
PROFIdrive V 3.0 � 드라이브 

시스템용 프로파일 
 

전자적 드라이브는 drive machine일뿐 아니

라 PROFIBUS 포워드 방식의 드라이브 시스

템이다. DP-V2의 최신 기능인 “클럭 사이클 

동기화” 및 “슬레이브간 통신”을 적용하고 있

으며, 이 새로운 기능을 사용하면 PROFIBUS

에서 완전히 새로운 드라이브의 응용이 가능

하다. 또한 인텔리전트 드라이브를 사용하여 

분산 자동화 구조를 저렴하게 구현할 수 있는 

것은 PROFIBUS가 기술적인 신호를 정밀하

게 드라이브로 분배하기 때문이다. 현재 

PROFIBUS를 통해 디지털 servo 드라이브를 

동기화하고 버스를 통해 position control 

loop를 닫을 수 있다. 따라서 정교한 동작 제

어 기능을 구현할 수 있다. 

 

주기적인 동작제어 기능과 함께 PC로부터 비

주기적으로 매개 변수를 액세스하여 서비스와 

진단 또는 제어를 수행할 수 있다. 이 모든 

기능은 클럭 사이클 정확도에 부정적인 영향

을 미치지 않고 수행될 수 있으며, 이러한 기

능들의 상호 작용은 새로운 차원의 필드버스 

환경을 의미한다. 이전에는 버스 시스템이 위

에서 언급한 모든 기능을 동시에 수행할 수 

없었으며 대개 특수한 버스를 사용해야 했다. 

PROFIBUS를 사용하면 단일 시스템만으로 

네트워크 드라이브를 제어할 수 있고, 여기에

는 표준 드라이브나 동작 제어, 원격 입출력, 

운영자 제어 및 시각화(HMI),  임시 서비스 연

결 도구 등이 포함된다. 

 

배경( B a c k g r o u n d )  

 

새로운 차원의 electric 드라이브 profile인 

PROFIBUS(PROFIdrive 버전 3)가 완성되었

다. 이 버전은 1997년부터 사용된 버전 2의 

프로파일 기능을 가지고 있으며 일련의 새로

운 기능들이 추가적으로 정의되었다. 이 기능

들은 드라이브 기술에서 DP-V2의 응용 프로

그램을 정의하고 새로운 응용 프로그램을 사

용할 수 있게 하였다. PROFIBUS 사용자 모

임인 PROFIdrive 작업 그룹은 주요 드라이브 

제조업체들로 이루어져 있으며, 버전 3 작업

은 1998년 봄부터 시작되었다. 이 과정에서 

특정 목표가 결정되었는데 이 목표 중 하나는 

하나의 버스 사이클에서 최대 1µs의 부정확

도(time axis)로 13개 이상의 드라이브를 동

기적으로 운영할 수 있도록 하는 기능이다.  

 

또 다른 목표는 드라이브가 제어를 통해 라우

트 되거나 시간 지연 없이 버스에 연결된 최

대 8개의 다른 노드(스테이션)로부터 직접 데

이터를 수신할 수 있도록 하는 것이며, 세 번

째 필요사항은 버스에 직접 연결된 PC가 개

방 루프 제어와 드라이브 사이에서 주기적인 

데이터 전송을 방해하지 않고 드라이브 매개 

변수를 액세스할 수 있어야 한다는 것이다. 

이들 각 과제들의 상당히 세밀한 부분까지 작

업이 진행되게 되었다.(예: 등거리 버스 사이

클을 기반으로 하는 클럭 사이클 동기화). 

 

이에따라 모든 사이클의 글로벌 클럭 신호를 

모든 노드로 전송하여 동기화를 달성할 수 있

게 되었는데 초기에는 전체 PROFIBUS 구조

에 큰 영향을 미치지 않고 이 기능을 구현할 

수 있도록 주요 ASIC 공급업체가 이를 결정

하였고, 설치된 PROFIBUS 베이스와의 호환

성에 최고 우선 순위를 두었다. 악간의 수정

과 이미 회로에서 사용할 수 있는 기능들을 

사용하면  프로토타입을 작성할 수 있다는 것



이 명백해졌고 1998년 말까지 PROFIBUS를 

사용하여 필요한 모든 기능들을 구성할 수 있

었다. 1999년 봄부터 이러한 사양들이 

PROFIBUS 사용자 모임으로 전달되어 

PROFIBUS 사양에 통합되었다.  

 

이처럼 빠른 진행은 PROFIBUS를 IEC 필드

버스 표준에 통합하도록 결정하면서 잠시 중

단되었다. 1999년 말까지 PROFIBUS 사양을 

IEC 61158로 통합하기 위해 모든 리소스가 

사용되었고, 이러한 노력의 결과 2000년 1월  

PROFIBUS가 IEC 표준에 포함되었다. 이 사

이에 PROFIdrive 작업은 계속되었으며 하노

버 페어 1999 전시회에서 그 모습을 드러냈

다. IEC 작업이 완료된 후에 새로운 DP-V2 

PROFIBUS 기능에 대한 사양 작업이 계속 

진행되어 7월에 완료되었고, PROFIdrive 프

로파일 작업은 8월 말에 완료되었다. 2001년  

말까지 GSD 사양 버전 4에 필수 키워드가 

포함될 것이고, 이뿐만 아니라 클럭 동기화와 

슬레이브간 통신을 사용하는 드라이브에 대한 

검증서도 작성될 것이다. 지금까지 프로파일

에 대한 간단한 개요를 살펴보았고, 지금부터 

개별 기능들에 대해 자세히 살펴보겠다. 

 

응용 프로그램 클래스 

 

자동화 솔루션에 드라이브를 통합하는 것은 

특정 드라이브 작업에 따라 상당히 다르다. 

설명을 간단히 하기 위해 PROFIdrive는 대부

분의 응용 프로그램이 지정될 수 있는 응용 

프로그램 클래스를 정의하고 있으며(표 참조) 

 

Application Class 



프로파일을 준수하기 위해 제조업체의 개별 

드라이브 제품은 정의된 응용 프로그램 클래

스 중 최소한 하나를 구현해야 하며, 기능에 

따라 여러 응용 프로그램 클래스에 제품이 사

용될 수도 있다. 

 

S t a n d a r d  D r i v e  

 

대부분의 기본 응용 프로그램은 PROFIBUS

를 통해 메인 셋포인트(예: 속도)를 사용하여 

드라이브를 제어한다. 완전 폐쇄 루프 속도 

제어는 드라이브 컨트롤러에서 실현되고, 자

동화 장치는 자동화 과정에 필요한 모든 기술

적인 기능을 포함하고있다.  PROFIBUS는 자

동화 시스템과 드라이브 컨트롤러 사이의 데

이터 전송 매체로 사용되며, 표준 사이클 

PROFIBUS-DP 데이터 통신이 사용된다. 

(Data_Exchange). 이 응용 프로그램은 주로 

재래식 드라이브 시스템에 사용되고,(예: 컨베

이어 시스템). PLC는 주로 자동화 시스템으로 

사용된다. 이 특정 응용 프로그램 클래스에서

는 버스 시스템을 통한 클럭 사이클 동기화 

및 슬레이브간 통신은 필요하지 않다.(그림 1. 

참조) 

 

기술적인 기능들을 사용하는 표준 드라이브 

 

기술적인 기능들을 사용하는 표준 드라이브는 

자동화 응용 프로그램 구현에 사용할 수 있는 

매우 융통성 있는 버전이다. 이 경우에 완전

한 자동화 과정은 여러 하위 과정으로 나누어

지고, 자동화 기능은 더 이상 중앙 자동화 컨

트롤러 중심이 아니며 여러 드라이브 컨트롤

러로 분산된다. 이 버전에서는 PROFIBUS가 

 

그림 1. 표준 드라이브 



기술적인 인터페이스로 사용되고, 버스 시스

템을 통해 개별 자동화 구성 요소와 드라이버 

컨트롤러 사이에 교환되는 데이터는 응용 프

로그램의 기능으로 정의될 수 있다. 물론 이 

분산은 모든 방향으로 통신이 가능하다고 가

정하고, 이것은 또한 개별 드라이브 컨트롤러

의 기술적인 기능 사이에 슬레이브간 통신을 

의미한다. 구체적인 응용 프로그램에는 예를 

들어, 연속적인 자료 웹과 함께 연속적인 프

로세스의 셋포인트 캐스케이드, 와인더 및 동

기 속도 응용 프로그램이 포함된다.(그림 2. 

참조) 

 

P o s i t i o n i n g  d r i v e s  

 

드라이브는 폐쇄 루프 드라이브 제어와 함께 

위치 제어 기능을 포함하고 있다. 위치 지정 

작업은 PROFIBUS를 통해 드라이브 컨트롤

러로 전송된 다음 시작되며, 위치 지정 드라

이브는 매우 광범위한 응용 프로그램을 가지

고 있다. 예를 들어, 병을 채우는 기계의 스크

루 캡 On/Off, 호일 절단 기계의 위치 지정 

나이프 등에 응용할 수 있다.  

 

이 버전에서는 제어 루프가 버스를 통해 폐쇄

되지 않고 축 사이에 데이터가 전송되지 않는

다. 즉, 클럭 사이클 동기화와 슬레이브간 통

신이 필요하지 않다. 그러나 정교한 좌표를 

사용하여 여러 축을 움직이는 것처럼 중요한 

경우에는 클럭 사이클 동기화가 사용될 수 있

 

그림 2. 기술적인 기능들을 사용하는 표준 드라이브 



다.(그림 3. 참조) 

 

중앙 동작 제어( C e n t r a l  m o t i o n  c o n t r o l )  

 

로봇과 기계 도구 응용 프로그램은 정교한 좌

표를 사용하여 여러 드라이브를 이동해야 한

다. 일반적으로 동작 제어는 중앙 숫자 제어

(CNC)를 사용하여 구현되고, CNC는 경로 곡

선이 여러 드라이브를 따라 이동하면서 서로 

통신할 수 있도록 각 드라이브마다 특정 셋포

인트 프로파일을 계산한다. 자동화 시스템에

는 자동화 과정에 필요한 기술적인 기능과 함

께 드라이브의 폐쇄 루프 위치 제어 기능이 

포함되어 있으며, 속도 셋포인트와 실제 값이 

버스를 통해 드라이브로 보내지고 위치 실제 

값이 피드백을 형성한다. 즉, 위치 제어 루프

가 버스를 통해 폐쇄된다. 드라이브의 개방 

루프 제어와 컨트롤러에서 폐쇄 루프 위치 제

어의 클럭 사이클을 동기화 하기 위해 

PROFIBUS의 클럭 사이클 동기화 기능이 사

용되며, 제어 루프의 견고성과 속도는 새로운 

"Dynamic Servo Control" 위치 제어 개념과 

함께 간단한 리소스를 사용하여 상당히 높일 

수 있다. 이러한 내용은 프로파일에 정의되어 

있다. 

 

분산 위치 제어 컨트롤러를 사용하는 분산 개

념은 이 버전의 프로파일에서는 다루지 않았

다. 주기적 위치 참조 값 인터페이스의 동적 

속성은 동적 서보 제어를 사용하여 실현될 수 

있으며 주기적 속도 셋포인트 인터페이스도 

마찬가지이다. 이 기능들은 개방 루프 제어에

서 완벽하게 구현되기 때문에 장치 분산 처리 

및 표준화, 기어박스 요소, 절대 축 위치 및 

 

그림 3. Positioning drive 



참조 포인트 방식의 단점을 줄일 수 있다. 

(그림 4. 참조) 

 

동적 서보 제어( D y n a m i c  S e r v o  C o n t r o l )  

 

DSC는 속도 셋포인트 인터페이스의 경우에 

흔히 발생하는 데드타임을 최소화함으로써 위

치 제어 루프의 동적 성능을 개선한다. 이 경

우에는 드라이브에서 비교적 간단한 인터페이

스 확장과 추가적인 피드백 네트워크만 필요

하며, 이 기능은 속도 셋포인트 인터페이스와 

상위 호환성을 지닌다. 필요하면 실행 중에 

속도 셋포인트 인터페이스를 변경할 수 있다. 

 

드라이브에서 위치 실제 값에 지능형 피드백 

배열을 사용하면 위치 컨트롤러 루프가 드라

이브에서 보낸 실제 값과 관련된 버스를 통해 

완전히 보상된다. 즉, 위치 제어 루프 안정성

을 위해 더 이상 데드타임을 고려할 필요가 

없으며, 추가 피드백은 드라이브에서 루프를 

폐쇄하지만 더 높은 gain을 설정할 수 있도록 

약간의 지연이 발생한다. 

 

위치 실제 값의 절대 참조는 마스터에서만 설

정할 수 있으며, 동일한 절대 참조는 위치 참

조 값에 포함된다. 즉, 마스터에서 계산된 시

스템 편차가 제로 포인트(예: machine zero)

를 가지고 있지 않으며, 드라이브는 제로 포

인트와 참조 포인트에 대한 정보를 요구하지 

않는다. 

 

그 밖의 DSC의 장점으로는 불변 속도의 경우 

전송된 시스템 편차도 불변이다. 따라서 

Telegram이 실패한 경우 동일한 값을 쉽게 

생성할 수 있다.  

 

마스터는 위치 실제 값과 참조 값에 대해 드

라이브가 아닌 다른 형식을 선택할 수 있다. 

예를 들어, 드라이브보다 넓은 traversing  

범위를 나타내려면 드라이브를 로드할 필요없 

그림 4. 중앙 동작 제어(Central motion control) 



 이 Telegram 형식을 높이거나 제어 루프의 

동적 성능(속도)을 수정할 수 있다. (그림 5. 

참조) 

 

Cyclic process 와 electronic shaft  분산 자동

화 

 

슬레이브간 통신과 클럭 사이클 동기 통신은 

모두 “전자 기어박스”, “캠 디스크”, “각도 동

기화” 및 “Flying saw”와 같은 응용 프로그

 

그림 5. 동적 서보 제어 

그림 6. 분산 자동화(Distributed automation) 



램 구현에 사용된다. 일반적으로 이러한 응용 

프로그램은 마스터 드라이브와 여러 슬레이브 

드라이브를 사용하여 구현되고, 이 경우에 대

상 마스터 드라이브는 드라이브 축이 다른 드

라이브의 프로세스 정보(위치 실제 값 등)를 

제공함을 의미한다. 그런 다음 슬레이브 드라

이브는 마스터에서 수신한 프로세스 정보를 

사용하여 자신의 이동 좌표를 설정하고, 이 

응용 프로그램의 경우 클럭 사이클 동기화와 

슬레이브간 통신이 동시에 사용된다.(그림 6. 

참조) 

 

B u s  t o p o l o g y  :  M o n o 와 M u l t i m a s t e r  

 

PROFIBUS를 사용하여 최대 125개의 장치를 

버스에 연결할 수 있으며, 이 장치의 경우 마

스터와 슬레이브 사이에 차이가 있다. 마스터

는 다시 클래스 1과 클래스 2 마스터로 나누

어지고, 클래스 1 마스터는 자동화 장치이며 

슬레이브와 주기적으로 입출력 데이터를 교환

한다. 클래스 2 마스터는 프로그래밍 및 운영

자 제어 장치이며 마스터와 슬레이브를 비주

기적으로 액세스하고, PROFIBUS 는 마스터의 

숫자를 제한하지 않는다. 일반적으로 모노 마

스터 기술은 드라이브 응용 프로그램에 사용

된다. 예를 들어, 클래스 1 마스터는 드라이

브와 주변 장치를 제어하고, 또한 클래스 2 

마스터는 서비스와 진단을 위해 임시로 버스

와 연결된다.(그림 7. 참조) 

 

D e i v e  M o d e l 

 

PROFIdrive는 장치 모델을 정의한다. 이 장

치의 부품은 모든 드라이브 시스템에서 찾을 

수 있으며, 이 장치는 내부적으로 서로 함께 

동작하는 다양한 기능 모듈들로 구성되어 있

 

그림 7. PROFIBUS에 연결된 드라이브의 통신모델 



으므로 드라이브 시스템의 intelligence를 반

영하고, 이 기능 모듈에는 자동화 과정의 인

터페이스를 나타내는 개체가 할당된다(화살

표). 

 

프로파일에 이 개체에 대한 설명과 기능이 정

의되어 있고, 이 개체에는 프로파일 매개 변

수로 알려진 매개 변수가 할당된다. 또한, 

PROFIdrive V3를 사용하여 다축 드라이브 

컨트롤러도 모델화할 수 있다.(그림 8. 참조) 

 

P a r a m e t e r  M o d e l 

 

드라이브의 완전한 기능은 매개 변수의 합으

로 정의된다. 다른 드라이브 프로파일과 달리 

PROFIdrive는 매개 변수와 약 30개의 프로

파일 매개 변수 하위 집합에 대한 액세스 메

커니즘만 정의하며 프로파일로 정의되는 기능

을 구현하려면 이 정도로 충분하다. 여기에는 

오류 버퍼, 개방 루프 드라이브 제어, 장치 

ID, 프로세스 데이터 구성 및 모든 매개 변수 

목록 등이 포함되고, 기타 매개 변수는 복잡

한 장치의 경우 1000개가 넘을 수도 있고 제

조업체에 따라 다르게 나타날 수 있다. 이 매

개 변수는 드라이브 제조업체에게 램프 기능 

생성기 등과 같은 폐쇄 루프 제어 기능을 구

현할 수 있는 고도의 유연성을 제공하며, 이 

매개 변수는 프로파일에 의해 정의되지 않지

만 제어 프로그램의 인터페이스를 사용하고, 

제어 명령어에 정의되어 있다. 따라서 사용자

가 드라이브 제조업체를 변경한 경우에도 제

어 프로그램을 식별할 수 있으며, 운영자 제

어 및 매개 변수 작성 도구는 항상 제조업체

가 가지고 있다. 따라서 제조업체가 드라이브

에서 직접 또는 장치 설명 파일을 통해 모든 

매개 변수 정보를 결정하고 표시할 수 있다. 

모든 매개 변수는 값, 설명 및 텍스트라는 3

개의 항목으로 구성되어 있고, 값은 항상 제

 

그림 8. Device Model (axis) 



공되고 설명과 텍스트는 임의적으로 제공할 

수 있으며, 설명과 텍스트는 읽기 전용이므로 

프로그램에게 장치 설명 파일을 통해 사용하

도록 알려줄 수 있다. 제조업체가 다양한 응

용 프로그램으로 포팅 할 수 있도록 매개 변

수 설명 파일을 작성할 경우 EDD나 XML과 

같은 표준화된 언어를 사용하여 장치 설명을 

작성하는 것이 좋다. 그러나 필수적인 사항은 

아니며, 매개 변수 설명이 드라이브에 저장된 

후에 드라이브에서 언제든지 장치 설명을 사

용할 수 있다. 따라서 장치와 도구의 버전 릴

리스와 독립적으로 만들 수 있다. 

 

매개 변수 값에는 개별적인 값이나 여러 유사

한 값들의 배열이 올 수 있으며, 배열은 n 개

의 동일한 데이터 형식으로 구성되며 0부터 

n-1까지의 하위 인덱스를 사용하여 주소를 

지정할 수 있다. 

 

매개 변수 설명은 46바이트 레코드이며 데이

터 형식, 장치 및 표준화, 한계 값, 명칭 및 

특성, 등과 같은 일련의 정보를 포함하고 있

다. 예를 들어, 매개 변수가 읽기 전용인지 처

음 출시된 것과 다르게 변경되었는지 등과 같

은 정보가 들어 있다. 

매개 변수 텍스트에는 “Visible String 16” 배

열 형식이 할당된다. 이 형식은 각 값이나 각 

배열 요소에 텍스트를 할당하는 데 사용할 수 

있으며, 매개 변수 값이 단순 변수인지 배열 

형식인지에 따라 이 형식이 달라진다. 

 

다음은 매개 변수의 텍스트 요소를 보여주는 

예이다. 프로파일 매개 변수 963은 

PROFIBUS 인터페이스의 실제 baud rate를 

포함하고 있으며, 매개 변수 값은 부호가 없

는 16진 단순 변수 형식이고, 각 값에는 텍스

트가 할당된다. 즉, 운영자가 코딩을 몰라도 

읽을 수 있도록 운영자 제어 시스템이 항상 

매개 변수 값을 시각적으로 표시한다.(표 2. 

참조) 

 

D a t a  T y p e  

 

표 1. 매개 변수 값 텍스트(baud rate) 



표 2. Device ID 구조 

PROFIBUS에 정의된 데이터 형식과 함께 

PROFIdrive에는 드라이브 특정 데이터 형식

이 정의되어 있다. 한 예로 word 또는 

double word 형식으로 표준화된 값을 포함하

고 있으며, 표준화된 값은 대개 셋포인트와 

실제 값 전송에 사용된다. 이것은 +/- 10V 

아날로그 인터페이스와 일치한다. 예를 들어, 

5V는 100% 속도와 일치하고, % 단위는 매개 

변수 설명에 지정된 참조 매개 변수 값을 곱

한 표준화된 값의 물리적 속도 단위로 변환된

다.  

 

D P V 1  P a r a m e t e r  C h a n n e l 

 

매개 변수 요소는 비주기적(non-cyclically)

으로 액세스 된다. PROFIdrive는 DPV1 매개 

변수 채널이라고 부르는 PROFIBUS의 비주

기적 유틸리티를 기반으로 하는 매개 변수 액

세스 메커니즘을 지정하고 있으며, 

PROFIBUS-DP는 256개의 슬롯과 각 슬롯에 

대해 256개의 데이터 블록,각 데이터 블록에 

대해 256개의 요소를 가지고 있으며 크기는 

모든 드라이브 정보의 주소를 지정하기에 충

분하지 않기 때문에 매개 변수 

채널이 필요하며, PROFIBUS 

인터페이스를 사용하여 다축 드

라이브 컨트롤러를 제어하는 경

우에 특히 이 기능이 필요하다. 

 

DPV1 매개 변수 채널을 사용

하여 주소 지정 크기를 최대 

65535개의 매개 변수와 각 매

개 변수마다 최대 65535개의 

배열 요소와 매개 변수 설명 및 

관련 텍스트 요소를 가진 256

개의 축으로 확장할 수 있다.  

DPV1 매개 변수 채널은 작업/응답 인터페이

스이다. 작업 참조나 한 번의 작업으로 다양

한 매개 변수의 값을 동시에 액세스할 수 있

는 다중 매개 변수 액세스를 통해 작업을 전

달할 수 있으며, 데이터의 크기는 PROFIBUS 

데이터 설정 길이로만 제한한다. 예를 들어, 

240바이트의 최대 데이터 설정 길이를 사용

하면  배열 매개 변수에서 word 형식의 114

개 요소를 동시에 변경하거나 59개의 매개 

변수에서 한 요소를 동시에 읽을 수 있다. 

PROFIdrive 및 Drivecom User Group과 함

께 드라이브의 활용을 넘어 이 매개 변수 채

널을 표준화하고 OPC를 통합하도록 고안되었

다.  

 

D e v i c e  I d e n t i f i c a t i o n  

 

필드버스 시스템을 사용하면 대개 제조업체가 

다른 많은 장치들이 네트워크에 통합연결된다. 

PROFIBUS 노드의 GSD 파일을 사용하면  

엔지니어가 자동화 시스템을 설계하고 구성하

는 데 도움이 된다. PROFIdrive는 고유 드라

이브 형식과 버전 및 확장 정보를 인식할 수 



있는 장치 ID를 정의하며, 시스템 제조업체나 

공장 운영자가 위임 단계 동안 정보를 획득하

고 PROFIBUS-DP에 연결된 모든 노드(스테

이션)에 진단 데이터를 제공할 수 있다.(표 2. 

참조) 

 

개방 루프 드라이브 제어 및 운영 모드 

 

모든 드라이브의 경우 PROFIdrive에 일반적

인 상태 다이어그램이 정의되어 있다. 이 다

이어그램은 드라이브를 ON/OFF하는 데 사용

되며, 폐쇄 루프 속도 제어 및 위치 지정 드

라이브 모드의 경우 전용 상태 다이어그램이 

정의되어 있다. 다음 다이어그램은 위치 지정 

모드의 상태 다이어그램을 보여준다.(그림 9. 

참조) 

제어 명령어와 상태 명령어는 개방 루프 제어

와 드라이브의 주기적 telegrma에서 명령 인

터페이스를 형성하며, 특정 운영 모드에 따라 

개별 비트가 할당된다. 다음은 control word  

1을 설명하였다.(표 3. 참조) 

 

버스를 통한 클럭 사이클 동기화 응용 프로그

램과 제어 루프 폐쇄의 경우 control word 2

그림 9. 위치 지정 모드 



는 개방 루프 제어가 각 제어 사이클에서 생

성하고 드라이브에 의해 모니터 되는 수명 기

호 문자를 포함하고 있다. 반면에 control 

word 2는 드라이브가 각 제어 사이클에서 생

성하고 개방 루프 제어에 의해 모니터 되는 

수명 기호 문자를 포함하고 있다. 

 

S t a n d a r d  t e l e g r a m 과 s i g n a l s  

 

표 3. 제어 명령어 

설명: 비트 값 1의 중요도는 슬래시 왼쪽이고 비트 값 0의 중요도는 오른쪽임 

 

표 4. 프로세스 데이터의 신호 번호를 발췌한 내용 



프로세스 데이터(PZD)는 주기적 인터페이스

를 통해 전송된다. 가장 자주 사용되는 프로

세스 데이터의 경우 프로세스 데이터 인터페

이스를 간단히 설명하는 신호 번호가 정의되

어 있으며, 표준 신호로부터 가장 자주 사용

하는 응용 프로그램의 경우 표준 telegram이 

정의되어 있다.(표 4. 참조) 

 

예를 들어, 버스를 통한 숫자 개방 루프 제어 

및 폐쇄 위치 지정 제어 루프에서 응용 프로

그램의 표준 telegram 3번은 위치 지정 실제 

값과 함께 제어 및 상태 명령어, 속도 셋포인

트 및 실제 값과 인코더 인터페이스를 포함하

고 있다. 

 

제조업체에서 특정 장치의 Telegram을 제공

할 수도 있으며, 이 경우에는 프로파일 매개 

변수를 사용하여 Telegram을 설정할 수 있

다.(표 5. 참조) 

 

표준 Telegram과 제조업체 특정 telegram이 

특정 응용 프로그램에 대해 충분하지 않으면 

프로세스 데이터 인터페이스도 마음대로 구성

할 수 있다. 프로파일 매개 변수915와 916을 

사용하면 Telegram의 각 프로세스 데이터에 

모든 신호를 할당할 수 있고, 또한 매개 변수

에 각 신호가 할당될 수도 있다. 즉, 프로세스  

데이터 인터페이스가 외부적으로 완전히 읽혀

지고 해석될 수 있다는 것이다. 따라서 제어

(개방 루프)가 프로세스 데이터의 표준화에 

맞게 자동으로 변경되거나 필요하면 프로세스 

데이터 인터페이스를 설정할 수 있다. 

 

E n c o d e r  I n t e r f a c e  

 

최신 디지털 서보 드라이브는 모터 인코더를 

평가하고 필요한 경우 두 번째 직접 측정 시

스템을 평가한다. 즉, 인터페이스가 제어에서 

드라이브로 변경되고, 그런 다음 버스를 통해 

개방 루프 제어에 인코더 정보를 입력해야 한

다. PROFIdrive는 이러한 목적으로 프로세스 

데이터를 통해 전송되는 인코더 인터페이스를 

표 5. 표준 Telegram 3 

그림 10. 인코더 인터페이스 



정의하고 있으며, 각 인코더의 인터페이스는 

제어 명령어, 상태 명령어, 위치 실제 값 및 

추가 위치 실제 값으로 구성되어 있고, 최대 

3개의 인코더를 연결할 수 있다. 측정된 값을 

주기적으로 전송하는 기능과 함께 참조 마크 

검색 및 플라잉 측정, 참조 포인트 설정 및 

인코더 파킹도 정의되어 있다.(그림 10. 참조) 

 

오류 버퍼( F a u l t  b u f f e r )  

 

PROFIdrive 드라이브의 오류 버퍼는 완전히 

확장하면 최대 8개의 오류 상황을 포함할 수 

있다. 각 상황은 최대 8개의 번호가 매겨진 

오류 메시지와 오류가 발생한 인스턴트를 가

지고 있고, 오류가 출력된 신호 값을 포함하

고 있으며, 또한 오류 버퍼 시스템은 오류 버

퍼가 변경될 때마다 숫자가 올라가는 오류 메

시지 카운터를 가지고 있다. 따라서 고 수준 

컴퓨터로부터 오류 버퍼를 자동으로 일관성 

있게 평가할 수 있다. 

 

C l o c k  C y c l e  동기화 

 

클럭 사이클 동기화는 버스 시스템에서 등간

격 클럭 사이클 신호를 사용하여 구현된다. 

이 주기적인 등간격 클럭 사이클은 글로벌 제

어 신호처럼 마스터로부터 모든 버스 노드로 

보내진다. 따라서 마스터와 슬레이브가 이 신

호로 응용 프로그램을 동기화 할 수 있다.  

 

드라이브 기술에서 클럭 사이클 동기화 통신

은 드라이브 동기화의 기본이다. 즉, 버스 시

스템에서 등간격으로 telegram은 물론 내부 

제어 알고리즘도 보내진다. 예를 들어, 드라이

브의 속도와 현재 컨트롤러가 고수준 자동화 

시스템에서 서로 동기화되고, 재래식 드라이

브 응용 프로그램의 경우 사이클간 클럭 사이

클 지터가 항상 1�s보다 작다. 더 높은 편차

는 클럭 사이클 실패를 의미하며 처리되지 않

는다. 각 드라이브에서 특정 클럭 사이클 생

성 메커니즘은 시스템 클럭 사이클이 간헐적

으로 실패한 경우에도 안정적으로 실행되며, 

클럭 사이클이 실패한 경우 다음 클럭 사이클

이 그리드 내부에 있어야 한다. 사용자는 버

스를 구성할 때 시스템 클럭 사이클을 설정한

다. 

 

실제 값을 나타내는 인스턴트는 클럭 사이클 

인스턴트를 하며 버스를 구성할 때 결정되고 

모든 드라이브를 시동할 때 전송된다. 셋포인

트가 적용된 인스턴트도 마찬가지이다. 클록 

사이클 동기화의 전제 조건은 마스터의 숫자

가 하나의 클래스 1DP 마스터(자동화 시스

템)과 하나의 클래스 2DP 마스터(엔지니어링 

도구)로 제한된다는 것이다. 

 

실제 구성을 사용하여 수행된 측정은 1ms의 

사이클 시간을 사용하여 5개의 축과 주변 장

치를 가진 “소형 시스템”을 안전하게 실행할 

수 있다는 것을 보여주며, 20개의 축과 주변 

장치를 가진 “대형 시스템”의 경우 이 값은 

2ms보다 작다.  

 

S l a v e - to - s l a v e  통신 

 

슬레이브간 통신은 드라이브가 완전히 또는 

부분적으로 다른 드라이브나 주변 장치(I/O)

로부터 실제 값을 읽고 이 값을 셋포인트로 

사용할 수 있다는 것을 의미한다. 따라서 드

라이브 기술에서 다양한 응용 프로그램, 특히 

분산 응용 프로그램을 상당히 확장할 수 있다. 

 



슬레이브간 통신을 사용하여 드라이브 사이에 

신호를 전송할 수 있다. 예를 들어, 직물 펼침 

시스템은 물론 용지, 호일 및 전선 도면 작성 

시스템의 경우 셋포인트 캐스케이드를 구성하

기 위한 셋포인트 속도. 드라이브의 폐쇄 루

프 부하 분산 제어의 경우 토크 셋포인트. 부

하 분산 제어는 기계적으로 커플링되거나 재

료 웹을 통해 커플링 된다 (예: 인쇄기의 샤

프트 드라이브나 S롤 드라이브). 다중 모터 

드라이브의 가속 사전 제어의 경우 가속 셋포

인트(dv/dt). 위치 참조 값(예: 전자 샤프트). 

슬레이브간 통신을 사용하여 전송되는 모든 

데이터는 DP 사이클에서 교환된다.  

 

데이터는 각 DP 사이클에서 주기적으로 슬레

이브간 통신을 통해 전송되며, 슬레이브간 통

신 관계는 변하지 않는다. 예를 들어, 마스터

와 슬레이브를 다시 매개 변수화하지 않으면 

실행할 때 재구성할 수 없으며, 슬레이브가 

서로 통신하려면 슬레이브간 통신을 초기화할 

수 있는 DP 마스터가 필요하다. PROFIBUS 

유틸리티 Data-eXchange Broadcast는 드라

이브의 슬레이브간 통신에 사용되고, 드라이

브는 데이터 수신과 슬레이브간 통신을 통해 

데이터를 표시할 수 있다.  

 

사용자는 슬레이브간 통신 관계를 모니터하고 

각 슬레이브간 통신 관계의 입출력 정보를 관

리하고, 각 상태 변경 신호를 매개 변수화된 

마스터로 보낸다. 따라서 매개 변수된 마스터

는 항상 모든 슬레이브간 통신 관계의 핵심 

정보를 가지고 있다. 

 

호환성 

 

현재 PROFIBUS는 4백만대 이상의 장치에 

기본으로 설치되어 있다. 따라서 PROFIBUS 

기술 확장에서 최우선 목표는 이전의 장치와 

완전한 호환성을 유지하는 것이다. 

PROFIBUS DP-V2의 확장 프로토콜 기능을 

가진 슬레이브는 아직 구현되지 않았지만 이

미 새로운 기능을 제한 없이 지원하는 버스 

세그먼트에서 운영되고 있다.  

 

하노버 페어 2001에서 PROFIdrive 제조업체

의 다양한 제품과 함께 멀티밴더 응용 프로그

램을 선보일 예정이다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


