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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -

Part 7-201: Generic interface and use
of profiles for power drive systems —
Profile type 1 specification

2007

FOREWORD

1) Thg International Electrotechnical Commission (IEC) is a worldwide organization fo brising
all| national electrotechnical committees (IEC National Commlttees) omote
international co-operation on all questions concerning standardization in the e ect ca and ds. To
this end and in addition to other activities, IEC publishes International icptions,
Tethnical Reports, Publicly Available Specifications (PAS) and Guides “IEC
Puplication(s)”). Their preparation is entrusted to technical committees; ai rested
in |the subject dealt with may participate in this preparatory wo non-
goyernmental organizations liaising with the IEC also partlmpate i losely
with the International Organization for Standardization (ISO ined by
agfeement between the two organizations.

2) Thg formal decisions or agreements of IEC on technical matiers €xpressy/as nea htional
comnsensus of opinion on the relevant subjects since €at pm all
interested IEC National Committees

3) IEC Publications have the form of recom Ational
Committees in that sense. While all reasonable effqrt pf IEC
Puplications is accurate, br any
miginterpretation by any end user.

4) In Jorder to promote internatjopal uniformit igations
trapsparently to the maxingum gence
befween any IEC Publication\and t hted in
thqg latter.

5) IEC provides no markiQg proced br any
equipment decla j

6) Alllusers should e re % 2

7) No| liability shall attac , employees, servants or agents including individual expents and
mgmbers of its te age or
otller damage, of any wat 5) and
expenses arisinghott ofgth er IEC
Puplications

8) Attentign isNdrawn ons is
indispensable Taxth

9) Attention is d the possibility that some of the elements of this IEC Publication may be the subfect of
palent rightsuw.lE ot be held responsible for identifying any or all such patent rights.

The Intérnational Standard IEC 61800-7-201 has been prepared by subcommittee SC|22G:

Adjugtable speed electric drive systems incorporating semiconductor power converters, df IEC

technical committee TC 22: Power electronic systems and equipment.

This bilingual version (2013-04) corresponds to the monolingual English version, published in

2007-

The t

11.
ext of this standard is based on the following documents:
FDIS Report on voting
22G/184/FDIS 22G/192/RVD

Full information on the voting for the approval of this standard can be found in the report on
voting indicated in the above table.
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The French version of this standard has not been voted upon.
This publication has been drafted in accordance with the ISO/IEC Directives, Part 2.

A list of all parts of the IEC 61800 series, under the general title Adjustable speed electrical
power drive systems, can be found on the IEC website.

The committee has decided that the contents of this publication will remain unchanged until
the maintenance result date indicated on the IEC web site under "http://webstore.iec.ch" in
the data related to the specific publication. At this date, the publication will be

* rgconfirmed;

* wijthdrawn;

* rgplaced by a revised edition, or
* amended.

@%
S
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INTRODUCTION

The IEC 61800 series is intended to provide a common set of specifications for adjustable
speed electrical power drive systems.

IEC 61800-7 describes a generic interface between control systems and power drive systems.
This interface can be embedded in the control system. The control system itself can also be
located in the drive (sometimes known as "smart drive" or "intelligent drive").

A variety of physical interfaces is available (analogue and digital inputs and outputs serial
and narallal intarfan~n~co fianldhucnc nd abworlea) Drafilane bhoocnd ~n oo ific S|Ca|

paronCT— It Tatto; Hete D USes—aha ||vtvvu||\u/ T oo o oo ot O opPTomT f""

control) and, ome
he assogiated

interfaces are already defined for some application areas (e.g. motion
device classes (e.g. standard drives, positioner). The implementations

drivefs and application programmers interfaces are proprietary and vags

IEC 4 hines
or de

IEC 4 bf the
used with
genefi aces.
This locity

contr drive

imple

Therg

—| The sele S
For 4 control de :

—| Only ene understandable way of modeling

—| Independent of bus technology

Much effort is needed to design a motion control application with several different drives and
a specific control system. The tasks to implement the system software and to understand the
functional description of the individual components may exhaust the project resources. In
some cases, the drives do not share the same physical interface. Some control devices just
support a single interface which will not be supported by a specific drive. On the other hand,
the functions and data structures are specified with incompatibilities. It is up to the systems
integrator to write interfaces to the application software to handle that which should not be his
responsibility.

Some applications need device exchangeability or integration of new devices in an existing
configuration. They are faced with different incompatible solutions. The efforts to adopt a
solution to a drive profile and to manufacturer specific extensions may be unacceptable. This
will reduce the degree of freedom to select a device best suited for this application to the
selection of the unit which will be available for a specific physical interface and supported by
the controller.
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IEC 61800-7-1 is divided into a generic part and several annexes as shown in Figure 1. The
drive profile types for CiA 4021, CIP MotionTM2, PROFIdrive3 and SERCOS Interface™4 are
mapped to the generic interface in the corresponding annex. The annexes have been
submitted by open international network or fieldbus organizations which are responsible for
the content of the related annex and use of the related trademarks.

This part of IEC 61800-7 specifies the profile type 1 (CiA 402).

The profile types 2, 3 and 4 are specified in IEC 61800-7-202, IEC 61800-7-203 and
IEC 61800-7-204.

IEC 61800-7-301, IEC 61800-7-302, IEC 61800-7-303 and IEC 61800-7-304 specify how the
profile types 1, 2, 3 and 4 are mapped to different network technologies (such as CANopen5,

EtheqCATT™M6, Ethernet PowerlinkTM7, DeviceNet™8, ControlNetTMg
PROFIBUS11, PROFINET12 and SERCOS Interface).

erNet/IPTM10,

10

11

12

CiA 402 is a trade name of CAN in Automation, e.V. This information is giw e ers of
this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC o 3 any of
its |products. Compliance to this profile does not require use of the trade 4

CIP Motion™ is a trade name of Open DeviceNet Vendor AssociatiqQn, Ihe, i ion is gi or the
comvenience of users of th|s International Standard and doe i 3 of the
tra e CIP
Mqgtion™. Use of the trade name CIP MotlonT"" requires permissig : h, Inc.
PROFIdrive is a trade name of PROFIBUS International. This\ui is Qi i users
of this International Standard and does noY’constituje 7 or any
of |ts products. Compliance to this profile dqQes nst re \ trade

name PROFIdrive requires permission of PRO

SERCOS™ and SERCOS Interface™ are trade names \qf i V. This i ion i given
for|the convenience of users of this International Standaid and dges not constitute an endorsement by [EC of
thg 3f its products\ Co ce tonthisvprofile does not require use of the tradg name
SH| i e WadelRanje SERCOS and SERCOS interface requires pernjission
of

CA i 5 eri and is used to refer to EN 50325-4.

EtH i 1 3 erI\Thjg information is given for the convenience of users fof this
Intg € itite an endorsement by IEC of the trademark holder or any of its
prd . 2 isvprofile~s 1ot require use of the trade name EtherCAT™. Use of the tradg name
Eth S

EtH B&R, control of trade name use is given to the non profit organ|sation

ERSG. ati is\\givenNor the convenience of users of this International Standard and dops not

co of the trademark holder or any of its products. Compliance to this |profile
doges ng i &€ name Ethernet Powerlink™. Use of the trade name Ethernet Poweflink™
requiré NisSi 3

Delvi me of Open DeviceNet Vendor Association, Inc. This information is given for the

copvenience’ot\ysers of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC |of the
tragemark_hotder or gry of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade| name
DejiceNet™. Use of the trade name DeviceNet™ requires permission of Open DeviceNet Vendor Assogiation,
Ing.

ComntrotNet™ sz trade mame of ControtNetmtermatiomat, ttd—T his—imformation s —givern for theconvemnience of
users of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trademark holder or
any of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name ControlINet™. Use of the
trade name ControlNet™ requires permission of ControlNet International, Ltd.

EtherNet/IP™ is a trade name of ControlNet International, Ltd. and Open DeviceNet Vendor Association, Inc.
This information is given for the convenience of users of this International Standard and does not constitute an
endorsement by IEC of the trademark holder or any of its products. Compliance to this profile does not require
use of the trade name EtherNet/IP™. Use of the trade name EtherNet/IP™ requires permission of either
ControlNet International, Ltd. or Open DeviceNet Vendor Association, Inc.

PROFIBUS is a trade name of PROFIBUS International. This information is given for the convenience of users
of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade name holder or any
of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name PROFIBUS. Use of the trade
name PROFIBUS requires permission of PROFIBUS International.

PROFINET is a trade name of PROFIBUS International. This information is given for the convenience of users
of this International Standard and does not constitute an endorsement by IEC of the trade name holder or any
of its products. Compliance to this profile does not require use of the trade name PROFINET. Use of the trade
name PROFINET requires permission of PROFIBUS International.
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IEC 62390
Device profile guideline

IEC 61800 series
Adjustable speed electrical power drive

IEC 61800-7 Generic interface and use of profiles for power drive systems

IEC 61800-7-1 — Interface definition

Generic PDS interface specification

Annex A Annex B Annex C
Mapping of Mapping of Mapping of
Profile type 1 Profile type 2 Profile type 3

(CiA 402) (CIP Motion) (PROFIdrive)

\ ayY 2

IEC 61800-7-200 — Profile specifications

IEC 61800-7-201

Profile type 1
(CiA 402)

IEC 61800-7-202

Profile type 2
(CIP Motion)

RN
\7\\

§~RC/6>I800-7-204

Profile type 4
(SERCOS)

N
NV A >

IEC 61800-7-301

Mapping of profile
type 1 to:

e CANopen

e EtherCA

e ETHE
Powerlin

type 3 to:

0 7-303
ing of profile

PROFIBUS
e PROFINET

IEC 61800-7-304

Mapping of profile

type 4 to:

e SERCOSI+II
e SERCOSIII

o EtherCAT

\>\§9/ Structure of IEC 61800-7
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ADJUSTABLE SPEED ELECTRICAL POWER DRIVE SYSTEMS -

Part 7-201: Generic interface and use
of profiles for power drive systems —
Profile type 1 specification

1 Scope

IEC ¢

The

safety. This requires additional measures according to the re
and laws.

This part of IEC 61800-7 specifies profile type 1 for Po

1 can

2 N

The 1lgllowing referenced documents are~indispen e application of this docu

For d
of thd

IEC 4
and |

IEC ¢

interface and use o

techn

EN 5
devic

3 7

3.1

ted references, only the edition undated references, the latest e

referenced document.(including &

ologies

D325-4,

Terms and definitions

sting

ional
nents

type

ment.
dition

rface

neric
fwork

oller-

For the purposes of this document, the following terms and definitions apply.

3.1.1

actual value

value

of a variable at a given instant

[IEV 351-21-02]

NOTE Actual value or actual variable are used in this part of the IEC 61800-7 series as input data of the
application control program to monitor feedback variables or other process variables of the PDS.

3.1.2

algorithm
completely determined finite sequence of operations by which the values of the output data
can be calculated from the values of the input data
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[IEV 351-21-37)

313
appli

cation

2007

software functional element specific to the solution of a problem in industrial-process

meas

NOTE

urement and control

An application may be distributed among resources, and may communicate with other applications.

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.2, modified]

3.1.4

applilcation mode

type

NOTE
or othg

3.1.5
attriq

prope
[IEC/

3.1.6

clasg

desci
relati

pf application that can be requested from a PDS

The different application modes reflect the control loop for torque control,
r applications like homing.

ute
rty or characteristic of an entity

TR 62390:2005, 3.1.3]

iption of a set of objects that Q amexatiributes, operations, met
bnships, and semantics

tontrol

nods,

ur of

[ISO/IEC 19501, modified]

3.1.7

commands

set of command m program to the PDS to control the behavig
the PDS or functi

NOTE|1 } ed bykstates gr operating modes.

NOTE|2 The d be represented by one bit each.

3.1.8

control

purpgseful a a process to meet specified objectives
[IEV B51-2%:29]

3.1.9

control device
physical unit that contains — in a module/subassembly or device — an application program to
control the PDS

3.1.10

data

type

set of values together with a set of permitted operations

[ISO/

IEC 2382-15:1999, 15.04.01, modified]

3.1.11
device
field device
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networked independent physical entity of an industrial automation system capable of
performing specified functions in a particular context and delimited by its interfaces

[IEC 61499-1:2005, 3.30, modified]

entity that performs control, actuating and/or sensing functions and interfaces to other such
entities within an automation system

[ISO 15745-1:2003, 3.11]

3.1.12

device profile

representation of a device in terms of its parameters, parameter assemblies and behgviour
acconding to a device model that describes the device’s data and bg our asoviewed

through a network

NOTE| This is a definition from IEC/TS 61915 which is extended by the addition of\ ugture.

[IEC/TR 62390:2005, 3.19, modified]

3.1.18
feedback variable

variaple which represents a controlled variable and g comparing element

[IEV B51-27-03]

3.1.14
funciional element
entity of software or software combin
function of a device

pable of accomplishing a spegified

NOTE|1 A functional eleme

NOTE|2 A functiona)/sleme e made outioRfunction block(s), object(s) or parameter list(s).
[IEC/TR 62390: h

3.1.1p
highilevel power
main |electri SRS drive device

Nt has

3.1.1p
inpuf data

data transferfed an external source into a device, resource or functional element

[[EC/'R-62890:2005, 3.1.14]

3.1.17

interface

shared boundary between two entities defined by functional characteristics, signal
characteristics, or other characteristics as appropriate

[IEV 351-21-35, modified]

3.1.18

logical power drive system

model which includes PDS and communication network accessible through the generic PDS
interface


https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

- 22 - 61800-7-201 © IEC:2007

3.1.19
low-level power
electrical power supply for the control section of the drive device

3.1.20

model

mathematical or physical representation of a system or a process, based with sufficient
precision upon known laws, identification or specified suppositions

[IEV 351-21-36]

3.1.2£

operating mode
chargcterisation of the way and the extent to which the human operaip enes in the
contrpl equipment

[IEV B51-31-01]

3.1.2p
output data
data |originating in a device, resource or functional €
exterpal systems

m to

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.21]

3.1.23
parameter

data glement that represents device infor ion
for example through the network or_a local
NOTE|1 Adapted from IECNS 619

NOTE|2 A parametepis typ
[IEC/TR 62390:@ 9
3.1.24
profile

reprejsentatia gce in terms of its parameters, parameter assemblie§ and
behaviour ingg_a\comwmUnication profile and a device profile

be read from or written to a device,

3.1.25
referpnce variak
input|variable to a temparing element in a controlling system which sets the desired value of
the copntrolled variable and is deducted from the command variable

[IEV 351-27-07]

3.1.26
set-point
value or variable used as output data of the application control program to control the PDS

3.1.27

status

set of information from the PDS to the application control program reflecting the state or mode
of the PDS or a functional element of the PDS

NOTE The different status information may be coded with one bit each.
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3.1.28

type

hardware or software element which specifies the common attributes shared by all instances
of the type

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.25]

3.1.29

use case

class specification of a sequence of actions, including variants, that a system (or other entity)
can perform, interacting with actors of the system

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.26]

3.1.3p
variaple
software entity that may take different values, one at a time

[IEC/TR 62390:2005, 3.1.27]

NOTE| The values of a variable as well as of a parameter are usua

3.2 | Abbreviated terms

AC Alternating Current

BL Brush-Less

c Constant

CiA

COB

csp

cst

csv

DC

DIV

FC equency Converter

FE Functional Element

FIFO Eirst In-First Out

FSA Finite State Automaton
hm Homing Mode

HMI Human Machine Interface
I/0 Input/Output

ip Interpolated Position mode
MUL Multiplication

NMT Network Management

PDS Power Drive System
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PM Permanent Magnet

pp Profile Position mode

pv Profile Velocity mode

r Reserved

r.m.s. Root Mean Square

ro Read-Only

rw Read=Write

tq Torque Mode

vl Velocity Mode

4 General

41 General considerations

This part of the IEC 61800-7 series specifies the bus-inTs G 402 device profiIL:a for
powefr drive systems such as frequency conve o.vcontrollers, or stepper motor
contrpllers. It includes the definition ¢ bjects a8 well as of configuration,
adjusgtment, identification and networh \ je PDS finite state automaton
(FSA) is also defined, which may be co hy a/control device communigating
via alcommunication system to the drive"device>

The oesera ion. They include profile position mode,
homi de\\ profite ¥elocity mode, profile torque mode, vejocity
mod§g ) synchronous velocity mode, and ¢yclic
syncl

4.2

The connects/the drive device to the control device and other field
devic tem the control device uses communication services to

Thes
time

rocess data-like\targét values and actual values

e services are defined in the IEC 61800-7-301. The process data are exchanged by
Hata'messages. These messages may be configured by means of configuration ser

provi

real-
vices

jed“by the communication system.

The communication system shall provide services to transmit and receive communication

objec

ts (COB). The following COBs shall be supported:

e COB for real-time data transmission

e COB for emergency information transmission

e COB for network management purposes

Addit

ionally, the communication system may provide the following COBs:

e COB for configuration data transmission

e COB for synchronisation purposes

e COB for system time distribution
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The COBs are defined in detail in IEC 61800-7-301.

4.3 Object dictionary

All objects in this part of the IEC 61800-7 series are grouped in the object dictionary, and
defined by attributes as defined in EN 50325-4. All objects shall be accessible via the network
in an ordered pre-defined fashion by means of COB for configuration data transmission. Each
object within the dictionary shall be addressed uniquely by using a 16-bit index and an 8-bit
sub-index. The communication-related objects are defined in detail in IEC 61800-7-301.

The standardised device profile area at indices 6000, through 9FFF, shall contain all
applifation objects common o this device profile specification. Ihe following object indices
shall[be reserved for compatibility reasons: 6045,, 6047,, 604D,, 604E,; 052,
6053}, 6054,, 6055,, 6056,, 6057,, 6058, 6059,, 6089,, 608A,, 688 ) D8D,,,
608E},, 6093,, 6094, 6095,, 6096,, 6097,, 60A0,, 60A1,, 60A2, DF9,,,
60FB},, 6410,, 6504, and 6510,.

The ¢bjects may be read respectively written via the network. Withi jects, up
to 8 axes may be realised. Additionally, it is possible to imp Q i i e.g.
genejic I/O module or encoder) within the drive device. Th s ‘ profiles may be
implgmented instead of one or several axes.

00, to 8FFFj,
0O}, to 97F<;>
500, to OFFF

For multi axes devices, the object range 6000, t E

6000, to 67FF,: axis 0

6800, to 6FFF,: axis 1

7000, to 77FF,:  axis 2

7800y, to 7FFF,:  axi

8000, to 87FFy:  axi

8

9

9 :

The [category .and entr y—attributes of an object indicate if the object shgll be
implemented 8 be implemented (optional).

The pbject co -R d. data, type attributes are defined in detail in EN 50325-4 or in |other
network technology & ifications. The used data type attributes are given in Clause 5. In the
entry| description,_the\access attribute indicating if an application object is read only| (ro),
read/write_(rw) or write only (wo) or constant (c) is defined. Read only indicates that this|shall
not be written via the bus; read/write allows to read and to write this object; and writg only
mear]s\that this application object shall be not read via the bus.

The PDO mapping attribute shall indicate if this object shall be or may be or shall not be
mapped into COB for real-time data transmission. The detailed definition of these attributes is
given in IEC 61800-7-301.

The default value attribute defines the value of an object with access attribute of the value ‘rw’
and ‘c’ after power-on or application reset.

5 Data types

5.1 Standard data types

The data types used in this profile are listed in Table 1.
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Table 1 — List of used data types

2007

5.2

Tablg

Data type Reference

Unsigned8 EN 50325-4

Unsigned16 EN 50325-4

Unsigned32 EN 50325-4

Integer8 EN 50325-4

Integer16 EN 50325-4

Integer32 EN 50325-4

Visible string EN 50325-4

Time of day EN 50325-4
Interpolated time period See Table 2/\<
Interpolated data configuration See Table< \

vl velocity acceleration/deceleration See W

Record definitions

2, Table 3, and Table 4 define the records used i

Table 2

Wp ed*tim p@)

C 61800-7 seri

Index | Sub-index > De c\ri\p\tioN Data type
0080, 00y, Highes(indef-e;{pp&@\ x Unsigneds
% IP,t-e{.Klé\ i e\\nits Unsigned8
\interpola o fime |nde Integer8
Q K\T:th&;{ ed data configuration
Ind})\ Description Data type
0081, OOr1 Wt index supported Unsigned8
/\ \ O\I}\ aximum buffer size Unsigned32
N \th Actual buffer size Unsigned32
QX& (}éh Buffer organisation Unsigned8
\/ 04, Buffer position Unsigned16
05y, Size of data record Unsigned8
06y, Buffer clear Unsigned8

Table 4 — vl velocity acceleration/deceleration

Index | Sub-index Description Data type

0082y, 00y, Highest index supported Unsigned8
01y, Delta speed Unsigned32
02y, Delta time Integer16
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6 General object definitions

6.1 General

In the following subclauses, the communication parameter objects, the additional identification

and the information objects are defined.

6.2 Communication parameter objects

There are three communication parameter objects that shall be implemented:

e Dpvicetype object 1000},
e Efror register object 1001,
e Identity object 1018,

Theyl|are defined in EN 50325-4 and the following definitions shall als

The Hevice type object shall define the device type, thesde
mapging variant.

For multi device modules, the additional informatioh p
device profile number referenced by object 1000 i
objedt dictionary. All other devices of
objegt 67FF; + x x 800, with x = int
5032p-4.

Figure 2 specifies the structure and the val@ge
objegt description, and Ta 6s

— Value definition
Modd

Table 5 — Object description

31
Additionakjnformation “Device profile number 0192, (402)
Mogdehits, | > \Jype.
MSB \_~ LSB

ional information are defined in IEC 61800-7-301.

i the

d the
n the
iles at
e EN

ids the

Value
1000,
Device type
ObjectCode See EN50325%
Data Type See EN 50325-4

Category Mandatory
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Table 6 — Entry description
Attribute Value

Sub-Index 00y,

Access c

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range See value definition

Default Value Manufacturer-specific
The device-profile specific bit in the error register object (1001,)) shall be ysed to indicate that
the elror code in the Emergency message is defined in this part of the IEQ 6180Q-7 (seriep.
NOTE| The corresponding error code may be read in object 1003, (see EN 50325,
6.3 | Additional identification and information objects
6.3.1 Object 6402,: Motor type
This pbject shall indicate the type of motor attached to-an e device. Tgble 7
specifies the value definition, Table 8 specifies the /obj and Table 9 spegifies

the e

Table 7 ~Value

Yalue CANopen name Other names
000, Non-standard motor \ (\ Q \/
001y Phase moduéted\D\Cm "\ >
002, Frequencp\onNed\bC(mQtor\\ -)
003 PM/s\yncI(on}(s\R\Q \ \ -
004, S)&hrgqous AC synchronous sinewave wound field
005, SWItC|’<d %{{\c/t}n\ M\/ AC synchronous reluctance switched
006y, W@né\\tq |r}dl{ct>m\mot} AC asynchronous induction polyphase wound rotpr
007y, \Sq\b\el &g\Qdu}th motor AC asynchronous induction squirrel cage
008y\ Stepk&n \Qr AC synchronous step
009y \\k\c&)\\ﬁe\p stegper motor -
00A; Slnuso\@lm BL motor AC synchronous sinusoidal PM
00By, Trap dal PM BL motor AC synchronous brushless PM trapezoidal
00Cy, AC synchronous reluctance sync -

060B% BG-eommutaterfi

000E DC commutator wound field series -

000F, DC commutator wound field shunt -

00104 DC commutator wound field compound | -

0011, to 7FFE,, | reserved -
7FFFy, No motor type assigned -
8000y, to FFFF,, | Manufacturer-specific -



https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

6180

6.3.2
This

motof

(emp

6.3.3

0-7-201 © IEC:2007

- 29—

Table 8 — Object description

Attribute Value
Index 6402y,
Name Motor type
Object Code Variable
Data Type Unsigned16
Category Optional

Table 9 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\
Access rw \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \ \
Value Range See Table 7 & \
Default Value Manufacturer-specific 'S \

pbject shall indicate the motor ca
manufacturer. If the number is r

y string). Table 10 specifies the object
desctiption. %

description

%

Value

0o

-
Méigr catalogue number

\afiable

> Visible String

Optional

Table 11 — Entry description

y the
by /0
entry

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range

Visible String

Default Value

Manufacturer-specific

Object 6404,: Motor manufacturer

This object shall indicate the name of the motor manufacturer. If the name is not assigned yet,
this object shall indicate this by /0 (empty string). Table 12 specifies the object description,
and Table 13 specifies the entry description.
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Table 12 — Object description
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Attribute Value
Index 6404,
Name Motor manufacturer
Object Code Variable
Data Type Visible String
Category Optional

Table 13 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00, ¢\
Access rw \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \ \
Value Range Visible String & \
Default Value Manufacturer-specific 'S \

6.3.4

Object 6405,,: http motor ca

This pbject shall indicate the assigned
not alssigned yet, this object shall indj
objed

of the.mo

r catalogue. If the addrgss is
string). Table 14 specifigs the

SN

Ty

6205, "\~

Dt\}p\m@r catalogue address

Va@able

N
i o

a\fﬁ\w Véible String
\%eax{ry \/ Optional

Table 15 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range Visible String
Default Value Manufacturer-specific

6.3.5

Object 6406,,: Motor calibration date

This object shall indicate the assigned date of the last motor inspection. If the date is not
assigned yet, this object shall indicate this by a value of 0. Table 16 specifies the object
description, and Table 17 specifies the entry description.
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Table 16 — Object description

Attribute Value
Index 6406,
Name Motor calibration date
Object Code Variable
Data Type Time of Day
Category Optional

Table 17 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\

Access rw \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \ \
X

Value Range 04 or Time of Day &
Default Value Manufacturer-specific 'S \

6.3.6( Object 6407,: Motor service

This pbject shall indicate the assigned
this gbject shall indicate this by 0000
Tablg 18 specifies the object descriptian, a

i yet,
ours.

ttri
CEERA TN
l\ia{n\ W s}rvice period
/b@%t C%{e Va%ble
D ~Uhsigned32

e
\%eai{ry \/ Optional

Table 19 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range Unsigned32

Default Value Manufacturer-specific

6.3.7 Object 6503,,: Drive catalogue number

This object shall indicate the assigned manufacturer's drive catalogue number (nameplate
number). Table 20 specifies the object description, and Table 21 specifies the entry
description.
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Attribute Value
Index 6503},
Name Drive catalogue number
Object Code Variable
Data Type Visible String
Category Optional

Table 21 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\
Access rw \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \
Value Range No & \
Default Value /0 (empty string) 'S \

Object 6505,,: http drive cat

bbject shall indicate the assigned
assigned yet, this object shall ingi

Hress
s the

Value

6505, \~

o<

DQ dr@ catalogue address

Va@able

N
i o

a\fﬁ\w Véible String
\%eax{ry \/ Optional

Table 23 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range

No

Default Value

Manufacturer-specific

7 Error codes and error behaviour

71

Error codes

Emergency messages are triggered by internal errors and severe warnings detected within
the drive device. They are defined in detail in the IEC 61800-7-301. They shall contain the 16-


https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

61800-7-201 © IEC:2007 -33 -

bit error code. Error codes from xx00,, to xx7F, are defined in EN 50325-4 or in Table 24.
Error codes between xx80, and xxFF, are used manufacturer-specific.

Table 24 — Error codes

Error code Meaning
2110y, Short circuit/earth leakage (input)
21204, Earth leakage (input)
2121y Earth leakage phase L1
2122, Earth leakage phase L2
2123 Earth leakage phase L3 /TN
2130, Short circuit (input) /\\
2131, Short circuit phases L1-L2 /\\ \\
2132y, Short circuit phases L2-L3 \
2133, Short circuit phases L3-L{ X

2211y Internal current no.(\\ \\ \
2212, Internal curreryrrot‘ﬂ\ \ \\/
2213 Over-currenﬂn ramp fu}\tion >
2214, Over-cuife t\ryﬁyseﬂ\{en&\

2220, Contfnudys oyér burgént (dbvick intefazf)

2221, c&;@aQus B«@r curvent nd1

2222, ﬁContiereNrrent no.2

2230, hort circuit/earth Ikakage (deyice jnfernal)
2240, Earth Ifakage(deyicentermgl)
2250, [\_| Shart circyit(devite mternal)

;,81\0h K \ C}n{in\)Qunger current
%1/%1 & \ Mtinuous over current no.1

2%& \/\\/Continuous over current no.2

@26}\ Wt circuit/earth leakage (motor-side)
/\Q\:’Qh \ \ Earth leakage (motor-side)

\ 2\3\?hh\ \ Earth leakage phase U
3\3%h Earth leakage phase V

2333, Earth leakage phase W
23 Short circuit (motor-side)
2341y, Short circuit phases U-V
AL F AN cdrtriedrRdge pridse v-vv
2343, Earth leakage phase W-U
23504 Load level fault (12, thermal state)
2351y, Load level warning (I2t, thermal state)
31104 Mains over-voltage
3111y Mains over-voltage phase L1
3112, Mains over-voltage phase L2
3113, Mains over-voltage phase L3
31204, Mains under-voltage
3121y Mains under-voltage phase L1

3122y, Mains under-voltage phase L2
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Error code Meaning
3123, Mains under-voltage phase L3
31304 Phase failure
3131y Phase failure L1
3132, Phase failure L2
3133 Phase failure L3
3134, Phase sequence
31404, Mains frequency
344 Matrs—frequenecy-toe—great
3142, Mains frequency too small /\
32104 DC link over-voltage /\\ ~
3211y, Over-voltage no. 1 /\ \
3212, Over voltage no. 2 \
3220, DC link under-voltage \ X

3221y, Under-voltage no. 1< \ \

Ay

3222, Under-voltage 6. 2>\ N

N

3230, Load error ( (’7 \

33104 Outplﬁ\over-volte@e\\//

/|

3311y < \th@t c\)\velgvolta&e pMe P/

3312, XOth\{er%l\tavi

3313, ( %}uhﬁ@\olta e phase W

33204, Armature circui

3321y \( Fmatute Mt interrupted

3330, [ \ ] Fidld cireit\ o\~

TN (e
SO,

PN Excess ambient temperature
4}2\6}\ Too low ambient temperature

N
3\130& \/ Temperature supply air
RS

Temperature air outlet

4%(%\ Excess temperature device
NZ)O\h Too low temperature device

43004, Temperature drive

43M Excess temperature drive

43204, Too low temperature drive

44004, Temperature supply

4410y, Excess temperature supply

44204, Too low temperature supply

5100y, Supply

51104 Supply low voltage

5111y U1 = supply 15V

5112, U2 = supply +24 V

5113 U3 = supply +5 V

5114, U4 = manufacturer-specific

5115, U5 = manufacturer-specific

5116 U6 = manufacturer-specific
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Error code Meaning
5117y, U7 = manufacturer-specific
5118, U8 = manufacturer-specific
5119, U9 = manufacturer-specific
5120y, Supply intermediate circuit
52004 Control
52104 Measurement circuit
52204 Computing circuit
5300 Operatigunit
5400, Power section /\
54104 Output stages /\\ ~
5420, Chopper O\ AN
5430y Input stages \
5440, Contacts \ \ \
5441, Contact 1 = manufa@rw\e\ci&\‘ \
5442, Contact 2 = m/a@tu\w&ic\
5443, Contact 3 = ﬁan(fé}eture pe\cm’&)
5444, Contact@\M}éct}[Fe\r-sNic
5445, < \C{)néct\\é =(manukactb*ei’-sryeéfic
5450, Fuses \ \\/
5451, ST\
5452, NER:)
5453, N st W
5454, / (\ \SQWfacturer-specific
/'74\5@1 \ \S5>manufacturer-specific
\5456;/\ \SX= manufacturer-specific
5}5\5}\ \/\ S7 = manufacturer-specific
§§58R \/ S8 = manufacturer-specific
< \545% S9 = manufacturer-specific
< 5§Q0h\ Hardware memory
Ws%\h RAM
5520, ROM/EPROM
55307 EEPROM
6010y, Software reset (watchdog)
6301, to 630F, Data record no. 1 to no. 15
6310y Loss of parameters
6320y, Parameter error
71004, Power
71104 Brake chopper
7111y Failure brake chopper
7112y, Over current brake chopper
7113 Protective circuit brake chopper
71204, Motor
7121y Motor blocked

7122,

Motor error or commutation malfunc.
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Error code Meaning
7123}, Motor tilted
72004 Measurement circuit
73004 Sensor
7301y Tacho fault
7302y, Tacho wrong polarity
7303 Resolver 1 fault
7304, Resolver 2 fault
305y treremental-sensortaoh
7306, Incremental sensor 2 fault /\
7307y Incremental sensor 3 fault /\\ ~
7310, Speed O\ AN
7320, Position \
74004, Computation circuit \ \ \
75004, Communication < \ \
7510y, Serial interfac/eﬁ)_\l\ IS \
7520y, Serial interfdce r*(6'\? \ )
76004, Data storage (ex@hg}‘)\// \
8300, Torque coatrd] (. \ N
8311, XEX\BQ\quL%\
8312, ( DmuN;ij\
8313, \ Stendsfill torque.”
8321y ‘ \( \QsMen\\tpf)que
8331, | (O\.C, Forgue fad
/M@Qh \ > Va\ pe>d controller
\BQQ({D/\ sitit}\controller
890\6}\ \F{NMng controller
éQ1 1& \/ Following error
< \86\\% \ S Reference limit
< B\QOh syn€ controller
Nsbo\h Minding controller
8900% Process data monitoring
SAM Control
F001y, Deceleration
F002y, Sub-synchronous run
FO003}, Stroke operation
F004, Control
FFO00, to FFFF, | Manufacturer-specific

7.2 Error behavior

The communication system may support an object specifying to which network management
state the drive device shall transit, when a communication error or a severe device-internal
error is detected. When the PDS FSA transits into Error state, this shall be regarded as a

severe device-internal failure.
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8 Controlling the power drive system

8.1 General

The PDS FSA is an abstraction to define the behavior of a black box as a control device
experiences the PDS. It defines the application behavior of the PDS. Due to the requirement
that a PDS provides local control even when the communication network is not working
properly, the communication FSA as defined in the communication system mapping
specifications and the PDS FSA are only loosely coupled.

Figure 3 specifies how the PDS may be operated locally or via the network remotely. The PDS
is opgrated by local signals (not in the scope of this part of IEC 61800) and by the controjword
sent by the control device via the network. The state of the PDS is reported by~the statugword
proddyced by the drive device. The FSA is also controlled by error detect i

The PDS FSA defines the PDS status and the possible control seq S . ingle
state|represents a special internal or external behavior. The st : nines
which commands are accepted. For example, it is only possible i int move
when|the drive is in the operation enabled state.

controlwordl l local signaj$

Logithion

be and local control

8.2

H respect to control of the power electronics as a redult of
faults.

Figur
user
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Start Q
0
Not ready to
switch on
v 15
Switch on Fault
» disabled <
12 Y7 $14
o Ready 1 +3—Tault reaction
switch on activp/\
12 i 3 T 6
Switched on 8l o
16 i 4 T 5 Poweroff or'réset
Quick stop Operation [—
active 1 enabled <

The [FSA states shall support the fun
pseudlo state indicating the start when
the device drive’s application software

supported functions

n in\Jable 25. The start state shall
ivated—during the start-up sequen

be a
ce of

Function (\ \\F/SA states
ﬁitched Operation Quick Fault Hault
on enabled stop reaction
active active

A\
Brake japplied, s \_)/—:‘s Yes Yes/No Yes/No Yes/No Yes
if prespnt
Low-Igvel Yé\ YW Yes Yes Yes Yes Yes Yes
power|app)ie 4
High-l¢vel \%/ \yés/No Yes/No Yes Yes Yes Yes Yés/No
power|applied
Drive function hb\/ No No No Yes Yes Yes No
enablgd
Configuration Yes Yes Yes Yes Yes/No Yes/No Yes/No Yes
allowe

If in the quick stop active state the quick stop option code is set to 5, 6, 7 or 8, the drive
device shall not leave this state, but it may transit to the operation enabled state with the

Enable operation command.

The drive device shall support the transitions and actions as given in Table 26. The events
shall initiate the transition. The transition shall be terminated after the action has been

performed.
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Table 26 — Transition events and actions

Transition Event(s) Action(s)

0 Automatic transition after power-on or reset Drive device self-test and/or self initialisation
application shall be performed.

1 Automatic transition Communication shall be activated.

2 Shutdown command from control device or local None
signal

3 Switch on command received from control device | The high-level power shall be switched on, if
or local signal possible.

4y CIiapblie UpUldliUll COITrand IUbUiVb‘U mMOT COTIrol e UliVB IUIIbLiUII Slidll De elfiabied daiitd dll
device or local signal internal set-points cleareg./\

5 Disable operation command received from control | The drive function shalhge disabl
device or local signal A (‘\

6 Shutdown command received from control device | The high-level power'shall be-switshed off, |f
or local signal possible.

7l Quick stop or disable voltage command from None \ \)
control device or local signal

8 Shutdown command from control device or local | The dri furkhgs Wabled and the
signal gh level p halNbe switched off, if pogsible.

9 Disable voltage command from control device or 3

local signal

|ve furction~shalkbe disabled, and th
v?\p r shall’be switched off if pogsible.

/\/

F\
Disable voltage or quick stop co anrd frg
control device or local signal

—

The |g@e poWer shall be switched off,
possible.

Quick stop command from control dewce oNocal
signal

wwp function shall be started.

13

tion

Automatic transition when the qU| stop fu
is completed and gui
or 4, or disable vo
control device
code)

Mive function shall be disabled, and th¢
igh-level power shall be switched off, if pogsible.

Fault s{n\i(sézalso |%W\Q\)

The configured fault reaction function shall
executed.

pe

14

Automatic @\m\ W

The drive function shall be disabled; the high-
level power shall be switched off, if possiblg.

mand fi mMI device or local

1 Faultresegt c A reset of the fault condition is carried out, [f no
sighal fault exists currently on the drive device; affer
leaving the Fault state, the Fault reset bit in the
< controlword shall be cleared by the control
device.
14 e ope t|on command from control device, if | The drive function shall be enabled.
the qui stop option code is 5, 6, 7, or 8

NOTE]|lt is hot recommended to support transition 16.

If a state transition is requested, the related actions shall be processed completely before
transitioning to the new state. Example: In operation enabled state, when the disable
operation command is received, the drive device shall stay in the operation enabled state until
the disable operation function (see object 605C,,) is completed.

Drive devices able to control the contactor for the mains may switch the high-level power. If
the high-level power is switched-off, the motor shall be free to rotate if not braked.

Drive function is disabled implies no energy shall be supplied to the motor. Target or set-point
values (e.g. torque, velocity, position) shall be not processed.

Drive function is enabled implies that energy may be supplied to the motor. Target or set-point
values shall be processed.
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If a fault is detected in the drive device, there shall be a transition to the fault reaction active
state. In this state, the PDS shall execute a special fault reaction. After the execution of this
fault reaction, the drive device shall switch automatically to the fault state. This state shall
only be left by the fault reset command, but only if the fault is not active any more.

In case of fatal error, the drive device is not longer able to control the motor, so that an

immediate switch-off of the drive device is necessary.

The behaviour of drive disabling, quick stop, halt, and fault reaction functions is configurable

by means of configuration objects defined in 8.4.

NOTE]| If a brake is present, the high-level power is switched off after a delay time in order to

8.3 | Modes of operation

apply the brak

1

The PDS behaviour depends on the activated mode of operation{The\P gment
sevelal modes of operation. Since it is not possible to operate the g user
is able to activate the required function by selecting a mode of «

The ¢ontrol device writes to the modes of operation obj e ct the operation
modg. The drive device provides the modes of opers tovhdicate the gctual
activated operation mode. Controlword, statusword points_are» used mode-spgcific.
This |implies the responsibility of the control dewi encies and errorneous
behayiour. The switching between implies no automatic
recorjfiguration of COBs for real-time {ataraf

Thergfore, the PDS may limit mode /Switching iR or some PDS FSA state(s). Mode

switching may also be limited to the
selecft the operation mode ¥iq the ne

The fpllowing modes o ibed inthis part of the IEC 61800-7 series:

o Ptofile positi@o
. bming mode

yclic-sync velotity mode

e Cyclic’sync torque mode

jon; this means it is not possible to

With the exception of the ‘Homing mode’, the listed modes of operation deal with set-points.
In addition to this, manufacturer-specific modes of operation may also be implemented. These

are not limited to set-points.

Figure 5 shows the general relations between target, reference, effort, and actual values.
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Cyclic sync target value
Target Reference Effort
values Trajectory | Values | controland | Values
generator power stage

Actual values (sensorless)

Actual values (with sensor)

Figure 5 — Relation between different value paramet

8.4 | Detailed object specifications

8.4.1 Object 6040,,: Controlword

This |object shall indicate the received command contpélling RDS \FSA” It shgll be

structured as defined in Figure 6. The bits 7, 3, 2, 1, and ( . The othdr bits

may be supported. The commands shall be coded as

15 1 10 2 1 0
s REENNAY, (oo [ o [ of [ 0]

MSB LSB

LEGEIND: ms = manufacturer-specific; r = resepved; oms ration_mode specific; h = halt; fr = fault resel; eo =

enabld operation; gqs = quick stop; ev = enable yolta

0 E3Wi
%e definition

and coding

\) \B'Qs\rf/the controlword »
() d Transitions
/\(\“%\a\ Bit | Bit3 | Bit2 | Bit 1 |Bito
§huttiowq_ Y] x 1 1 0 26,8
“Switeh Yo N 0 1 1 1 3
wit\c}\on\gn}bé 0 ] ] ] ] 3+4
SW (NOTE)
E‘)isar}}g voltage 0 x | x | o | x 7.9,10,12
Quick stop 0 X 1 7,10,11
Disable operation 0 0 1 1 1 5
Enable operation 0 1 1 1 1 4,16
Fault reset A x| x| x| X 15

NOTE Automatic transition to Enable operation state after executing
SWITCHED ON state functionality.

Bits 9, 6, 5, and 4 of the controlword are operation mode specific. The halt function (bit 8)
behaviour is operation mode specific. If the bit is 1, the commanded motion shall be
interrupted, the PDS shall behave as defined in the halt option code. After releasing the halt

functi

on, the commanded motion shall be continued if possible.

The bit 10 is reserved for further use; it shall be set to 0. The bits 11, 12, 13, 14, and 15 are
manufacturer-specific.
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Table 28 specifies the object description, and Table 29 specifies the entry description.

Table 28 — Object description

Attribute Value
Index 6040,
Name Controlword
Object Code Variable
Data Type Unsigned16
Sategory Meandatory
Table 29 — Entry description /\
Attribute Value \
Sub-Index 00y, <
Access rw (\\ \\
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301 \

Value Range

See Table 27 /

)

\
)

Default Value

\er/od\e/spfmi\fic

Device and oper?@q
N\

8.4.2 Object 6041, : Statusword
This pbject shall provide the status of the fined
in Figure 7. The bits 10, bried.
The bit combinations defi

15 14 12 0

ns | | rtso |

MSB LSB
LEGEND: ms = man hched;
rm = rgmote; w = wa isabled; gs = quick stop; ve = voltage enabled; f = fault; oe = op¢ration

enabldd; so = sy

to switch on

Figure 7 — Value d

Table 30 — State

efinition

coding

Statusword

PDS FSA state

xXxx xxxx x0xx 0000,

Not rea

dy to switch on

XXXX XXXX X1xx 0000,

Switch

on disabled

xxxx xxxx x01x 0001y,

Ready to switch on

XXxx xxxx x01x 0011y,

Switched on

XXXX Xxxx X01x 0111

Operati

on enabled

xxxx xxxx x00x 0111y,

Quick stop active

XXXX XXXX X0xx 1111y

Fault reaction active

XXXX xxxx x0xx 1000,

Fault

If bit 4 (voltage enabled) of the statusword is 1, this shall indicate that high voltage is applied

to the PDS.
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If bit 5 (quick stop) of the statusword is 0, this shall indicate that the PDS is reacting on a

quick stop request.

If bit 7 (warning) of the statusword is 1,
condition. Warning is not an error or fault (examples:

this shall indicate the presence of a warning
temperature limit exceeded, job

refused). The status of the PDS FSA shall not be changed. The cause of the warning may be
given in the fault code parameter object (603F)).

If bit 9 (remote) of the statusword is 1, this shall indicate that the controlword is processed. If
it is 0 (local), this shall indicate that the controlword is not processed. Nevertheless, the PDS
may provide actual values, and the PDS may accept COB for configuration data transmission

for other parameter objects.

If bit|10 (target reached) of the statusword is 1, this shall indicate that tK
the get-point. The set-point is operation mode specific and is i
corregponding clauses of this part of the IEC 61800-7 series. Bit
the operation mode has been changed. The change of a targe
this Rit. If quick stop option code is 5, 6, 7 or 8, bit 10 shall be
operation is finished and the PDS is halted.

10 shall be set to 1, too.

If bit 11 (internal Iimit active) of the statusword is 1, th|

Bit 13

Bit 14

Tablg

ject description

specifies the entry description.

stop
en bit

imit is

Value

Né{{w \S&a/tusword
})Qje\ C}@ > Variable

N Data T>R Unsigned16
B@W Mandatory

Table 32 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access ro
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range See Table 30
Default Value No

8.4.3 Object 603F: Error code

This object shall provide the error code of the last error which occurred in the drive device.
Table 24 specifies the value definition, Table 33 specifies the object description, and Table 34

specifies the entry description.
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In CANopen networks, this object provides the same information as the lower 16-bit of sub-index 01,, of the
pre-defined error field (1003},).

Table 33 — Object description

8.4.4

This

occulf
reset
desci

res: bus-off, heartb
communication. Ta
iption, and Table

>4

Attribute Value
Index 603F,,
Name Error code
Object Code Variable
Data Type Unsigned16
Category optionat

Table 34 — Entry description /\

Attribute Value \
Sub-Index 00y, N N
Access ro < \ \‘
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 N \
Value Range See Table 24 ( )

Default Value

O
No A\SIENAN
)

N

Definition

Mfacturer-specific

No action

Fault signal

Disable voltage command

Quick stop command

N\{4 to +32 767

reserved

vents
, and
bject

Table 36 — Object description

Attribute Value
Index 6007,
Name Abort connection option code
Object Code Variable
Data Type Integer16
Category Optional
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speci
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Table 37 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range See Table 35
Default Value +1

Object 605A,: Quick stop option code

htry description.

Table 38 - Value definit@

Value De}/lﬁition - \
-32 768 to -1 Manufacturer-spe}iﬁc& S/ A
0 Disapfendrive fungtion, ~ [ (") >
+1 Slow own\o\n:;qu\swra p and transit into
Switch ' Qn Disabted
+2

Slow(down on quick\3top ramp and transit into
Switch On(Disable

Slow down eryeuyrrent limit and transit into
Switch\Onr Disabled

lowndow! Me limit and transit into
itch™Qn Disabled

WW slow down ramp and stay in Quick
A

S

o
St ctive
I\

Slowy down on quick stop ramp and stay in Quick
Stop Active

Slow down on current limit and stay in Quick
Stop Active

Slow down on voltage limit and stay in Quick
Stop Active

reserved

+\gto +32 767

Table 39 — Object description

uted.
e 38
cifies

Attribute Value
Index 605A,
Name Quick stop option code
Object Code Variable
Data Type Integer16
Category Optional
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Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range See Table 38
Default Value +2

8.4.6

This
Enab
the u
objeg

Object 605B,: Shutdown option code

t description, and Table 43 specifies the entry description,

Table 41 — Value definitidon

ation
ue of
iels the

R
\

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-spe}iﬁc& S / A
0 Disa drive fungtion\ (swit h—@e driye power
stage)
+1 Slow down w w down ramp; didable of the
drive fanction
+210+32 767 | reserved (TN )

[\/\ Tachription

Rgtribut%

Value

N/

2N

058 )

Mo

Sh})down option code

8.4.7

e
ObjechiGode [WVariable
\t\k&ta\T\ype ) Integer16
\\C{t‘egoﬁ\ Optional
Table 43 — Entry description
Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range See Table 41
Default Value 0

Object 605C,: Disable operation option code

This object shall indicate what action is performed if there is a transition from Operation
Enabled state to Switched on state. The slow down ramp is the deceleration value of the used
mode of operations. Table 44 specifies the value definition, Table 45 specifies the object
description, and Table 46 specifies the entry description.
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Table 44 — Value definition

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 Disable drive function (switch-off the drive power
stage)
+1 Slow down with slow down ramp; disable of the
drive function
+2 to +32 767 |reserved

Table 45 — Object description

Attribute Value /\< N
Index 605C,, <\
Name Disable operation option code /\ \

Object Code

Variable \ \\\
A\

Data Type Integer16 \ \
Category Optional / \
NN
Table - E descri ti@
Attribute > Nue ~—
Sub-Index 00y, ( ~
Access HW \ \ \\

PDO M%QinN SeeN;\QSM-sw

ZINEN

+1

geexabk\a}\/

<\}efa\9t Value>

Table 47 — Value definition

The
cifies
entry

Value Definition
-32 768 to -1 Manufacturer-specific
0 Reserved
+1 Slow down on slow down ramp and stay in
Operation Enabled
+2 Slow down on quick stop ramp and stay in
Operation Enabled
+3 Slow down on current limit and stay in Operation
Enabled
+4 Slow down on voltage limit and stay in Operation
Enabled
+5to +32 767 | Reserved
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Table 48 — Object description

Attribute Value
Index 605D,
Name Halt option code
Object Code Variable
Data Type Integer16
Category Optional

Table 49 — Entry description

Attribute Value (\\

Sub-Index 00;, ¢\

Access rw \

PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \ \
A\

Value Range See Table 47 &
Default Value | +1 D\

%

8.4.9 Object 605E,: Fault reactio

This pbject shall indicate what action Ts hemfault is detected in the PDS| The
slow [down ramp is the deceleration valu node of operations. Table 50 spegifies
the value definition, Table 51 specifies|the description, and Table 52 specifies the|entry
desciiption.

Definition
M ufe}}urer-specific

’\\ \&\ %i}a?\e/drive function, motor is free to rotate

AN
:
4

\ +1 M down on slow down ramp
\ \+2 > Slow down on quick stop ramp
N b) Slow down on current limit

\\% Slow down on voltage limit

+>to +32 767 reserved

Table 51 — Object description

Attribute Value
Index 605E,
Name Fault reaction option code
Object Code Variable
Data Type Integer16
Category Optional
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Table 52 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range

See Table 50

Default Value

+2

8.4.1p Object 6060,: Modes of operation

This [object shall indicate the requested operation mode. Table
definjtion, Table 54 specifies the object description, and Tabl

desciiption.

NOTE| This object shows only the value of the requested operation mode, the actua
reflectpd in the object modes of operation display.

Table 53 — Value definiti

Value

obndor

-128 to -1

Maryfe}s{u rer-/s{)‘égifiéope rﬁtio( n}f)dss>

0

+1

Profil itionN\mode

No r}sqe Eh{%gno }r\ode és\signed)
N

+2

Velotﬁty rr(cﬁ!‘e\

&

oo

NG

N Tro@u%\r\z?ﬁl\e mode)

AN

LN

ORTEA T

\Ijr@xgoﬁted position mode

N

Cy@c sync position mode

AR

%Iic sync velocity mode

\ \10\/ Cyclic sync torque mode

value
entry

PDS is

3 +11 to\+127 reserved
Table 54 — Object description
Attribute Value
Index 6060y,
Name Modes of operation
Object Code Variable
Data Type Integer8
Category Optional
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Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range See Table 53
Default Value 0

8.4.1

This
Tablg

pbject shall provide the actual operation mode. Table 53 specifi

1 Object 6061,,: Modes of operation display

56 specifies the object description, and Table 57 specifies the

Table 56 — Object description(\

Attribute Value /\\ \\
Index 6061, RN
Name Modes of operation d'ys/pla/y\ \

Object Code Variable f\\ )/ AN
Data Type Int%&h\ A > ( U ‘\}
Category Optional \ \ /

ion

=

Table 57 ry\@l
Atthb{:te\( —Q\J alue
sufrdes NN

See IE5,61800-7-301
/\Z‘a@e h\a\ng}\ “éés»\l‘a/ble 53
Dé(a}*\VaN w/

Med drive modes

ition,

8.4.1p

This object information on the supported drive modes. Figure 8 specifiefs the

valug definition, 58 specifies the object description, and Table 59 specifies the |entry

desciiptions

31 16 15 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Manufacturer-specific r(eserved) cst csv csp ip hm r tq pv vl pp

MSB LSB

Figure 8 — Value definition

cst, csv, csp, ip, hm, tq, pv, vl, and pp bits:
1 = mode is supported 0 = mode is not supported
manufacturer-specific bits:
1 = function is supported 0 = function is not supported

r(eserved) bits: 0
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Table 58 — Object description

Attribute Value
Index 6502y,
Name Supported drive modes
Object Code Variable
Data Type Unsigned32
Category Mandatory

Table 59 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\
Access ro \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \ \
Value Range See Figure 8 & \
Default Value | No D\

9 Hactor group

9.1 General

In sdg
need

The
follow

posi

9.2
9.2.1

This pbject shall

ndicate the configured encoder increments and number of motor revolu
The position. encoder resolution shall be calculated by the following formula:

b are

y the

ions.

positionencoder resolution =

SICoOaeT ITTCTeIments

motor revolutions

All values shall be dimensionless. Table 60 specifies the object description, and Table 61

specifies the entry description.
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Attribute Value
Index 608F,
Name Position encoder resolution
Object Code Array
Data Type Unsigned32
Category Optional

Table 61 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\
Description Highest sub-index supported \

Entry Category

Mandatory

Access

C

PDO Mapping

See IEC 61800-7-301

Value Range

02,

Default Value

O
Manufacturer- §;&cn§g\%/ot

<

Sub-Index

01y,

Description

\
Encq/er |ncrem§xk

Entry Cayag\ory

s,

Access

(][R
—_—

VaI&e\Rang%

<)fe;< Valuo\

tL}ér-specific (but not equal to 0)

/\<
é\b nd&\

N
ozy

\Qes\‘\ri[}t’k{n

Motor revolutions

yk\ateg\x,)/ Mandatory

ess Rw
P\D@ Méapping | See IEC 61800-7-301
Naiﬁe Range Unsigned32

Default Value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

9.2.2

This object shall

Object 6090,,: Velocity encoder resolution

indicate the configured encoder increments per second and motor

revolutions per second. The velocity encoder resolution shall be calculated by the following

formula:
increments
encoderid
velocity encoder resolution = secon
revolutions
motor—————

second
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All values shall be dimensionless. Table 62 specifies the object description, and Table 63
specifies the entry description.

Table 62 — Object description

Attribute Value
Index 6090,
Name Velocity encoder resolution
Object Code Array
Data Type Unsigned32
Category Optional
Table 63 — Entry description <\
Attribute Value
Sub-Index 00y, /\\ e
Description Highest sub-index suppcy_e.d\ \

Entry Category Mandatory

4

Access f\\ )/

PDO Mapping /@@18m30> { () %
SON_/

Value Range

Default Value %a‘%urer%g\(kc (b not equal to 0)
T NP

Des&ripti%ﬂ \& EncoWementMr second

TN
A N

/@Xéx@appi\ng S\QE§61800 7-301
"Valye Range Unsjgned32

De}gt}t\Valu ‘M{nufacturer-specific (but not equal to 0)

$ubinde
\rSub-Index 02,
\D{es iption Motor revolutions per second

Entgy Category Mandatory

Access rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range Unsigned32

Default Value Manufacturer-specific (but not equal to 0)

9.2.3 Object 6091, : Gear ratio

This object shall indicate the configured number of motor shaft revolutions and number of
driving shaft revolutions. The gear ratio shall be calculated by the following formula:

motor shaft revolutions

gear ratio= —— -
driving shaft revolutions
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All values shall be dimensionless. Table 64 specifies the object description, and Table 65
specifies the entry description.

Table 64 — Object description

Attribute Value
Index 6091,
Name Gear ratio
Object Code Array
Data Type Unsigned32
Category Optional
Table 65 — Entry description <\
Attribute Value
Sub-Index 00y, /\\ e
Description Highest sub-index suppcy_e.d\ \

Entry Category

Mandatory

Access

AL LN

PDO Mapping

Value Range

/é\\mmm (), >
o)

Default Value

wﬁ\\

not equal to 0)

T NTEASC NG

Motor utions

e
D

S\QE§61800 7-301

Ur@gnedsz

‘M{nufacturer-specific (but not equal to 0)

N S\%-In > 02y,
\D{e\s&ri@}}%n Shaft revolutions
Entgy Category Mandatory
Access rw
PDO Mapping See IEC 61800-7-301

9.2.4

Value Range

Unsigned32

Default Value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

Object 6092, : Feed constant

This object shall indicate the configured feed constant, this is the measurement distance per
one revolution of the output shaft of the gearbox. The feed constant shall be calculated by the
following formula:

feed constant =

feed

driving shaft revolutions
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The feed shall be given in user-defined position units, and the driving shaft revolution shall be
dimensionless. Table 66 specifies the object description, and Table 67 specifies the entry
description.

Table 66 — Object description

Attribute Value
Index 6092y,
Name Feed constant
Object Code Array
Data Type Unsigned32
Category Optional (
Table 67 — Entry description /\&
Attribute Value \ \\\
Sub-Index 00y, SO
Description Highest sub-index sup/p/orted O \
Entry Category Mandatory . § 7 R \/
Access c A N / (\ >
PDO Mapping | See céqgéog-so‘\ \ ~ )

Value Range

02,

Default Value

N
Maanactl(—ref-\spe\ch\(Qut»t equal to 0)
NN

sub-index_ \[ |01, N

NN
<\§ntrky>0ateg(>/ Ma\\QM >

o, SRS

/éag M\anmg\ %&JE{: 61800-7-301

Vv ue\gang \U,négned32

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

NN\
ey oz
Dés\cription Shaft revolutions
\EJ’(ry Category Mandatory
Access rw

PDO Mapping

o€e€ IEL 6 ToUU-7-5UT

Value Range

Unsigned32

Default Value

Manufacturer-specific (but not equal to 0)

9.2.5 Object 607E,: Polarity

This object shall indicate if the position demand value shall be multiplied by 1 of by —1. The
polarity flag shall have no influence on the homing mode. The position polarity bit shall be
used only for profile position (pp) mode and cyclic sync position mode (csp). The velocity
polarity bit shall be used only for profile velocity (pv) mode and cyclic sync velocity mode
(csv). Figure 9 specifies the value definition, Table 68 specifies the object description, and
Table 69 specifies the entry description.


https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

- 56 — 61800-7-201 © IEC:2007

7 6 5 0

Position polarity Velocity polarity reserved (0)
MSB LSB

Figure 9 — Value definition
The polarity bits shall be coded as follows: 0, = multiply by 1 and 1, = multiply by -1

Table 68 — Object description

Index 607Ey
Name Polarity
Object Code Variable
Data Type Unsigned8
Category Optional

Attribute f\\(a/u}e/ AN
Sub-Index 00 e

Access

rw
PDO Mapping | See ,1:((?61800\-7\3\0{
Value Rapge See "\igurié\sx \/
D) \)

Default ank\( 00,
\j

10 Profile po :

10.1 | General infd

The o¢verall s node is shown in Figure 10. A target position is applied fo the
trajegtory generator\(t\is ge ating a position demand value for the position control| loop
desciibed™ cohtrol function (see 12.3.1). These two function blockg are
optiopal pvidual parameter sets.

Trajectory Position
generator control law
parameters parameters
Position demand
nternar value
(60FC,) or v
Target position Position demand Positi Control effort
(607A,) Trajectory Value (6062, osition (BOFA, ) -
control
generator -
function

Figure 10 — Trajectory generator and position control function

At the input to the trajectory generator, parameters may have optional limits applied before
being normalised to internal units. The simplest form of a trajectory generator is just to pass
through a target position and to transform it to a position demand internal value with internal
units (increments) only. Figure 11 defines the detailed structure of the trajectory generator.
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Target position (607A,)
Position range limit (607B;) | Limit N Target position [inc]
Software position limit (607D, function Multiplier
Polarity (607E})
Polarity (607E,,) | Pr(I)Efils velloc_itty Position

- - or End velocity demand
Profile velocity (6081 ;) N — Multiplier [inc/s] internal
End velocity (6082, le,lt ! value

function (60FCy)
3
Max profile velocity (607F ) R —
Max motor speed (6080,) >| Minimum Trajectory
» comparator| Velocity limit generater
Profile acceleration (6083, Profile acceleration
Profile deceleration (6084, g or profile deceleration
K A > or quick-stop deceleratio]

Quick-stop deceleration (6085, Limit [in?é%\
Max acceleration (60C5,,) R function
Max deceleration (60C6 ) -
Quick-stop option code (605A,,)
Motion profile type (6086,,)

Figure 11 — Trajectoy

10.2 | Functional description
10.2.1 General

The getting of set-points i the new set-point bit and the change set
imme€diately bit in the gontrolv 1S t-point acknowledge bit in the statuswprd.

If the| change se@v '
by the drive device. WY

set-ppints is expected

olword is set to 1, a single set-point is expgected
mediately bit of the controlword is set to 0, a get of

After|a set-point\ i the drive device, the control device signals that the set-pqint is
valid [by a rising ed gg o ew set-point bit in the controlword. The drive device sets the
set-ppinf/acknowladge bit\in the statusword to 1, and afterwards, the drive device signalg with
the det-pvi n edge> bit set to 0 its ability to accept new set-points. An example is
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Actual
speed

New
set-point
(bit 4) t

Target
position
(set-paint) I

Set-point t
acknowledge
(bit 12)

Target
reached
(bit 10)

If one set-point is still in progress and a new one is vdlidated g are
supported: single set-point (change set immedi i f set-
points (change set immediately bit of *

10.2.2 Single set-point

4) in

When a set-point is in progress and a
i aking

the ¢ontrolword, the n et-

procgdure shown in Fiﬁ; 131
Actual
speed

%
V.

Current target
position
processed t

Set-point
acknowledge
(bit 12) t

Target
reached
(bit 10) t

Figure 13 — Handshaking procedure for the single set-point method
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10.2.3 Set of set-points

When a set-point is in progress and a new set-point is validated by the new set-point (bit 4) in
the controlword, the new set-point shall be processed only after the previous has been
reached. The handshaking procedure shown in Figure 14 is used for the set of set-points
method. The additional grey line segment in the graph ‘actual speed’ shows the actual speed
if the change of set point bit (bit 9) is set to 1.

Actual

speed
y v/ \
AV ¢
New T 1
set-point

(bit 4)

AN
Target
position J |
(set-point) t
Current target /(—7\

2 y
position \/
processed ( \‘ > / /\\> \ t
Set-point )\/
acknowledge \
(bit 12) t

Target

reached

(bit 10) t
If a drive devic
point|that is curre

showp in Figure 15

minimum of two set-points are available, @ set-
a buffered set-point. The set-points are handlgd as

® @ ©®

| t
immediately >

(bit 5) t

set-point

A [ B ] c HECE E
Buffered
set-point B ‘ Cc H c ‘
Processed ‘
oo | & | & J[ & | & [[[a [[ & |
Set-point
acknowledge
(bit 12) t
Target -
reached
(bit 10) t

Figure 15 — Set-point handling for two set-points
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New set-points are buffered in the set-point list as long as free set-points are available in the
drive device. If no set-point is in progress, the new set-point shall become active immediately
(1). If a set-point is in progress, the new set-point shall be stored in the first set-point buffer
that is free (2 + 3).

If all set-point buffers are busy (set-point acknowledge’bit is 1), the reaction depends on the
change set immediately bit. If the change set immediately bit is set to 1, the new set-point
shall be processed immediately as single set-point. All previously loaded set-points shall be

disca

rded (5).

The target reached bit shall remain 0 until all set-points are processed.

10.3 [ General definitions
The ipternal software limits shall not be exceeded by external settings iser.
10.4 | Use of controlword and statusword
The profile position mode uses some bits of the controly d the statysword for mode-
specific purposes. Figure 16 shows the structure of the ceatro is in
progress, the rising edge of bit 4 shall start the positighing oft ng is
in pragress, the definitions given in Table 70 shall bé usé€d. Ta 4 defines the values for bit
6 and 8 of the controlword.
NOTE| Itis assumed that the target position is_edgectriggered\0->4‘0therwise/the drive could set immediate]y new
values|, which leads to unexpected behaviour.
15 10 9 8 7 6 5 4 3 0
N
Chan
(see on sét- NH e Q abs/yel Change set | New sef- (see
. immediately point
poin
MSB ~—'  sB
@ur 16 — r profile position (pp) mode
(\ ition of bit 4, bit 5, and bit 9
Bit9 } Bit5 | Bith Definition
0 x) X1 R);/Tfioning shall be completed (target reached) before the next one gets
started (see Figure 12 and Figure 14)
>\\ > Next positioning shall be started immediately (see Figure 12 and Figure 138)
1 \\> -> 1 | Positioning with the current profile velocity up to the current setpoint shall{be
proceeded and then next positioning (see Figure 12 and Figure 14) shall e
applied
Table 71 — Definition of bit 6 and bit 8
Bit Value Definition
6 0 Target position shall be an absolute value
1 Target position shall be a relative value (depending on object 60F2;,)
8 0 Positioning shall be executed or continued
1 Axis shall be stopped accordingly to halt option code (605D},)

Figure 17 shows the structure of the statusword. Table 72 defines the values for bit 10, bit 12,
and bit 13.
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10.5
10.5.
This

profil
accel

as al

user-
the o

(

15 14 13 12 11 10 9 0
. Set-point Target
(see Following error acknowledge (see reached (see
MSB LSB
Figure 17 — Statusword for profile position (pp) mode
Table 72 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13
Bit Value Definition
10 a) Haolt (Dif 8.in r‘nnl‘rnl\unrd) =0 angnf pnoih’nn notreachaed
Halt (Bit 8 in controlword) = 1: Axis decelerates
1 Halt (Bit 8 in controlword) = 0: Target position reached
Halt (Bit 8 in controlword) = 1: Velocity of axis is 0 /\ &
12 0 Previous setpoint already processed, waiting for ne)A\e om
1 Previous setpoint still in process, setpoint overwrﬁ\ng s}au\\t\ }ch d>
13 0 No following error \
1 Following error N \\/

Detailed object definitions

Object 607A,: Target position

S %

O

he drive should move to in pogition
ontrol parameters such as velpcity,

¢ value of this object shall be interpreted

Wag in the controlword. It shall be given in
erted to position increments. Table 73 specifies

Nodex N\ |6074,
\ e Target position
\Object Cbde Variable
Dé\a Type Integer32
\Qz(t/egory Optional; mandatory if pp, pc or csp is
supported
Table 74 — Entry description
Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range Integer32

Default Value Manufacturer-specific
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10.5.2 Object 607B,,: Position range limit

This object shall indicate the configured maximal and minimal position range limits. It shall
limit the numerical range of the input value. On reaching or exceeding these limits, the input
the other end of the range. Wrap-around of the input value
may be prevented by setting software position limits as defined in software position limit
be given in user-defined position units. Table 75 specifies

value shall wrap automatically to

object (607Dy). The values shall

the object description, and Table 76 specifies the entry description.

Table 75 — Object description

Attribute Vatue
Index 607B,
Name Position range limit
Object Code Array
Data Type Integer32
Category Optional

Table 76 — Entry deﬁpt\iox\\
)

Attribute (\\(a)&e/ TAN
Sub-Index 00 (N ¢ 4N W
Description Highe\ﬁ\sub\-iQd\a<su}p\ortea\/

Entry Category

Man@ay

Access

e \ A\ "\

PDO Mngirb\

VaIL[e\QanEe\ )

See 106 1808-7-31
N/

Def!s{lt Val%

[N
MEQJ%(‘\tu ré}specific

AN

RN
e

N4

Seserpion

Miyposition range limit

ey S,

Mandatory

A N

rw

\PEO Mapping

See IEC 61800-7-301

Vv ue\R/ange Integer32

\Qgé\ult Value Manufacturer-specific
Sub-Index 02,

Description Max position range limit
Entry Category Mandatory

Access rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range

Integer32

Default Value

Manufacturer-specific

10.5.3 Object 607D,: Software position limit

This object shall indicate the configured maximal and minimal software position limits. These
parameters shall define the absolute position limits for the position demand value and the

61800-7-201 © IEC:2007



https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

61800-7-201 © IEC:2007

position actual value. Every new target position shall be checked against these limits. The
limit positions shall be always relative to the machine home position. Before being compared
with the target position, they shall be corrected internally by the home offset as follows:

corrected min position limit

corrected max position li

This calculation needs only be performed when home offset or software position limit is

changed.

The limit positions shall be given in user-defined position units (same as target position).

— 63 -

mit

min position limit — home offset

max position limit — home offset

Tabld

Table 77 — Object description

(( specities the object description, and lable /3 specities the entry description.

Attribute Value O\
Index 607D, NN
Name Software position limit \ \
Object Code Array \\ \
Data Type Integer32 / \
Category Optional P K } / N

Table@?<§szr|§>Q\J\>

Attribute Valu
Sub-Index. 00y, \ D
Description ( High t\s\ub:mdéx Worted
Entny Gategery l@'a\ngat}r&\j

>

(it

c >
\Se\e |E*e\6\réoo-7-3o1

TN

\Mﬁf{ufactu rer-specific

D%{a t VM
N

-lr\i\ex

01,

cript@n

Min position limit

E rybgtegory

Mandatory

\Apéss

rw

PDO Mapping

See IEC 61800-7-301

N ol Raona
v <

arae—r<ahtge

lntanar29
THHegerS=

Default Value

Manufacturer-specific

Sub-Index 02y,

Description Max position limit
Entry Category Mandatory

Access rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range

Integer32

Default Value

Manufacturer-specific
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10.5.4 Object 607F,: Max profile velocity

61800-7-201 © IEC:

2007

This object shall indicate the configured maximal allowed velocity in either direction during a
profiled motion. The value shall be given in the very same physical unit as the profile velocity
object (6081,). Table 79 specifies the object description, and Table 80 specifies the entry

description.
Table 79 — Object description
Attribute Value
Index 607F,
Name Max profile velocity
Object Code Variable /4
Data Type Unsigned32 /\\
Category Optional \ \
Table 80 — Entry descrip@\
Attribute alue - \
Sub-Index 00, ISR
Access rw A > / ( \ >
PDO Mapping | SeeMEC N&-\?-so\\ \ )
Value Range Unsi 32 \
Default Value Man({factl(ré*\spekﬂc >
10.5.6 Object 6080,

This

direc
shall
Tablg

object shalVindi
ion. It is uo
be given in rotatio
82 specifie

Table 81 — Object description

Attr\t{ute

Value

Ingex

6080,

Nge

Max motor speed

bither
value
and

Object Code Variable
Data Type Unsigned32
Category Optional
Table 82 — Entry description
Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range Unsigned32
Default Value Manufacturer-specific
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10.5.6 Object 6081: Profile velocity

This object shall indicate the configured velocity normally attained at the end of the
acceleration ramp during a profiled motion and shall be valid for both directions of motion.
allowed velocity in either direction during a profiled motion. The value shall be given in user-
defined speed units. It shall be converted to position increments per second using the velocity
encoder factor object. Table 83 specifies the object description, and Table 84 specifies the

entry description.

Table 83 — Object description

10.5.7

This
targe
valug

specifi

Abbanidorssds
RUTrroute

ot
varae

Index

6081},

Name

Profile velocity

Object Code

e
Variable O\
\

Data Type Unsigned32
Category Conditional: mandatory if pp is sup ortec\
Table 84 — Entry des rlp\\>
Attribute
Sub-Index oo/\ /\ > ( (> ‘\>
Access \ \ /
PDO Mapping | See yzc\msob\(-\xg

Value Range

Unsi&ined@\ )

Object 6082,

bbject shal

Default&am\\\/

ManyfagturerSpeoific >
N\,

able 85 — Object description

ing the

. The
Ie 85

Value
6082,
End velocity
Object Code Variable
Data Type Unsigned32
Category Optional
Table 86 — Entry description
Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range

Unsigned32

Default Value

0000 00004,
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10.5.8 Object 6083, Profile acceleration

This object shall indicate the configured acceleration. The value shall be given in user-defined
acceleration units; it shall be converted to position increments per square second (s2) using
the normalising factors (see Clause 9). Table 87 specifies the object description, and Table
88 specifies the entry description.

Table 87 — Object description

Attribute Value
Index 6083,
Name Profile acceleration
Object Code Variable A
Data Type Unsigned32 /\\
Category Conditional: mandatory if pp or pv is sup or%{j

N

Table 88 — Entry descrip@\
Attribute yéue \ - \

Sub-Index 00y,

~\ S/
Access rw A >\/ / (\ N >
PDO Mapping | SeeEC N\@Q 30\\\\ )

Value Range Un3|9,aé32

Default Value Maanactl{’r@ﬁ\spe}ch >

10.5.p Object 6084,

This pbject shall i -
the profile acceo
shall|be given in thé

specifies the objeef\de

then
value
e 89

) Attr\{ute Value
Nex 6084,
\Na/%e Profile deceleration
Object Code Variable
Data Type Unsigned32
Category Optional

Table 90 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range Unsigned32

Default Value Manufacturer-specific
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10.5.10 Object 6085,,: Quick stop deceleration

This object shall indicate the configured deceleration used to stop the motor when the quick
stop function is activated and the quick stop code object (605A,)) is set to 2 or 6. The quick
stop deceleration is also used if the fault reaction code object (605E,) is 2 and the halt option
code object (605D,) is 2. The value shall be given in the same physical unit as profile
acceleration object (6083,). Table 91 specifies the object description, and Table 92 specifies
the entry description.

Table 91 — Object description

Attribute Vatue
Index 6085, 4
Name Quick stop deceleration A
Object Code Variable (\
Data Type Unsigned32 \
Category Optional \

Table 92 — Entry de(sépt\lou\\
)
Attribute (\ a e/

AN
Sub-Index ooh< (N ¢ 4N W
Access \ \/
PDO Mapping 899{61800\7\N
Value Ra}\g\e Uns@\ned&% \ \/

Default\{alue (Ma}u@\x@re\r\-splaciw
\j

10.5.
This bfiled
motign. , and

Tablg

Table 93 — Value definition

Definition

Manufacturer-specific

0 Linear ramp (trapeziodal profile)
+1 Sin2 ramp

+2 Jerk-free ramp

+3 Jerk-limited ramp

+4 to +32 767 Reserved
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(60A1
shall

and T

be used as it is implemented. The value sha
indicate that the profile jerkuse is nof\co e .
able 97 specifies thé en escription,
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Table 94 — Object description

61800-7-201 © IEC:2007

Attribute Value
Index 6086,
Name Motion profile type
Object Code Variable
Data Type Integer16
Category Optional

Table 95 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\
Access rw \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \ \
Value Range Integer16 & \
Default Value 0

12 Object 60A3,: Profile jerk use

bbject shall indicate the configured

l,,) for the jerk profile movement. ot impl

ject description

e

ensionless, the value of FF

bject
bject
shall
btion,

emented, the profile jerk q

Value

P,
I

,{K{ex
\nylile jerk use

RN
opeoee
Data

Variable
D T&Qe Unsigned8
\abw\orﬁ Optional

Table 97 —Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range 01y, to 06y, and FF

Default Value

Manufacturer-specific
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10.5.13 Object 60A4,: Profile jerk

This object shall indicate the configured set of jerk parameters that shall be used during the
profile movement. Figure 18 shows the defined jerks (A, B, C, D, E, and F). The values shall
be given in user-defined jerk units. Table 98 specifies the value assignment to jerks
depending of the value of profile jerk use object (60A3},). If object 60A3}, is not implemented,
the sub-index 00, shall be used to assign the values given in the other sub-indices to the
jerks. Table 99 specifies the object description, and Table 100 specifies the entry description.

A

velocity

Q\/altk\aﬁiénment to jerks
A c

D | E|F
NN
on, | 01, | 01, | 01, | - -
Nod, | 01, |02, |02, | - | -
01, | 03, | 02, | 04, | - | -
01, | 03, | 02, | 04, | 05, | os,

2

able 99 — Object description

X

\ Attribute Value
Nogéx 60A4,

Name Profile jerk

Object Code Array

Data Type Unsigned32

Category Optional

Table 100 — Entry description
Attribute Value

Sub-Index 00y,

Description Highest sub-index supported

Entry Category

Mandatory

Access

C

PDO Mapping

See IEC 61800-7-301



https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

10.5.

This
accel
from

Tablé

—-70 -

61800-7-201 © IEC:2007

Attribute

Value

Value Range

01y, 02;,, 04y, or 06y,

Default Value

Manufacturer-specific

Sub-Index 01y,

Description Profile jerk 1

Entry Category Mandatory

Access rw

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range Unsigned32

Default Value

Manufacturer-specific

A\
Sub-Index 02, O\
Description Profile jerk 2 \
Entry Category Optional \\
Access rw \ \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301/ \

Value Range Unsigned32 /\\ )/ AN

Default Value Mapxﬁéc{urerzs/p}&cifﬁ ( > x\>
W\ NI,

(EPENIN\ANEAN
Sub-lnd;x\

06 \_ 1\ )
Descriptiqn \( Profm\{&{fsv V

§§ IE\8>61800-7-301

*ﬁl}s@ﬂédsz

Mufactu rer-specific

indicate the configured maximal acceleration. It is used to limit the

feration: to an acceptable value in order to prevent the motor and the moved mechpanics
being destroyed. The value shall be given in user-defined acceleration physical units.

aeifine tha Ahinct rlnbr\r'intir\n

nd Tahla 102 cnacifice thao antry daceorintian

a
T oo C ot o C o T PO ot U o oTC—T o= opPp e oM e ot T~ Ty G CoCT T ptoT

Table 101 — Object description

Attribute Value
Index 60C5,
Name Max acceleration
Object Code Variable
Data Type Unsigned32
Category Optional
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Table 102 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range

Unsigned32

Default Value

Manufacturer-specific

ffies the entry description.

Table 103 — Object

15 Object 60C6,,: Max deceleration

object shall indicate the configured maximal deceleratiory
feration to an acceptable value in order to prevent the motor and the

Attribute (\M% /\ \5
Index sode, \ U (XK Y )7
Name Max @Qlera ion \

Object Code Var|z€ble \
EoN /a\g\edsx\ S
Categor Optlo

Q W&O\ ntry description

Value

Qg/

r'w

See IEC 61800-7-301

Unsigned32

De\@ult Value

Manufacturer-specific

11 H-Inming mode

111

General information

the
nics
max
104

This clause describes the method by which a drive seeks the home position (also called, the
datum, reference point or zero point). There are various methods of achieving this using limit
switches at the ends of travel or a home switch (zero point switch) in mid-travel, most of the
methods also use the index (zero) pulse train from an incremental encoder.

11.2

Functional description

Figure 19 shows the defined input objects as well as the output objects. The user may specify
the speeds, acceleration and the method of homing. There is a further object home offset,
which allows the user to displace zero in the user’s coordinate system from the home position.
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There is no output data except for those bits in the statusword, which return the status or
result of the homing process and the demand to the position control loops.

There are two homing speeds; in a typical cycle, the faster speed is used to find the home
switch and the slower speed is used to find the index pulse. The manufacturer is allowed
some discretion in the use of these speeds as the response to the signals may be dependent
upon the hardware used.

Controlword (6040,
Homing method (6098, R Statusword (6041,

Homina-sneade- {6000 )
Rl o \ n7

»

Heming—Posmon demand mierar vale (60FC )
Homing acceleration (609A,) method | or Position demand value (6062,

Home offset (607C,)

Figure 19 — Homing mode functio

By choosing a homing method, the following behaviour /s determinead: [ ignal
(positive limit switch, negative limit switch, home switch e di i vhere
appropriate, the position of the index pulse.

The home position and the zero positign are of on of

homgdg offset for how this offset is useq-

An encircled number in the figures Fig on of

this Homing position. The direction of dicated.

Therd limit
switc witch
has r

In thd hXis's
positi s the
maximum positiop.

For the op i ) bn is
normpally » N er, a
homing ming

The exact'sequence” of the homing operation is clearly described by the method. In some
circmlnstances, a drive device has several methods to choose from, using the homing method.

11.3 General definitions
11.3.1  Method 1: Homing on negative limit switch and index pulse

Using this method as shown in Figure 20, the initial direction of movement shall be leftward if
the negative limit switch is inactive (here: low). The home position shall be at the first index
pulse to the right of the position where the negative limit switch becomes inactive.
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Index Pulse | |

Negative Limit Switch |

Figure 20 - Homing on negative limit switch and index p

11.3.2 Method 2: Homing on positive limit switch and index pulse

Using
if the
index

11.3. positive home switch and index pulse

Using
depe
eithe

n in Figure 22, the initial direction of movement sha
ome switch. The home position shall be at the index pu
f the point where the home switch changes state. If the
positi S|t ated\so that he direction of movement shall reverse during homing, the pg
whicH rsal takes pglace is anywhere after a change of state of the home switch.

o)

“O—
o~
¢

Index Pulse

Home Switch, I

Figure 22 — Homing on positive home switch and index pulse

ward
first

Il be
se to
nitial
int at
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11.3.4 Method 5 and 6: Homing on negative home switch and index pulse

Using these methods as shown in Figure 23, the initial direction of movement shall be
dependent on the state of the home switch. The home position shall be at the index pulse to
either to the left or the right of the point where the home switch changes state. If the initial
position is situated so that the direction of movement shall reverse during homing, the point at
which the reversal takes place is anywhere after a change of state of the home switch.

FHF———= |

11.3.

Thes
the s
meth
to 14
at thd
edge
or fa
direc
enco

Index Pulse | |

Home Switch—fl

e methods use a hom activ
witch has a ‘moment e aXis|s po
N

bffect
g the

bds 7 to 10, the injtialNdirestion of movement sHall be to the right, and using methogs 11
the initial directio 3|l be_to’ the left except if the home switch is active
start of the motic A 8 initjal direction of motion shall be dependent gn the
being sou@ it all be at the index pulse on either side of the fising
ling edges s shown in Figure 24 and Figure 25. If the |nitial
ion of mov rom the home switch, the drive shall reverse on

Index Pulse | | ,y | |
//
Home Switch | / / |
Positive Limit Switch : ; 1/ 5 : |

Figure 24 — Homing on home switch and index pulse — positive initial motion
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Index Pulse

Home Switch

Negative Limit Switch |

11.3.6 Method 15 and 16: Reserved

These methods are reserve

11.3.f Method 17 to/30: Hami W \ pulse

These methods 2 im € except that the home position is not depe
on the index pulse £ dent™qn ‘the relevant home or limit switch transitionq.

h
exan'](;Ie methods 19 an N ¢ methods 3 and 4 as shown in Figure 26.

Figure 25 — Homing on home $ z dex pulse~ gative initial motion

hdent
For

Home Switch, I

Figure 26 — Homing on positive home switch

11.3.8 Method 31 and 32: Reserved

These methods are reserved.
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11.3.9 Method 33 and 34: Homing on index pulse

Using these methods, the direction of homing is negative or positive respectively. The home
position shall be at the index pulse found in the selected direction as shown in Figure 27.

T ]

Index Pulse | | I |

Figure 27 — Homing on index pulse

11.3.10 Method 35: Homing on index pulse

In this method, the current position shall be taken to be the Rhis method|does

not require the drive device to be in operational enablea

11.3.11 Method 36: Homing with touch-probe

In this method, the position is not sam ontra deCée, bdt by the drive device |tself.
When the switch is triggered, the corre i al position fogether with the switch gignal
shall |be reported.

11.4 | Use of controlwor

The homing mode us i ord and the statusword for mode-specific
purpgses. Figure 28 shows =—cdntrolword. Table 105 defines the valugs for
bit 4 and 8 of the eqnt

15 5 4 3 0

.\ .
| (see /\Nalt\\t }‘sge > | reserved (0) Homing operation start (see

MSB | SB
ig 8 — Controlword for homing mode

able 105 — Definition of bit 4 and bit 8

Bit Value Definition
4 0 Do not start homing procedure

4 Startorcontintre-homingprocedure
8 0 Enable bit 4

1 Stop axis according to halt option code (605D},)

Figure 29 shows the structure of the statusword. Table 106 defines the values for bit 10, bit
12, and bit 13.

15 14 13 12 11 10 9 0
. . . Target
(see Homing error Homing attained (see reached (see
MSB LSB

Figure 29 — Statusword for homing mode
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Table 106 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13

Bit 13 | Bit12 | Bit 10 Definition
0 0 0 Homing procedure is in progress
0 0 1 Homing procedure is interrupted or not started
0 1 0 Homing is attained, but target is not reached
0 1 1 Homing procedure is completed successfully
1 0 0 Homing error occurred, velocity is not 0
1 0 1 Homing error occurred, velocity is 0
1 1 X reserved

11.5 | Detailed object definitions

11.5.1 Object 607C,;: Home offset

This |object shall indicate the configured difference be X r the
application and the machine home position (found dufi RO Duking homing|, the
machine home position is found and once the homing iz position is pffset
from |the home position by adding the home offséf tion. All subsequent
absolute moves shall be taken relative to this new gzerq position. ThisAs illustrated in Higure
30. I{ this object is not implemented, : be regarded as zero| The
valug of this object shall be given in ied gative values shall indicate
the opposite direction.

&

Figure 30 — Home offset definition
Tabld scription, and Table 108 specifies the entry description.

Table 107 — Object description

\/Attribute Value
Index 607C,,

Name Home offset

Object Code Variable

Data Type Integer32

Category Optional

Table 108 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range Integer32
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Attribute

Value

Default Value

04

11.5.2 Object 6098,: Homing

method

This object shall indicate the configured homing method that shall be used. Table 109
specifies the value definition, Table 110 specifies the object description, and Table 111

specifies the entry description.

Table 109 — Value definition

Value Definition (
-1284 to -14 Manufacturer-specific /\< N
04 No homing method assigned < \
1y Method 1 shall be used N\
to \ \\\
+35, Method 35 shall be used N \\ A\
+36, Method 36 shall be us;d/ S\
+374to #1274 | reserved \/
Table g&\ggﬁcr tion
Attribute alu
Index ,6@8& \ A\
Namke \ \( Hom}\g\\w\ethﬁij v
Objé\r\Qo N (a\rrg\ble\\/
IR
ndlhbyal mandatory if hm is supported

W 11 — Entry description

\At |but

Value

e

00,

Ac\xess

r'w

RO Mapping

See IEC 61800-7-301

Value Range

See Table 109

perault value

Vianuracturer-specitic

11.5.3 Object 6099,: Homing speeds

This object shall indicate the configured speeds used during homing procedure. The values
shall be given in user-defined velocity units. Table 112 specifies the object description, and
Table 113 specifies the entry description.
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Table 112 — Object description

Attribute Value
Index 6099y,
Name Homing speeds
Object Code Array
Data Type Unsigned32
Category Conditional: mandatory if hm is supported
Table 113 — Entry description
Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\
Description Highest sub-index supported \

Entry Category

Mandatory

N\

Access

PDO Mapping

Value Range

<
See IEC 61800-7- 301/\ 'S
oS~

Default Value

Sub-Index

Description

XN
Spex?/durmg s\aK\r\or}v\tch

Entry Cayag\ory

Access

ManAQtoms\ \
rw N\

(
—_—

oo

[ians

tL}ér-specific

QXD
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Table 113 (continued)

Attribute Value
Sub-Index 02y,
Description Speed during search for zero

Entry Category Mandatory

Access rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range Unsigned32

Default Value Manufacturer-specific

TN

11.5.4 Object 609A,: Homing acceleration

This |object shall indicate the configured acceleration and_d uring
homing operation. The value shall be given in user-defined erafi its. 114
specifies the object description, and Table 115 specifie i

(\ AN
Attribute ( /\\ gValué w ‘\/
Index B609A 2O/
Name Homr(géccele%{a\

Object Code [ Variaple ( "N\

Data T;ﬁe UWX&QSZ\) N )

Catef\ggry

griona )
{\ %1 — Entry description

\Qtr te Value
SubyIndiex ooh

R N |

\F\%) Mapping See IEC 61800-7-301
Vv Iue\Rénge Unsigned32

\ny%ult Value Manufacturer-specific

A

11.5.5—Object 6688, Fouchprobefunction

This object shall indicate the configured function of the touch probe. Table 116 specifies the
value definition, Table 117 specifies the object description, and Table 118 specifies the entry
description.
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Table 116 — Value definition

Bit Value Definition
0 0 Switch off touch probe 1
1 Enable touch probe 1
1 0 Trigger first event
1 continous
2 0 Trigger with touch probe 1 input

-

Trigger with zero impulse signal or position encoder

Reserved -

o | o

Switch off sampling at positive edge of touch probe\ 1

Enable sampling at positive edge of touch p}m\%\1
5 0 Switch off sampling at negative edge of touéh\pr\\be 1

1 Enable sampling at negative edge of uctﬁm&)g 1\

6,7 - User-defined (e.g. for testing) /\\ \\

-

8 0 Switch off touch probe 2

1 Enable touch probe 2 / ~ >

9 0 Trigger first event F\\)/ AN

1 Continots /\ } ( U ‘\/

10 0 TriggerN tw\x@be\?\inpu\\ /

1 Trigger with zero MDISQ sﬁ\al or position encoder
11 0 Reserve\{ (\ \/

12 <0 M\Qmp ; t P\os)tive edge of touch probe 2
[\ 1 Ena[ﬁe\sa%p\mvg{t po/gitive edge of touch probe 2

13 \S\witél\o?l\iam}@g at negative edge of touch probe 2
/> 1 En\éth s\quat negative edge of touch probe 2

1215 N W (e.g. for testing)

ble 117 — Object description

3 Att|>|‘{§ute Value
Index 6088,
\Ngﬁe Touch probe function
Object Code Variable
Data Type Unsigned16
Category Optional
Table 118 — Entry description
Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range See Table 116

Default Value Manufacturer-specific
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11.5.6 Object 60B9,,: Touch probe status

This object shall provide the status of the touch probe. Table 119 specifies the value, Table
120 specifies the object description, and Table 121 specifies the entry description.

Table 119 — Value definition

Bit Value Definition
0 0 Touch probe 1 is switched off
1 Touch probe 1 is enabled
I U roucn probe 1T No positve edge value Slored

1 Touch probe 1 negative edge position stored (

2 0 Touch probe 1 no negative edge value stofed

1 Touch probe 1 positive edge position (ﬁ)r d

3tob 0 Reserved
6,7 - User-defined (e.g. for testing)\ \ \
8 0 |Touch probe 2 is Switchedéff\ \

1 Touch probe 2 is Enm \
9 0 Touch probe 2 no p@sm@dgewue\sto{gd)

1 TON probe;\@eég\/qégql\smo tored
10 0 T ch}vag\Z F10 Eegatix&g edge v% stored

1 Touc/\l'bprow\s{siti}e\edg}pesﬁon stored
111013 | 0 |Referve

N
14, 15 _use -de?h\ed\e.g.\k{\fééting)
N

M abl%k\bjecg\djscription

/Qﬁ\lbute \ Value
e ool
N\a{nx\ Todch probe status

bjéc\t C&{e \ Variable
Iﬁ‘a T&Qe Unsigned16

\absg\or/y> Optional

Table 121 — Entry description

Attribute Valde
Sub-Index 00y,
Access ro
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range See Table 119
Default Value No

11.5.7 Object 60BA;: Touch probe pos1 pos value

This object shall provide the position value of the touch probe 1 at positive edge. The value
shall be given in user-defined position units. Table 122 specifies the object description, and
Table 123 specifies the entry description.
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Table 122 — Object description

Attribute

Value

Index

60BA,,

Name

Touch probe pos1 pos value

Object Code Variable
Data Type Integer32
Category Optional
Table 123 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\
Access ro \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \ \
Value Range Integer32 \
Default Value | No D\

11.5.8

This
shall
Tablg

be A at negative edge. The
4 specifies the object description

o<

'I/@m{h ﬁobe pos1 neg value

Va@able

N
i o

a\fﬁ\w Tr{eger32
\%eax{ry \/ Optional

Table 125 — Entry description

value
. and

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access ro
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range Integer32
Default Value No

11.5.9 Object 60BC: Touch probe pos2 pos value

This object shall provide the position value of the touch probe 2 at positive edge. The value
shall be given in user-defined position units. Table 126 specifies the object description, and
Table 127 specifies the entry description.
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Attribute

Value

Index

60BC,,

Name

Touch probe pos2 pos value

Object Code Variable
Data Type Integer32
Category Optional
Table 127 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\
Access ro \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \ \
Value Range Integer32 \
Default Value | No D\

11.5.

This
shall
Tablg

be

at negative edge. The palue

specifies the object description|, and

60BD, \_~

'I/@m{h ﬁobe pos2 neg value

Object Code

Va@able

Da\fﬁ\w Tr{eger32
\%eax{ry \/ Optional

Table 129 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access ro
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range Integer32
Default Value No

12 Position control function

12.1 General information

For closed-loop position, the position demand value (as one of the outputs of the trajectory
generator) and the output of the position detection unit (position actual value) like a resolver
or encoder, are used input parameters. The behaviour of the closed-loop control is influenced
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by control parameters, which are externally applicable. To keep the loop stable, a relative
limitation of the output using the previous control effort is optional. In order not to exceed the
physical limits of a drive, an absolute limit function may be implemented for the control effort.

12.2 Functional description

Figure 31 shows the inputs and outputs of the position control function. The control effort may
be a velocity demand value, a position demand value or any other output value, depending on
the modes of operation implemented in the drive device. Especially in cascaded control
structures, where a position control is followed by a torque control, for example the control
effort of the position control loop is used as an input for a further calculation.

Position demand value (6062 ) Closed

loop Control effort (6OFAY,)

Position actual value (6064 ) position
control

\ 4

('

All values are transformed — if necessary — from usg ormalised units|such
as in¢trements.

A pokition actual value outside the
positlon demand value for longer than
(folloiing error) in the statusword to 1.

supported modes of operation (pp, hm| or ip) and.EN
drive$, only some of the mentioned inpyt paramete

Following errortimemt(GO h) ~
) \ .

ihg error window around a
errorNime out shall result in setting bit 13
i itin Figure 32. Depending gn the
excapabilities of different categor|es of
be necessary.

Followir@wi %Y(eoesh
Following error in
Window oy |Eusword (6041,)
Timer

comparator

Figure 32 — Following error (functional overview)

The position reached function as shown in Figure 33 offers the possibility to define a position
range around a position demand value to be regarded as valid. If a drive’s position is within
this area for a specified time — the position window time — the related control bit 10 target
reached in the statusword shall be set to 1.
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Positioning window (6067,)

v

Window

comparator

Timer

Target reached in

statusword (6041,,)
—_—

Position actual value (6064,) ‘/\
Lt | 1
+

Hpme offset (607C;) R
Position range (607B,,) R Limit
S¢ftware position limit (607D,)| function

—

A4

brget position (607A;)

The
statu

Figure 34 shows the defifiti

the a
the a

in the statusword<$

@
[ ~"1
pogition window
g Y
POsili We position reached

target position

Lccepted position

position window

»

position not reached

>
position

Figure 34 — Position reached (definitions)

the

ed in
window time, the bit target reached (hbjit

10)

Figure 35 shows the definitions of the sub-function following error in the profile position mode.
A window is defined for the accepted following error tolerance symmetrically around the
reference position. If a drive is situated out of the accepted position range for more than
following error time out time, the bit following error (bit 13) in the statusword shall be set to 1.


https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

61800-7-201 © IEC:2007

_87 -

accepted following
error tolerance

<&
<

>

following error

, | ,
following error |following error
window window

no following error following error

v

reference position

12.3 | Detailed object definitions
12.3.1 Object 6062,: Position demand value

This [object shall provide the demanded position value. The{value ¥

Figure 35 — Following error (definitions)

defingd position units. Table 130 specifies the object descriptio

entry|description.

Attribute

Index

Name

Positiondemand Valie \_

Object Code

Varia(ble (N >

Data T;@/\ /m\Qz

QQUon

Q K/\/\K\ax\hﬂx ntry description

i T

Value

SuR-Inde

w{

AN

ro

\\P\D\b M\aeping See IEC 61800-7-301
VQnge Integer32
Deﬁault Value No

12.3.2 \.\'Object 6063, : Position

actual internal value

user-

ids the

This object shall provide the actual value of the position measurement device, which shall be
one of the two input values of the closed-loop position control. If necessary, the data unit may
be transformed from user-defined units to increments. The value shall be given in internal
object description, and Table 133 specifies the entry

units. Table 132 specifies the
description.
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Attribute Value
Index 6063y,
Name Position actual internal value
Object Code Variable
Data Type Integer32
Category Optional

Table 133 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\
Access ro \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \ \
Value Range Integer32 & \
Default Value | No D\

12.3.8

This

be given in user-defined position units
135 dpecifies the entry description.

O

ion

%

asurement device. The value
sifies the object description, and

shall
Table

NG

608k, "\~

o<

F/’Q\sktlopactual value

Va@able

N
i o

Tr{eger32

e
el

Mandatory if csp is supported

Table 135 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access ro
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range Integer32
Default Value No

12.3.4 Object 6065,: Following error window

This object shall indicate the configured range of tolerated position values symmetrically to
the position demand value. If the position actual value is out of the following error window, a
following error occurs. A following error may occur when a drive is blocked, unreachable
profile velocity occurs, or at wrong closed-loop coefficients. The value shall be given in user-
defined position units. If the value of the following error window is FFFF FFFF,, the following
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control shall be switched off. Table 136 specifies the object description, and Table 137

specifies the entry description.

Table 136 — Object description

Attribute Value
Index 6065,
Name Following errror window
Object Code Variable
Data Type Unsigned32
Category Optional /]
Table 137 — Entry description <\<
Attribute Value ( \
Sub-Index 00y, NN
Access rw \
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301/ \
Value Range Unsigned32 f\\ )/ AN
Default Value | Mandfacturerspacifip

12.3.p

This
13 of

desci

Object 6066,,: Following errgtr time o

(V) 2
N/

the drive when a following error o

Value

6066},

Following errror time out

\Otject C\Bde Variable
Data Type Unsigned16
\Q@égory Optional

llowing error condition, after that the bit

ccurs
bject

Tabte 139 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range

Unsigned16

Default Value

Manufacturer-specific
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12.3.6 Object 6067: Position window

This object shall indicate the configured symmetrical range of accepted positions relative to
the target position. If the actual value of the position encoder is within the position window,
this target position shall be regarded as having been reached. As the user mostly prefers to
specify the position window in his application in user-defined units, the value is transformed
into increments. The target position shall be handled in the same manner as in the trajectory
generator concerning limiting functions and transformation into internal machine units before
it may be used with this function. The value shall be given in user-defined position units. If the
value of the position window is FFFF FFFF,, the position window control shall be switched off.
Table 140 specifies the object description, and Table 141 specifies the entry description.

Table 140 — Object description

Attribute Value Ré&
Index 6067, <\
Name Position window /\ \
Object Code Variable N N
Data Type Unsigned32 \ \ \
Category Optional / O \

%

Table 14 —E{({%scr pt@

Attribute > b‘\lue \/

Sub-Index 00, [

Access W \ \ \\

PDO Mapping\ [ | See IEC6 1800-7-301
e, G
<\}ef§t$lt Valué Ma\x{f@rer pecific

12.3. w time
This j indi onfigured time, during which the actual position withiph the
positi i i e value shall be given in ms. Table 142 specifies the gbject

descliptj le' 148 specifies the entry description.

Table 142 — Object description

Attribute Value
Index 6068,
Name Position window time
Object Code Variable
Data Type Unsigned16
Category Optional
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Table 143 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range Unsigned16

Default Value Manufacturer-specific

12.3.B Object 60F4,: Following error actual value
This pbject shall provide the actual value of the following error. The

user-defined position units. Table 144 specifies the object de
specifies the entry description.

Table 144 — Object description

Attribute Value— N RN
Index 60F4,, ~
Name Following errror iactv{ék@my/ IN

Object Code  |vagdble, N\ p [ ) /7
Data Type Integ 32 \ \ /

Category Opt|

Table \5\% ;crlptlon
N
petioatg

Value
<zybgdex< oo N4
Aceoss RN\
7»@ Me%p\ing Se§|E061800-7-301

Va}\e\{nge Tr{eger32

"Begauit Value | No

ontrol effort

12.3.p

This |object\shall provide the control effort as the output of the position control loop.
partiqular -to the position control function that the notation of the control effort is n

ivien in

145

It is
node-

dependent and therefare not Qpp(“ifip(‘l The value shall be given in user-defefined ve

ocity

units. Table 146 specifies the object description, and Table 147 specifies the
description.

Table 146 — Object description

Attribute Value
Index 60FA,
Name Control effort
Object Code Variable
Data Type Integer32
Category Optional

entry
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Table 147 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access ro
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range Integer32
Default Value No

12.3.10 Object 60FC,,: Position demand internal value

] This
bject

This
valug shall be given in increments of the position encoder. Table
desciiption, and Table 149 specifies the entry description.

Table 148 — Object description

NS
Attribute Value— N RN
Index 60FC,, \
Name Position demand(mtgkq)/}/ue/\

Object Code

CONVARIWAN

n

Data Type

XN

Category

Opt|

Table \\% ;crlptlon
N
petioatg

<zybgdex< oo N4 -
Acbosy RN
/}@ Mehx{ing

SeélEc 61800-7-301
Va}\e nge

Tr{eger32
\Bgabt{va‘ug/ No

ositioning option code

12.3.11 Obje

This |object\shall indicate the configured positioning behaviour as described by the pgrofile
positioning” mode or the interpolated positioning mode. Figure 36 shows the defined gbject
structure

15 14 12 11 8 7 6 5 4 3 21 0
. . . relative
ms reserved ip option reserved rro cio .
option
MSB LSB

LEGEND ms = manufacturer-specific
immediately option

rro = request-response option cio = change

Figure 36 — Object structure

The relative option bits shall control the behaviour of positioning tasks in detail when the
abs_rel bit (bit 6) of the controlword is set to 1 in pp mode. Table 150 shows the bit value
definitions.
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Table 150 — Value definition for bit 0 and bit 1

Bit 1 Bit 0 Definition

0 0 Positioning moves shall be performed relative to the preceding (internal absolute) target position
(rsp. relative to 0 if there is no preceding target position) as described in

0 1 Positioning moves shall be performed relative to the actual position demand value (object
60FCy,) — output of the trajectory generator

1 0 Positioning moves shall be performed relative to the position actual value (object 6064,,)

1 1 Reserved

The ¢hange immediately option bits shall control the behaviour of positi tasks-in, detail

when
151 9

the change_set _immediately bit (bit 5) of the controlword is set t
hows the bit value definitions.

. Table

Table 151 — Value definition for bit 2 a?d{%

Bit 3 Bit 2 Definition \\\ \
0 0 The drive device shall readapt the actual motion to the ewwdt Wonsidering
potentially changed profile velocity and accelem. immediately as“described in
0 1 The actually performed positioning task shall(be continue winpting to stop on farget
position) and blended to the newly com dt (considexing potentially changed proffle
velocity and accelerations etgn when tagget Rosition is/touche
1 0 Reserved \ \ & \ ~ )\/
1 1 Reserved N\ \
The fequest-response op¢on\bi ive device to release the new_setpojnt bit
(bit 4)) of the controlwgrd ally i id the need of setting this bit to 0 bly the
contrpl device in pp . ifte ing the new_setpoint bit, the drive device

shalllindicate the actio by setting the setpoint_acknowledgement bt (bit
12) in the statuto e bit value definitions.
(\ Ye definition for bit 4 and bit 5
Bits | Bit4 \ Definition
0 0 \| The RaNdshake s déscribed in
0 Q \f\hereOB:e shall release autonomously the new setpoint bit as soon as target is readhed
1 0

r\l\ﬁa}hé” release autonomously the new setpoint bit as soon as able to accept new get-
a

N
R

Reserved

The ip option bits are reserved for defining the interpolated position mode. When the
manufacturer-specific bit is set to 0, the function shall be not enabled; if it is set to 1, the
manufacturer-specific function shall be enabled. The other reserved bits shall be set to 0.

Table 153 specifies the object description, and Table 154 specifies the entry description.
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Table 153 — Object description

Attribute Value
Index 60F2,
Name Positioning option code
Object Code Variable
Data Type Unsigned16
Category Optional

Table 154 — Entry description

Attribute Value (\\
\

Sub-Index 00;, (

Access rw \

PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \

Value Range See Table 150, Table 151, Table 152\ ,\:
N

Default Value 0000y,
13.1 | General information

The interpolated position mode is used to(contro coordinated axes or a singlg axis
with fhe need for time-inte i et-po data\JTHe interpolated position mode norfmally
i i

uses time synchronisation ahinre gaofdination of the related drive units.

13 Interpolated position mode

The ipterpolation data [recerd € Interpolation data; the data type of the sub-indices
of thig structure ) I

For slynchronous opégrati pQlation cycle time is defined by the object interpo|ation
time |period. Timg” Syn isation may be done by network dependent mechanisms. [Each
syncronisation cyt data record if a valid data record is available.

For gsynchronous opération\th€ interpolation time (for each time slice), may be included in
the ivl;teo ation da . If this is so, then the units for the interpolation time arg¢ still
specified b interpalation time index as for synchronous operation. The next data record
shall|be act 5. soon as the interpolation time expires and a valid data recdrd is

available.

The ihtérpolated position mode allows the control deviced to transmit a stream of interpo|ation
data muth-either an implir‘if or nvplir‘if time reference to a drive unit. If the drive supponts an
input buffer, the interpolation data may be sent in bursts rather than continuously in real time.
The maximum size of the input buffer may be read by the control device using the
interpolation data configuration. The actual buffer size may be both written and read by the
control device using the interpolation data configuration. The buffer size is the number of
interpolation data records which may be sent to a drive to fill the input buffer and it is not the
size in bytes. Drive devices without input buffer capabilities shall accept at least one
interpolation data item.

The interpolation data buffer may be implemented as a FIFO or a ring. The definition of a
valid data record for each type of buffer shall be as follows:

e For the FIFO implementation, a valid data record is one that has not been actuated yet.
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e For the Ring implementation, all data records within the actual buffer size are treated as
valid data records, so interpolation data will continue to be actuated while ip enable is
true.

The interpolation algorithm is defined in the interpolation sub mode select. Linear interpolation
is the default interpolation method. This requires only one interpolation data item to be
buffered for the calculation of the next demand value. For each interpolation cycle, the drive
shall calculate a position demand value by interpolating positions over a period of time.

Optionally the common limit functions for speed, acceleration and deceleration may be
applied to the interpolation data.

igure(37 [is for
polation| data

The ilacement of the scaling and limiting of the interpolation data recor
indication only. These functions may be performed during the input o
record.

Positipn range limit (607B,)
Softwpre position limit (607D,
Homgq offset (607C,,)

Interpplation data record (60C1,,)

Input
Interpplation data —» Inter-
P buffer

configuration (60C4,) polation Position

Interpplation submode selection (60CO ) mr Q ?’ Itipli [inc] ddmand
/ \ \ infernal

Polarity (607E,) vdlue

, . PN (6PFCy)
Profilg velocity (6081 ,) Profile or
End Velocity (6082, velocity (Fj’ sitior;

gman
\\ . or
Max rotor speed (6080, /\ /] Limnit End Vg{')‘é‘z
N furgtion | | velocity | Trajectory ( hl

Max grofile velocity (607F ) [\ d Multiplier [inc/s] generator >
Polarfy (607E,)  /"\_ K \/X

Profile acceleration (6083, \/\ . x -~ Profile acceleration

Profilk deceleration (60%\ A 4 or Profile deceleration
Quick stop deceleratioﬂ(GOk@})\ \ / Limit or Quick stop deceleration

f 2
Max cceleratiory(ﬁ@QS})\ \ _| function [inc/s?]

A

Max eceleratioﬁ\(SOCfm\\ \ ) -
QuicK stogé?tlbn\c\ge @Qé?h) \
DN

Figure 37 — Interpolation controller

13.2 | Functional description

13.2.1 General

The manufacturer specifies the way the drive device handles the next valid interpolation data
record. This may be in a way corresponding to the standard position mode, or might be a
more complex algorithm. The standard method is to apply the new data immediately, after the
next synchronisation signal in synchronous mode or after the previous interpolation time has
expired in asynchronous mode.

An input buffer for interpolation data records eases the data exchange between control device
and drive device. The real-time requirements to the network as well as to the drive device
decrease in this case, because an input buffer decouples the data processing in the drive
device from the data transmission on the network.
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13.2.2 Linear interpolated position mode with several axes

In order to follow a two- or more-dimensional curve through the space with a defined speed,
the control device calculates the different positions P, for each set of coordinates which shall
be reached at specified times t;.

For each set-point P; the control device shall calculate x;, y; and t;. Each axis gets a set of
interpolation data records, which each axis shall process internally independent from the
other axes according to the chosen interpolation mode. This is shown in Figure 38.

v

Pi = (x, yit)

/ Pt = (Xie1, Yiet,tie1)
[ 4

e

’
)’As(x,y)

. \
L ‘\-A
»

In a ¢entralised drive s s ation,
a ceptral clocking schenyée in a
movement depen g oh the i y Jocity

becomes more orNe

in interpolated position mode for several axes]

Cal\oqﬂlz%d ip data records for
\Tsit ns N N :
x-axis y-axis z-axis
P X, t; Yis Z;, t,
P, +1 i+, t+1 |y +1,5+1 | z+1, 4 +1
Pi+2 Xi+2’ti+2 Yi+2‘ti+2 Zi+2‘ti+2
Pi+n Xi+n t+n |y +n t+n|z+nt+n

In decentralised motion systems, the control device starts all relevant axes by changing the
mode-internal state to interpolation active after preparing and sending one or more
interpolation data records to all axes and synchronises them. Each axis calculates internally
and independently the necessary speed and acceleration needed to move from one position
to the next. This may be done by calculating a linear or any other move between two given
position set-points. Along this track, every axis controls the movement between the set-points
independently from the other axes. The axes may continue their movement, as long as there
is enough data to continue the calculations. Therefore it is easy to use the input buffer to give
data records ahead.

With this information, each axis may act as shown in Figure 39.
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buffer~lf the buffer is structured as a ring, the control device may place an interpo
record into any valid position in the ring by changing the pointer defined in

positi

uffer

location. The drive reads the next entry out of the buffer by an internal ring pointer. It is set to
the first data record with a clear buffer, and after the reorganisation of the input buffer.
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T parameter 1 T
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data record size ip data record 1
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data record size ip data record 2
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T parameter 1
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data record size

d parameter n

ip data record i

not accessible

Figure 40 -

Figure 41 shows the difference between a FIFO b fer 3

be used to achieve a periodic motio
considered to be valid. If no new da
intergolation should become inactive at\the

Input buffer or

r. The ring buffe
the actual data bUffe[
the motion shall hal

may
are
and

FIFO
Wte it Pyinter Write Pointer
Data r\ Data v Data
Circular Buffer  [TTIN] RRITT T T
A A
Read Pointer
X
Interpolated ARG S L x. B ~xx
Position Data /\ X- X x Y
Tir71e
Ri Write %@ Buffer Pos
y
Circular B, TR Data Periodic Waveform (period based
/. A X on buffer size) xx
X Read Pointer X'X X,X \
S XX XK
DRSS XX | XX
: X X . X
Trterpolated T X < —%
Position Data ~ + X X X
' LV N >
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Figure 41 — Input buffer examples

13.2.4 Interpolated position mode FSA

Figure 42 specifies the interpolated position mode FSA.

enable state as shown in Figure 4.

It is a sub FSA of the Operation
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Foor
13

16*
—> l I T n —
Interpolation
inactive
I,
Interpolation
active
11*
Operation enable*

* see power drive system FSA

Figure 42 — Interpolated position mode FSA
The FSA states shall support the functions as shown in Table 156.
Table 156 — FSA states and supported Ws
FSA state Functigaﬁ\ \\ \

Interpolation inactive | The drive device will acceptiapu at&d Wit
for interpolation calculgtions, butit s*not move the
axis. )

Interpolation active The drive unitmégt/h%?ét Za%a a}dﬁ moves the
axis.

The drive device supporting the ip mode shall sypport the transitions and actions as giVen in
Tablg 157. The events shall initiate the tr@o .\ he transition shall be terminated,| after

the aftion has been perfor,

Jab ents and actions
@a}sit@u 2 “\Event(s) Action(s)
/\ \ip\moék\sellg ted})see object 6060y,) none

/\Q \f,z{m\d\e not %Iected (see object 6060y,) none
III\ Enéb{e Molation (bit 4 of the controlword is 1) | none

E}thﬁinterpolation (bit 4 of the controlword is 0) | none

13.3 | Gener

The qutputvalues provided by the interpolated position mode depend on the number and type
of interpetation functions implemented. For the predefined linear time interpolation, the qutput
is a plosition demand internal value

13.4 Use of controlword and statusword

The interpolated position mode uses some bits of the controlword and the statusword for
mode-specific purposes. Figure 43 shows the structure of the controlword. Table 158 defines
the values for bit 4 and bit 8 of the controlword.

15 9 8 7 6 5 4 3 0
Enable
(see Halt | (see reserved (0) interpolation (see
MSB LSB

Figure 43 — Controlword for interpolated position mode
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Table 158 — Definition of bit 4 and bit 8

Bit Value Definition
4 0 Disable interpolation
1 Enable interpolation
8 0 Execute instruction of bit 4
1 Axis shall be stopped accordingly to halt option code
(605Dy,), and bit 12 in the statusword shall be set to 0

es for bit\10 and
et-points are

Figure 44 shows the structure of the statusword. Table 159 defines the v
bit 12 of the statusword. The target position reached bit shall remain 0 uftil a
procgssed.

15 14 13 12

(see reserved ip mode active

MSB | SB

Figure 44 — Statusword for inter

Table 159 — Definition(o

Bit Value efln |on

10 0 Target position not (y ache ( itin Iast controlword was 0) or axle
decelerates (if Halt bit in la con
1 Targ sition r (if Haltkit'in s%trolword was 0) or axle has veloxity 0|(if
halt k{?r?\g\st(u(omo d was\t

12 0 /n[l*e\po&@n\hac(&v\ \
1 Interpodia 'k{cti\/x\ \

13.5
13.5.
This theNactually chosen interpolation mode. If linear interpolation is the
only hen it is not necessary to implement this object. If a manufacjurer-
specific in g is selected, the corresponding interpolation data record shall be
implgmented An nanufacturer-specific profile area of the object dictionary. If the linear
interpolationnmodexjs/selected, the interpolation data given in object 60C1, shall be psed.
Tablg 160 specifies the value definition, Table 161 specifies the object description, and Table
162 gpécifies the entry description.

Table 160 — Value definition

Value Definition

-32 768 to -1 Manufacturer-specific

0 Linear interpolation

+1 to +32 767 Reserved
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Table 161 — Object description

13.5.

This
algor
confi
the d

For t
positi
need

After

the ppi

Tablg

Attribute Value
Index 60CO0,
Name Interpolation sub mode select
Object Code Variable
Data Type Integer16
Category Optional

Table 162 — Entry description

Attribute Value K
Sub-Index 00, O\
Access rw (\ \
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range See Table 160 \\ \
Default Value 0 \

ne linear interpol

the last ite
binter of the\bu
163,.specifies

on set-point. Toldescribe\a
bd for the ici

to perform the interpo
rd is defined by interpolation

Table 163 — Object description

ation
data
with

new
are

uffer,

Attribute Value
Index 60C1,
Name interpotated-datarecord
Object Code Array
Data Type Integer32
Category Optional
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Attribute Value
Sub-Index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry Category Mandatory
Access c
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range 01, to FE,
Default Value No A
Sub-Index 01, X \(‘
Description 1st set-point g \
Entry Category Mandatory /\ \
Access rw \ \\\
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \\ \

Value Range

Integer32

Default Value

Manufacturer- spe‘/(:i{lA\ }/ ,\
)

Sub-Index

\Z\/

Description

02\ \&\\’
N

2nd s;t_\-aomt

Entry Category

Optn€na|

Access/\

+w\\\\ N

PDQ Mabging \|

SeekQ 1800-7-3

Vallﬁ e

N

<\D§:‘fa t Valug>

M%\(&kﬂ{rg}specific
N

i

)

D&(:Non

~2—54th set-point

\%\tr)\CaQQQrD Optional
\\Q?ess\ rw

?‘Q ping

See IEC 61800-7-301

Vabe Range

Integer32

Default Value

Manufacturer-specific

13.5.3 Object 60C2,: Interpolation time period

This object shall indicate the configured interpolation cycle time. The interpolation time period
(sub-index 01,) value shall be given in 10(interpolation time index) g(econd). The interpolation
time index (sub-index 02,) shall be dimensionless.

Table 165 specifies the object description, and Table 166 specifies the entry description.
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Table 165 — Object description

Attribute Value
Index 60C2,
Name Interpolation time period
Object Code Record
Data Type Interpolation time period record (0080y,)
Category Conditional: mandatory if ip, csp, csv or cst
mode is supported

Table 166 — Entry description

Attribute Value /\

Sub-Index 00y, \
Description Highest sub-index supported \ \
Entry Category Mandatory < \ \
Access c \

PDO Mapping See IEC 61800-7-30‘( (7 \)
Value Range 02y, (\\// /\ \
Default Value 02h< < ) < \ ~/ )\/

X
Sub-Index o1, [
Descripti% Inter}S\oIatl(QnNe M)Me
N\
Entry tegélx( Ma\ndq}h(y V

P AN
F>D<§\Mapphg> sée\léc\m}go#-sm
I/L{ ange\ \Nqsig\w\wié‘/

\Subindex 02,
\D§cr tioW Interpolation time index

\\\Ewt\ry Category Mandatory
A%Qeé/ rw
\Qpé Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range -128 to +63
Default Value =3

13.5.4 Object 60C4,: Interpolation data configuration

This object shall provide the maximum buffer size, shall indicate the configured buffer
organisation of interpolation data, and shall provide objects to define the size of the data
record and to clear the buffers. This object is used to enable the drive device to receive the
needed data in advance. It also is used to store the positions and further data sent by the
control device.

The value of sub-index 01, shall be given in number of interpolation data records.

The value of sub-index 02, shall be given in number of interpolation data records.
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If sub-index 03, is 00, this shall indicate a FIFO buffer oganisation, if it is 01, this shall
indicate a ring buffer organisation. All other values are reserved.

The value of sub-index 04, shall be dimensionless indicating the next free buffer entry point.

The value of sub-index 05, shall be given in byte.

If 00, is written to sub-index 06}, this shall clear the buffer inputs, shall disable the access,
and shall clear all ip data records. If 01, is written to sub-index 06,,, this enables access to
the input buffers. All other values are reserved.

Tablg

167 specifies the object description, and Table 168 specifies the en

Table 167 — Object description

N\
\

Attribute Value
Index 60C4,, N
Name Interpolation data conflgurat|< \ \
Object Code Record \
Data Type Interpolation data corﬁigu(ﬁ})n r\aqdmp}
Category Optloy\al
TableM\Xa\W
Attrity{te
Sub- |m§e\ ooh )
Des tion I(ﬁ'ngst\sQ&md\e);Jupported

Ent&Ca}t/g\O{;/

R

iy,
S

Wmsoo-rsm

o7/
07,

>4

N
\Sub-Indey

01,

Dascription

Maximum buffer size

{pt?y Category

Mandatory

Access

ro

PDO Mapping

See |[EC 61800-7-301

scription.

Value Range Unsigned32

Default Value No

Sub-Index 02,

Description Actual buffer size
Entry Category Mandatory

Access rw

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range Unsigned32

Default Value

0000 00004,
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Table 168 (continued)

Attribute Value
Sub-Index 03y,
Description Buffer organisation
Entry Category Mandatory
Access rw
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range 00y, or 01,
Default Value 00y, A
Sub-Index 04, X \(‘
Description Buffer position g \
Entry Category Mandatory /\ \
Access rw \\\
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \\

Value Range

Unsigned16

Default Value

0000,

/
N

Sub-Index

AN\ [N
05, C

Description

Entry Category

\ g
Size of ta%ﬂo\t& \
>

Access/\ p

PDQ Mabging \|

Man ator}b\
FANANCUAN
SeekQ 1800-7-3

valje Rangs

G N
>

0y

<\D§:‘fa t Valug>

AN

Lo

o

Deschiption

\B/wf{er clear

k{ltr Ca}qur% Mandatory
N A&ess\ wo
Bs\Mey}ping See IEC 61800-7-301
Va\ye Range 00y, or 01,
\Dé‘ault Value 00y,

14 Profile velocity mode

141

General information

The profile velocity mode covers the following sub-functions:

Demand value input via trajectory generator

Velocity capture using position sensor or velocity sensor

Velocity control function with appropriate input and output signals

Monitoring of the profile velocity using a window-function

Monitoring of velocity actual value using a threshold
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The operation of the reference value generator and its input parameters includes and are
described in Clause 10:

o Profile velocity

e Profile acceleration

e Profile deceleration

e Emergency stop

e M

Vario

otion profile type

us sensors may be used for velocity capture. In particular, the aim is that cost

S are

redud
comn

The
manu
estaj

Monif
ordin

14.2
Figur

obtai
enco

The

the target velocity and thg

veloc]

As s(
thres
shall

ed and the drive power system is simplified by evaluating position and_velocity us
hon sensor, such as is optional using a resolver or an encoder.

velocity control function is not specified more precisely at
facturer-specific, but the format and maximum number o
lished.

oring functions for the velocity actual value pro¥
hted systems.

Functional description
e 45 shows the defined structure

ned through differentiation from
jer increments.

arget reached bit (bit

ity window time.

ing a

highly

are

uper-

ay be
sition

alr\/een
n the

on as the yehaci b Va SXCE ocity
hold time, thep bi sef\to 0 in the statusword. Below this threshold, the bit

be setto 1 an
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Target velocity (60FF,,) Limit
function .
h

Velocity

limit Velocity
Max profile velocity (607F,) — demand
Max motor speed (6080,,) ! Cgﬂr!rll’]pl)r;;r:ér value

> o (606By,)
) —| Multiplier o > Ceoﬁr,g:?l

Profile acceleration (6083, Trajectory .
Profile deceleration (6084,) |  Limit Generator
Quick stop deceleration (6085;) function
Max pcceleration (60C5,)) T 1

Max Heceleration (60C6,,) Vi ItOCIty
controller
Motign profile type (6086,) §

Polarfty (607E,) Q >
Senspr selection code (606A,) \
Velogity [ins/s] 5

Position actual value (6064,) | Velocity
» d/dt * sensor N\
Velodity sensor actual value (6069;) selection

Polarjty (607E,) locity actual value (606,

14.3 | General definitions

The factors necessary for i a Jinear relationship and therefore they are desdribed
in thg factor group. The i

14.4 | Use of co@l

The profile veloci e 8, Bits of the controlword and the statusword for mode-
specific purpose ' e structure of the controlword. Table 169 defines the
values for bit

7 6 4 3 0

15\ 9 8
(séei\/ | Halt | (see reserved (see
SB

LSB

Figure 46 — Controlword for profile velocity mode

Table 169 — Definition of bit 8

Bit Value Definition

8 0 The motion shall be executed or continued

1 Axis shall be stopped according to the halt option code (605D,))

Figure 47 shows the structure of the statusword. Table 170 defines the values for bit 10, 12,
and 13 of the statusword.
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15 14 13 12 11 10 9 0
(see Max slippage error Speed (see rZ:(:%th (see
MSB LSB
Figure 47 — Statusword for profile velocity mode
Table 170 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13
Bit Value Definition
10 a) Halt (Qif 8 in nnnfrnl\unrri) =0 Targn+ not reached
Halt (Bit 8 in controlword) = 1: Axis decelerates /\
1 Halt (Bit 8 in controlword) = 0: Target reached
Halt (Bit 8 in controlword) = 1: Velocity of axis is 0 /\ &
12 0 Speed is not equal 0 \ \/
1 Speed is equal 0
N
13 0 Maximum slippage not reached < \ \
1 Maximum slippage reached \ \\/

14.5 | Detailed object definitions

14.5.11
This ;
increments per second. Table 171 spé
the eptry description.

description

S %

wsensor. The value shall be givien in
description, and Table 172 spefcifies

Value

I@ex

Nee

Ve@city sensor actual value

Objectsode Variable
\B§§a Npe\/ Integer32
\\L\a@gor% Optional

Table 172 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access ro
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range Integer32
Default Value No

14.5.2 Object 606A,: Sensor selection code

This object shall provide the source of the velocity sensor actual value. It determines whether
a differentiated position signal or the signal from a separate velocity sensor is evaluated.
Table 173 specifies the value definition, Table 174 specifies the object description, and Table

175 specifies the entry description.
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Table 173 — Value definition

Value Definition
0000y, Actual velocity value from position encoder
0001y, Actual velocity value from velocity encoder

0002, to 7FFF,, |Reserved
8000, to FFFF,, | Manufacturer-specific

Table 174 — Object description

Attribute Value (]
Index 606A, N
Name Sensor selection code (\

Object Code Variable \
Data Type Integer16 \ \
Category Optional & \ \ \>

\‘>
Table 175 — Entre(,g SCki ti?\n

Attribute < <\\ (\/alué\ U ‘\/
Sub-Index 00, \ N/

Access rw (

PDO Mapping | See IEC 6480D7>304,
Value Range ( See\K%)Q1%~) v
DefMVame\ ) a ufaém\Wic

14.5.3 Object 6; B

This pbject shall
in the user-defined velo
specifies thedentr

demand value

ut value of the trajectory generator. The value shall be given
ble 176 specifies the object description, and Table 177

Table 176 — Object description

>Attribute Value
Index 606B,
Name Velocity demand value
Object Code Variable
Data Type Integer32

Category Optional
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Table 177 — Entry description
Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access ro
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range Integer32
Default Value No
14.5.|4 Object 606C,,: Velocity actual value
This pbject shall provide the actual velocity value derived either fro ' sens
the position sensor. The value shall be given in user-defined { able
specifies the object description, and Table 179 specifies the entry desck
Table 178 — Object description
Attribute Value— N RN
Index 606C,
Name Velocity actual vm\)/
Object Code VaQﬁﬁé\ 2 (‘) N
Data Type Integ \ \ /
Category Con |ona| ma \Q’y v or csv is supported
Table \\ib ;;crlptlon
AN
Attribate Value
<\s>1b “pdex oo N4
Acosg R\
'RDQ Mapging\. | Seg)IEC 61800-7-301
Va}\e\{nge Tr{eger32
\Bgabt{vw No
14.5.p6 elocity window
This jpbject shall indicate the configured velocity window. The value shall be given in
defined{vetocity units. Table 180 specifies the object description, and Table 181 specifie
entry dnqr‘riln'rinn

Table 180 — Object description

Attribute Value
Index 606D,
Name Velocity window
Object Code Variable
Data Type Unsigned16
Category Optional

:2007

or or
178

user-
s the
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14.5.
This

millis
desci

14.5.

This
defin

Table 181 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range Unsigned16

Default Value Manufacturer-specific

b Object 606E,,: Velocity window time

object shall indicate the configured velocity window time. The
econds. Table 182 specifies the object description, and Tabl
iption.

Table 182 — Object description

Attribute Value— N RN
Index 606E,
Name Velocity window }«rmg\)/

Object Code Var{&%\ /\\ } ( U ‘\7
Data Type Unsi\\ed%\ \ \ /

Category Opt|

Table \® ;crlptlon
N
petioatg

Value
<zybgdex< 00 N4
Aceoss W\
%@ Me%p\ing Se§|E061800-7-301

Va}\e\{nge ‘Uﬁsigned16

"Begauit Value ~ | 0000,

elocity threshold

bbject shall indicate the configured velocity threshold. The value shall be given in
pd{velocity units. Table 184 specifies the object description, and Table 185 specifig

entry

iven in

entry

user-
s the

dnqrripfinn

Table 184 — Object description

Attribute Value
Index 606F,
Name Velocity threshold
Object Code Variable
Data Type Unsigned16
Category Optional
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Table 185 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range Unsigned16

Default Value Manufacturer-specific

14.5.
This

millis
desci

14.5.

This

B Object 6070,,: Velocity threshold time

pbject shall indicate the configured velocity threshold time. The
econds. Table 186 specifies the object description, and Tabl
iption.

Table 186 — Object description

Attribute Value— N RN
Index 6070,
Name Velocity threshol}d’n@\q)/

Object Code Var{&%\ /\\ } ( U ‘\7
Data Type Unsi\\ed%\ \ \ /

Category Opt|

Table \® Ecrlptlon
N
putibang

Value
<zybgdex< oo N4
Aceoss W\
7»@ Me%p\ing Se§|E061800-7-301

Va}\e\{nge ‘Uﬁsigned16

\Bgabt{va‘ug/ Manufacturer-specific

arget velocity

object shall indicate the configured target velocity and shall be used as input fd

trajed

tofy -generator. The value shall be given in user-defined velocity units. Tablg

specilfipc the nhjprf dpcr‘riptinn, and Table 189 Qpp(‘ifin the pntry dpcr‘riln'rinn

Table 188 — Object description

Attribute Value
Index 60FF,
Name Target velocity
Object Code Variable
Data Type Integer32
Category Conditional: mandatory if pv or csv is supported

:2007

iven in

entry

r the
188
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Table 189 — Entry description

Attribute

Value

Sub-Index

00,

Access

rw

PDO Mapping

See IEC 61800-7-301

Value Range

Integer32

Default Value

Manufacturer-specific

14.5.10 Object 60F8,: Max slippage

This pbject shall indicate the configured maximal slippage of an asy
the max slippage has been reached, the corresponding bit 13

statusword shall be set to 1. The reaction of the drive device, whe
occuts, is manufacturer-specific. This value shall be given in
specifies the object description, and Table 191 specifies the entry de

Table 190 — Object d

Attribute

<

al@

Index

Name

60F8 (\\V/ /\\/

s ammmel (&

Object Code

Varia% \ D

Data Type

Integ(er32r\ \

Categoy/\

AN

ERTANDY

MTastﬂ\—\nWy):e:cription

<\ | ftributeN Value

b-ln\iQx

6o,

r'w

e
D Ma}p\ing\ See IEC 61800-7-301

Value }’\ange

Integer32

efault Value

Manufacturer-specific

15 Trofile torque mode

. When
in the

error

e 190

15.1 General information

The profile torque mode allows control device (i.e. closed-loop speed controller, open-loop
transmission force controller) to transmit the target torque value, which is processed via the

trajectory generator. The torque slope and torque profile type parameters are required.

15.2 Functional description

If the control device switches the controlword bit 8 (halt) from 0 to 1 or from 1 to 0, than the
trajectory generator ramps its control effort output down to zero, respectively up to the target
torque. In both cases, the trajectory generator takes the torque slope and torque profile type

into consideration.
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All definitions refer to rotating motors. Using linear motors instead requires that all "torque"
objects refer to a "force" instead. For the sake of simplicity, the objects are not duplicated and
their names are not modified. As an example, the linear motor target force is transmitted
using the target torque object. Refer to the object descriptions for additional information.

The manufacturer-specific torque control and power-stage functions are not described as they
fall beyond the scope of this drive profile specification. They are only mentioned for showing
how some parameters affect them. As an example, the closed-loop torque control coefficients
(if any) are to be defined and described by the manufacturer.

The torque control parameters, power stage parameters and motor parameters are defined as
objedts in order that they may be handled (i.e. downloaded) in a standard way. Their detailed
data fefinition is manufacturer-specific.

The forque demand, torque actual value, current actual value d lin age are
available to the user as parameters, if they are monitored.

Figure 48 shows the defined structure of the profile torque d

A 4

Target torque (6071,,) \>

Target slope (6087,,)

/f\{r ye demaift\(607

Torque profile type (6088,,)

Controlword (6040,,) U
Max torque (6072 )
Torque
control
Max current (6073, and
~_
Motor rated torque (6076, \( v power
Motor rated current (Gb\&Q stage

Current actual VAQ@X \/\\/
ADC link voItag€(6B\7\%\ \/

iguke 48 — Structure of the profile torque mode

15.3 | General

Therg are-no general definitions given for the profile torque mode.

15.4 Use of controlword and statusword

The profile torque mode uses some bits of the controlword and the statusword for mode-
specific purposes. Figure 49 shows the structure of the controlword. Table 192 defines the
values for bit 8 of the controlword.

15 9 8 7 6 4 3 0

(see | Halt | (see reserved (see

MSB LSB

Figure 49 — Controlword for profile torque mode
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Table 192 — Definition of bit 8

Bit Value Definition

8 0 The motion shall be executed or continued

1 Axis shall be stopped according to the halt option code (605Dy))

Figure 50 shows the structure of the statusword. Table 193 defines the values for bit 10 of the
statusword.

15 14 13 12 11 10 9 0

(see reserved (see Target reached| (se/e/\ |
MSB LSB

Figure 50 — Statusword for profile torque mode

Table 193 — Definition of bit 1
Bit | Value Definition "\ \ \
10 0 Halt (Bit 8 in controlword) = 0: Target tofque not\fea
Halt (Bit 8 in controlword) = 1: Axis deéi at\s.\N
1 Halt (Bit 8 in controlword) = @ed
Halt (Bit 8 in control ord) 1@00& of ais is )\>

NOTE|Target torque reached is defined by a m nufamr-sp &ifi
15.5 | Detailed object d i

15.5.1 Object 6071,

tim® or window object.

This pbject shal@ - value for the torque controller in profile tprque
modqg. The value 5. g sand of rated torque. Table 194 specifies the gbject
desciiption, and T :

N \Att bute Value
Mdex 6071,
Na\we Target torque
ject Code Variable
Data Type Integer16
Category Conditional: mandatory if tq or cst is supported

Table 195 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range Integer16

Default Value 0000y,
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15.5.2 Object 6072,: Max torque
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This object shall indicate the configured maximum permissible torque in the motor. The value
shall be given per thousand of rated torque. Table 196 specifies the object description, and
Table 197 specifies the entry description.

Table 196 — Object description

Attribute Value
Index 6072y,
Name Max torque
Object Code Variable /
Data Type Unsigned16 A
Category Optional
Table 197 — Entry descrlp/m@
Attribute
Sub-Index 00;, / .
Access rw f\\)/ IN
PDO Mapping See{(EB\msgo’\?\so} ( ) ‘\/
Value Range Un5|\f§d1}>\ \ \ /
Default Value Manuyfacturer-specific

15.5.

This
moto
desci

. The value/Shall™qe give
iption, and e ifi

8 — Object description

in the
bject

Value

inaex \ 6073,

}K) Max current

Ot}}gct Code Variable
\Déa Type Unsigned16

Category Optional

Table 199 — Entry description
Attribute Value

Sub-Index 00y,

Access rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range Unsigned16

Default Value Manufacturer-specific



https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

61800-7-201 © IEC:2007

- 117 -

15.5.4 Object 6074: Torque demand

This object shall provide the output value of the trajectory generator. The value shall be given
in 1/1 000 of rated torque. Table 200 specifies the object description, and Table 201 specifies

the entry description.

Table 200 — Object description

Attribute Value
Index 6074y,
Name Torque demand

Object Code

Variable /
Data Type Integer16 A
Category Optional /\
Table 201 — Entry description ®
AN

Attribute Value— N RN
Sub-Index 00y, /A~ \
Access ro f\\)/
PDO Mapping See{(EB\msgo’-\?\so} ( ) ‘\/
Value Range Integex16 \ \ /
Default Value No

15.5.

This
namsg
(root-
given
desct

-plate. Dep i
mean-squa@
in mA. Tablé 2
iption.

rated current. It is taken from the m
technology, this current is DC, peak or

able 202 — Object description

Attr\t{ute

Value

Ingex

6075,

Nge

Motor rated current

btor’s
.m.s.

entry

Object Code Variable
Data Type Unsigned32
Category Optional
Table 203 — Entry description
Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access rw
PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range

Unsigned32

Default Value

Manufacturer-specific



https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

- 118 —
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This object shall indicate the configured motor rated torque. It is taken from the motor’s name-
plate. All relative torque data shall refer to this value. For linear motors, the object name is
not changed, but the motor rated force value shall be entered as multiples of mN (milli
Newton). The value shall be given in mNm (milli Newton metre). Table 204 specifies the
object description, and Table 205 specifies the entry description.

Table 204 — Object description

15.5.7
This

Tablg

Attribute Value
Index 6076,
Name Motor rated torque (

. . N
Object Code Variable /\<
Data Type Unsigned32 < \
Category Optional

Table 205 — Entry de?r—rpl\

Attribute aI e

Sub-Index 00 N
—— /v >

Access rw & Q ( \ )\/
PDO Mapping | See ||§k618§)(@\{01\ N

Value Range

Unméned

/,M.@u\ﬁqctu\q gb\emf}\

Object 6077,

object sh
instaptaneous torqug
206 specifi f

e of the torque. It shall

able 206 — Object description

correspond td

Attr\t{ute

Value

Ingex

6077,

Nge

Torque actual value

Object Code Variable

Data Type Integer16

Category Conditional: mandatory if cst is supported

Table 207 — Entry description

Attribute Value

Sub-Index 00y,

Access ro

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range Integer16

Default Value No

the
rque.
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15.5.8 Object 6078: Current actual value

This object shall provide the actual value of the current. It shall correspond to the current in
the motor. The value shall be given per thousand of rated current. Table 208 specifies the
object description, and Table 209 specifies the entry description.

Table 208 — Object description

15.5.

This
valueg
speci

Attribute Value
Index 6078y,
Name Current actual value
Object Code Variable /
Data Type Integer16 A
Category Optional /\
Table 209 — Entry descripti n&
AN
Attribute Value— N RN
Sub-Index 00y, /A~ \
Access ro f\\)/
PDO Mapping See{(EB\mago’-\?\ao} ( ) ‘\/
Value Range Integex16 \ \ /
Default Value No

ink current voltage at the drive device
cifies the object description, and Tablg

Value
inaex \ 6079,
}K) DC link circuit voltage
Ot}}gct Code Variable
\Déa Type Unsigned32
Category Optional
Table 211 — Entry description
Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access ro
PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range

Unsigned32

Default Value

No

The
211
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15.5.10 Object 6087,,: Torque slope
This object shall indicate the configured rate of change of torque. The value shall be given in

units of per thousand of rated torque per second. Table 212 specifies the object description,
and Table 213 specifies the entry description.

Table 212 — Object description

Attribute Value
Index 6087y,
Name Torque slope
Object Code Variable /
Data Type Unsigned32 A
Category Conditional: mandatory if tq is supporteg/\
Table 213 — Entry descripti n&
AN
Attribute Value— N RN

Sub-Index 00,

4
Access rw f\\)/ AN
PDO Mapping See{(EB\mSW:;O% ( U ‘\}
Value Range UnSI\\F\ed?’}\ \ \ /

Default Value Manuyfacturer-specific

15.5.11 Object 6088,:

This |object shall indidate tk i profile used to perform a torque change.
Tablg 214 specj ition ble 215 specifies the object description| and
Tablg 216 speci

Table)214 — Value definition

Nvahe Definition
(N)Oh Linear ramp (trapezoidal profile)
OO}>Ih sin2 ramp

OE)QZh to 7FFF, |Reserved
\8600h to FFFF, | Manfacturer-specific

Table 215 — Object description

Attribute Value
Index 6088,
Name Torque profile type
Object Code Variable
Data Type Integer16
Category Optional
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Table 216 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y
Access rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range Integer16

Default Value 0000y,

16 J!elocity mode

16.1 | General information

This mode is used by frequency inverters, but not limited to thi wi€e. [Most
applitations use a velocity set-point and a controlword for swichingd Ve vice om and
off.

Figure 51 shows the overall structure of the velogity mode>Ihe pgssible torque control
function is not in the scope of this part of the IEC 61800/ seriesy itnpay’use the target tprque

and tprque actual value objects defined in 15.5<.1\va} spe tL@ly
Q

sfatusword bit 11 (internal limit|active)

N~

R\

vl target velocity (6042 ;)
vl sef-point factor (604B,) | Factor

. B
vl dimension factor (604C ) ‘/wct%
™~

vl velocity min/max amounN604}3\l) N

vl set-point
factor (604B },)

vl dimension

vl dirhension factor (604C ) \ factor (604C 1) | Reverse vi ;/el peity
S — actua
. ' factor |value
vl velocity accelerdtion (6048 1) > v . .
> elocit 6044
vi velocity deceleration (8049 WA S Ramp | controly Lyl function | ( n) >
vl velocity quick stop 4604A p) ~ function function
vl dimension factor<\604\Q>)\ /

controlword bi@ﬂq\b{\er p) \

\ 4

controlwor,d\bit\ﬁ (unIoER%@m\Q) gie\r/r?; 1c(:jity

controlwérd bitg \refSreate ramp) 4 vl set-point Reverse |(5043|.)
L h -

contrlolword™bit 8 that) \ factor (6048 ) factor >

- vl dimension function

Velogity factor (604C ;)

contfol — ¥

funcfion

Figure 51 — Velocity mode with all objects

All drive devices using this profile and supporting the velocity mode shall implement the
mandatory objects and there functionality as shown in Figure 52.

vl target velocity (6042, Velocity Statusword bit 11‘
vl velocity min/max amount (6046, limit
> i —>
. _ function vl demand Velocit vl velocity actual
vl velocity acceleration (6048,,) Ramp value (6043,) e otCI Iy value (6044,)
> . > contro
vl velocity deceleration (6049, function function

Figure 52 — Velocity mode with mandatory objects only
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16.2 Functional description
16.2.1 Velocity limit function

The limits in the velocity limit function may be given in user-specific units by including the v/
dimension factor in the velocity limit or in rotations per minute (rpm). The limit-value message
is generated if the input value of the speed limit results in a value outside the speed limit’s
operating range. The limit-value message is mapped as one bit in the statusword.

16.2.2 Ramp function

Figur 53 shows the vpln(‘ity profile that is used to limit the increase and decrease of vel city_
The Yelocity output is equal to the input as long as the changes are bel as definéd| in v/
velocfty acceleration, v/ velocity deceleration, and v/ velocity quickstop.

»

A

velocity.in

A\

»
»

velocity.out

16.2.8

On the basis 3 ntrol-
effort]

16.2.4 Facto

The factorsfunction™~nultiplies the input variables by the assigned factors. The factor|shall
have|a yalue of 1, if it is not implemented.

Figure 54 shows the structure of the factor function; the factor function for two factors is built
of two functions in series connection.

XXX_nhumerator

DIV

A 4

L

Xxx_denominator MUL output >

Figure 54 — Factor function


https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

61800-7-201 © IEC:2007 - 123 -

Figure 55 shows the structure of the reverse factor function. The reverse factor function
divides the input variables by the assigned factors.

XXX_numerator

xxx_denominator DIV @

Figure 55 = Reverse factor function

MUL

16.3
All ol

16.4

The
purpd

General definitions

jects defined in 16.5 are used only for the velocity mode.

Use of controlword and statusword

ecific

ses. Figure 56 shows the structure of the contr . efine
the values for bit 4, bit 5, bit 6, and bit 8 of the controfword.
15 9 8 7 N
(see 8.4.1) Halt Afg’&if‘) )\iz;r?ﬁl)e (see 8.4.1)
MSB LSB
ile velocity mode

bit 5, bit 6, and bit 8

Bit Val Definition
for

4 b\/ ity de and Iue Ybe controlled in any other (manufacturer-specific) way
y atesif generator or manufacturer-specific halt function

oc\\de}»qm valde shall accord with ramp output value

5 0 \ %nh}\outhb\value shall be locked to current output value

1 Rah\{) OW/alue shall follow ramp input value

% N) \\Qamp\ipput value shall be set to zero

}\ \Ba input value shall accord with ramp reference

8 0 )d>o command

1 Motor shall be stopped
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Run ramp Bit5
function
generator

1 |,
Lock 0

Bit 6

Limit function output

—l Bit 4
1 Ramp input value Ramp

. Ramp output value
function J
4

u generator Vetovity emamd—
Special o -
function

generator

Figure 57 — Usage of controlword bits in vgloci

Figure 58 shows the structure of the statusword.

15 14 13 12 11 //\\m\ 0
(see reserved (0) | (see F\\J)e;éer}»gd(})\ Xee

MSB

) LSB
for profile velocity mode

Figure 58 — Statu

16.5 | Detailed object definitions

16.5.1

the system. It shall be multiplied by the v/
if these are implemented. The value shall be
evolutions per minute (rpm), if the v/ dimepsion
implemented or have the value 1. Positive vplues
tive values shall indicate reverse direction. Tablg 218

This pbject shall indica
dimension factor, d
given in user-d@l
factor and the v/ set

shallindicate for
specifies the objext de

fable 218 — Object description

Value

6042,

vl target velocity

Object Code Variable

Data Type Integer16

Category Conditional: mandatory if v/ is supported

Table 219 — Entry description

Attribute Value

Sub-Index 00y,

Access rw

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range Integer16

Default Value 0000y,
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16.5.2 Object 6043;: v/ velocity demand

This object shall provide the instantaneous velocity generated by the ramp function. It is an
internal object of the drive device. The value shall be given in the very same unit as the v/
target velocity. Positive values shall indicate forward direction and negative values shall
indicate reverse direction. Table 220 specifies the object description, and Table 221 specifies
the entry description.

Table 220 — Object description

Attribute Value
Index 6043, (
Name vl velocity demand /\<
Object Code Variable < \
Data Type Integer16 /\ \
Category Conditional: mandatory if v/ |s/su{w>BKted

Table 221 — Entry d sc?p}N

Attribute ( M«% /\ \5
Sub-Index 00,8 NN
BN N

Access

PDO Mapping | See (EC 6(18Q0-7\3\0\r\ \
Value Rafige /—m@é{m\\\} \

DefaultVﬁ\ue\(

16.5. j «@ : vl veldcit ac a

This
imple
the

calcu

at the motor spindle or load. Depending of the
ithout sensor, with sensor, etc.), the drive shall prpvide
al velocity (velocity demand, velocity control effort,
elocity).

the very same unit as the v/ target velocity. Positive values|shall
A and negative values shall indicate reverse direction. Tablg 222
cription, and Table 223 specifies the entry description.

The vyal
indic$
specifies the Obj t de

Table 222 — Object description

Attribute Value
Index 6044y
Name vl velocity actual value
Object Code Variable
Data Type Integer16
Category Conditional: mandatory, if v/ is supported
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16.5.

This

velocfty max amount sub-object shall be mapped internally to the v
velocfty max neg values. The v/ velocity min amount sub-object sha

the v

This

The \
dime

descii
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Table 223 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Access ro

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301

Value Range Integer16

Default Value No

|4 Object 6046,,: v/ velocity min max amount

pbject shall indicate the configured minimum and maximum amg

velocity min pos and v/ velocity min neg values.

ransfer characteristic is shown in Figure 59.

velogity. Tihe v/
ax pQs gnd v/

+vl_velocity_motor_max_amou

+vl_velocity_motor_min_amo

input

e entry description.

Table 224 — Object description

glly to

ations per minute (rpm) or in user-defined velocity unit if the vl
pfemented and is not set to 1. Table 224 specifies the gbject

Attribute Value
thde 6046
Name vl velocity min max amount
Object Code Array
Data Type Unsigned32
Category Conditional: mandatory if v/ mode is supported
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Table 225 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry Category Mandatory
Access c
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range 02y,
Default Value 02,
Sub-Index 01y, (\\(
Description vl velocity min amount (\
Entry Category Mandatory \

Access rw \ \

PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 & \ \

Value Range Unsigned32 'S \

Default Value Manufacturer-specific( (7 \/
(AN N

Sub-Index 02, N 4N WV

Description vl velb&'{y r%a{%(qouht\ \/

Entry Category

Mandatory

Access

PDO Mép\pirﬁ\

v\ A\ )
See TEC\6 18067301

VaILle\Qan}e\ )

A,

MBQ\U%(‘{U re\>specific

\Def |tVa|Lk>
</ AN

16.5.p

This |object

decelexation

»

%

_ delta speed
delta time

f the

velocity

delta_speed

delta_time

[

Figure 60 — Transfer characteristic of the velocity deceleration

R »
time

The value of delta speed shall be given in rotations per minute (rpm) or in a user-defined
velocity unit if the v/ dimension factor object is implemented and is not set to 1; the value of
delta time shall be given in s. Table 226 specifies the object description, and Table 227
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specifies the entry description. If this object is not implemented, the value in object 6048
shall be used for v/ velocity deceleration.

Table 226 — Object description

Attribute Value
Index 6049,
Name vl velocity deceleration

Object Code

Record

Data Type vl velocity acceleration decelaration
Category Conditional: optional
Table 227 — Entry description <\
Attribute Value
Sub-Index 00y, /\\ e
Description Highest sub-index suppcy_e.d\ \

Entry Category

Mandatory

Access

AL LN

PDO Mapping

Value Range

/é\\mmm (), >
o)

Default Value

ozh

L O
NN

Deltakp\}eq

TN
D

S\QE§61800 7-301

Ur@gnedsz

‘M{nufactu rer-specific

N S\%-In > 02y,
\D{e\s&ri@}}%n Delta time
En}>y Category Mandatory
Access rw
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range Unsigned16

Default Value

Manufacturer-specific

16.5.6 Object 6048: v/ velocity acceleration

This object shall indicate the configured delta speed and delta time of the slope of the
acceleration ramp as shown in Figure 61.

Example: If you ramp to 1 500 rpm in 3,7 s, the delta speed equals to 15 000 rpm and delta
time equals to 37 s.
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The
veloc
delta
speci

vl velocity acceleration =

-129 -
delta speed
delta time
- A
:‘(;-;
Re)
[3]
>
delta_time

delta_speed

Table 228 — Object déscript

ity unit if the v/ dimension factor object is implemented a
time shall be given in s. Table 228 specifies the ofj
fies the entry description.

Attribute (\Me/ NN
Index 6048, T AV

Object Code

Recnﬁd

vi velodity acveleratian\’
N

Data Ty/e\

,.\zkel\%:lty\xcc\erat}&k}m/elaranon

Catego

Cond o I manda

if vl is supported

%\%try description

L Attribute

Value

Shptadex

39/

Highest sub-index supported

et

Poeteord

Mandatory

)

C

PBQ Mapping

See IEC 61800-7-301

Neeffue Range

fined
ue of
229

02,
Default Value 02y,
Sub-Index 01y,
Description Delta speed
Entry Category Mandatory
Access rw
PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range Unsigned32

Default Value

Manufacturer-specific
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Attribute Value
Sub-Index 02y,
Description Delta time
Entry Category Mandatory
Access rw
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range Unsigned16

16.5.7

This |object shall indicate the configured delta speed and
deceleration ramp for quick stop as shown in Figure 62.

The
veloc
delta
speci

Default Value

Manufacturer-specific

velocity quick stop =

delta time

velocity

Object 604A,: vl velocity quick stop

delta speed

»

Table 230 — Object description

f the

fined
ue of
231

Attribute Value
Index 604A,
Name vl velocity quick stop

Object Code

Record

Data Type

vl velocity acceleration decelaration

Category

Conditional: optional
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Table 231 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Description Highest sub-index supported
Entry Category Mandatory
Access c
PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range 02,
Default Value 02y, A
Sub-Index 01, X \(‘
Description Delta speed g \
Entry Category Mandatory /\ \
Access rw \ \\\
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 \\ \
Value Range Unsigned32 \

Default Value

Manufacturer- spe‘/(:i{lA\ }/ ,\
)

Sub-Index

\Z\/

Description

02\ \&\\’
N

Deltaﬁle

Entry Category

Man ator

Access/\

+w\\\\ N

PDQ Mabging \|

SeekQ 1800-7-3

Valje Rapae

T —

\Dgfa tVaIue}

M%\(&kﬂ{rg}specific
D

actor.

i T set-

ue. It
e velocity limit function and the ramp function. The value shall ha
be given in the range from -32 768 to +32 767, but the value of 0

e used. Table 232 specifies the object description, and Table 233 specifies the
iption.

€ no
shall
entry

Table 232 — Object description

Attribute Value
Index 604B,,
Name vl set-point factor
Object Code Array
Data Type Integer16
Category Optional
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Table 233 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y,
Description Highest sub-index supported

Entry Category Mandatory

Access [

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range 02y,
Default Value 02,

Description vl set-point factor numerator (

(

Sub-Index 01, N\
N\

\

Entry Category Mandatory

Access rw \ \
PDO Mapping See IEC 61800-7-301 & \ \

Value Range See value definition 'S \

Default Value | +1 ( O N

(A\M/ AN
Sub-Index 02, N 4N WV
Description vl set- int}&%\den\oqﬂnahx\/

Entry Category Mandatory

Access rw \ \\
PDO Méppind\ (| See 1EC\61800-7-301
VaILle\Qan}e\ ) gée\\/albe\w

+1

\Def |tVa|Lk>
</ AN

%

16.5. ion factor

This j gl e egonfigured numerator and denominator of the v/ dimepsion
factor. i actol’ serves to include gearing in calculation or serves to scale the
frequ cific upits of the user. It influences the v/ target velocity, vl velocity
demd alocity actual’value as well as the velocity limit function and the ramp functign.

Calculating,'the v/ dimension factor: Every user-specific velocity consists of a specifi¢ unit
referled/t6 a specific unit of time (e.g. 1/s, bottles/min, m/s, etc.). The purpose of
dimehs: ; . o : ) . .

Velocity [user-defined unit] x Dimension factor [rpm/user-defined unit] = Velocity [rpm]

The values shall be in the range of -2 147 483 648 to +2 147 483 647, but the value of 0 shall
be not used.

Table 234 specifies the object description, and Table 235 specifies the entry description.

Example: If the target unit is 0,1 Hz the numerator is 120 and the denominator is the pole
number.
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Table 234 — Object description

Attribute Value
Index 604C,,
Name vl dimension factor
Object Code Array
Data Type Integer32
Category Optional

Table 235 — Entry description

Attribute Value (\\
Sub-Index 00;, ¢\
Description Highest sub-index supported \

Entry Category

Mandatory

N\

%

Access [ &
PDO Mapping | See IEC 61800-7-301 'S \
Value Range 02y, ( (7 \/
Default Value |02, (\V/AN N

< L C & YN
Sub-Index 01, DV N/
Description vl dilﬁnsion faét&r\me}a@r

Entry Cayag\ory

Access

ManAetor;s\ \
rw N\

(
PD appm\g\ )

$20,|EC 61800:7-301

Rang%

B

Valutx

Seevalye degnition
N

AN

S

N
0297

\Qes\‘\ri[}ﬁ({n

vl dimension factor denominator

y/Qateg Mandatory
ess rw
P\D@ Méapping | See IEC 61800-7-301

Naiﬁe Range

See value definition

Default Value

+1

17 Cyclic synchronous position mode

17.1 General information

The overall structure for this mode is shown in Figure 63. With this mode, the trajectory
generator is located in the control device, not in the drive device. In cyclic synchronous
manner, it provides a target position to the drive device, which performs position control,
velocity control and torque control. Optionally, additive velocity and torque values can be
provided by the control system in order to allow for velocity and/or torque feedforward.
Measured by sensors, the drive device may provide actual values for position, velocity and

torque to the control device.
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The behavior of the control function is influenced by control parameters like limit functions,
which are externally applicable. The drive internal control function is not specified more
precisely in this part of the IEC 618700-7 series as it is highly manufacturer specific, but the
format and content of the control parameters are provided.

17.2

Figur
the ¢
adde
optio
in ca
contr

Torque offset (60B2 )

Velocity offset (60B1,)

Position offset (60B0,,)

+ + +
Target Position | % Velocity | +—\ Torque R N
[-postion — 7 control \_ | control control " N\
(607A,)
y A A
S
Torque actual value /\ \ \

<
<

< Velocity actual value

(6077,)

Functional description

e

AN
NS

Figure 63 — Cyclic synchronous p

<_aqsm?636cét;3uatu \\\\)

dhction. The input values
and optionally a position offset
et up the position) as well
sed for feedforward control. Espe

(from
to be

as an

cially
brque
on in
avoid

b are
may

the drive device. Li beN\used to restrict the range of values to
unintended positi

The {rive device R v g error. Other features specified in this modé
limitation of motar s stop function for emergency reasons. The torqusg

be limited as well

The [nterpolation riod” defines the time period between two updates of the target
position ition and shall be used for intercycle interpolation

The target paesitio all be interpreted as absolute value.

The position actual value is used as mandatory output to the control device. Further oy

tputs

may be the velocity actual value, torque actual value and the velocity sensor actual value.

The following error actual value may be used as an additional parameter.


https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

61800-7-201 © IEC:2007 -135 -
Target Position (607A,,)
{ Limit
imi N . »
function » Multiplier >
Position offset (60B0,) + ?

Position range'limit (607B,)
Software position limit (607D,

Following error window (6065,

Polarity (607E,)

Position actual
value (6064,

Following error,

Following error time out (6066 ,)) [ms] R actual value
(60F4,)
Max motor speed (6080,) » Multiplier .
[ Velocity actual
\olocity-offset {6081+ Polarity (607Eh) Drive value (606C,)
Quick-stop deceleration (6085, control
Quick-stop option code (605A,) A functi

Motion profile type (6086,)

Interpolation time period (60C2 ;)

Torque offset (60B2,)

Max torque (6072,)

Multiplier

A
Motor rated torque (6076,,)

A\

Multiplier

7'y
Motor rated torque (6076,,)

All values are transformed — if necess

as in

A tanget position value o

such

error

windgw around a pos shall
resulf in setting bi{ 13
17.3
The and
three maode-specific purposes. Figure 65 shows the structure ¢f the
statu values for bit 10, 12, and 13 of the statusword.
EQ\\ 12 11 10 9 0
A Target
(see 8.4. Following error position (see 8.4.2) reserved (see 8.4.2
ignored
MSB | SB

Figure 65 — Statusword for profile cyclic synchronous position mode

Table 236 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13

Bit Value Definition
10 0 Reserved
1 Reserved
12 0 Target position ignored
1 Target position shall be used as input to position control loop
13 0 No following error
1 Following error



https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

- 136 -

17.4 Detailed object definitions

17.4.1

Object 60B0,,: Position offset

61800-7-201 © IEC:2007

This object shall provide the offset of the target position. The offset shall be given in user-

defined position units.

NOTE The value itself is absolute and thus independent of how often it is transmitted over the communication
system, for example, transmitted twice does not mean double value. Since the additive position value represents
an offset to the target position, it can be also used to control the drive with relative values with regard to the target

position.
Tablg23+spesifies-the-ebject-desecription—andTable238-spescifiesthe-entr pton-
Table 237 — Object description
Attribute Value ( \

Index 60B0, /\ \

Name Position offset \

Object Code Variable & \ \

Data Type Integer32 3 \

Category Optional \/

TableM escr@}
Attribute Va e

Sub-Index 00y, \ (\ )

Access< >

PDq\MapN N MEW 7- 3})1

Valle R}ﬁg\e\ |n\qg}rQ2 \

<>fa it vaiu P

17.4.p offset
This pbject gvide-the offset for the velocity value. The offset shall be given in |user-
defingd v synchronous position mode, this object contains the |input
valug fo In cyclic synchronous velocity mode (see Clause 18),
contdins the ffset of the drive device.
NOTE| The value itselfNg absolute and thus independent of how often it is transmitted over the communjcation
system, forlexample transmitted twice does not mean double value. Since the additive velocity value represgnts an
offset [to‘tHe target velocity, it can be also used to control the drive with relative values with regard to the|target
velocitly

Table 239 specifies the object description, and Table 240 specifies the entry description.

Table 239 — Object description

Attribute Value
Index 60B1y,
Name Velocity offset
Object Code Variable
Data Type Integer32
Category Optional
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Table 240 — Entry description

Attribute Value
Sub-Index 00y
Access Rw

PDO Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range Integer32

Default Value 0

17.4.3 Object 60B2,: Torque offset

This [object shall provide the offset for the torque value. The offsef/s
thougand rated torque. In cyclic synchronous position mode and ¢
modq (see Clause 18), this object contains the input value for toro
synchronous torque mode (see Clause 18) it contains the comma

drive| which is added to the target torque value.

NOTE| The value itself is absolute and thus independent of how
system, for example transmitted twice does not mean double valug”

Tablg 241 specifies the object description, and Tahl
Table @'ect esckip

F@i
ti

s thevéntry description.

2
41
Attribute /A V:«h‘b@

Index 6083, (N P

Name < We offsét\) N >

Obj?*st\Co N Y—e.{abk\

C te&ry < \th@\el

Dath Typé \\_| integecls "\
<

<\ m42 — Entry description

J(Altribute Value

N

\\Su\b-lnd& 00,

Neow” |

PD® Mapping See IEC 61800-7-301

Value Range Integer16

Default Value 0

be given ih per
s vefocity
. Ip gyclic

e of the

et the communjcation

18 Cyclic synchronous velocity mode

18.1 General information

The overall structure for this mode is shown in Figure 66. With this mode, the trajectory
generator is located in the control device, not in the drive device. In cyclic synchronous
manner, it provides a target velocity to the drive device, which performs velocity control and
torque control. If desired, the position control loop may be closed over the communication
system. Optionally, additive velocity and torque values may be provided by the control system
in order to allow a second source for velocity and/or a torque feed forward. Measured by
sensors, the drive device may provide actual values for position, velocity and torque to the

control device.
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The cyclic synchronous velocity mode covers the following sub-functions:

e Demand value input

e Velocity capture using position sensor or velocity sensor

e Velocity control function with appropriate input and output signals

e Limitation of torque demand

Various sensors may be used for velocity capture. In particular, the aim is that costs are

reduced and the drive power system is simplified by evaluating position and velocity using a
common sensor, such as is optional using a resolver or an encoder.

The pehavior of the control function is influenced by control param ters suchCas| limit
functions, which are externally applicable. The drive internal control f ot_spegified
more|precisely in this part of the IEC 61800-7 series, as it is highly cifi¢, but
the fgrmat and content of the control parameters are provided.

Offset torque

(60B2,,)
Offset velocity
+

(60B1,) ¢+

Target  + Velocity ;Q_. Torqu
velocity C control

(60FF,)

A s
< Torque actual value

(6077,) < >
_ Velocity actual valye (\

< (606C,,) g\(\\\) \\>
< Position actual value
\/

(60604

18.2

The flactors a ) i i i ribed
in the X

18.3

Figur n the
contrpl device point of view) are the target velocity and optionally, a velocity offset (fjo be
added.to the target velocity to allow two instances to set up the velocity) as well as a tprque

Offse :onanlall\l |n caceadad f\r\n{rnl ohﬂlr\hlrao whara 9 valacity cantral ic fallawad b a
Especialy—in—- 6o ures—where—a—velocitycontrol-is—followed! by

L= S>a-i-a~ Al

torque control, the output of the velocity control loop is used as an input for a further
calculation in the drive device.

The drive device may support limitation of motor speed and a quick stop function for
emergency reasons. The torque may be limited as well.

The interpolation time period defines the time period between two updates of the target
velocity and/or additive velocity and shall be used for intercycle interpolation.

The velocity actual value is used as mandatory output to the control device. Further outputs
may be the torque actual value and the velocity sensor actual value.
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Target velocity (60FF,)
+
Multiplier
Velocity offset (60B1,) +
Polarity (607E,,)
Max motor speed (6080,) » Multiplier .
A Velocity actualI

Velocity sensor actual value (6069 ) Polarity (607Eh) value (606C,)

Quick-stop deceleration (6085,)

i~ 4 FH <l VYo =i WA
Quic StopopPHoONCoae{OUoR,)

Motion profile type (6086,,)

Velocityisgnsog
>
actudl valu

Interpolation time period (60C2 ,)

Torgye offset (60B2 ) » Multiplier
/'Y
Motor rated torque (6076,
Max torque (6072 ,) Multiplier

A
Motor rated torque (6076,

All values are transformed — if necessary 3 such
as ingrements with the functions descri

18.4 | Use of controlword

The gyclic synchronou some
bits ¢of the statuswor £ . f the
statusword. Tab@S i :
15 1%<\ 12 11 10 9 0
\/ Target
(see 84.2) reserved velocity (see 8.4.2) reserved (see 8.4.2
ignored
M N | SB

able 243 — Definition of bit 10, bit 12, and bit 13

Bit Value Definition
10 0 Reserved
1 Reserved
12 0 Target velocity ignored
1 Target velocity shall be used as input to velocity control loop
13 0 Reserved
1 Reserved
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19 Cyclic synchronous torque mode

19.1 General information

The overall structure for this mode is shown in Figure 69. With this mode, the trajectory
generator is located in the control device, not in the drive device. In cyclic synchronous
manner, it provides a target torque to the drive device, which performs torque control.
Optionally, an additive torque value can be provided by the control system in order to allow
two instances to set up the torque. Measured by sensors, the drive device may provide actual
values for position, velocity and torque to the control device.

The gyclic synchronous torque mode covers the following sub-functions:

e démand value input;

e tdrque capture;
e tdrque control function with appropriate input and output signals;

mitation of torque demand.

The |drive internal control function is not specified more SCisE this part of the
IEC §1800-7 series as it is highly manufacturer spec \ nd content af the
contrpl parameters are provided.

Offset torque /\
+

(60B2,)

Target ¥ T e
torque ontr

(6071@(\ %IQB

<[ Forque

Q&MB MO
W N

(6 h)

— Cyclic synchronous torque mode overview

19.2 | Gene

for scaling have a linear relationship and therefore they are desqribed
e polarity is described in the factor group as well.

The factors .neces
in thg factor group. 1

19.3 LEunctional description

Figure 70 shows the inputs and outputs of the torque control function. The input (from the
control function point of view) are the target torque and optionally a torque offset (to be added
to the target torque to allow two instances to set up the torque).

The drive device can have features for limitation of motor speed. The torque can be limited as
well.

The interpolation time period defines the time period between two updates of the target
velocity and/or additive velocity and shall be used for intercycle interpolation.

The torque actual value is used as mandatory output to the control device.
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Target torque (6071)

Torque offset (60B2 ) +

Max motor speed (6080,)

+

—>

— 141 -

Multiplier

A
Motor rated torque (6076,

Multiplier

Interpolation time period (60C2 ,)

7'y
Polarity (607Eh)

Max torque (6072 )

Multiplier

Drive
Torque actual
control value (6077,)
function

19.4

Figure 70 — Cyclic synchronous torque control f

7'y
Motor rated torque (6076,

Use of controlword and statusword

The gyclic synchronous torque mode uses no mode specifje bi

bits

statusword. Table 244 defines the values for bit 10, 1

20 OQptional application FE

some
f the

15 14 13 12 0 0
Tal@ @ |
(see reserved torque (sé ) reserved (see
re
MSB | SB
Figure 71 — St nchronous torque mode
Bit Definition
10 Reserygd N
Reset U
12 arget torque Tgnoréd

Ta\qet\m{que hall be used as input to torque control loop

esé\/ed

<

o\
N

hbs\ep)ed

NV

20.1

The objects defined in this clause are used for the optional generic input/output FE.

General

20.2 Object 60FD,: Digital inputs

This object shall provide digital inputs. Figure 72 specifies the object structure.
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31 16 15 4 3 2 1 0
Manufacturer-specific reserved ‘ interlock ‘ home switch positive limit switch negative limit switch
MSB LSB

Figure 72 — Object structure

Table 245 specifies the values.

Table 245 — Value definition

Value Definition
0Op Switched off
1 Switched on

Tablg 246 specifies the object description, Table 247 specifies e desgription.

Table 246 — Object d(é_m

Attribute ( \M?/ /\ \
Index 60|'<% \ Q \ )\/
Name Dlglta/\ﬁputs \

Object Code Var|a€ble \
TN /m\ew&\\ S
Categor Optlo

Q %\k& ntry description

&At}i\bu Value

Shy}h\dex Qg/

CCé?S x ro
PDO I\h\a\ppirk/ See IEC 61800-7-301
}me\R ge Unsigned32

De}f?ult Value 0000 00004,

20.3 | Object 60FE,: Digital outputs

This object shall command simple digital outputs. Figure 73 specifies the object structure.

31 16 15 1 0

Manufacturer-specific reserved set brake

MSB LSB

Figure 73 — Object structure
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Table 248 specifies the values.

Table 248 — Value definition

Value | Definition for sub-index 01,, | Definition for sub-index 02,
0p | Switch off/don’t set brake Disable output
1p Switch on/set brake Enable output

Table 249 specifies the object description, Table 250 specifies the entry description.

Table 249 — Object description

s o

Attribute Value /\
Index 60FE, \
Name Digital output ﬁ
Object Code Array ( \ \\
Data Type Unsigned32 \
Category Optional

Table@@mcr@g}}

Attribute

Sub-Index 00;, \ O\ )
Descrip@)n /T—Mé\sub—' dex s\u@orted
Entrpl\Cat}ger\‘ I}A%dam )

Acc&ss c
< &)oyappiné \e\ee}q:\m/sﬁo-mm

92 r 92,

Ma}ufactu rer-specific

et o
\

\s\\\b-l dex )

01,

\\D{scrip}ﬁgn

Physical outputs

é\er tegory

Mandatory

Ac/(%ss

r'w

PDO Mapping See IEC 61800-7-301
Value Range Unsigned32

Default Value 0000 00004,
Sub-Index 02,

Description Bit mask

Entry Category Optional

Access rw

PDO Mapping See |IEC 61800-7-301
Value Range Unsigned32

Default Value

0000 0000y,
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Partie 7-201: Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance —
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La Norme internationale CEl 61800-7-201 a été établie par le sous-comité 22G: Systémes

d'entrainement électrique a vitesse variable,
conducteurs, du comité d'études 22 de la CEl:

puissance.

comprenant des convertisseurs a semi-
Systémes et équipements électroniques de

La présente version bilingue (2013-04) correspond a la version anglaise monolingue publiée
en 2007-11.

Le texte anglais de cette norme est issu des documents 22G/184/FDIS et 22G/192/RVD.

Le rapport de vote 22G/192/RVD donne toute information sur le vote ayant abouti a
I'approbation de cette norme.
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La version frangaise de cette norme n’a pas été soumise au vote.
Cette publication a été rédigée selon les Directives ISO/CEI, Partie 2.

Une liste de toutes les parties de la série CEI 61800, sous le titre général Entrainements
électriques de puissance a vitesse variable, peut étre consultée sur le site web de la CEI.

Le comité a décidé que le contenu de cette publication ne sera pas modifié avant la date de
stabilité indiquée sur le site web de la CEIl sous "http://webstore.iec.ch" dans les données
relatives a la publication recherchée. A cette date, la publication sera

* rgconduite;
* slpprimée;
* rgmplacée par une édition révisée, ou

@%
S
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INTRODUCTION

La série CEI 61800 est destinée a fournir un ensemble commun de spécifications dédiées aux
entrainements électriques de puissance a vitesse variable.

La CEI 61800-7 décrit une interface générique entre les systémes de commande et les
entrainements électriques de puissance. Cette interface peut étre intégrée au systeme de
commande. Le systéme de commande proprement dit peut également étre situé dans le
dispositif d'entrainement (parfois appelé "dispositif d'entrainement intelligent").

.‘.‘:-‘: RO re—a+te ace SR Savas G <, a -ques
et numériques, interfaces séries et paralléles, bus de terrain et réseaux)-tes profils \éfablis
sur fles interfaces physiques spécifiques sont déja définis pou aines
d'appllication (par exemple, commande de mouvement) et certaines cla (par
exemlple, dispositifs d'entrainement classiques, positionneur). Les applicati S faces
de prpgrammes de commande et de programmeurs d'application associées sies et
varient dans une large mesure.
La QEI 61800-7 définit un ensemble de fonctions, états
comnuns de commande de dispositifs d'entraineme nces
d'opé
La C ositif
d'ent ation
empl tions
géné S s de
comnpunication différentes. Ceci permet de p i ande
de m i i e ou de commande d'entrainement)
dans S i ositif
d'ent
Iy a
Pour

- logie

c(

- d'une

a<
Pour{un constructeur de dispositif de commande

—| Aucune influence de la technologie de bus

—| \Intégration aisée des dispositifs

— Indépendance par rapport a un fournisseur de dispositifs d'entrainement

Pour un intégrateur de systémes (construction de modules, machines, installations,
etc.)

— Effort d'intégration moindre des dispositifs
— Méthode intelligible unique de modélisation

— Indépendance par rapport a la technologie de bus

Concevoir une application de commande de mouvement avec plusieurs dispositifs
d'entrainement différents et un systeme de commande spécifique nécessite un effort certain.
Les taches de mise en ceuvre des logiciels systémes et de compréhension de la description
fonctionnelle des composants individuels peuvent contribuer a I'épuisement des ressources
d'un projet. Dans certains cas, les dispositifs d'entrainement ne partagent pas la méme
interface physique. Certains dispositifs de commande prennent simplement en charge une
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interface unique qui n'est pas prise en charge par un dispositif d'entrainement spécifique.Par
ailleurs, les fonctions et les structures de données sont spécifiées avec des incompatibilités.
Cela exige de l'intégrateur de systémes d'établir des interfaces spéciales dédiées aux
logiciels d'application et il convient que cette opération ne reléve pas de sa responsabilité.

Certaines applications nécessitent de pouvoir permuter des dispositifs, voire intégrer de
nouveaux dispositifs dans une configuration existante. Elles sont également confrontées a
différentes solutions incompatibles. Les efforts visant a adopter une solution relative a un
profil d'entrainement et aux extensions spécifiques au constructeur peuvent se révéler
inacceptables. Ceci réduit le degré de liberté concernant le choix d'un dispositif le mieux
adapté a cette application de sélection du dispositif disponible pour une interface physique

spécifiqgueetpris e charge par te comtroteur:

La C
préssg
PROF
dans
interr
respd
marq

La pr

Les t
la CH

nte la Figure 1. Les types de profils

nsables du contenu de l'annexe qui
Lies connexes.

| 61800-7-204.

N

1 Ci
uti

402 _est une marque de CAN in Automation,

dé

erteu—de—ta—maraue d—de—HuhR—ae leonaue

F1 61800-7-1 est divisée en une partie générique et en plusie

Idrive3 et SERCOS InterfaceTM4 sont mis en correspondanc
I'annexe correspondante. Les annexes ont été so
ationaux indépendants spécialisés dans les réseau

esente partie de la CEI 61800-7 spécifie le typ

ypes de profils 2, 3 et 4 sont spégifiés da

W

isateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la

d'entrainement pour Cj

y est associge

2, la CEIl 61800-7-2

e.V. Cette information est fournie pour la commodi

03 et

é des
CEl du

de—ses—produits—a—confeormié—a e—profH—A-apHeH

tH—& ra—Hat o Hereehagd

I'utilisation de la marque C|A 402.

< Pt HHS—=a—eohRtortte—a—6 Pt HoHE

e pas

CIP Motion™ est une marque de Open DeviceNet Vendor Association, Inc. Cette information est fournie pour la
commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement
par la CEl du détenteur de la marque ou de l'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil
n'implique pas l'utilisation de la marque CIP Motion™. L'utilisation de la marque CIP Motion™ nécessite
I'autorisation de Open DeviceNet Vendor Association, Inc.

PROFIdrive est une marque de PROFIBUS International. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEIl du
détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’implique pas
I'utilisation de la marque PROFIdrive. L’utilisation de la marque PROFIdrive nécessite I'autorisation de
PROFIBUS International.

SERCOS™ et SERCOS Interface™ sont des marques de SERCOS International e.V. Cette information est
fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un
entérinement par la CEl du détenteur de la marque ou de l'un quelconque de ses produits. La conformité a ce
profil n’implique pas [I'utilisation des marques SERCOS et SERCOS interface. L’utilisation des marques
SERCOS et SERCOS interface nécessite I'autorisation de leur détenteur.
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La CEl 61800-7-301, la CEI 61800-7-302, la CEI 61800-7-303 et la CEI 61800-7-304
spécifient la ou les méthodes de mise en correspondance des types de profils 1, 2, 3 et 4
avec différentes technologies de réseau (telles que CANopen5, EtherCATTM6 Ethernet
PowerlinkTM7, DeviceNet™8, ControlNet™?9, EtherNet/IPTM10, PROFIBUS 11, PROFINET 12 et
SERCOS Interface).

10

11

12

CA
et fai

uvert)

Eth igateurs
de eur de
la de la

m3

Ethernet Powerl
lugratif EPSG. C
inte

e contréle de son utilisation est confié a I'organisme a but non
pour la commodité des utilisateurs de la présente Norme
entérinement par la CEIl du détenteur de la marque ou ¢le I'un

que ; Qdui La conform'e a ce profil n'implique pas l'utilisation de la marque Ethernet
Po i . L'utiNsati ‘ Etheérnet Powerlink™ nécessite 'autorisation de son détenteur.

Deyi ) gn DeviceNet Vendor Association, Inc. Cette information est fournie pour la
co ité de ilisatgurs, de la présente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérirlement
par la nteur de la marque ou de Iun quelconque de ses produits. La conformité a cq profil
n’i L'utilisation de la marque DeviceNet™ négessite

I'a

CoptrolNet™, est™wne marque de ControlNet International. Ltd. Cette information est fournie pour la commodité
des utilisateurs de lavprésente Norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par [a CEI
du|détentéur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’impliqye pas

I'ufilisdtion de la marque ControlNet™. L’utilisation de la marque ControlNet™ nécessite I'autorisatjon de
CoktretNettnterrational—td-

EtherNet/IP™ est une marque de ControlNet International, Ltd. et de Open DeviceNet Vendor Association, Inc.
Cette information est fournie pour la commodité des utilisateurs de la présente norme internationale et ne
constitue en aucun cas un entérinement par la CEl du détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses
produits. La conformité a ce profil n'implique pas I'utilisation de la marque EtherNet/IP™. L'utilisation de la
marque EtherNet/IP™ nécessite I'autorisation de ControlNet International, Ltd. ou de Open DeviceNet Vendor
Association, Inc.

PROFIBUS est une marque de PROFIBUS International. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEIl du
détenteur de la marque ou de I'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n’implique pas
I'utilisation de la marque PROFIBUS. L'utilisation de la marque PROFIBUS nécessite l'autorisation de
PROFIBUS International.

PROFINET est une marque de PROFIBUS International. Cette information est fournie pour la commodité des
utilisateurs de la présente norme internationale et ne constitue en aucun cas un entérinement par la CEIl du
détenteur de la marque ou de lI'un quelconque de ses produits. La conformité a ce profil n'implique pas
I'utilisation de la marque PROFINET. L’utilisation de la marque PROFINET nécessite l'autorisation de
PROFIBUS International.
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ENTRAINEMENTS ELECTRIQUES DE PUISSANCE A VITESSE VARIABLE -

Partie 7-201: Interface générique et utilisation de profils
pour les entrainements électriques de puissance —
Spécification de profil de type 1
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3.1

Pour

3.1.1

Termes et définitions

les besoins du présent document, les termes et définitions suivants s'appliquent.

valeur instantanée

valeu

r d'une variable a un instant déterminé

[VEI 351-21-02]

NOTE Les valeurs instantanées ou les variables instantanées sont utilisées dans la présente partie de la série
CEI 61800-7 comme données d'entrée du programme de contréle d'application afin de contréler les variables de
réaction ou d'autres variables de processus du PDS.
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3.1.2

algorithme

séquence finie d'instructions complétement déterminée par laquelle la valeur des données de
sortie peut étre calculée a partir de la valeur des données d'entrée

[VEI 351-21-37]

3.1.3

application

élément fonctionnel logiciel spécifique a la résolution d'un probléme en termes de mesure et
de commande de procédés industriels

NOTE| Une application peut étre répartie entre les ressources, et peut communiquer avec/d

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.2, modifiée]

es applicatigns.

3.1.4
mode d'application
type d'application pouvant étre sollicité par un PDS

NOTE| Les différents modes d'application refletent la boucle de régutatj
de podition, a la commande de vitesse ou a d'autres applications £

a ement de couple ou
e reteura’la position de référence.

3.1.5
attribut
propriété ou caractéristique d'une ent

[CEI/'R 62390:2005, 3.1.3]

3.1.6
classge
desciliption d'un ense
relatipns et sémantique

[ISO/CE] 19501,@

s mémes attributs, opérations, méthpdes,

3.1.7

commandes

ensemble d le programme de contrdle d'application et le PDS permeéttant
de cantrol PDS ou les éléments fonctionnels de celui-ci

NOTE1 Ju-les mades de fonctionnement reflétent le comportement.

NOTE|2 Les différe Ymmandes peuvent étre représentées par un bit chacune.

3.1.8

comipande, réqulation
action délibérée sur (ou dans) un processus, en vue d'atteindre des objectifs définis

[VEI 351-21-29]

3.1.9

dispositif de commande/régulation

unité physique contenant — dans un module/sous-ensemble ou dispositif — un programme
d'application de commande du PDS

3.1.10
type de données
ensemble de valeurs associé a un ensemble d'opérations autorisées

[ISO/CEI 2382-15:1999, 15.04.01, modifiée]
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3.1.11
dispositif
dispositif de terrain

entité physique indépendante sur réseau, d'un systeme d'automatisation industriel, capable
d'exécuter des fonctions spécifiées dans un contexte particulier et délimitée par ses
interfaces

[CEI 61499-1:2005, 3.30, modifiée]

entité qui exécute des fonctions de commande/régulation, activation et/ou détection et qui est
en interface avec d'autres entités de ce type d'un systéme d'automatisation

[1SO [15745-1:2003, 3.11]

3.1.12
profi| de dispositif
représentation d'un dispositif en termes de ses parameétres, ¢ bs et
comportement selon un modéle de dispositif qui décrit les dopnées gt ) nt du
dispasitif percus par le biais d'un réseau

NOTE| Cette définition est issue de la CEI/TS 61915, que I'on a gfenduepar 'ajout de Ya structure fonctionnglle du
disposijtif.

[CEI/R 62390:2005, 3.19, modifiée]

3.1.1B
variaple de réaction
variable qui représente une variable cgmmandée\g t retournée a un comparateur

[VEI 851-27-03]

3.1.1E

élémpent fonctionnel

entit4 de Iogici cifiée
d'un dispositif

NOTE
fonctig

els et

NOTE
paramg

[CEI/

s) de

3.11
alimé¢ntation de haut niveau
alimentation électrique principale du dispositif d'entrainement

3.1.16

données d’entrée

données transférées d'une source externe dans un dispositif, une ressource ou un élément
fonctionnel

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.14]

3.1.17

interface

frontiere commune entre deux unités, définie par des caractéristiques fonctionnelles, des
caractéristiques de signal ou d'autres caractéristiques selon le cas

[VEI 351-21-35, modifiée]
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3.1.18

entrainement électrique de puissance logique

modéle qui comprend un PDS et un réseau de communication accessible par l'interface PDS
générique

3.1.19
alimentation de faible niveau
alimentation électrique de la partie contréle du dispositif d'entrainement

3.1.20

modeéle

représentation mathématique ou physique d'un systéme ou d'un processus, basée, ave¢ une
préciFion suffisante, sur des lois connues, sur une identification ou s hypothéses
spécifiées

[VEI 851-21-36]

3.1.2(
mod¢ de fonctionnement
caradtérisation de la maniére et du degré avec lequel
I'équipement de commande

humain intervienft sur

[VEI 851-31-01]

3.1.2p
données de sortie
donngées provenant d'un dispositif, d'uner
de cqgs derniers vers des systemes exté

SSOLNCE d'un élément fonctionnel et transférées

[CEI/'R 62390:2005, 3.1

3.1.28

paramétre
éléme¢nt de donnéeQ

saisigs dans un dispg

NOTE(1

NOTE|2 Un pa
[CEI/TR%23

3.1.24
profi
représentation d'une interface PDS en termes de ses paramétres, ensembles de parameétres
et compoftement selon un profil de communication et un profil de dispositif

3.1.25

variable de référence

variable d'entrée d'un comparateur dans un systéme de régulation, qui détermine la valeur
souhaitée de la variable commandée et qui est déduite de la variable de consigne

[VEI 351-27-02]

3.1.26

point de consigne

valeur ou variable utilisée comme donnée de sortie du programme de contrdle d'application
afin de commander le PDS
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3.1.27
état

ensemble d'informations entre le PDS et le programme de contréle d'application, qui refléte

|'état ou le mode du PDS ou un élément fonctionnel de ce dernier

NOTE Les différentes informations d'état peuvent étre codées avec un bit chacune.

3.1.28
type

élément matériel ou logiciel qui spécifie les attributs communs partagés par toutes les

instances du type

[CEI/'R 62390:2005, 3.1.25]

3.1.2p
cas d'application

spécification de classe d'une séquence d'actions, y compris les va
autre|entité) peut exécuter, en interaction avec les acteurs du :

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.26]

3.1.3D
variaple

entitg logicielle qui peut prendre différentes vale e valeur a la fois

[CEI/TR 62390:2005, 3.1.27]

NOTE| Les valeurs d'une variable, ainsi que/d'un para
données.

3.2 | Abréviations

imitent habituellement a un certain ty

pe de

CA Courant al{

BL

c

CiA

COB

csp

cst

csv Cyclic Synchronous Velocity mode (mode de vitesse a synchronisation cycliq
CcC Courant continu

DIV Divisor (Diviseur)

FC Frequency Converter (Convertisseur de fréquence)

FE Functional Element (Elément fonctionnel)

FIFO First In, First Out (Premier entré, premier sorti)

FSA Finite State Automation (Automatisation d'états finis)

hm Homing Mode (mode de retour a la position de référence)

IHM Interface homme-machine
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E/S Entrée/sortie

ip Interpolated Position mode (mode de position interpolée)
MUL Multiplication

NMT Network Management (gestion de réseau)

PDS Power Drive System (Entrainement électrique de puissance)
PM Permanent Magnet (aimant permanent)

pp ProfittePositionmrmode-{Modedepositiondeprofih

pv Profile Velocity mode (Mode de vitesse de profil)

r Reserved (Réservé)

r.m.s Root Mean Square (valeur efficace)

ro Read-Only (lecture seule)

4 Généralités

rw Read-Write (lecture-écriture)
tq Torque Mode (mode de couple)
vl Velocity Mode (mode de vjtess &

4.1 | Considérations d'ordre gé

La prgsente partie de |lg_séni ; S e profil de dispositif CiA 402 indépendant
du bls pour les entr S iguss de~puissance tels que les convertisseuls de
fréquence, les contrbleurs asseri es commandes de moteurs pas a pas. Elle indut la
définition des o d ps réel, ainsi que des objets de configuration,
d'ajustement, d'ideniifica de réseau. L'automatisation d'états finis (FSA)) des

PDS pst égaleme
commande qui
d'entrainement.

commandée de maniére externe, par un dispositif de
un systéme de communication avec le dispositif

Le prpfikde dispositif-définit plusieurs modes de fonctionnement. Ces modes comprennent les
modgs de>positian. de~profil, de retour a la position de référence, de position interpolée, de
vitesge de profi ouple de profil, de vitesse, de position a synchronisation cyclique, de
vitesge a synchrohisgtion cyclique et de couple a synchronisation cyclique.

4.2 Interface de communication

Le systeme de communication connecte le dispositif d'entrainement avec le dispositif de
commande et les autres dispositifs de terrain. Le dispositif de commande, via le systéme de
communication, utilise les services de communication pour les échanges de données suivants
avec le dispositif d'entrainement:

¢ Données en temps non réel (configuration, identification, ajustement, diagnostic, etc.)
e Données de processus telles que les valeurs cibles et les valeurs instantanées
Ces services sont définis dans la CEI 61800-7-301. Les données de processus sont

échangées par des messages de données en temps réel. Ces messages peuvent étre
configurés au moyen des services de configuration fournis par le systéeme de communication.

Le systéeme de communication doit fournir les services de transmission et de réception des
objets de communication (COB). Les COB suivants doivent étre pris en charge:
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e COB pour la transmission de données en temps réel
e COB pour la transmission des informations d’urgence

e COB pour la gestion de réseau
Par ailleurs, le systéme de communication peut fournir les COB suivants:

e COB pour la transmission de données de configuration
e COB a des fins de synchronisation

e COB pour la répartition du temps systéme

Les GOB sont définis de maniére détaillée dans la CEl 61800-7-301.

4.3 | Dictionnaire d’objets

Tous|les objets mentionnés dans la présente partie de la série CE Jrqupés
dans| le dictionnaire d'objets, et définis par des attributs ] it [dans
I'EN $0325-4. Tous les objets doivent étre accessibles via le ré S i rédéfinie et
ordonnée, et ce, au moyen du COB pour la transmissi i htion.
Chaque objet du dictionnaire doit avoir une adresse unigue™qui Utili N z its [et un
sous4dindex a 8 bits. Les objets liés a la communicatio i dans
la CHI 61800-7-301.

La zgne de profil de dispositif norm s les
objet$ d'application communs a cette spécifica i dispositif. Les index d'gbjets
suivants doivent étre réservés pour des 5ilité: 6045,, 6047,, 604D,,, 6D4E,,
604F(, 6052,, 6053, 6054,, 6055, 6058,,, 6059,, 6089,, 608A,, 6p8B,,
608Cj,, 608D,, 608E,, 6093, 6094h, 97,,, 60A0,,, 60A1,,, 60A2,, 6DF6,
60F7

Les d
peuve
d'aut
dispdsi
d'un

mum
Buvre
n du
I lieu

suit:

800 &7FFF,: axe3
D00y a 87FF,.: axe 4
e 8800, a8FFF,: axeb
e 9000, 4 97FF,: axe6
e 9800, a 9FFF,: axe7

Les attributs de catégorie et de catégorie d'entrée d'un objet indiquent si ce dernier doit étre
mis en ceuvre (obligatoire) ou peut étre mis en ceuvre (facultatif).

Les attributs de code de I'objet et de type de données sont définis de maniére détaillée dans
I'EN 50325-4 ou dans d'autres spécifications de technologies de réseau. Les attributs de
types de données utilisés sont indiqués a I'Article 5. L'attribut d'accés qui indique si un objet
d'application est en lecture seule (ro), lecture/écriture (rw), écriture seule (wo) ou constant
(c), est défini dans la description d'entrée. Lecture seule indique que cet objet ne doit pas étre
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écrit via le bus; lecture/écriture permet de lire et d'écrire cet objet, et écriture seule signifie
que cet objet d'application ne doit pas étre Iu via le bus.

L'attribut de mise en correspondance PDO doit indiquer si cet objet doit étre ou peut étre ou
ne doit pas étre mis en correspondance avec le COB pour la transmission de données en
temps réel. La définition détaillée de ces attributs est donnée dans la CEIl 61800-7-301.

L'attribut de la valeur par défaut définit la valeur d'un objet avec I'attribut d'accés de la valeur
‘rw’ et ‘c’ aprés mise sous tension ou réinitialisation de I'application.

5 Types de données
5.1 | Types de données normalisés
Les types de données utilisés dans ce profil sont énumérés dans le<Tahl
Tableau 1 — Liste des types de données utili
ANS
Type de données Rgf% ég
Unsigneds / \EN50325-4\
Unsigned16 /\\ )/ AENSN
Unsignedse N\ N [ BN 50325-4
|nteg}v§ \ N Ery50325-4
Integer EN 50325-4
|ntegek32 EN 50325-4
( Cm |e\> > EN 50325-4
Heure ) EN 50325-4
L \/\Q\é\l d\r\\bglat})ﬂ Voir Tableau 2
>C(%f|gurat@nh§\damqewerpolées Voir Tableau 3
/Aﬁs\é\é’?\tior%@ﬂ ati}} en vitesse v/ Voir Tableau 4
5.2 | Définitio es‘\enregistrements
Le Tabl bleal\ 3 et le Tableau 4 définissent les enregistrements utilisés dans la
présgnte arie CEI 61800-7.
Tableau 2 — Délai d’interpolation
Index Sous-index Description Type de
donndédes
0080y, 00y, Plus grand index pris en charge Unsigned8
01y, Unités de délai d’interpolation Unsigned8
02y, Index de délai d’interpolation Integer8
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Tableau 3 — Configuration de données interpolées

Index | Sous-index Description Type de
données
0081y, 00y, Plus grand index pris en charge Unsigned8
01y, Capacité maximale de mémoire tampon Unsigned32
02y, Capacité réelle de mémoire tampon Unsigned32
03y, Organisation de la mémoire tampon Unsigned8
04y, Position de la mémoire tampon Unsigned16
nl-'\“ f‘anar\ifé du rnnicfrn de-donndes Ilneinnndﬂ
06y, Effacement de la mémoire tampon Uns ne

Tableau 4 — Accélération/décélération en V|t<s\§\\
Index | Sous-index Description & \?&é\di

neé
0082y, 00y, Plus grand index pris en chal%\ \Q WB

01y, Vitesse delta / Un5|g ed\f
02, Temps delta /\( g] R Integef16

6 Définitions d'objets générales

6.1 Généralités

Les gbjets de paramétres de cognmunicati Rje i ificati 2 i bt les
objet$ d'information so

6.2 | Objets d

Trois|objets de para

e Opjet de type
e Opjet de

Ces pbjets son{ définis dans I'EN 50325-4 et les définitions suivantes doivent égalgment

s'appliquer,

L'objet\de’ type de dispositif doit définir le type de dispositif, la fonctionnalité du dispositif et la
variante de mise en correspondance.

Pour les modules a plusieurs dispositifs, le paramétre d'information supplémentaire doit
contenir OFFF}, et le numéro de profil de dispositif référencé par I'objet 1000, est le profil de
dispositif du premier dispositif dans le dictionnaire d'objets. Tous les autres dispositifs d'un
module & plusieurs dispositifs doivent identifier leurs profils a I'objet 67FF,, + x x 800, avec x
= numéro interne du dispositif (0 a 7). Voir I'EN 50325-4 pour des informations détaillées.

La Figure 2 spécifie la structure et les valeurs de l'objet Type de dispositif, le Tableau 5
spécifie la description de I'objet et le Tableau 6 spécifie la description d’entrée.
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31 24 23 16 15 0
Informations supplémentaires Numeéro de profil de dispositif 0192,
Bits de mode | Type (402,)

Bit de poids fort (MSB) Bit de poids faible (LSB)

Figure 2 — Définition des valeurs

Bits de mode et type dans les informations supplémentaires sont définis dans la CEl 61800-7-

301.
Tableau 5 — Description de I'objet
Attribut Valeur /“
Index 1000, A
Nom Type de dispositif /\
Code de I'objet Voir EN 50325-4 \
Type de données Voir EN 50325-4 < \
Catégorie Obligatoire (\\ \\
Tableau 6 - Descriptionj’?ntre
T\ AN
Attribut AN N[ Qatgur )
Sous-index 00} \ \ /
Acces f
Mise en correspondance PDO \ Wl ES\QO -7-/(%1
Plage de valeur< f\ Vo}r\q@nit‘i\orﬁes valeurs
Valeur par d?(eut N ~ I 'cifique)au constructeur
Le bif spécifique ng l'objet Registre d'erreurs (1001,) doit étre ytilisé
pour [indiquer que le le message d'urgence est défini dans la prégente
partig de la série £
NOTE| Le cod dankpeut étre lu dans I'objet 1003, (voir EN 50325-4) ou I'objet 603F,.
6.3 | O ntification et d'informations supplémentaires
6.3.1
Cet dbjetdait indiquér le type de moteur relié au dispositif d'entrainement et entrainé par ce
dernipr/le‘Tableau 7 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 8 spécifie la descriptipn de
I'objett etle Tableau 9 spécifie la description d’entrée.
Tableau 7 — Définition des valeurs
Valeur Nom CANopen Autres noms
0000y, Moteur non standard -
0001y Moteur a courant continu @ modulation de phase -
0002, Moteur & courant continu commandé en fréquence | -
0003, Moteur synchrone a modulation de phase -
0004, Moteur synchrone commandé en fréquence Moteur bobiné sinusoidal a courant alternatif
0005, Moteur SRM Moteur a réluctance a courant alternatif
0006, Moteur a induction a rotor bobiné Rotor bobiné polyphasé a induction asynchrone
a courant alternatif
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Valeur Nom CANopen Autres noms

0007y, Moteur a induction a cage d'écureuil Cage d'écureuil a induction asynchrone a
courant alternatif

0008, Moteur pas a pas Pas synchrone a courant alternatif

0009, Moteur pas a pas a micro-pas -

000A, Moteur BL PM sinusoidal Moteur a modulation de phase sinusoidal
synchrone a courant alternatif

000B;, Moteur BL PM trapézoidal Moteur trapézoidal PM sans balais synchrone a
courant alternatif

000C, Moteur a réluctance a courant alternatif -

00QD,, Moteur PM a commutateur a courant continu -

00QE, Moteur a série bobiné & commutateur a courant - <\\ \
continu
A\
000F, Moteur a shuntage bobiné a commutateur a - X\ \>

courant continu

0010, | Moteur & excitation composée bobiné & - \ \)
commutateur a courant continu \

001f1, a |réserve - \)

TFKE,

TFEF, Aucun type de moteur assigné \/

800D, @ | Spécifique au constructeur \/
FFIFF,

Tableau %Dﬁ;{m{ I’objet
(N

Atg(\t\ /' . \yaleur
Index[\ 6402\ )

L \I(y\de teur
cége Qe lobje  \|Vatiabld
\I{/gé}p\\cwméex,\ sig)},-dm
/é\éggrie F?:ultative

bleau 9 — Description d’entrée

\ \\Atji)but Valeur
Sous-index> 00;,

Acces rw

Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs Voir Tableau 7

Valeur par défaut Spécifique au constructeur

6.3.2  Objet 6403,,: Numéro de lot du moteur

Cet objet doit indiquer le numéro de lot du moteur (numéro de plaque signalétique) fourni par
le constructeur. Si aucun numéro n'est encore assigné, cet objet doit indiquer cette absence
par /0 (chaine vide). Le Tableau 10 spécifie la description de I'objet et le Tableau 11 spécifie
la description d’entrée.
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Tableau 10 — Description de I’objet

Attribut

Valeur

Index

6403,

Nom

Numéro de lot du moteur

Code de I'objet

Variable

Type de données

Chafne visible

6.3.3

Cet gbj

cet ¢

descii

Catégorie Facultative
Tableau 11 — Description d’entrée
N N
Attribut Valeur /\< (\
Sous-index 00, O\
Acces rw (\ \

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Chafine visible

Valeur par défaut

Spécifique au nstruc\

vide).

cun nom n'est encore ass

Le Tableau 12 spécil

[\ Ta eagj\1 ion de I'objet
Létt?i‘gt}l\ \ Valeur
g < Nedn,
Ny\n( \/‘ Wucteur du moteur

IoB‘]e\t

ariable

G
e Sedess,

Chaine visible

Cafegoriy,

Facultative

Tableau 13 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

6.3.4

Acces

rw

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Chaine visible

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

Objet 6405,,: adresse http de lot du moteur

igné,
ie la

Cet objet doit indiquer I'adresse Web assignée de lot du moteur. Si aucune adresse n'est
encore assignée, cet objet doit indiquer cette absence par /0 (chaine vide). Le Tableau 14
spécifie la description de I'objet et le Tableau 15 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 14 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6405,
Nom adresse http de lot du moteur
Code de I'objet Variable
Type de données Chaine visible
Catégorie Facultative
Tableau 15 — Description d’entrée /\
Attribut Valeur (\\ N\
Sous-index 00, ¢\ \>
Acces rw

Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301 \ \ \ \/
Plage de valeurs Chaine visible & \ \ \
Valeur par défaut Spécifique aMe 'S \

6.3.5( Objet 6406,: Date d'étalonn

Cet dbjet doit indiquer la date assignée\de i i date
n'est|encore assignée, cet objet doit ingi i S bleau
16 spécifie la description de I'objet et |

de 'objet

[AMN\ Valeur
RN
\S)Qté;}'étalonnage du moteur
Lotie\de I'objgt Variable
Me\e}o\nnéi Heure
&fﬁor\g \/ Facultative

Tableau 17 — Description d’entrée

02<
D

Attribut Valeur

Sous-index 00y,

Accés rw

Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs 04 ou heure

Valeur par défaut Spécifique au constructeur

6.3.6 Objet 6407,: Durée de service du moteur

Cet objet doit indiquer la durée assignée de service du moteur. Si aucune période n'est
encore assignée, cet objet doit indiquer cette absence par 0000 0000,,. La valeur doit étre
donnée en multiples d'heures. Le Tableau 18 spécifie la description de I'objet et le Tableau 19
spécifie la description d’entrée.
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Tableau 18 — Description de I’objet
Attribut Valeur
Index 6407,
Nom Durée de service du moteur
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 19 — Description d’entrée /\
Attribut Valeur (\\ (\
Sous-index 00, AN
Acces rw \

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32 &

NIRRSY
\s

N

Valeur par défaut

Spécifique auMur

S\

6.3.7[ Objet 6503,: Numéro de lot

Cet pbjet doit indiquer le numéro

consfructeur (numéro de plaque signaléti
et le Tableau 21 spécifie la description(d’e

de I'objet

Valeur

6503,

Nm%o de lot du dispositif d'entrainement

02<
>

%riable

Chaine visible

ar le
objet

&fﬁor\g \/ Facultative
Tableau 21 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Non

Valeur par défaut

/0 (chaine vide)

6.3.8

Objet 6505,: adresse http de lot du dispositif d'entrainement

Cet objet doit indiquer I'adresse Web assignée du constructeur du dispositif d'entrainement.
Si aucune adresse n'est encore assignée, cet objet doit indiquer cette absence par /0 (chaine
vide). Le Tableau 22 spécifie la description de I'objet et le Tableau 23 spécifie la description

d’entrée.


https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

- 180 — 61800-7-201 © CEl:

Tableau 22 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6505,
Nom adresse http de lot du dispositif d'entrainement
Code de I'objet Variable
Type de données Chaine visible
Catégorie Facultative

2007

7

7.1

Tableau 23 — Description d’entrée

Attribut Valeur (\\
\

N\
Sous-index 00, ( NG
Acceés rw \

Mise en correspondance PDO | Voir CEl 61800-7-301 \ \ \

Plage de valeurs Non &
Valeur par défaut Spécifique au Mr 'S \

odes d'erreurs et comporterment a

Codes d'erreurs

détai

d'errgurs compris entrg is dans I'EN 50325-4 ou dans le Tablea
Les podes d'errears xx80,,\et xxFF, sont utilisés selon les instrug
spécifiques du c@suceur

Les messages d'urgence sont déclen hé
impoZFants sont détectésCaudseji dindispos d'enfrainement. lls sont définis de m3

eurs internes et les avertissern

nir le code d'erreur a 16 bits. Les (

24 — Codes d'erreurs

nents
niére
odes
u24.
tions

Code(d"'e\le\ \ Signification
21\1\0h N N \ Mrt-circuit/fuite a la terre (entrée)
\ZEQQ\ \ > Fuite a la terre (entrée)
21 = Phase de fuite a la terre L1
2122, Phase de fuite a la terre L2
2123, Phase de fuite 4 la terre L3
2436 Cetri-ciretitfentrée)
2131y, Phases de court-circuit L1-L2
2132, Phases de court-circuit L2-L3
2133y, Phases de court-circuit L3-L1
2211y, Courant interne n°1
2212y, Courant interne n°2
2213y, Surintensité en fonction de rampe
2214, Surintensité dans la séquence
2220y, Surintensité continue (interne au dispositif)
2221y Surintensité continue n°1
2222y, Surintensité continue n°2
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Code d'erreur

Signification

22304, Court-circuit/fuite a la terre (interne au dispositif)
2240y, Fuite a la terre (interne au dispositif)
22504 Court-circuit (interne au dispositif)
2310y, Surintensité continue
2311y Surintensité continue n°1
2312y, Surintensité continue n°2
23204 Court-circuit/fuite a la terre (c6té moteur)
2330+ Fuite—a-taoterre<(cbtemoteur)
2331, Phase de fuite a la terre U /\
2332, Phase de fuite & la terre V N X
2333y, Phase de fuite a la terre W /\ \
23404 Court-circuit (c6té moteur) \
2341, Phases de court-circuit U-V \ \ \ )
2342, Phase de fuite a la terre VA O\ N7\
2343, Phase de fuite 4 la t > DN\
2350, Défaut de niveau de charge(ﬂt,(étgt the iq%)\)
2351y Avertissement de nivea@\%ba/g/! (Ift\état\bhgrmique)
3110, Surtensm@e s cte( ( \ A\ )\/
3111y E&de\\eq € se
3112, Pf(se de sur%n\\bq de\s\ecteur L2
3113, Phase de suiensivog deSecteur L3
3120, \ M-tens%ﬂ@b\sea‘e{r \\/
3121, / (?‘k\ase\t\e\seug;ténsion de secteur L1
3122, \ > Na}e\deéous-tension de secteur L2
3123, \ Phase de sous-tension de secteur L3
3130, A Solpure e phase
3131y \ oupure de phase L1
S@Zh \ S Coupure de phase L2
/\3{ h N N \ Coupure de phase L3
\QS N ) Séquence de phases
3140% Fréquence du réseau électrique
3141y, Fréquence du réseau électrique trop élevée
3142, Fréquence du réseau électrique trop faible
32104 Surtension de liaison c.c.
3211y, Surtension n°1
3212, Surtension n°2
32204, Sous-tension de liaison c.c.
3221y, Sous-tension n°1
3222, Sous-tension n°2
32304 Erreur de charge
33104 Surtension de sortie
33114 Phase de surtension de sortie U
3312, Phase de surtension de sortie V

Phase de surtension de sortie W
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Code d'erreur Signification
3320, Circuit d'induit
3321y Interruption du circuit d'induit
33304 Circuit inducteur
3331y Interruption du circuit inducteur
41104, Température ambiante trop élevée
41204, Température ambiante trop faible
41304, Température de l'air fourni
4440 Température—detasortie—dair
4210y, Température trop élevée du dispositif /\
42204, Température trop faible du dispositif /\\

N \\
43004, Température du dispositif d'entralnement /\ \\

43104, Température trop élevée du dispgeii{é*ﬁnt Twem\

43204, Température trop faible du dispés\itif d'e Tnx\me\n‘t\)

44004, Température de l'air fourni < \ \ \

44104, Température trop ély{e_%\l@l ouﬁ? \
4420y, Température trop féible(d}?I'aih(QJrni )

5100, Alimentation (\\/

%

5110, Basse ten@nﬁ@ir@nt\;ticﬁ \ A\

5111, U1 2alimentation £18V

5112, U7 = alimentabion24 W

5113, U3\ alientation %5 W/~

5115, (TJG\= Wu constructeur

5114y, \ \( UNX{@CWG Mnstructeur
5116 > \UQ=\SQéci ique au constructeur

5117y, \ U7§§pécifique au constructeur

5118, A\ \/\k@\/spécifique au constructeur

5119, \ \/JQ = spécifique au constructeur

5(20h \ Cmyit intermédiaire d'alimentation

/\6% h \\ \ C6mmande

\QN ) Circuit de mesure

52&)& Circuit de calcul

53004, Unité de fonctionnement

5400, Section motrice

54104 Etages de sortie

5420, Hacheur

5430, Etages d'entrée

5440, Contacts

5441, Contact 1 = spécifique au constructeur
5442, Contact 2 = spécifique au constructeur
5443, Contact 3 = spécifique au constructeur
5444, Contact 4 = spécifique au constructeur
5445, Contact 5 = spécifique au constructeur
5450, Fusibles

5451, S1=11
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Code d'erreur

Signification

5452, S2=12
5453, S3=13
5454, S4 = spécifique au constructeur
5455, S5 = spécifique au constructeur
5456, S6 = spécifique au constructeur
5457, S7 = spécifique au constructeur
5458, S8 = spécifique au constructeur
5459 S9—-speeifique—at-constrdctedr
5500}, Mémoire active (matériel) /\
5510, RAM N X
5520, ROM/EPROM I\ \\
5530, EEPROM \
6010, Réinitialisation du logiciel (chien de gardé\ \ \ )
6301, a 630F, Registres de données n° 1<n°\1\"<\ \ \
63104 Perte de paramétres \
6320y, Erreur de paramétre ( (’7 \ )
71004, Puissance (\\// /\
7110, Hacheur g frein, <~ (&
7111y DefaE an&\\m\ }(\de frei
7112 S |nten5|te \Q\QWNWﬂ
7113, Clr\c\wt (B}Qp ect}«\-\h«{heur de frein
7120, . Metéur i 4
7121, / (Blgeage. drmotelir
7122y, \ > kqe\hf\duboteur ou dysfonctionnement de commutation
7123}, \ Incm‘rgison du moteur
7200, A \Sl\rmh‘/déxw ure
7300, \ Capteur
7401, \ ™\ Défaut de tachymetre
/\Q h N \ Polarité erronée du tachymétre
\730%, Défaut de résolveur 1
73&& Défaut de résolveur 2
(305, Défaut de capteur incrémental 1
7306y, Défaut de capteur incrémental 2
7307y Défaut de capteur incrémental 3
73104 Vitesse
73204 Position
74004, Circuit de calcul
75004, Communication
75104 Interface série n°1
75204, Interface série n°2
76004, Mise en mémoire (externe)
8300y, Asservissement de couple
8311y Couple trop éleve

8312,

Démarrage difficile
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Code d'erreur Signification
8313 Couple d'immobilisation
8321y Couple insuffisant
8331y Défaut de couple
8400y, Régulateur de régime/vitesse
85004, Contrbleur de position
8600y, Controleur de positionnement
8611y Erreur suivante
8642 Limite-de-référen
8700y, Controleur de synchronisation /\
8800y, Contréleur d'enroulement A ~
8900y, Controle de données de processus /\ \
8A00y, Commande \
FOO01, Décélération NN N
F002y, Fonctionnement sous-synaﬁo%\ \‘ \
F003}, Course IS \
F004,, Commande ( m )

FFO00, a FFFF, | Spécifique au constru/&teur

7.2 | Comportement aux erreurs

Le systéme de communication peut prend objet qui spécifie I'état de gestion
de regseau vers lequel Ae\dispositif \d'e t" doit passer, lorsqu'une erreyr de
comnunication ou une erteur g i iSpositif est détectée. Lorsque la FSA|PDS
pass¢ a l'état Erreur, i ' idéré comme une défaillance grave interrje du
dispagsitif.

8 (Gommande de i ctrique de puissance

8.1 Générali

La FSA P de/définit/de maniére abstraite le comportement d'une bofite noire,|dans
la mesute dispositif de commande utilise le PDS. Elle définit le comportgment
d'appllicatio . fait de I'exigence selon laquelle un PDS assure une commande

local¢ méme A0 e réseau de communication ne fonctionne pas correctement, la F3A de
communicatien” telte_que définie dans les spécifications de mise en correspondande du
systéme deycommunication et la FSA PDS font I'objet d'un couplage lache uniquement.

La Figure 3 spécifie comment le PDS peut étre utilisé localement ou via le réseau a distance.
Le PDS est utilisé par des signaux locaux (ne relevant pas du domaine d'application de la
présente partie de la CElI 61800) et par le mot de commande transmis par le dispositif de
commande via le réseau. L'état du PDS est indiqué par le mot d'état généré par le dispositif
d'entrainement. La FSA est également commandée par les signaux de détection d'erreur.

La FSA PDS définit I'état du PDS et la séquence de commande potentielle du PDS. Un état
unique représente un comportement interne ou externe spécial. L'état du PDS détermine
également les commandes acceptées. Par exemple, il est possible d'initier un déplacement
point a point uniquement lorsque le dispositif d'entrainement est dans I'état Fonctionnement
active.
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l local signals

Logical operation «— local/remote switch

)

PDS FSA

}

statusword

& error detection signals

&— drive status

Légende

Anglais

Francai

Controlword

AN\

Mot de commande

Local signals

N\

Signaux locaux

Logical operation

Fonctionnement Ic@que \

Local/remote switch

Interrupteur M&Qnt\\

PDS FSA

oA PSS\

Error detection signals

Slgneﬁx dﬂet(%\on\j\qreuk

Drive status

I%ra\(kg/g;}és?(d &\alnement

Statusword

Not (éetat

8.2

La Figure 4 spécifie la F
fait des commandes utjh

D

Figure 3 — Commande

Automatisation d'états finis

.Wde locale

ande de I'électronique de puissang
mter es du dispositif d'entrainement.

Not ready to
switch on
I 15
Switchon [7 Fault
\/ »  disabled |«
12 %7 $14
10 Ready to 13 Fault reaction
switch on active
12 +3 s
Switched on 8l 9
16 i 4 T 5 Power-off or reset
Quick stop Operation [—
active enabled
11
Légende
Anglais Francgais
Start Démarrage

Not ready to switch on

Mode mise sous tension non prét
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Anglais

Francgais

Switch on disabled

Mode mise sous tension désactivé

Fault

Défaut

Ready to switch on

Mode mise sous tension prét

Fault reaction active

Mode réaction au défaut actif

Switch on

Mode mise sous tension

Quick stop active

Mode arrét rapide actif

Operation enabled Mode fonctionnement activé
RPaowar £f rocat ML bhorc tancion HorAinitialic ati e
Roweroff-orreset Mise-hors-tension-ouroinitiatisation |
Figure 4 — Automatisation d'états finis de I'entrainement électrique de Ie
Les états FSA doivent prendre en charge les fonctions indiquées . |'état
démdrrage doit étre un pseudo-état qui indique le début d'activation nt la
séquence de démarrage du logiciel d'application du dispositif d;
Tableau 25 — Etats FSA et fonctions
Forjction Etats
Mode Mode Mode de Mode Defaut
mise mise sous mise > arrét réaction
sous tension sous rapide | au défaut
tension | désactivé | tensign actif actif
non prét prét
Frein appliqué, Oui Oui Oui ui/Non Oui/Non Oui/Non Oui
si prégent
Alimerftation oui ol WNRE) > oui oui oui oui
de failjle
niveay
appligliée Q\ \
Alimertation | Oui uilNo uilNQn \/bui oui oui oui Oli/Non
de hayt niveau
appliqtiée N
Fonctipn n n No Non Oui Oui Oui Non
d'entrdinement
activé¢
Configuratio ou N\ oul Oui Oui OuifNon | Oui/iNon | OuilNon | |oui
admise /\ \
Si, dans l'état-Arrét rapide actif, le code de I'option Arrét rapide est réglé sur 5, 6, 7 ou| 8, le
dispagsitifc"dentrainement ne doit pas quitter cet état, mais il peut passer a |[l'état
Fonctionnhément activé avec la commande Activation du fonctionnement.

Le dispositif d'entralnement doit prendre en charge les transitions et actions indiquées dans
le Tableau 26. Les événements doivent déclencher la transition. La transition doit s'achever
une fois I'action accomplie.

Tableau 26 — Evénements et actions de transitions

Transition Evénement(s) Action(s)
0 Transition automatique aprés mise sous tension Un auto-test et/ou une auto-initialisation du
ou application de réinitialisation dispositif d'entrainement doit étre effectué .
1 Transition automatique La communication doit étre activée.
2 Commande d'arrét émise par le dispositif de Aucune
commande ou le signal local
3 Commande de mise sous tension émise par le L'alimentation de haut niveau doit étre mise sous
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Transition Evénement(s) Action(s)
dispositif de commande ou le signal local tension, si possible.
4 Commande Activer le fonctionnement émise par La fonction d'entrainement doit étre activée et
le dispositif de commande ou le signal local tous les points de consigne internes doivent étre
annulés.
5 Commande Désactiver le fonctionnement émise La fonction d'entrainement doit étre désactivée.
par le dispositif de commande ou le signal local
6 Commande d'arrét émise par le dispositif de L'alimentation de haut niveau doit étre mise hors
commande ou le signal local tension, si possible.
7 Commande d'arrét rapide ou de désactivation de | Aucune
tension émise par le dispositif de commande ou
le signal local
8 Commande d'arrét émise par le dispositif de La fonction d'entrainemeft doit étre désactiyée,
commande ou le signal local et I'alimentation de h |veau doitetre mise
hors tension, si possl le.
9 Commande Désactiver la tension émise par le vée,
dispositif de commande ou le signal local be

Commande Désactiver la tension ou Arrét rapide
émise par le dispositif de commande ou le signal
local

La fonction d'entraineigent doi N\zz}:n
et I'alimentatjon de\qaul niveau dejt €
hors tensmr{cs’l}y\ le.

n\de

ive do\t/etre mise

Commande Arrét rapide émise par le dispositif de
commande ou le signal local

1‘

Transition automatique une fois |
rapide achevée et lorsque le co

commande (dépend du code de I'
rapide)

ivée,
ise

Signal de défaut C | 618Q0<A-

301)

gal

a fonction configurée de réaction au défau
tre exécutée.

doit

14

La fonction d'entrainement doit étre désacti
I'alimentation de haut niveau doit étre mise
tension, si possible.

vée;
hors

Transition aut@tﬁ\\m
ahde i

La condition de défaut fait I'objet d'une
réinitialisation si aucun défaut n'est actuelld

présent sur le dispositif d'entrainement; aprg

sortie de I'état Défaut, le bit de réinitialisati
suite a un défaut dans le mot de commande
étre supprimé par le dispositif de command

<

La fonction d'entrainement doit étre activée

NOTE

Il n'est pas

om%ndé de prendre en charge la transition 16.

plies

entiérement avant de passer au nouvel état. Exemple: Dans I'état Fonctionnement active,
lorsque la commande Désactiver le fonctionnement est émise, le dispositif d'entrainement doit
rester a cet état jusqu'a I'achevement de la fonction de désactivation du fonctionnement (voir
objet 605C,)).

Les dispositifs d'entrainement capables de commander le contacteur pour le secteur peuvent
commuter I'alimentation de haut niveau. Lorsque I'alimentation de haut niveau est mise hors
tension, le moteur doit pouvoir tourner librement si le frein n'est pas appliqué.

La désactivation de la fonction d'entrainement implique qu'aucune source d'énergie ne doit
alimenter le moteur. Les valeurs cibles ou de point de consigne (par exemple, couple, vitesse,
position) ne doivent pas étre transformées.
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L'activation de la fonction d'entrainement implique qu'une source d'énergie peut alimenter le
moteur. Les valeurs cibles ou de point de consigne doivent étre transformées.

La détection d'un défaut dans le dispositif d'entrainement doit générer une transition vers
I'état Réaction au défaut active. Dans cet état, le PDS doit exécuter une réaction au défaut
particuliere. Une fois cette réaction au défaut exécutée, le dispositif d'entralnement doit
basculer automatiquement sur I'état Défaut. Cet état doit étre quitté uniquement par la
commande de réinitialisation suite a un défaut, mais uniquement si le défaut n'est plus actif.

En cas d'erreur fatale, le dispositif de commande n'est plus capable de contrbéler le moteur, si
bien qu'une mise hors tension immédiate du dispositif d'entrainement est nécessaire.

Le camportement des fonctions de désactivation du dispositif d'entraine ent
d'arrgt et de réaction au défaut est configurable au moyen des objets de cop
en 8.4.

d'arrétirgpide,
At efinis

NOTE| En présence d'un frein, I'alimentation de haut niveau est mise hors ttente, afin

d'applijguer le frein.
8.3 Modes de fonctionnement

Le cg 2 i e e PDS peut mettre en
oeuvr i S pas possible d'exdcuter
les m A requise en choisissant un
mode

Le dip iti ' : j g de fonctionnement afin de sélectipnner
le md ¢ odes
de f t de
commande, le mot d'état <t les D ilisé . i implique
la reg i Sy tout
comp e les gence
de refonfi i u ique QB\pouisune transmission des données en temps reel.
Par d FSA
PDS. ande
localg"; cela signi pdssible de sélectionner le mode de fonctionnement yia le
réseg

Les S ent suivants sont décrits dans la présente partie de la [série

CEl 4

e Mode de-position de profil
e Mode de retour a la position de référence

e Mode de position interpoiee

e Mode de vitesse de profil (par exemple, entrainements asservis)
e Mode de profil de couple

e Mode de vitesse (par exemple, convertisseur de fréquence)

e Mode de position a synchronisation cyclique

e Mode de vitesse a synchronisation cyclique

e Mode de couple a synchronisation cyclique

A l'exception du ‘Mode de retour & la position de référence’, les modes de fonctionnement
énumérés traitent des points de consigne. Outre cet élément, les modes de fonctionnement
spécifiques au constructeur peuvent également étre mis en ceuvre. Ceux-ci ne se limitent pas
aux points de consigne.
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La Figure 5 présente les relations générales entre les valeurs cibles, de référence, de

contrdle et instantanées.

Cyclic sync target value

Target Reference Effort
values Trajectory values Control and values
E—— Motor
generator power stage

Actual values (sensorless)

Actual values (with sensor)

Légende

Anglais <Fr}m;§1\e. \

>

Cyclic sync target value Valeur cible M\Qni&e@\ncyé&{que

Target values Valeurs;;ibiei

Trajectory generator Généﬁtel}aqe M&M >

Reference values \@‘he\t)\s}é yéféfgnce

Control and power stage /\ /gtaq,é de c(om@de‘\eﬂe puissance

Effort values Valehvg de%c{trc‘)y

At

Motor

Actual values (sensorless) <\ V%{Wntanées (sans capteur)

Actual values (with sensé) (\ j/al‘gu%instantanées (avec capteur)

s différents parameétres de valeurs

8.4

8.4.1

Ceto indi G nanderecue de controle de la FSA PDS. |l doit étre structuré tel

que ( : 7, 3, 2, 1 et 0 doivent étre pris en charge. Les autrep bits

peuvq i Nes commandes doivent étre codées comme cela est indiqué

dans

15 7 6 4 3 2 1 0
|r|oms|h|fr‘ oms ‘eo‘qs‘e»|so|

Bit dg poids fort (MSB) Bit de poids faiple (LSB)

Légende: ms = spécifique au constructeur; r = réservé; oms = spécifique au mode de fonctionnement; h = mode
arrét; fr = mode réinitialisation suite a un défaut; eo = mode activer le fonctionnement; gs = mode arrét rapide; ev =

mode activer la tension; so = mode mise sous tension

Figure 6 — Définition des valeurs
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Tableau 27 — Codage des commandes

Bits du mot de commande
Commande Transitions
Bit7 | Bit3 | Bit2 | Bit1 | Bit0

Arrét 0 X 1 1 0 2,6,8
Mise sous tension 0 0 1 1 1 3
Mise sous tension 3+4
+ activer le 0 1 1 1 1
fonctionnement (NOTE)
Désactiver la

© 0 X X 0 X 7,9,10,12
tension
Arrét rapide 0 X 0 1 X 7,10/1\6

Désa‘ctiver le 0 0 1 1 1 (
fonctionnement

Activer le 0 1 1 1 1 10
fonctionnement

Réinitialisation j X X X </k X

suite a un défaut

NOTE Transition automatique vers I'état Agfiver le f ct nemen apres
exécution de la fonction de I'état SWITCHE mlse sio

Les hits 9, 6, 5 et 4 du mot de com 3 acifiques au)/mode de fonctionnement. Le
comportement de lveg nt spécifigue au mode de
fonctjonnement. Si le bit est égal a 1, \ ommandé doit étre interrompu,|et le
PDS doit se comporter tel que def|n| dns I deN'option Arrét. Une fois la fonction d'arrét
libérde, le mouvement co C i i possible.

Le bif 10 est réservé ppur une i il doit étre mis a 0. Les bits 11, 12, 13, 14
et 15|sont spécifi

Le Tpbleau 28 spéci g ipt le I'objet et le Tableau 29 spécifie la descr|ption
d’entrée.

Takleau 28 — Description de I’objet

\Athibut Valeur
dox N\ 6040,
\N{m > Mot de commande
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Obligatoire

Tableau 29 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Voir Tableau 27
Valeur par défaut Spécifique au dispositif et au mode de fonctionnement
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8.4.2 Objet 6041,: Mot d'état

Cet objet doit fournir I'état de la FSA PDS. L'objet doit étre structuré tel que défini a la
Figure 7. Les bits 10, 9 et 6 a 0 doivent étre pris en charge. Les autres bits peuvent étre pris
en charge. Les combinaisons de bits définies dans le Tableau 30 doivent coder les états FSA
PDS.

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
ms oms | ila | tr | rm | ms | w | sod | gs | ve | f | oe | so | rtso |
Bit dg poids fort (MSB) it de poids“faible (LSB)
Légende: ms = spécifique au constructeur; oms = spécifique au mode de fonctionpeqent; ila>5 I|m|te interne
activej| tr = cible atteinte; rm = distant; w = avertissement; sod = mode mise sous ténsion dé act| &, qs I mode
arrét rppide; ve = mode tension activé; f = défaut; oe = mode fonctionnement activg; e sous tgnsion;

rtso = mode mise sous tension prét

Figure 7 — Définition des valeu

Tableau 30 — Codage des ¢

Mot d'état (EtarFsA Fﬁs\ )
XXXX Xxxx x0xx 0000, Mode mlﬁ}ss/?é MonN
XXXX XXXX X1XX 0000b< M{nlse s@us te&{sm\d)esFef/ve
Xxxx xxxx x01x 0001, od}\Q\quo ten5| t

XXxXx xxxx x01x 0011y ( Mofd\e mi }GQS t&\sion

X0 00pex01x 0111, \| Mode apctionpement active
XXXX x>&<x&}~\é1 11, ode§1'r)ét qu{ie actif

xxx#\gx %{x 1111, hm\ma_gljon au défaut actif
\;(x&\xxxx x@x 000, \D\éfay

Lorsd ot d'état est égal a 1, ceci doit indiquer que la haute
tensi

Lorsd i >i\rapi mot d'état est égal a 0, ceci doit indiquer que le PDS réagit a
une dem i

Lorsd it yA(avektissement) du mot d'état est égal a 1, ceci doit indiquer la prégence
d'ung condition d'avefrtissement. L'avertissement n'est ni une erreur ni un défaut (exemples:
dépassement de la limite de température, tache refusée). L'état de la FSA PDS ne doit pas
étre modifié. La cause de l'avertissement peut étre donnée dans I'objet Parameétre du co]je de
defaut (603F,)).

Lorsque le bit 9 (distant) du mot d'état est égal a 1, ceci doit indiquer le traitement du mot de
commande. Lorsque ce bit est égal a 0 (local), ceci doit indiquer I'absence de traitement du
mot de commande. Néanmoins, le PDS peut fournir des valeurs instantanées, et peut
accepter le COB pour la transmission des données de configuration pour d'autres objets de
paramétres.

Lorsque le bit 10 (cible atteinte) du mot d'état est égal a 1, ceci doit indiquer que le PDS a
atteint le point de consigne. Le point de consigne est spécifique au mode de fonctionnement
et est défini de maniére détaillée dans les articles correspondants de la présente partie de la
série CEl 61800-7. Le bit 10 doit étre également mis a 1, si le mode de fonctionnement a été
modifié. Le changement d'une valeur cible par le logiciel doit affecter ce bit. Si le code de
I'option Arrét rapide est 5, 6, 7 ou 8, le bit 10 doit étre mis a 1, lorsque le fonctionnement a
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d'immobilisation du PDS, le bit 10 doit alors étre également mis a 1.

:2007

En cas d'arrét effectif et

Lorsque le bit 11 (limite interne active) du mot d'état est égal a 1, ceci doit indiquer qu'une

limite interne est active (exemple:
spécifiques au constructeur.

Les bits 13 et 12 du mot d'état sont spécifiques au mode de fonctionnement.

limite de plage de position). Les limites internes sont

Les bits 14 et 15 sont spécifiques au constructeur.
Le Thableau 31 spécifie la description de I'objet et le Tableau 32 spécifie_la desar|ption
d’entrée.
Tableau 31 — Description de I’objet <\
Attribut Valeur < \
Index 6041, NN
Nom Mot d'état \ \\/
Code de I'objet Variable / ~ >
Type de données Unsigned16 / /\
Catégorie @/bl t0|r
Tableau % &\\(\{\ ’entrée
Att(‘l/bhl\ Valeur
Sous-indexl\ \\ ~ \({\ON
Acces L \ ro
Mis<en>orr%ponda€ce¥’~l{0 VoirCEI 61800-7-301
Plage\d/e@k«@/\ \/\ koir Tableau 30
Valeuf p %ffath\ > Non
8.4.3 et 603F\Code dérreur
Cet gbjet e d'erreur de la derniére erreur qui s'est produite dans le dispositif
d'entrainementy bleau 24 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 33 spécifie la
desciliption.de-1’ob t le Tableau 34 spécifie la description d’entrée.
NOTE| ‘Dans les réseaux CANopen, cet objet fournit les mémes informations que I'objet de 16 bits inféripur du
sous-imdex Ot duTramp o erreur pregefim (0035

Tableau 33 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 603F,,
Nom Code d'erreur
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative
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Tableau 34 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Accés

ro

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 24

Valeur par défaut

Non

8.4.4 Objet 6007,,: Code de I'option Abandon de connexion

Cet dbjet doit indiquer quelle action doit étre effectuée lorsque I'un des
se prioduit: mise hors tension du bus, pulsation, surveillance, passage
application de réinitialisation et communication de réinitialisation.

définition des valeurs, le Tableau 36 spécifie la description de |

la desgcription d’entrée.

Tableau 35 — Définition d

Valeur

Définitiop

-32 768 a -1

Spécﬁi{ue au c/c{{sth@t\eﬁ/ /\

0

+1

S|gna|§§d f

T O
N

+2

X
Com(ﬁand%sa}\&a é@smn

+

BERTED

+4a+

reser

Q chnptlon de I'objet

Valeur

PRETTRESN
\

/| 6007,

infx
Ror\ NS

Code de I'option Abandon de connexion

ivants
NMT

gcifie

Cok&l obg\et Variable
\%e\{}dgnn}es Integer16
\‘{tégo}}? Facultative
Tableau 37 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw

Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 35

Valeur par défaut

+1

8.4.5

Objet 605A,,: Code de l'option Arrét rapide

Cet objet doit indiquer quelle action est effectuée lorsque la fonction Arrét rapide est
exécutée. La rampe de ralentissement représente la valeur de décélération du mode de
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fonctionnement utilisé. Le Tableau 38 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 39 spécifie
la description de I'objet et le Tableau 40 spécifie la description d’entrée.

Tableau 38 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-32 768 a -1 Spécifique au constructeur
0 Désactiver la fonction d'entrainement
+1 Ralentir sur la rampe de ralentissement et passer au mode Mise sous tension désactivé
+2 Ralentir sur la rampe d'arrét rapide et passer au mode Mise sous tension désactivé
+3 Ralentir en rapport avec la limite de courant et passer au mode Mise Wsion désagtivé
+4 Ralentir en rapport avec la limite de tension et passer au mode Mi ous ten§<{1 désadtivé
+5 Ralentir sur la rampe de ralentissement et maintenir au mode}l’ﬁé\\t\@pidg\aai( \
+6 Ralentir sur la rampe d'arrét rapide et maintenir au mode %et\r@pkig
+7 Ralentir en rapport avec la limite de courant et malntem@u N@rr@{ r%\e aotif
+8 Ralentir en rapport avec la limite de tension et malm/emﬁ\m(ﬁ{e\arret }*a\plde actif
+9a +32 767 réservé
Tableau 3 Dey(\; @Sjet
Attribut eur
Index Ap
Nom Iop \Qr)ramde
Code de I’obj{ /\\(era\b{Q >
Type de dmné\ N \n\};e\G )
Cat(;qorle \Qacwwe
/\W Description d’entrée
Valeur
§Qus M\ \ ) 00y,
CPreteN” N 2
\M\\én \a{\pfzﬁdance PDO Voir CEl 61800-7-301
Plag}dgvy\eurs Voir Tableau 38
Valeur par défaut +2
8.4.6 Objet 605B,,: Code de I'option Interruption

Cet objet doit indiquer quelle action est effectuée en cas de transition entre

Fonctionnement activé et I'état Mise sous tension prét.

La rampe de

|'état
ralentissement

représente la valeur de décélération du mode de fonctionnement utilisé. Le Tableau 41
spécifie la définition des valeurs,
Tableau 43 spécifie la description d’entrée.

le Tableau 42 spécifie la description de l'objet et le
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Tableau 41 — Définition des valeurs
Valeur Définition
-32 768 a -1 | Spécifique au constructeur
0 Désactiver la fonction d'entrainement (mettre hors tension I'étage de puissance d'entrainement)
+1 Ralentir au moyen de la rampe de ralentissement; désactivation de la fonction d'entrainement
+2 a +32 767 |réservé
Tabl 12 - D i s lo 'obiet
Attribut Valeur (
Index 6058, L
Nom Code de l'option Interruption g \
Code de I'objet Variable /\ \
Type de données Integer16 \ \\\ \
Catégorie Facultative \\ \
Tableau 43 — Desc entrée
Attribut N X vareu)™”
Sous-index :OOh \
Acces ( x

Mise en correspy((}}\nce ?BQ\\

N
VB(C\E\I 6 1%@’-/30 1

Plage de val?\urs

oir TableM1

Valeur par d*:f;b{/\

‘(\\/

8.4.7
Cet I'état
Foncti te la
valeu ipition
des ifie la
descit|i
Tableau 44 — Définition des valeurs
Vlaleur Définition
-32 768 a -1 | Spécifique au constructeur
0 Désactiver la fonction d'entrainement (mettre hors tension I'étage de puissance d'entrainement)
+1 Ralentir au moyen de la rampe de ralentissement; désactivation de la fonction d'entrainement

+2a+32767

réservé



https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

8.4.8

Cet g
ramp

utilise¢. Le Tableau 47 spécifie la défi
bjet et le Tableau 49,5pé

de I'o

- 196 —

Tableau 45 — Description de I’objet

61800-7-201 © CEI:2007

Attribut Valeur
Index 605C,,
Nom Code de I'option Désactiver le mode de fonctionnement
Code de I'objet Variable
Type de données Integer16
Catégorie Facultative
Tableau 46 — Description d’entrée (\
Attribut valewr {0 (O
Sous-index 00, O\
Acces rw (\ \

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-30

Plage de valeurs

Voir Tableau 44

Valeur par défaut

ion des valeurs

e. La
ment
ption

Valeur N2 < N\~  Définition
B2 768 a -1 éﬁgé%{}/a\\coww)
oo >
+1 ﬁ@eh\ir&(la mpe de ralentissement et maintenir au mode Fonctionnement activé

NILEC

urw

pe d'arrét rapide et maintenir au mode Fonctionnement activé

Mtir e}\rapport avec la limite de courant et maintenir au mode Fonctionnement actiyé

NN

\Ralx{ni}e{rapport avec la limite de tension et maintenir au mode Fonctionnement actiyé

+

b & +32 767

"Résorve

Fableaun48—=Descriptiondetobjet
Attribut Valeur
Index 605Dy,
Nom Code de l'option Arrét
Code de I'objet Variable
Type de données Integer16
Catégorie Facultative
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Tableau 49 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acces

rw

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 47

Valeur par défaut

+1

8.4.9

Cet @

utilise.

de I'o

Objet 605E: Code de I'option Réaction au défaut

Tableau 50 — Définition des

bjet doit indiquer quelle action est effectuée lorsqu'un défaut es
La rampe de ralentissement représente la valeur de décélération d
Le Tableau 50 spécifie la définition des valeurs, le Tableau
bjet et le Tableau 52 spécifie la description d’entrée.

Valeur

Dérﬁnit}ieq

>

-32 768 a -1

Spécifique au constructeur

\/ N
0 Désactiver la fcg(\d e{(%« ﬁent ( n‘(gtéurygggt tourner librement

+1 Ralentir sur la ra\IN{e ck\{\nss\\ment\j

+2 Ralentir sur la rape d'arrétrapide

+3 Ralentir en rappqrt a

IlmNW'ant

+4 @Ie\m&/eé@m\\ } tension

+5a +32 767 res ve

M‘M escription de I’objet

AT

Valeur

B05E,,

Code de I'option Réaction au défaut

Ea

Colg:de I'oblet Variable
ﬁpe\i\e Jorfées Integer16
Wa Facultative

PDS.
ment
ption

Tall H H P4
Fableatr 52 —=Description-dentrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acces

rw

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 50

Valeur par défaut

+2
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8.4.10 Objet 6060,,: Modes de fonctionnement

Cet objet doit indiquer le mode de fonctionnement sollicité. Le Tableau 53 spécifie la
définition des valeurs, le Tableau 54 spécifie la description de I'objet et le Tableau 55 spécifie
la description d’entrée.

NOTE Cet objet montre uniquement la valeur du mode de fonctionnement sollicité, le mode de fonctionnement
réel du PDS étant reflété dans I'objet Affichage des modes de fonctionnement.

Tableau 53 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-128 a -1 Modes de fonctionnement spécifiques au constructeur /TN
0 Aucun changement de mode/aucun mode assigné
+1 Mode de position de profil /\\ \\ N
+2 Mode de vitesse \
+3 Mode de vitesse de profil < \ >
+4 Mode de profil de couple /\\ \\ \

+5 réservé \ \\/

+6 Mode de retour a la position de r?f/ére/ncg >

+7 Mode de position interpolée F\\)/ N
+8 Mode de positigf(é\\\(nclzréﬁ\sat(én cyéliqt‘g) ‘\/
+9 Mode de vitesse syn}h@\@ati&\cycli\}% /

+10 Mode de couple P/s?nchroﬁs\a}k{l c}s{que

+11 a +127 réservé

bleau ™84~ ription de I’objet

< > %ttribut{ \/ Valeur
Indéx” N\ N 6080,
NG

>|Vlodes de fonctionnement

m

Cotle dI'dhjet Variable

< Typ d\@né%e\/ Integer8
rie \

R

Facultative

Tableau 55 — Description d’entrée

Attribut Valeur

Sous-index 00y,

Accés rw

Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs Voir Tableau 53

Valeur par défaut 0

8.4.11 Objet 6061,: Affichage des modes de fonctionnement

Cet objet doit fournir le mode de fonctionnement réel. Le Tableau 53 spécifie la définition des
valeurs, le Tableau 56 spécifie la description de I'objet et le Tableau 57 spécifie la description
d’entrée.
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Tableau 56 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6061y,
Nom Affichage des modes de fonctionnement
Code de I'objet Variable
Type de données Integer8
Catégorie Facultative

Tableau 57 — Description d’entree

Attribut Valeur A

Sous-index 00y, /\ \\
Accés ro \

X

Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301 <

Plage de valeurs Voir Tableau 53 (\\ \\ \

Valeur par défaut Non

8.4.12 Objet 6502,: Modes d'entrainement p

Cet gbjet doit fournir les informations ‘soncerns e. La

Figure 8 spécifie la définition des valeu et le

Tablgau 59 spécifie la description d’en

31 16 15 10 9 5 4 3 2 1 0
Spécifique au r(é er\ky\( cst SV. Jcs ip hm r tq pv vl pp
constructeur [\ aN \\

Bit de poids fort (MSBT Bit de poids faible [LSB)

bits gst, csv, csp

0 = le mode n'est pas pris en charge

0 = la fonction n'est pas prise en charge

bits r{éserves): 0
Tahla H H ) H Y 3
Fableat-58—DBeseription-det-objet
Attribut Valeur

Index 6502y,

Nom Modes d'entrainement pris en charge

Code de I'objet Variable

Type de données Unsigned32

Catégorie Obligatoire
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Tableau 59 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces ro
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Voir Figure 8
Valeur par défaut Non

9 Groupe de facteurs

9.1 Généralités

Dans| certaines applications de dispositifs d'entrainement, plug ‘ gsoOlution de
captdur et plusieurs valeurs de rapport sont nécessaires. Elles i ur les
objets définis dans le présent article.

La rglation entre les unités définies par l'utilisateur et les ité . par

valeufinsta tan éede position =

9.2 | Définitions d'objets détaillées

9.2.1 Objet 608F;:
Cet ¢bjet doit indjquelr les S i s du
motepr. La réso position doit étre calculée par la formule suivante:

incréments du codeur

ur de position = -
rotations du moteur

e adimensionnelles. Le Tableau 60 spécifie la descriptign de
ifie la description d’entrée.

Tableau 60 — Description de I’objet

Attribut Valeur
trdex 608F,
Nom Résolution du codeur de position
Code de I'objet Matrice

Type de données Unsigned32

Catégorie Facultative
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Tableau 61 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Description

Plus grand sous-index pris en charge

Catégorie d'entrée

Obligatoire

Acces

C

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

02,

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur (mais non %ﬁe\a‘l 0)

Sous-index

Description

Incréments du codeur

(
O A O
W\

Catégorie d'entrée

Obligatoire /\ \ \
NN RN

Acces Rw
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7- 3}1\\ \ >
Plage de valeurs Unsigned32 \

Valeur par défaut

Specmg,uﬁ k\u cé/#rt(]ct\e\r\(r@m n égale a 0)

Sous-index

N\

%\&\vy

Description

| Rotations du/moteur

Catégorie d'entrée

(

polgaldie

Acces

N

RN

VAN
Mise en correﬁpohﬂ{nce\éDO

w\oir\cJEl Mo-rsm

Plage de valefurs

MZ

Valeuppa dé%/\ut

2

Srﬁcifique au constructeur (mais non égale a 0)

AN

9.2.2 codeur de vitesse
Cet abjet doli ements configurés du moteur par seconde et le nombfe de
rotatipns conde. La résolution du codeur de vitesse doit étre calculée par la
formule sui
incréments
codeur———
résolytion du codeur de vitesse = secm?de
rotations
moleur—————
seconde

Toutes les valeurs doivent étre adimensionnelles. Le Tableau 62 spécifie la description de
I'objet et le Tableau 63 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 62 — Description de I’objet
Attribut Valeur
Index 6090y,
Nom Résolution du codeur de vitesse
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 63 — Description d’entrée /\
Attribut Valeur (\\ (\
Sous-index 00, AN
Description Plus grand sous-index pris/éﬁ{h\gge\

Catégorie d'entrée

Obligatoire

N\

Acces

%

\
S N

Mise en correspondance PDO

C
Voir CEI 61800-7-30

S\

Plage de valeurs

~/

02,

Valeur par défaut

<

O
Spéciﬁ(\@e\a\u%f/tru[{t\e«{]r
C&

(majs non égale a 0)

Sous-index

‘\/
01,

Description

7

Incrém ts\@ c}%ur par seconde

\

Catégorie d'entrée

Ogligatoire

Accés ( N N\ V

Mise en corr¢spondance PDO™ | MoInGEI 61800-7-301

Plage/d‘e\vaILs.Qrs UngynedSZ

VaIeW}{ t \ S}/écifique au constructeur (mais non égale a 0)
< VAN

A\
e

Sous-{dex )

02,

Désorpiin \

Rotations du moteur par seconde

C tégo\f%&gn}kge Obligatoire

Avegs '\ N rw

N\e\n c&\{espondance PDO Voir CEI 61800-7-301
PlageMurs Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)

9.2.3

Cet objet doit indiquer le nombre configuré de rotations de I'arbre moteur et le nombre de
rotations de l'arbre d'entrainement. Le rapport d'engrenage doit étre calculé par la formule

suivante:

. rotations de I arbre
rapport d'engrenage =

Objet 6091,,: Rapport d'engrenage

moteur

61800-7-201 © CEI:2007

rotations de ['arbre d'entrainement

Toutes les valeurs doivent étre adimensionnelles. Le Tableau 64 spécifie la description de
I'objet et le Tableau 65 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 64 — Description de I’objet
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Attribut Valeur
Index 6091y,
Nom Rapport d'engrenage
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 65 — Description d’entrée /\
Attribut Valeur (\\ N\
Sous-index 00, AN
Description Plus grand sous-index pri;/én\chsqgé\

Catégorie d'entrée

Obligatoire

NIRRSY

Acces

~

ASNIAN

Mise en correspondance PDO

(]
Voir CEI 6189@5-3\0\

S\

Plage de valeurs

02,

~/

Valeur par défaut

<

O
Spéc%e\r@\dn/gtru{&gur (Rﬁ*s}s non égale a 0)
& N

e ~

Sous-index

01p

Description

N
Rotationg gy moteur

Catégorie d'entrée

-
\

Qbligaoire

Acces

\

D\

Mise en corre{ésQnda ce E’DQ\

N/oirGE! §1800-7-301

Plage/cYN/aI&{rs Un%nedSZ

Valewgé{g«,kt \ %cifique au constructeur (mais non égale a 0)
RS LN

Sous-ifdeX ) o,

sSerigtian \

Rotations de I'arbre

C tégo\r\lmnbge Obligatoire

R N »

Mse\en co\espondance PDO Voir CEI 61800-7-301
PlageMurs Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)

9.2.4

Cet objet doit indiquer la constante d'avance configurée, il s'agit de la distance de mesure par
rotation de I'arbre de sortie de la boite d'engrenage. La constante d'avance doit étre calculée

par la formule suivante:

avance

Objet 6092,: Constante d'avance

constante d'avance =

rotations de ' arbre d'entrainement

L'avance doit étre donnée en unités de position définies par ['utilisateur, et la rotation de
I'arbre d'entrainement doit étre adimensionnelle. Le Tableau 66 spécifie la description de

I'objet et le Tableau 67 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 66 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6092,
Nom Constante d'avance
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 67 — Description d’entrée /\
Attribut Valeur (\\ N\ \
Sous-index 00, AN N
Description Plus grand sous-index p/rié\eQ}h\aer

Catégorie d'entrée

Obligatoire

Acces

c S

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61@

Plage de valeurs 02, ( (7 \/
Valeur par défaut Spé}j\(qu\e\gu/cc%st uc{eur (mais non égale a 0)
< &Y™

Sous-index

MY N

Description

Avar%&

Catégorie d'entrée

-
\

Oblj ato#e\

Acces

SN

S \(
Mise en correslp\aqda}sg PbO(\ N

Voic CE/61800-7-301

Plage d}’VQIeLkQ

%igned&

\S/pécifique au constructeur (mais non égale a 0)

N
Valeu rwgiﬁ\ \ \
LN

/\<
Sous-in{ex\

/

02,

Dos6riRion N\

Rotations de I'arbre

Caﬁ%}oris&t%‘e& Obligatoire

A NS w
Mw\corr\eépondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage ers Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur (mais non égale a 0)

9.2.5

Cet objet doit indiquer si la valeur de demande de position doit étre multipliée par 1 ou par —1.
L'indicateur de polarité ne doit pas influer sur le mode de retour a la position de référence. Le
bit de polarité de position doit étre utilisé uniquement pour le mode de position de profil (pp)
et le mode de position a synchronisation cyclique (csp). Le bit de polarité de vitesse doit étre
utilisé uniquement pour le mode de vitesse de profil (pv) et le mode de vitesse a
synchronisation cyclique (csv). La Figure 9 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 68

Objet 607E,,: Polarité

spécifie la description de I'objet et le Tableau 69 spécifie la description d’entrée.

61800-7-201 © CEI:2007
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7 6 5

Polarité de position Polarité de vitesse réservé (0)

Bit de poids fort (MSB) Bit de poids faible (LSB)

Figure 9 — Définition des valeurs

Les bits de polarité doivent étre codés comme suit: 0, = multiplier par 1 et 1, = multiplier par -

1
Tableau 68 — Description de I’objet
Attribut Valeur /)
Index 607E, Al
Nom Polarité N\
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned8 < \
Catégorie Facultative {\\ \\ \
Tableau 69 — Descript or1/@7entr'e
N\ N\
Attribut /\ A > ( \éléun;\)
Sous-index 0 \ \ /
Acces / w
Mise en correspondance PDO \ WEIEQ}I&%/&M
Plage de valeur{ \\/\ Vo\@ure};\ 9>
Valeur par deFfQut ~ @B\ )
10
10.1
La sfructure\globa node est présentée a la Figure 10. Une position ciblg est
appliquég™ay géné ur\de trajectoire. Celui-ci génére une valeur de demande de pogition
pour 35€ ment de position décrite dans la fonction correspondante| (voir
12.3.11). X blocs~de fonction sont commandés éventuellement par des ensemblés de
pararmé i
Trajectory Position
generator cantrol law
parameters parameters
Position demand
l internal value l
(60FC,) or
Target position Position demand Positi Control effort
(607A,) Trajecto Value (6062,) osttion (60FA,)
J ry h
control
generator .
function
Légende
Anglais Frangais
Target position Position cible
Trajectory generator parameters Paramétres de générateur de trajectoire
Trajectory generator Générateur de trajectoire
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Anglais

Francgais

Position demand internal value (60FCy) or
Position demand Value (6062;)

Valeur interne de demande de position (60FCy)
ou valeur de demande de position (6062;)

Position control law parameters

Paramétres légitimes d’asservissement de
position

Position control function

Fonction d’asservissement de position

Control effort

Mesure de contrble

A I'er

Figure 10 — Générateur de trajectoire et fonction d'asservissement de position
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nétres avant qu'ils ne soient normalisés en unités internes. La form lus simplg d'un
ateur de trajectoire consiste juste a transiter par une position ci ttansformer
he valeur interne de demande de position avec des unité créments)
ement. La Figure 11 définit la structure détaillée du générateuyd
Target position (607A,)
Position range limit (607B,,) Limit
Software position limit (607D,) | function Multiplier
Polarity (607E,) R
Polarity (607E}) A Position
y - > demand
Profile velocity (6081 ;) — \(\ Ultiplfert internal
End velocity (6082,) . > value
functio (60FC,,)
k —
Max profile velocity (607F,)  ——— %
Max motor speed (6080, : Minimum A~ Trajectory
» comparator w% generator
Profile acceleration (6083,,) R Profile acceleration
Profile deceleration (GOM or profile deceleration
ick-stop decelerati
Quick-stop dece/gratlor{\(608\5/f\ j Li orquick-siop ece(;;a(:;;)zr}
Maxaccelera@n (B§CS> ( : foxcti >
Max deceleratlo\(b( /(Zé\)\
SFENY
Quick-stop opMOS\Ah\ \>
Motion [ymte\yp (60
\/ inc = internal increments
Légen
Anglals Francgais
Targetposition Position cible
Pasition range limit limite de plage de pasition

Software position limit

Limite de position de logiciel

Polarity

Polarité

Limit function

Fonction limite

Multiplier

Multiplicateur

Profile velocity

Vitesse de profil

End velocity

Vitesse finale

Max profile velocity

Vitesse maximale du profil

Max. motor speed

Régime maximal du moteur

Minimum comparator

Comparateur minimal

Velocity limit

Limite de vitesse
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Anglais Frangais
Profile acceleration Accélération de profil
Profile deceleration Décélération de profil
Quick-stop deceleration Décélération par arrét rapide
Max. acceleration Accélération maximale
Max. deceleration Décélération maximale
Quick-stop option code Code de I'option Arrét rapide
Motion profile type Type de profil de mouvement
Profile—accelerationororofilo—decelerationor Ao toratioR-do—profi-or-docdioration-de—profi-ou
Iqijicli;-s;op dleé:;ilerléti(')n S R d‘eceleratlon par arrét r;pTde A
Trajectory generator Générateur de trajectoire (
Position demand internal value Valeur interne de deman % 505@\
Inc = Internal increments Inc = Incréments internés\ \ >

10.2
10.2.

Le ré
de cd
ainsi

Si le
dispo
cons
un er

Apres

nouv
acqu

indiglie, au mg

nouvg

e applicati@
commande indiq

Figure 11 — Générateur de trajectoire pour le mode dw E‘e\p>fil

Description fonctionnelle

1 Généralités

bit changer le point de consign
sitif d'entrainement g

bau point de cof : commande. Le dispositif d'entrainement régle
tter le poin¥ de < ! dans e mot d'état sur 1, puis, le dispositif d'entraing

Y 3 e point de consigne mis a 0, sa capacité a accept
PaUX pPoOj igh § exemple est présenté a la Figure 12.

point
ande,

1, le

int de

ttend

itif de

u bit
le bit
ment
er de
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Actual
speed

New
set-point
(bit 4) t

Target
position i
(set-point)

Set-point t
acknowledge (\
(bit 12)
AN
Target

reached
(bit 10)

N

Anglais f\\ )/ IN \Qan(;\i{

New set-point (bit 4)

Nou&au p}sjﬂt de c)!)nsigne (bit 4)

Actual speed /\ ’\‘(itegse in{tan(ar%e‘\>
/L

Target position (set-point)

F%&itio}qble (point de consigne)

Set-point acknowledge (bit 12) \ (\ Ac u}[’tq @point de consigne (bit 12)

Target reached (bit 10) ( /\\ )’Jlk{le teinte (bit 10)

Lorsdu’

u'un pomt
consigne est valide] dt ) et edes\de Yraitement sont prises en charge: point de con
unique (le bit changé fgre immédiatement du mot de commande est égall a 1)

et ensemble de pOi Sy bit changer le point de consigne immédiatement d

de cag

10.2.2

Lorsag

valide par le(notyeau

de cg

est employee pour la méthode de point de consigne unique.

de point de consigne

e est en cours de traitement et un nouveau point de consign
point de consigne (bit 4) dans le mot de commande, le nouveau
nsigne-doit étre’traité immédiatement. La procédure de transfert illustrée a la Figu

int de

signe

I mot

e est
point
re 13
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Actual
speed

New
set-point
(bit 4) t

Target
position
(set-point) t

Current target L
position < \
processed
Set-point
acknowledge
(bit 12) \\ t
Target \>
reached \\ \
t

(bit 10)

Anglais }

Francais

Actual speed ( (N N}s{inéyntanée

New set-point (bit 4) /\ /\\ \ \Nou%@u point de consigne (bit 4)
Target position (set-p,gint) PoMn cible (point de consigne)
Current target positic{nm d \ ‘P{sition cible actuelle traitée

Set-point ac%v)&)dgé(bit 12? ) Acquitter le point de consigne (bit 12)

Target reached\e@/m)\ > Cible atteinte (bit 10)

N

Higure 13 - ur dWrt pour la méthode de point de consigne uniqup

10.2.8 mble de-points de consigne

Lorsqu’ ansighe est en cours de traitement et un nouveau point de consigne est
valid¢ par t de consigne (bit 4) dans le mot de commande, le nouveau |point
de consigne (doit_étre, traité uniquement aprés que le point de consigne précédent g été
atteint. La<procédure” de transfert illustrée a la Figure 14 est employée pour la méthode
d'ensemble) de points de consigne. Le segment grisé supplémentaire qui apparait qur le
graphigue "vitesse réelle" montre la vitesse réelle si le bit changement du point de conjsigne

(bit 9

estmisa 1.
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Actual
speed

New
set-point
(bit 4)

Target

position
(set-point)

Current target

a,

position

N\

processed

Set-point
acknowledge
(bit 12)

Target
reached
(bit 10)

SR

Légende

SO

t

Anglais /\
Actual speed

(\ AN
“ } ( U M\gais
/

Viteés\e rée

\QNea}\p\oint de consigne (bit 4)

Target position (set-point)

New set-point (bit 4) /A
\

(\ PNWG (point de consigne)

Current target position péces ed(\

)Po&it% cible actuelle traitée

Set-point acknowledg"e\(bit\&\) N N\ \

Aj]uitter le point de consigne (bit 12)

Target reached (bit 1@ \/\ \ \

Cible atteinte (bit 10)

end en charge un ensemble de points de cong
sont disponibles, a savoir un point de consigne en
ysigne mis en mémoire tampon. Les points de consigne

sfert p M méthode d'ensemble de points de consigne

igne,
cours
sont
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© @ ® ©®

1 ©

New
set-point
(bit 4)
Change set
immediately
(bit 5) t
set-point ‘ A ‘ B ‘ c ‘ D ‘ E

Buffered
set-point B ‘ [+ ‘ ‘ c ‘
B

Processed
set-point ‘

Set-point
acknowledge \ \
(bit 12) t
Target
reached

(bit 10)

Y A\\)

A\

Anglais < N \ Y )Fr{ngals

New set-point (bit 4) > ouvé>\u poangne (bit 4)

Change set immediately N%g\erk\eoint de consigne immédiatement

( ~
Set-point \ \ Poi}t\de\co/nsigne

Buffered set-point \ \( ‘1,30”‘\/(9 consigne mis en mémoire tampon
Processed set-point / (\ i’,o/nt de consigne traité
Set-point ackpo’Wkedg&eS(bit 12\> > Acquitter le point de consigne (bit 12)

Target reache\wzﬁ/&x \ Cible atteinte (bit 10)

Figu

Les 1
consi
point

immédi

consi
libre

Si to

s-points de"consigne dans le cas de deux points de cons

e sont mis en mémoire tampon dans la liste des poin
entramement dlspose de pomts de con3|gne I|bres Sl

gne

its de
ucun
actif
int de
i est

ter le

ites”les mémoires tampons des points de consigne sont occupées (le bit acquit|

point
immé

de consigne est egal a 1), la reaction depend du bit changer le point de con
diatement. Si ce bit est mis a 1, le nouveau point de consigne doit étre

signe
traité

immédiatement comme point de consigne unique. Tous les points de consigne chargés
précédemment doivent étre éliminés (5).

Le bit cible atteinte doit rester a 0 jusqu'a ce que tous les points de consigne soient traités.

10.3

Définitions générales

Les limites logicielles internes ne doivent pas étre dépassées par les réglages externes
configurés par I'utilisateur.
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10.4 Utilisation du mot de commande et du mot d'état

Le mode de position de profil utilise certains bits du mot de commande et du mot d'état pour
des applications spécifiques au mode. La Figure 16 présente la structure du mot de
commande. Si aucun positionnement n'est en cours, le front montant du bit 4 doit commencer
le positionnement de I'axe. Dans le cas ou un positionnement est en cours, les définitions
données dans le Tableau 70 doivent étre utilisées. Le Tableau 71 définit les valeurs des bits 6
et 8 du mot de commande.

NOTE Il est supposé que la position cible est déclenchée par un front d'impulsion 0->1; dans le cas contraire, le
dispositif peut définir immédiatement de nouvelles valeurs, ce qui contribue a un comportement inattendu.

1o LY J

S

I

9]

o

i3

5]

Changer

Changer le

point de

consigne

immeédiat
ment

veau

point (@de
e

nsig
de'poidsXaible (4

le point
de
consigne

(voir 8.4.1) Arrét (voir 8.4.1) abs/rel (vieir 8.4.[1)

Bit de poids fort (MSB) B ISB)

Figure 16 — Mot de commande pour le mode

Tableau 70 — Définition du bit

Le positiongement d |t
le positionnement

Le posmonn t sm
Figure 13)

; du bi
@]
\/Dfllon

\}re ffectleé (
nt (voirdFigive 12 et

Bit9 | Bit5 | Bit4

0->1

nte) avant que ne commen
Figure 14)

0->1 mmencer immédiatement (voir Figure 14 et

ve Ia vi s§e/de profil actuelle atteignant le point de
effectué, puis le positionnement suivant (voir Fig
e appliqué

e positi
signe a
Figure

O %«%\

doithé ure

it alors

~—"

ition du bit 6 et du bit 8

Bit Vale Définition

Metre une valeur absolue

a

N

SIM

™

LAQOQ‘NQn chgle doit étre une valeur relative (selon I'objet 60F2,))

0 L p&iitionnement doit étre exécuté ou poursuivi

<

N

D 05D,

odvement de I'axe doit étre interrompu en fonction du code de I'option Arrét (4

La Fi it 10,

du bi

gure 17 présente la structure du mot d'état. Le Tableau 72 définit les valeurs du b
12 et du bit 13.

15 14 13 12 11 10 9

Acquitter le point

(voir 8.4.2)

Erreur suivante

(voir 8.4.2)

Cible
atteinte

(voir 8.4.2)

de consigne

Bit de poids fort (MSB) Bit de poids faible (LSB)

Figure 17 — Mot d'état pour le mode de position de profil (pp)
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Tableau 72 — Définition du bit 10, du bit 12 et du bit 13

Bit Valeur Définition

10 0 Arrét (Bit 8 dans le mot de commande) = 0: Position cible non atteinte

= 0: Position cible atteinte

)
Arrét (Bit 8 dans le mot de commande) = 1: L'axe ralentit
1 Arrét (Bit 8 dans le mot de commande)

)

Arrét (Bit 8 dans le mot de commande) = 1: La vitesse de |'axe est nulle

12 0 Point de consigne précédent déja traité, attente d'un nouveau point de consigne
1 Point de consigne précédent toujours en cours de traitement, la réécriture du point de
consigne doit eire accepiee
13 0 Pas d'erreur suivante
i N
1 Erreur suivante A( N\

10.5 | Définitions d'objets détaillées

10.5. Objet 607A,,: Position cible

Cet gbjet doit indiquer la position commandée qu'il gbnvie ositif d'entraingment
adopte en mode de profil de position, en utilisant(les/T& des parameétres de
commande de mouvement tels que la vitesse, I'; Sratj 2céleration, le type de [profil
de miouvement, etc. La valeur de ce j i zomme valeur absolye ou

relatiye, selon l'indicateur ‘abs/rel' d 7 . doit étre donnée en unités de
position définies par ['utilisateur et i 9 incréements de position. Le
Tablgau 73 spécifie la description de I’ , 74 spécifie la description d’entnée.

Attrifh\t ' (\ \j Valeur
Index AN TN
Nom\ S N Poaitioncibl
Code de,Kgbjel\ NVatiable,”
Type Qe d rhé\es nteger32

Facultative; obligatoire si pp, pc ou csp est pris en charge

Tableau 74 — Description d’entrée

Attrlbut Valeur
Sous-index 00y,
Accés w
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Integer32
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

10.5.2 Objet 607B;,: Limite de plage de position

Cet objet doit indiquer les limites maximale et minimale configurées de plage de position. Il
doit limiter la plage numérique de la valeur d'entrée. Lorsqu'elle atteint ou dépasse ces
limites, la valeur d'entrée doit boucler automatiquement vers I'autre extrémité de la plage. Le
bouclage de la valeur d'entrée peut étre évité en réglant les limites de position de logiciel
comme cela est défini dans I'objet de limite de position de logiciel (607Dy). Les valeurs
doivent étre données en unités de position définies par I'utilisateur. Le Tableau 75 spécifie la
description de I'objet et le Tableau 76 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 75 — Description de I’objet

Catégorie d'entrée

Obligatoire

Attribut Valeur
Index 607By,
Nom Limite de plage de position
Code de I'objet Matrice
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
Tableau 76 — Description d’entrée /\
Attribut Valeur (\\ N\
Sous-index 00, ¢\ W
Description Plus grand sous-index pri (}Qrg\e\
N

\ \

Acces

C

NS
WA

Mise en correspondance PDO

SN

Plage de valeurs

02,

<
Voir CEI 61&)0-/7%\
()

~/

Valeur par défaut

forsur

(
Spécﬂgue\e\uéy/str
&

AN

U~

Sous-index

0Th

N

Description

Limite\x{i}?cqale e plage de position

Catégorie d'entrée

~
N

Acces

S \(

W\

Mise en corre

Pregsiee PO

VoirCEI 61800-7-301

PlageMalek\rs

In®9r32

éﬁécifique au constructeur

Valeur\;@/%j/é@ﬂ{ \
& LN

Sous-i@e&\

/

02,

Dty

Limite maximale de plage de position

Cé@gor\l\%}gntﬁ\e Obligatoire
RN -

l\mse\e\a corkespondance PDO

Voir CEI 61800-7-30

1

Plage Murs

Integer32

Valeur par défaut

Spécifique au constr

ucteur

10.5.3 Objet 607D;,: Limite de position de logiciel

Cet objet doit indiquer les limites maximale et minimale configurées de position de logiciel.
Ces parametres doivent définir les limites de position absolues pour la valeur de demande de
position et la valeur instantanée de position. Chaque nouvelle position de cible doit étre
vérifiée par rapport a ces limites. Les positions limites doivent toujours étre définies par
rapport a la position d'origine de la machine. Avant de faire I'objet d'une comparaison avec la
position cible, ces limites doivent étre corrigées de maniére interne par le décalage d'origine

comme suit:

Limite de position minimale corrigée = limite de position minimale — décalage d'origine

Limite de position maximale corrigée = limite de position maximale — décalage d'origine
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Il est nécessaire d'effectuer ce calcul uniquement en cas de modification du décalage
d'origine ou de la limite de position de logiciel.

Les positions limites doivent étre données en unités de position définies par ['utilisateur
(méme cas de figure que la position cible). Le Tableau 77 spécifie la description de I'objet et
le Tableau 78 spécifie la description d’entrée.

Tableau 77 — Description de I’objet

Attribut Valeur
lndex 607D,
Nom Limite de position de logiciel
Code de I'objet Matrice A ~
Type de données Integer32 /\ \
Catégorie Facultative

Tableau 78 — Description d’

Attribut / /\Va ur
Sous-index 00y, f\

DN
/ \Elus rand qus-iéde@s F\n/gharge
Catégorie d'entrée OENQ}to\ire \ \j
Acces fAc
Mise en correspondance PDO \ \@NI 6\%)\3\77?01
Plage de valeur< (\ OZh\) N >

Valeur par deffa\ut N \ip' ifiqtyau constructeur

R,

Descri;}t/%/\ \/\ PLimite de position minimale

Categ{\\tré\ > Obligatoire

rw

Agoes \ 1\
M\se en\c%e*ond ¢&’PDO Voir CEI 61800-7-301
< BQ Meurs\ Integer32

Description

W}par\qm Spécifique au constructeur
7

Sous-index 02y,

Description Limite de position maximale

Catégorie d'entrée Obligatoire

Accés rw

Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs Integer32

Valeur par défaut Spécifique au constructeur

10.5.4 Objet 607F,: Vitesse maximale du profil

Cet objet doit indiquer la vitesse maximale admise configurée dans toutes les directions au
cours d'un mouvement de profil. La valeur doit étre donnée dans exactement la méme unité
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physique que l'objet Vitesse de profil (6081,). Le Tableau 79 spécifie la description de I'objet
et le Tableau 80 spécifie la description d’entrée.

Tableau 79 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 607F,
Nom Vitesse maximale du profil
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 80 — Description d’entrée <\
Attribut
Sous-index 00, /\\ \\
Accés rw \ \

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 618 0-7}3\01

N

Plage de valeurs

el L]

Valeur par défaut

10.5.p

Cet pbjet doit indiquer
directions. |l permet de praté
valeur doit étre donnéé\en
I’objelt et le Tableau 82 specifi

configuré du moteur dans touteg les
de la fiche technique de ce dernigr. La
. Le Tableau 81 spécifie la descriptipn de

Description de I’objet

Valeur

6080,

Régime maximal du moteur

ggzmv

Variable
'F\ypehg Mlées Unsigned32
We Facultative
Tableau 82 = Description d’entrée
Attribut Valeur

Sous-index 00y,
Accés rw
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Spécifique au constructeur
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10.5.6 Objet 6081,: Vitesse de profil

Cet objet doit indiquer la vitesse configurée normalement atteinte a la fin de la rampe
d'accélération au cours d'un mouvement de profil, et doit étre valide pour les deux directions
de mouvement a la vitesse admise (dans toutes les directions au cours d'un mouvement de
profil). La valeur doit étre donnée en unités de vitesse définies par I'utilisateur. Elle doit étre
convertie en incréments de position par seconde, en utilisant I'objet Facteur de codage de
vitesse. Le Tableau 83 spécifie la description de Il'objet et le Tableau 84 spécifie la

description d’entrée.

Tableau 83 — Description de I’objet

Attribut

Valeur

VAN

Index

6081,

AN

Nom

AN AN

Vitesse de profil

Code de I'objet

\

Variable

Type de données Unsigned32 < \ >
Catégorie Conditionnelle: obligatoire si ppé%ﬂ'{\e\n SQa{g\e \
DN
Tableau 84 — Descriptiond’entr
T\ AN
M N A5 [ il
Sous-index 68‘\ \ \ /
Accés

Mise en correspondance PDO \

/“rw
RS

Plage de valeurs<

Valeur par déNt

YN[ T

. écifiqu} au constructeur

bbjet doit i
onner lorsq

itiop¥cible. Normalement, le dispositif d'entrainement s'g
a vitesse finale = 0. La valeur doit étre donnée dans la

Tableau 85 — Description de I’objet

doit
rréte
néme
bn de

Attribut Valeur
Index 6082,
Nom Vitesse finale
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
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Tableau 86 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut 0000 00004,

61800-7-201 © CEI:2007

10.5.8

Objet 6083,: Accélération de profil

Cet pbjet doit indiquer I'accélération configurée. La valeur doit étre

d'accglération définies par l'utilisateur; elle doit étre convertie en i
seconde carrée (s2) au moyen des facteurs de normalisation (voi
spécifie la description de I'objet et le Tableau 88 spécifie la desgtipti

Attribut

Index

oo (1)

Nom

Code de I'objet

recggion el [ L) S
S AKX

Vah‘agle

Type de données

Unsig»&w

Catégorie

Takleau 88\\Descri
N AN

Con&ition(ﬁéﬂ% obﬂqék{ire}i pp ou pv est pris en charge

on d’entrée

LQttrlbu}x Valeur
T N
Accés /\< \/\ rw
Mise & cogréspondanceeD0/ | Voir CEI 61800-7-301
ag e\{aIBQrs \ Unsigned32
Vg@‘ur\ga}ﬁéfa\t\t Spécifique au constructeur

10.5.p

Cet gbjetdoit indiquer la décélération configurée. Si ce paramétre n'est pas pris en char

valeur . <de” I'objet Accélération de profil (6083,) doit étre utilisée également po

Accéleration de profil (6083,)). Le Tableau 89 spécifie la description de I'objet et le Table

spécifie la description d’entrée.

\Décélération de profil

Tableau 89 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 6084,
Nom Décélération de profil
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative

je, la
r la

objet
au 90
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Tableau 90 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

10.5.10 Objet 6085,: Décélération par arrét rapide

Cet gbjet doit indiquer la décélération configurée utilisée pour arréte
fonction d'arrét rapide est activée et I'objet Code d'arrét rapide (60
La decélération par arrét rapide est également utilisée si I'objet
(605kK,,) est égal a 2 et I'objet Code de l'option Arrét (605D,,)
étre donnée dans la méme unité physique que l'objet Accélérati
Tablgau 91 spécifie la description de I'objet et le Tableau oGifi

Tableau 91 — Descriptioh de

lorsque la
esf\réglé-sur 2 [ou 6.
5 défaut
. dleur doit
il £6083,)). Le
ion d’entnée.

Attribut

)
(\\Aalogr

Index

ogs, (4 N

Nom

E}égélék}t{o par&ét M}/

Code de I'objet

ariable

Type de donn/é\s

e

Categone

&

el )
N/

bleau 92> Description d’entrée

( M\ri/b\\ Valeur
Sous—éde 00y,
Ao\ _\ rw
Mise en Goiespondangé PDO | Voir CEI 61800-7-301
\ra%\d\el\eursx Unsigned32
eur pan\{efaut Spécifique au constructeur

NS

10.5.1%/Objet 6086,,: Type de profil de mouvement

Cet objet doit indiquer le type configuré de profil de mouvement utilisé pour effectuer un
mouvement de profil. Le Tableau 93 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 94 spécifie

la description de I'objet et le Tableau 95 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 93 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-32 768 a -1 Spécifique au constructeur
0 Rampe linéaire (profil trapézoidal)
+1 Rampe Sin2
+2 Rampe exempte d'a-coups
+3 Rampe a limitation d'a-coups
+4 a +32 767 Réservé

10.5.

Cet ¢
coup
ocsuvr

adime

pas d
desci

Tableau 94 — Description de I’objet

Attribut

Valeur

Index

A
<
6086, N

Nom

Type de profil de mouveme/m\\ \\\

Code de I'objet

Variable NN

Type de données

Integer16 / \

Catégorie Facultative A\ \ } /
Tableau@l?%%ai@gcl<\nt92\>
Attribut aleur

Sousindex N\~ ooh\\ \

Acces \(

o M
Mise en coﬁr&ggi\\aqce P(QO Vc\)h\CMOOJ-SM

agfog g3

Valelvparugtapt

g
3

A

61800-7-201 © CEI:2007

ar a-
is en

ctoup doit étre utilisé comme il est mis en ceuvre. La valeur doift étre
valeur de FF}, doit indiquer que l'utilisation de profil par a-coup|n'est

onfigurée. Le~Yableau 96 spécifie la description de I'objet et le Tableau 97 spécifie la

iption)d’entrée.

Tableau 96 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60A3;,
Nom Utilisation de profil par a-coup
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned8
Catégorie Facultative
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Tableau 97 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs 01y, a 06, et FFy,
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

10.5.13 Objet 60A4,,: Profil par a-coup

Cet dbjet doit indiquer I'ensemble configuré de parametres par a-coup 4 i etre ufilisés
lors qu mouvement de profil. La Figure 18 montre les a-coups définis\(# ¢ . Les
valeul(rs doivent étre données en unités d'a-coup définies par I'itilisateur: edu 98
spéciffie I'assignation de valeurs aux a-coups selon la valeur de j iligqti il par
a-coyp (60A3;,). Lorsque I'objet 60A3,, n'est pas mis en ceuvre, i doi rvir a
attribuer aux a-coups les valeurs données dans les autres & 8% gcifie

la degcription de I'objet et le Tableau 100 spécifie la description d

velocity

W time ~
Legende

\A\r\gla\\) Frangais

Velélty \ \ Vitesse

Time \ \ Temps
Figu\re\1,8>— Diagramme vitesse/temps avec les positions d'a-coup

Tableau 98 — Assignations de valeurs

Valeur de I'objet 60A3,, Assignation de valeurs aux a-coups
ou du sous-index 00, de

I'objet 60A4,, si 60A3, A B c D E F
n'est pas mis en ceuvre

01, 01, | o1, | 01, | 01, | - -
02, 01, | 01, | 02, | 02, | - -
04y, 01, | 03, | 02, | 04, | - -

06y, 01, | 03, | 02, | 04, | 05, | 086,
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Tableau 99 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60A4,
Nom Profil par a-coup
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative

Tableau 100 — Description d’entrée (\

N N
Attribut Valeur /\< (\

Sous-index 00, O\

Description Plus grand sous-index pri{e}s@e\

Catégorie d'entrée Obligatoire \ \ \

ANS

Acces c N\ >

Mise en correspondance PDO Voir CEI 618})6—7-301 \

Plage de valeurs 01y, 02,1},(:\4,&< mé() hy,

Valeur par défaut Spégﬂ!}\ye €>,I con, truét%n N >
\ A )

Sous-index N1y

N
Description ( P(Feq peh%{}e\up%

Catégorie d'entr?e’\ /\\ Owg\?ire \

Acces \( \{ — V

Mise en corr{:sw PDQ bm\r\carsﬁ 800-7-301

Plage/de ale\ys } \l{nyznedSZ

Valeuha{r/déf\;u(/\ pSpecifique au constructeur

AN N
Sous-&@e>\ \/ 02y,

Q/GSMN \ x Profil par a-coup 2

Cé@go@ nt>é\e Facultative

=N .

MN cohyspondance PDO Voir CEI 61800-7-301

Plage dMeurs Unsigned32

Valeur par défaut Spécifique au constructeur
a

Sous-index 064,

Description Profil par a-coup 6

Catégorie d'entrée Facultative

Acces rw

Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs Unsigned32

Valeur par défaut Spécifique au constructeur
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10.5.14 Objet 60C5,: Accélération maximale

Cet objet doit indiquer I'accélération maximale configurée. Il permet de limiter I'accélération a
une valeur acceptable afin d'empécher la destruction du moteur et des piéces mécaniques
mobiles. La valeur doit étre donnée en unités physiques d'accélération définies par
l'utilisateur. Le Tableau 101 spécifie la description de I'objet et le Tableau 102 spécifie la
description d’entrée.

Tableau 101 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60C5,,
Nom Accélération maximale (
Code de I'objet Variable /\< N O\
Type de données Unsigned32 < \
Catégorie Facultative

Tableau 102 - Descrlpt?yd\
Attribut () vatewr” N/
Sous-index 00, ( \\// NN
pes NI O
Mise en correspondance PDO ;VONEW\M 8b0i7-3w
Plage de valeurs ( l%n.{ignéd%)\ \
Valeur par défaut L~ \ S\p\éch’igue}k\&q{structeur
~—

10.5.15 Objet 60C6,:

Cet dbjet doit in 8 _dé erath xirale configurée. Il permet de limiter I'accéléfation

a ung valeur acceptable er/la destruction du moteur et des pieces mécanjques
mobiles. La vale e~donneedans la méme unité physique que l'objet Accéléfation
maximale (60C5,, e Ta ) pécifie la description de I'objet et le Tableau 104 spgcifie
la descriptio » S

\Attribut Valeur
Index” 60C6;,
Nom Décélération maximale
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
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Tableau 104 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés rw
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

11 Illlode de retour a la position de référence

11.1 | Informations d’ordre général

Le prgsent article décrit la méthode qu'utilise un dispositif d'entrajne eckercher la
position d'origine (également appelée, le référentiel, le point § 306 point zéro).
Diverses méthodes permettent d'atteindre cette position e \tili interrupteurs de fin
de cqurse aux extrémités de la course ou un interrupteb ' i pteur a tepsion
nulle] a mi-course; la plupart des méthodes utilisent impulsions a jndex

(zéro)) d'un codeur incrémental.

11.2 | Description fonctionnelle

La Figure 19 présente les objets d'entré i NS objets de sortie. L'utilisateur

peut gpécifier les vitesses, I'accélératior de retour a la position de référence. Il
existT ; quinpermet a l'utilisateur de déplager la
valeur zéro dans le systéme : isatéur par rapport a la position d'origine.

Il n'e i fFpour les bits du mot d'état, qui renvoient I'état|ou le
résulfat du processus d : sitionde reéférence, ainsi que la demande aux boucles
d'assgrvisseme

Il existe deux vites S 2 ition de référence; dans un cycle type, la vitegse la
plus ¢ i errupteur d'origine, et la vitesse la moins élevée pgrmet
de determinep l'i i i x—Une certaine liberté d'utilisation de ces vitesse$ est
accoldée a la mesure ou la réponse aux signaux peut dépendfe du
matéri S

Gentrolword Y6040, -

Homing method (6098,) Statusword (6041, R

Homing speeds (6099 ,) Homing | position demand internal value (60FC )
Homing acceleration (609A,,) method | or Position demand value (6062;)
! »

Home offset (607C,,)

Légende

Anglais Francgais
Controlword Mot de commande
Homing method Méthode de retour a la position de référence
Homing speeds Vitesses de retour a la position de référence
Homing acceleration Accélération de retour a la position de référence
Home offset Décalage d’origine
Statusword Mot d’état
Position demand internal value or Position Valeur interne de demande de position ou valeur
demand value de demande de position

Figure 19 — Fonction du mode de retour a la position de référence
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Le choix d'une méthode de retour a la position de référence permet de déterminer le
comportement suivant: Le signal de retour a la position de référence (interrupteur de fin de
course positif, interrupteur de fin de course négatif, interrupteur d'origine), la direction
d'activation et, le cas échéant, la position de l'impulsion d'index.

La position d’origine et la position zéro sont décalées par le décalage d'origine; voir la
définition de décalage d'origine pour déterminer la méthode d'application de ce décalage.

Le nombre cerclé de la Figure 20 a la Figure 27 indique le code de sélection de cette position
de retour a la position de référence. Le sens de déplacement est également indiqué.

Quatre sources de signal de retour a la position de référence sont disponibles: Il s'agit des
interrupteurs de fin de course négatif et positif, de l'interrupteur d'origihe et™de JFimpulsion

d'ind ition de
référI 'ﬂ;er la
positi

Dans S Ci-
dess position defl'axe
vers t la partie droite

est I3

Le fo nt de
connaitre exactement la position abgolus J i ag, les
dispositifs d'entrainement ne comportent seuwent pasy)de codeur absolu, une opératign de
retouf a la position de référence est n es a
I'application. La méthode de retour a ls

La mg ion de
référ gieurs
méth

11.3

11.3.

En ulili et rhe l'illustre la Figure 20, le sens de déplacement initial doit
s'effeictug el 2 $). La
positi iqn ou
l'intefqrupteur
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Index Pulse | |

Negative Limit Switch_lf :

Légende

Anglais Frang\aé N (\

Index Pulse Impulsion d’index

N\
Negative limit switch Interrupteur de fm(ﬂa}&{\SQ n ga}N\ \
riageyrupteur”

Figure 20 - Retour ala posmon de referen

11.3.2 Méthode 2: Retour a la position de référ
course positif et I'impulsion d'index

En ulilisant cette méthode comme I'iNustre |2
s'effgictuer de gauche a droite si l'interrtipte
position d'origine doit se situer a la p iereN

I'intefqrupteur de fin de course positif d vier@:t
I: _ <\(-\\~T \ :l

N

% Index Pulse | |
Positive Limit Switch I
Légende

i _ $).

ion ou

La

Anglais Francais

Index pulse Impulsion d’index

Positive limit switch Interrupteur de fin de course positif

Figure 21 — Retour a la position de référence avec l'interrupteur
de fin de course positif et I'impulsion d'index

11.3.3 Méthodes 3 et 4: Retour a la position de référence avec l'interrupteur d'origine

positif et I'impulsion d'index

En utilisant ces méthodes comme l'illustre la Figure 22, le sens de déplacement initial doit
étre dépendant de I'état de l'interrupteur d'origine. La position d'origine doit se situer a
I'impulsion d'index a gauche ou a droite du point de changement d'état de l'interrupteur
d'origine. Si la position initiale est située de sorte que le sens de déplacement doit s'inverser
au cours du retour a la position de référence, le point d'inversion effectif est tout point

existant aprés un changement d'état de l'interrupteur d'origine.
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FHF———= I

IMUeX FUlsSE, 1 |

Home Switch, |

Légende

Anglais

Index pulse

Home switch

11.3.4 Méthodes 5 et 6: Retour a la positiQ ec l'interrupteur d'origine
négatif et I'impulsion d'inde

En utilisant ces méthodes i r' ) : initial doit
étre dépendant de I'étakde\i rodarigine,” La position d'origine doit se sii‘Aer a
I'impylsion d'index a \ z i inf de changement d'état de l'interrupteur
d'oridine. Si la positio ¢ e’que le sens de déplacement doit s'invierser
au cours du ret a\la positio eréférence, le point d'inversion effectif est tout |point
existant aprés u@n > intefrupteur d'origine

Index Pulse | |

Home Switch _l

Légende

Anglais Francais
Index pulse Impulsion d’index
Home switch Interrupteur d’origine

Figure 23 — Retour a la position de référence avec l'interrupteur
d'origine négatif et I'impulsion d'index
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11.3.5 Méthodes 7 a 14: Retour a la position de référence avec l'interrupteur d'origine
et I'impulsion d'index

Ces méthodes utilisent un interrupteur d'origine actif uniquement sur une partie de la course;
I'action de l'interrupteur est effectivement une action "a rappel” lors du balayage de la position
de l'axe en aval de l'interrupteur. En utilisant les méthodes 7 a 10, le sens de déplacement
initial doit s'effectuer de gauche a droite, et en utilisant les méthodes 11 a 14, le sens de
déplacement initial doit s'effectuer de droite a gauche, sauf si l'interrupteur d'origine est actif
au début du mouvement. Dans ce cas, le sens de déplacement initial doit dépendre du front
recherché. La position d'origine doit se situer a I'impulsion d'index de I'un des cbtés des fronts
montants ou descendants de l'interrupteur d'origine, comme cela est présenté dans la Figure
24 et la Figure 25. Sj le sens de déplacement initial s'éloigne de l'interrupteur d'origine, le
dispasitif d'entrainement doit inverser sa course lorsqu'il entre en contac ec l'intertulpteur
de firl de course correspondant.

[

Index Pulse

%\w

Positive Li

Inde)},gukg \ \ \/ Impulsion d’index

HO@SM \ \ Interrupteur d’origine
Positive\l_\i{{it\éwit}& Interrupteur de fin de course positif

Figure thour a la position de référence avec l'interrupteur d'origine
et I'impulsion d'index — Déplacement initial positif

Francais
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—

4

Negative Limit Switch |

L, L AN
&4 ‘
Home Switch | //// \\\>

N

Frangais

Index pulse ~

SreVeion Sindon

Anglais (;
NAN

Home switch

\{nteﬁ&gM d’origine

JlntMteur de fin de course négatif

11.3.

Ces 1

11.3.

Ces
dépe

I'inteqrupteursd'origine

semb

Negative Limit SWItCh'\ \ \(

lablesyaux méthodes 3 et 4 illustrées a la

\réfé{ence avec l'interrupteur d'origine

éplacement initial négatif

ou de fin de course. Par exemple, les méthodes 19 et 20

Figure 26.

e ne
s de
sont
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Home Switch—l

Légende (\ x

Anglais

A TN
Home switch Interrupteur dp@l}'g \\ \ \/

11.3.

Ces 1

11.3.

En u
positi
dans

B Méthodes 31 et 32: Réservé

néthodes sont réservées.

D  Méthodes 33 et 34: Retour a la

ve, respectivement.

igure 26 — Retour a la position de référence avec I

ilisant ces méthodes,

la direction choisie,

C

Légende

‘origine positif

PX

e ou
ninée

Anglais Francgais

Indéx Pulse Impulsion d’index

11.3.

Figure 27 — Retour a la position de référence avec I'impulsion d'index

10 Méthode 35: Retour a la position de référence avec I'impulsion d'index

Dans cette méthode, la position actuelle doit étre prise comme étant la position d'origine.
Cette méthode n'exige pas que I'état du dispositif d'entrainement soit I'état Fonctionnement

activé.

11.3.

11 Méthode 36: Retour a la position de référence avec sonde tactile

Dans cette méthode, la position n'est pas échantillonnée par le dispositif de commande, mais
par le dispositif d'entrainement lui-méme. En cas de déclenchement de linterrupteur, la
position réelle correspondante, ainsi que le signal de commutation, doivent étre consignés.
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11.4 Utilisation du mot de commande et du mot d'état

Le mode de retour a la position de référence utilise certains bits du mot de commande et du
mot d'état pour des applications spécifiques au mode. La Figure 28 présente la structure du
mot de commande. Le Tableau 105 définit les valeurs des bits 4 et 8 du mot de commande.

15 9 8 7 6 5 4 3 0
(voir 8.4.1) | Amét | (voir8.4.1) | réserve (0) | D€Put de I'opération de retour | ;g 4 4)
a la position de référence
Bit de poids fort (MSB) Bit de poids faible (LSB)

Tableau 105 — Définition du bit 4 et du bit 8

. (@AN
Bit | Valeur Définition <\ N
4 0 Ne pas lancer la procédure de retour a la position d/e/‘ré@r\aqc&
1 Lancer ou poursuivre la procédure de retour a Iﬁ\po 'tion\de 'fé}e\ncw
8 0 | Activer le bit 4 AN\ \
1 Interrompre le mouvement de I'axe selmw\t\lon Nré}(é%Dh)
NS

La Figure 29 présente la structure du t d'état\ Le\Tab, ea®06 &finit les valeurs du Qit 10,
du bif 12 et du bit 13.

15 14 13 11 10 9 0

12
Erreur de retour eto a \/} Cible
(voir 8.4.2) ala Md sitio vair 8.4.2) . (voir 8.4.2
. Nk atteinte
référen Z/}I‘e\r ceqiteint ||

Bit d¢ poids fort (MSB)

Bit de poids faible (USB)

ode de retour a la position de référence

Bit 13 ﬂt}\{ \Qit\Q Définition

\Q \Ero édure de retour a la position de référence en cours

1\ La procédure de retour a la position de référence est interrompue ou non |ancée

0
0\
\}\ \Q\/ Le retour a la position de référence est atteint, mais la cible n'est pas attefinte

0
(N
0
0 > 1 La procédure de retour a la position de référence est achevée avec succes
1 0 0 Une erreur de retour a la position de référence s'est produite, la vitesse nlest
pas nulle
f v) f Uneerreur de Tetour a ta positiom de Teference s estproduite; tavitesseest nulle
1 1 X réservé

11.5 Définitions d'objets détaillées
11.5.1 Objet 607C,: Décalage d'origine

Cet objet doit indiquer la différence configurée entre la position zéro pour l'application et la
position d'origine de la machine (déterminée lors du processus de retour a la position de
référence). Lors du processus de retour a la position de référence, la position d'origine de la
machine est déterminée et une fois ce processus achevé, la position zéro est décalée par
rapport a la position d'origine en ajoutant le décalage d'origine a la position de méme nature.
Tous les déplacements absolus ultérieurs doivent étre considérés par rapport a cette nouvelle
position zéro. Ceci est présenté a la Figure 30. Lorsque cet objet n'est pas mis en ceuvre, le
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décalage d'origine doit alors étre considéré comme
donnée en unités de position définies par I'utilisateur.
la direction opposée.

Zero
position

| Home offset

61800-7-201 © CEI:2007

nul. La valeur de cet objet doit étre
Les valeurs négatives doivent indiquer

Home
position

;l

rl

Y

Légende

(N
Frangdis (N X
NI >
NMANDY
NERAEN

ine

Anglais

Zero position Position zéro

Home offset Décalage d’origin

Home position Position d’origf

Figure 30 — Définition du décz ori

Le Tableau 107 spécifie la description de I'obj Spécifie la descr|ption
d’entrée.
Tableau 10X- Des
Attribut K N\ Va}ur
e NG N0 S
Nom A \& Déi&l ed'origiF{

Code d# %me\ N %Qabl
dy;%}deyonnéeg h»&eg 3
Céé-(%ﬁe\ \F\ac>tative

ON

N

Takleau 108 — Description d’entrée

Ath\ibut Valeur

Souseex

Acce

00,

rw
Voir CEI 61800-7-301

Mise en correspondance PDO

Integer32
04

Plage de valeurs

Valeur par défaut

11.5.2 Objet 6098,: Méthode de retour a la position de référence

Cet objet doit indiquer la méthode de retour a la position de référence configurée qui doit étre
utilisée. Le Tableau 109 spécifie la définition des valeurs, le Tableau 110 spécifie la
description de I'objet et le Tableau 111 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 109 — Définition des valeurs

Valeur Définition
-1284 a -1y Spécifique au constructeur
04 Aucune méthode de retour a la position de référence assignée
+14 La méthode 1 doit étre utilisée
a
+354 La méthode 35 doit étre utilisée
+364 La méthode 36 doit étre utilisée
+374 @ +1274 réservé /T

Tableau 110 — Description de I’objet <\<

Attribut

Valeur

N

NN Y

Index

6098,

e\

Nom

)

Code de I'objet

Variable

Méthode de retour a la positiokde\ré?é%cé\

Type de données

Integer8

[
BN

A\
Cond/lk(o\\nelle/zrbhga ire s{hn{ \} pr|s>n charge

Catégorie
Tableau M d’entrée

Att/tﬁ\u{ /\ Valeur
Sous-index N \( \{h
Accés I \ ~—
Mise g(\qe\}ondang PRO VojP CEI 61800-7-301
Plage d Voir Tableau 109
Valeur}yé}\}Qaut = \ Spécifique au constructeur

11.5.8 es de retour a la position de référence
Cet dbjet itesses configurées utilisées au cours de la procédure de retour a
la pogition d es valeurs doivent étre données en unités de vitesse définies par
['utiligateur 112 spécifie la description de I'objet et le Tableau 113 spécifie la
desciliption d’entrée
- iy s
Fableat—1t12=Description-detobjet
Attribut Valeur
Index 6099,
Nom Vitesses de retour a la position de référence
Code de I'objet Matrice
Type de données Unsigned32

Catégorie

Conditionnelle: obligatoire si hm est pris en charge



https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

~ 234 -

Tableau 113 — Description d’entrée

61800-7-201 © CEI:2007

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Description Plus grand sous-index pris en charge
Catégorie d'entrée Obligatoire
Acces c
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs 02,
Valeur par défaut 02y, /\

Bous-index

01, {

Description

Catégorie d'entrée

QX
Vitesse lors de la recherche de la po tloh\dk\om ut\th >
AN

Acces

Obligatoire /\
rw NERARN

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301 \\ >

Plage de valeurs

Unsigned32 / \

aleur par défaut

Spécifique au}o@g{l’ué‘fﬁ A

Bous-index

N AN [ >

Description

Catégorie d'entrée

oire

\)‘te\sse\o\\{e Ia\xgcher}&Qe de I9)posmon zéro
N

Acces

vk BN D

Mise en correspondanceg/b\ /“

Plage de valeurs N

DRI

Unén;Q 32
p

aleur par défaut L

S}%ifiq\uiau constructeur

Cet obj

de reg

défin

spécifi

Tableau 114 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 609A,
Nom Accélération de retour a la position de référence
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative

Station

3ration
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11.5.

Tableau 115 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Unsigned32
Valeur par défaut Spécifique au constructeur

Cet dbjet doit indiquer |

défin
Spéci

tion des valeurs,
fie la description d’

b Objet 60B8,: Fonction de la sonde tactile

a fonction configurée de la sonde tactile. Le
le Tableau 117 spécifie la description de
entrée.

Bit

Valeur Définwon\ \ \

Mettre hors tension la soyée tactile\k

Activer la sonde tactile 1\
\

Déclench\\ave&ﬁk{ée d\a\a sonde tactile 1

Déclencpier avec unsignal d'imapulsion nulle ou le
codeur de po

ettre h nS|on Ie ntlllonnage au bord positif
de | nde

\g&x\}\han\(&nnage au bord positif de la sonde
tactile

Wéchantillonnage au bord négatif de la sonde
tastile

\Qéfini par I'utilisateur (par exemple, pour essai)

Mettre hors tension la sonde tactile 2

Activer la sonde tactile 2

Déclencher le premier événement

0
1
0
1
0
1
ettre_hors\tension I'échantillonnage au bord négatif
| de’tactile 1
\ 0
0
1
0
1

118

Continu
10 Déclencher avec entrée de la sonde tactile 2
Déclencher avec un signal d'impulsion nulle ou le
codeur de position
11 Réservé
12 Mettre hors tension I'échantillonnage au bord positif
de la sonde tactile 2
1 Activer I'échantillonnage au bord positif de la sonde
tactile 2
13 0 Mettre hors tension I'échantillonnage au bord négatif
de la sonde tactile 2
1 Activer I'échantillonnage au bord négatif de la sonde
tactile 2
14, 15 - Défini par I'utilisateur (par exemple, pour essai)
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11.5.

Cet @
120 o

Attribut Valeur
Index 60B8;,
Nom Fonction de la sonde tactile
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative
Tableau 118 — Description d’entrée /\
Attribut Valeur (\\ N\
Sous-index 00, ¢\
Acces rw \

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301 \

N
NV

Plage de valeurs

X
Voir Tableau 116 & \\

N

Valeur par défaut

Spécifique ambc\%m\\ \

%

N
RN )Définition

\J\a\so\nde\iqctile 1 est mise hors tension

La\s\on\iq)%tile 1 est activée

ucune valeur du bord positif de la sonde
1 n'est archivée

y;sition du bord négatif de la sonde tactile 1
archivée

Aucune valeur du bord négatif de la sonde
tactile 1 n'est archivée

Position du bord positif de la sonde tactile 1
archivée

3a5 0

Réservé

6,7 - Défini par I'utilisateur (par exemple, pour
essai)
8 0 La sonde tactile 2 est mise hors tension
La sonde tactile 2 est activée
9 0 Aucune valeur du bord positif de la sonde
tactile 2 n'est archivée
1 Position du bord négatif de la sonde tactile 2
archivée
10 0 Aucune valeur du bord négatif de la sonde
tactile 2 n'est archivée
1 Position du bord positif de la sonde tactile 2
archivée
11a13 0 Réservé
14, 15 - Défini par I'utilisateur (par exemple, pour

essai)
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11.5.7

Cet dbjet doit fournir la valeur de positi
étre |[donnée en unités de position dé

desciliption de I'objet et le Tableau 12 spé% g ;
@b{éu\ﬂi\ Description de I'objet
[\\bul\ 'S

Tableau 120 — Description de I'objet
Attribut Valeur
Index 60B9,
Nom Etat de la sonde tactile
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative
Tableau 121 — Description d’entrée /\
Attribut Valeur (\\ (\
Sous-index 00, ¢\
Acces ro \

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Voir Tableau 119 <__

Valeur par défaut

Non

Objet 60BA: Valeur positiv

Valeur

80BA,N\

Ie@positive de la position de la sonde tactile 1

\kriable

Integer32

Facultative

Tableau 123 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

r doit
ie la

Accés

ro

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Integer32

Valeur par défaut

Non

11.5.8 Objet 60BB,,: Valeur négative de la position de la sonde tactile 1

Cet objet doit fournir la valeur de position de la sonde tactile 1 au bord négatif. La valeur doit
étre donnée en unités de position définies par l'utilisateur. Le Tableau 124 spécifie la
description de I'objet et le Tableau 125 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 124 — Description de I'objet

Attribut Valeur
Index 60BBy,
Nom Valeur négative de la position de la sonde tactile 1
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
Tableau 125 — Description d’entrée /\
Attribut Valeur (\\ (\
Sous-index 00, ¢\ W

Acces ro \

Mise en correspondance PDO Voir CE1 61800-7-301 \ WO\ N\
Plage de valeurs Integer32 & \ \

N

Valeur par défaut Non

d

{

11.5.p Objet 60BC,,: Valeur positiv ; I@)nde tactile 2

Cet dbjet doit fournir la valeur de positi
étre |[donnée en unités de position dé

desciliption de I'objet et le Tableau 12 spé% scription d’entrée.
@b{éh%\ Description de I'objet
N

tt?l\b,tﬂ\ Valeur

@ 3 Noha\)

NM/\ v‘a@uﬁ)ositive de la position de la sonde tactile 2

Q6dd de I'objef Va)iable
Tyke d\\do née\\ ‘Iﬁteger32

CE(‘éb&ricx \/ Facultative

Tableau 127 — Description d’entrée

au bord positif. La valeu
. Le Tableau 126 spéci

r doit
ie la

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés ro
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Integer32
Valeur par défaut Non

11.5.10 Objet 60BD,: Valeur négative de la position de la sonde tactile 2

Cet objet doit fournir la valeur de position de la sonde tactile 2 au bord négatif. La valeur doit
étre donnée en unités de position définies par l'utilisateur. Le Tableau 128 spécifie la

description de I'objet et le Tableau 129 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 128 — Description de I'objet

Attribut Valeur
Index 60BD,,
Nom Valeur négative de la position de la sonde tactile 2
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative

12 Konction d'asservissement de positia

Tableau 129 — Description d’entree

Attribut Valeur A
Sous-index 00y, /\ \\
Acces ro \ >

Mise en correspondance PDO Voir CEl 61800-7-301 < \ >
N
Plage de valeurs Integer32 (\ \

Valeur par défaut Non AN \/

12.1 | Informations d’ordre général

Pour|la position de boucle fermée, | nde de position (une des sortigs du
générateur de trajectoire) 3 on de position (valeur instantan¢e de
position) telle qu'un résolve t les parameétres d'entrée utilisés. Le
comportement du contrdle de boucl uencé par les parameétres de commande,
applitables de maniére Bxterne. Afin intenir la boucle stable, I'application d'une |imite
relative de la sortie uti re~de _comgréle précédente est facultative. Une fonctipn de
limitel absolue p S la mesure de contrdle, afin de ne pas déppasser

les liites physiques

12.2 | Descriptionr

La Figure 31\prés s 9 s et les sorties de la fonction d'asservissement de pos
La mesyre ® { peut prendre la forme d'une valeur de demande de vitesse, une \
de de¢ma € f toute autre valeur de sortie, selon les modes de fonctionng
mis gn ceuvre~gans Is di¥positif d'entrainement. Plus particulierement, avec les structur
comnande e€n_ca , OU un asservissement de position est suivi d'un asservisseme

couple, par.exempl€, la mesure de contréle de la boucle d'asservissement de positio
utilisgeccomme élément d'entrée pour un calcul ultérieur.

ition.
aleur
ment
bs de
nt de
n est

Position demand value (6062
O value (6062,) »{ Closed-
loop Control effort (60FA,)
Position actual value (6064 ) position g

control

Légende
Anglais Frangais

Position demand value Valeur de demande de position
Position actual value Valeur instantanée de position
Closed-loop position control Asservissement de position a boucle fermée
Control effort Mesure de contréle

Figure 31 — Fonction d'asservissement de position
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Toutes les valeurs sont converties — si nécessaire — d'unités définies par l'utilisateur en unités
normalisées telles que des incréments.

Une valeur instantanée de position non comprise dans la plage admise de la fenétre d'erreur
suivante proche d'une valeur de demande de position pendant une durée plus longue que la
durée de temporisation d'erreur suivante doit contribuer a mettre le bit 13 (erreur suivante)
dans le mot d'état a 1. Ceci est montré de maniére détaillée a la Figure 32. Selon les modes
de fonctionnement pris en charge (pp, hm ou ip) et les capacités des différentes catégories de
dispositifs d'entrainement, seuls certains des parameétres d'entrée mentionnés peuvent étre
nécessaires.

Following error time out (6066 )

Following error window (6065,

Window R )
Jimer
comparator N
Position demand value (6062,) * /
Position actual value (6064,) Q

Légende

Anglais f Francais
Following error time out \ \ Ten\mg}riat{)n d'erreur suivante
Following error window & ( J—'ev‘étjg d’erreur suivante

Position demand vaILA ) (\ Jg}éur de demande de position

Position actuWue\ x Valeur instantanée de position

Window comparaidr \ \ Comparateur de créneau

Timer /\Q \/\ Minuterie
Following erro&n é\a}u{wo\rd\ \/ Erreur suivante dans le mot d’état

ur suivante (présentation générale des fonctions)

La fopcti telle que présentée a la Figure 33 permet de définir une plage de
position prothg leur de demande de position a considérer comme valide. [Si la
position d'un'dis d'entrainement se situe dans cette zone pendant une durée spécifiée —
le créneau“de positivn — le bit 10 de contréle associé "cible atteinte" dans le mot d'état doit
étre mis’a-.
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Position window time (6068,
Positioning window (6067,) R
Window .
»  Timer
comparator
Position actual value (6064,) ;/\, R

Target reached in

statusword (6041,,)
—_—

+

T

bme offset (607C,,)

Y

sition range (607B,,)

So¢ftware position limit (607Dh2

Limit
function

—

hrget position (607A;)

Légende

0

Anglais

Ay
S

\ /Frangais

Position window time

\Qév\eau\sg position

Positioning window

/A
L

‘tWositionnement

Window comparator

JioriQp%ateur de créneau

Timer [\

S~

(@A

Mip)dterie

Target reached,in st&usMh\

N\

N

Cible atteinte dans le mot d’état

Position actugkveﬁe < <

Valeur instantanée de position

Home offset

Décalage d’origine

R
Position range< \

SNV
/

Plage de position

Software({fﬁ)\&@}\li m\i\\

Limite de position de logiciel

Limit function NN

Fonction limite

EES RN

Position cible

Figtire 33\ Position atteinte (présentation générale des fonctions)

Les fpnetions de commande "erreur suivante" et "position atteinte" ont un accés direct ayi mot

d'étaf

efvdoivent informer immédiatement I'utilisateur de tout changement éventuel de

leurs

résultats.

La Figure 34 montre les définitions de la sous-fonction "position atteinte". Une fenétre est
définie pour la plage de position acceptée symétriquement proche de la position cible. Si un
dispositif d'entrainement est situé dans la plage de position acceptée dans le créneau de
position temporelle, le bit "cible atteinte" (bit 10) dans le mot d'état doit étre mis a 1.
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accepted position range

I~ g

| | | | | | | | | >
| | | \ | | | | T position
position window |  position window
position not reached position reached position not reached
target position
LCégende
Anglais Frangais
accepted position range Limite de position accepts\< (\ \
position window Fenétre de position < S
position not reached Position non atteir%até\ \
position reached Position attelp}e\\ \\\ \
target position Position cible \ >
.

La Filgure 35 montre les définitions dg ivante" dans le mode de

position de profil. Une fenétre est<définje 2 'erreur suivante acceptée
syméfriquement proche de la position 2re 2Si i sitif d'entrailnement est|situé
hors [de la plage de position acceptée 3 durée plus longue que la durde de

temporisation d'erreur suivante, le bit " ive if 13) dans le mot d'état doit étrg mis
ai.

accepted. following
Nrro olera
<

< >

\/ foflowingerror |following error
LA ind P window |
%@g ror :) no following error following error

reference position

Légende

Anglais Francgais
accepted following error tolerance Tolérance d’erreur suivante acceptée
following error window Fenétre d’erreur suivante
following error Erreur suivante
no following error Pas d’erreur suivante
reference position Position de référence

Figure 35 — Erreur suivante (définitions)

12.3 Définitions d'objets détaillées
12.3.1 Objet 6062, : Valeur de demande de position

Cet objet doit fournir la valeur de position demandée. La valeur doit étre donnée en unités de
position définies par l'utilisateur. Le Tableau 130 spécifie la description de Il'objet et le
Tableau 131 spécifie la description d’entrée.


https://iecnorm.com/api/?name=2547f1efa59489f4419894735448ec0b

61800-7-201 © CEI:2007 — 243 -

Tableau 130 — Description de I'objet

Attribut Valeur
Index 6062y,
Nom Valeur de demande de position
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
Tableau 131 — Description d’entrée /\
Attribut Valeur (\\ (\
Sous-index 00, ¢\ W

Acces ro \

Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301 \ \ \ \/

Plage de valeurs Integer32

Valeur par défaut Non

12.3.2 Objet 6063,: Valeur interne j

Cet gbjet doit fournir la valeur instantané
une [des deux valeurs d'entrée de
nécessaire,

desciliption de I'objet et | 3¢l ription d’entrée.

\/ &Q’ibut\ Valeur

Index A< A \[6063,

Norr{\ \ \/ Valeur interne instantanée de position
C&r\&\l’(}&!et \ Variable

pe@a&n rﬁ\es Integer32

B&go\{e > Facultative

Tableau 133 — Description d’entrée

de position de boucle fermé
. unités définies par ['utilisatey
incréments. La valeur doj i irfernes. Le Tableau 132 spéci

t étre
e, Si
r en
ie la

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces ro
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Integer32
Valeur par défaut Non

12.3.3 Objet 6064,: Valeur instantanée de position

Cet objet doit fournir la valeur instantanée du dispositif de mesure de la position. La valeur
doit étre donnée en unités de position définies par l'utilisateur. Le Tableau 134 spécifie la

description de I'objet et le Tableau 135 spécifie la description d’entrée.
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Tableau 134 — Description de I'objet

Attribut Valeur
Index 6064,
Nom Valeur instantanée de position
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32

:2007

Cet g
la va
la fe
prodyi
est e
en uni
FFFH
descii

Catégorie Obligatoire si csp est pris en charge
Tableau 135 — Description d’entrée
Attribut Valeur (\\
Sous-index 00;, ¢\
Acces ro \

Mise en correspondance PDO | Voir CEI 61800-7-3\®Q \

Plage de valeurs

Integer3z < N\ .\

Valeur par défaut

Non 'S \

%

depositjon tolérées, symétriquem

eur de demande de posmon Si la~valeur 'n ée de position se situe en deho

oduit. Une erreur suivante pe

ise hors tension. Le Tableau 136 spéc
fie la description d’entrée.

Valeur

6065,

&S

Fenétre d'erreur suivante

o
S b

ent a
rs de
ut se
nable
nnée
e est
fie la

Variable
me dédonnées Unsigned32
Catégorie Facultative
Tableau 137 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur
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12.3.5 Objet 6066,: Temporisation d'erreur suivante

Cet objet doit indiquer la durée configurée pour une condition d'erreur suivante, aprés quoi le

bit 13 du mot d'état doit étre mis a 1.

La réaction du dispositif d'entrainement lorsqu'une

erreur suivante se produit est spécifique au constructeur. La valeur doit étre donnée en ms.
Le Tableau 138 spécifie la description de I'objet et le Tableau 139 spécifie la description

ort a

ns la
son
5. La

d’entrée.
Tableau 138 — Description de I’objet
Attribut Valeur
Index 6066,
Nom Temporisation d'erreur suivante (
Code de I'objet Variable /\< N (\
Type de données Unsigned16 < \
Catégorie Facultative
Tableau 139 — Descrlpty—d\
Attribut Vale
Sous-index 00 N
s @ >
Acces & Q < \ )\/
Mise en correspondance PDO ;Voir\Q\E\@ 80\&7-30\!\/
Plage de valeurs ( U(u%;ne}cﬂ\G \
Valeur par défaut L~ \ S}s\m?ique és\ structeur
12.3.p Objet 6067;:
Cet dbjet doit ind
la position cible. LOrg anfanée du codeur de position se situe dans la fegnétre
de ppsition, cette
mesure ou ['utili at r re
application ¢
position cibl

concerng
puisse é
définles par
de fehétre de_po

ition’doit étre mise hors tension. Le Tableau 140 spécifie la descripti

I'objet et le Tableau 141 spécifie la description d’entrée.

jegctoire

u'elle
sition
ande
bn de

- - - (] 12 Lo N
Fabteau—t40—=Descriptiondetobjet

Attribut Valeur
Index 6067,
Nom Fenétre de position
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned32
Catégorie Facultative
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Tableau 141 — Description d’entrée
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Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Accés

rw

Mise en correspondance PDO

Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Unsigned32

Valeur par défaut

Spécifique au constructeur

/  Objet 6068,,: Créneau de position

‘e de position est mesurée. La valeur doit étre donnée en ms.
iption de I'objet et le Tableau 143 spécifie la description d’entré

Tableau 142 — Description de |’ obj

JAN

Attribut

<

Yateur

Index

6068, ~

Nom

n >/

Créneau de p

Code de I'objet

g X

N
A
O/

Type de données

Uﬁsjgne 6

XON./

Catégorie Fa,aﬁ@ltive
Tableau \\%ﬂi ion d’entrée
AN ~

Valeur

Attri
Sousﬁd&} ?

< o

Accés

rw

N ~
Mise ea/c&%s\pon\i{nc PDO >

Voir CEI 61800-7-301

Plﬁge\de vak\grs

Unsigned16

V%keur pargdéfant \/

Spécifique au constructeur

bjet/doit fourni

le Ta

Valeur instantanée d'erreur suivante

la valeur instantanée de l'erreur suivante. La valeur doit étre donng¢e en
5 de position définies par I'utilisateur. Le Tableau 144 spécifie la description de I'ohjet et
hleau 145 qpp’-r‘ifip la dpcr‘riptinn d’entrée

Tableau 144 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60F4,
Nom Valeur instantanée d'erreur suivante
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
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Tableau 145 — Description d’entrée

Attribut

Valeur

Sous-index

00,

Acceés

ro

Mise en correspondance PDO | Voir CEI 61800-7-301

Plage de valeurs

Integer32

Valeur par défaut

Non

12.3.p Objet 60FA,: Mesure de contrdle

Cet dbjet doit fournir la mesure de contréle comme la sortie de la bougteNd
position. La notation de la mesure de contréle dépendante du mo
défadt de spécification, sont spécifiques a la fonction Asservisse

doit ¢tre donnée en unités de vitesse définies par I'utilisate
desciiption de I'objet et le Tableau 147 spécifie la description

Tableau 146 — Descriptio

Attribut

Vé@ur

Index

o9kt A\ /N

Nom

Code de I'objet

A
{{esu dg\contr< \ N )\/
XN~

Vaﬁgﬂe

Type de données

foorp NN

Catégorie

S F ulte}t'Q/e\
~—/

Valeur

Sous-in/dé\

SN
Acces\ \ N/ |ro

Wse\eﬂ\}grr pc}rd\amc PDO

Voir CEI 61800-7-301

Integer32

e e,
< VN%MU)

Non

12.3.10 Objet 60FC,: Valeur interne de demande de position

nt de
son
aleur

ifie la

Jette

Cet hjpf doit fournir la sortie du générateur de trajectoire en mode de position de pmfil

valeur doit étre donnée en incréments du codeur de position. Le Tableau 148 spécifie la
description de I'objet et le Tableau 149 spécifie la description d’entrée.

Tableau 148 — Description de I’objet

Attribut Valeur
Index 60FC},
Nom Valeur interne de demande de position
Code de I'objet Variable
Type de données Integer32
Catégorie Facultative
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Tableau 149 — Description d’entrée
Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Accés ro
Mise en correspondance PDO Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Integer32
Valeur par défaut Non
12.3.11 Objet 60F2,: Code de I'option Positionnement
Cet gbjet doit indiquer le comportement de positionnement configuré scrit
modg de positionnement de profil ou le mode de positionnemeniN; 3, igu
présgnte la structure d'objet définie.
15 14 12 11 8 7 6 5 <\4\3
. . L . . optiol
ms reserve OptIOI’I 1p reserve< \& % relati
Bit de poids fort (MSB) it de poids faible (L
Légende: ms = spécifique au constructeur cio ¥ option changer
immédiatement

Le T4

Les bits option relative doivent réguler le~eomparte
mani¢re détaillée, lorsque Je bit abs _re (u
e Lo ¥ )

des taches de positionneme
g commande est mis a 1 en mod
urs de bits.

De‘@({n es valeurs du bit 0 et du bit 1

bleau 150 présente des

Tablea

nt de

e pp.

Bit1 | Bito |\ N\, Définition
0 0 Les lacements de 'Mment doivent étre effectués par rapport a la position cible
(afsolyeNinterne) precédentg (respectivement, par rapport a 0 en I'absence de position cible
precédente), co e st décrit en 10.2
0 1 Lesd&plagements de positionnement doivent étre effectués par rapport a la valeur de denjande
de posijon\nsta ée (objet 60FC,,) — sortie du générateur de trajectoire
AN
1 0 %\s acemegnts de positionnement doivent étre effectués par rapport a la valeur instantpnée
positio jet 6064,
1 1 S ervé>
Les hitsde l'option Changer immédiatement doivent réguler le comportement des tdchés de

positionnement de maniére détaillée, lorsque le bit change_set_immediately (bit 5) du mot de
commande est mis a 1 en mode pp. Le Tableau 151 présente les définitions des valeurs de

bits.
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Tableau 151 — Définition des valeurs du bit 2 et du bit 3

Bit 3 Bit 2 Définition

0 0 Le dispositif d'entrainement doit réadapter immédiatement le déplacement réel par rapport a la
nouvelle position cible (compte tenu de la vitesse et des accélérations de profil éventuellement
modifiées, etc.) comme cela est décrit en 10.2

0 1 Les taches de positionnement effectivement accomplies doivent étre poursuivies (sans tenter
d'interrompre l'opération a la position cible) et associées a la tdche nouvellement commandée
(compte tenu de la vitesse et des accélérations de profil éventuellement modifiées, etc.) lorsque
la position cible est atteinte

1 0 Réservé

1 1 Réservé

Les bits de l'option Demande-réponse doivent permettre au di nt de

libére

dispodsiti

interrn

Tablg

r le bit new_setpoint (bit 4) du mot de commande de maniére

au 152 présente les définitions des valeurs de bitg

Tableau 152 — Définition des valeur bit

ue le

2ration
e du bit new_setpoint, le dispositif d'entrainement doit |n|que \action i 'Itif de
commande en mettant le bit setpoint_acknowledgement (i

0. Le

(\ AN
Bit 4 ( O\ pefiniglon )

Bit 5
0 0 Le transfert tel que décrit en NQ.2 &){%&r\e eff ctué\/
0 1 Le dispositif d'entrainement ¢oit libérer desmaniere autonome le bit nouveau point de congigne
dés que la cible est atteinte (N

0 Le dispositif rain it I|b er e manjere autonome le bit nouveau point de cons
dés qu'il est pab accep rgde no nnées de point de consigne

igne

1 [Reserve [\ N \\j

Les b
Spéc
1, la

étre mi

Le T

d’entré

its option ip;

ition du mode de position interpolée. Lorsque
fonction ne doit pas étre activée; si ce bit est

déscription de I'objet et le Tableau 154 spécifie la descr

Tableau 153 — Description de I’objet

le bit
mis a
ivent

ption

Attribut Valeur
Index 60F2,
Nom Code de I'option Positionnement
Code de I'objet Variable
Type de données Unsigned16
Catégorie Facultative
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Tableau 154 — Description d’entrée

Attribut Valeur
Sous-index 00y,
Acces rw
Mise en correspondance PDO | Voir CEI 61800-7-301
Plage de valeurs Voir Tableau 150, Tableau 151, Tableau 152
Valeur par défaut 0000y,

13 Illlode de position interpolée

13.1

Lem
uniqy
Le m
temp

Le rd
donn

Pour
d'inte

mécanismes dépendant du réseau. C

donn

Pour
peut
appli
com
des |

Le m
donn
explig
les d
en te
dispg
réells
gracs
corre
un di

Informations d’ordre général

e, avec la nécessité d'une interpolation temporelle des données
ode de position interpolée utilise normalement les” " mécanignie

rpolation des objets. La synchxonis

un fonctionnement a
étre inclus dans |Je
cables au délai d’jn i i spécifiées par lI'index de délai d’interpo

e pour le forctic he registre des données suivant doit étre 2
fin du déI

bde de positio S ermetdu dispositif de commande de transmettre un fl
es d'interpolation entrajhement, avec une référence temporelle implici
ite. Lorsg ! j ainement prend en charge une mémoire tampon d'e

bnnées d'interpylation g ent étre transmises en rafales plutét que de maniére con
Mps %€ i aximale de la mémoire tampon d’entrée peut étre lue [
siti ade grace a la configuration des données d'interpolation. La cay
de la~meé ppon peut étre a la fois écrite et lue par le dispositif de comm

spond-au no ¢ de registres des données d'interpolation qui peuvent étre transmi
spositif d'entrainement afin de remplir la mémoire tampon d’entrée, mais ne désign

la cgpacité en octets. Les dispositifs d'entrainement sans capacité de mémoire ta

d'entrée doivent accepier au moins un élement de donnee d'interpolation.

2007

h axe
igne.

idation

e de

délai
des
e de

mps)
nités
ation
ctivé

Ix de
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trée,
tinue
ar le
acité
ande
mpon
5es a
P pas
mpon

La mémoire tampon des données d'interpolation peut étre mise en ceuvre en tant que FIFO ou
sous forme annulaire. La définition d'un registre de données valide pour chaque type de
mémoire tampon doit étre la suivante:

e Pour la mise en ceuvre FIFO, un registre de données valide est un registre non encore
activé.

e Pour la mise en ceuvre sous forme annulaire, tous les registres de données relevant de la
capacité réelle de la mémoire tampon sont traités comme des registres de données
valides, et les données d'interpolation sont alors toujours activées tant que la fonction
"activer ip" est vraie.

L'algorithme d'interpolation est défini dans la sélection du sous-mode d'interpolation.
L'interpolation linéaire est la méthode d'interpolation par défaut. Cela requiert la mise en
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