aux lettres  

Wri te  SSC Fragment. req /. i nd  

(dem. /indication d’écriture SSC en fragments)  

Mai l box Wri te. req/. i nd  

(demande/indication d’écriture de la  Boîte aux lettres)  

SSC Read . req /. i nd  

(demande/indication de lecture SSC)  

Mai l box Wri te. req/. i nd  

(demande/indication d’écriture de la  Boîte aux lettres)  

SSC Read . rsp/. cn f 

(réponse/confirmation de lecture SSC)  

Mai l box Read . req /. i nd  

(dem. /ind.  de lecture de la  Boîte aux lettres)  

Read  SSC Fragment. req /. i nd  

(dem. /indication de lecture SSC en fragments)  

Mai l box Read . req /. i nd  

(dem. /ind.  de lecture de la  Boîte aux lettres)  

Abort  SSC Command  Exec. req /. i nd  

(dem. /ind.  d’abandon d’exéc.  com.  SSC  

Mai l box Wri te. req/. i nd  

(dem. /ind.  d’écriture de la  Boîte aux lettres)  

Noti fy SSC Command  Exec. req /. i nd  

(dem. /ind.  de Notif.  d’exéc.  commande SSC  

Mai l box Read . req /. i nd  

(dem. /ind.  de lecture de la  Boîte aux lettres)  

SSC S lave  I n fo. req . /i nd  

(dem. /ind.  Informations sur l’esclave SSC  

Mai l box Read . req /. i nd  

(dem. /ind.  de lecture de la  Boîte aux lettres)  

 

7.6.2  Lecture  SSC  (SSC Read)  

7 . 6.2 . 1  Séquence  de  lecture  SSC   

La  F igure  1 9  présente  les  prim i ti ves  en tre  l e  cl i ent  et l e  serveur dans  l e  cas  d 'une  séquence 
de  l ecture  SSC réuss ie.  Les  paramètres  de  service  ‘ ’Address ’ ’ ,  ‘ ’DriveNo’ ’  et ‘ ’ I DN ’ ’  doivent  
être  l es  mêmes  dans  l a  demande  comme dans  l a  réponse.  
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Ang lais  Français  

Cl ien t   Cl i en t   

Server Serveu r  

SSC Read  req  Demande  de  l ecture  SSC  

SSC Read  i nd  I nd ication  de  l ectu re  SSC  

SSC Read  rsp  Réponse  de  l ectu re  SSC  

SSC Read  cnf Confi rmation  de  l ectu re  SSC  

Figure  1 9  – Séquence de  lecture  SSC  réussie   

La  F igure  20  présente  les  prim i ti ves  entre  l e  cl ient  et  l e  serveur dans  l e  cas  d 'une  séquence 
de  lecture  SSC qu i  a  échoué.  Les  paramètres  de  service  ‘ ’Address’ ’ ,  ‘ ’DriveNo’ ’  e t ‘ ’ I DN ’ ’  
doivent être  l es  mêmes dans  la  demande de  l ecture  comme dans  la  réponse  de  l ecture.  Le  
paramètre  Error est fixé  sur TRUE (VRAI )  s i  aucun  é lément ne  peut être  lu .  S i  au  moins  un  
é lémen t peu t être  l u ,  Error est  fixé  sur FALSE  (FAUX).  
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Ang lais  Français  

Cl ien t   Cl i en t   

Server Serveu r  

SSC Read  req  Demande  de  l ecture  SSC  

SSC Read  i nd  I nd ication  de  l ectu re  SSC  

SSC Read  rsp  Réponse  de  l ectu re  SSC  

SSC Read  cnf Confi rmation  de  l ectu re  SSC  

Figure  20  – Séquence de  lecture  SSC  non  réussie   

La  F igure  21  présente  les  prim i ti ves  entre  l e  cl i en t  et l e  serveur dans  l e  cas  d 'une  séquence 
de  l ecture  SSC fragmentée  réuss ie.  Les  paramètres  de  service  ‘ ’Address ’ ’ ,  ‘ ’DriveNo’ ’  et  
‘ ’ I DN ’ ’  do ivent  être  l es  mêmes  dans  l a  demande  comme dans  la  réponse.   
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Ang lais  Français  

Cl ien t   Cl i en t   

Server Serveu r  

SSC Read  req  Demande  de  l ectu re  SSC  

SSC Read  i nd  I nd ication  de  l ecture  SSC  

Read  SSC Fragment req  Demande  de  l ectu re  SSC en  Fragments  

Read  SSC Fragment i nd  I nd ication  de  l ecture  SSC en  Fragments  

SSC Read  rsp  Réponse  de  l ectu re  SSC  

SSC Read  cnf Confi rmation  de  l ectu re  SSC  

Figure  21  – Séquence de  lecture  SSC  fragmentée  réussie   

7.6.2 .2  Service  de  l ecture  SSC   

Le service  de  l ecture  SSC te l  que  décri t  dans  le  Tableau  60  doi t être  u ti l i sé  pour un  
té léchargement de  données  depu is  l e  serveur vers  l e  cl ient,  s i  l a  ta i l l e  de  l a  boîte  aux l ettres  
est  suffisan te  pour l 'ensemble  du  protocole  et  des  données.  Le  serveur doi t répondre  avec l es  
données  demandées.  Le  cl ien t peu t demander p l us ieurs  é léments  à  l a  fo i s.  Le  serveur peut 
éven tuel lement répondre  avec p lus ieurs  é léments  à  la  fo is .  S i  l e  serveur ne  prend  en  charge  
que  l es  opérations  de  l ecture  pour les  é léments  s imples,  la  réponse  doi t  con ten ir l e  prem ier 
é lément demandé.  
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Tableau  60  – Service  de  l ecture  SSC   

Paramètre  Demande/Ind i cation  Réponse/Confi rmation  

Argument   Obl i gatoi re   

Address  Obl i gatoi re   

I ncomplete  Obl i gatoi re   

Dri veNo  Obl i gatoi re   

E l ementFlags  Obl i gatoi re   

I DN  Obl i gatoi re   

Résu l tat    Obl i gatoi re  

Address   Obl i gatoi re  

I ncomplete   Obl i gatoi re  

Error  Obl i gatoi re  

Dri veNo   Obl i gatoi re  

E lementFlags   Obl i gatoi re  

I DN   Obl i gatoi re  

Data   Option  U ti l i sateur 

Error Code   Cond i ti onnel l e  

 

Argument 

L'argument doi t  achem iner l es  paramètres  spéci fi ques  au  service  de  l a  demande de  
service.  

Address   

Ce paramètre  con tien t l ’adresse  de  l a  s tation  du  d i sposi ti f esclave.  

I ncomplete   

Ce  paramètre  ind ique  s i  l ' exécution  d 'un  au tre  service  est nécessaire  pour term iner 
l 'opération  d 'écri ture.  I l  do i t  être  FALSE pour l a  demande/ind ication  de  service  de  
l ecture  SSC.  

DriveNo  

Ce  paramètre  contien t l ’ adresse  du  d isposi ti f d ’entraînement à  l ’ i n térieur du  d ispos i ti f 
esclave  qu i  est adressé.  S i  l e  d ispos i ti f esclave  con tien t un  seu l  d ispos i ti f 
d ’entraînement (ou  axe) ,  l e  paramètre  doi t  être  nu l  (0) .  

E lementF lags   

Ce  paramètre  contien t l es  i nd icateurs  d ’é léments  (E lementF lags).  I l  exi ste  un  seu l  
i nd icateur pour chaque é lément d ’un  I DN  i nd iquan t l es  é léments  de  l 'obj et adressé  par 
l ' I DN  qu i  son t l us.  Pl us ieurs  é léments  peuvent être  demandés  à  la  fo is.  

I DN  (Numéro d ’ i den ti fication)  

Ce  paramètre  con tien t l ' I DN  de  l 'objet qu i  est  adressé  dans  le  d isposi ti f esclave.  

Résu l tat   

Le  résu l tat doi t achem iner l es  paramètres  spéci fiques  au  service  de  l a  réponse  de  service.  

Address   

Ce paramètre  doi t  être  l e  même que  l e  paramètre  Address  d ans  l a  demande.  

I ncomplete   

Ce  paramètre  doi t  être  l e  même que  l e  paramètre  Incomplete  d ans  l a  demande.  
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Error  

Ce paramètre  i nd ique  une  opération  d 'écri tu re  qu i  a  échoué.  I l  do i t  être  TRUE si  et  
seu lement s i  aucun  des  éléments  demandés  ne  peu t être  l u .  Dans  ce  cas,  l e  
paramètre  ErrorCode  con tient de  p l us  amples  i n formations  sur l 'erreur.  

NOTE  S i  l e  maître  a  demandé  p l us ieu rs  é l éments  et  l ' esclave  ne  répond  que  par u n  sous-ensemble  des  é l éments  
demandés,  l e  maître  répète  son  opération  de  l ectu re  avec de  s imples  demandes  rel ati ves  aux é léments  
manquants.  Ceci  n 'est  pas  considéré  comme une  erreu r s i  seu lement un  sous-ensemble  des  é l éments  est  fourn i  ( l a  
fonctionnal i té  correspondante  dans  l e  d i sposi ti f esclave  est  facu l tati ve).  

DriveNo  

Ce  paramètre  doi t être  l e  même que  l e  paramètre  DriveNo  dans  l a  demande.  

E lementF lags   

Ce  paramètre  con tien t l es  i nd icateurs  d ’éléments  i nd iquan t l es  é léments  de  l 'objet  
adressé  par l ' I DN  qu i  son t l us.  S i  p l us ieurs  é léments  ont été  demandés,  l e  serveur 
peu t éventuel lemen t fourn ir pl us ieurs  é léments  à  l a  fo is.  S i  l e  serveur ne  prend  en  
charge  que  les  opérations  de  lecture  pour l es  é lémen ts  s imples,  l a  réponse  doi t  
con ten i r le  prem ier é lément demandé.  Seu ls  l es  i nd icateurs  de  ces  é léments  pour 
l esquels  l 'opération  de  lecture  a  réussi  doivent être  TRUE.   

I DN  (numéro  d ’ identi fication)  

Ce  paramètre  doi t  être  l e  même que  l e  paramètre  IDN  dans  l a  demande.  

Data   

Ce  paramètre  con tien t  l es  données  des  éléments  à  l i re,  i nd iqués  par l es  
‘ ’E lementF lags ’ ’  (indicateurs d’éléments) .  I l  ne  doi t pas  exister de  paramètre  ficti f pour 
l es  é lémen ts  pour l esquels  l es  i nd icateurs  d ’é léments  correspondants  son t FALSE.  La  
séquence  de  données  est  déterm inée  par l a  séquence  des  i nd icateurs  d ’é léments  
correspondants .  

Error Code  

Ce  paramètre  doi t i nd iquer le  code  d ’erreur de  l ’ opération  de  l ecture  qu i  a  échoué.  I l  
n ’est transm is  que  s i  l ’ i nd icateur de  l ’ erreur est TRUE.  Pour l es  codes  d ’erreur,  voi r 
l ’ I EC 61 1 58-4-1 6.  

7.6.2 .3  Service  de  l ecture  SSC  en  fragments   

Si  l es  données  à  l i re  avec l e  service  de  lecture  dépassent l a  ta i l le  de  l a  boîte  aux lettres,  une  
opération  de  l ecture  fragmentée  doi t  être  u ti l i sée  pour télécharger des  données  depu is  l e  
serveur vers  l e  cl ient.  L 'opération  de  l ecture  fragmentée  se  compose  d 'une  demande de  
service  de  l ecture  SSC su ivie  d 'un  ou  de  p l us ieurs  services  de  l ecture  SSC en  fragments  et  
su ivie  d 'une  réponse  de  service  de  l ecture  SSC comme décri t  dans  l e  Tableau  61 .  

Tableau  61  – Service  de  l ecture  SSC  en  fragments   

Paramètre  Demande/Ind i cation  Réponse/Confi rmation  

Argument   Obl i gatoi re   

Address  Obl i gatoi re   

I ncomplete  Obl i gatoi re   

Dri veNo  Obl i gatoi re   

FragmentsLeft  Obl i gatoi re   

Data  Option  U ti l i sateur  

 

Argument 

L'argument doi t  achem iner l es  paramètres  spéci fi ques  au  service  de  l a  demande de  
service.  

Address  

Ce  paramètre  con tien t l ’adresse  de  l a  s tation  du  d i sposi ti f esclave.  
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I ncomplete  

Ce  paramètre  ind ique  s i  l ' exécution  d 'un  au tre  service  est nécessai re  pour term iner 
l 'opération  de  lecture.  I l  d oi t  être  TRUE  pour l e  service  de  lecture  SSC en  fragments.  

DriveNo  

Ce  paramètre  contien t l ’ adresse  du  d ispos i ti f d ’en traînement à  l ’ in térieur du  d isposi ti f 
esclave  qu i  est adressé.  S i  l e  d isposi ti f con tien t un  seu l  d ispos i ti f d ’en traînement (ou  
axe) ,  l e  paramètre  doi t  être  nu l  (0).  

FragmentsLeft  

Ce  paramètre  contient l ' i n formation  sur l e  nombre  supplémenta ire  de  fragments  qu i  
su ivront pour term iner l 'opération  de  lecture.  S i  ce  paramètre  est 1 ,  une  réponse  de  
service  de  l ecture  SSC su i t.  

Data  

Ce  paramètre  con tien t l es  fragments  de  données  de  l ’é l ément à  l i re  

Dans  l e  cas  d 'une  opération  de  lectu re  fragmentée  qu i  a  échoué,  l e  serveur répond  par une  
réponse  de  service  de  l ecture  SSC avec l e  paramètre  Error fixé  sur TRUE et avec l e  
paramètre  ErrorCode  correspondant.  

7.6.3  Ecri ture  SSC  (SSC Write)   

7.6.3.1  Séquence  d ’écri ture  SSC  

La  F igure  22  présente  les  prim i ti ves  entre  l e  cl ient  et  l e  serveur dans  l e  cas  d 'une  séquence 
d ’écri ture  SSC réussie.  Les  paramètres  de  service  ‘ ’Address’ ’ ,  ‘ ’DriveNo’ ’  et  ‘ ’ I DN ’ ’  doivent 
être  l es  mêmes dans  l a  demande  comme dans  l a  réponse.  

 
  

Ang lais  Français  

Cl ien t   Cl i en t   

Server Serveu r  

SSC Wri te  req  Demande  d ’écri tu re  SSC  

SSC Wri te  i nd  I nd ication  d ’ écri tu re  SSC  

SSC Wri te  rsp   Réponse  d ’écri tu re  SSC  

SSC Wri te  cn f Confi rmation  d ’ écri tu re  SSC  

Figure 22  – Séquence d ’écri ture  SSC  réussie  
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La  F igure  23  présente  les  prim i ti ves  entre  l e  cl ient  et  l e  serveur dans  l e  cas  d 'une  séquence 
d ’écri tu re  SSC qu i  a  échoué.  Les  paramètres  de  service  ‘ ’Address ’ ’ ,  ‘ ’DriveNo’ ’  et  ‘ ’ I DN ’ ’  
doivent être  l es  mêmes  dans  la  demande d ’écri tu re  comme dans  l a  réponse  d ’écri tu re.   

 

  

Ang lais  Français  

Cl ien t   Cl i en t   

Server Serveu r  

SSC Wri te  req  Demande  d ’écri tu re  SSC  

SSC Wri te  i nd  I nd ication  d ’ écri tu re  SSC  

SSC Wri te  rsp   Réponse  d ’écri tu re  SSC  

SSC Wri te  cn f Confi rmation  d ’ écri tu re  SSC  

Figure 23  – Séquence d ’écri ture  SSC  non  réussie   

La  F igure  24  présen te  les  prim i tives  entre  l e  cl i ent  et l e  serveur dans  l e  cas  d 'une  séquence  
d ’écri tu re  SSC fragmentée  réussie.  Les  paramètres  de  service  ‘ ’Address ’ ’ ,  ‘ ’DriveNo’ ’  e t ‘ ’ I DN ’ ’  
doivent être  l es  mêmes  dans  la  demande  comme dans  l a  réponse.  
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Ang lais  Français  

Cl ien t   Cl i en t   

Server Serveu r  

Wri te  SSC Fragment req   Demande  d ’écri tu re  SSC en  fragments   

Wri te  SSC Fragment i nd  I nd ication  d ’ écri tu re  SSC en  fragments  

SSC Wri te  req  Demande  d ’écri tu re  SSC  

SSC Wri te  i nd  I nd ication  d ’ écri tu re  SSC  

SSC Wri te  rsp  Réponse  d ’écri tu re  SSC  

SSC Wri te  cn f Confi rmation  d ’ écri tu re  SSC  

Figure 24 – Séquence d ’écri ture  SSC  fragmentée  réussie   

7. 6.3.2  Service  d ’écri ture  SSC  

Le  service  d ’écri ture  SSC tel  q ue  décri t  dans  l e  Tableau  62  doi t  être  u ti l i sé  pour un  
té léchargement de  données  depu is  l e  cl i ent vers  l e  serveur,  s i  l a  ta i l le  de  l a  boîte  aux l ettres  
est suffisante  pour l 'ensemble  du  protocole  et des  données.  Le  serveur doi t répondre  avec le  
résu l tat de  l ’ opération  d ’écri ture.  
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Tableau  62  – Service  d ’écri ture  SSC  

Paramètre  Demande/Ind i cation  Réponse/Confi rmation  

Argument   Obl i gatoi re   

Address  Obl i gatoi re   

I ncomplete  Obl i gatoi re   

Dri veNo  Obl i gatoi re   

E l ementFlags  Obl i gatoi re   

I DN  Obl i gatoi re   

Data  Option  U ti l i sateur  

Résu l tat    Obl i gatoi re  

Address   Obl i gatoi re  

I ncomplete   Obl i gatoi re  

Error  Obl i gatoi re  

Dri veNo   Obl i gatoi re  

E lementFlags   Obl i gatoi re  

I DN   Obl i gatoi re  

Error Code   Obl i gatoi re  

 

Argument 

L'argument doi t  achem iner l es  paramètres  spéci fi ques  au  service  de  l a  demande de  
service.  

Address  

Ce  paramètre  con tien t l ’adresse  de  l a  s tation  du  d i sposi ti f esclave.  

I ncomplete  

Ce  paramètre  ind ique  s i  l ' exécution  d 'un  au tre  service  est nécessaire  pour term i ner 
l 'opération  d 'écri ture.  I l  do i t  être  FALSE pour le  service  d ’écri tu re  SSC.  

DriveNo  

Ce  paramètre  contien t l ’ adresse  du  d ispos i ti f d ’entraînement à  l ’ i n térieur du  d ispos i ti f 
esclave  qu i  est adressé.  S i  l e  d isposi ti f con tien t un  seu l  d ispos i ti f d ’en traînement (ou  
axe) ,  l e  paramètre  doi t  être  nu l  (0).  

E lementF lags  

Ce  paramètre  con tien t  l es  i nd icateurs  d ’é léments,  i nd iquan t l ’ é lément de  l 'objet 
adressé  par l ' IDN  qu i  est  écri t.   

I DN  (numéro d ’ identi fication)  

Ce  paramètre  con tien t l ' I DN  de  l 'objet qu i  est  adressé  dans  le  d isposi ti f esclave.  

Data  

Ce  paramètre  con tien t l es  données  de  l ’é l ément à  écri re.  

Résu l tat  

Le  résu l tat doi t achem iner l es  paramètres  spéci fi ques  au  service  de  l a  réponse  de  service.  

Address  

Ce  paramètre  doi t  être  l e  même que  l e  paramètre  Address  d ans  l a  demande.  

I ncomplete  

Ce  paramètre  doi t être  l e  même que  l e  paramètre  Incomplete  d ans  l a  demande.  

Error 
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Ce  paramètre  doi t  i nd iquer une  opération  d 'écri tu re  qu i  a  échoué.  S ’ i l  est TRUE Le  
paramètre  ErrorCode  con tient des  i n formations  supplémenta ires  sur l 'erreur.  

DriveNo  

Ce  paramètre  doi t être  l e  même que  l e  paramètre  DriveNo  dans  l a  demande.  

E lementF lags  

Ce  paramètre  doi t être  l e  même que  l e  paramètre  ElementFlags  dans  l a  demande.  

IDN  (numéro d ’ identi fication)  

Ce  paramètre  doi t être  l e  même que  l e  paramètre  IDN  dans  l a  demande.  

Error Code  

Ce  paramètre  doi t i nd iquer l e  code  d ’erreur de  l ’ opération  d ’écri ture  qu i  a  échoué.  I l  
n ’est transm is  que  s i  l ’ i nd icateur d ’erreur est TRUE.  Pour l es  codes  d ’erreur,  voi r 
l ’ I EC 61 1 58-4-1 6.  

7.6.3.3  Service  d ’écri tu re  SSC  en  fragments  

Si  l es  données  à  envoyer avec le  service  d ’écri tu re  dépassent la  ta i l le  de  l a  boîte  aux lettres,  
une  opération  d ’écri ture  fragmentée  te l l e  que  décri te  dans  l e  Tableau  63  doi t  être  u ti l i sée  
pour té lécharger des  données  depu is  l e  cl i en t vers  l e  serveur.  L 'opération  d ’écri ture  
fragmentée  se  compose d 'un  ou  de  p l us ieurs  services  d ’écri ture  SSC en  fragments  su ivis  d ’un  
service  d ’écri tu re  SSC.  

Tableau  63  – Service  d ’écri ture  SSC  en  fragments   

Paramètre  Demande/Ind i cation  Réponse/Confi rmation  

Argument   Obl i gatoi re   

Address  Obl i gatoi re   

I ncomplete  Obl i gatoi re   

Dri veNo  Obl i gatoi re   

FragmentsLeft  Obl i gatoi re   

Data  Obl i gatoi re   

 

Argument 

L'argument doi t  achem iner l es  paramètres  spéci fi ques  au  service  de  l a  demande de  
service.  

Address  

Ce  paramètre  con tien t l ’adresse  de  l a  s tation  du  d i sposi ti f esclave.  

I ncomplete  

Ce  paramètre  ind ique  s i  l ' exécution  d 'un  au tre  service  est nécessaire  pour term iner 
l 'opération  d ’écri ture.  I l  d oi t  ê tre  TRUE  pour l e  service  d ’écri ture  SSC en  fragments.  

DriveNo  

Ce  paramètre  contien t l ’ adresse  du  d ispos i ti f d ’entraînement à  l ’ i n térieur du  d ispos i ti f 
esclave  qu i  est adressé.  S i  l e  d isposi ti f con tien t un  seu l  d ispos i ti f d ’en traînement (ou  
axe) ,  l e  paramètre  doi t  être  nu l  (0).  

FragmentsLeft  

Ce  paramètre  contient l ' i n formation  sur l e  nombre  supplémenta ire  de  fragments  qu i  
su ivront  pour term iner l 'opération  d ’écri tu re.  S i  ce  paramètre  est 1 ,  u n  service  
d ’écri ture  SSC su i t.  

Data  

Ce  paramètre  con tien t l e  fragment de  données  de  l ’é lémen t à  écri re  
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Dans  le  cas  d 'une  opération  d ’écri ture  fragmentée  qu i  a  échoué,  l e  serveur abandonne  les  
données,  attend  l e  service  d ’écri tu re  SSC et répond  avec l e  paramètre  Error fixé  sur TRUE et  
avec le  paramètre  ErrorCode  correspondant.  

7.6.4  Commandes  de  procédure  SSC  (SSC Procedure Commands)  

7.6.4.1  Séquence  de  commande de  procédure  SSC  

Les  fonctions  de  commande de  procédure  peuvent être  transm ises  par l e  canal  de  service.  
Une  commande  de  procédure  est  cons idérée  comme un  type  spécia l  de  données  non  
cycl iques  qu i ,  l orsqu 'el l es  son t transm ises  par le  canal  de  service,  appel len t des  processus  
fonctionnels  fixes  à  l a  fo is  dans  l e  d isposi ti f esclave  et l e  d isposi ti f maître.  Ces  processus  
peuvent prendre  un  peu  de  temps.  Ains i ,  une  commande de  procédure  n ’en traîne  que  l e  
démarrage  d ’un  processus  fonctionnel .  

Une  commande de  procédure  est i n i ti ée  avec un  service  d 'écri tu re  SSC à  un  I DN  spéci fique.  
Après  qu ’une  commande  de  procédure  a  débuté  sa  fonction ,  l 'esclave  (serveur)  génère  une  
réponse  d ’écri ture  SSC normale.  Le  canal  de  service  est de  nouveau  d ispon ible  
imméd iatement pour l a  transm ission  de  données  non  cycl iques  ou  pour davantage  de  
commandes  de  procédure.  

Alors  que  d 'autres  services  son t term inés  par l a  prim i ti ve  du  service  de  confi rmation ,  la  fi n  
d 'une  commande de  procédure  au  cours  d ’une  l ongue  exécu tion  de  commande  de  procédure  
est i nd iquée  par le  service  Notification d’exécution de commande SSC.  Le  maître  (cl ien t)  est  
également capable  d ' i n terrompre  une  commande de  procédure  au  cours  de  son  exécu tion  
avec un  service  Abandon d’exécution de commande SSC,  ce  qu i  n 'est pas  possib le  en  cas  de  
transm ission  de  données  non  cycl iques.  

I l  a  été  affecté  à  chaque  commande  de  procédure  un  I DN  et un  b loc de  données  approprié.  
Tous  l es  é léments  du  b loc de  données  ne  son t pas  défin is,  cependant,  d 'autres  é léments  ont  
une  forme prédéterm inée.  

Les  commandes  de  procédure  sont décri tes  en  détai l  dans  l ’ I EC 61 1 58-4-1 6,  q u i  spéci fi e  l es  
commandes  de  procédure  fixer (set) ,  activer l’exécution (enable for execution) ,  interrompre 
pendant l'exécution (interrupt during execution)  et annuler (cancel) .  La  commande  de  l a  
commande de  procédure  consti tue  un  service  d 'écri ture  pour l es  données  re latives  aux I DN .  
Ains i ,  tou tes  les  commandes  de  l a  commande  de  procédure  sont tra i tées  d 'une  man ière  
un i forme.  

La  F igure  25  présente  les  prim i tives  en tre  l e  cl i ent  et  l e  serveur dans  l e  cas  d 'une  séquence 
de  Commande  de  procédure  SSC réussie.  Les  paramètres  de  service  ‘ ’Address ’ ’ ,  ‘ ’DriveNo’ ’  
et  ‘ ’ IDN ’ ’  doivent être  l es  mêmes  dans  la  demande  comme dans  l a  réponse.  
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Noti fy SSC Command  Exec i nd  I nd ication  de  l a  noti fi cation  d ’exécuti on  de  
commande  SSC 

Figure 25 – Séquence de  Commande de  procédure SSC réussie   

La  F igure  26  présente  les  prim i ti ves  entre  l e  cl i en t  et l e  serveur dans  l e  cas  d 'une  séquence  
de  Commande de  procédure  SSC abandonnée (qu i  a  échoué).  Les  paramètres  de  service  
‘ ’Address’ ’ ,  ‘ ’DriveNo’ ’  et  ‘ ’ I DN ’ ’  doivent être  l es  mêmes dans  l a  demande comme dans  l a  
réponse.  
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Figure 26  – Séquence de  Commande de  procédure SSC abandonnée   

7 .6.4.2  Service  de  Notification  d ’exécution  de  commande SSC  

Le service  Noti fication  d ’exécu tion  de  commande SSC comme décri t  dans  l e  Tableau  64  doi t  
être  u ti l i sé  pour i nd iquer au  maître  l a  fi n  d ’une  commande  de  procédure.  

NOTE  Ce  service  est  l ’ équ i valent  de  l ’ i n d ication  du  b i t  d e  changement  de  l a  commande  de  procédu re  dans  
l ’ I EC 61 1 58-4-1 6.  

Tableau  64  – Service  Noti fication  d ’exécution  de  commande  SSC  

Paramètre  Demande/Ind i cation  Réponse/Confi rmation  

Argument   Obl i gatoi re   

Address  Obl i gatoi re   

I ncomplete  Obl i gatoi re   

Dri veNo  Obl i gatoi re   

E l ementFlags  Obl i gatoi re   

I DN  Obl i gatoi re   

Data  S tatus  Obl i gatoi re   
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Argument 

L'argument doi t achem iner l es  paramètres  spéci fi ques  au  service  de  l a  demande de  
service.  

Address  

Ce  paramètre  con tien t l ’adresse  de  l a  station  du  d i spos i ti f esclave.  

I ncomplete  

Ce  paramètre  ind ique  s i  l ' exécution  d 'un  au tre  service  est nécessaire  pour term iner 
l 'opération  d 'écri ture.  I l  do i t  ê tre  FALSE  pour le  service  Noti fication  d ’exécu tion  de  
commande  SSC.  

DriveNo  

Ce  paramètre  contien t l ’ adresse  du  d ispos i ti f d ’entraînement à  l ’ i n térieur du  d ispos i ti f 
esclave  qu i  est adressé.  S i  l e  d isposi ti f con tien t un  seu l  d ispos i ti f d ’en traînement (ou  
axe) ,  l e  paramètre  doi t  être  nu l  (0).  

E lementF lags  

Ce  paramètre  con tient  l es  I nd icateurs  d ’é léments,  i nd iquant  l es  é léments  de  l 'objet  
adressé  par l ' I DN .  Pour l e  service  Noti fication  d ’exécu tion  de  commande  SSC,  i l  doi t  
être  de  va leur 0x80  ( I nd icateur d ’é lément re lati f à  l ’ état de  données  =  TRUE).  

IDN  (numéro  d ’ identi fication)  

Ce  paramètre  con tien t l ' I DN  de  l 'objet de  commande  qu i  a  été  adressé  dans  le  
d ispos i ti f esclave.  

Data  Status  

Ce  paramètre  con tien t l ’état réel  de  la  commande de  procédure  (pour l ’ état des  
données  d ’acqu i ttement de  la  commande de  procédure,  voi r l ’ I EC 61 1 58-4-1 6).  

7.6.5 In formations  sur l ’ esclave  SSC  (SSC Slave Info)  

7.6.5.1  Séquence  de  message  

L'obj ecti f principal  de  ce  service  est de  fourn i r des  in formations  supplémentai res  sur l 'esclave  
pour l e  débogage et  l a  main tenance.  I l  ne  s 'ag i t pas  de  remplacer l es  méthodes  de  
s ignal isation  des  i n formations  d 'état  conformément à  l ’ I EC 61 800-7-204.  

La  F igure  27  présente  les  prim i ti ves  en tre  le  cl i en t et l e  serveur en  cas  d ’exécu tion  du  service  
I n formations  sur l ’ esclave.   
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Ang lais  Français  

Cl ien t   Cl i en t   

Server Serveu r  

SSC S lave  I n fo  i n d  I nd ication  re lati ve  aux i n formations  su r l ’ esclave  
SSC 

SSC S lave  I n fo  req  Demande  d ’ i n formations  su r l ’ esclave  SSC  

Figure  27  – Séquence d ’ informations  sur l ’esclave   

7. 6.5.2  Service  d ’ informations  sur l ’ esclave SSC  

Le  service  d ’ i n formations  esclave  SSC te l  que  décri t  dans  le  Tableau  65  est u ti l i sé  pour 
i nd iquer des  changements  dans  l e  serveur.  

Tableau  65  – Service  d ’ informations  sur l ’ esclave SSC  

Paramètre  Demande/Ind i cation  Réponse/Confi rmation  

Argument   Obl i gatoi re   

Address  Obl i gatoi re   

I ncomplete  Obl i gatoi re   

Dri veNo  Obl i gatoi re   

E l ementFlags  Obl i gatoi re   

I DN  Obl i gatoi re   

Data  Obl i gatoi re   

 

Argument 

L'argument doi t  achem iner l es  paramètres  spéci fi ques  au  service  de  l a  demande de  
service.  

Address  

Ce  paramètre  con tien t l ’adresse  de  l a  s tation  du  d i sposi ti f esclave.  
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I ncomplete  

Ce  paramètre  ind ique  s i  l ' exécution  d 'un  au tre  service  est nécessai re  pour term iner 
l 'opération  d 'écri ture.  I l  d oi t  ê tre  FALSE pour le  service  I n formations  esclave  SSC.  

DriveNo  

Ce  paramètre  contien t l ’ adresse  du  d ispos i ti f d ’en traînement à  l ’ in térieur du  d isposi ti f 
esclave  qu i  est adressé.  S i  l e  d isposi ti f con tien t un  seu l  d ispos i ti f d ’en traînement (ou  
axe) ,  l e  paramètre  doi t  être  nu l  (0).  

E lementF lags  

Ce  paramètre  con tient  l es  I nd icateurs  d ’é léments,  i nd iquant  l es  é léments  de  l 'objet  
adressé  par l ' IDN .  

IDN  (numéro d ’ identi fication)  

Ce  paramètre  con tien t l ' I DN  de  l 'objet qu i  con tient  l es  i n formations  dans  l e  d isposi ti f 
esclave.  

Data   

Ce  paramètre  con tien t l es  détai ls  de  l a  noti fication .  

7.7  Général i tés  sur le  codage SoE  

typedef struct  
{    
 uns igned  char opCode   :  3 ;  // 1  =  readReq  
      //  2  =  readRes  
      //  3  =  wri teReq  
      //  4  =  wri teRes  
      //  5  =  noti fication  
      //  6  =  s l aveI nfo  
 uns igned  char i ncomplete  :  1 ;  // 1  =  more  fragments  
 uns igned  char error  :  1 ;  // an  error word  fo l lows  
 uns igned  char d ri veNo  :  3 ;  // d ri ve  number 
 
 uns igned  char dataState  :  1 ;  //  fol lows  or requested  
 uns igned  char name   :  1 ;  //  fol l ows  or requested  
 uns igned  char attribu te  :  1 ;  // fol l ows  or requested  
 uns igned  char un i t   :  1 ;  // fol l ows  or requested  
 uns igned  char m in   :  1 ;  //  fol lows  or requested  
 uns igned  char max  :  1 ;  // fol l ows  or requested  
 uns igned  char va lue   :  1 ;  // fol l ows  or requested  
 uns igned  char defau l t  :  1 ;  // fol l ows  or requested  
 
 un ion   
 {  
  uns igned  short  i dn ;  // ( i ncomplete=0)  I EC  61 800-7-204  IDN  
  uns igned  short  fragmentsLeft;  // ( i ncomplete=1 )   
 } ;  
}  SoE_Header;  
 

Le  protocole  de  l a  boîte  aux lettres  SoE  est spéci fié  dans  l e  Tableau  66.  
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Tableau  66  – Protocole  de  l a  boîte  aux l ettres  SoE  

Trame  Champ de  
données  

Type de  données  Valeur/description  

En-tête  de  l a  boîte  
aux l ettres  

Length  WORD Longueur des  données  de  service  de  l a  Boîte  aux 
l ettres  

Address  WORD Adresse  de  l a  station  sou rce  

Channel  uns igned : 6  0x00  (Réservé  pour appl i cation  u l téri eu re)  

Priori ty  uns igned : 2  0x00:  de  p l us  fa i b le  pri ori té   

…  

0x03:  de  p l us  g rande  pri ori té  

Type  uns igned : 4  0x05:  Profi l  d ’ en traînement  asservi     I EC 61 800-7-
204  su r E therCAT (SoE)  

Reserved  uns igned : 4  0x00  

En-tête  SoE  Opcode  unsi gned : 3  Selon  l e  service  SoE   

0x01  =  readReq  

0x02  =  readRes  

0x03  =  wri teReq  

0x04  =  wri teRes  

0x05  =  noti fi cation  

0x06  =  S lave  I n fo  

0x07  =  reserve  

I nComplete  uns igned : 1  0x00  =  complete  

0x01  =  moreFol l ows  

Error uns igned : 1  0x00  =  NoError 

0x01  =  ErrorOccured  (B l oc uns igned1 6Error su i t  
dans  l e  B l oc de  données)  

Dri veNo  uns igned : 3  I ndex l ocal  

E lementFlags  uns igned : 8  Conti en t  soi t  l e  sél ecteu r d ’ é léments  soi t  l e  nombre  
d ’él éments  en  cas  d ’ad ressage  de  s tructu re  

I DN   WORD Conti en t  l ’ I DN  conforme à  l ’ I EC 61 800-7-204  ou  un  
i nd icateur de  fragments  restan ts  en  cas  de  service  
segmenté  
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7.8  Codage de  l ’ un i té  de  données  du  protocole  SoE  

7.8. 1  Lecture  SSC   

7.8. 1 . 1  Demande  de  l ecture  SSC  

7. 8. 1 . 1 . 1  Codage  

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:   3 ;  
  uns igned           I nComplete:  1 ;  
  uns igned           Error:        1 ;  
  uns igned           Dri veNo:      3 ;  
  uns igned           DataState:   1 ;  
  uns igned           N ame:         1 ;  
  uns igned           Attribu te:    1 ;  
  uns igned           U n i t:              1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:             1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOEHEADER;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER        SopHeader;  
}  TSOEREADREQMBX;  
 

7.8. 1 . 1 .2  Description  

Le  protocole  de  Demande de  l ecture  SSC est spéci fi é  dans  le  Tableau  67.  
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Tableau  67  – Demande  de  l ecture  SSC  

Trame  Champ de  
données  

Type de  données  Valeur/description  

En-tête  de  boîte  
aux l ettres  

Length  WORD 0x04:  Longueur d es  données  de  service  de  l a  Boîte  
aux l ettres   

 Address  WORD Adresse  de  l a  station  sou rce,  s i  un  maître  est  cl i en t,  
Adresse  de  l a  station  de  desti nation ,  s i  un  esclave  
est  cl i en t  

 Channel  Uns igned : 6  0x00  (Réservé  pour appl i cation  u l téri eu re)  

 Priori ty  Unsigned : 2  0x00:  de  p l us  fa i b le  pri ori té  

…  

0x03:  de  p l us  g rande  pri ori té  

 Type  Uns igned : 4  0x05:  Profi l  d ’ en traînement  asservi  I EC 61 800-7-204  
su r E therCAT (SoE)  

 Reserved  Uns igned : 4  0x00  

En-tête  SoE  Opcode  Uns igned : 3  0x01  =  readReq  

 Reserved  Uns igned : 2  0x00  

 Dri veNo  Uns igned : 3  I ndex l ocal  

E l ementFlags  DataState  Unsigned : 1  L ’affectation  d ’ une  va leu r à  l ’ i n d i cateu r s i gn i fi e  q ue  
l ’ é l ément do i t  être  présent d ans  l a  réponse  

 Name  Uns igned : 1   

 Attri bu te  Uns igned : 1   

 Un i t  Uns igned : 1   

 M in  Uns igned : 1   

 Max Uns igned : 1   

 Value  Uns igned : 1   

 Defau l tValue  Uns igned : 1  F i n  des  E lementFlags  

 I DN   WORD É lément chois i   

 

7.8. 1 .2  Réponse  de  lecture  SSC  

7.8. 1 .2 .1  Codage  

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:       3 ;  
  uns igned           I nComplete:   1 ;  
  uns igned           Error:             1 ;  
  uns igned           Dri veNo:         3 ;  
  uns igned           DataState:      1 ;  
  uns igned           N ame:            1 ;  
  uns igned           Attribute:       1 ;  
  uns igned           U n i t:              1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:             1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOEHEADER;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER        SopHeader;  
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  BYTE              Data[n ] ;  
  WORD              Error;  //i f Error i s  set  
}  TSOEREADRSPMBX;  

7.8. 1 .2 .2  Description  

Le  protocole  de  Réponse  de  l ecture  SSC est  spéci fié  dans  l e  Tableau  68.  

Tableau  68  – Réponse  de  lecture  SSC  

Trame  Champ de  
données  

Type  de  données  Valeur/description  

En-tête  de  boîte  
aux l ettres  

Length  WORD 0x04  +  Longueu r d es  données  de  service   

 Address  WORD Adresse  de  l a  station  sou rce,  s i  un  maître  est  cl i en t,  
Adresse  de  l a  station  de  desti nation ,  s i  un  esclave  est  
cl i en t   

 Channel  Uns igned : 6  0x00  (Réservé  pou r appl i cation  u l téri eu re)  

 Priori ty  Uns igned : 2  0x00:  de  p l us  fa i b le  pri ori té  

…  

0x03:  de  p l us  g rande  pri ori té  

 Type  Uns igned : 4  0x05:  Profi l  d ’ en traînement  asservi   I EC  61 800-7-204  
sur E therCAT (SoE   

 Reserved  Uns igned : 4  0x00  

En-tête  SoE  Opcode  Unsigned : 3  0x02  =  readRsp  

 I nComplete  Unsi gned : 1  0x00  

 Error Uns igned : 1  S i  cet  i nd icateu r est  fi xé  su r u ne  val eu r,  l a  réponse  
con tien t  u n  mot d ’erreur 

 Dri veNo  Unsi gned : 3  I ndex l ocal  

E lementFlags  DataState  Uns igned : 1  L ’affectation  d ’ une  va leu r à  l ’ i n d icateu r s i gn i fi e  q ue  
l es  é l éments  son t  présents  dans  l es  données  de  
réponse  

 Name  Uns igned : 1   

 Attri bu te  Unsi gned : 1   

 Un i t  Unsi gned : 1   

 M in  Unsi gned : 1   

 Max Uns igned : 1   

 Value  Unsi gned : 1   

 Defau l tValue  Unsi gned : 1  F i n  des  E lementFlags  

 I DN   WORD É lément  chois i   

Données  de  l a  
boîte  aux l ettres  

 BYTE   
[ l eng th-1 0]  

Données  de  l ’ u ti l i sateur 

 Error Code  WORD S i  l ’ i nd icateu r d ’erreu r est  fi xé  su r une  val eur  

 

7.8. 1 .3  Demande  de  l ecture  SSC en  fragments  

7.8. 1 .3 .1  Codage  

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:        3 ;  
  uns igned           I nComplete:   1 ;  
  uns igned           Error:            1 ;  
  uns igned           DriveNo:        3 ;  
  uns igned           DataState:   1 ;  
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  uns igned           N ame:          1 ;  
  uns igned           Attribute:       1 ;  
  uns igned           U n i t:            1 ;  
  uns igned           M in :            1 ;  
  uns igned           Max:            1 ;  
  uns igned           Va lue:           1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              FragmentsLeft;  
}  TSOEHEADER2;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER2        SopHeader;  
  BYTE              Data[n ] ;  
  WORD              Error;  //i f Error i s  set  
}  TSOEREADFMBX;  

7.8. 1 .3 .2  Description  

Le  protocole  de  Demande  de  l ecture  SSC en  fragments  est  spéci fi é  dans  l e  Tableau  69.  

Tableau  69  – Demande  de  l ecture  SSC  en  fragments  

Trame  Champ de  
données  

Type  de  données  Valeur/description  

En-tête  de  l a  
boîte  aux l ettres  

Length  WORD 0x04  +  Longueu r d es  données  de  service  

 Address  WORD Adresse  de  l a  station  sou rce,  s i  un  maître  est  cl i en t,  
Adresse  de  l a  station  de  desti nation ,  s i  un  esclave  est  
cl i en t   

 Channel  Uns igned : 6  0x00  (Réservé  pou r appl i cation  u l téri eu re)  

 Priori ty  Uns igned : 2  0x00:  de  p l us  fa i b le  pri ori té  
…  
0x03:  de  p l us  g rande  pri ori té  

 Type  Uns igned : 4  0x05:  Profi l  d ’ en traînement  asservi   I EC  61 800-7-204  
sur E therCAT (SoE)   

 Reserved  Uns igned : 4  0x00  

En-tête  SoE  Opcode  Unsigned : 3  0x02  =  readRsp  

 I nComplete  Unsi gned : 1  0x01  

 Error Uns igned : 1  S i  cet  i nd icateu r est  fi xé,  l a  réponse  con ti en t  un  mot  
d ’erreur  

 Dri veNo  Unsi gned : 3  I ndex l ocal  

E lementFlags  DataState  Uns igned : 1  0x00  

 Name  Uns igned : 1  0x00  

 Attri bu te  Unsi gned : 1  0x00  

 Un i t  Unsi gned : 1  0x00  

 M in  Unsi gned : 1  0x00  

 Max Uns igned : 1  0x00  

 Value  Unsi gned : 1  0x00  

 Defau l tValue  Unsi gned : 1  0x00  
F in  des  E lementFlags  

 FragmentsLeft  WORD n  à  1   

Données  de  l a  
boîte  aux l ettres  

 BYTE   
[ l eng th-1 0]  

Données  de  l ’ u ti l i sateur 

 Error Code  WORD S i  l ’ i nd icateu r d ’erreu r est  fi xé  su r une  val eur  

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 88  – I EC 61 800-7-304: 201 5  © I EC  201 5  

 

7.8.2  Écri ture  SSC  

7.8.2 .1  Demande  d ’écri ture  SSC  

7.8.2 .1 . 1  Codage  

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:       3 ;  
  uns igned           I nComplete:   1 ;  
  uns igned           Error:             1 ;  
  uns igned           Dri veNo:         3 ;  
  uns igned           DataState:       1 ;  
  uns igned           N ame:           1 ;  
  uns igned           Attribu te:      1 ;  
  uns igned           U n i t:              1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:             1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOEHEADER;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOEHEADER        SoeHeader;  
  BYTE               Data[n ] ;  
}  TSOEWRITEREQMBX;   

7.8.2 .1 .2  Description  

Le  protocole  de  Demande  d ’écri tu re  SSC est spéci fi é  dans  le  Tableau  70 .  
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Tableau  70  – Demande  d ’écri ture  SSC  

Trame  Champ de  
données  

Type  de  données  Valeur/description  

En-tête  de  l a  
boîte  aux l ettres  

Length  WORD 0x04  +  +  Longueu r des  données  de  service  

 Address  WORD Adresse  de  l a  station  sou rce,  s i  un  maître  est  cl i en t,  
Adresse  de  l a  station  de  desti nation ,  s i  un  esclave  est  
cl i en t   

 Channel  Uns igned : 6  0x00  (Réservé  pou r appl i cation  u l téri eu re)  

 Priori ty  Uns igned : 2  0x00:  de  p l us  fa i b le  pri ori té   

…  

0x03:  de  p l us  g rande  pri ori té   

 Type  Uns igned : 4  0x05:  Profi l  d ’ en traînement  asservi   I EC  61 800-7-204  
sur E therCAT (SoE)   

 Reserved  Uns igned : 4  0x00  

En-tête  SoE   Opcode  Unsigned : 3  0x03  =  wri teReq  

 I nComplete  Unsi gned : 1  0x00  

 Error Uns igned : 1  0x00  

 Dri veNo  Unsi gned : 3  I ndex l ocal  

E lementFlags  DataState  Uns igned : 1  L ’affectation  d ’ une  va leu r à  l ’ i n d icateu r s i gn i fi e  q ue  
l es  é l éments  son t  présents  dans  l a  zone  des  données  
de  l ’ u ti l i sateu r 

 Name  Uns igned : 1   

 Attri bu te  Unsi gned : 1   

 Un i t  Unsi gned : 1   

 M in  Unsi gned : 1   

 Max Uns igned : 1   

 Value  Unsi gned : 1   

 Defau l tValue  Unsi gned : 1  F i n  des  E lementFlags  

 I DN   WORD É lément  chois i  

Données  de  l a  
boîte  aux l ettres  

 BYTE   
[ l eng th-1 0]  

Données  de  l ’ u ti l i sateur  
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7.8.2 .2  Réponse  d ’écri tu re  SSC  

7.8.2 .2 .1  Codage  

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:   3 ;  
 u ns igned  I nComplete:   1 ;  
 u ns igned  Error:   1 ;  
 u ns igned  DriveNo:   3 ;  
 u ns igned  DataState:   1 ;  
 u ns igned  Name:   1 ;  
 u ns igned  Attribu te:   1 ;  
 u ns igned  Un i t:   1 ;  
 u ns igned  M in :   1 ;  
 u ns igned  Max:   1 ;  
 u ns igned  Value:   1 ;  
 u ns igned  Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOPHEADER;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER        SopHeader;  
  WORD              Error;  //i f Error i s  set  
}  TSOEWRITERSPMBX;  

7.8.2 .2 .2  Description  

Le  protocole  de  Réponse  d ’écri tu re  SSC est spéci fi é  dans  l e  Tableau  71 .  
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Tableau  71  – Réponse  d ’écri ture  SSC  

Trame  Champ de  
données  

Type  de  données  Valeur/description  

En-tête  de  l a  
boîte  aux l ettres  

Length  WORD 0x04  +  Longueu r d es  données  de  service  

 Address  WORD Adresse  de  l a  station  sou rce,  s i  un  maître  est  cl i en t,  
Adresse  de  l a  station  de  desti nation ,  s i  un  esclave  est  
cl i en t   

 Channel  Uns igned : 6  0x00  (Réservé  pou r appl i cation  u l téri eu re)  

 Priori ty  Uns igned : 2  0x00:  de  p l us  fa i b le  pri ori té  

…  

0x03:  de  p l us  g rande  pri ori té   

 Type  Uns igned : 4  0x05:  Profi l  d ’ en traînement  asservi   I EC  61 800-7-204  
sur E therCAT (SoE)   

 Reserved  Uns igned : 4  0x00  

En-tête  SoE   Opcode  Unsigned : 3  0x04  =  wri teRsp  

 I nComplete  Unsi gned : 1  0x00  

 Error Uns igned : 1  0x00  =  aucune  Erreu r 

0x01  =  Erreur 

 Dri veNo  Unsi gned : 3  I ndex l ocal  

E lementFlags  DataState  Uns igned : 1  L ’affectation  d ’ une  va leu r à  l ’ i n d icateu r s i gn i fi e  q ue  
l es  é l éments  son t  présents  dans  l a  zone  des  données  
de  l ’ u ti l i sateu r  

 Name  Uns igned : 1   

 Attri bu te  Unsi gned : 1   

 Un i t  Unsi gned : 1   

 M in  Unsi gned : 1   

 Max Uns igned : 1   

 Value  Unsi gned : 1   

 Defau l t  Value  Uns igned : 1  F i n  des  E lementFlags  

 I DN   WORD É lément  chois i   

Données  de  l a  
boîte  aux l ettres  

Error Code  WORD]  S i  Erreur est  fi xée  su r une  valeur  

 

7.8.2 .3  Demande  d ’écri ture  SSC en  fragments  

7.8.2 .3.1  Codage  

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:         3 ;  
  uns igned           I nComplete:     1 ;  
  uns igned           Error:              1 ;  
  uns igned           Dri veNo:           3 ;  
  uns igned           DataState:      1 ;  
  uns igned           N ame:              1 ;  
  uns igned           Attribute:         1 ;  
  uns igned           U n i t:             1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:             1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              FragmentsLeft;  
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}  TSOPHEADER2;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER2         SopHeader;  
  BYTE               Data[n ] ;  
}  TSOEWRITEFMBX;  

7.8.2 .3.2  Description  

Le  protocole  de  demande  d ’écri ture  SSC en  fragments  est spéci fié  dans  l e  Tableau  72 .  

Tableau  72  – Demande  d ’écri ture  SSC  en  fragments  

Trame  Champ de  
données  

Type  de  données  Valeur/description  

En-tête  de  l a  
boîte  aux l ettres  

Length  WORD 0x04  +  Longueu r d es  données  de  service   

 Address  WORD Adresse  de  l a  station  sou rce,  s i  un  maître  est  cl i en t,  
Adresse  de  l a  station  de  desti nation ,  s i  un  esclave  est  
cl i en t   

 Channel  Uns igned : 6  0x00  (Réservé  pou r appl i cation  u l téri eu re)  

 Priori ty  Uns igned : 2  0x00:  de  p l us  fa i b le  pri ori té  

…  

0x03:  de  p l us  g rande  pri ori té  

 Type  Uns igned : 4  0x05:  Profi l  d ’ en traînement  asservi   I EC  61 800-7-204  
sur E therCAT (SoE)  

 Reserved  Uns igned : 4  0x00  

En-tête  SoE   Opcode  Unsigned : 3  0x03  =  wri teReq  

 I nComplete  Unsi gned : 1  0x01  

 Error Uns igned : 1  0x00  

 Dri veNo  Unsi gned : 3  I ndex l ocal  

E lementFlags  DataState  Uns igned : 1  0x00  

 Name  Uns igned : 1  0x00  

 Attri bu te  Unsi gned : 1  0x00  

 Un i t  Unsi gned : 1  0x00  

 M in  Unsi gned : 1  0x00  

 Max Uns igned : 1  0x00  

 Value  Unsi gned : 1  0x00  

 Defau l tValue  Unsi gned : 1  0x00  

F in  des  E lementFlags  

 FragmentsLeft  WORD n  à  1   

Données  de  l a  
boîte  aux l ettres  

 BYTE   
[ l eng th-1 0]  

Données  de  l ’ u ti l i sateur 
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7.8.3  Demande  de  noti fication  d ’exécution  de  commande SSC  

7.8.3.1  Codage  

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:            3 ;  
  uns igned           I nComplete:        1 ;  
  uns igned           Error:             1 ;  
  uns igned           Dri veNo:           3 ;  
  uns igned           DataState:         1 ;  
  uns igned           N ame:              1 ;  
  uns igned           Attribute:         1 ;  
  uns igned           U n i t:              1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:            1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:    1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOEHEADER;  
 
typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER        SopHeader;  
}  TSOEWRITERSPMBX;  

7.8.3.2  Description  

Le protocole  de  Demande de  noti fication  d ’exécu tion  de  commande SSC est spéci fié  dans  le  
Tableau  73.   
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Tableau  73  – Demande  de  noti fication  d ’exécution  de  commande SSC   

Trame  Champ de  
données  

Type  de  données  Valeur/description  

En-tête  de  l a  
boîte  aux l ettres  

Length  WORD 0x04  +  Longueu r d es  données  de  service   

 Address  WORD Adresse  de  l a  station  sou rce,  s i  un  maître  est  cl i en t,  
Adresse  de  l a  station  de  desti nation ,  s i  un  esclave  est  
cl i en t   

 Channel  Uns igned : 6  0x00  (Réservé  pou r appl i cation  u l téri eu re)  

 Priori ty  Uns igned : 2  0x00:  de  p l us  fa i b le  pri ori té  

…  

0x03:  de  p l us  g rande  pri ori té   

 Type  Uns igned : 4  0x05:  Profi l  d ’ en traînement  asservi   I EC  61 800-7-204  
sur E therCAT (SoE)   

 Reserved  Uns igned : 4  0x00  

En-tête  SoE   Opcode  Unsigned : 3  0x05  =  Noti fi cation  

 I nComplete  Unsi gned : 1  0x00  

 Error Uns igned : 1  0x00  

 Dri veNo  Unsi gned : 3  I ndex l ocal  

E lementFlags  DataState  Uns igned : 1  0x01  

 Name  Uns igned : 1  0x00  

 Attri bu te  Unsi gned : 1  0x00  

 Un i t  Unsi gned : 1  0x00  

 M in  Unsi gned : 1  0x00  

 Max Uns igned : 1  0x00  

 Value  Unsi gned : 1  0x00  

 Defau l tValue  Unsi gned : 1  0x00  

F in  des  E lementFlags  

 I DN   WORD É lément  chois i  

Données  de  l a  
boîte  aux l ettres  

Data  S tatus  WORD  

 

7.8.4  Informations  sur l ’ esclave SSC  

7.8.4. 1  Codage  

typedef s truct  
{  
  uns igned           OpCode:        3 ;  
  uns igned           I nComplete:   1 ;  
  uns igned           Error:             1 ;  
  uns igned           Dri veNo:         3 ;  
  uns igned           DataState:       1 ;  
  uns igned           N ame:            1 ;  
  uns igned           Attribute:       1 ;  
  uns igned           U n i t:            1 ;  
  uns igned           M in :              1 ;  
  uns igned           Max:              1 ;  
  uns igned           Va lue:             1 ;  
  uns igned           Defau l tValue:   1 ;  
  WORD              I DN ;  
}  TSOEHEADER;  
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typedef s truct  
{  
  TMBXHEADER        MbxHeader;  
  TSOPHEADER        SopHeader;  
  BYTE               Data[n ] ;  
}  TSOEWRITERSPMBX;  

7.8.4.2  Description  

Le  protocole  d ’ in formations  sur l ’ esclave  SSC est spéci fié  dans  l e  Tableau  74 .  

Tableau  74 – Demande  d ’ in formations  sur l ’ esclave  

Trame  Champ de  
données  

Type  de  données  Valeur/description  

En-tête  de  l a  
boîte  aux l ettres  

Length  WORD 0x04  +  Longueu r d es  données  de  service  

 Address  WORD Adresse  de  l a  station  sou rce,  s i  un  maître  est  cl i en t,  
Adresse  de  l a  station  de  desti nation ,  s i  un  esclave  est  
cl i en t   

 Channel  Uns igned : 6  0x00  (Réservé  pou r appl i cation  u l téri eu re)  

 Priori ty  Uns igned : 2  0x00:  de  p l us  fa i b le  pri ori té   

…  

0x03:  de  p l us  g rande  pri ori té  

 Type  Uns igned : 4  0x05:  Profi l  d ’ en traînement  asservi   I EC  61 800-7-204  
sur E therCAT (SoE)   

 Reserved  Uns igned : 4  0x00  

En-tête  SoE   Opcode  Unsigned : 3  0x06  =  S lave  I n fo  

 I nComplete  Unsi gned : 1  0x00  

 Error Uns igned : 1  0x00  

 Dri veNo  Unsi gned : 3  I ndex l ocal  

E lementFlags  DataState  Uns igned : 1  L ’affectation  d ’ une  va leu r à  l ’ i n d icateu r s i gn i fi e  q ue  
l es  é l éments  son t  présents  dans  l a  zone  des  données  
de  l ’ u ti l i sateu r  

 Name  Uns igned : 1   

 Attri bu te  Unsi gned : 1   

 Un i t  Unsi gned : 1   

 M in  Unsi gned : 1   

 Max Uns igned : 1   

 Value  Unsi gned : 1   

 Defau l tValue  Unsi gned : 1  F i n  des  E lementFlags  

 FragmentsLeft  WORD n  à  1   

Données  de  l a  
boîte  aux l ettres  

 BYTE   
[ l eng th-1 0]  

Données  de  l ’ u ti l i sateur 

 

International  Electrotechnical  Commission

 



 – 1 96  – I EC 61 800-7-304: 201 5  © I EC  201 5  

Bibl iograph ie  

I EC 60050-351 ,  Vocabulaire Electrotechnique International (VEI)  – Partie  351 : Technologie 
de commande et de régulation  1 7  

I EC 61 1 58: 201 4  (tou tes  l es  parties) ,  Réseaux de communication industriels – Spécifications 
des bus de terrain  

I EC 61 499-1 : 2005,  Blocs fonctionnels – Partie 1 :  Architecture 

I EC 61 800  ( tou tes  les  parties)  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable  

I EC 61 800-7  (toutes  les  parties),  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable –
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de puissance  

I EC  61 800-7-1 ,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – Partie  7-1 : 
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de puissance  – 
Définition de l’interface  

I EC  61 800-7-201 ,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – Partie  7-201 :  
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de puissance  – 
Spécification du profil de type 1  

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

I EC 61 800-7-203,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable  – Partie  7-203:  
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de puissance – 
Spécification du profil de type 3  

I EC  61 800-7-301 ,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – Partie  7-301 : 
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de puissance – 
Mise en correspondance du profil de type 1  avec les technologies de réseaux  

I EC 61 800-7-302,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable  – Partie  7-302: 
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de  puissance – 
Mise en  correspondance du profil de  type 2 avec les technologies de réseaux  

I EC  61 800-7-303,  Entraînements électriques de puissance à  vitesse variable – Partie  7-303:  
Interface générique et utilisation de profils pour les entraînements électriques de  puissance – 
Mise en correspondance du profil de type 3 avec les technologies de réseaux  

I EC TS  61 91 5,  Appareillage à  basse tension – Principes pour le développement de profils 
d’appareil pour les appareils industriels mis en réseau 

I EC TR 62390: 2005,  Common automation device – Profile guideline  (d i spon ible  en  ang lais  
seu lement)  

I SO/IEC 2382-1 5: 1 999,  Technologies de l’information – Vocabulaire – Partie 15: Langages de 
programmation  

————————— 

1 7  Voi r égal ement l e  d i cti onnai re  mu l ti l i ngue  de  l ’ I EC – É l ectri ci té,  é l ectron i que  et  té l écommun ications  

International  Electrotechnical  Commission

 



I EC 61 800-7-304: 201 5  © I EC  201 5  – 1 97  –  

I SO/IEC 1 9501 ,  Information technology – Open Distributed Processing – Unified Modeling 
Language (UML)  Version 1 . 4. 2 (d ispon ib le  en  ang la is  seu lement)  

ISO  1 5745-1 : 2003,  Systèmes d’automatisation industrielle  et intégration – Cadre d’intégration 
d’application pour les systèmes ouverts – Partie  1 :  Description générale de  référence 

EN  50325-4 ,  Sous-système de communications industriel basé sur l'ISO 11898 (CAN)  pour 
les interfaces des dispositifs de commande – Partie 4:  CANopen 

 

___________ 

International  Electrotechnical  Commission

 



 

 

International  Electrotechnical  Commission

 



International  Electrotechnical  Commission

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

INTERNATIONAL 

ELECTROTECHNICAL 

COMMISSION 

 

3,  rue de Varembé 

PO Box 1 31  

CH-1 21 1  Geneva 20 

Switzerland  

 

Tel:  +  41  22 91 9 02 1 1  

Fax:  +  41  22 91 9 03 00 

info@iec.ch  

www.iec.ch  

International  Electrotechnical  Commission

 


