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ÉQUIPEMENT ÉLECTRIQUE DES MACHINES INDUSTRIELLES –
LIAISON DES DONNÉES SÉRIELLES POUR COMMUNICATIONS

EN TEMPS RÉEL ENTRE UNITÉS DE COMMANDE ET
DISPOSITIFS D'ENTRAÎNEMENT

1 Domaine d'application

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

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

NOTE  Dans cette norme, l'interface SYSTÈME se réfère à cette liaison de données sérielles pour la communication
en temps réel entre commandes et dispositifs d'entraînement.

2 Références normatives

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

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

ISO/CEI 646:1991, Technologies de l’information − Jeu ISO de caractères codés à 7 éléments
pour l’échange d’informations (disponible en anglais seulement)

ISO/CEI 3309:1993, Technologies de l’information – Télécommunications et échange
d’informations entre systèmes − Procédures de commande de liaison de données à haut
niveau (HDLC) − Structure de trame (disponible en anglais seulement)

ISO/CEI 7498-1:1994, Technologies de l’information – Interconnexion de systèmes ouverts
(OSI) – Modèle de référence de base: Le modèle de base

ISO 7776:1995, Technologies de l'information – Télécommunications et échange d'information
entre systèmes – 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 à 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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