'EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz

Manuel-1005346-fr-06



Table des matiéres I_nLe_m

1 N = 14T o o o Yo XS 4
2 INfOrMations ULtIlISAEUT ..........eeiiiie e s mn e s me e mne s 5
21 Conservation et remMiSE @ AES TIEIS .. ..iiiiiii ittt ee et e e et e et e et e et e e nnnes 5
2.2 L o Te (U1 0 [ Tor | PO 5
2.3 e 111 1 (= OSSR 5
24 (=T To [N LYo o1 F=1 [ TSSOSO PP RPN 5
25 Limitation de reSPONSADIIILE ...........uuiiiii et e e e e e e e e e et e e e e e e e e e e e enraeeas 5
2.6 ConVeNtioNs de FEPIESENTATION ...........iiiiii ittt e ettt e e e e ettt e e e e e saste e e e e e sansaeeeeesensssneeaesannnseeeeeeaannes 6
2.6.1 ULIlISAtioN dE SYMDOIES ...ttt ettt et e bt et s 6
2.6.2 Conventions tyPOGraPNIQUES ........coiiiiiiiiii ittt et h e e e bt e e st e et e e e b e e et e e nanes 7
2.6.3 MathématiqUues €t FOMMIUIES ........ooiiiii ettt et e e 8
2.7 =T o [U T S OO U PP PP TUPPPTI 8
3 Consignes de SECUrité gENErales.........cccieiiiiiiiiiiiri i ———— 9
3.1 DT =Te (A T g o] g 1= RSP PERRR 9
3.2 Personnel QUAIITIE ...t e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e ———————————rararaaaaaaaeas 9
3.3 ULIlISAtioN CONTOIME ...ttt e ettt e e e ettt e e e e e mbe et e e e e e nnteeeaeeaannbeeeeeeannneeas 9
3.4 Environnement d'utilisation et exploitation..............ooo i 10
3.5 T T I =Y o LU | PSPPSR 10
4 SErUCLUIE U MES@AUL.......eiiiieeeiiieie e e s s e e s s e s e an e e s e sne e s s ae e s e sne s e an e e s s nnesesnne s nsannnasnn 1
5 L= Lo o [T 14 =T 3 12
51 ChOiX dES CADIES APPIOPIIES ..eeeeiiiiiiiee e eeet ettt e e et e e et e e e e e et e e e e e e eab e e e e e e saabaeeeeeeeasasseeeeeasasseeeeeesansanseeeaaanes 12
5.2 X200, X201 : connexXion Via |€ DUS & tEITAIN .........ovuiiieeie e e e e e e e e e e eeen 12
6 Bon a savoir avant 1a miSe €N SEIVICE ........cuuiiiiiiiiiir i 13
6.1 INEEITACES PrOGIAMIME. .. . eiiiie et e ettt e ettt e e e e et e e e e e sb e e e e e e e asbeeeeeesnsseeeee e e nssseeaeeannnsaneeeesnnssneas 13
6.1.1 DS6 : structure de I'interface ProgramME .........cccuuiiiie it e et e e e et e e e s e et eaeeesnreeeeeeaannes 13
6.2 SigNIfication dES PArAMEIIES ......cciiiiiiiie ettt e e e et e e e e e s sae e e e e e e snnbeeeeeesantneeeaeaane 14
6.2.1 GrOUPES € PATAMIEIIES ....coiueiiiiit ettt ettt e bt ettt e ot e e e b et e e bt e et e e ea bt e e et e e e aab e e e saneeeenbbeeaaa 14
6.2.2 Genres de parameétres et types de ONNEES ..........oiiiiiiiiiiii e e e 15
6.2.3 TYPES A PArAMEBIIES ...ttt ettt a et e ettt e e et e et e bt e et e s 16
6.2.4 SrUCIUrE AES PATAMEIIES ...ttt e et e e e e st e et e e e st e e saneeeentneeeaas 16
6.2.5 ViSIDIlItE dES PArAMEBIIES.....ueeeiiiiiiiiee et e e e e e e e e e e e e e e e e e e et e e e e e e e e aaaaaaaeaaaeaaaaaaan 17
6.3 ENregistrement NON VOIALIE ... ettt e et e e e et e e e e e s nnaeeeeeaannns 17
7 LY== =T =Y o 18
71 DS6 : CONFIQUIET 1€ SEIVO-VANALEUN ... ittt et e e et e e e e et e e et e e e eneeeeaneeeeaneeeennees 18
711 (O =Y U T o o)1 SRS 19
7111 Planifier [& Servo-variateUr €1 I'@XE.........c.uii et e e e e et e e e e e e e e nee e e nnees 19
7.11.2 Configurer |a teChNIQUE A€ SECUNLE ..........eii ettt et e e e e et e e e e e snneeeenneeeenns 20
71.2 Paramétrer les réglages EtherCAT GENEIAUX.......ccuiuiiiiuieeiiiee ettt et e e s e e e ane e e nees 20
713 Configurer [a transSmiSSION PDO ..........oiiiiiiiiiiie et e et e e e e et e e e e s et e e e e e e sas e e e e e e asnteeaeeesntnneeeesanes 21
7.1.3.1 PersonnaliSEr RXPDO..........uiiiiiiiiiiiiie ettt e ettt e e e e ettt e e e s e ba s e e e e e eaasseeeeeeeasbseeeeeeeassseeaeeesansseneaesaanns 21
7.1.3.2 PersonNaliSEr TXPDIO .........uiiiiiieiiiiiie ettt e e ettt e e e e e sttt e e e e eaaeeeeeeesasseeeeeesasbseeeeeeeasssseeeeesanssneeaesaanes 21
714 Transférer et enregistrer |a CONfIGUIrAtioN...........oii i 22
715 Créer et exporter UN fIChIEr ES| ... ..o et e e 23
7.2 Mettre le systéme EtNErCAT ©N SEIVICE .......uiiiiiiiiiiii ettt 23
Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz | ii

1005346-fr-06



Table des matiéres I_nLe_m

8 Surveillance et diagNOSLIC ........ccoviiiiii e 24
8.1 SUrVEIllance de 18 CONMMEXION ........iieiiiieeie ettt ettt ettt e et e ettt e e an e e ene e e e sneeeeanteeeeaneeeeanneeeaneeeanns 24
8.2 AFFICNAGE DEL ... ..ot e e e et e e e e e et e e e e e e e st e e e e e e e taatee e e e e araaaeeeaanbaneeeeaananes 24
8.2.1 B ENEICAT ...ttt s ettt 25
8.2.2 ConNNEXION FESEAU ETNEICAT ...ttt e et e e e e ettt e e e e st ee e e e e e sseteeeeeannsseeeeeesansneeeaesannes 26
8.3 EVBNEIMENES ...ttt ettt ettt ettt 27
8.3.1 EvENement 52 : COMMUNICAION. ...........ceeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeseeeee s ee et s e ee s e s e s s ee s ee e e e eee e e e enenen 28
8.4 [ 1= 100 LT 1T PSSP EPU PRSP 29
8.4.1 A255 | Etat dispositif EtNEICAT | GB | V2 ....oveeieieeeeeeeeeeeee ettt ettt ee e en et en et ee e 29
8.4.2 A256 | EtNErCAT AAIESSE | GB | V1 ..ttt et ettt et e et e e e et e e e e s e e s neeeeesbeeeensneeanneenn 29
8.4.3 A257 | EtherCAT DiIagnOStiC | GB | V1 ..ottt ettt s e et e e s e e e e e s ne e e e enteeeenneeeaneeens 29
8.44 A259 | EtherCAT SM-Watchdog | GB | V1 ..ottt e et e e e e e eee e e ente e e enneaeaneeenn 31
8.4.5 A261 | SYNC-DIagnOSHC | GO | V1 .ottt e ettt e e e e ettt e e e e e aa e e e e e e nnee e e e e e annneeas 31
9 En savoir plus SUFr EtherCAT ... iiiiiiiiiiiiiiiiiisicssess s sssssssssr s s e s s s s e e s e s e e s s e s e ss s s s s e s s s s ssnsnnnsnsnsnsesnnnsnnnnnn 32
9.1 (=Y 0 SR
9.2 Protocoles de COMMUNICALION. ..........oi ettt e e e et e e e et e e e e e enne e e e e e snteeeeeeaannns
9.2.1 CoE : CANopen over EtherCAT
9.2.2 EOE : Ethernet Over ETNEICAT ... ettt et e e et e et e e s n e e e e e e e neeeeanteeeaneeeenees
9.2.3 EoE : cas d'application avec des appar€ils PilzZ...........ccociiiiiiiiiieee s 34
9.2.3.1 Topologie 1 : Maitre EtherCAT et DS6 sur un ordinateur personnel...........cc.cooocvveiieiiiciiiie e 35
9.2.3.2 Topologie 2 : Maitre EtherCAT et DS6 sur des ordinateurs différents ............ccccovieiiiiiii e 36
9.3 Objets de COMMUINICALION ........iiiiiiiiiiiie ettt e ettt e e e e ettt e e e e e es e et e e e santseeeeeeeasssseeeeesassseeeeeesansseeeaesanes 37
9.3.1 Process Data ODJECES — PDO ......coiiiiiiiiiiiie ettt ettt 37
9.3.1.1 [ E=T o] o= o [N I 1 L PSSP PP PPPPRR 38
9.3.2 Service Data ODJECES — SDIO .......eeiiiiiii ittt e et e e 38
9.3.2.1 Adresser les parameétres dépendants de I'AXE ..........oiiuiiiiiiiiiiii s 38
9.3.2.2 Expedited Transfer : transmisSion @CCEIEIEE. ............ooo it e e 39
9.3.3 Emergency ODJECtS — EIMCY ... ittt ettt e e e ettt e e e e ettt e e e e e e neteeaeeeaanneeeeaeaannns 40
9.4 EtherCAT State MaChINE .......oi ettt e et e e ettt e e ne e e s nae e e e neeeeeneeeeaneeeeaneeeennnes 41
9.5 Lo 1= T W 4o T U] = T =S 43
9.5.1 Extension du fichier ESI MOUIGIIE ...........ooiuiiiiiie ettt e e e e e e ne e e e 43
9.5.2 Suppression du module du fiChIer ESI...........ooii i e e e e e e e e 44
10 72 01 4 1= (PP 45
10.1 Objets de communication Pris €N ChAGE ........ccoiiiiiiii e e et e e e e e e e e e seabreeeeesenes 45
10.1.1 ETG.1000.6 EtherCAT specification : 1000 heX — TFFF NeX......uviiiiiiiiiiiiecccee et 45
10.1.2 Parametres spécifiques au fabricant : 2000 heX — 53FF NeX .....cuviiiiiiiiiiiiiie e 48
10.1.3 CiA 402 Drives and motion control : 6000 heX — B5FF NeX .....cccuuiiiiiiiiiiiie et 49
10.1.4 Parameétres spécifiques au fabricant : AOOO heX — D3FF NeX ......cooiiiiiiiiiiiiiii e 52
10.1.5 CiA 402 Drives and motion control : 6800 heX — BDFF NeX......cc.uuiiiiiiiiiiiiie e 53
10.1.6 ETG.5000.1 Modular Device Profile : FOO0 hex — FFFF NeX.......ooiiiiii e 56
10.2 TransmisSion SDO : COAES Q' ITEU ........ooi ittt e et e e e e ettt e e e e et be e e e e e e annseeeeeeanseeeaaeaannneeaaann 57
10.3 Message EMCY : codes d'erreur transitions d'état @rroN@es............cceeiiiiiiiiiiiiiiec e 58
104 Message EMCY : codes d'erreur dysfonctionnement de I'appareil ... 59
10.5 INformations COMPIEMENTAINES. .......c.coi i e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e eeeeeaeaeaeaaaeaeaaanas 61
10.6 F Y o] =V = o] o - USSR 62
€ X1 - 63
T L= e =X | LTS3 1 - 1o o T 64
LT L= e LTS3 = o] =T 11 ) 65
Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz | iii

1005346-fr-06



1 Avant-propos

Les servo-variateurs Pilz des gammes PMC SC6 et PMC SI6 sont disponibles, entre autres, avec le
systéme de bus de terrain basé sur Ethernet EtherCAT dans sa version standard.

La présente documentation décrit une combinaison des servo-variateurs mentionnés avec une
commande comme Maitre EtherCAT et le logiciel d'automatisation correspondant.

Les servo-variateurs des gammes PMC SC6 et PMC SI6 ont réussi aux tests de conformité
EtherCAT et Fail Safe over EtherCAT (FSoE) au cours desquels l'interface de communication a été
testée dans le but de garantir la fiabilité et la fonctionnalité, indépendamment du fabricant, de la
communication sous-jacente.
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2

2.1

2.2

2.3

Informations utilisateur

La présente documentation entend vous aider dans la mise en service de servo-variateurs Pilz de la
gamme PMC SC6 ou PMC SI6 en combinaison avec des systémes de commande superposés via un
réseau EtherCAT.

Connaissances techniques préalables

La connaissance des fondements de la technologie de réseau est nécessaire pour la mise en service
du réseau EtherCAT.

Prérequis techniques

Avant la mise en service de votre réseau EtherCAT, vous devez avoir cablé les servo-variateurs et
vérifié leur bon fonctionnement. Pour cela, veuillez suivre les consignes contenues dans les
instructions de mise en service des servo-variateurs PMC SC6 et PMC SI6.

Conservation et remise a des tiers

Comme la présente documentation contient des informations importantes a propos de la manipulation
efficiente et en toute sécurité du produit, conservez-la impérativement, jusqu’a la mise au rebut du
produit, a proximité directe du produit en veillant a ce que le personnel qualifié puisse la consulter a
tout moment.

En cas de remise ou de vente du produit a un tiers, n'oubliez pas de lui remettre la présente
documentation.

Produit décrit

La présente documentation est obligatoire pour :

Servo-variateurs de la gamme PMC SC6 ou PMC SI6 en combinaison avec le logiciel
DriveControlSuite (DS6) a partir de V 6.4-E et le micrologiciel correspondant a partir de V 6.4-E-EC.

Actualité

Vérifiez si le présent document est bien la version la plus récente de la documentation. Vous pouvez
télécharger les versions les plus récentes de documents relatives a nos produits sur notre site Web :
https://www.pilz.com/fr-INT.

24 Langue originale
La langue originale de la présente documentation est I'allemand ; toutes les versions en langues
étrangéres ont été traduites a partir de la langue originale.

2.5 Limitation de responsabilité
La présente documentation a été rédigée en observant les normes et prescriptions en vigueur et
reflete 'état actuel de la technique.
STOBER exclut tout droit de garantie et de responsabilité pour les dommages résultant de la non-
observation de la documentation ou d'une utilisation non conforme du produit. Cela vaut en particulier
pour les dommages résultant de modifications techniques individuelles du produit ou de sa
planification et de son utilisation par un personnel non qualifié.

Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz | 5
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2.6

2.6.1

Conventions de représentation

Afin que vous puissiez rapidement identifier les informations particulieres dans la présente
documentation, ces informations sont mises en surbrillance par des points de repeére tels que les
mentions d’avertissement, symboles et balisages.

Utilisation de symboles

Les consignes de sécurité sont accompagnées des symboles ci-dessous. Elles attirent I'attention sur
les dangers particuliers liés a I'utilisation du produit et sont accompagnées de mots d’avertissement
correspondants qui indiquent I'ampleur du danger. Par ailleurs, les conseils pratiques et
recommandations en vue d’un fonctionnement efficient et irréprochable sont également mis en
surbrillance.

ATTENTION !

Attention signifie qu'un dommage matériel peut survenir

= lorsque les mesures de précaution mentionnées ne sont pas prises.

PRUDENCE !

Prudence avec triangle de signalisation indique I'éventualité de Iégeres blessures
corporelles

= lorsque les mesures de précaution mentionnées ne sont pas prises.

AVERTISSEMENT !

Avertissement avec triangle de signalisation indique I'éventualité d'un grave danger
de mort

= lorsque les mesures de précaution mentionnées ne sont pas prises.

DANGER!!

> B B b

Danger avec triangle de signalisation indique I'existence d'un grave danger de mort

= lorsque les mesures de précaution mentionnées ne sont pas prises.

Information

La mention Information accompagne les informations importantes a propos du
produit ou la mise en surbrillance d’'une partie de la documentation, qui nécessite
une attention toute particuliére.

=
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2.6.2 Conventions typographiques
Certains éléments du texte courant sont représentés de la maniere suivante.
Information importante Mots ou expressions d'une importance particuliére
Interpolated position mode En option : nom de fichier, nom de produit ou autres noms
Informations complémentaires Renvoi interne
http://www.musterlink.de Renvoi externe

Affichages logiciels et écran

Les représentations suivantes sont utilisées pour identifier les différents contenus informatifs des
éléments de l'interface utilisateur logicielle ou de I'écran d'un servo-variateur ainsi que les éventuelles
saisies utilisateur.

Menu principal Noms de fenétres, de boites de dialogue et de pages ou
Réglages boutons cités par l'interface utilisateur, noms propres
composés, fonctions

Sélectionnez Entrée prédéfinie
Méthode de référencage A

Mémorisez votre Entrée personnalisée
<Adresse IP propre>

EVENEMENT 52 : Affichages a I'écran (état, messages, avertissements,
COMMUNICATION dérangements), informations relatives a I'état citées par
l'interface utilisateur

Les raccourcis clavier et les séquences d'ordres ou les chemins d'accés sont représentés comme

suit.
[CTRL], [CTRL] + [S] Touche, raccourci clavier
Tableau > Insérer tableau Navigation vers les menus/sous-menus (entrée du chemin
d'accés)

Mode de lecture identifiant de paramétre

Un identifiant de parametre est composé des éléments suivants, les formes abrégées, c.-a-d.
uniquement la saisie d’'une coordonnée ou la combinaison d’'une coordonnée et d’'un nom, étant
possibles.

E50| Servo-variateur | G6 | VO
| | . |

Coordonnées Nom Version
Génération/gamme de
servo-variateurs
Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz |7
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2.6.3 Mathématiques et formules

Pour I'affichage de relations et formules mathématiques, les caracteres suivants sont utilisés.

- Soustraction

+ Addition

X Multiplication

+ Division

| Montant
2.7 Marques

Les noms suivants utilisés en association avec I'appareil, ses options et ses accessoires, sont des
marques ou des marques déposées d’autres entreprises :

CANopen®, CANopen® et CiA® sont des marques communautaires déposées de

CiA® CAN in AUTOMATION e.V., Nuremberg, Allemagne.

EtherCAT®, EtherCAT®, Safety over EtherCAT® et TwinCAT® sont des marques

Safety over EtherCAT®, déposées et des technologies brevetées qui sont commercialisées

TwinCAT® sous licence par la société Beckhoff Automation GmbH, Verl,
Allemagne.

Windows®, Windows?, le logo Windows®, Windows® XP, Windows® 7 et

Windows® 7, Windows® 10 sont des marques déposées de Microsoft Corporation

Windows® 10 aux Etats-Unis et/ou dans d'autres pays.

Toutes les autres marques qui ne sont pas citées ici sont la propriété de leurs propriétaires respectifs.

Les produits enregistrés comme marques déposées ne sont pas identifiés de maniére spécifique
dans la présente documentation. Il convient de respecter les droits de propriété existants (brevets,
marques déposées, modeles déposés).

Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz| 8
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3

Consignes de sécurité générales

Le produit décrit dans la présente documentation est source de dangers éventuels qui peuvent étre
toutefois évités a condition de respecter les messages d’avertissement et consignes de sécurité
mentionnés, ainsi que les reglements et prescriptions techniques.

3.1 Directives et normes
Les directives et normes européennes applicables au produit spécifié dans la présente
documentation peuvent étre consultées dans les directives et normes du servo-variateur concerné.
3.2 Personnel qualifié
Dans le cadre de I'exécution des taches expliquées dans la présente documentation, les personnes
chargées de ces taches doivent disposer des qualifications professionnelles inhérentes et étre en
mesure d’évaluer les risques et dangers résiduels liés a la manipulation des produits. C’est la raison
pour laquelle tous les travaux sur les produits, ainsi que leur utilisation et leur élimination, sont
strictement réservés a un personnel qualifié.
Par personnel qualifié on entend les personnes diiment autorisées a exécuter les taches
mentionnées, soit par une formation de technicien, soit apres avoir suivi une initiation dispensée par
des personnes qualifiées.
Par ailleurs, il incombe de lire attentivement, comprendre et respecter les dispositions en vigueur, les
prescriptions Iégales, les réglements applicables, la présente documentation ainsi que les consignes
de sécurité inhérentes.
3.3 Utilisation conforme
En vertu de la norme DIN EN 50178, les servo-variateurs désignent un matériel électrique de
I'électronique de puissance servant a la régulation du flux énergétique dans les installations a courant
fort.
lls sont destinés exclusivement a I'exploitation de moteurs qui satisfont aux exigences de la norme
DIN EN 60034-1 :
Moteurs Lean de la gamme PMC LM
Moteurs brushless synchrones (p. ex. de la gamme PMC EZ)
Moteurs asynchrones
Moteurs couple
Le raccordement d'autres charges électroniques ou le fonctionnement en dehors des spécifications
techniques en vigueur est considéré comme une utilisation non conforme a l'usage prévu !
Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz | 9
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3.4

3.5

Environnement d'utilisation et exploitation

Les produits appartiennent a la classe de distribution restreinte conformément a la norme
CEI 61800-3.

Les produits ne sont pas prévus pour 'utilisation dans un réseau basse tension public alimentant des
quartiers résidentiels. Attendez-vous a des interférences de radiofréquence si les produits sont
utilisés dans un tel réseau.

Les produits sont exclusivement destinés a étre montés dans des armoires électriques de la classe
de protection IP54 au minimum.

Exploitez impérativement les produits a l'intérieur des limites prescrites dans les caractéristiques
techniques.

Les applications suivantes sont interdites :
Utilisation dans des atmosphéres explosibles

Utilisation dans des environnements avec des substances dangereuses conformément a EN
60721 telles que huiles, acides, gaz, vapeurs, poussiéres, rayons

La réalisation des applications suivantes est autorisée uniquement aprés concertation avec Pilz :
Utilisation dans des applications non stationnaires

Utilisation de composants actifs (servo-variateurs, modules d'alimentation, unités de réinjection ou
de déchargement) de fabricants tiers

Les produits sont exclusivement destinés a I'exploitation dans des réseaux TN.

Mise au rebut

Pour I'élimination de I'emballage et du produit, respectez les dispositions nationales et régionales en
vigueur ! Eliminez séparément I'emballage et les différentes piéces des produits selon leur nature,
p. ex. :

Carton

Déchets électroniques (circuits imprimés)
Plastique

Tole

Cuivre

Aluminium

Pile

Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz| 10
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4 Structure du réseau

Un réseau EtherCAT est en général composé d'un Maitre EtherCAT (commande) et d'Esclaves
EtherCAT, c.-a-d. de servo-variateurs des gammes PMC SC6 ou PMC SI6 en combinaison avec des
composants de fabricants tiers. Les servo-variateurs PMC SI6 nécessitent en outre au minimum un
module d'alimentation PMC PS6 pour assurer I'alimentation électrique.

La structure du réseau EtherCAT est optimisée en général pour la topologie linéaire. Chaque Esclave
EtherCAT est doté d'un raccordement de bus entrant et sortant.

L'extension globale du réseau est pratiquement illimitée puisqu'il est possible d'interconnecter jusqu'a
65535 participants EtherCAT.

Le logiciel de mise en service DriveControlSuite sert a configurer et paramétrer les servo-variateurs ;
via I'environnement de développement de la commande I'ensemble du réseau EtherCAT.

Le graphique ci-dessous montre la structure d'un réseau EtherCAT avec Maitre EtherCAT et
Esclaves EtherCAT a I'exemple de la gamme PMC SI6.

o
S
o
=
S
T
el
>
©
(3]
=
=z
(9]
el
=
©
€

Commande %
(]
el
=
©
(]
=
=

EtherCAT

1 module d'alimentation

3 servo-variateurs c
[
8
[}
o
=
©
(3]
=
=

Fig. 1: EtherCAT : structure du réseau a I'exemple de la gamme PMC SI6
Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz | 11

1005346-fr-06



Raccordement I_nLe_m

5 Raccordement

Pour pouvoir connecter les servo-variateurs des gammes PMC SC6 et PMC SI6 a d'autres
participants EtherCAT, vous avez le choix entre deux connecteurs femelles RJ-45 situés sur le
dessus de l'appareil.

5.1 Choix des cables appropriés

Le réseau EtherCAT représente une technologie de communication basée sur Ethernet optimisée
pour la technique d'automatisation.

Sont appropriés pour cette technologie les cables de raccordement et cables croisés correspondant
au niveau de qualité CAT 5e. La technologie Fast-Ethernet permet une longueur de cable maximale
de 100 m entre deux participants.

® Information

I Notez que seule I'utilisation de cables blindés de type SF/FTP, S/FTP ou SF/UTP
est autorisée.

5.2 X200, X201 : connexion via le bus de terrain

Les servo-variateurs sont équipés des deux connecteurs femelles RJ-45 X200 et X201. Les
connecteurs femelles sont situés sur le dessus de I'appareil. L'affectation des broches et le codage
couleur correspondants répondent a la norme EIA/TIA-T568B.

Connecteur Broche Désignation Fonction
femelle
12| ... |7|8 1 Tx+ Communication
2 Tx-
3 Rx+
4 — —
5 — —
6 Rx- Communication
7 — —
8 — —

Description du raccordement X200 et X201
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6 Bon a savoir avant la mise en service

Les chapitres ci-aprés vous aident dans la mise en place rapide de l'interface programme avec les
désignations de fenétre correspondantes et vous fournissent les informations importantes concernant
les parameétres et I'enregistrement général de votre planification.

6.1 Interfaces programme

Les chapitres suivants contiennent les interfaces programme des composants logiciels décrits.

6.1.1 DS6 : structure de l'interface programme

Le logiciel de mise en service DriveControlSuite (DS6) offre une interface graphique vous permettant
de planifier, paramétrer et mettre en service votre modéle d'axe rapidement et efficacement.

Fig. 2: DS6 : interface programme

Arborescence de projet
Menu de projet

Zone de travail
Description de parametre
Contrble des parameétres

oD b W N -

Messages
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6.2

Signification des parametres

Personnalisez les fonctions du servo-variateur a I'aide des paramétres. Les paramétres visualisent,
en outre, les valeurs réelles actuelles (vitesse de rotation réelle, couple réel...) et déclenchent en
général des actions comme Sauvegarder valeurs, Test de phase etc.

6.2.1 Groupes de parameétres

Les parameétres sont affectés a différents groupes selon les thémes. Les servo-variateurs Pilz de la

6e génération distinguent les groupes de parameétres suivants.
Groupe Théme
A Servo-variateurs, communication, temps de cycle
B Moteur
C Machine, vitesse, couple/force, comparateurs
D Valeur de consigne
E Affichage
F Bornes, entrées et sorties analogiques et numériques, frein
G Technologie — 1re partie (en fonction de I'application)
H Encodeur
| Motion (tous les réglages de mouvement)
J Blocs de déplacement
K Panneau de commande
L Technologie — 2e partie (en fonction de I'application)
M Profils (en fonction de I'application)
P Parameétres personnalisés (programmation)
Q Paramétres personnalisés, en fonction de l'instance (programmation)
R Données de fabrication du servo-variateur, du moteur, des freins, de I'adaptateur

moteur, du réducteur et du motoréducteur

S Safety (technique de sécurité)
T Scope
U Fonctions de protection
Z Compteur de dérangements

Groupes de paramétres
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6.2.2

Intern

Genres de parametres et types de données

Outre le classement par thémes dans différents groupes, tous les paramétres correspondent a un
type de données et a un genre de paramétres précis. Le type de données d'un paramétre est affiché
dans la liste de parametres, tableau Caractéristiques. Les liens qui existent entre les genres de
parametres, les types de données et leur plage de valeurs sont indiqués dans le tableau ci-dessous.

Type Genre Longueur Plage de valeurs
(décimale)
INT8 Entier ou sélection 1 octet (avec signe) -128 — 127
INT16 Entier 2 octets (1 mot, avec signe) -32768 — 32767
INT32 Entier ou position 4 octets (1 double-mot, avec signe) | -21474836480 —
2147483647
BOOL Nombre binaire 1 bit (interne : 0,1
LSB en 1 octet)
OCTET Nombre binaire 1 octet (sans signe) 0-255
WORD Nombre binaire 2 octets (1 mot, sans signe) 0 — 65535
DWORD Nombre binaire ou 4 octets (1 double-mot, sans signe) | 0 — 4294967295
adresse de paramétre
REAL32 Nombre a virgule 4 octets (1 double-mot, avec signe) | -3,40282 x 10° —
(type single flottante 3,40282 x 10%
conformément
a IEE754)
STR8 Texte 8 caractéres —
STR16 Texte 16 caractéres —
STR80 Texte 80 caracteres —

Parameétres — Types de données, genres, valeurs possibles

Genres de parameétres — Utilisation

Entier, nombre a virgule flottante
Dans le cas de processus de calcul généraux
Exemple : valeurs de consigne et réelles

Sélection

Valeur numérique a laquelle est affectée une signification directe
Exemple : sources d'information de signaux ou de valeurs de consigne

Nombre binaire
Informations sur les parametres orientées bit et réunies sous forme binaire
Exemple : mots de commande et d'état

Position
Entier en combinaison avec les unités correspondantes et les décimales
Exemple : valeurs réelles et de consigne de positions

Vitesse, accélération, temporisation, a-coups
Nombre a virgule flottante en combinaison avec les unités correspondantes et les décimales
Exemple : valeurs réelles et de consigne pour vitesse, accélération, temporisation, a-coups

Adresse de paramétre

Correspond a I'emplacement mémoire d'un autre parameétre

Exemple : lecture indirecte — Sources d'information de sorties analogiques et numériques et de
mappage du bus de terrain

Texte
Sorties ou messages

Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6
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Intern

6.2.3

Types de paramétres

On distingue les types de parametres suivants.

Type de paramétre

Description

Exemple

Parameétres simples

Se composent d'un groupe et d'une
ligne avec une valeur fixe définie.

A21 Résistance de freinage R :
valeur = 100 ohms

Parametres Array

Se composent d'un groupe, d'une
ligne et de plusieurs éléments
(listés) continus possédant les
meémes propriétés mais toutefois
des valeurs différentes.

A10 Niveau d'accés

A10[0] Niveau d'acces : valeur =
niveau d'acces via l'unité de
commande

A10[2] Niveau d'acces : valeur =
niveau d'acces via CANopen et
EtherCAT

A10[4] Niveau d'acces : valeur =
niveau d'acces via PROFINET

Parameétres structurels

Se composent d'un groupe, d'une
ligne et de plusieurs éléments
(listés) continus possédant des
propriétés différentes et des valeurs
différentes.

A00 Sauvegarder valeurs

AO00[0] Démarrer : valeur =
démarrer I'action

AOQO[1] Progression : valeur =
afficher la progression de l'action

AO00[2] Résultat : valeur = afficher
le résultat de I'action

Types de paramétres

6.2.4

Structure des parameétres

Chaque parametre possede des coordonnées spécifiques qui correspondent au modéle ci-aprés.

1. E200 [0]

-
Ligne

Groupe

Axe

Axe

Elément

Dans le cas de plusieurs axes, celui auquel un paramétre est affecté (en option).

Groupe

Groupe auquel un parametre appartient thématiquement.

Ligne

Distingue les parametres a l'intérieur d'un groupe de parametres.

Elément

Eléments d'un paramétre Array ou structurel (en option).

Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6
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6.2.5 Visibilité des paramétres

La visibilité d'un paramétre dépend du niveau d'acces défini dans le logiciel, de la dépendance des
autres paramétres, de I'application sélectionnée ainsi que de la version du micrologiciel
correspondant.

Niveau d'acceés

Les possibilités d'accés aux différents paramétres du logiciel sont hiérarchisées et divisées en
différents niveaux. Cela signifie qu'il est possible de masquer spécifiquement les paramétres et ainsi
de verrouiller leurs possibilités de configuration a partir d'un certain niveau. Les niveaux suivants
existent :

Niveau 0
Parameétres élémentaires

Niveau 1
Paramétres essentiels d'une application

Niveau 2
Parameétres essentiels pour la maintenance avec de nombreuses possibilités de diagnostic

Niveau 3
Tous les paramétres nécessaires pour la mise en service et I'optimisation d'une application

Le parametre A10 Niveau d'acces régle I'accés général aux parametres :
via CANopen ou EtherCAT (A10[2])
via PROFINET (A10[3])

Fonctions de masquage

Les fonctions de masquage sont utilisées pour masquer les parametres en ce qui concerne leurs
relations logiques avec les autres modules optionnels ou les autres parametres.

Applications

Les applications se distinguent en régle générale par leurs fonctions et leur commande. Par
conséquent, chaque application offre des paramétres différents.

Micrologiciel

L'introduction de nouveaux paramétres peut éventuellement nécessiter une version de micrologiciel
plus récente. Les parametres configurés pour les fichiers d'un micrologiciel d'une version plus
ancienne ne sont éventuellement pas visibles dans les versions plus récentes. Dans ces cas, la
description de paramétre concernée comporte une indication correspondante.

6.3 Enregistrement non volatile

Toutes les planifications, tous les paramétrages et les modifications des valeurs de parameétres
associées prennent effet apres la transmission au servo-variateur, mais ne sont pas encore
sauvegardés dans une mémoire non volatile.

Enregistrez les données a l'aide de la fonction Sauvegarder valeurs dans le paramétre AOO (Menu de
projet > Zone Assistants > Axe planifié > Assistant Sauvegarder valeurs).

C'est le seul moyen de garantir un enregistrement non volatile des données.

Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz | 17
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7 Mise en service
Vous souhaitez exploiter plusieurs servo-variateurs en combinaison avec une commande via un
réseau EtherCAT.

Les chapitres suivants contiennent des informations sur la mise en service des servo-variateurs a
I'aide du logiciel de mise en service DriveControlSuite.

Pour un suivi exact des différentes étapes de la mise en service, nous citons en exemple
I'environnement systéme suivant comme condition préalable :

Servo-variateurs de la gamme PMC SC6 ou PMC SI6 a partir de la version de micrologiciel 6.4-E
Logiciel de mise en service DriveControlSuite a partir de la version 6.4-E
Commande

Logiciel d'automatisation de la commande

La mise en service comporte les étapes suivantes ...

1. DriveControlSuite
Configurez tous les servo-variateurs, y compris les modules de sécurité, commandes de
I'appareil et données process pour la communication par bus de terrain ainsi que les axes de
votre systeme d'entrainement dans DriveControlSuite. Générez un fichier ESI et transférez
ensuite votre configuration vers les servo-variateurs du réseau systéme intégré.

2. Systéme EtherCAT
Mettez le fichier ESI généré a la disposition du logiciel d'automatisation. Reproduisez ensuite
votre environnement matériel complet et configurez-le. Mettez ensuite votre systéme en service
et vérifiez la communication EtherCAT des participants au systéme.

71 DS6 : configurer le servo-variateur

Planifiez et configurez tous les servo-variateurs de votre systeme d'entrainement dans
DriveControlSuite (voir le chapitre Structure de l'interface programme).

® Information

1 Comme vous utilisez une commande, les étapes ci-dessous sont décrites sur la
base de I'application CiA 402 en combinaison avec la commande de I'appareil
CiA 402.
Le fonctionnement avec des applications basées sur I'entrainement est également
possible.

Information

Exécutez impérativement les étapes contenues dans les chapitres ci-apres dans
I'ordre indiqué !

Certains parametres de DriveControlSuite sont dépendants les uns des autres et ne
seront accessibles que si vous avez procédé auparavant a certains réglages. Suivez
les étapes dans l'ordre prescrit afin de de pouvoir finaliser intégralement le
paramétrage.
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Intern

711 Créer un projet
Afin de pouvoir configurer tous les servo-variateurs et axes de votre systéme d'entrainement a I'aide
du DriveControlSuite, vous devez les saisir dans le cadre d'un projet.
7111 Planifier le servo-variateur et I'axe
Créez un nouveau projet et planifiez le premier servo-variateur et I'axe correspondant.
Créer un nouveau projet
1. Démarrez DriveControlSuite.
2. Cliquez sur Créer un nouveau projet.
= La fenétre de planification s'ouvre, le bouton Servo-variateur est actif.
Planifier le servo-variateur
1. Onglet Caractéristiques :
établissez dans DriveControlSuite la relation entre votre schéma de connexion et le servo-
variateur a planifier.
Référence : entrez le code de référence (code d'équipement) du servo-variateur.
Désignation : dénommez le servo-variateur de maniere univoque.
Version : attribuez une version a votre planification.
Description : entrez, si nécessaire, des informations complémentaires utiles telles que
I'historique des modifications de la planification.
2. Onglet Servo-variateur :
sélectionnez la gamme et le type de servo-variateur.
Micrologiciel : sélectionnez la version EtherCAT V 6.x -EC.
3. Onglet Modules optionnels:
Module de sécurité : si le servo-variateur fait partie d'un circuit de sécurité, sélectionnez le
module de sécurité correspondant.
4. Onglet Commande de l'appareil :
Commande de |'appareil : sélectionnez CiA 402.
Données process Rx, données process Tx : sélectionnez EtherCAT Rx et EtherCAT Tx pour la
transmission des données process EtherCAT.
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Intern

7.1.1.2

71.2

Planifier un axe

1.
2.

Cliquez sur Axe 1.

Onglet Caractéristiques :

établissez dans DriveControlSuite la relation entre votre schéma de connexion et I'axe a
planifier.

Référence : entrez le code de référence (code d'équipement) de l'axe.

Désignation : dénommez I'axe de maniére univoque.

Version : attribuez une version a votre planification.

Description : saisissez, si nécessaire, des informations complémentaires utiles comme par
exemple I'historique des modifications de la planification.

Onglet Application :
sélectionnez I'application CiA 402 (version incrémentielle).

Onglet Moteur :
sélectionnez le type de moteur que vous exploitez au moyen de cet axe. Si vous utilisez des
moteurs de fabricants tiers, entrez les données moteur correspondantes a un moment ultérieur.

Répétez les étapes 2 a 4 pour le deuxieme axe (seulement dans le cas de régulateurs double
axe).

Cliquez sur OK pour confirmer.

Configurer la technique de sécurité

Si le servo-variateur fait partie d'un circuit de sécurité, vous devez configurer la technique de sécurité
dans I'étape suivante en fonction des étapes de mise en service décrites dans le manuel
correspondant.

Paramétrer les réglages EtherCAT généraux

v" Dans le cadre de la planification de servo-variateur et d'axe vous avez planifi€¢ une commande

2.
3.

4.

de l'appareil avec les données process EtherCAT Rx et EtherCAT Tx.

Dans l'arborescence de projet, marquez le servo-variateur correspondant et cliquez dans le
menu de projet > Zone Assistant sur le premier axe planifié.

Sélectionnez l'assistant EtherCAT.

A213 Mise a I'échelle bus de terrain :
laissez le réglage par défaut sur 1: Valeur brute (les valeurs sont transférées telles quelles).

A258 EtherCAT PDO-Timeout :

pour pouvoir détecter une panne de communication, surveillez I'entrée des données process
cycliques via la définition d'une temporisation PDO.

Plage de valeurs admissible : 0 — 65535 ms.

Remarque :

0 et 65535 = surveillance inactive

1 a 65531 = surveillance active

65532 = surveillance active, toutefois la défaillance d'un paquet de données est ignorée
65533 = surveillance active, toutefois la défaillance conséquente de trois paquets de données
est ignorée
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713

71.31

7.1.3.2

Configurer la transmission PDO

Les canaux PDO servent a la transmission en temps réel des informations de commande et d'état,
ainsi que des valeurs réelles et de consigne d'un Maitre EtherCAT vers les Esclaves EtherCAT et
vice-versa.

La communication PDO permet le fonctionnement simultané de plusieurs canaux PDO pour chaque
sens de transmission et de réception. Les canaux pour les axes A et B comportent chacun un PDO
avec au maximum 24 parametres a transférer dans un ordre défini. Ces derniers peuvent étre
configurés librement. Un canal est réservé pour la communication FSoE et est automatiquement
paramétré.

Afin de garantir une communication impeccable entre la commande et le servo-variateur, Pilz
propose une affectation par défaut, dépendante de I'application des canaux et pouvant étre modifiée
a tout moment.

Personnaliser RxPDO

v" Vous avez configuré les réglages EtherCAT globaux.

1. Dans I'arborescence de projet, marquez le servo-variateur concerné et cliquez dans le menu de
projet > Zone Assistant sur le premier axe planifié.

2. Sélectionnez l'assistant EtherCAT > Données process de réception RxPDO.

3. Vérifiez les réglages par défaut et/ou configurez les données process conformément a vos
exigences.
A225[0] — A225[23], A226[0] — A226[23] :
les parameétres dont les valeurs sont regues par chacun des servo-variateurs depuis la
commande. La position des paramétres fournit des informations sur I'ordre de réception
correspondant.

Personnaliser TxPDO

v" Vous avez configuré les réglages EtherCAT globaux.

1. Dans I'arborescence de projet, marquez le servo-variateur concerné et cliquez dans le menu de
projet > Zone Assistant sur le premier axe planifié.

2. Sélectionnez l'assistant EtherCAT > Données process d'émission TxPDO.

3. \Vérifiez les réglages par défaut et/ou configurez les données process conformément a vos
exigences.
A233[0] — A233[23], A234[0] — A234[23] :
paramétres dont les valeurs sont envoyées par le servo-variateur concerné vers la commande.
La position des paramétres fournit des informations sur I'ordre de transmission correspondant.
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71.4 Transférer et enregistrer la configuration

Afin de pouvoir transférer la configuration vers un ou plusieurs servo-variateurs et I'enregistrer, votre
ordinateur personnel doit se trouver dans le méme réseau que les appareils concernés.

Transférer la configuration

v’ Les servo-variateurs sont opérationnels.

1. Dans l'arborescence, marquez le module sous lequel vous avez saisi votre servo-variateur et
cliquez dans le menu Projet sur Affectation et mise a jour automatique du micrologiciel.

= La fenétre Ajouter une liaison s'ouvre. Tous les servo-variateurs détectés via la diffusion
IPv4-Limited s'affichent.

2. Onglet Liaison directe > Colonne Adresse IP :
activez l'adresse IP concernée ou toutes les adresses énumérées via le menu contextuel.
Cliquez sur OK pour confirmer votre sélection.

= La fenétre Affectation et mise a jour automatique du micrologiciel s'ouvre. Tous les servo-
variateurs connectés via les adresses IP precédemment sélectionnées s'affichent.

3. Sélectionnez le servo-variateur vers lequel vous souhaitez transférer une configuration. Modifiez
la sélection du mode de transmission de Lire a Envoyer.

4. Modifiez la sélection Créer un nouveau servo-variateur :
sélectionnez la configuration que vous souhaitez transférer vers le servo-variateur.

5. Reépétez les étapes 3 et 4 pour tous les autres servo-variateurs vers lesquels vous souhaitez
transférer une configuration.

6. Onglet En ligne :
cliquez sur Etablir des liaisons en ligne.

= Les configurations sont transférées vers les servo-variateurs.

® Information

I Lors de la recherche, tous les servo-variateurs a l'intérieur du domaine de diffusion
sont localisés via la diffusion |IPv4-Limited.

Conditions préalables a la recherche d'un servo-variateur dans le réseau :
= Le réseau prend en charge la diffusion IPv4-Limited

= Tous les servo-variateurs sont dans le méme sous-réseau (domaine de
diffusion)
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Enregistrer une configuration

v" Vous avez transféré la configuration.

1. Fenétre Affectation et mise a jour automatique du micrologiciel :
cliquez sur Enregistrer les valeurs (A00).

= La fenétre Enregistrer les valeurs (A0O) s'ouvre.
2. Cliquez sur Démarrer I'action.
= La configuration est enregistrée.

3. Fermez la fenétre Enregistrer les valeurs (A0O).

4. Fenétre Affectation et mise a jour automatique du micrologiciel :
cliquez sur Redéemarrer (A09).

= La fenétre Redémarrer (A09) s'ouvre.

5. Cliquez sur Démarrer |'action.

6. Cliquez surOK pour confirmer la consigne de sécurité.
= La fenétre Redemarrer (A09) se ferme.

= La communication par bus de terrain et la connexion vers DriveControlSuite sont
interrompues.

= Les servo-variateurs redémarrent.

71.5 Créer et exporter un fichier ESI

Les fonctions et les propriétés des servo-variateurs Pilz sont décrites sous forme de différents objets
et résumées dans un fichier ESI.

Notez que chaque commande peut charger uniquement un fichier ESI par gamme de servo-variateur.
Si vous utilisez différentes applications ou configurations de transmission PDO, vous devez étendre

votre fichier ESI en conséquence (voir chapitre Fichiers ESI modulaires [43]).
A chaque modification de la transmission PDO, vous devez exporter un nouveau fichier ESI et le
mettre a la disposition de la commande.

v’ Vous étes dans DriveControlSuite.

v' La configuration de la transmission PDO est terminée.

1. Dans I'arborescence de projet, marquez le servo-variateur correspondant et cliquez dans le
menu de projet > Zone Assistant sur le premier axe planifié.

2. Sélectionnez l'assistant EtherCAT.

3. Cliquez sur Créer un ESI.
= La boite de dialogue Fichier ESI| en cours d'écriture s'ouvre.

4. Enregistrez le fichier XML dans un répertoire prévu a cet effet c6té commande.

7.2 Mettre le systéme EtherCAT en service

Mettez le fichier ESI généré a la disposition de la commande. Reproduisez ensuite votre
environnement matériel complet et configurez-le. Mettez ensuite votre systeme en service et vérifiez
la communication EtherCAT des participants au systéme.
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8 Surveillance et diagnostic

A des fins de surveillance et en cas de dérangement, vous pouvez opter pour une des possibilités de
surveillance et de diagnostic décrites ci-apres.

8.1 Surveillance de la connexion

Pour pouvoir détecter une panne de communication, activez la fonction Watchdog, c.-a-d. surveillez
I'arrivée des données process cycliques via la définition d'une temporisation PDO dans A258

EtherCAT PDO-Timeout (voir chapitre Paramétrer les réglages EtherCAT généraux [20]).

Un Watchdog actif déclenche le dérangement 52 dans I'état de service Operational : communication
avec la cause 6 : EtherCAT PDO désactivé — si aucun nouveau PDO n'est regu pendant la
temporisation définie.

Si le Maitre EtherCAT termine la communication de maniere réglementaire en quittant I'état
Operational, la surveillance ne se déclenche pas.

8.2 Affichage DEL

Les servo-variateurs sont équipés de DEL de diagnostic qui visualisent I'état de la communication par
bus de terrain ainsi que les états de la connexion physique.
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8.2.1 Etat EtherCAT

Intern

2 DEL situées sur la face avant du servo-variateur informent de I'état de la communication entre le
Maitre et I'Esclave EtherCAT et celui de I'échange de données. Celui-ci peut étre également consulté
dans le parameétre A255 Etat dispositif EtherCAT. Si le servo-variateur est doté du module de sécurité
PMC SY86, les fonctions de sécurité STO et SS1 sont contrélées via EtherCAT FSoE. Dans ce cas,
une DEL additionnelle placée sur la face avant de I'appareil informe sur I'état FSoE.

Fig. 3: DEL indiquant I'état EtherCAT

1 Rouge : Error
2 Verte:Run

I'application
Watchdog

DEL rouge Comportement Erreur Description
Eteinte No Error Aucune erreur

i L_BL_M | Clignotement Invalid Configuration invalide

Configuration
| Clignote 1 fois Unsolicited State L'Esclave EtherCAT a
Change automatiquement changé d'état de
service
e . | 2 clignotements Temporisation de L'Esclave EtherCAT n'a regu

aucune nouvelle donnée PDO
pendant la temporisation
paramétrée du Watchdog

Signification des DE

L rouges (Error)

DEL verte

Comportement

Etat de service

Description

Eteinte

Init

Aucune communication entre le
Maitre et I'Esclave EtherCAT ; la
configuration démarre, les valeurs
enregistrées sont chargées

Clignotement

Pre-Operational

Aucune communication PDO ; le
Maitre et I'Esclave EtherCAT
échangent les paramétres
spécifiques aux applications par le
biais de la communication SDO

Clignote 1 fois

Safe-Operational

L'Esclave EtherCAT envoie les
valeurs réelles actuelles au Maitre
EtherCAT, ignore ses valeurs de
consigne et a plutét recours aux
valeurs par défaut internes

Allumée

Operational

Mode de fonctionnement normal : le
Maitre et I'Esclave EtherCAT
échangent les valeurs de consigne
et les valeurs réelles

Signification de la DEL verte (Run)
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8.2.2

Intern

Connexion réseau EtherCAT

Les diodes électroluminescentes LA cIN et LA ..OUT sur les bornes X200 et X201 sur la partie
supérieure de I'appareil indiquent I'état de la connexion réseau EtherCAT.

X201:ecOUT

X200:ecIN

Fig. 4: Diodes électroluminescentes indiquant I'état de la connexion réseau EtherCAT

1 Vert : LA (cOUT a X201
2  Jaune : sans fonction
3 Vert: LA IN a X200
4 Jaune : sans fonction
DEL verte Comportement Description
Désactivé Aucune connexion réseau
A N N Clignotement Echange de données actif avec d'autres participants
EtherCAT
I | Active Connexion réseau établie

Signification des DEL vertes (LA)
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8.3 Evénements

Le servo-variateur est équipé d'un systéme d'auto-surveillance qui protége le systéme d'entrainement
de dommages grace a des régles de contréle. La violation des régles de contrdle déclenche un
événement correspondant. En qualité d'utilisateur, vous n'avez aucune influence sur certains
événements, comme par exemple un Court-circuit/mise a la terre. En revanche, vous pouvez
influencer les incidences et les réactions d'autres événements.

Incidences possibles :
Message : information pouvant étre analysée par la commande

Avertissement : information pouvant étre analysée par la commande et qui se transforme en
dérangement au bout d'une période définie si la cause n'a pas été éliminée

Dérangement : réaction immédiate du servo-variateur ; le bloc de puissance est bloqué et le
mouvement de I'axe n'est plus contrdlé par le servo-variateur ou I'axe est immobilisé a la suite
d'un arrét rapide ou d'un freinage d'urgence

ATTENTION !

Dommage matériel di a l'interruption de I'arrét rapide ou au freinage
d'urgence

Si un autre dérangement survient pendant I'exécution d'un arrét rapide ou pendant
un freinage d'urgence, ou si une fonction de sécurité est activée, l'arrét rapide ou le
freinage d'urgence sont interrompus. Dans ce cas, il y a risque d'endommagement
de la machine di @ un mouvement incontrélé de I'axe.

Les événements, leurs causes inhérentes et les mesures appropriées sont énumérés ci-dessous.
Une fois la cause de I'erreur éliminée, vous pouvez en regle générale acquitter I'erreur directement.
Si, par contre, un redémarrage du servo-variateur est nécessaire, vous trouverez une indication
correspondante dans les mesures.
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Intern

8.3.1 Evénement 52 : Communication

Le servo-variateur bascule en dérangement :

A29 = 0: Inactif s'il s'agit d'une commande de I'appareil Drive Based

ou

A540 = 0: disable drive, motor is free to rotate s'il s'agit d'une commande de I'appareil CiA 402

Réaction :

Le bloc de puissance est verrouillé et le servo-variateur ne contréle plus le mouvement de I'axe

Les freins se bloguent lorsque la commande prioritaire de déblocage est inactive (FO6)

Le servo-variateur bascule en dérangement a la suite d'un arrét rapide si :

A29 = 1: Actif s'il s'agit d'une commande de I'appareil Drive Based

ou

A540 = 2: slow down on quick stop ramp s'il s'agit d'une commande de I'appareil CiA 402

Réaction :

Un arrét rapide de I'axe a lieu ; pendant ce temps, les freins restent débloqués

Le bloc de puissance est verrouillé a la fin de I'arrét rapide et le mouvement de I'axe n'est plus
contrélé par le servo-variateur ; les freins se bloquent lorsque la commande prioritaire de
déblocage est inactive (F06)

Cause

Contréle et mesure

6: EtherCAT PDO-Timeout

Données process
manquantes

Vérifiez le temps de cycle de la tache
dans le Maitre EtherCAT et le délai de
temporisation dans le servo-variateur
et corrigez-les si nécessaire (A258)

7: Réserve

Erreur de synchronisation

Vérifiez les réglages de
synchronisation dans le Maitre
EtherCAT et corrigez-les si nécessaire

Erreur de raccordement

Vérifiez le raccordement et les
blindages et corrigez-les si nécessaire

application

15: micrologiciel faux ou

L'identifiant de bus de
terrain planifié et celui du
servo-variateur ne
concordent pas

Vérifiez l'identifiant de bus de terrain
planifié et l'identifiant du servo-
variateur et remplacez le bus de
terrain, le cas échéant (E59[2], E52[3])

Evénement 52 — Causes et mesures
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8.4

8.4.1

8.4.2

8.4.3

Parametres

Les paramétres de diagnostic suivants sont disponibles lors de la communication EtherCAT en
combinaison avec le servo-variateur PMC SI6.

A255 | Etat dispositif EtherCAT | G6 | V2
Etat du servo-variateur dans le réseau EtherCAT (EtherCAT State Machine, ESM).
0: Invalide

1 : Init State

Aucune communication entre le Maitre EtherCAT et I'Esclave EtherCAT ; la configuration
démarre, les valeurs enregistrées sont chargées

2: Etat pré-opérationnel

Aucune communication PDO ; le Maitre EtherCAT et I'Esclave EtherCAT échangent les
paramétres spécifiques aux applications par le biais de la communication SDO

4: S(r - Etat opérationnel

L'Esclave EtherCAT envoie les valeurs réelles actuelles au Maitre EtherCAT, ignore ses valeurs
de consigne et a plutdt recours aux valeurs par défaut internes

8: Etat opérationnel
Mode de fonctionnement normal : le Maitre EtherCAT et I'Esclave EtherCAT échangent les
valeurs de consigne et les valeurs réelles

17: Erreur - Etat init — 21: Erreur - Etat opérationnel (Détails : A257)

A256 | EtherCAT Adresse | G6 | V1

Adresse du servo-variateur (Esclave EtherCAT) dans le réseau EtherCAT (source : Maitre
EtherCAT).

A257 | EtherCAT Diagnostic | G6 | V1

Informations relatives au diagnostic du servo-variateur dans le réseau EtherCAT.

[0] : état de service EtherCAT
format : StX ErX LOX L1X

[1] : connexion réseau EtherCAT — compteur d'erreurs
format : LO xx L1 xx

[2] : erreur de données — compteur d'erreurs
format : RO xxxx R1 xxxx

Manuel EtherCAT — PMC SC6 et PMC SI6 Pilz | 29

1005346-fr-06



Surveillance et diagnostic I_nLe_m

Etat de service EtherCAT

StX
« St1 = Init
» St2 = Pre-Operational
» St4 = Safe-Operational
» St8 = Operational

e Er0 =no Error
Aucune erreur

» Er1 = Booting Error
Erreur EC6

» Er2 = General Configuration error
Erreur de configuration générale de la mémoire d'échange de données

* Er3 = Unsoliced State Change
Changement d'état du servo-variateur non sollicité par le Maitre

* Erd = Watchdog
Temporisation A258 écoulée sans réception des données process

» Er6 = Regular process data missing
Condition du passage de St4 a St8 non remplie : les données PDO ne peuvent pas étre
regues de maniére stable et réguliére sur une période de 200 ms ; le taux d'utilisation de la
commande est trop élevé (gigue)

» Er7 = Invalid Configuration TxPDO
La longueur de données du canal PDO d'émission ne correspond pas a la valeur prédéfinie

» Er8 = Invalid Configuration RxPDO
La longueur de données du canal PDO de réception ne correspond pas a la valeur prédéfinie

* Er9 = Invalid Configuration Mailbox Tx
La longueur de données du canal d'émission SDO ne concorde pas avec la valeur prédéfinie
ou bien la configuration EOE est erronée

* Er10 = Invalid Configuration Mailbox Rx
La longueur de données du canal de réception SDO ne concorde pas avec la valeur
prédéfinie ou bien la configuration EoE est erronée

LOX
« LOO = No Link
Aucune connexion a un autre appareil EtherCAT via X200 (port IN)
* LO1 = Link Detected
Connexion a un autre appareil EtherCAT via X200 (port IN)
L1X
+ L10 = No Link
Aucune connexion a un autre appareil EtherCAT via X201 (port OUT)

» L11 = Link Detected
Connexion a un autre appareil EtherCAT via X201 (port OUT)
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Connexion réseau EtherCAT — compteur d'erreurs

LO xx = Link Lost Counter
Nombre de pannes de connexion (hexadécimal) sur X200 (port IN)

L1 xx = Link Lost Counter
Nombre de pannes de connexion (hexadécimal) sur X201 (port OUT)

Erreur de données — compteur d'erreurs

RO xx = Rx Error Counter
Nombre d'erreurs de données (hexadécimal) sur X200 (port IN)

R1 xx = Link Lost Counter
Nombre d'erreurs de données (hexadécimal) sur X201 (port OUT)

8.4.4 A259 | EtherCAT SM-Watchdog | G6 | V1
Etat du chien de garde EtherCAT SyncManager du servo-variateur dans le réseau EtherCAT
(condition préalable : A258 = 65534).
[0] : durée de la défaillance tolérée (unité : ms)
Est prédéfinie par la fonction de chien de garde SyncManager du Maitre EtherCAT
[1] : état
0 = pas déclenché ; 1 = déclenché = événement 52 : Communication, cause 6: EtherCAT PDO-
Timeout
[2] : nombre de déclenchements
8.4.5 A261 | Sync-Diagnostic | G6 | V1
Diagnostic de la synchronisation du servo-variateur dans le réseau EtherCAT.
[0] : code d'erreur
» 0 =aucune erreur
* 1= SyncManager 2 et 3 affichent des temps de cycle différents
+ 2 =temps de cycle <1 ms
* 3 = multiple impair de 1 ms
* 4 =impossible de démarrer PLL
» 6 = Interrupt du servo-variateur n'a pas été initialisé, erreur de micrologiciel
[1] : différence de temps entre la mise a disposition des données et le signal Sync 0
[2] : compteur d'erreurs
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9

9.1

En savoir plus sur EtherCAT ?

Les chapitres ci-aprés résument les notions essentielles, les services et les relations autour
d'EtherCAT.

EtherCAT

EtherCAT (Ethernet for Control Automation Technology) est une technologie Ethernet industrielle
congue pour les exigences temps réel dans le domaine de la technique d'automatisation. EtherCAT
est axée sur les temps de cycle courts, les gigues faibles et une synchronisation de grande précision.
EtherCAT a été développée par la société Beckhoff Automation GmbH & Co. KG et est prise en
charge jusqu'a aujourd'hui par le groupe international EtherCAT Technology Group (ETG). EtherCAT
est une technologie ouverte normalisée depuis 2005 dans la norme CEI 61158.

Principe Maitre - Esclave et échange de données
EtherCAT fonctionne suivant le principe de Maitre - Esclave.

Un Maitre envoie des télégrammes Ethernet standard qui traversent tous les Esclaves. Les
télégrammes sont traités au passage, c.-a-d. que chaque Esclave EtherCAT est doté d'un EtherCAT
Slave Controller (ESC) intégré dans le matériel qui préleve pendant le passage du télégramme les
données de réception adressées a I'Esclave correspondant auquel il ajoute ses propres données de
transmission a la volée. Les retards sont ainsi a imputer a la durée de passage du matériel. Le
dernier Esclave dans le réseau renvoie le télégramme au Maitre.

Le Maitre EtherCAT est le seul participant au réseau a envoyer activement des télégrammes ; les
Esclaves EtherCAT se contentent de les rediriger. Ce principe permet d'éviter d'éventuels retards et
garantit une capacité de traitement en temps réel. L'ordre des données est indépendant de I'ordre
physique des Esclaves dans le réseau.
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9.2

Intern

Protocoles de communication

=i

TCP UDP Répertoire
d'objets Map- AT
IP page- MDT
SDO PDO

Ethernet

A A A

EoE CoE CoE
A 4 N
Canal de

Canal Mailbox .
données process

Ethernet Slave Controller

A

A

Physical Layer

Fig. 5: EtherCAT : protocoles de communication

EtherCAT se sert des télégrammes Ethernet standard contenant des données d'utilisation EtherCAT.
La communication a en général lieu via un canal Mailbox ou un canal de données process.

Seules les données non sensibles au facteur temps, c.-a-d. les objets de données de service (SDO)
sont échangées ; les objets de données process (PDO) a temps critique sont transmis via le canal
correspondant — sur la base de CANopen.

Pilz Les servo-variateurs de la 6e génération prennent en charge les protocoles EtherCAT CoE et
EoE.

9.21 CoE : CANopen over EtherCAT
Avec le protocole CoE, EtherCAT offre des mécanismes de communication conformes CANopen et
permet ainsi I'utilisation de toute la famille de profils CANopen via EtherCAT, ainsi que I'utilisation
complete du profil d'entrainement CiA 402.
Pour ce qui est des différentes machines d'état, la différence entre CANopen et EtherCAT réside
uniquement dans I'extension a I'état Safe-Operational dont EtherCAT State Machine (voir le chapitre
EtherCAT State Machine [[L[]41]) a fait I'objet.
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9.2.2 EoE : Ethernet over EtherCAT

Il est possible, via EoE, de transporter un trafic de données Ethernet quelconque entre les
participants compatibles EoE dans un réseau EtherCAT.

Les télégrammes Ethernet — comme cela est courant dans le cas des protocoles Internet — sont
tunnelés via le protocole EtherCAT. Le Maitre EtherCAT sert de passerelle vers le réseau Ethernet.

EoE est un protocole acyclique, c.-a-d. que les caractéristiques temps réel EtherCAT (communication
via les données process) sont préservées.

Les télégrammes acycliques peuvent déja étre échangés dans I'état Pre-Operational de la EtherCAT
State Machine.

L'adresse IP, le masque de sous-réseau et la passerelle des Esclaves compatibles EoE sont
mémorisés dans le Maitre EtherCAT.

9.2.3 EoE : cas d'application avec des appareils Pilz

Pilz utilise EoE pour la connexion du logiciel DriveControlSuite aux servo-variateurs Pilz de la 6e
génération en combinaison avec un Maitre EtherCAT. On distingue deux topologies a cet effet :

Topologie 1
Le Maitre EtherCAT et DriveControlSuite sont exécutés sur un ordinateur personnel ; seul le
réseau EtherCAT est utilisé

Topologie 2
Le Maitre EtherCAT et DriveControlSuite sont exécutés sur différents ordinateurs personnels ;
une médiation est effectuée entre le réseau EtherCAT et Ethernet
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9.2.3.1 Topologie 1 : Maitre EtherCAT et DS6 sur un ordinateur personnel

Si le Maitre EtherCAT et DriveControlSuite sont installés sur un ordinateur personnel, le sous-réseau
Ethernet dans lequel les servo-variateurs sont exploités est automatiquement connu du logiciel
DriveControlSuite grace a la fonction de passerelle du Maitre.

Le logiciel DriveControlSuite détecte les servo-variateurs de sorte qu'il n'est plus nécessaire de
procéder a des configurations manuelles supplémentaires.

Le graphique ci-dessous montre I'apercu de réseau correspondant avec toutes les adresses
prédéfinies coté systeme.

Ordinateur de
commande
avec Maitre
EtherCAT

10.0.0.200
255.255.255.0

10.0.0.1¢(...4)
255,255,255 ,0

Fig. 6: Apercu du réseau : topologie 1
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9.2.3.2 Topologie 2 : Maitre EtherCAT et DS6 sur des ordinateurs différents

Si le Maitre EtherCAT et DriveControlSuite sont installés sur des ordinateurs différents, les servo-
variateurs se trouvent dans un sous-réseau Ethernet initialement inconnu du DriveControlSuite.
Dans ce cas, vous devez configurer manuellement 'adresse du Maitre comme passerelle vers la
route, c-.a-d. ajouter la route sur I'ordinateur de service.

Le graphique ci-dessous montre I'apercu de réseau correspondant avec toutes les adresses
prédéfinies coté systéme.

Ordinateur de
service

192.168.3.x
258502592590

192.168.3.10
25502592590

:—> Ethernet
1

Maitre =SS oy — - — — — — — — — —

EtherCAT
| [ 10.0.0.200 S
1 1255.255.255.0 —
' g
! [S]
| g
! =
| w
10.0.0.1¢(...4)
255.255.255.0

Fig. 7: Apercu du réseau : topologie 2
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Ordinateur de service EtherCAT : définir la route du sous-réseau Ethernet

Pour faire connaitre le sous-réseau Ethernet des servo-variateurs au DriveControlSuite, vous devez
configurer une route correspondante sur 'ordinateur de service. La route permet la transmission vers
les servo-variateurs concernés d'un paquet de configuration IP par le Maitre EtherCAT comme
passerelle.

Notez que le systeme d'exploitation du Maitre EtherCAT ne connecte les sous-réseaux qui lui sont
connus que si le routage IP y est autorisé.

v’ Les informations ci-aprés (réseau des servo-variateurs a contacter, masque de sous-réseau,
adresse de passerelle du Maitre) sont adaptées aux réglages par défaut Pilz et doivent étre
remplacées par des adresses correspondant a votre environnement systéme.

1. Pour définir la route Ethernet via la ligne de commande, ouvrez la console Windows cmd.exe.

2. Entrez l'instruction suivante :
route add 10.0.0.0 mask 255.255.255.0 192.168.3.10

= Vous avez terminé la définition de la route.

9.3 Objets de communication

Sur la base de CANopen, les objets de communication suivants sont essentiels pour la transmission
des données dans le cadre d'EtherCAT :

Process Data Objects (objets de données process, PDO)

... transmettent les données temps réel comme les valeurs de consigne et les valeurs réelles, les
instructions de commande ou les informations d'état en fonction d'un événement ou d'une
destination, de maniére cyclique ou sur requéte.

Service Data Objects (objets de données de service, SDO)
... permettent I'accés au répertoire d'objets et, ainsi, une configuration de I'appareil.

Emergency Objects (objets d'erreur, EMCY)
... sont déclenchés en cas d'erreurs de transition d'état ou d'erreurs a l'intérieur de I'appareil. Les
messages contiennent les codes et les causes des erreurs.

9.3.1 Process Data Objects — PDO

Les objets de données process transmettent en général les données rapides et cycliques nécessaires
pour la commande et |'observation du processus en cours, par exemple les positions cibles, les
vitesses de déplacement ou les informations relatives a I'accélération. lls sont généralement utilisés
pour I'échange des données en temps réel et permettent, par ailleurs, l'accés simultané a plusieurs
parameétres d'entrainement.

Vous pouvez choisir librement les éléments de communication a transmettre et a recevoir, ainsi que
le PDO a cet effet. Dans le cas d'une transmission PDO, aucun objet n'est adressé, mais les
contenus sont plutot transmis.

En général, les PDO sont échangés avec priorité via le canal de données process. On distingue — du
point de vue du participant concerné — les PDO de réception (= Receive PDO, RxPDO) et les PDO
d'émission (= Transmit PDO, TxPDO).
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9.3.1.1

9.3.2

9.3.2.1

Mappage PDO

Lors d'un mappage PDO, les paramétres de communication a transmettre sont reproduits sur le PDO
et le canal de transmission correspondant. Cela permet ainsi de définir les objets de communication
qui sont transférés via le canal de données process.

Les servo-variateurs prennent en charge une affectation flexible des éléments a transmettre vers les
différents PDO. Pour chaque sens de transmission et de réception, la communication PDO permet le
fonctionnement simultané de quatre canaux PDO indépendants au maximum, le canal 4 étant un
canal de sécurité.

Chacun de ces canaux PDO comporte un PDO avec au maximum 24 paramétres a échanger dans
un ordre défini (le nombre de paramétres dépend du type de servo-variateur). Afin de garantir une
communication impeccable entre la commande et le servo-variateur, Pilz propose dans
DriveControlSuite une pré-affectation efficace des canaux dépendant de I'application et pouvant étre
modifiée a tout moment.

Service Data Objects — SDO

Les objets de données de service sont utilisés pour la transmission de données non sensibles au
facteur temps. lls permettent I'accés pour la lecture et I'écriture des parameétres de configuration d'un
Esclave EtherCAT.

Les télégrammes SDO sont transmis de maniére cyclique pendant le fonctionnement cyclique
d'EtherCAT via le canal Mailbox — sans entraver la communication PDO.

Adresser les paramétres dépendants de I'axe

Lors de I'adressage des paramétres spécifiques a I'axe des axes physiques via SDO, les paramétres
sont adressés directement — conformément aux régles d'acces décrites dans l'annexe (voir les
chapitres Parametres spécifiques au fabricant : 2000 hex — 53FF hex [ 48] et Paramétres
spécifiques au fabricant : AO0O hex — D3FF hex [[L[]52]).
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9.3.2.2 Expedited Transfer : transmission accélérée

La transmission SDO simplifiée et accélérée Expedited Transfer est utilisée pour transmission de
tous les parameétres avec un type de données de 4 octets au maximum. Quatre octets de données
sont envoyés dans un seul télégramme avec ce mode de transmission. Les données sont disposées
selon le format Intel (« Little- Endian »), c.-a-d. que l'octet le moins significatif est enregistré dans
I'adresse initiale et transmis en premier (cf. « Big-Endian » ou le format Motorola avec lequel la
composante la plus significative est envoyée en premier).

Ecrire les paramétres (Initiate Domain Download Request)

Avec Initiate Domain Download Request, le Maitre initie le processus d'écriture d'un paramétre de
communication. La requéte est acquittée positivement par une Initiate Domain Download Response

de I'Esclave.
Octet 1 2 3 4 5 6 7 8
0x23 | LSB | MSB LSB | MSB | LSB | MSB
B — R —
i Index _SUb. LSW-Data MSW-Data
mand index
Master Slave
Octet 1 2 3 4 5 6 7 8
0x63 | LSB | MSB LSB | MSB | LSB | MSB
-— -—
i Index _SUb- Unused
mand index

Lire les parameétres (Initiate Domain Upload Request)

Avec Initiate Domain Upload Request, le Maitre initie le processus de lecture d'un parametre de
communication. La requéte est acquittée positivement par une Initiate Domain Upload Response de

I'Esclave.
Octet 1 2 3 4 5 6 7 8
0x40 | LSB MSB LSB MSB LSB MSB
B — B —
Com- Sub-
Index . Reserved
mand index
Master Slave
Octet 1 2 3 4 5 6 7 8
0x42 | LSB MSB LSB MSB LSB MSB
-— -—
Com- Index St LSW-Data MSW-Data
mand index

Message d'erreur (Abort Domain Transfer)

Un Esclave répond négativement aux requétes Ecrire paramétre ou Lire paramétre via Abort Domain
Transfer (voir chapitre Transmission SDO : codes d'erreur [57]).

Octet 1 2 3 4 5 6 7 8
0x80 | LSB MSB LSB MSB LSB MSB
-— -—
Com- Index Sub- Additional Error Error
Master mand index code code class Slave
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9.3.3 Emergency Objects — EMCY

Les messages Emergency sont déclenchés dans I'Esclave EtherCAT lorsque surviennent des erreurs
ou dérangements a l'intérieur de I'appareil et sont transmis via le canal de messagerie au Maitre
EtherCAT. Les messages EMCY sont concrétement initiés par un paramétrage erroné du
SyncManager au démarrage du systéme EtherCAT, lorsque survient une erreur de changement
d'état dans le cadre de EtherCAT State Machine ou lors d'un changement vers ou a partir de I'état
d'appareil Dérangement.
Un Esclave EtherCAT observe en permanence son propre état. S'il passe a I'état Dérangement, il
envoie exactement un message EMCY avec le code d'erreur correspondant.
Si le dérangement est acquitté, I'Esclave quitte I'état Dérangement avec I'envoi d'un message EMCY
contenant le code d'erreur AUCUNE ERREUR.
Grace a ce mécanisme, le Maitre EtherCAT est automatiquement informé du début et de la fin de
I'état de dérangement d'un Esclave et de la cause dudit dérangement.
Message EMCY : passage a I'état de dérangement
Conformément a la norme CANopen, un message EMCY est structuré comme suit lors d'un passage
a I'état de dérangement.

Octet 1 2 3 4

43 0x10 | Ox01 | 0x29 0

-— -—
Maitre frorcode regoer B2 Libre o ESdaZ
Les valeurs des parametres propres a Pilz E82 Type d'événement et E43 Cause de I'événement sont
transmises dans le 4e et le 5e octet.
L'octet 8 indique quel axe est concerné. Si la valeur est 0, le dérangement provient de I'axe A ou de
la partie globale du servo-variateur. Si la valeur est 1, le dérangement provient de I'axe B.
Vous trouverez un tableau renfermant les codages possibles d'un message EMCY dans I'Annexe
(voir chapitre Message EMCY : codes d'erreur dysfonctionnement de I'appareil [ 59)).
Message EMCY : quitter I'état de dérangement
Conformément a la norme CANopen, un message EMCY est structuré comme suit lorsque I'état de
dérangement est quitté.

Octet 1 2 3 4

00 00 00 Ox1E 0

-— -—
Maitre Erfo'\:lgde reEgrirsirer £e2 E43 LEs Axe ESCIaZ
La valeur AUCUNE ERREUR est transmise dans l'octet 1 — 4.
L'octet 8 indique quel axe est concerné. Si la valeur est 0, le dérangement provient de I'axe A ou de
la partie globale du servo-variateur. Si la valeur est 1, le dérangement provient de I'axe B.
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9.4

Message EMCY : transitions d'état erronées

Si une erreur survient pendant les transitions d'état dans le cadre d'EtherCAT State Machine,
I'Esclave EtherCAT envoie un message EMCY correspondant avec code d'erreur correspondant au
Maitre EtherCAT. Conformément a la norme CANopen, un message EMCY est structuré comme suit
dans le cas d'un changement d'état.

Octet 1 2 3 4
OxAO | 0x00 | 0x01 | 0x02 0
-— -—
EMCY Error Diag .
Master Error code register code Diag data 1,2 Slave

Les données de diagnostic Diag data sont des paramétres dynamiques offerts par le micrologiciel.
Ces données sont utiles a des fins de diagnostic en cas de support.

Vous trouverez un tableau renfermant les codages possibles d'un message EMCY dans I'Annexe
(voir chapitre Message EMCY : codes d'erreur transitions d'état erronées [ 58]).

EtherCAT State Machine

La machine d'état EtherCAT State Machine (ESM) commande les différents états de service d'un
Esclave EtherCAT, y compris le possible changement d'état. Différentes fonctions sont exécutables
dans les Esclaves EtherCAT en fonction de chaque état.

Init
A A
(IP) (P1)
4
Pre-Operational (S1)

A A

(e]) (PS) (SP)

(oP) Safe-Operational

A

(SO) (0S)

A
Operational

Fig. 8: EtherCAT State Machine : états de service possibles et changement d'état

Etats de service

Init

Etat aprés la mise en marche d'un Esclave EtherCAT. La configuration démarre, les valeurs
enregistrées sont chargées. Ni une communication SDO, ni une communication PDO ne sont
possibles via le canal Mailbox ou le canal de données process, c-.a-d. que le Maitre et I'Esclave
ne communiquent pas directement.

Pre-Operational
Le canal Mailbox est actif ; le Maitre et les Esclaves échangent les parameétres spécifiques aux
applications par le biais de la communication SDO.

Safe-Operational

Le canal Mailbox et le canal de données process sont actifs. Tous les participants au réseau sont
mis hors tension. Les Esclaves envoient les valeurs réelles actuelles au Maitre, mais ignorent ses
valeurs de consigne et ont plutdt recours aux valeurs par défaut internes.

Operational

Le canal Mailbox et le canal de données process sont actifs. Cet état caractérise le mode de
fonctionnement normal, c.-a-d. que le Maitre et les Esclaves échangent les valeurs de consigne et
les valeurs réelles.
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Transitions d'état

IP : Start Mailbox Communication
Démarrage de la communication SDO via le canal Mailbox.

Pl : Stop Mailbox Communication
Arrét de la communication SDO via le canal Mailbox.

PS : Start Input UpdateStart Input Update
Démarrage de la communication PDO via le canal de données process.

SP : Stop Input Update

Arrét de la communication PDO via le canal de données process ; les Esclaves n'envoient pas de
valeurs réelles.

SO : Start Output Update
Les Esclaves évaluent les valeurs de consignes actuelles du Maitre.

OS : Stop Output Update

Les Esclaves ignorent les valeurs de consigne du Maitre et ont recours aux valeurs par défaut
internes.

OP : Stop Output Update, Stop Input Update
Arrét de la communication PDO via le canal de données process ; ni le Maitre, ni les Esclaves
n'envoient de valeurs réelles et de consigne.

S| : Stop Input Update, Stop Mailbox Communication
Arrét de la communication PDO et SDO via les canaux correspondants ; ni le Maitre, ni les
Esclaves n'envoient de valeurs réelles et de consigne.

Ol : Stop Output Update, Stop Input Update, Stop Mailbox Communication
Arrét de la communication PDO et SDO via les canaux correspondants ; ni le Maitre, ni les
Esclaves n'envoient de valeurs réelles et de consigne.
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9.5

Fichiers ESI modulaires

Un fichier ESI est un fichier de description de I'appareil mis a disposition du Maitre EtherCAT, c.-a-d.
a une commande, pour la configuration du systéme EtherCAT. Chaque commande accepte un fichier
ESI au maximum par gamme de servo-variateurs pour la configuration du systéme EtherCAT
correspondant.

Les fichiers ESI Pilz affichent une structure modulaire dans le but de garantir une flexibilité maximale
en ce qui concerne les possibilités de transmission PDO.

Un fichier ESI Pilz comprend, pour chaque application, des configurations prédéfinies pour la
transmission PDO — sous forme de modules par défaut. Vous pouvez étendre les configurations
standard de chaque application ou bien configurer librement une transmission PDO a ajouter comme
nouveaux modules a votre fichier ESI Pilz. Le nombre de modules pouvant étre ajoutés est illimité.

9.5.1 Extension du fichier ESI modulaire

v" Vous avez étendu la configuration prédéfinie dans le systéeme pour la transmission RxPDO et/
ou TxPDO.
Pour pouvoir la mettre a la disposition de la commande, complétez le fichier ESI en y ajoutant un
nouveau module contenant votre configuration.

1. Dans I'arborescence de projet, marquez le servo-variateur et cliquez dans le menu de projet >
Zone Assistant sur le premier axe planifié.

2. Sélectionnez I'assistant EtherCAT.

3. ET72 Identificateur configuration :
nommez le nouveau module en conséquence.

4. Cliquez sur Editer 'ESI.
= La boite de dialogue Compléte le fichier ESI s'ouvre.

5. Naviguez vers I'emplacement du fichier ESI, marquez ce dernier et cliquez sur Ouvrir.
= La boite de dialogue EsiModuleEdit s'ouvre.

Outre les modules standard, (colonne Modules du fichier ESI) le fichier ESI contient le
module que vous avez créé au préalable (colonne Nouveaux modules).

6. Colonne Nouveaux modules :
pour ajouter le nouveau module au fichier ESI, cliquez sur la fleche verte puis sur OK pour
confirmer.
= La boite de dialogue Editer 'ESI s'ouvre.

7. Cliquez sur Oui pour enregistrer |'extension dans le fichier ESI.

8. Répétez les étapes pour chaque module supplémentaire que vous souhaitez ajouter au fichier
ESI concerné.

= Vous avez étendu le fichier ESI a votre configuration PDO personnalisée.

(] Information
Tous les modules ESI sont dépendants de I'axe.
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9.5.2 Suppression du module du fichier ESI

Vous pouvez supprimer une configuration de la transmission PDO que vous avez étendue, c.-a-d. le
module correspondant, d'un fichier ESI existant.

° Information

I Nous recommandons de ne pas supprimer les modules d'un fichier ESI prédéfinis
dans le systeme, méme s'ils ne sont pas utilisés.

1. Dans I'arborescence de projet, marquez le servo-variateur et cliquez dans le menu de projet >
Zone Assistant sur le premier axe planifié.

2. Sélectionnez l'assistant EtherCAT.
3. Cliquez sur Editer I'ESI.
= La boite de dialogue Compléte le fichier ESI s'ouvre.

4. Naviguez vers I'emplacement du fichier ESI concerné, marquez ce dernier et cliquez sur Ouvrir.

= La boite de dialogue EsiModuleEdit s'ouvre.

5. Colonne Modules du fichier ESI :
cliquez sur la croix rouge du module que vous souhaitez supprimer et ensuite sur OK pour
confirmer.

= La boite de dialogue Editer I'ESI s'ouvre.
Cliquez sur Oui pour enregistrer la modification du fichier ESI.

= Le module est supprimé du fichier ESI.
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10.1

10.1.1

Annexe

Intern

Objets de communication pris en charge

ETG.1000.6 EtherCAT specification : 1000 hex — 1FFF hex

Le tableau ci-aprés contient les objets de communication pris en charge du profil normalisé
ETG.1000.6 EtherCAT specification — CANopen over EtherCAT (CoE) Communication Area, ainsi

que leur reproduction sur les paramétres spécifiques Pilz correspondants.

Index Sous- PDO PDO de | Nom Commentaire
index | d'émission| réception
1000 hex | O hex — — Device type Valeur constante 20192
hex
Bit 0 — 15 : Device profil
number, 192 hex = 402
Bit 16 — 23 : Type, 2 Hex
= Servo drive
Bit 24 — 31 : Reserved
1001 hex | O hex — — Error register
1008 hex | 0 hex — — Manufacturer device | E50
name
1009 hex | 0 hex — — Manufacturer E52[1]
hardware version
100A hex | 0 hex — — Manufacturer E53[3]
software version
1018 hex Identity object Structure
1018 hex | 0 hex — — Highest sub-index Nombre d'éléments
supported structurels : 4
1018 hex | 1 hex — — Vendor ID ID fabricant Pilz : B9 hex
1018 hex | 2 hex — — Product code Puissance nominale en
unité 0,1 kW
1018 hex | 3 hex — — Revision number Numéro SW-Build
1018 hex | 4 hex — — Serial number E52[2]
1600 hex 1st RxPDO mapping
parameter
1600 hex | 0 hex — v Number of mapped Valeur 24 constante
application objects in
RxPDO
1600 hex | 1 hex — — v Application objects A225[0] - A225[23]
24 hex
1601 hex 2nd RxPDO mapping
parameter
1601 hex | 0 hex — v Number of mapped Valeur 24 constante
application objects in
RxPDO
1601 hex | 1 hex — — v Application objects A226[0] - A225[23]
24 hex
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Index Sous- PDO PDO de | Nom Commentaire
index | d'émission| réception
1602 hex 3rd RxPDO mapping
parameter
1602 hex | 0 hex — v Number of mapped Valeur 24 constante
application objects in
RxPDO
1602 hex | 1 hex — — v Application objects A227[0] - A227[23]
24 hex
1603 hex 4th RxPDO mapping
parameter
1603 hex | 0 hex — — Number of mapped Valeur 24 constante
application objects in
RxPDO
1603 hex | 1 hex— — — Application objects A228[0] - A228[23]
24 hex
1A00 hex 1st TXPDO mapping
parameter
1A00 hex | 0 hex — v Number of mapped Valeur 24 constante
application objects in
TxPDO
1A00 hex | 1 hex — — v Application objects A233[0] - A233[23]
24 hex
1A01 hex 2nd TxPDO mapping
parameter
1A01 hex | 0 hex — v Number of mapped Valeur 24 constante
application objects in
TxPDO
1A01 hex | 1 hex — — v Application objects A234[0] - A234[23]
24 hex
1A02 hex 3rd TXPDO mapping
parameter
1A02 hex | 0 hex — v Number of mapped Valeur 24 constante
application objects in
TxPDO
1A02 hex | 1 hex — — v Application objects A235[0] - A235[23]
24 hex
1A03 hex 4th TxPDO mapping
parameter
1A03 hex | 0 hex — — Number of mapped Valeur 24 constante
application objects in
TxPDO
1A03 hex | 1 hex — — — Application objects A236[0] - A236[23]
24 hex
1C00 hex Sync manager
communication type
1C00 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 4 constante
supported
1C00 hex | 1 hex — — Communication type

sync manager 0
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Index Sous- PDO PDO de | Nom Commentaire
index | d'émission| réception
1C00 hex | 2 hex — — Communication type
sync manager 1
1C00 hex | 3 hex — — Communication type
sync manager 2
1C00 hex | 4 hex — — Communication type
sync manager 3
1C12 hex Sync manager 2
1C12 hex | 0 hex — v Highest sub-index Valeur 4 constante
supported
1C12 hex | 1 hex — v PDO receive assign
1st PDO
1C12 hex | 2 hex — v PDO receive assign
2nd PDO
1C12 hex | 3 hex — v PDO receive assign
3rd PDO
1C12 hex | 4 hex — v PDO receive assign
4th PDO
1C13 hex Sync manager 3
1C13 hex | 0 hex — v Highest sub-index Valeur 4 constante
supported
1C13 hex | 1 hex — v PDO transmit assign
1st PDO
1C13 hex | 2 hex — v PDO transmit assign
2nd PDO
1C13 hex | 3 hex — v PDO transmit assign
3rd PDO
1C13 hex | 4 hex — v PDO transmit assign

4th PDO

Objets de communication CiA 301 : 1000 hex — 1FFFF hex
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10.1.2

Paramétres spécifiques au fabricant : 2000 hex — 53FF hex

° Information

I Index, sous-index

Notez que l'index et le sous-index dans la commande doivent étre indiqués sous
forme hexadécimale.

L'index est calculé a partir du groupe et de la ligne du parameétre selon la formule suivante :
Index = 8192 + (numéro du groupe x 512) + numéro de la ligne

Le sous-index correspond au numéro d'élément du paramétre qui équivaut toujours & 0 dans le cas
de paramétres normaux (important uniquement pour les paramétres Array et structurels).

Exemple de calcul pour le paramétre E200 (numéro du groupe =4 ,
numéro de la ligne = 200) :

Index E200 = 8192 + (4 x 512) + 200 = 10440 = 28C8 hex
Sous-index E200 = 0 = 0 hex

Le tableau ci-aprés contient les objets de communication de chaque fabricant dans I'axe A ainsi que
leur application aux paramétres Pilz correspondants.

Vous trouverez des informations sur les objets de communication dans I'axe B de chaque fabricant

au chapitre Parameétres spécifiques au fabricant : AOOO hex — D3FF hex [ 52]. Les axes se
distinguent par un décalage de 8000 hex.

Index Groupe Numéro Parameétres
2000 hex — 21FF hex | A: Servo-variateur 0 A00 — A511
2200 hex — 23FF hex B : Moteur 1 B0OO — B511
2400 hex — 25FF hex | C: Machine 2 C00 - C511
2600 hex — 27FF hex D : Valeur de consigne 3 D00 — D511
2800 hex — 29FF hex | E : Afficher 4 EO00 — E511
2A00 hex — 2BFF hex | F : Bornes 5 FOO — F511
2C00 hex — 2DFF hex | G : Technologie 6 GO0 — G511
2E00 hex — 2FFF hex | H : Encodeur 7 HOO — H511
3000 hex — 31FF hex | | : Motion 8 100 — 1511
3200 hex — 33FF hex J : Blocs de déplacement 9 J00 - J511
3400 hex — 35FF hex K': Panneau de commande 10 K00 — K511
3600 hex — 37FF hex | M : Profils 12 MO0 — M511
3E00 hex — 3FFF hex | P : Paramétres personnalisés 15 P00 - P511
4000 hex — 41FF hex | Q : Parametres personnalisés, 16 Q00 - Q511
dépendants de l'instance
4200 hex — 43FF hex R : Données de production 17 R0O0 — R511
4400 hex — 45FF hex | S: Sécurité 18 S00 — S511
4600 hex —47FF hex | T : Scope 19 TOO — T511
4800 hex — 49FF hex U : Fonctions de protection 20 U00 — U511
5200 hex — 53FF hex | Z: Compteur de dérangements 25 Z00 - Z511

Objets de communication de chaque fabricant : 2000 hex — 53FF hex
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CiA 402 Drives and motion control : 6000 hex — 65FF hex

Le tableau ci-dessous contient les objets de communication pris en charge par I'axe A du profil
normalisé CiA 402 Drives and motion control device profile — Part 2 : Operation modes and
application data pour la commande de mouvement et leur application aux paramétres Pilz
correspondants.
Les objets de communication sont utilisés dans les applicationsCiA 402 et CiA 402 Hires Motion.

Vous trouverez des informations sur les objets de communication pris en charge par I'axe B au

chapitre CiA 402 Drives and motion control : 6800 hex — 6DFF hex [[LL] 53]. Les axes se distinguent
par un décalage conforme a la norme de 800 hex.

Index Sous-index | TxPDO | RxPDO | Nom Commentaire
603F hex | 0 hex v — Error code A514
6040 hex | 0 hex v v Controlword A515
6041 hex | 0 hex v — Statusword A516
605A hex | 0 hex — v Quick stop option code A536
605E hex | 0 hex v Fault reaction option code | A540
6060 hex | 0 hex v v Modes of operation A541
6061 hex | 0 hex v — Modes of operation A542
display
6064 hex | 0 hex v — Position actual value A545
6065 hex | 0 hex v v Following error window A546
6066 hex | 0 hex v v Following error time out A547
606C hex | 0 hex v — Velocity actual value A553
6071 hex | 0 hex v v Target torque A558
6072 hex | 0 hex v v Max torque A559
6076 hex | 0 hex v — Rated torque A563
6077 hex | 0 hex v — Torque actual value A564
6078 hex | 0 hex v — Current actual value A565
6079 hex | 0 hex v — DC link circuit voltage A566
607A hex | 0 hex v v Target position A567
607B hex Position range limit
607B hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported
607B hex | 1 hex v v Min. position range limit A568][0] ; sans fonction
607B hex | 2 hex v v Max. position range limit A568[1] ; est utilisé
comme longueur
circulaire
607C hex | 0 hex v v Home offset A569
607D hex Software position limit
607D hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported
607D hex | 1 hex v v Min. position range limit A570[0]
607D hex | 2 hex v v Max. position range limit A570[1]
607E hex | 0 hex — v Polarity A571 ; uniquement bit 7
avec fonction
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Index Sous-index | TxPDO | RxPDO | Nom Commentaire

607F hex | 0 hex v v Max profile velocity A572

6081 hex | 0 hex v v Profile velocity A574

6083 hex | 0 hex v v Profile acceleration A576

6084 hex | 0 hex v v Profile deceleration A577

6085 hex | 0 hex v v Quick stop deceleration A578

6091 hex Gear ratio

6091 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported

6091 hex | 1 hex v v Motor revolutions A584[0]

6091 hex | 2 hex v v Shaft revolutions A584[1]

6092 hex Feed constant

6092 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported

6092 hex | 1 hex v v Feed A585[0]

6092 hex | 2 hex v v Shaft revolutions A585[1]

6098 hex | 0 hex v v Homing method A586

6099 hex Homing speeds

6099 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported

6099 hex | 1 hex v v Vitesse pendant la A587[0]
recherche pour
commutateur

6099 hex | 2 hex v v Vitesse pendant la A587[1]
recherche pour zéro

609A hex | 0 hex v v Homing acceleration A588

60A3 hex | 0 hex — — Profile jerk use A589

60A4 hex Profile jerk

60A4 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 1 constante
supported

60A4 hex | 1 hex — v Profile jerk, Profile jerk 1 A590

60B1 hex | 0 hex v v Velocity offset A592

60B2 hex | 0 hex v v Torque offset A593

60B8 hex | 0 hex v v Touch probe function A594

60B9 hex | 0 hex v — Touch probe status A595

60BA hex | 0 hex v — Touch probe position 1 A596
positive value

60BB hex | 0 hex v — Touch probe position 1 A597
negative value

60BC hex | 0 hex v — Touch probe position 2 A598
positive value

60BD hex | 0 hex v — Touch probe position 2 A599
negative value
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Index Sous-index | TxPDO | RxPDO | Nom Commentaire
60CO0 hex | 0 hex — v Interpolation sub mode A600
select
60C1 hex Interpolation data record
60C1 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 1 constante
supported
60C1 hex | 1 hex v v 1st set-point A601
60C2 hex Interpolation time period
60C2 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported
60C2 hex | 1 hex — v Interpolation time period A602[0]
value
60C2 hex | 2 hex — v Interpolation time index A602[1]
60C4 hex Interpolation data
configuration
60C4 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 5 constante
supported
60C4 hex | 1 hex — — Maximum buffer size A603[0] ; sans fonction
60C4 hex | 2 hex — — Actual buffer size A603[1] ; sans fonction
60C4 hex | 3 hex — — Buffer organisation A603[2] ; sans fonction
60C4 hex | 4 hex — — Buffer position AB03[3] ; sans fonction
60C4 hex | 5 hex — — Size of data record A603[4] ; sans fonction
60C4 hex | 6 hex — — Buffer clear AB03[5] ; sans fonction
60C5 hex | 0 hex v v Accélération max. A604
60C6 hex | 0 hex v v Max deceleration A605
60E3 hex Supported homing
methods
60E3 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 19 constante
supported
60E3 hex | 1 hex — — — 1st - 19th supported A619[0] — A619[19]
14 hex homing method
60E4 hex Additional position actual
value / 1st value
60E4 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 1 constante
supported
60E4 hex | 1 hex v — 1st additional position A620
actual value
60F2 hex | 0 hex — v Positioning option code A621
60F4 hex | 0 hex v — Following error actual A632
value
60FD hex | 0 hex v — Digital inputs A636
60FF hex | 0 hex v v Vitesse finale AG38
6502 hex | 0 hex — — Supported drive modes

Objets de communication CiA 402-2 : 6000 hex — 65FF hex
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10.1.4 Parameétres spécifiques au fabricant : AO00 hex — D3FF hex

° Information

I Index, sous-index

Notez que l'index et le sous-index dans la commande doivent étre indiqués sous
forme hexadécimale.

L'index est calculé a partir du groupe et de la ligne du parameétre selon la formule suivante :
Index = 8192 + (numéro du groupe x 512) + numéro de la ligne

Le sous-index correspond au numéro d'élément du paramétre qui équivaut toujours & 0 dans le cas
de paramétres normaux (important uniquement pour les paramétres Array et structurels).

Exemple de calcul pour le paramétre E200 (numéro du groupe =4 ,
numéro de la ligne = 200) :

Index E200 = 8192 + (4 x 512) + 200 = 10440 = 28C8 hex
Sous-index E200 = 0 = 0 hex

Le tableau ci-aprés contient les objets de communication spécifiques au fabricant pris en charge par
I'axe B ainsi que leur application aux paramétres Pilz correspondants.

Index Groupe Numéro Parametres
A000 hex — A1FF hex | A: Servo-variateur 0 A00 — A511
A200 hex — A3FF hex | B : Moteur 1 B0OO — B511
A400 hex — A5FF hex | C: Machine 2 C00 - C511
AB00 hex — A7FF hex | D : Valeur de consigne 3 D00 - D511
A800 hex — A9FF hex | E : Afficher 4 E00 — E511
AAQ0 hex — ABFF hex | F : Bornes 5 FOO — F511
ACO00 hex — ADFF hex | G : Technologie 6 GO00 — G511
AEO00 hex — AFFF hex | H: Encodeur 7 HOO — H511
B000 hex — B1FF hex | I : Motion 8 100 — 1511
B200 hex — B3FF hex | J: Blocs de déplacement 9 J0o — J511
B400 hex — B5FF hex | K: Panneau de commande 10 K00 — K511
B600 hex — B7FF hex | M : Profils 12 MO0 — M511
BEOO hex — BFFF hex | P : Parametres personnalisés 15 P00 - P511
C000 hex — C1FF hex | Q: Parametres personnalisés, 16 Q00 - Q511
dépendants de l'instance
C200 hex — C3FF hex | R : Données de production 17 RO0 — R511
C400 hex — C5FF hex | S: Sécurité 18 S00 — S511
C600 hex — C7FF hex | T : Scope 19 TOO — T511
C800 hex — C9FF hex | U : Fonctions de protection 20 U00 — U511
D000 hex — D1FF hex | Z: Compteur de dérangements 25 Z00 - 7511

Objets de communication spécifiques au fabricant : AOOO hex — D3FF hex
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CiA 402 Drives and motion control : 6800 hex — 6DFF hex

Le tableau ci-dessous contient les objets de communication pris en charge par I'axe B du profil
normalisé CiA 402 Drives and motion control device profile — Part 2 : Operation modes and
application data pour la commande de mouvement et leur application aux paramétres Pilz
correspondants.

Les objets de communication sont utilisés dans les applications CiA 402 et CiA 402 Hires Motion.

Index Sous- TxPDO | RxPDO | Nom Commentaire
index
683F hex | 0 hex v — Error code A514
6840 hex | 0 hex v v Controlword A515
6841 hex | 0 hex v — Statusword A516
685A hex | 0 hex — v Quick stop option code A536
685E hex | 0 hex — v Fault reaction option code | A540
6860 hex | 0 hex v v Modes of operation A541
6861 hex | 0 hex v — Modes of operation Ab542
display
6864 hex | 0 hex v — Position actual value A545
6865 hex | 0 hex v v Following error window A546
6866 hex | 0 hex v v Following error time out A547
686C hex | 0 hex v — Velocity actual value A553
6871 hex | 0 hex v v Target torque A558
6872 hex | 0 hex v v Max torque A559
6876 hex | 0 hex v — Rated torque A563
6877 hex | 0 hex v — Torque actual value A564
6878 hex | 0 hex v — Current actual value A565
6879 hex | 0 hex v — DC link circuit voltage A566
687A hex | 0 hex v v Target position A567
687B hex Highest sub-index
supported
687B hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported
687B hex | 1 hex v v Min. position range limit A568[0] ; sans fonction
687B hex | 2 hex v v Max. position range limit | A568[1] ; est utilisé
comme longueur
circulaire
687C hex | 0 hex v v Home offset A569
687D hex Software position limit
687D hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported
687D hex | 1 hex v v Min. position range limit A570[0]
687D hex | 2 hex v v Max. position range limit | A570[1]
687E hex | 0 hex — v Polarity AS571 ; uniquement bit 7
avec fonction
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Index Sous- TxPDO | RxPDO | Nom Commentaire
index

687F hex | 0 hex v v Max profile velocity A572

6881 hex | 0 hex v v Profile velocity A574

6883 hex | 0 hex v v Profile acceleration A576

6884 hex | 0 hex v v Profile deceleration A577

6885 hex | 0 hex v v Quick stop deceleration A578

6891 hex Gear ratio

6891 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported

6891 hex | 1 hex v v Motor revolutions A584[0]

6891 hex | 2 hex v v Shaft revolutions A584[1]

6892 hex Feed constant

6892 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported

6892 hex | 1 hex v v Feed A585[0]

6892 hex | 2 hex v v Shaft revolutions A585[1]

6898 hex | 0 hex v v Homing method A586

6899 hex Homing speeds

6899 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported

6899 hex | 1 hex v v Vitesse pendant la A587[0]
recherche pour
commutateur

6899 hex | 2 hex v v Vitesse pendant la A587[1]
recherche pour zéro

689A hex | 0 hex v v Homing acceleration A588

68A3 hex | 0 hex — — Profile jerk use A589

68A4 hex Profile jerk

68A4 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 1 constante
supported

68A4 hex | 1 hex — v Profile jerk 1 A590

68B1 hex | 0 hex v v Velocity offset A592

68B2 hex | 0 hex v v Torque offset A593

68B8 hex | 0 hex v v Touch probe function A594

68B9 hex | 0 hex v — Touch probe status A595

68BA hex | 0 hex v — Touch probe position 1 A596
positive value

68BB hex | 0 hex v — Touch probe position 1 A597
negative value

68BC hex | 0 hex v — Touch probe position 2 A598
positive value

68BD hex | 0 hex v — Touch probe position 2 A599
negative value
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Index Sous- TxPDO | RxPDO | Nom Commentaire
index
68CO0 hex | 0 hex — v Interpolation sub mode A680
select
68C1 hex Interpolation data record
68C1 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 1 constante
supported
68C1 hex | 1 hex v v 1t set-point A681
68C2 hex Interpolation time period
68C2 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 2 constante
supported
68C2 hex | 1 hex — v Interpolation time period | A682[0]
value
68C2 hex | 2 hex — v Interpolation time index A682[1]
68C4 hex Interpolation data
configuration
68C4 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 5 constante
supported
68C4 hex | 1 hex — — Maximum buffer size A683[0] ; sans fonction
68C4 hex | 2 hex — — Actual buffer size A683[1] ; sans fonction
68C4 hex | 3 hex — — Buffer organisation A683[2] ; sans fonction
68C4 hex | 4 hex — — Buffer position A683[3] ; sans fonction
68C4 hex | 5 hex — — Size of data record A683[4] ; sans fonction
68C4 hex | 6 hex — — Buffer clear A683[5] ; sans fonction
68C5 hex | 0 hex v v Accélération max. A684
68C6 hex | 0 hex v v Max deceleration A685
68E3 hex Supported homing
methods
68E3 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 19 constante
supported
68E3 hex | 1 hex — — — 1st - 19th supported A619[0] — A619[19]
14 hex homing method
68E4 hex Additional position actual
value / 1st value
68E4 hex | 0 hex — — Highest sub-index Valeur 1 constante
supported
68E4 hex | 1 hex v — 1st additional position A620
actual value
68F2 hex | 0 hex — v Positioning option code A621
68F4 hex | 0 hex v — Following error actual A632
value
68FD hex | 0 hex v — Digital inputs A636
68FF hex | 0 hex v v Vitesse finale A638
6D02 hex | 0 hex — — Supported drive modes

Objets de communication CiA 402-2 : 6800 hex — 6DFF hex
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10.1.6 ETG.5000.1 Modular Device Profile : FO00 hex — FFFF hex

Le tableau ci-apres contient les objets de communication pris en charge du profil normalisé
ETG.5000.1 Modular Device Profile.

FO050 hex Detected module ident list | Valeur 2 constante
FO050 hex | 0 hex — — Highest sub-index
supported
FO50 hex | 1 hex — — Modul ident axis A
FO50 hex | 2 hex — — Modul ident axis B

Objets de communication ETG.5000.1 : FOOO0 hex — FFFF hex
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10.2 Transmission SDO : codes d'erreur

Si le traitement d'un télégramme SDO est impossible, 'Esclave envoie un SDO Abort Domain
Transfer et émet, en cas d'erreur, une des erreurs suivantes y compris la classe d'erreur, le code
d'erreur et les informations supplémentaires, via le protocole Abort SDO Transfer Protocol.

Classe Code Code Signification
d'erreur | d'erreur | additionne
|

5 hex 3 hex 0 hex Bit Toggle pas modifié

5 hex 4 hex 0 hex Temporisation protocole SDO écoulée

5 hex 4 hex 1 hex SDO-Command-Specifier invalide ou inconnu

5 hex 4 hex 5 hex Mémoire insuffisante

6 hex 1 hex 0 hex Acces a l'objet pas pris en charge

6 hex 1 hex 1 hex Tentative de lecture sur un paramétre Write-only

6 hex 1 hex 2 hex Tentative d'écriture sur un paramétre Read-only

6 hex 2 hex 0 hex Objet inexistant dans le répertoire d'objets

6 hex 4 hex 41 hex Objet non reproductible sur PDO

6 hex 4 hex 42 hex Le nombre et/ou la longueur des objets a transmettre
dépasse la longueur PDO

6 hex 4 hex 43 hex Incompatibilité générale des paramétres

6 hex 4 hex 47 hex Incompatibilité interne des appareils

6 hex 6 hex 0 hex Accés interrompu en raison d'une erreur de matériel

6 hex 7 hex 10 hex Type de données erroné ou longueur de paramétre
incorrecte

6 hex 7 hex 12 hex Type de données erroné ou longueur de paramétre trop
grande

6 hex 7 hex 13 hex Type de données erroné ou longueur de paramétre
insuffisante

6 hex 9 hex 11 hex Sous-index inexistant

6 hex 9 hex 30 hex Valeur de paramétre invalide (processus Write)

6 hex 9 hex 31 hex Valeur de parametre trop grande

6 hex 9 hex 32 hex Valeur de parameétre insuffisante

6 hex 9 hex 36 hex Valeur maximale inférieure a la valeur minimale inférieure

8 hex 0 hex 0 hex Erreur SDO générale

8 hex 0 hex 20 hex Acceés impossible

8 hex 0 hex 21 hex Acceés impossible en raison de la commande locale

8 hex 0 hex 22 hex Acceés impossible dans I'état actuel de I'appareil

8 hex 0 hex 23 hex Echec de génération dynamique du répertoire d'objets ou

aucun répertoire d'objets disponible

SDO : codes d'erreur
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10.3

Message EMCY : codes d'erreur transitions d'état erronées

Code d'erreur

Signification

A000 hex

Transition erronée de Pre-Operational vers Safe-Operational

A001 hex

Transition erronée de Safe-Operational vers Pre-Operational

EMCY : codes d'erreur transitions

Error register indique I'état de EtherCAT State Machine au moment de I'envoi EMCY.

Error register | Etat — EtherCAT State Machine
1 hex Initializing

2 hex Pre-Operational

3 hex Safe-Operational

4 hex Operational

EMCY : codes d'erreur états EtherCAT State Machine

Diag code renseigne sur la cause de l'erreur.

Diag code Signification
0 hex SyncManager vers une adresse non SyncManager 0
autorisée (écrire les données Mailbox dans
Mailbox a partir du télégramme
1 hex SyncManager vers une adresse non P 9 )
autorisée
0 hex Longueur PDO incorrecte
0 hex Paramétrage incorrect SyncManager
0 hex SyncManager vers une adresse non SyncManager 1
autorisée (écrire les données Mailbox dans le
télégramme a partir de Mailbox
0 hex SyncManager vers une adresse non 9 P )
autorisée
0 hex Longueur PDO incorrecte
0 hex Paramétrage incorrect SyncManager
0 hex SyncManager vers une adresse non SyncManager 2
autorisée (écrire les données process dans la
mémoire de données process a
0 hex SyncManager vers une adresse non . < P
- partir du télégramme)
autorisée
A hex Longueur PDO incorrecte
B hex Paramétrage incorrect SyncManager
C hex SyncManager vers une adresse non SyncManager 3
autorisée (écrire les données process dans le
télégramme a partir de la mémoire
D hex SyncManager vers une adresse non 9 . part !
o de données process)
autorisée
E hex Longueur PDO incorrecte
F hex Paramétrage incorrect SyncManager

EMCY : cause d'erreur Diag codes
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Message EMCY : codes d'erreur dysfonctionnement de

I'appareil
Code d'erreur Error register Evénement (E82)
0 hex : No error 0 hex : No error 30: Inactif
1000 hex : Generic error 1 hex : Generic error 80: Action invalide
2110 hex : Short circuit earth 2 hex : Current 31: Court-circuit/mise a la terre
2230 hex : Intern short circuit earth | 2 hex : Current 32: Court-circuit/mise a la terre
interne
2310 hex : Continous overcurrent 2 hex : Current 33: Surintensité
3110 hex : Mains overvoltage 4 hex : Voltage 36: Surtension
3120 hex : Mains undervoltage 4 hex : Voltage 46: Soustension
3130 hex : Phase failure 1 hex : Generic error 83: Panne d'une phase de réseau
3180 hex : Mains failure 1 hex : Generic error 84: Panne du réseau bloc de
puissance actif
4210 hex : Temperature 8 hex : Temperature 38: Capteur température servo-
variateur
4280 hex : Temperature device It | 8 hex : Temperature 39: Surtempérature regulateur
d'entrainement i2t ou
59: Surtempérature regulateur
d'entrainement i2t
4310 hex : Temperature drive 8 hex : Temperature 41: Temp. moteur TMS
4380 hex : Temperature drive It 8 hex : Temperature 45: Surtempérature moteur i2t
5200 hex : Device hardware 1 hex : Generic error 34: Panne matériel
6010 hex : Internal software 1 hex : Generic error 35: Watchdog ou
57: Durée utilisation
6320 hex : Loss of parameters 1 hex : Generic error 40: Données invalides ou
70: Consistance des parametres
6330 hex : Unknown Lean motor 1 hex : Generic error 86: Bloc de données inconnu
type LeanMotor
7110 hex : Brake chopper 1 hex : Generic error 72: Test de frein temps imparti ou
73: Axe 2 Test de frein temps
imparti
8 hex : Temperature 42: Temp. résistance de freinage
7120 hex : Motor 1 hex : Generic error 69: Connexion moteur ou
81: Allocation moteur
7303 hex : Resolver 1 fault 1 hex : Generic error 37: Encodeur moteur
7304 hex : Resolver 2 fault 1 hex : Generic error 76: Encodeur de position,
77: Encodeur maitre ou
79: Surveillance moteur/position
7500 hex : Communication 10 hex : Communication | 52: Communication
7580 hex : Communication control | 1 hex : Generic error 88: Panneau de commande
panel
8311 hex : Excess torque 1 hex : Generic error 47: M-Max Limite
8400 hex : Velocity speed control 1 hex : Generic error 56: Overspeed
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error

Code d'erreur Error register Evénement (E82)

8500 hex : Position control 1 hex : Generic error 53: Fin de course

8510 hex : Excessive reference 1 hex : Generic error 85: Ecart de consigne excessif
position jump

8600 hex : Positioning controller 1 hex : Generic error 51: Fin de course maitre virtuel
8611 hex : Following error 1 hex : Generic error 54: Ecart de poursuite

8612 hex : Reference limit 1 hex : Generic error 78: Limite de position périodique
FFOO — FFQO7 hex : Manufacturer 1 hex : Generic error 60 : Evénement d'application 0 —
specific error 67 : Evénement d'application 7
FFO09 hex : Manufacturer specific 1 hex : Generic error 44 : Dérangement externe 1
error

FFOA hex : Manufacturer specific 1 hex : Generic error 68 : Dérangement externe 2

EMCY : codes d'erreur dysfonctionnement de I'appareil
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10.5 Informations complémentaires

Les documentations listées dans le tableau suivant fournissent des informations additionnelles
importantes relatives aux servo-variateurs correspondants.

Les versions actuelles des documents sont disponibles a I'adresse https://www.pilz.com/fr-INT.

Appareil / logiciel

Documentation

Contenus

ID

Servo-variateur PMC SC6

Manuel

Structure du systéme,
caractéristiques techniques,
planification, stockage,
montage, raccordement, mise
en service, fonctionnement,
service aprés-vente, diagnostic

1005343

Servo-variateur PMC SC6

Instructions de mise
en service

Structure du systéme,
caractéristiques techniques,
stockage, montage,
raccordement, mise en service

1005357

Systeme modulaire avec
PMC SI6 et PMC PS6

Manuel

Structure du systéme,
caractéristiques techniques,
planification, stockage,
montage, raccordement, mise
en service, fonctionnement,
service aprées-vente, diagnostic

1005342

Systeme modulaire avec
PMC SI6 et PMC PS6

Instructions de mise
en service

Structure du systéme,
caractéristiques techniques,
stockage, montage,
raccordement, mise en service

1005356

Application CiA 402 —
PMC SC6, PMC SI6

Manuel

Planification, configuration,
paramétrage, essai de
fonctionnement, informations
complémentaires

1005347

Informations complémentaires et sources sur lesquelles repose la présente documentation ou dont

proviennent les citations :

EtherCAT Technology Group (ETG), 2012. ETG.1300 : EtherCAT Indicator and Labeling.
ETG.1300 S (R) V1.1.0. Specification. 27/01/2012.
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10.6

Abréviations

Abréviation

Signification

ASIC Application Specific Integrated Circuit (fr. : circuit intégré dédié a une
application)

AT Acknowledge Telegram (fr. : télégramme d'acquittement)

CiA CAN in Automation

CoE CANopen over EtherCAT

EMCY Emergency (fr. : urgence)

CEM Compatibilité Electromagnétique

EoE Ethernet over EtherCAT

ESC EtherCAT Slave Controller

ESI EtherCAT Slave Information (fr. : description d'un Esclave EtherCAT)

ESM EtherCAT State Machine (fr. : machine d'état EtherCAT)

ETG EtherCAT Technology Group

EtherCAT Ethernet for Control Automation Technology

FPGA Field Programmable Gate Array (fr. : matrice prédiffusée
programmable)

FTP File Transfer Protocol (fr. : protocole de transfert de fichiers)

GND Ground (fr. : masse)

HTTP Hypertext Transfer Protocol (fr. : protocole de transfert hypertexte)

1/0 Input/Output (fr. : entrée/sortie)

IP Internet Protocol (fr. : protocole Internet)

LSB Least significant bit (fr. : bit de poids faible)

LSW Least significant word (fr. : mot de poids faible)

MDT Master Data Telegram (fr. : télégramme de données du Maitre)

MSB Most significant bit (fr. : bit de poids fort)

MSW Most significant word (fr. : mot de poids fort)

PDO Process Data Objects (fr. : objets de données process)

PDO de réception

Receive PDO (fr. : PDO de réception)

SDO

Service Data Objects (fr. : objets données de service)

SIFTP Screened/Foiled Twisted Pair (fr. : paire torsadée blindée / écrantée)

SF/FTP Screened Foiled/Foiled Twisted Pair (fr. : paire torsadée écrantée et
blindée / paire torsadée écrantée)

SF/UTP Screened Foiled/Unshielded Twisted Pair (fr. : paire torsadée et
blindée / paire torsadée non blindée)

SYNC Synchronization (fr. : synchronisation)

TCP Transmission Control Protocol (fr. : protocole de contrdle de
transmissions)

TP Twisted Pair (fr. : paire torsadée)

PDO d'émission Transmit PDO (fr. : PDO d'émission)

UDP User Data Protocol (fr. : protocole de datagramme utilisateur)
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CoE

Protocole EtherCAT qui fournit des mécanismes de
communication conformes CANopen et permet ainsi
I'utilisation de toute la famille de profils CANopen via
EtherCAT.

Diffusion IPv4-Limited

Type de diffusion dans un réseau avec IPv4 (Inter-
net Protocol Version 4). L'adresse IP
255.255.255.255 est indiquée comme destination.
Le contenu de la diffusion n'est pas détourné par un
routeur et est par conséquent limité au propre ré-
seau local.

Domaine de diffusion

Réseau logique de périphériques réseau dans un
réseau local qui atteint tous les participants par la
diffusion.

EMCY

Objets de communication dans un réseau CANopen
ou EtherCAT qui transmettent les codes et les
causes d'erreur correspondants en cas d'erreurs de
transition d'état ou d'erreurs internes a l'appareil.

EoE

Protocole EtherCAT acyclique qui permet un trafic
de données quelconque entre les participants com-
patibles EoE d'un réseau EtherCAT. Les télé-
grammes Ethernet sont tunnelés par le protocole
EtherCAT ; les caractéristiques temps réelles Ether-
CAT n'en sont pas entravées. Le Maitre EtherCAT
sert de passerelle vers le réseau Ethernet.

Gigue
Désigne en regle générale une gigue lors de la
transmission de signaux numériques ou une légére
fluctuation de précision dans la cadence de trans-
mission. Dans le domaine de la technologie de ré-
seau, elle désigne également un écart de la durée
de service des paquets de données.

PDO

Objets de communication dans un réseau CANopen
ou EtherCAT qui transmettent les données telles
que les valeurs de consigne et les valeurs réelles,
les instructions de commande ou les informations
d'état en fonction d'un événement ou d'une destina-
tion, de maniere cyclique ou sur requéte en temps
réel. En général, les PDO sont échangés avec prio-
rité via le canal de données process. En fonction de
la couche des différents participants, on distingue
entre les PDO de réception (RxPDO) et les PDO
d'émission (TxPDO).

SDO

Objets de communication dans un réseau CANopen
ou EtherCAT qui permettent I'acces au répertoire
d'objets et une configuration de I'appareil. Les SDO
sont transmis de maniére cyclique pendant le fonc-
tionnement cyclique de CANopen ou d'EtherCAT via
le canal Mailbox.
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