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La CEI (Commission Electrotechnique Internationale) est une organisation mondiale de normalisation composée
de I'ensemble des comités électrotechniques nationaux (Comités nationaux de la CEIl). La CEI a pour objet de
favoriser la coopération internationale pour toutes les questions de normalisation dans les domaines de
I'électricité et de I'électronique. A cet effet, la CEI, entre autres activités, publie des Normes internationales.
Leur élaboration est confiée a des comités d'études, aux travaux desquels tout Comité national intéressé par le
sujet traité peut participer. Les organisations internationales, gouvernementales et non gouvernementales, en
liaison avec la CEIl, participent également aux travaux. La CEIl collabore étroitement avec I'Organisation
Internationale de Normalisation (ISO), selon des conditions fixées par accord entre les deux organisations.

Les décisions ou accords officiels de la CEIl concernant les questions techniques représentent, dans la mesure
du possible, un accord international sur les sujets étudiés, étant donné que les Comités nationaux intéressés
sont représentés dans chaque comité d’études.

Les documents produits se présentent sous la forme de recommandations internationales. lls sont publiés
comme normes, spécifications techniques, rapports techniques ou guides et agréés comme tels par les Comités
nationaux.

Dans le but d'encourager I'unification internationale, les Comités nationaux de la CEl s'engagent a appliquer de
facon transparente, dans toute la mesure possible, les Normes internationales de la CEl dans leurs normes
nationales et régionales. Toute divergence entre la norme de la CEl et la norme nationale ou régionale
correspondante doit étre indiquée en termes clairs dans cette derniére.

La CEI n’a fixé aucune procédure concernant le marquage comme indication d’approbation et sa responsabilité
n'est pas engagée quand un matériel est déclaré conforme a I'une de ses normes.

L’attention est attirée sur le fait que certains des éléments de la présente Norme internationale peuvent faire
I'objet de droits de propriété intellectuelle ou de droits analogues. La CEl ne saurait étre tenue pour
responsable de ne pas avoir identifié de tels droits de propriété et de ne pas avoir signalé leur existence

La Norme internationale CEl 61491 a été établie par le comité d'études 44 de la CEl: Sécurité
des machines. Aspects électrotechniques.

Cette deuxiéme édition annule et remplace la premiére édition parue en 1995 et constitue une
révision technique.

Le texte de cette norme est issu des documents suivants:

FDIS Rapport de vote
44/391/FDIS 44/406/RVD

Le rapport de vote indiqué dans le tableau ci-dessus donne toute information sur le vote ayant
abouti a I'approbation de cette norme.

Cette publication a été rédigée selon les Directives ISO/CEI, Partie 3.

Le comité a décidé que le contenu de cette publication ne sera pas modifié avant 2007. A cette
date, la publication sera

reconduite;

supprimée;

remplacée par une édition révisée, ou
amendée.
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INTERNATIONAL ELECTROTECHNICAL COMMISSION

ELECTRICAL EQUIPMENT OF INDUSTRIAL MACHINES -
SERIAL DATA LINK FOR REAL-TIME COMMUNICATION
BETWEEN CONTROLS AND DRIVES

FOREWORD

The IEC (International Electrotechnical Commission) is a worldwide organization for standardization comprising
all national electrotechnical committees (IEC National Committees). The object of the IEC is to promote
international co-operation on all questions concerning standardization in the electrical and electronic fields. To
this end and in addition to other activities, the IEC publishes International Standards. Their preparation is
entrusted to technical committees; any IEC National Committee interested in the subject dealt with may
participate in this preparatory work. International, governmental and non-governmental organizations liaising
with the IEC also participate in this preparation. The IEC collaborates closely with the International Organization
for Standardization (ISO) in accordance with conditions determined by agreement between the two
organizations.

The formal decisions or agreements of the IEC on technical matters express, as nearly as possible, an
international consensus of opinion on the relevant subjects since each technical committee has representation
from all interested National Committees.

The documents produced have the form of recommendations for international use and are published in the form
of standards, technical specifications, technical reports or guides and they are accepted by the National
Committees in that sense.

In order to promote international unification, IEC National Committees undertake to apply IEC International
Standards transparently to the maximum extent possible in their national and regional standards. Any
divergence between the |IEC Standard and the corresponding national or regional standard shall be clearly
indicated in the latter.

The IEC provides no marking procedure to indicate its approval and cannot be rendered responsible for any
equipment declared to be in conformity with one of its standards.

Attention is drawn to the possibility that some of the elements of this International Standard may be the subject
of patent rights. The IEC shall not be held responsible for identifying any or all such patent rights.

International Standard IEC 61491 has been prepared by IEC technical committee 44: Safety of
machinery — Electrotechnical aspects.

This second edition cancels and replaces the first edition published in 1995 and constitutes a
technical revision.

The text of this standard is based on the following documents:

FDIS Report on voting
44/391/FDIS 44/406/RVD

Full information on the voting for the approval of this standard can be found in the report on
voting indicated in the above table.

This publication has been drafted in accordance with the ISO/IEC Directives, Part 3.

The committee has decided that the contents of this publication will remain unchanged until
2007. At this date, the publication will be

reconfirmed;

withdrawn;

replaced by a revised edition, or
amended.
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EQUIPEMENT ELECTRIQUE DES MACHINES INDUSTRIELLES -
LIAISON DES DONNEES SERIELLES POUR COMMUNICATIONS
EN TEMPS REEL ENTRE UNITES DE COMMANDE ET
DISPOSITIFS D'ENTRAINEMENT

1 Domaine d'application

La présente Norme internationale définit une interface sérielle optique en temps réel entre la
commande numérique et ses dispositifs d'entrainement associés, utilisée pour la transmission
de données périodiques ou non.

Cette interface est destinée a étre appliquée aux machines industrielles, telles que les
machines outils, avec des dispositifs d'entrainement multiples et pouvant fonctionner en mode
couple, vitesse ou en modes de fonctionnement interfaces de position.

NOTE Dans cette norme, l'interface SYSTEME se référe a cette liaison de données sérielles pour la communication
en temps réel entre commandes et dispositifs d'entrainement.

2 Références normatives

Les documents de référence suivants sont indispensables pour l'application du présent
document. Pour les références datées, seule I'édition citée s'applique. Pour les références non
datées, la derniére édition du document de référence s'applique (y compris les éventuels
amendements).

CEI 60874-2:1993, Connecteurs pour fibres et cables optiques — Partie 2: Spécification inter-
médiaire pour connecteur pour fibres optiques — Type F-SMA

ISO/CEI 646:1991, Technologies de Iinformation — Jeu ISO de caractéres codés a 7 éléments
pour '’échange d’informations (disponible en anglais seulement)

ISO/CEI 3309:1993, Technologies de [linformation — Télécommunications et échange
d’informations entre systemes - Procédures de commande de liaison de données a haut
niveau (HDLC) - Structure de trame (disponible en anglais seulement)

ISO/CEI 7498-1:1994, Technologies de linformation — Interconnexion de systemes ouverts
(OSI) — Modele de référence de base: Le modéle de base

ISO 7776:1995, Technologies de l'information — Télécommunications et échange d'information
entre systéemes — Procédures de commande de liaison de données de haut niveau -
Description des procédures de liaison de données ETTD compatibles X.25 LAPB (disponible en
anglais seulement)

Recommandation UIT-T X.25, Interface entre équipement terminal de traitement de données et
équipement de terminaison de circuit de données pour terminaux fonctionnant en mode paquet
et raccordés par circuit spécialisé a des réseaux publics pour données
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ELECTRICAL EQUIPMENT OF INDUSTRIAL MACHINES -
SERIAL DATA LINK FOR REAL-TIME COMMUNICATION
BETWEEN CONTROLS AND DRIVES

1 Scope

This International Standard defines a real-time optical serial interface between the control unit
and its associate drives which is utilized to transmit periodic and non-periodic data.

This interface is intended to apply to industrial machines, such as machine tools, with multiple
drives and which can be operated in torque, velocity, or position interface operation modes.

NOTE In this standard, sYSTEM interface refers to this serial data link for real-time communication between
controls and drives.

2 Normative references

The following referenced documents are indispensable for the application of this document. For
dated references, only the edition cited applies. For undated references, the latest edition of
the referenced document (including any amendments) applies.

IEC 60874-2:1993, Connectors for optical fibres and cables — Part 2: Sectional specification for
fibre optic connector — Type F-SMA

ISO/IEC 646:1991, Information technology — ISO 7-bit coded character set for information
interchange

ISO/IEC 3309:1993, Information technology — Telecommunications and information exchange
between systems — High-level data link control (HDLC) procedures — Frame structure

ISO/IEC 7498-1:1994, Information technology - Open Systems Interconnection - Basic
Reference Model: The basic model

ISO 7776:1995, Information technology Telecommunications and information exchange
between systems - High-level data link control procedures — Description of the X.25 LAPB-
compatible DTE data link procedures

ITU-T Recommendation X.25, Interface between Data Terminal Equipment (DTA) and Data
Circuit-terminating Equipment (DTE) for terminals operating in the packet mode and connected
to public data networks by dedicated circuit
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