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/M Il convient de lire attentivement ce document avant la premiére utilisation du produit.
1. Préambule
1.1. A qui est destiné ce manuél
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1.2. Terminologie

Les termes utilisés dans ce manuel sont liés au domaine technique des madtioetrielles et plus
LI NI A Odzf ASNBYSyYyild | dzE aeaid8ySa RQSYiGNIrAySYSyida LAt23GS4

Pour une lecture précise du manuel, une bonne maitrise des référentiels suivants est recommandée

- Directive Machine (2006/42/CE)

- 9EA3ISYyO0Sa 3ISYSNIrtSa RS aSOdNAGS LI2dzND)f QSljdzA LISYSy i
- Entrainements électriques de puissance a vitesse variable (EN-61800

- Description du protocole CANopen (EN 50325 et CiA/DS 301) et CANopen Safety (CiA 304)

- Profil applicatif CANopen pour variateurs de moteurs (CiA 402)

1.3. Ressources additionnelles

Les documents suivants relatifs au prodsit/yD&ontdisponiblessur le siteezwheel.com:

- Fiche technique &s produitsSWD®
- Brochure générale de la gamr®VIRSafety Wheel Drive
- Plans mécaniques 2D et 3BsdproduitsSWD®

1.4. Déclarations de conformité

Les produits SWD® sont développé conformément aux exigences réglementaires en vue ldar
commercialisation.

Les déclarations de conformitées produitsSWD®nt été établies parIDEC Corporatioavectf Q2 NHI yAaYS R
certification INERIpour les fonctionnalités sécuritaires certifiées.

1.5. Informationsimportantes concernant le manuel
/N Information importanteg A lire attentivement

Valeur paramétrable

i Information complémentaire
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1.6. Avertissement de responsabilité

[ 54 NByasSaA3aySySyida G(SOKyAljdSa AyOfdza REya OS Y ydsSt
NBaLRY&aloAfAGS yOSald FaadyssS t deQdpmhéebatillultdeiosslfodkhied.d § NE O

Les données textuelles et visuelles inclues dans ce maankelsspropriété de la sociétAPEMSASentreprise
du groupelDECCorporation

Les marqueszWheelet SWD Safety Wheel Drivaont déposées.
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IDEC

2. Consignes de sécuritéPrécautions relatives axiproduits SWER

Ne pas ouvrir.
Ne pas exposer a urswurce de chaleur.
Ne pas exposer au feu.
Ne pas insérer de pieces métalliques dans les connecteurs.
& En aucun cas, le produit ne doit subir de modifications auatorisées patDEC
Ne pas tenter de modifier les performances techniques du produit.
Le produit ne doit pas étre sollicité pour un usage allantielddes performances
techniques spécifies panDEC
LyS dziAfAalGAz2y y2y | LILINGgai& SS Sy i NI ny
[ Q2 dz@S NI dzNBE Rdz LINBRdAzZA G Sy idNInyS QI yyd:

b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Page8 sur129
Version 2.0¢-b FR- SWD@&safety Drive & Wheel Drive



NIDEC

3. Description

aSaal3S RQlFGSNIAaaSyYSSWDR équifick de C
f Q2LIGA2Y FTNBAY RS LI N

AT adz2NFIFOS Rdz FNBAY LISdzi ¥
température avoisinant les 100°C et peut ainsi présenter ul
risque de brllure lors de la manipulation du prodajirés une
phase d'utilisation.
L'y LA OG23NI YYS Dutper@fiacs chaude®oalSe/ sir
f QSGAjdzSGGS GSOKyYyAldzS @OAaSyli

A

3.1. Présentationet caractéristiques principales

SWD® Core

Présentation

Option frein

Boitier

Contrdleur sécuritaire

Moteur BLD®M

Réducteur planétaird, 2 ou 3 étage(s)

g A W N P

Caractéristiques principales

{2NIAS RQI NB N Claveté@ 14 mm

Usage typique Convoyage ou levage sécuritaire
Indice IP IP66 (botitier électronique)
Tension nominale 24 VDC
Moteur BLDC PM
Puissance nominale Wdza IpBWHST)
Transmission sans, 1, 2 ou-gtages
Option(s) Frein de stationnementB
b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Paged sur129
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Transmissions disponibles

Referencg Product ID Stage(s) Ratio Nominal speed Nominal torque
commerciale (exact value) (rpm) (Nm)
EW2A000NO0Ox ezSWDcore.0x/C 0 1 1400 1.7
EW2A000N04x ezSWDcore.4x/C 1 43.71) 370 5.0
EW2A000N14% ezSWDcore.14x/C 5 14 (13.73) 100 17
EW2A000N25x ezSWDcore.25x/C 25 (25.01) 56 25
EW2A000N50x ezSWDcore.50x/C 50 (50.89) 28 25
EW2A000N99x ezSWDcore.100x/C 100(99.51) 14 25
*référence commerciale standard
Valeursde laréférence standardeW2A000N14x
Vitesse 0a 130 rpm
Performance nominale 17Nm a 100 rpm
Couple de pointe 37 Nm
Transmission Planétairec 2 étagesratio 14:1 valeur exacte (63/1%)
SWD® 125
Présentation
1 | Option frein
2 Boitier
3  Contr6leur sécuritaire
4  Moteur BLD®M
5  Roued 125mm avec réducteur intégré
Caractéristigues principales
Format roue @125 mm
Type de bandage PU 80 sh. AProfilé plat
Charge verticale max. 250 kg
b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y PagelOsur129
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VIDEC ez-wheel

Usage typique w2020 wakndj2dee't
Indice IP IP66(boitier électronique)
Moteur BLDC PM

Puissance nominale Wdza IR@2O(S1)
Transmission 1 ou 2étages

Option(s) Frein de stationnementB

Transmissions disponibles

Referenge Product ID Stage(s) Ratio Nominal speed Nominal torque
commerciale (exact value) (rpm) (Nm)
EW2A125HNO04x  ezSWD125IM.4x/C 1 4 (3.65) 380 7.9
EW2A125HN14x | ezSWD125IM.14x/C 2 14(13.53) 100 27

*référence commerciale standard

Valeurs de la référencgtandardEW2A125HNO4x

Vitesse 0 allkm/h

Effort de poussée 20 daNg déplace 500 kg

Performance nominale 7.9Nm a380rpm

Couple de pointe 13Nm

Transmission Planétaire 1 étage ratio 4:1 valeur exacte 62/17
SWD® 150

1 Roue @ 156nm avec réducteur intégré
2 | Structureporteuseen fonte
3 | Moteur BLD®M
4 Cellules batterie
b2GA0S RQAYyalGNHzOGAZ2Y Pagellsur129
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BMS
Contréleur sécuritaire
Boitier

0 N o O

Option frein

Caractéristiques principales

Format roue

Type de bandage
Charge verticale max.
Usage typique

Indice IP

Tension nominale
Moteur

Puissance nominale

Transmission

Option(s)

Transmissions disponibles

@150 mm

PU 92 sh. AProfilé plat

700 kg

w2020 Bkl patrhoteud 1m.st

IP66 (botitier électronique)
24 VDC

BLDC PM

185 W (S1)

2-étages

Batterieinterne 100 Wh
Frein de stationnementB

Réfé Ratio  Nominal Nominal
eférence Product ID Stages (exact ominal speed Nominal torque
commerciale value) (rpm) (Nm)
EW2A150Hx14x* ezSWD150IH.14x/Cx 14(13.73) 100 23
EW2A150Hx25x ezSWD150IH.25x/Cx 25(25.01) 56 42
*référence commerciale standard
Valeurs de la référencetandardEW2A150Hx14x
Vitesse 0 & 37km/h
Effort de poussée 60 daNg déplace 1 500 kg
Performance nominale 23daN a100 rpm
Couple de pointe 45 Nm
Transmission Planétaire- 2 étages ratio 14:1 valeur exacte (63/17)
3.2. Fonctions de sécurité
Déconnexion du couple moteui STQ(Safe Torque Off)up to SIL3/PLEat4
b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Pagel2sur129
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SMS(Safe Maximum Speed3LFSafelimited Speed)SLSESDI- (Safe
Direction)up to SIL2/PLHCat3

SB(Safe Brake Control) up 8IL2/PLd/Cat3BBU - (Safe Bake UnlocKk

Contréle moteur

Freinage up to SIL2/PLd/Cat3
Codeur 30 ppr (mobr shaft, beforereduction) - SIL2/PLCat3
Interface CANopen Safety® CI'IIIoE@m

Safety InputsQSSB compliant

33./ 2yRAGA2Y A RQdziAft A&l GAZ2Y

Températures 0 to +40°C
Indice IP IP66(boitier électronique)

Période de maintenance 5 years

/N Le produit est destiné a étre intégré dans une machine. liezstmmandé de capoter la machine pour
SOAGSNI £ QF 00854 RANBOG RS& dziAftAal GSdzNBE FAYIl dzE & f

Etanchéité du produit

Pour garantir la durée de vie des produ#®/CR) nous recommandons de boucher les connecteurs non utilisés
par lesbouchons de connecteurs fournis.

Des bouchons compatibles sattisponibles awataloguelDEC e¥Vheel

1SLSa, vitesse slire asymétrigiomction spécifique eaVheelR) non spécifiée pata norme CEl 61868-2.

2SBU, désengagement s(r du frein, fonction spécifiqu@/bezel® non spécifiée par la norme CEl 61800.

3 Les valeurs de référence, basées sur des conditions standard de test, peuvent varier en fonction des différents
OFa RQdzal 3So
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3.4. Etiquette du produit

ExempleR &@iquette pour leproduit SWERCoreEW2A000N148 :

/®

. ez-wheel

|| SWD® CORE SAFETY DRIVE EI D E ‘
EW2A-000N14B

|| Ref. ezSWDcore.14B/C
|| Technology: BLDC

{| Nominal speed;100:pm III IIiIIIIIIII IIII IIIII
|| Nominal power: 185 W (S1)
|| Peak torque: 37 N-m III Ilillll IIII III| IIIII

1 ADE IN FRANCE
|| Safety features:
|| Safe motion: SIL2/PLd CANcoen

STO: SIL3/PLe

e

Code article

Origine géographique du produit
Pictogramme réglementaire
Reference commerciale,

6  Performanceldu moteur,
Fonctions sécuritaires

ga b~ WN PP

3.5. Applications

Identification ce la famille de produit et de lgamme
Identification du fabriquanet de la marque commerciale

es produits SWIR sont destiné aux applications de déplacement de charges contrlées en vitesse, pour

téélj dzSt £t Sa f QF LILNBOAII GA2Yy Rdz NR A

aljdzS 2dzaGAFAS 1
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VIDEC ez-wheel

wRobots mobiles
wNavettes a palettes
wChariots a levage

wConvoyeurs
4. Synoptique
SWD®
' N a N ) - ,
~ Power o SDI ;
24vbe | management ” o e S [ ‘ @ (®)
[ .
On
N _/ SLS . S
STO
Y
a N
10 > Sﬁfgty
10 Internal
Safe In braking
\ ) SLSa Brake
SBC
R
SMS ety
> rake
CANOpen
safety ———t— CAN SBC External
SBU braking
o J o %
7 N . J

Prog / Diag USB -
(Future Use) ETH

Figurel - Synoptique général du produit

A\ Lesfonction SBCSLSa, SMS et S&uhtimplémentées a partir de la versiof 2 3A OA S{2.04C A NI 6 | NB

a Moteur et Réducteur

Codeur de sécurité

r T

@) Freinexternede sécurité

L a
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VIDEC

5. Interfaces

51.+dzS RQSyaSyvyof$S
Identification des ensembles mécaniques

SWD® Core

Figure2 - Vue d'ensemble des interfaces mécaniqu&sVD® Core

1 Bridede montagedu réducteur

2 Axe de montage wlfrein

3 Plots de montage du frein
SWD® 125

Figure3 - Vue d'ensemble des interfaces mécaniqu8VD® 125

1 Plots de montage du frein
2 Axe de montage du frein
b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Pagel6sur129
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SWD® 150

Figure4 - Vue d'ensemble des interfaces mécaniqu8sVD® 150

1 Plots de montage du frein
2 Axe de montage du frein
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VIDEC ez-wheel

Identification des connecteurs et LEDs
SWD® Core

Et,

SWD® 125

Connecteur I/O
Connecteur 24VDC
Connecteur CAN
Connecteur USB
Connecteur ETH
(Réservé un usage futur)

a s wnN kP

Figure5 - Identification des connecteurs

1 LED Statut
2 LED CAN
3 LEDETH
(Réservé un usage futur)
4 Connecteur frein

Figure6 - Vue arriérejdentification des LEDet du connecteur frein

b2GA0S RQAYAUGINHzOGAZ2Y Pagel8sur129
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VIDEC ez-wheel

SWD® 150

Figure? - Identification des connecteurs et des LESSVD® 150

Connecteur CAN
Connecteur 24VDC
Connecteur 1/0
Connecteur USB
Connecteur ETH
(Réservé a un usage futur)
LEDStatus
7 LED CAN
8 LEDETH

(Réservé a un usage futur)
9 Connecteur frein

a b~ WDN P

»
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VIDEC ez-wheel

5.2. Connecteurs

[ QdzGAf A& dA2Y RS ONofSa @yFRSEdzSdryiS T2 ANJ&RBESgEes NE D12 Y S I
pour le bus CAN

Plan d'implantation des connecteurs

Face avant Face arriere

@14 max @14 max

D21 max -

o /
Our brake measures @75 mm |

Figure8 - Plan d'implantation des connecteurs

Connecteur I/O

Le connecteur I/O est de type M1P2 pbles,codageA, femelle Illregroupe les entrées de sécuriffNSafeket
de mise en route du produ{STO). peutaussia S NIIA NJ R Q Aey piuS NuFcbn@eSteut CADI dédié) de
RSLIZ2 NI RQI f povrSlgspérighérigués tisroes

[ Pin# Désgnation |
1 CANH

INSafe4 ,

CAN L

24 VDC sortielamentation (2A)¢ si activée=,

STO1: (0V: Safe Staté 24 VDCDrive enable)

GNDsortie dimentation (2A)

INSafe_1,

STO2: (0V: Safe Staté 24 VDCDrive enable)

INSafe3 ,

10 INSafe_2,

11 GND INFrom external device)

12 ON: Tirer a GND pour mettre a ON

(Réservé a un usage futur)

© 00 ~NO O~ WwN

AN TS O02yySOGSdzNI yS LISdzii sGNB dAWIRAAS O2YYS &2dz2NOS R
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VIDEC

Les cables suivants peuvent étre utilisés ppu@ A Y 1 SNF I OSNJI:l dz 02y y SOGSdzNJ Lk h
- Cables compatibles disponibles eataloguel DEC e¥Vheel
Connecteur 24 VDC

[ S O02yySOGSdz2NI RQIFtAYSyhl GA2y5 ples, cadage (45B)iemeReSNouse LIS amt
préconisonsde mettre la sourceR QI £ A YSy (I ( A 2 yu SWibRafifdezimiter I8l BlisiaSion He

LidzA 441 yOS REya £8a ONoGESad !yS f2y3dSdiNI YIEwmestt S RS C
conseillée.

2 + Alimentation 24 VDC (16A)

3 GND Alimentation (16A)
4 GND Alimentation (16A) Q D

FE Masse mécanique reliée au chassis

Pin#  Désignation
1 + Alimentation 24 VDC (16A)

[ Sa ONofSa adAgGlyida LISd@Syid siGNB dziAf A&dSE LI2dzNJ aQAYy (S

- Cables compatibles disponibles eatalogue DEGzWheel
- Phoenix Contact SAEP-M12MSL/ 1,5280 FE SK 1414884 1.5m
- Phoenix Contact SASR-M12MRL/ 1,5280 FE SH1414851 1.5m(Uniqguement pouSWER150)

Connecteur CAN

Le connecteur CAN est de typH 2, 5 poles, codagd, femellep Lt LISdzi & SNIBANI RQAY G SNFI O
RQL f A Y Sy pouridds défiphérigues tierces, comme des capteurs additionnels.

[ QAYLX FydF A2y Sai300ksyrfesiNaffscestCAN dtandArRidedsS / A !

Pin#  Désignation 4 3
1 Masse mécanique
2 24 VDC sortie alimentatio@A)- si activée=, O C5)O
3 GND Alimentation (4A) O O
4 CAN H 1 NS,
5 CAN L
AN TS 02yySOGSdzNI yS LISdzi sUGNBE dAWIBAAS O2YYS &2d2NDS R

[ Sa ONofSa adAGlyida LISdzSyid sOONS dziAf A&SE LI2dzNJ aQAYy (S

- Cables compatibles disponibles eatalogue DEC e¥Vheel
- Phoenix Contact SASP-MR/ 2,923 CAN SC1419044 2m
- TEConnectivity227310Q 1.5m

Connecteur USB

Le connecteur USB est de type MBpobles,codageB, femelle Il sert uniguement pour lamise a jouret le
diagnosticdu produE S yS R2A G s ( NBxplizeR © A Gofy el @isbhs@& BcufitédiisO O 2 NR
peine de perdre toute garantie.

Pin#  Désignation

1 V_USB
2 USB D+
b2GiA0S RQAYAGNHOGA2Z2Y Page21 sur129
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NIDEC

3 USB P
4 GND USB
5 USB IdNC)

[ S& ONofSa adAgryGa LISdz@Syd siNB dziAfAasSa LIR2dz2NI aQAy (S
- Cables compatibledisponibles au catatjueIDEC e¥Vheel
- Phoenix Contact SAEP-M 8MSB/ 1,5115¢ 1404461 1.5m

- Phoenix Contact SASPM 8MS/ 2,0920¢ 1575712 2.0m
- Phoenix Contact SASPM 8MR/920/...¢ 1575903 | RS (G2 2 NRSNW®Q

Connecteur ETH
/N Le connecteur ETH eékervé a un usage futur et ne doit pas étre connecté.
Connecteur Frein externe

Le connecteude frein externeest de typeM8, 3 pbles, codagd, femelle. lest utilisé pour brancher un frein
électromécaniqueactionné par la sortie S§Safe Brake Contrdl)

Pin#  Désignation

1 SBQCommand :
3 GND_SBC ? !

4 V_SB@BRAKE_LOCK_CHECK)

- Pin 1 est utilisée pour commander le frein. Si l'alimentation est présente (24VDC), le frein estSuvert.
aucune alimentation n'est fournie (OVDC), le frein est fermé et retient I'arbre du moteur. La
consommation de courant pour le maintenir ouvert est d'environ 0,5A. Le courant maximum pouvant
étre fourni par le SWD® est dA, si le courant dépasse cette valeur, un message d'urgence (EMCY) est
Sygz2es ¢SO tS 02RS R NN dzNIEA YZNW Y Sm i KB A § NISIE dziSING E&x

- Pin 3 est connectée a la masse électrique (GND).

- Pin 4 est utilisée pour vérifier que la tension est la méme sur la Pinl et la Pin4. La vérification se produit
LISNA2RAdzSYSyd + fUSGIFG t5{ Whtow!¢Lhb 9b!.[95Q ¢
True »).

Consultez/otre revendeumpour obtenir un frein compatible avec votre produit.

ALYLXE SYSYdS t LI NIANI RS20xr OSNEA2Y t23A0ASt WCANXGI NB
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VIDEC ez-wheel

6. Information et montage mécaniqus

6.1. Dimensions du conditionnement et contenu du pack

SWE®R Core

1 Profondeur: 170 mm
2 Largeur. 150 mm
3 | Hauteur: 306 mm

Cale supérieure
ProduitSWD® Core
Cale inférieure
Conditionnement

A WOWN PR

/v Pour toutes les opérations de logistique du moteur seul, utilde préférence le conditionnement
RQ2NAIAYSD

A 1S O2yRAGAZ2YYSYSYyG yQSad LI & LINBGdz L}2dz2NJ dzy Sy @2Ai
RQSY@2A Rdz O2f A& aSdzZ Y LINBB2ANI dzyS LINRPGSOGAZ2Y adz
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NIDEC ez- wheel

SWD® 125

1 Profondeur: 170 mm
Largeur. 150 mm
3 | Hauteur: 310mm

N

1 Cale supérieure

2  ProduitSWD®L25

3 | Cale inférieure

4 | Conditionnement
SWD® 150

Définition dupackaging en cosr

b23A0S RQAYyaldNHOGAZY Page24sur129
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VIDEC ez-wheel

6.2. Dimensions hors tougt poids’

SWD® Core

L 95,5
12 !
10
(*8.6-10.3) o ﬂ]
i Shaft @8gé and
location for key -
5 g DIN 6885-A2x2x14 = 4x M5 Depth 8 mm
= D Max Torque : 4 Nm
k= S*
17,9
without shaft
protection
112 17.2-19.1)
3x M4 depth 7 mm
Max Torque : 4 Nm'
Figure9 - Dimensions hors tout SWD® Coneu
388#0,6_ "G" 112 =
4 fixing points
key — M5 depth 12 mm
DIN 6885-ASXE18 ﬂ]::f‘ Max Torque : 5 Nm
i |
©52+0,1

@90
D62
D407
L
—

[
N

20
= 5 with shaft
b protection
1=

Figurel0- Dimensions hors tout SWD® Coravec réducteys)

35
with break

npn

Figurell - Dimensions hors totSWD® Coreavecfrein externe

5Valeurs indicatives +10%
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NIDEC

DSIFNb2E 5AY aDé 5 Avecfrein

1-stage 2-stages 3-stages externe
- - - U
42.9 - - U
42.9 - - Y
- 59.8 - U
- 59.8 - Y
- - 76.8 U
- - 76.8 Y
SWD® 125
oL
49.7 $0.6 "G"
] b b
:ﬁj’ 179 8
qigs |
e
- -
— 37

BAY afJ ¢

@

20

with shaft

protection

(mm)
144
214
229
231
246
248
263

131.5+0.6

Poids+ 10%
(kg)
2.7
35
4.1
3.6
4.4
3.9
4.7

Figurel3- Dimensions hors tout \8WD® 122-stagea Q

4x fixing points

Mé depth 17 5020.1
N,

o
=
.
4 s
40+0,3
"

35

with break

111.540.6

Figurel4 - Dimensions hors tout \8WD® 123-stagea &) freinexterne

18
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NIDEC

DSIFNDP2E 5AY aD¢

Avec freinexterne 5AY a €

Poidst 10% (kg)

1-stage 2-stages
111 - U 181 6.2
111 - V 196 7
- 128 U 198 6.5
- 128 \ 213 7.3
SWD® 150
193
@66+0,1
3x M4
depth 7
173
0|
b
3
4x fixing points 105
M10 depth 20
S
1 \q_
p f
+l Oy
~0 <
) M~
Figurel5 - Dimensions hors tout'8WO® 150 24 & | 3
b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Page27sur129
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IDEC

208

Figurel6 - Dimensions hors tot' 8Wm® 150 2 (i 353 Q I #SO FNBAYy SE

SWD® 150ersions Poidst 10% (kg)
SWD® 15avecgearbox 2stages 10.5
SWD® 156avecgearbox 2stages et frein externe 11.3

63.{ LISOAFTAOIGA2ya YSOIyAldzSa RS Yzydal3asS Si
SWI® Core

Recommandation de montage @WD® Coneu (sans réducteur)

PRdzNJ G2dzi Y2y dl 38 & LIBoOsAcBnbultedizS & dzNJ £ QF ES Y2 i SdzNE

i NEJAMAIS I LISNJ 2dz FNI LILISNI &dzNJ € QF ES
i NE JAMAIS E S N S NJ -Beta 3@ ValeNrd indiqdées au paragraireeur! Source du renvoi i
ntrouvable. Erreur! Source du renvoi introuvable.

o ATTENTION le Y2y (il 3§ RQI Nb NBut ekt@ihek QiesO RfforigE axiaux

supplémentaires

NEJAMAISTFSOGdzSNI RS Y2 RA TAddHupalRky YSOIyAljdzsS RS
NE JAMAISerrerles vis2 dzaelj ir@e (trous borgnes).
NE JAMAI@xcéder le couple maximum de serrage

e e e

dessous)
10 :
(*8.6-10.3) \
il
I
1)
[_I
i_l s |
TV, 17.9
— without shaft
protection
(*17.2-19.1)
Figurel7-¢ 2 f SNI Yy OS & dzNWERE@brdlduNS Y 2 (i S dzNJ
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IDEC

Caractéristiques de sortie

Chargeradialemaxd a SRA I y S Rsbrtief Q 330N
Charge axiale maxEn fonctionnement) 220 N
9FF2NI FEALE YIE® &dzNJ { Consultexotre revendeur

{dA@GFyG £S Y2RS RS Y2y {il 3S adz2NJ £t QF NDNB Y23 SdzNJ dzy 2dziA

Consultewotre revendeupourLJt dzda RQAYF2NX I GA2Y @

Cas spéciaux
Veuillez mus consultepour connaitre les charges maximales admissibles pour des cas non défigssais.
Par exemple

- Chargeaadiak non centré

- Charge axiale et radiatombiné

/N La face avant du moteur présente un indice de protect®20

SN¢

| / /’/-) V\\\ D
\ e . // % 14H7
\ / A
W \ g\
| A\ a T
'a . PRENG”
/// : ?O | // +)\
/ / of - =~ -+
\ / sl | \(\'; ‘ _,,/'ﬂ
\\ / . - ‘) "'
\\ { N\ /
\ AN /S
\‘I $520,1 \\ ,//
InterfaceSWIERCore Interface transmission moteur

Présenter le produisSWD® Corg dzNJ f Qrhachin8aNdEa: jOd2Q L Y A dlssufage plarde(i § S f DHzNIRS R S
visM5 (nonfourrdd 0 & SNNBNJ £ S LansBhiezA G A dzNJ f QAY G SNF I OS

i NE JAMAIstiliser de marteau pour mettre en place le produit
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- Couple deserrage des 4 vis M5 (non foues): 5 Nm.
- Longueur de filetage en prise dans le prod@t 10 mm.
- Utilisation de frein filet et/ou rondelles frein (non fournis).

Pour une étanchéité supérieure a IP5R) IP20 pour les versions sans réducteitgnchéifier le roulement
RQI NBNB LI NJ £ QF LILX A Ol niaghhe/ (x4Rt3e p@@ASMDE® SofeipBWDR Th)eéti S NF I O
SYyGNB tQAYGISNFIOS OtASyd S tQlFLIWX AOFGA2Z2zYy Ot ASYyd o

application, nous laissons le soin a chaduegrateur de mettre en place les solutions nécessaires a son
application.

S
o

Caractéristiques de sortie

Version standard dSWD® Core

Chargeradialemaxy a SRAFYS RS f Q 360 N
Charge axiale maxXEn fonctionnement) 100 N
9FF2NI FEAFE YIFE® &dzNJ { 1000 N

Autres versions disponibles

Transmission

1-stage 2-stages 3-stages
Chargeradialemaxy a SRAIYyS RS f Q 240N 360 N 520 N
Charge axiale maxXEn fonctionnement) 70 N 100 N 150 N
9OFF2NI FEAILE YIFE® &dzNJ f 1000 N 1000 N 1000 N
b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Page30sur129
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SWI®125

wSO2YYIlI YRIGA2YE ROASBWBRIIZSIF GA2Y YI OKAYyS Rdz

497 50

& .

100
|
118

3 A
\
\
\\
\\ 4x Fixing points
\ Mé depth 17

SWD® 150

wSO2YYI VRIGAZ2Yya ROABWIRISG G GA2Y YI OKAYS Rdz

4x fixing points 105
MI10 depth 20

L/

56 +0,3
74,9 +0,6

_
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7. £28 1 Viad ROSGF G Rdz

71.a2RS RQIFIFTFAOKI SWDRRS & @2el yia Rdz
[ Sa g2elyita FT2yOQuAaz2yySyid adadlyid fS5Sa -3GFda RQFFFAOKI 3

LED on LaLED est allumée

- La LED est éteinte

LED scintillante La LERlignotea environ 10 Hz (50 ms @50 ms off)

LED clignotante La LERIlignotea environ 2,5 Hz (200 ms 6200 ms off)

LED simplélash La LED montréflash & dzA @A RQdzy I NNk G f 2y 3 oHAn

La LED montreflash da dzA @A & RQdzy | NNk G f 2y 3
(200 ms on / 200 ms off200 ms on / 1000 ms off)

La LED montraflash a dzA @A & RQdzy | NNk G f 2y 3
(200 ms on / 200 ms off200 ms on / 200 ms off200 ms on / 1000 ms off)
La LED montréflashda dzA @A & RQdzy | NN G f 2y 3
LED quadruplélash = (200 ms on / 200 ms off 200 ms on / 200 ms off 200 ms on / 200 ms off 200 ms
on /1000 ms off)
Dans les phases de mise ajourSWR0 6 2 2 i f 2 RSNDL X f QF FFAOKI 3S Rdz @2l yi

LED doubldlash

LED tripleflash

72! FFAOKI 3S Rdz @2l yid RQSGlIG {dGFrddza [ 95

[ S ©@2el y BWBGHd LED) Bsiain voyant bicolore rouge ou vert qui indique le statut défini par la
machine & états du standard C182:

(E@CA402 | | LEDvete __|LEDrouge

Not Ready to switch on (Encours) LED simpléash -

Not Ready to switch on (ErreurRQAYAGALF £/ - LED simpléash
Switch on disabled LED doubldash -

Ready to switch on LED tripldlash -

Switched on LED clignotante -

Operation enabled LED on -

Operation enabled (STO actif) - LED on

Quick stop active LED on LED doubldéash
Fault reaction active LED scintillante LED scintillante
Fault - LED clignotante

Dans les phases de mise a jour $WVI® (bootloader), le voyant LED Status est orange fixe (vert + rouge), et
rouge si la mise a jouréchoué.

8 Only forSWI® products manufactured since October 2023
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73.! TFAOKI3AS Rdz g2elyid RQSGlIG Rdz 6dza /! b

[ S @2etyld RQSGFIG Rdz 6dza /!b o/!b [950 Sad dzy @2elyid o
bus CANopen d8BWER:

(EiCANopen | LEDvete | LEDrouge
Bus Off - -
Initialisation (En cours) - -
Initialisation O9NNBdzNJ RQAY AU - LED clignotante
Pre-Operational LED clignotante -
Operational LED on -
Stopped LED simpléash -

8. Alimentation

8.1. Alimentation 32A

Une alimentation dedeux fois 16 ampeéres (32A), est possible via le connecteur 24 VDGciQeduinet de
transmettre la puissance nécessaire au fonctionnemenSWCR)

DAFFSNBy(iSa Ol dza 8 az2NJAQFE NNE dzbl) £IQuz0 S Y 6 y (i | uheitengioh trdp2 G I YY Sy
haute outrop basse. Obient.  f I & daérénSropRpdaiant.

[ Sa &a4SdzAfa RQIFIfSNISE R2AOGSy(d siNB RSLI aasa LISYRFIyd dz
aSdAta RQSNNBdNE ljdzk yd £ SdzE a2y d RSOf SyOKSa AYYSRAL
9y T2y OilAz2y RS I O2y FAIdzNIwiiX 2 gzy RS S NIB dziRIS O K WG BIBIR NI 6 §
O2y NI ANBYSYydG t dzyS It SNIST ljdzA yS tQFFFSOGS LI aod
Les valeurs des seuils sont les suivants
Type Niveau Seuils Timeout EMCY message
Soustension Alerte 16 Volts 1000 ms \
Erreur 14 Volts - \%
Surtension Alerte 32 Volts 1000 ms \
Erreur 34 Volts - \%
Surcourant Alerte 25 Amperes 1000 ms U
Erreur 30 Amperes - U

/ SNIiF AySa RS 0O0Sa SNNBdzZNBE Sy@2AiAS8Syid dzy YS&aal3dS RQdzZNASyC
ciRSaadzad® [2NAdzS tS yAdSIdz ROSNNBdzNI Sad FdGSAyds OS¢
affecté en fonction de la configurat2 y R SW S NIPHND SdiS R, lpad dégadtde moteunbasgule en état
pré-opérationnel.

8.2. Alimentation 2A et 4A

Unealimentation24 VDCsurle connecteur CANe 4Aet le connecteur/IO de 2A est configurableCelleci peut
LISNXYSGGNSE RQIEAYSYGSNI RSa LISNALIKSNAIdzSa GASNODSasz LI N
et le SWER

Lesobjets WO 2 y (i N2 f y S(B400p 1) letyydi2 fy i W@ t ¢ S HZnao(ek), yevrretpenttda aodigurer
f QF tf A YSy { buiickszohneftglirs.H n *

b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Page33sur129
Version 2.0¢-b FR- SWD@&safety Drive & Wheel Drive



VIDEC ez-wheel

Value 0 1

Lf Sad LkraarofS | dzQ dzy S S NNEB dzNJ 6 f patjededipld ug coaranyderfaidg Ol A 2 V' Y
trop élever Les objetsV a G | t] dzd SEG Oy (SHit AWaQ) I dirdmng Enip&meftenzdg | £ A Y Q ¢

O2yylIniNB tQSitl RS fQlIfAYSyllGA2y &dz2NJ O0Sa 02y ySOGSdaN
Value 0 1

[ Q202S0i NBG2dZNY 8 dzNBOYy 828> dzl Sy SHNB R §A4 G QL f AYSY Gl GAz2y

Index Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
index Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

2400h control_ext_can_alim

2400h 02h control_ext_can_alim us 1h RW - - 0 255 1
2401h 0lh status_ext_can_alim us Oh RW - - 0 255 1
2401h 02h status_ext_canio_alim us Oh RW - - 0 255 1

i tIF N RSTFldziz fQIfAYSYyGFEGA2Y adzaNJ €S O02yySOGSdz2NI /! b
i Si la configuration est sauvegardemlleci sera appliquée aprés undémarrage,la configuration
fQFfAYSYGdlFidA2y &SN} I OGABSS adz2NJ OSk0O0Sa O2yy SO SdzN
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9. BusCAN etProtocole CANopen

9.1. Caractéristiquedu bus

Rcan
120 Y

SWD®
(o m————————————————— e — e —————————————
! !
1

1

1

1

1

:

: CAN
: TCAN1043

1

1

: CAN_H

1

: CAN_L

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

H 10
1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

]

Figurel8- Schéma électrique interne du bus CAN

92.. AN GS Rdz ydzdzR /' Db 6. dzZRNJ 4SO

Le Baudrate par défaut dBWI® est 1.000.000ps. Gette valeur est configurable.

La configuration peut étre réalisée de deux manieres différe(@asnode NMT Pr®p):

-t NJ f QA Y ( Soljpt SuRlistibnhaN&SWRE / B §FA 3 dzNB . A ( Oxe1000&Yy I t I NI YS
Par le protocole LS ayer Settings Services)

[ 02y TFAIdNI A2y LI N €S RAOGAZ2YYIANB 5Q8FTFS00GdS Sy o

- Ecriturede la valeurcorrespondante au Baudrat® K 2 A & AobjaR tuydictioringreW/ 2 y F A 3dzNB . A
CAYAY I t I NI YBISNEQ nEnmMAan

- Enregistrement de la configuration des paramétres de communicatio8. (d)

- Chargement de la nouvelle configurativia 1a02 YYI YRS ba¢ WYwSasSa O2YYdzy Aol i

[ 2NERIjdzS 1jdzQAf | SiGS Sy NBVDESIINTG IS NAEAAARIS WA A HdgylUS / LDSONRLSS y
utilisé au prochain démarrage.

TLYLE SYSYGS £ LINIGANI RS 1 GOSNBA2Y f23A0A8t WCANNGI NB
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Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Configure Bit Timing

0T 0 Parameters

Value Baudrate (bps)

0 1.000.000
2100 1 800.000
Configure Bit Timing Parameters 2 500.000

3 250.000

4 125.000

93.LRSY (A TALIl yi(NoRediD)Yy dzdzR / ! b
[ QARSYUATAFIY(d RQdzy ydzdzR /! b2LISy LISNX¥SG RQARSYGAFASNI d
des identifiants de messages CAN par défaut.
[ QARSY (A T A $WDRdsIF1NLeReS/Aldudedt corfidprable.
[ O2yFAIdzNI §A2Y RS €t QARSYGAFALI VienibdelMBREE NBIf A&SS

t I NJ f QA Y (eScRINSIRHOhNRINGR210 sousndex 0x00
Par le protocole L8f ayer Settings Services)

[ O2yFAIdNI GA2Y LI NI €S :RAOGAZ2YYIFIANB aQSF¥FFSOGdzS Sy o

- 9ONAR(GdzZNBE Rdz b2RS LR OK2A&4A RlIya fQSYGNBS HmMawm
- Enregistrement de la configuration des parametres de communicatio8.(0
- Chargement de la nouvelle configurativiadzy’ S 02 YYlF YRS ba¢ WwwSaSid O02YYdzyA

[ 2N&lj dzS |j dzQA ff QA RS S ASYANS/ ARest iakRdniByine Rai® QF € A YSY G GA2y 3 ¢
utilisé au prochain démarrage.

Name Data Default Access PDO Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

210%, 0 Node Id

AT Y2RATFAOLNGA2WIREQOK QWRS YRAFKLIYOG RadzNI £ 1 O2y T A 3 dzNJ
Lors de la configuration dSWD& f Qdzii A f A arladlsSrezNdfigRratibnidesgpSranietreS de
O2YYdzyAOFGA2Yy oO0t5hE {5hX X0o

A Seus les identifiants du messageHeartbeat» et du SDO server 1 sont mis a jour automatiquement
lors de la reconfiguration du Node Id.

9.4. Résistance de terminaison

[2NBjdzS €8 OFNAFGSdNI Sad aAddzS Sy SEGNBYA féBesshi®. 0 dzaz ¢

[ @1 fSdzNJ RS OSidS NBairaidlyOS R2A0G siNB RSUSNNAYSS LI

La mise en place de la résistance de terminaison peut se faire simplement de 2 moyens :

- Ajouter unerésistance de terminaison sur un des connectalu®us CANentre CAN H et CAN L
- En activanta résistance de terminaison interre SWD®

8 Implémenté goartir de laversionlogiciel\Pirmware1.2.x)

b2GA0S RQAYAUGINHzOGAZ2Y Page36sur129
Version 2.0¢-b FR- SWD@&safety Drive & Wheel Drive



VIDEC

Le variateurdu SWI® inclut une résistance de terminaison dedzd R2y G f QF OGA @G A2y S
logiciellement.

/N La résistance interne eattivée dans la configuration par défaut.
/N Lors de la phase de démarrage du variatewteur2 dz f 2 N& R Qdzy N
temps dequela configuration choisisoit appliquée

&
Qx
w
[N
™M

f 1 NBaA

CAN_H ‘
5
N
—
o
0x210200 —— /
CAN_L
Figurel9 - Activation de la résistance de terminaison interne
Powersupply
tRCAN_boot

Rtermination

Figure20 - Diagramme d'initialisation du bus CAN

Min Max Valeur Unité
Rean Résistance de terminaison interne 120 K
Temps de mise en place de danfiguration résistance

. , <500 ms
interne au démarrage

trRcAN_boot
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Name Data Default Access Lower Upper Size in
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

2102 00h R Termination BOOL
2102: R Termination Deactivated Activated
Value 0 1

9.5. Identité du produit SWD®

Les donnésR Q A R Sy (dd SWDEsbniid&ceitys dang obiet 1018, suivant ce format

Number of entries Unsigned8

0ln VendorID 00000515 Unsigned32

1018 02, Product code S Unsigned32
03 Revision number -10 Unsigned32

04n Serial number -1 Unsigned32

9.6. Protocole NMT(Network ManagemenTgt Machinea états

Ly ydzdzR /! b2 LISy NI & L)§ubdbr&spdnd & sorvdtaCdé déyh&rage et Feifdnétionnement.
Les transitiondR Q S pduvedt étreréaliséesautomatiquanent, ou bienSy NBL}R2yaS t dzyS NXBIj dzs
CANopen Master.

Le protocole NMT (Network Management) permet fd@e réagir cette machine a étaSi RS O2yy !l A (i NB
NMTRQdzy Yy dzdzR: /! b2 LISY

9 Specific ID according to tH8WER device use(k.g ezSWDcore.14/(EW2A000N14A hasID 3).Refer to the
product itself

10Bit 3116 is the major revision number. Bit-06the minor revision numbeCf. releasaotes

11 Specific serial number, refer to the product its€fution encoded format differs from the sticker.
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Power on or hardware reset

l @

v

————» Initialisation «
—> <
(14) (2 (11)
Pre-operational
)
(4) )
(13) (10)
Stopped
3 (6)
v v
8
(12) ® 9)
Operational

Figure21-5 A ANJ YYS RS YIOKAYS t Sl G ba¢ RQdzy LISNRLIKS

) At Power on the NMT stataitializationis entered autonomously
(2) NMT stateinitializationfinished¢ enter NMT statePre-operational automatically
3) NMT service start remote node indication or by local control
4), (7 NMT service enter preperational indication
(5), (8) NMT service stop remote node indication
(6) NMT service start remote node indication

(9), (10), (11)  NMT service reset node indication

(12), (13), (14) NMT service reset communication indication
[ RAALRYAOATAGS RSa LINRG2 02 f-Gedsolr résénie RetdSoniilieS G I & Rdz y

Pre-operational Operational Stopped

PDO
SDO Y
NMT Y,
EMCY Y
SRDO
SYNC Y
Heartbeat \Y,
Timestamp Not supported

< KKK <K<LK L
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9.7. PDO(Process Data Object)

[ Sa t5h az2yid RSa YSaal 3Sasdusody Fadicteyf@i2 yi aRSYOK: | ySHIENIR S YR 2y
/1 b2LISY LINRPRAzOGSdzNJ SYS{G dzy YSaal 3S ljdzA a SN Polrdeya2YYS
producteur: le PDO est considéré comme un TPDOTfansmis), le méme message est un RPD®¢ERu) pour

le ou les consommate(s).

Un message PDO est caractérisé par des parametres de communication regroupant

- Sonidentifiant sur le bus CA{CANID)
- Sesy2RS& RQSYAaaAzy 2dz RS NBOSLIiAz2yYy
- Sonactivation

Etpar des parameétres de mappii@ SONR @ y i f QSy aSYo feSpaReSniessayg.yy SSa (G NI ya

PROCESS DATA OBJECT (PDO)

Producer Consumer(s)
request DLC=1to 8 indication(s)
> » Application object(s) > >
—

CAN-ID = pre-defined or user-specific I

LeSWD® dzLJLJ2 NIIS 2dzaljdzQt y t5ha Sy SYAaairzy 6¢t5ho

w

(et
<

—

Parameétres de communication

Les parametres de communication des RPé&rmettent de définir si un message est activé, son identité sur le
bus (CAND) etsesO2 Y RA A2y & RQSYA&aaAz2y 2dz RS NBOSLWLIiAzy®

Pour chacun des message®@my d7dzR> dzyS Sy (G NBS Rdz RA Osdshpargmyetres N&S /! b 2 L
communication. Les paramétres de communication des RRDQ accessibka partir desindex 1400 2 dzaalj dzQ
1407y, et ceux concernant les TPB@esindex 1800 2 dzaaljl 8GR

La structure de configuration des parameétres de communicaiitenformat suivant

Daia ype

Number of entries Unsigned8
0ln COBRID Unsigned32
RPDOs:
140Gto 1407 02 Transmission type Unsigned8
VP 03 Inhibit time UNSIGNED16
180G:to 180
05 Event timer UNSIGNED16
b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Page40sur129
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COBID (:01n
[ QSvy ( NBgermétide spécifier

- [ QA RS y {DAd{i Besdadelsur le bus
- Lavalidatiorou non du message

/N LeSWD®upporte les identifiantele message sur 11 biGANIDO W/ ! b
LI & f QSy @ukredd@eiRTR.t 5 h

(@]]
o
[=2)

YROAYERSYSY i

Pour les RPDleformat du COBD est:

31 30 20 28 1110 0
Valid RTR Frghme 29bit CANID 11-bit CANID
MSB LSB

Valid Oo PDO exists / iyaliq. . .
1y PDO does not exist / is not valid
RTR - Ignored
Frame 0o 11-bit CANID valid (CAMase frame)
29-bit CANID - Ignored
11-bit CANID X 11-bit CANID of the CAN base frame

Pour les TPDO, le format du GlDBest:

31 30 29 28 11 10 0
valid RTR Frame 29-bit CANID 11-bit CANID
1n On =
MSB LSB

BiLS)

valid Ob PDO exists / iwalid.
1y PDO does not exist / is not valid
RTR 1v No RTR allowed ofPDORTRshall not be used with CANopen)
Frame (0 11-bit CANID valid (CAN base frame)
29-bit CANID - Ignored
11-bit CANID X 11-bit CANID of the CAN base frame
Transmissiorype (:02n)

[ S LI NFYSGNB RS (el RS GNIXyavYrAaaizy RQdzy t5h &LISOA
déclenchement. LEWDRsupporte uniqguement le déclenchement sur message synchrone (SYNC).

[ GNIyavyAaarzy RQdzy YSaal3aS Said RSOt SyOKSS LI NI f I
condition de déclenchement peut se configurer sur le nombre de messages (SYNC) recus avant émission.
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Value Description Supported
00n Acyclicsynchronous: A
Triggered when the SYNC message is received and one of the mappe
process data has changed its value after the last transmission.

01n Cyclic synchronougyery sync) X

02n Cyclic synchronougyery 29 SYNC)

03 Cyclic synchronougyery 3 SYNC)

04hn Cyclic synchronougyery 4" SYNC)

0 XU 0 XU

FO, Cyclic synchronougyery 248 SYNC)

Fln Reserved

0 X0

FB:

FG Synchronous RTR only: A
not recommende@dnymore

FDy Asynchronous RTR only:
not recommended anymore

FE Asynchronous:

Triggered by an internal event (e.g. charafestate of one of the mapped process
data or elapsing of the evetiimer or any other event). The devioenufacturer
specifies the internal event triggering the TPDO transmission.

Fk Asynchronous:
As before, but the CiA profile specifies the internal event triggering the TDPO
transmission.

Le type de transmission spécifie la vitessetidasmission basée sur la période de transmissiiunmessage de
synchronisatiofSYNE

- Un type de transmission égal'@0nQ<=ignifie que le message doit étre transmis apg@pgarition du
SYNC mais de maniére acyclique (non périodique), uniquemanesionnée mappée dans un PDO a
changé entre deurmessages de synchronisation (SYNC)

- by (@@Ll RS NI yasgifie ue 2eynesSage doit étre thimsraisrés réception de
chaque message de synchronisation (SYNC).

- Untype de transmissiogui vautentre @1net PQQ  Gignifieque le message doit étre transmajes
chaqueN-ieme objet SYNC.

PDO protocol

Producer Consumer(s)
Sync message . Sync
PDO producer
—
Figure22 - Description des PDO
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Inhibit time (:03)

Le paramétre " Inhibitime" indique le temps en ms a partir duquel le TPDO est autorisé a émettre a nouveau.
La valeur nulle désactive le temps d'inhibition. Il n'est pas permis de modifier la valeur tant que le PDO existe (le
bit 31 du sousndex 0% est mis a €).

Event timer (:05)

Le paramétre "event timer" spécifie la période en ms de la transmission d'un TPDO ou de I'absence d'un RPDO.
La valeur nulle le désactive.

Ce paramétre peut étre utilisé pour la surveillance du délai de réception des messages RPDOs. Si le temps entre
deux réceptions de RPDO est supérieur a ce délai, cela déclenche un message d'urgence (EMCY), avec le code
d'erreur : '8206 : PDO_event timeB,ii £ S ydzdzR LI aaS Sy Sl G RUSNNSddzND

Paramétresde mapping

[ O2y FAIdzNY GA2Yy Rdz Yirehdhtgries dBrézsiui Sorfimclused8aidasSADOVRrS
un objet du dictionnaireque ce soien émission ou en réceptio

LeSWD®upporte la reonfigurationde mapping des PD&par f ufllisateur.
Les données sont concaténées dans le champ data du me€gdge

- En réception (RPDO) le mapping perrdetdécode les données recuslans leRPDO et doncla
mise a jour des données datesdictionnaire SWD®La configuration du mapping des RRR2Gt
réalisée dans les objets 1608 16(0/h.
- 9y SYAAdaAz2y 6¢t5ho €S YIFLLAY3I LISNYSEBDORMDHEO2 RSNJI f
été mises a jour dans le dictionnai®VD®La configuration du mapping des TPDOs est réalisée
dans les objets 1AQ@& 1AO04.

La structure de configuration des parameétres de mappitegformat suivant :

CAN transmission
TPDO ICANIDsee1800Q,01,)

Datafield
1A0Q, | 01, | 08, WGBSl objectG Object E
1A0Q, 10, 200Q, | 02, | ObjectB 4
1A0G, 08, 2001, | 00, | ObjectC
2002, | 00, | Object D
Object E
2003, Object F

Object G

Figure23- TPDO mapping
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CAN transmission
RPDO1 (CANID see140Q,01,)
Datafield

1600, | 0q, 03, 2000, | g, 02, BEBEEIAl | objectG| Object E

160Q, | 01, 08,
160Q, |0 10, 200Q, | 02, Object B
1600Q, MO 08, 2003, | 00, Object C
20032, | 00, Object D
2003, 03,
Object E

Object G

Figure24 - RPDO mapping

Valeurs par défaut

Valid RPD@ | Mapping
(CORBID bit 31)

Controlword

1
2
3
4 Controlword &vl target velocity
5
6
7
8

> > B X P P X

Valid TPDB | Mapping
(CORID bit 31)

X 1 Statusword

A 2 Statusword

X 3 Statusword &positionvalue

X 4 Statusword &velocity actual value
A 5 Statusword

A 6 Statusword

A 7 Statusword

A 8 Statusword

RPDO 1 Controlword

Access PDO . Lower Upper Size in
| N Data T Default Val ) . o
o= TR SEHERERE Type Mapping o Limit Limit Bytes

Communication parameters

1400,

00, Number of entries us 02, RO NO - 02, 02, 1
RW
01, COBID u32 0000 0219 NO - 200, 27R, 4
L RW
02, Transmission type us 01, NO - 00, OFFR 1
03, Inhibit time ul6 00, RO NO - 00, 00, 2
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RW
05, Event timer ul6 00, NO ms 00, FFFF 2
s
Data mapping
1600, RW
00, Number of mapped us 01, NO - 00, 08, 1
s
_ 6040 001Q RW _ . .
01, Mapping Entry 1 u32 Controhord ) NO 4
. RW
02, Mapping Entry 2 u32 00, NO - - - 4
s
. RW
03 Mapping Entry 3 u32 00, NO - - - 4
s
. RW
04y Mapping Entry 4 u32 00, NO - - - 4
s
. RW
05, Mapping Entry 5 u32 00, NO - - - 4
k)
. RW
06, Mapping Entry 6 u32 00, NO - - - 4
7
. RW
07h Mapping Entry 7 u32 00, NO - - - 4
s
. RW
08, Mapping Entry 8 u32 00, NO - - - 4

RPDO 4 Controlword & Target velocity

Access PDO . Lower Upper Size in

Communication parameters

1403,

00, Number of entries us 02, RO NO - 02, - 1
RW
01, COBID u32 000 051Q NO - 500, 57k 4
7
o RW
02, Transmission type us 01, NO - Onh OFR
s
03, Inhibit time ul6 00, RO NO - 00, 00,
. RW
05, Event timer ul6 00, NO ms 00, FFFF
s
Data mapping
1603, RW
00, Number of mapped us 02, NO - 01, 08,
s
) 6040 0019 RW
01, Mapping Entry 1 u32 Controlword , NO o o o
) 6042 0019 RW
02 Mapping Entry 2 us2 VI target velocity , NO . . )
. RW
03, Mapping Entry 3 u32 00, NO - - -
s
. RW
04, Mapping Entry 4 u32 00, NO - - -
s
. RW
05, Mapping Entry 5 u32 00, NO - - -
s
. RW
06, Mapping Entry 6 u32 00, NO - - -
s
. RW
07, Mapping Entry 7 u32 00, NO - - -
s
. RW
08, Mapping Entry 8 u32 00, NO - - -

TPDO 1 Statusword

Access PDO . Lower Upper Size in
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Communication parameters

1800, g, Number of entries us 02, RO NO ; 02, . 1
RW
01, COBID u32 4000 0199 NO - 180, 1321‘+ 4
s
. RW
02, Transmission type us 01, NO - 00, OFFR 1

Data mapping

1A0Q, RW
00, Number of mapped us 01, NO - 00, 08, 1
s
) 6041 001Q RW ) ) .
01, Mapping Entry 1 u32 Statusword ) NO 4
. RW
02, Mapping Entry 2 u32 00, NO - - - 4
s
. RW
03, Mapping Entry 3 u32 00, NO = = - 4
7
. RW
04, Mapping Entry 4 u32 00, NO - - - 4
s
. RW
05, Mapping Entry 5 u32 00, NO - - - 4
7
. RW
06, Mapping Entry 6 u32 00, NO - - - 4
s
. RW
07h Mapping Entry 7 u32 00, NO - - - 4
7
. RW
08, Mapping Entry 8 u32 00, NO - - - 4

TPDO 3 Statusword & current position

Access PDO . Lower Upper Size in
| N Data T Default Val ) o o
SE BeE SEEE Type Mapping o Limit Limit Bytes

Communication parameters

1803, 00, Number of entries us 02, RO NO - 02, - 1
RW 380, +
01, COBID u32 4000 039Q NO - 380, 7F, 4
7
. RW
02, Transmission type us 01, NO - 00, OFR 1

Data mapping

1A03, RW
00, Number of mapped us 02, NO - 00, 08, 1
s
_ 6041 001Q R i i .
01, Mapping Entry 1 u32 —— , NO 4
. 6064 002Q Rw . . )
02, Mapping Entry 2 u32 positionvalue ] NO 4
. RW
03, Mapping Entry 3 u32 00, NO - - - 4
7
. RW
04, Mapping Entry 4 u32 00, NO - - - 4
7
. RW
05, Mapping Entry 5 u32 00, NO - - - 4
7
. RW
06, Mapping Entry 6 u32 00, NO - - - 4
7
. RW
07, Mapping Entry 7 u32 00, NO - - - 4
7
. RW
08, Mapping Entry 8 u32 00, NO - - - 4

TPDO 4 Statusword & current velocity

Access PDO . Lower Upper Size in
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Communication parameters

1803,

00,

01,

02,

Number of entries

COBID

Transmission type

Mapping des données

1A03,

00,

01,

02,

03

04,

05,

06,

07,

08,

Number of mapped

Mapping Entry 1

Mapping Entry 2

Mapping Entry 3

Mapping Entry 4

Mapping Entry 5

Mapping Entry 6

Mapping Entry 7

Mapping Entry 8

us

u3s2

u32

u32

u32

u32

u32

u32

u32

u32

Méthode de configuration deBDOs

02,

4000 0499

01,

02,

6041 0019
Statusword

606C 0Q0;,
Velocityactual
value

00,

00,

00,

00,

00,

00,

RO
RW

RW

RW

RW

RW

RW

RW

RW

RW

RW

RW

NO

NO

NO

NO

NO

NO

NO

NO

NO

NO

NO

NO

02,

480,

00,

00,

480, +
R 4
OFF, 1
08, 1

Laméthode suivante est utilisée pour le changement du mapping ou des paramétres de communication des

PDG, dans ®@tat NMT préopérationnel:
t S vy dagératiobnelf(PFReQp)dn énvdydis |

1.

n

©oNo AW

aSidNS

O2YYlI YRS HdI W9y idSNI

Désactiverle PDO en mettant le bigl W@ AuAC®RD a 1, (sousindex 0%, du paramétre de

communication du PDO

Désactiver le mapping en fixant a la valeur l@0sousindex 0@ des parameétres de mapping
Modifier le mapping en changeant les valeurs des god&es correspondants

Activer le mapng en réglant le sousdex 06 sur le nombre @bjets mappés
Réactivele PDO en mettant le bB1W @ | f AdBE le EOHD associé.
Enregistrer de la configuration des paramétres de communicatio®.()

/ KI NASNJ f I

5 S Y|l NNE NénferivoyghtimzBmmande a ¢

y2dz@SttS O2yFAIdzNF GA2Yy @A tF O02YYlF YRS

W{ i NI Q
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9.8. Emergercy (EMCY

Présentation

Le serviceRS Y Sa &l 3 SEMRYdabtiBr®e/sOrSe pdncipe de producteur/consommatelnrsque le
SWIRdétecte une erreur, il agit comme producteur, @net un messagsur le bus CARhdiquant le code

dQ S NWNB pz8E | dzli NB & agiyediddinine dal¥sdain@tguii en lisant le message contenant le code
R QS NNE dzNJp

0
0: Noerror
1: 1sterror detected
2: One error resolved, but not al

— Errorfree < .
3: Additional error detected
4: All errorsresolved
1 4 5: Off
@ &
—> Erroroccured —

&)

Figure25- EMCY error state machine

Aprés l'initialisation, [SWD@&entre dans I'état sans erreur.

l dzOdzy YSaal 3S RQdAzZNESyOS yuSai Syg@gz2eso
LeSWD®létecte une #°erreur.

Le SWD@passe en état d'erreur. Un message d'urgence peut étre envoyé avec le code d'erreu
registre d'erreur associé.

[ S O2RS RQSNNBdzNJ O2NNB&LRYR | dzE RSdzE LINBYAS
200S0G® [ S O2RS RUSNNBdzNJ Said NRYaSNEYyRSEAYII
NEIAAGNB RUSNNBdzNI S&aid NBY aSrA DYNNRENI tWISSEYALSE (i SONX.
Une erreur disparalt, mais une ou plusieurs erreurs sont encore présentes.

Un message d'urgence contenant le code d'erreur @@Bfinitialisation de I'erreur) peut étre transmi
en méme temps que les erreurs restantes dans le registre d'erreurs et dans le champ d'erreur spe
au fabricant.

Une nouvelle erreur apparait. IWDANB a 6S Sy Sl & RUSNNBdzNJ Sid L.
avec le code d'erreur et le registre d'erreur associé.

Toutes les erreurs ont disparu. S8/D@&ntre dans |'état sans erreur et transmet un objet d'urgence a
le code d'erreur "reset error / no error".

5 Réinitialisation ou mise hors tension.

- A
Sa O

Ny Qx

¢ &
v W

RS S NNXB dzNE  SR/QdNENSAF /Sik yE 20/S yodirah/ S, R day? yYUS af aAl 530S
R N

a
QS NNE dzNA

PUSE

a

Le lien entre ®tat d'erreur (EMCYRt I@tat Rdz y dzdzR  ANM),24tXEfihi par l'objet Brrordo SKI @A 2 N
(1029)® { A dzyS SNNBdzNJ 2dz dzyS |t SNIS Said RSGSOGESS Sy VY2R
machineen état NMTWLINBIS NI (G A 2 Y | f QI ded pamdiiiiegoabtaeNdaT. Bnk &néur peuse
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produireau niveau dda communicatiordu bus CAN, et une erreur ou une alerte peut apparagtueniveau de
f QF LI AOIFGAZ2Y @

/A Dans le cas @ dzytifisation avecplusieurs périphériques, il esivementrecommandéde mettre a 1
f Q20280 W Lhahsicddas)un@effedSINNRLNME A OF GA2Y Yy QSY(INF AYySNI 1L
RFEya f QSGH LIS Mlalth 2KMINISQTE S yQF NN GSNI $RPD@ f QSYA&daAir:

Data Default Access PDO . Lower Upper Size in
1029, 00, Number of entries us 03, RO NO - - - 1
- RW
1029, 01, Communication error us 00, NO - - - 1
,
s RW
1029, 02, Application error us 01, NO - - - 1
;
s . RW
1029, 03, Application warning us 01, NO - - - 1

’

00, Lorsque cette erreur se prodiit LJ- a2 & 38 Rdz y d#bBNIEES Ng-ad Af2/3-Gf1 i b a ¢
KFyaSySyid RQSGlId ba¢ Rdz y dzd:

Value | 0ln Lorsque cette erreur se prodiit LJ- & RS O
38 Rdz ydzR RIya fQSdtd bac¢ w{i

02 Lorsque cette erreur se produit LJ- & & |

[ S& YSaal 3 EMCYRMidENE siyadt$e format suivant

Emergencyservie (EMCY)
EMCY Producer EMCY Consumgs)
request | DLC= 8 Bytes | indication(s)
> > EMCY Message > >
| CANID= 80h + NodelD | >

EMCY Message

Error code Error register Manufacturer-specific
2 Bytes 1 Byte 5 Bytes
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Error code
000G, Reset erreur ou pas d'erreur A

1000n Erreur générique A

2220 Erreur surcourant moteurc NiveauErreur A
222 Erreur surcourant moteurg NiveauAvertissement A

3211 Erreur surtension DENiveauErreur X
3212 Erreur surtension DENiveauAvertissement X
3221 Erreur sougension DG NiveauErreur X
3222 Erreur sougension DG NiveauAvertissement X
400 Erreur interne température trop haute A
4210, Erreur interne température trop hautsurf éfage de puissance X
431G Erreur interne température trop hautsur ledrive X

600G Erreur CANoperoftware X
6020, Erreur CANoperoftware CRC safety mappingénfiguration X

7100, Erreur alimentation sur connecteur CAN ou 10 X
7121 Erreur moteur bloqué X

8001 Défaillance sur I'entrée de sécurité STO_1 X
8002 Défaillance sur I'entrée dgécurité STO_2 X
8003 Défaillance sur l'entrée de sécurité INSafe_1 X
8004 Défaillance sur l'entrée de sécurité INSafe_2 X
8005, Défaillance sur l'entrée de sécurité INSafe_3 X
8006, Défaillance sur l'entrée de sécurité INSafe_4 X
8007 Défaillance interne cohérence encodeur X
800& Défaillance interne mise & off driver X
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8009 Défaillance cohérence signaux STO X
800A Défaillance interne activation freinage X
800B, Défaillance interne gestion freinage X
800G Défaillancdnterne coupure alimentation driver X
800Dx Erreur alimentation DC X
800 Défaillance interne gestion STO X
801 Erreur freinexternedéconnecté X
801 Erreur surcourant sur le freirexterne X
8012 SBU activé X
8013, Erreurt f QI OG9BOI GA2Y Rdz X
8014 Erreur incohérence diagnostN_CC_STATE X
8015, Erreur diagnost MCU_NBRAKE X
8016, Erreur diagnost BRAKE_LOCK_CHECK X
801" ONNBdzNJ adzNJ £ I O2YYFYRS RQlI OGA¢ X
8018 Erreur internal brakénterrupt check X
805 Erreur driver générique X

8120 Erreur bus CANerror passive X
814G, Erreur bus CANretour depuis bus off X

820 Erreur protocole SRDGhon-respect SCT X
8204 Erreur protocole SRDQhon-respect SRVT X
8203 Erreur protocole SRDOncohérence des données X
8204 Erreur protocole SRDOnessage manquant X
8205, Erreur protocole SRDQaille message incorrecte X
8206, Erreurprotocole RPDOTimeoutdu EBventTimer X

Error register

Cet objetest un champ de 8 bitindiquantf S& Of | & £¥ague Rt GrasNd diz2Nide classe

0 M Erreur générique
1 0] Courant
2 0] Tension
3 0] Température
4 @] Erreur decommunication
5 0] Spécifiqueau périphérique
6 @] Réservé
7 0] Spécifique au fabricant
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Classe et istorique des ereurs

[ Q20 2p@2 yWwinnSy G 1 OfFd48S RS f QSNNBdzNJ | Ol dzStf SyYSyid | Ol
B A

Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes
1001, 0 Error Register TPDO

[ Q202802 WwinmSy &G I f A a@plusRiiannS NNB diNE @ $ & SRS €206 2SS0 |
LX dza St S@So [ QSMNS @eNi2 O SISt dd yiBe®1$)pId B/20y 6INBS QR X SNNSAARS a
le tableau correspond a la valeur stockée au siodex 0.

Data Default Access Lower Upper Size in
Name Unit
Type Value Type Mappmg Limit Limit Bytes

1003, 0 Number of errors
1..FE Standard error field u32 - RO - - - - 4
EMCYCOBID

LavaleurduCGB5 Rdz YS&aal3aS RQdzNEHESYy OS 6 9a/ , 0nRalldausayaieNdS LI NI Y
est de(80,+ NodelD)

Name Data Default Access Uniit Lower Upper Size in
Type Value Type Mappmg Limit Limit Bytes

1014, 0 COBID EMCY message NodeID
Le format du COBD est:
31 30 29 28 11 10 0
valid RTR Frame 29-bit CANID 11-bit CANID
On On -
MSB LSB

Table de description du EMCY GOB

T

valid Oo EMCYexists / isva!id. . .
1y EMCYoes not exist / is not valid
RTR Oo reserved
Frame (0 11-bit CANID valid(CAN base frame)
29-bit CANID - Ignored
11-bit CANID X 11-bit CANID of the CAN base frame

9.9. SRD(SafetyRelevant Data Object)

Le protocole SRDclusdans CANopen Safepermet de transmettre des données relatives a la sécurité de
fonctionnement] QS OK | y 3 Sser8 deBxg wzdzRs8urant des fonctions de sécurgec le protocole
CANoperSafetySa & 3 NI yiAS 2dzaljdzQt dzy VY A &S BRRG# cofippségdel y G S 3 NS
deux messages CAN (CAN1 et CAN2). Le second message contient les informatiomssdade, maisiversées

bit & bit.
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Contrble de la périodicité entre messages (SCT) :

La vitesse de transmissiagclique et le temps de rafraichissement est surveillé. Le SCTg{&ateCycle Time)

RSTAYAG £S GSYLWEA YIEAYdzZYy SYydiNB RSdzE SyYraaazya LISNA2ZRA

RS {w5h Said &dzLJSNASdzNI Fdz {/¢X S O2yaz2yYY!l Relddd RS
[ 23A0Ff 5S@A0SU0 RaAdséeurtéf 2 NE O2YYdzi SNJ f QS i

Lafigure cidessousllustre le mécanisme SCT

Temps deafraichissement Temps deafraichissement

SRDO SRDO SRDO

CAN1 || CAN2 CAN1 || CAN2 CAN1 || CAN2

M SCT expiré

Contrélede temps entrelestrames CAN (SRVT)

Un messag&RDO comprend deux trames GAXN1 et CAN2) dont le temps de réception entre les deux trames
estaussi surveilleLe SRVTSafetyRelated object Validation Time) définit cette dur&s le temps écoulé entre
deux réceptions de trames CAN (CAN1 et CA¥R)supérieur auSRVTle consommateurde SRDO signale

f QS @Sy S Y ISepRilpJafetyRelated Logical DevicdditalorsO2 YY dzi SNJ £ QSGFd RS as

La figure cdessous illustre le mécanisme SRVT
SRDO SRDO SRDO

CAN1L || CAN2 CAN1 || CAN2 CAN1 | CAN2 |

M SRVT expiré

Contréle de la cohérence des données

Les données contenues dansdiesix trames CAN (CAN1 et CAtiisiyent étre cohérenteentre elles. Le premier
message contient la donnée décurité Le deuxiéme message contient le complément bit & bit de cette donnée.

Parameétres de communication

Number of entries Unsigned8

0ln Direction Unsigne®
SRDQ: 1301 i
SRDQ: 1302, 02n SCT Unsigned 6

03 SRVT Unsigne®
SRDO 9 a6: 04hn Transmission type Unsigned8
1309to 131t

05n COBD 1 Unsigned32

06n COBID 2 Unsigne®2

Temps (SCat RVT)

En émissioha valeur du SCT définit la période a laquelle le message SRBIraleitvoyé.

En réception, les temps SCT et SRVT permettent de configurer le monitoring. lls valent respectivement 50ms et

20mspar défaut Les temps sont@rimés en mset la valeur 0 est interdite.
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/A LeSRVToit toujours étre inférieur alBCTsinonune erreur se prodii

Direction degnessages

00n Invalid does notexig)

0ln (TX)Transmission
02n (RX)Reception
03
0 X0 Reserved
Fh

Transmission type
00n Acyclic synchronougverysync ifdata has changed) A
0ln Cyclic synchronougyery sync) A
02y Cyclic synchronougyery 29 SYNC) A
03 Cyclic synchronougyery 3¢ SYNC) A
04n Cyclic synchronougyery 4" SYNC) A
0XU0 | 6X0 A
FO: Cyclic synchronougyery 248 SYNC) A
FG
0 XU Reserved
FDy
FE Asynchronous: X

Triggered by an internal event

Fk Asynchronous: A

As before, but the CiA profile specifies the internal event SRDO transmission.
i En cas dehangement dittansmission typ&un messagef | 6 2 NJest g@@¢reS Q

Valeurs par défaut

RX(02n) Safety control word 1 (6620 018

2 X TX(01y) Safety status word 1 a 8 (6621 03108 6621 0808

3

0 X0 Reserved

8

9 A RX Safety control word 2 (6620 0268

10 A T Safe positipn actual value .i$8611 0026) +
Safe velocity actual value i32613 002@)*?

11 A RX Safety control word 3 (6620 0368

12 A RX Safety control word 4 (6620 0468

13 A RX Safety control word 5 (6620 0568

14 A RX Safetycontrol word 6 (6620 0608

15 A RX Safety control word 7 (6620 07§)8+
Safety control word 8 (6620 08£)8

16 A X Safety control wordSafein 12620 0208)

2] YL SYSYGES t LINIGANI RS 1 OSNBAZ2Y f23A0ASE WCANXYGI NB
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SRDO 1 RX

Data Default Access PDO . Lower Upper Size in
ldx Sub Name ) Unit o .
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Communication parameter

00, Number of entries us 06, RO NO - - - 1
. S RW
01, Information direction us 2 (RX) NO - 0/ 2 (RX) 1
s
RW
02, SCT u16 50 NO ms 1 u1e6 2
s
RW
1301, 03, SRVT ule6 20 NO ms 1 uU16 2
k)
L RW
04, Transmission type us FE NO FE FE 1
7
0000 OOFf+ RW
05, COBID 1 u32 (2 X nodelD) , NO 4
0000 010Q + RW
06, COBID 2 u32 (2 x nodelD) , NO 4
Mapping
00, Number of entries us 02, RO NO - 00, 08, 1
1381, 01, SafetyControword 1 us 6622\?/128 RO NO - - - 4
Safety Controword 1 6622 0108
02 inverted U8 SCW_1_inv RO NO } } ) 4
SRDO 2 TX

1dx Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Communicationparameter

00, Number of entries us 06, RO NO - - - 1
. . . RW
01, Information direction us 1 (TX) NO - 0/ 1(TX) 1
s
RW
02, SCT ul6 25 NO ms 1 u1e6 2
s
RW
1302h 03, SRVT ule6 20 NO ms 1 u16 2
s
L RW
04, Transmission type us FE NO FE FE 1
1
RW
05, COBID1 u32 0000 0103 NO 4
s
RW
06, COBID 2 u32 0000 0104 NO 4
s
Mapping
00, Number of entries us 16, RO NO - 00, 08, 1
01, Safety Statusword 1 u32 6621 0108 RO NO - - - 4
Safety Statusword 1
02, inverted u32 66230108, RO NO - - - 4
03, Safety Statusword 2 u32 6621 0208 RO NO - - - 4
1383,
04, Safety Statusword 2 Us2 6623 0208 RO NO - - - 4
inverted
05, Safety Statusword 3 u32 6621 0308 RO NO - - - 4
Safety Statusword 3
06, inverted u32 6623 0308 RO NO - - - 4
07, Safety Statusword 4 u32 6621 0408 RO NO - - - 4
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Safety Statusword 4

08, A u32 6623 0408 RO NO . . ; 4

09, Safety Statusword 5 u32 6621 0508 RO NO . . . 4

0A, Safet?’nf:;::gwc’rd 5 us2 6623 0508 RO NO . . ; 4

0B, Safety Statusword 6 us2 6621 0608 RO NO . . . 4

0G, Safety Statusword 6 us2 6623 0608 RO NO . . ; 4
inverted

oD, Safety Statusword 7 u32 6621 0708 RO NO . . . 4

0, Safety Statusword 7 u32 6623 0708 RO NO . . ; 4
inverted

oF, SafetyStatusword 8 u32 6621 0808 RO NO . . . 4

10, Safety Statusword 8 U2 6623 0808 RO NO ; ; . 4

inverted

SRDO 9 RX (inactive)

1dx Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Communication parameter

00, Number of entries us 06, RO NO - - - 1
o - RW
01, Information direction us 0 (inactive) NO - 0/ 2 (RX) 1
k)
RW
02, SCT ul6 50 NO ms 1 u1e6 2
7
RW
1309, 03, SRVT ul6 20 NO ms 1 u16 2
7
L RW
04, Transmission type us FE NO FE FE 1
s
0000 OOFf+ RW
05, COBID 1 u32 (2 X nodelD) , NO 4
0000 010Q + RW
06, COBID 2 u32 (2 x nodelD) ) NO 4
Mapping
00, Number of entries us 02, RO NO - 00, 08, 1
1389, 01, Safety Controword 2 u32 6620 0208 RO NO - - - 4

Safety Controword 2

02, inverted

u32 6622 010§ RO NO - - - 4

SRDO 10 TX (inactive)

1dx Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Communication parameter

00, Number of entries us 06, RO NO - - - 1
. - ) . RW
01, Information direction us 0 (inactive) NO - 0/ 1 (TX) 1
s
RW
02, SCT uU16 25 NO ms 1 ule 2
s
RW
130A, 03, SRVT uU16 20 NO ms 1 u16 2
s
o RW
04y, Transmission type us FE NO FE FE 1
s
RW
05, COBID 1 u32 0000 0107 NO 4
s
06, COBID 2 u32 0000 0108 RW NO 4
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Mapping
00, Number of entries us 04, RO NO - 00, 08, 1
01, Safe position actual value u32 6611 002Q RO NO - - - 4
138, 02, p°isr']t\'l‘;':t§§t”a' valie 35 661A 002 RO NO . . ; 4
03, Safe vel_ocnyactual value U32 6613 0029 RO NO : : : a
inverted
04, Safe ve!ocny actual value U32 661C 0020 RO NO : : A 4
inverted

SRDO 11 RX (mt&ve)

1dx Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Communication parameter

00, Number of entries us 06, RO NO - - - 1
. . . . . RW
01, Information direction us 0 (inactive) NO - 0/ 2 (RX) 1
k)
RW
02, SCT ul6 50 NO ms 1 u1e6 2
7
RW
1308, 03, SRVT ule6 20 NO ms 1 u16 2
k)
. RW
04, Transmission type us FE NO FE FE 1
7
RW
05, COBID1 u32 0000 0109 NO 4
7
RW
06, COBID 2 u32 0000 0104 NO 4
s
Mapping
00, Number of entries us 02, RO NO - 00, 08, 1
138B, 01, Safety Controword 3 u32 6620 0308 RO NO - - - 4

Safety Controword 3

02, inverted

u32 6622 0308 RO NO - - - 4

SRDO 12 RX (ui&ve)

Data Default Access PDO . Lower Upper Size in
ldx Sub Name ) Unit . L
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Communication parameter

00, Number of entries us 06, RO NO - - - 1
o . RW
01, Informationdirection us 0 (inactive) NO ° 0/ 2 (RX) 1
s
RW
02, SCT ul6 50 NO ms 1 ul6e 2
s
RW
130G, 03, SRVT ul6 20 NO ms 1 u1e6 2
s
. RW
04, Transmission type us FE NO FE FE 1
s
RW
05, COBID1 u32 0000 010B NO 4
s
RW
06, COBID 2 u32 0000 0106 NO 4
s
Mapping
138G, 00, Number of entries us 02, RO NO - 00, 08, 1
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01, Safety Controword 4 u32 6620 0408 RO NO - - - 4
02, Safety Controword 4 U32 6622 0408 RO NO _ - - 4
inverted

SRDO 13 RX &itive)

1dx Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Communication parameter

00, Number of entries us 06, RO NO - - - 1
o RW
01, Information direction us 0 (inactive) NO - 0/ 2 (RX) 1
7
RW
02, SCT ul6 50 NO ms 1 u16 2
s
RW
130D, 03, SRVT u16 20 NO ms 1 u16 2
7
L RW
04, Transmission type us FE NO FE FE 1
s
RW
05, COBID1 u32 0000 010R NO 4
7
RW
06, COBID 2 u32 0000 010k NO 4
s
Mapping
00, Number of entries us 02, RO NO - 00, 08, 1
1380, 01, SafetyControword 5 u32 6620 0508 RO NO - - - 4

Safety Controword 5

02 inverted

u32 6622 0508 RO NO - - - 4

SRDO 14 RX (i&ve)

1dx Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Communication parameter

00, Number of entries us 06, RO NO - - - 1
. N . ) RW
01, Information direction us 0 (inactive) NO - 0/ 2 (RX) 1
7
RW
02, SCT uU16 50 NO ms 1 u16e 2
s
RW
130E 03, SRVT uU16 20 NO ms 1 u16 2
7
. RW
04, Transmission type us FE NO FE FE 1
7
RW
05, COBID 1 u32 0000 010F NO 4
7
RW
06, COBID 2 u32 0000 0119 NO 4
7
Mapping
00, Number of entries us 02, RO NO - 00, 08, 1
138K, 01, Safety Controword 6 u32 6620 0608 RO NO - - - 4
02, Satety Controword 6 Us2 6622 0608 RO NO - - - 4
inverted
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SRDO 15 RX (nt&ve)

1dx Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Communication parameter

00, Number of entries us 06, RO NO - - - 1
S ) . RW
01, Informationdirection us 0 (inactive) NO - 0/ 2 (RX) 1
s
RW
02, SCT ul6 50 NO ms 1 u16 2
s
RW
130F, 03, SRVT ul6 20 NO ms 1 uU16 2
s
. RW
04, Transmission type us FE NO FE FE 1
;
RW
05, COBID1 u32 0000 011} NO 4
;
RW
06, COBID 2 u32 0000 0112 NO 4
;
Mapping
00, Number of entries us 04, RO NO - 00, 08, 1
01, Safety Controword 7 u32 6620 0708 RO NO - - - 4
Safety Controword 7
138F 02, inverted u32 6622 0708 RO NO - - - 4
03, Safety Controword 8 u32 6620 0808 RO NO - - - 4
04, Safety Controword 8 U32 6622 0808 RO NO . . ) 4

inverted

SRDO 16 Ti¥hactive)

1dx Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

Communication parameter

00, Number of entries us 06, RO NO - - - 1
. . . § . RW
01, Information direction us 0 (inactive) NO - 0/1 (TX) 1
s
RW
02, SCT ui16 25 NO ms 1 U1l6 2
s
RW
1310h 03, SRVT u16 20 NO ms 1 U16 2
s
- RW
04, Transmission type us FE NO FE FE 1
s
RW
05, COBID1 u32 0000 0113 NO 4
s
RW
06, COBID 2 u32 0000 0114 NO 4
s
Mapping
00, Number of entries us 2 RO NO - 00, 08, 1
1390, 01, Safety StatuswortiNSafe u32 2620 0208 RO NO - - - 4
0p, ~ SafetyStausworlNSale 55 5655 0208 RO NO - - - 4
inverted
b2GA0S RQAYAUGINHzOGAZ2Y Page59sur129

Version 2.0¢-b FR- SWD@&safety Drive & Wheel Drive



VIDEC ez-wheel

9.10. Sauvegarde etestitution des configurations

Le SWDRsupporte la sauvegarde des parameétres utilisateur et la restitution des paramétres Qsiheci se
I38NB f 2NERIjdzS S ydzdzR S a dopdrabaNdel{PpeopérgtionallLlJLISRO 2dz Sy Salt

La sauvegarde des paramétres utilisatest réaliséf 2 NE RS f I NBOSLIiA2y RS I 02Y
W{G2NB tIFN):YSGSND Sdmnanmn

Store Parameters 1010

Signature MSB LSB
/ISO8859/ character e v a S
Value 65n 76n 61n 73
Les parameétres sauvegardés sont répartis en plusieurs gsdupd I a1 dzdS3F NRS Sad NBIfAas

des par:arpétres du produit, soit pour un groupe pré€isla dépend dans quel seulex est écrit la commande
Yalr:gsaQ

1 Save all Parameters X
Save Communication Parameters
Save Application Parameters
Save Manufacturer Parameters
Save LSBarameters

Save Motor Calibration and Internal Parametel

N~ o g b~ w N
DD D < i i £

Save Test Results

[ NBadAlGdziazy RS t1 O2y FIEHMNLGINBY RSI N RS RWdzR I @S T 13
LI NI YSGSNEQ omMnmm

Restore DefaulParameters 1014

Signature MSB LSB
/1SO8859/ character d a o |
Value 64h 61n 6 6G

[ Sa LI NXYS(iNBa NBaGAGdIzZSAa az2yd NBLINIGA& Sy LI dzaA SdzNE =
parameétres du produit, soit pour un grougmécis. Cela dépend dans quel séndex est écrit la commande
Wt 21 RQ

Group of data Supported

1 Restore all Default Parameters X
2 Restore Communication Default Parameters X
3 Restore Application Default Parameters X
4 RestoreManufacturer Parameters A
5 Restore LSS Parameters A
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6 Restore Motor Calibration and Internal A
Parameters
7 Restore Test Results A

[ S& LI NY¥YSGNBaAa RS O2YYdzyAOF GA2y NHRBARRAZLISY(d fSa 202S0a
Les paramétrespécifiquss au fabricant et doncawWk = RS f QAYRSE WnnnK &t pCCCK
Les paramétres spécifigge dz LINE FAE SG R2y O I dz @F NRI G§SdzNJ Y2(iSdz2NE RS

Lalisteds2 6 2Sia SaiG RA&ALRYAOGES Sy G(GSftSOKINABSYSYy(d RSLIzA & f

Les versionen format html (version lisible dans votre navigateur wedt) EDS (Electronic Data Shesont
disponiblespourlesmachines ePLCs

Figure26 - SWER CANopen Object Dictionavignettesde téléchargements

https://ez-wheel.com/fr/ressources
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10.CiA402t NP FAf RQI LJJ NBAf&a RS O2YYIFYRS Y2GSdzNJ

Le profilCiA 40Zpécifie une interfacgénériqueauxmoteurs(PDS Power Drive System). Cette interfagare
différents modes de fonctionnementomme le fonctionnement eposition, en vitesse, en couple, etc.

A un modede fonctionnementsont associés des parametrgsi doivent étre configuré afin dedémarrer la
machine a étatla commande d la machine a états&henddu modede fonctionnementhoisi Celleci permet
de piloter le moteur.

Le variateur d8WD®mplémente le modale contrdle en vitess€Velocity modg
10.1. Machinea états

La machine état du profilCiA 402ermet de contrdler le fonctionnement du variateintégré auSWE®:

Configuration (AccessRWS) Status (AccessRO)

4 N

605A, quick_stop_option_code
605B, shutdown_option_code
605G,
disable_operation_option_code
6050, halt_option_code

605E, fault_reaction_option_code
6060, modes_of_operation

607E, polarity .
6091, gear_ratio Drive state
gggé fﬁz?gﬁmﬁam machine 6041, Statusword

M f iondispl
6601, Position unit (CIA402 PDS 6061, Mode ofoperationdisplay
6602, Velocity unit FSA)

6603, Acceleratiornunit

Command (AccessRW)

6040, Controlword
6060Q, Mode ofoperation

Figure27 - Interface de gestion des états du variateur
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Start

- : ™

Not ready to switch
on
1
15
Switch on disabled Fault
—p <—
l 2 T 7 T 14
13
10 Ready to switch on <« —— Fault reaction active
12 l 3 T 6 Transition 13
605E;: Fault reaction option code
. 8 |9 —

— Switched on Transition 8

0x605B : Shutdown option code
4 5 ”

Transition 5

16 605G;: Disable operation option

4> —_—
Quick stop active Operation enabled
<—
11 Poweroff or reset
—

0x605A : Quick stop
K option code /

Figure28- CiA 402, machine a état et transitions

/N Lalecture & oljefCiA402W804L,Y { G I (i petm@tRBVROS Y A NJ fd€l§iachine & éati WzS €
est ainsi possible d#éterminerlestransitions possible.
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0
1
2

10

11

12

13

14

15

16

Automatic transition after powebn or reset
application

Automatic transition

Shutdown command from control device or
local signal

Switch on command received from control
device or local signal

Enableoperation command received from
control device or local signal

Disable operation command received from
control device or local signal

Shutdown command received from control
device or local signal

Quick stop or disable voltage command frol
control device or local signal

Shutdown command from control device or
localsignal

Disable voltage command from control
device or local signal

Disable voltage or quick stop command frol
control device or local signal

Quick stop command from control device ol
local signal

Automatic transition when the quick stop
function is completed and quick stop option
code is 1, 2, 3 or 4, or disable voltage
command receivedrom control device
(depends on the quick stop option code)
Fault signal

Automatic transition

Fault reset command from control device ol
local signaby, NRA&Ay3 SRISC

Enable operation command from control
device, if the quick stop option code is 5, 6,
or8

Drive device selfest and/or self-
initialization shall be performed
Communication shall be activated
None

The highlevel power shall be switched on, i
possible

The drive function shall be enabled and all
internal setpoints cleared

The drive function shall be disabled

The highlevel power shall be switched off, il
possible
None

The drive function shall be disabled, and th
high-level power shall be switched off, if
possible

The drive function shall be disabled, and th
high-level power shall be switcheaff, if
possible

The highlevel power shall be switched off, il
possible

The quick stop function shall lstarted.

The drive function shall be disabled, and th
high-level power shall be switched off, if
possible

The configured fault reaction function shall
be executed

The drive function shall be disabled; the hic
level power shall be switched off,gbssible
A reset of the fault condition is carried out, |
no fault exists currently on the drive device;
after leaving the fault state, the fault reset
bit in the Controlwordshall be cleared by the
control device

The drive function shall be enabled

b2GA0S RQAYyalGNHzOGAZ2Y
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La norme CiA 402 défint un ensemble de fonctissupportées permettant le contréle des états de la machine.
Un tableau récapitulatif des états des fonctssupportées pour chaque étape de la machine est disponible ci
dessous

Les fonctions supportées soles suivantes

- Frein actif(configurebleavect Q2 WD E)IOA I nnH PdzZa SYAY G SNY I £ po NI 1SQ
- Carteélectroniquesous tension

- Contrdle moteur actif

- Configuration autorisée

Leurs états ActivéDésactivés sont les suivants

FSA states
Function Not rgady Switchon = Ready to Switched =~ Operation = Quick stop Faqlt
to switch ) . . reaction Fault
disabled switch on on enabled active .
on active
Active brake Yes Yes Yes Yes Yes/No Yes/No Yes Yes
Electr_onlc Lead Yes Yes Yes Yes Yes Yes Yes Yes
supplied
Motor control
. No No No No Yes Yes Yes No
active
Authorlzeq Yes Yes Yes Yes No No No Yes
configuration

Figure29 - Configuration des fonctions selon les états de la machine a état CiA 402

r |
EnableMotor Control Power stage 1 (®)
L _
A

0x2050:Q; use
internal brake

CIA40Z;

State Machine Internal

braking

Enbablebraking
> Brake

External
braking

Activer le freinage
Brake

v

Figure30 - Synoptique du contrdle moteur

Brakepresent Frein nd present

Internal brake 2050 0@ 2050 0@
cia402_use_internal_brake = true cia402_use_internal_brake = fals
External brak& Mechanical assembly and connection to brake connectol Not mounted / connected

13 Configuration possible en cours de développememin actif par défaut
14Un frein externe ne @ut étre connectéet activélj dzQt LI NI ANJ RS I O&NREAA2Y 234 0A
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6040, Controlword

ez-wheel

[ Q2 @™&Cotrolwordpermet de contrdlerla machine a étatiu PDSCIA 402et demander latransition

RQdzy Sidl G t dzy sé fadlNBNG® f [Q20 NRIPRANRNPFRRHE NEBreatiquement par
SESYLX S Sy (si@bnfigur®.Q S NNEB dzNJ
CSNIFAYySa (NIryaArlAiAzya LISdz@Syid STFSOGdzSNI RSa I OliAz2ya

%)
I

YAaS t fQFNNbsG aSOdzZNAaSS SO NI YLIS RS RSOStESNIlGAzY
15 11 10 9 8 7 6 4 3 2 1 0
ms r oms h fr oms eo gs ev o)
MSB LSB
Key
ms manufacturerspecific
r reserved
oms operation mode specific
h halt
fr fault reset
eo enable operation
gs quick stop
ev enable voltage
SO switch on
Controlword hitfield
Command Transitions
Bit 7 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0

Shutdown 0 X 1 1 0 2,6,8
Switch on 0 0 1 1 1 8
Switch' on + enable 0 1 1 1 1 3+ 4 (NOTE)
operatlon
Disable voltage 0 X X 0 X 7,9, 10,12
Quick stop 0 X X 1 X 7,10, 11
Disable operation 0 0 1 1 1 5
Enable operation 0 1 1 1 1 4,16
Fault reset I X X X X 15

rising edge

Name Data Default Access Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

6040, 0 Controlword ul6
6041, Statusword
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
| ms oms ila tr rm ms sod (gs ve f oe SO | rtso
MSB LSB
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ez-wheel

Key

ms manufacturerspecific
oms operation mode specific
ila internal limit active

tr target reached

rm remote

w warning

sod switch on disabled
gs quick stop

ve voltage enable

f fault

oe operation enabled
S0 switched on

rtso ready to switch on

lla- internal limit active

Le variateur positionne le bi#ah 1, si laconsignede vitesse eshors de la plage de vitesse autoeggour le
produit (cf. 6046h- vl_velocity _min_max_amount)

6041, 0

Statusword

Exemple dedémarrage

SWDRstate Status word (typique) | Control wordfor next state

Not ready to switch on 00 0
Switch on disabled 00 4G,
Ready to switch on 00 2%
Switched on 00 23
Operation enabled 00 2°h

ata Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
ype Value Type Mapping Limit Limit Bytes
uU16 0 RO T - - - 2

Automatic
00 06
00 0%
00 O

NB Controlword value for a fault reset is 00m80,wi 2 2y3 SR3IS 2F o6Al T0®

Modes de fonctionnement

Le variateuSWD®& Y LJX SYSy (i S

tS Y2RS Q@St20AGeQ ljdzA LISNX¥SI

fonctionnement supportés sont disponibles garS O (i dzNB 6582, Sup@rtédaifvé mdde.

31 16 15 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
Manufacturer- reserved cstca cst csv ocsp ip hm r tq pv vl pp
specific
MSB LSB
Key
pp profile position mode
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vl velocity mode

pv profile velocity mode

tq torque profile mode

r reserved

hm homing mode

ip interpolated position
mode

csp cyclic sync position
mode

csv cyclic sync velocity
mode

cst cyclic sync torque mode

cstca cyclic sync torque mode
with commutation angle

r(eserved) reserved

ez-wheel

Le mode de fonctionnement permet de définir le comportemdatSWD@&R I ya f QSGF G0 W2LISNI A2y

[ Q2 o@des of operation> (606Qy), permet de choisir lemode fonctionnement. L@bjet « Modes of
operation display (6061) permet de connaitre le modde fonctionnementactuel duSWD®La valeuassocié

au mode de fonctionnement est présentédessous

-128 to-1 Manufacturerspecific operation modes
0 No mode change/no mode assigned
+1 Profile position mode (pp)

+2 Velocity mode (vl)

+3 Profile velocity mode (pv)

+4 Torque profile mode (tq)

+5 Reserved (r)

+6 Homing mode (hm)

+7 Interpolated position mode

+8 Cyclic sync position mode

+9 Cyclic syngelocity mode

+10 Cyclic sync torque mode

+11 Cyclic sync torque mode with commutation angle

+12 to +127  Reserved

i tFNJRSTFldzi €S Y2RS w@gSt20AadGeqQ Said |

A

> Bt BB BB BB B B X > P

O
(et

@S

Le mode ddonctionnement par défaupeut étre sauvegard dans lamémoire non volatile

Name Data Default Access Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

Mode de fonctionnement

6502 0 supporté

Table

b2GA0S RQAYyalGNHzOGAZ2Y
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RW
6060, 0 Demande mode de us2 2 NO Table 0 2 4
fonctionnement ,
6061, 0 Mode de fonctionnement u32 2 RO NO Table 0 2 4

10.2. c2y Ol A 2 vy y\8lackynbdeRlyz W

Présentation
[ S Y2RS RS 7¥2y 0, sodtlg |8 Witcsseiu ip@SWEROA i & Q

Lacommande dedA 1 SaaS a o famERQHzS O 8F SINI A 2 v, gBidmitRRIS chv@ @S f SNI G A
courant et le stress mécanique du moteur.

£t Ol

[ § OFt Od 8
AG8a FAE

aQl d4adaNB R
décélération.

S tQSTT2NI t LK ALdzSNI Sy T2y Oia
a f

Yy
4 dz70ENS a85 Seyar RGEI BESNI € S Y

=t o

R 2
S A
[ S Y2RS Q@St20ArGeQ a
AYyGiSNySa 2dz SEGSNySaz O
dans la sousection suivante).

G O02YLRAS RQdzyS F2yOiAz2y RS NI
SNIFAySa RS O0Sa @It SdzNt&  LI2 dz@I vy

Configuration (AccessRWS)

vl velocity min/max amount (6045

‘ . Status (AccessRO)
vl dimension factor (604%

4 N

statusword bit 11
(internal limit active)

vl velocity actual value
Velocity mode (6044)

vl velocitydemand

(6043)

D

- /

vl velocity acceleration (6048
vl velocity deceleration (6049
vl velocity quick stop (604A

Command (AccessRW)

vl target velocity (6049
controlwordbit 4 (enable ramp)
controlword bit 5 (unlock ramp)
controlword bit 6 (reference ramp)
controlword bit 8 (halt)

Figure31 - Interface du 'contrdle en vitesse'
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Safe motion

Command
Configuration

statusword bit 11 (internal limit active)

vl target velocity (6049

Factor
vl dimension factor (604{, function

Velocity vl dimension
limit factor

vl velocity min/maxamount(6046,) , function (604G) , vl velocity
actualvalue
vl dimension factor (604, Reverse (6044)

Velocity factor
vl velocity acceleration (6048, e function

vl velocitydeceleration (6049) , . Ramp function
unction

vl velocity quick stop (6047
vl dimension factor (604,

vl velocity

i i demand
vl dimension Reverse (6043)
factor factor

(604G), function

controlword bit 4 (enable ramp)

controlword bit 5 (iInlockramp)

controlword bit 6 (eferenceramp)

controlword bit 8 fialt)

Figure32-! NDKA 1 SOiGdzNB w02y iNbt S Sy @gAiSaasSQ

6042, : Consigne deitesse
[ O2y&aArdyS RS @oAGS&aasS Sad GNIXyavraas) LI N f QSYyiNBS RAC

tF NJ RSTlrdziz tSa oArAiSaasSa azyid SELINAYSSa Sy NeiGldGAaAzy L
rapport du réducteur mécanique.

AN [ QdzyAtiS RS OAlGSaasS dziaAt AadaSS RSLISYiR RS 1 O2y TA3dN
6064 : Position

La position est exprimée en incréments de codeur motSui S &G RA & LJ2 y A odicthnnétre ya f QS
'position_valué(6064h).

La résolution du codeur intégrée &WD@st de 30 incréments par tour moteur. Le sens de compjsaugtif ou
négatif estconfigurale depuist Q 2 padadyd W n T 9

dx Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in Non-volatile
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes storage
132 0 RO TPDO inc 4 Oui

6064, 0 position_
value

607k : Polarity

Il est possible par configuration de modifier le sens de rotation du moteur correspondant & une vitesse positive.
De méme, il espossible de modifier le sens de comptage des incréments de position.

b2GA0S RQAYAUGINHzOGAZ2Y Page70sur129
Version 2.0¢-b FR- SWD@&safety Drive & Wheel Drive



VIDEC ez-wheel

Figure33- Sens de rotation positif (+)

7 6 5 0
Position polarity Velocity polarity Reserved (0)
MSB LSB

Les bits de polarité sont codés comme suif =@nultiply by let 1, = multiply byl

Name Data Default Access Unit Lower Limit Upper Size in
Type Value Type Mappmg Limit Bytes

607k 0 Polarité

’

A Q2@@8HY QF LI & RQAYLI OG &dzNJ £ S aSya RS NRUOIFGAZ2Y LX
et SDIn.
604G : vl_dimension_factor
Lt Sad Ll2aarotsS RQFLILIX AljdzSNI dzy FIF O SdzNJ -BléieRAYSyaArzy
SELINAYSSE RIya dzyS FdziNB dzyAidiSo® [ S FI OiGSdzNJ RS RAYSya
Data Default Access Upper Size in
-l

vl_dimension_fact

> Q)

604G 1 - 132 excepted 0
or_numerator ,
RW
604G o  Vidimension fact ., 1 RPDO - 132 excepted 0 4
or_denominator ,
Numérateur .
Vitessgpy = x Vitesse

Dénominateur

[ 2NBIjdzQAf Sad RAFFSNBYyid RS m3I S FI OGSiwaNesRS RAYSyaizy

6046 vl_velocity_min_max_amount
6048 vl_velocity_acceleration
6049 vl_velocity_deceleration
b2GA0S RQAYyalGNHzOGAZ2Y Pager1surl29
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604A vl_velocity _quick_stop
6693 SLS velocity limit u32
66D5 SDI velocity zero window u32

Limitations de vitesse

Le bloc de limitation de laitesse de consigne limite la plage de vitesse accessible en consigne. Elle agit
symétriguement sur les consignes positives et négatives.

5Fya tS OFa RQdzyS O2yaAidyS &adzISNRSddINBE Sy @FfSdz2NJ I 6a2
&2NIAS RS tAYAGFGAZ2Y &aSN)} S3IFES b LXdza 2dz Y2Aya W@St 2

5Fya fS OFra RQdzyS O2yaidyS AYFSNASAINBE Sy @It SdzNJ | 642
sortie de limitation sera égale a zéro.

vl_target_velocity 6042 0Q)

604602,
+velocitymaxamount

604601,
+velocitymin amount

604601,
- velocitymin amount

604602,
- velocitymaxamount

vl_velocity_demand 6043 0Q
604602,

+velocitymaxamount I

604601,
+velocitymin amount

604601,
- velocitymin amount

604602,
- velocitymaxamount

Statuswordbit 11

Figure34 - Gestion des limitations de vitesse

/N La configuration des limites est effectuéetemin moteur (RPM)i.e. avanie réducteur(GearBox
A [ QdyA(GS RS GAGSa4S dzi AP AAGEA RELBMEBY KRB O 2 NI2 vy F A 3 daN.

LI2aaAofsS LI2dzNJ f QdzG At A&l GSdzZNJ RS Y2RAFTASNI £ §a f A

ax
-

Lt §
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- Enruntime, les valeurs de limitation sont prises en coniqite du passage en 'operation enable'
- Par configuration, en sauvegardant les limites a utiliser par défaut au démarrage du produit.

Data Default Access Lower Upper S.Ize Norlr

Name Type Value Type Ma in onit Limit Limit il volatile
P s pp 9 Bytes | storage

Oui

6046, 1 vl_velocity_min_amount 1800 4

6046, 2 vl_velocity_max_amount = U32 2000 RW RPDO RPM 30 1800 4 Oui

Limitation de vitesse et fonctions de sécurité

584 fAYAGFGAZ2Yya O2YLX SYSyYydlANBa azyd FLILX AljdzSSa t fF
sécurité. Cette limitaton de I®2 yaA 3y S yQSad LIl a Sy &a2A dzyS F2yO0iAz2y |
compte au plus tét les contraintes liées a une fonction de sécurité.

Active function Output command

STO Disconnection of motor torque

SMS Maximum speed is seegardless of the requested safetglated functions

SLS Speed is restricted belo®L $peed setSamebehaviorasW @St 2 OA & Y
SLSa Speed is restricted below SLSa speetpendentlyfor eachdirection.

SDI p Positive speed commana@dovenZero_SDére forced to null speed

SDIn Negative speed commands belemZero _SDére forced to null speed.

[ $& NI VYLSaE dziatAasSa Rirya t£S OF RNB RS n)@eBdeéddBrationA YA G| G A
(6049).

Lel1®™bit duStatuswordSa G S3Al t SYSyid FOGA@GS RlIya tS OFRNB RQdzyS f
de sécurité.

/A La limitation réalisée sur la consigne ne permet pas de garantir que la witesseteur reste dans les
fAYAGSAa AYLRAaSSa LI NI f I réacioyi Qe gesdtigh dRrRunai @ dmdh G S S
RSOf SYOKSS® [ YAaS Sy LXIFOS RQdzyS O2yairayS 02KS
ySOSaalANB | dz yA@SlIdz RS QI LIJX AOFGAZ2Y ®

Rampes

La fonction rampe assure un lissage de la consigne en limitant les variations de la consigne en accélération ou en
décélération.

[ a42NIAS RS t1F F2yOidAzy NIYLS S$ad f+F R2yysSS ljda Sad

Il existe 3 configurations de rampe

- Une rampe en accélération utilisée lorsque la consigne augmente en valeur absolue
- Une rampe nominale en décélération utilisée lorsque la consigne diminue en valeur absolue
- Une rampe de décélération rapide.

A z

[ O2y FAIdzNF GA2y RS OKI OdzyS RS& NIYvYLISa Said ST¥SOGdzSS

- Une variation de vitesse delta_vitesse exprimée par défaut.emn-1 (Cf. 604¢)
- Une variation de temps delta_temps exprimée en seconde
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[ NIYLS 5Q20GASyd Sy&adAads LINI €S OF t Od

deltagpeeq
Ramp = ———
P deltasime

vl_target_velocity
6042 00h

vl_velocity_demand
6043 00h

Figure35-DSa i A2y RS& NI YLISE RO OOStSNIGA2Y k RSOStS

[ 2NBR RQdzyS Ay &a8didighe? I rarRpdznoiniBafedde dé&lération est utilisée pour le retdar a
vitesse nulleLa rampe d'accélération est ensuite utilisée pour atteindre la nouvelle consigne.

vl_target_velocity
6042 0Q,

vl_velocity_demand /

6043 0Q

acceleration

Nominaldeceleration I_ |-|

Figure36-DSaiGA2y RS& NI YLIS3 ROIFIOOStSNIGA2Y k RSOStS
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Contréle de la fonction rampe

Un contr6le de la fonction rampe est applicable a partirctiamp debits du controlword.

_ Bit 5
Runramp functiongenerator
1
(]
0o ®
Lock
Bit 6
Limitfunction output Ramp Bit 4
input value
1 Rampfunction Rampoutput value
o generator
0 0
1
ht Velocity
demand
0
Speciafunction
generator
Figure37 - Utilisationdes bits du controlword en mode velocity
Bitfield coding in velocity mode
. 0: Rampmodule isdeactivated;blocoutput is identical to the input

4 Activate ramp . :

1: Ramp module is activated

0: Ramp output bloc is fixed
5 Unlockramp poutp . .

1: Rampoutput bloc follows the input applying ramps

Ramp 0: Ramp inpublocis forced to nullpnly deceleration ramp is used
reference 1: Ramp input blocorrespondato the speed limitation bloc

8 Halt 0: Nocommand, nominabehaviour

1: Motor stops, used ramp depends o#05D Halt option cod®
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wlk YLIS RQIFOOSt SNI GA2Y

Data Deid Lower Upper Size in
Name ult Access Type Mappln Unit PP volat|le
Type Limit Limit Bytes
Value storage

vl_velocity

6048, 1 acceleration_ U32 500 RW RPDO  RPMS 1 10000 4 Oui
delta_speed
vl_velocity_

6048 2 acceleration_ ui6 1 RW RPDO s 1 100 2 QOui
delta_time

Rampe @& décélération

N
Data Default Access Lower Upper Slze oq
Name Type Value Type Ma in onit Limit Limit volatiie
yp yp pping Bytes storage

vl_velocity_
6049, 1 deceleration_ u32 500 RW RPDO RPMS$ 1 10000 4 Yes

delta_speed

vl_velocity_
6049 2 deceleration_ ui6 1 RW RPDO S 1 100 2 Yes

delta_time

Rampede décélérationen modeWv dzA O a G 2 LIV

Data Default Access PDO . Lower Upper Slze Nor?-
ldx Sub Name Tyne Value Tyoe Manpin Unit Limit Limit [} volatile
P P PPINg Bytes | storage

vl_velocity_
604A, 1 quick_stop_ u32 1000 RW RPDO RPM7 1 10000 4 Yes
delta_speed

vl_velocity
604A 2 quick_stop_ ui16 1 RW RPDO s 1 100 2 Yes
delta_time

15This unit depends on theonfigurationof 2 6 2 $e®dty UhiL(604G).
16 This unit depends on the configuration®fo 2 $e®dty 4hit(604G).
17 This unit depends on the configuration®fo 2 $e®dty 4hit(604G).
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Contréle en vitesse

[ S

o

/

(o]

(o]

0x6042:00 0x6043:00

20 WwO2yiN»xtS @gAilGSaa

f20 Sad oFas adzNJ dzy

[ ]

]

vI_target_veIocityI—, vI_veIocity_demand§

ez-wheel

SQ | aadzNb

tL5 ljdzA OKS

6044:00

t

vl_velocity_actual_value

Figure38- Contrbleur en vitesse

Les parameétres du PID sont accessibles dans le dictionnaire CANopen, ils sont missadedati@nsitionvers

tQsal d

/N La sauvegarde des coefficients est possible en mémoirgaiatile.
N 5lya €S OFra RS ftI

[ QSNNBdzNJ wSQ Sai

démarrage du variateur.

Al dzS3lF NRS

O2vya

RS
I yydzt SNI £ Q8

WhLISNI G§A2Y 9yl otSQ RS fF YIFOKAYS t SaGFdG /A!' nn

RQdzyS O2y FAIdzNI G A2

SELNAzZY B S O 8F ¢za R § &anQlé rBdudiRr YR G S dxBJ

Name Data Default Access Type Unit Lower Upper Size in
Type Value P Mapplng Limit Limit Bytes

2155,
2156,
215%
2158,

2159,

oy

LJt dza asseddssenefinigré ufe action «@nti-windupn
surf QF QG A Zy LR NUNBF NI

motctrl_speed_pi
d_p
motctrl_speed_pi
d_i
motctrl_speed_pi
d_d
motctrl_speed_pi
d_tw
motctrl_speed_pi
d_tn

u32

u32 -18

u32

u32

La consigne de vitesse minimale est de 5 RPM.

RW
RW
RW

RW

NO 108
NO 108
NO 10°
NO 108

42949672
95
42949672
95
42949672
95
42949672
95
42949672
95

18 _es valeurs par défaut différent selon les rapports de réducteurs des pr&IME®.Vouspouvez vous
référer directement au objets du dictionnaire dproduit.

Réducteur ratio .4:

P=10,1=100,D=0, Tw =600, Tn =316

Réducteur ratio .14: P =150) =400, D =50, Tw = 600, Tn =316
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10.3. Configuration

Les données de configuratiomlatives au variateumoteur sont LINA a Sa Sy O02YLIiS | dz L} aa
WhLISNI G§A2Y SyloftSQo

Leus modificatiorsdansleRA OG A2y Yyl ANB yQSad LI a LkaarotsS RIya tSa
S wCldzZ G NBIFIOGAZ2Y | OGABSQ®

6007 Abort connection option code

Lt Sad LRraaAixoftS RS RSTFAYAN f Ql Ol AcBnyfexioh&ANSpereSWEEt | OS R
considere une pertewlbusCAN dans les cas suivants

- Busoff
- SWBRRIya fQSil ﬁantﬂ)WQ‘lN{TlNhSAﬂ'l@l\B

Name Data Default | Access Lower Upper Size in
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

6004 O Ab(?:t;?]”;‘ss:o" Table
-32768 to-1 Manufacturerspecific
0 No action
+1 Fault signal
+2 Disable voltage command
+3 Quick stop command

+4 to +32 767 Reserved

605A, Quick stop option code
Lt Sad Ll2aaroftS RS RSTAYANI QI OGA2y YAasS Sy LIXIFOS Lkd

Data Default Access Lower Upper Size in
Name Unit
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

605A, 0 Quick stop option code Table

+1 Slow down on slow down ramp and transit into switch on disabled
+2 Slow down on quick stop ramp and transit into switch on disabled
+5 Slow down on slow down ramp and staygimck stop active

+6 Slow down on quick stop ramp and stay in quick stop active

18 Configuration en cours de développement
20 Configuration en cours de développement
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6058, Shutdown option code

Lt Said LRaairoftS RS RSTAYAN f{ (phsSedjeddyeratioh andbl€dyeadydp I OS f 21
switch orQ

Name Data Default Access PDO Lower Upper Size in Non-volatile
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes storage
shutdown option
6058, 0 2 Table
code

0 Disable drive function (switebff the drive power stage)

+1 Slow down with slow down ramp; disable of the drive function

605G Disableoperation option code

Lt Said Ll2aarofS RS RSTAYAN f (phséajerdBperation endbl€Sghitchétl I OS £ 2 N
on stateQ

Name Data Default Access Lower Upper Size in Non-volatile
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes storage
6058, 0 shutdown option Table
code

0 Disable drive function (switebff the drive power stage)

+1 Slow down with slow down ramp; disable of the drive function

605D, Halt option code

Lt Sad Ll2aaroftS RS RSTAYANI f QI OGAwMOQYAAS Sy LI IFOS 2N

Data Default Access Lower Upper Size in
Name Unit
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

6050, 0 Halt option code Table

+1 Slow down on slow down ramp and stay in operation enabled

+2 Slow down on quick stop ramp and stay in operation enabled

21 Configuration en cours de développement
22 Configuration en cours de développement
2 Configuration en cours de développement
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605k Fault reaction option code

Lf Said LR2aarotsS RS RSTAYRNI SIQUAQIA 2R/Q dxyASa SPN@ERIND AG/S1 SN
System)

Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

605k, 0 fault_reaction_option_code 116 Table
Value Definition
0 Disable drive function, motor is free to rotate
+1 Slow down on slow down ramp
+2 Slow down on quick stop ramp

24 Configuration en cours de développement
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11.Fonctions de sécurité

11.1. Fonctions de sécurité présentes dans3&VER

LeSWD® y Of dziT RS& F2yOlAz2yada asS @deNdksifdndtion’ dvanééeslddldpeivisidhdz Y 2
sécuritaire de la vitesse. Cette solution intégrée exclusd&NY S RS &AAYLIX AFTASNI £ QF NOKA (-

le recours aux organes de supervision et logiques de sécurité externes.
[ S& T2y O0A2ya sdities diNdntés Rdz Y2 G S dzNJ

- STO (Safe Torque Offjéconnection sire du couple moteur
- SBE (Safe Brake Contralengagemensiredu freinage STO SBC SBU
- SBU¢(Safe Brake Unlockmode roue libre, désengagement sir

du freinage

Les fonctions de supervision de vitesse reposent sur un codeur de sécurité intégVéR®Elles sont listées-ci
dessous

- SDI (Safe Directionxontréle sOr du sens de rotation

- SLS (Safely Limited Speelithitation sire de la vitesse de SDI SLS SLSa | SMS
rotation

- SLSH (Safely Limited Speed asymmetrid)mitation sire de la vitesse de rotation, avec des seuils
différents en fonction du sens de rotati@u moteur.

- SM$® (Safe Maximum Speed)Limitation de la vitesse maximale indépendamment des fonctions de
sécuritésactivées

Ces fonctions de sécurité sont implémentées conformément a la norme IEC-6P8(¥Xigences de sécurité

T2y OuAa2yySttS NBEIGAGSA | dz RSOSE2LILISYSY i RARMK NI ny SY

aux fonctions de sécurité des contrélsude moteurs.

Fonctions sécuritaires Paramétrages possibles

Réarmement
sSTO Déconnection slre du coupl A automatique
moteur A LI NI RSYIFYRS RQIOldZAGGSYSy

Configuration du freinage associé au STO (Cf. SBC)

Activation conjointe au STO

A du freinage interne aSWD®

A RQdzy TNBAY St SOGNRBYSOFYAId
A des deux freinages simultanément

SBC  Engagement sOr du freinage

SBU Dé'sengagement sOr du
freinage

BLYLX SYSYyidS t LI NIGANI RS 20k OSNEAZ2Y f23A0ASttS WCANNGI
BLYLI SYSYidS £ LINILANI RS tk OSNEAZ2Y f23A0ASttS WCANNGI
ZLYLX SYSYidS £ LI NIANI RS tk OSNEAZ2Y f23A0ASttS WCANNSGI
BLYLI SYSYidS £ LINIGANI RS tk OSNEAZ2Y f23A0ASttS WCANNSGI
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Interdiction du sens de rotation
A dans le senpositif ou négatif
A avecun seuil de tolérance

SDI Contr6le sdr du sens de
rotation

Interdiction de dépassement de vitesse
A 8seuils de limitatiorde vitessesommutables
A un temps de déclenchement ajustable

SLS Limitation slre de la vitesse
de rotation

Limitation sdre de la vitesse Interdiction de dépassement de vitesdans un sens de rotatior
SLsa  de rotation dans un seul sen A 8 seuils de limitation commutables
de rotation A un temps de déclenchement ajustable

Limitation sdre de la vitesse
de rotationmaximale Interdiction de dépassement de vitesse

SMS autorisée indépendamment A Un seuil de limitation pour les vitessemximalegositives
des fonctions de sécurités A Un seuil de limitation pour les vitessemximalemégatives
activées

11.2. Usages typiquesles fonctions de sécurité

Les fonctions de sécurité dsWDRsont destinées aux applications déplacement de charges contrblées en
GAGS&aSY LIdzNJ £ S&aljdzSttSa fQF LIWINBOAIFGA2Y Rdz NAaljdzS
mouvements.

STO

e e

SBC

Arrét demandé
C STO/SBC

SMS

SLS sLsa

Zone de risque /\ o~
C sLs/sLSa/s "
4 00000 ‘AW"

SMS

\ SDI

Figure39 - Usage des fonctions de sécurité
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11.3. Synthese des niveaux de sécurité
ISO 13844.:2015 EN IEC 61568 IEC 6206%  IEC518005-2% NF EN 60204%

. PFH PFH PFDwve

STOP safety functions
Safe Torque Off (STO)

0,
i Category 4 PLe 1,42E9 SIL3  89E9  3,9E5 100% SIL3 SIL3 Category 0
Safe Torque Off (STO) 0
CANopan Safety Category 2 PLd 2,29E7 SIL2  89E9 | 3,985  99,7% SIL2 SIL2 Category 0
::::K;atfe VER B Ci{EIe) Category 2 PLd 2,29E7 SIL2 10,39 = 4,5E5 99,6% SIL2 SIL2 Category 0
Safety Safe Torque Off (STO) Category 3 PLd 4,29E8 SIL2  116E9 = 51E5 99,6% SIL2 SIL2 Category 0
Pair of Safelnput
RIS Category 2 PLd 2,29E7 SIL2 10,3E9  4,5E5  99,6% SIL2 SIL2 Category 0
Safelnput
Rearm of STO

0,
CANopersafely Category 2 PLd 2,29E7 SIL2  89E9 | 3,985  99,7% SIL2 SIL2 Category 0

Monitoring safety functions

Safe Maximum speed (SMS) Category 2 PLd 2,29E7 SIL 2 8,9E9 3,9E5 99,7% SIL 2 SIL 2 NA

Safely limited speed (SLS)

0,
N G Category 2 PLd 2,29E7 SIL2  89E9  39E5  99,7% SIL2 SIL2 NA
Safely limited speed (SLS) Category 2 PLd 2,29E7 SIL2 10,39  4,5E5  99,6% SIL2 SIL2 NA
Safelnput
S O, Category 3 PLd 2,29E7 SIL2 11,69 51E5  99,6% SIL2 SIL2 NA
Pair of Safelnput
Safely limited speed asymmetric (SLSa) o
CANapon Safety Category 2 PLd 2,29E7 SIL2  89E9  39E5  99,7% SIL2 SIL2 NA
Safely limited speed asymmetric (SLSa). | 065 PLd 2,29E7 SIL2 10389  45E5  99,6% SIL2 SIL2 NA

Safelnput

29EN IEC 61508: December 2001 and April 2010

SONF EN 62061 (July 2005) + NF EN 62061/A1-916) + NF EN 62061/A2 (201%-25)

3LIEC 61800 part-8 ed1 2007 and ed2016:Adjustable speed electrical power drive systems

S2NF EN 60204:20184 { | Bf$nadhinery Electrical equipment of machines I NIi mY D 8y S NHEC 60282625, NBAfi&ly § a4 &
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Safely limited speed asymmetric (SLSa)

0,
Pair of Safelnpt Category 3 PLd 2,29E7 SiL2 1169 51E5  99,6% SIL2 SIL 2 NA
Safe direction (SDI) 0
- Category 2 PLd 2,29E7 SIL2  89E9  39E5  99,7% SIL2 SIL2 NA
Safe direction (SDI) Category 2 PLd 2,29E7 SIL2 10,389  4,5E5  99,6% SIL2 SIL2 NA
Safelnput
SeRGli () Category 3 PLd 2,29E7 SIL2 11,69 51E5  99,6% SIL2 SIL2 NA

Pair of Safelnput

Safe speed Category 3 PLd 4,29E8 SIL2 8,9E9 3,9E5 99,6 % SIL 2 SIL2 NA
Output safety functions

Safe Brake Control (SBC2) external

0,
STOL et STO2 inputs Category 2 PLd 2,29E7 SIL3  92E9 | 4,0E5 99,7% SIL 3 SIL3 Category 0
Safe Brake Control (SBC2) 0
CANopen Safety Category 2 PLd 2,29E7 SIL 2 8,9E9 3,9E5 99,7% SIL 2 SIL 2 Category 0
ggglsﬂe Control (SBC2) Category 2 PLd 2,29E7 SIL2 10389 = 45E5  99,6% SIL2 SIL2 Category 0
Safe Brake Control (SBC2) 0
Pair of Safelnput Category 2 PLd 2,29E7 SIL 2 11,6E9 51E5 99,6% SIL 2 SIL 2 Category 0
Safe Brake Control (SBC3) internal o
STOL et STOZ inputs Category 2 PLd 2,29E7 SIL3  10,8E9 = 4,7E5 99,6% SIL 3 SIL3 Category 0
Safe Brake Control (SBC3) 0
CANopen Safety Category 2 PLd 2,29E7 SIL 2 10,5E9 4,6E5 99,6% SIL 2 SIL 2 Category 0
ggglfﬁe CRUCHCESS) Category 2 PLd 2,29E7 SIL2 11,889 52E5  99,6% SIL2 SIL2 Category 0
Safe Brake Control (SBC3) 0
Pair of Safelnput Category 2 PLd 2,29E7 SIL 2 13,2E9 5,8E5 99,5% SIL 2 SIL 2 Category 0
Les fonctionSTQa 2y i OSNIIA TASSa LJ2 dzNdtefydry OBl nbrindENIGOZDH. R Qdzy | NNE G RS
Ce mode correspond aRSO2y Yy SEA2Y RS fQFfAYSYydl A2y RS Lidzaadal yOS Rdz Y230 SdzNJ LI2dzNJ £ F2y Od A
UnMTTERS wmn Fya S&ad dzi sSwheageldvoaast QSyaSyoft S Rdz
UnMTTERS wmu |ya Said dziASWAES50.LJ2 dzNJ £ QSyaSyoft S RS 1
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11.4.' OGAGFGA2Y RQdzyS F2yOiAz2y RS &aSOdz2NRGS

Les fonctions de sécurité peent étre déclenchées par

¢cdLsa RS O LI SdzNA

Une entrée de sécurité sur le connectdi® (SafelNju SWD®
Un Controlwordde sécuritédu dictionnaire CANope(Safety controlwords)

Enréactionalad (i S O (uAe2nyeur R@rneau SWD®

[ QSiGl G RS

CANopen, son élaboration est réalisée lp8WD®

tr

O2YYl YRS RQdzyS F2yOilAizy RS aso

LISNXYSGG yi

f QLI OUAGlIGARZY

Electromechanical
switch/safety switch

EMSS

Capteurs de sécurité avec sortie OSSD

a semiconducteurs surveillée

Capteurs de sécurité avec entréc SCSD

test

Configurationdes fonctionsde sécurité

Pour commandedzy S FT2y Ol A2y
NB O dzLJS NESMNdzyf ) ST VOl A 2 v

Il est nécessaire de réalisergnappingQ RS &
commandes doivent étre mappées dans%sv_mappingetf S a

[

Interrupteurs électromécaniques a contacts doubles
équivalents / interrupteurs de sécurité sans élément de
traitement des signaux

Capteurs de sécurité avec sorties a seomducteurs
double canal a surveillance des cowuttecuits transversaux
Capteurs de sécurité avene entrée test, un élément de
traitement des signaux et une sortie test

Wa i | GezintappR® v 4

f A30S RS desMsORIYivdzay R ad@sadippingsoatt Sa RI y &

RESTART_ACK 6630 000@ 6631 000@
ERROR_ACK 6632 000@ 6633 000@
STO 6640 000Q 6644 000Q
SBC_1 6660 010@ 6667 010@
SBC_2 6660 020Q 6667 020Q
SBC_3 6660 030@ 6667 030@
SBU 3040 000@ 3041 000@
SMSp 66AA 0100 66A80100,
SMSn 66AC 0100 66A8 0100
SLS [1] 6690 010@ 669F 0100
SLS [2] 6690 020@ 669F 0200
SLS [3] 6690 030@ 669F 0300
SLS [4] 6690 040@ 669F 0400
SLS [5] 6690 050@ 669F 0500
SLS [6] 6690 060@ 669F 0600
SLS [7] 6690 070@ 669F 0700
SLS [8] 6690 080@ 669F 0800
SLSa[1] 3050 0108 3059 0108
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IDEC

SLsa 2] 3050 020@ 3059 02080
SLSa[3] 3050 0308 3059 0300
SLSa[4] 3050 0408 3059 040@
SLSa [5] 3050 050@ 3059 0500
SLSa 6] 3050 0608 3059 0600
SLsa[7] 3050 070@ 3059 0708
SLSa [8] 3050 080@ 3059 0808
SDIp [1] 66D0 0100 66DE 0100
SDIp [2] 66D0 0209 66DE 0200
SDIn [1] 66D1 0100 66DF 0100
SDIn [2] 66D1 0200 66DF 0200

Activation asecCANoperSafety

i Pour mettre & jour la valeur desntrolwordsdans un contexte de sécuité A f Said ySOSaal ANB
messages de sécurité de type SRDO.

[ QFOGAGFGA2Y RQdzyS F2yOiAz2y RS &S OdzNA Centrolwbris) deS /! b 2L
sécurité. Chaqu€ontrolwordRS & SOdzNA (S LISNXSG RS O2YYIlI yRSNJ 2dzalj dzQt
O2YLRalyli O2NNBALRYR t LfQF AR Al didnaly RXEd&/ASo {02 YRS yNIESQNzLJ
ASOdzZNAGS LI NJ f Qdzal 3S RS StaiuswiordiSs 2aNGROEANR (RSS LASNAVUSENIA (RS NBK
Siitia RSa F2yOiArAz2yad RS aSOdzNARGSYE @GRFHDE Go6 ki d 29/ SRQAYSI2 3
[ QF a2 0ALF (A 2y Catolw@dde §édabé 20 uhdicontmmde est réalisée par une opération de
configuration de ce mapping.

[ QL aa20Al GA2Yy RErdBK&l i &S dzA i SRéz gy Yazal GdzaQ Sad NBIFfAA
de ce mapping.

Command code Command 10 g 03 ;14
ldx 6620, Safety controlwords 1/3% 40
3040 000Q SBU Ao030)s
. > 0
3050 0109 sLsa[y Subidx 01, Safety_controlword_canl 12 Bo 2 A

X X Bit 7 6 5 4 3 2 1 0

3050 0809 SLsa 8] Command Ack SrS8 ggy SPIn SDIp g 45 551 sTO 66FQ - ezw_safety_word
[1] [1] [1] scw_mapping_cwl
6632 0009 Ack .
A IS A IS IS A A .
6640 0009 sTO ‘ Subidx Value
6660 0109 sBC [1] . 2 o8,
6660 0209 SBC [2] . BN 6610 0000
6660 0309 SBC [3]
6690 0109 sts 1] N ‘ > 2 6690 0109
X X . N - 3 6690 0209
6690 0809 sLs 8]
> 1 66D0 0109
6690 080Q sLs [8]
66D0 0100 SDIp [1] > 5 66D1 010
66D0 0209 SDIp 2] . Epapa—
66D1 0109 SDIn 1]
7 3050 0109
66D1 0200 SDIn2]
> 8 6632 000Q

Figure40 - Exemple de configuratiosles commandes de sécurité par le CANopen
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VIDEC ez-wheel

Activation avec lesentrées de sécurité

_ SBU ldx 2620, Safety controlwords manufacturer 1/5 2 96\
[oNL)
_ SLSa[1] Subidx 02,  Safety_controlword_safein_1 o 6% 0
8 6
Lox X oPn 2 9 10 7 8 5 7
[8] IS INSafe_ INSafe_ INSafe_ INSafe_ <10, g0y
_ &5 Command SDIn[1] SDIn[1] SDIp[l] SDIp[l] STO  STO
26F1, : ezw_safety_word
A A A A A — —Worg
_ SBC [1] 4 \ \ \ \ scw_mapping_safein
\ \ \ \ \
66600209 | sec[ R RN ST R
\ \ - — 0 06,
Deso0iog | sisi \
X x S Tt 00
AN ~—
N h ~——
I e008g | sis(e o —_, 2 oy
. T~
[ 6600809 | sLs [g ~ — 3 66D0 0109
§ ~_ .,
[ espooiop | sop[ L 4 6600 0100
[ eep0020y sDp[2) T s 66D1 0109
[ eeproiop | spinfy s 66D1 0109

SDINZ]

Figure41- Exemple de configuration des commandes de sécurité par les Safelnputs

Les entrées de sécurifgeuvent fonctionnerpar pairepour atteindre un niveau de sécurit8IL2/PLd/Cat3. La
configuration doit étre réalisée afin de rendre compte du fonctionnement conjoint en associant la méme fonction
de sécurité aux commandekes deux entrées.

Les entrées sont groupées comme suit
- INSafe_X INSafe 2
- INSafe_3 INSafe_4

Activation permanente

Lf Sad LlraairotsS RQIFOGAGSNI dzy S F2y Ol A 2nfappRréiconBaddeNR (i S
delaF2y OtiA2y RS aSOdz2NAGS 1jdzQ2y f RAyzy & R 8z&dbjkts piareke@d@eaizdd S NJ
0x6640000(our la fonction STO

2624WST s pal TSGaYs2NRYAOSGYYF LILAY IPLISNXI ySyidypdsmQy

Data Default Access Lower Upper Size in
Name Unit
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

2624, Number of entries
SCW_Cw_permanent_can RW
2624, 01, . u32 0000 000Q NO - - - 4
_1 bit0 ,
SCW_Cw_permanent_can RW
2624, 02, . u32 0000 000Q NO - - - 4
_1 bitl ,
SCW_Cw_permanent_can RW
2624, 03, . u32 0000 000Q NO - - - 4
_1 bit2 ,
SCW_Cw_permanent_can RW
2624, 04, . u32 0000 000Q NO - - - 4
_1 bit3 ,
SCW_CW_permanent_can RW
2624, 05, . u32 0000 000Q NO - - - 4
_1 bit4 ,
SCW_Cw_permanent_can RW
2624, 06, . u32 0000 000Q NO - - - 4
_1 bits ,
SCW_CW_permanent_can RW
2624, 07 . u32 0000 000Q NO - - - 4
_1 bit6é s
SCW_CW_permanent_can RW
2624, 08, . u32 0000 000Q NO - - - 4
_1 bit7 ,
b2GA0S RQAYyaA(lNHzOGAZ2Y Page87sur129

Version 2.0¢-b FR- SWD@&safety Drive & Wheel Drive

R
S

S
y



VIDEC ez-wheel

2625WST 6 pal TSGR Ws2NRYaAOSYYI LILAY IYLISNYIF ySydpOsHQY

Data Default Access Lower Upper Size in
Name Unit
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

2625, Number of entries
SCW_CWw_permanent_can RW
2625, Ol . u32 0000 0009 NO . . ; 4
_2_bito ,
SCW_CW_permanent_can RW
2625, 02 . u32 0000 0009 NO . . . 4
_2_bitl ,
SCW_cw_permanent_can RW
2625, 03 . u32 0000 0009 NO . . ; 4
_2_hit2 ,
RW
2625, 04, = Sow-cw_permanentcan ., 0000 0009 NO - - - 4
_2 bit3 ,
RW
2625, 05, ~ Sow-cw_permanentcan ., 0000 0009 NO . . ; 4
_2_bitd4 ,
RW
2625, 0§,  Scw-cw_permanentcan ., 0000 0009 NO - - - 4
_2 bits ,
RW
2625, OTh SCW—CW—‘Z’egiTt‘gnem—can u32 0000 0009 NO . . ; 4
= 7
RW
2625, 08 Scw—cw—gem;’”em—ca” u32 0000 0009 NO - - - 4

,

MappingsLJ- NJ RSFI dzi RS&a WwW{IFSie ¢62NRaQ

Safety Controlword 1

Name Data Default Access Lower Upper Size in
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

66FQ, Number of entries
6640 000
66FQ, 01, Command 1 u32 f RO NO - - - 4
STCcommand
RW
66FQ, 02, Command 2 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
RW
66FQ, 03, Command 3 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
RW
66FQ, 04, Command 4 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
RW
66FQ, 05, Command 5 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
RW
66FQ, 06, Command 6 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
6630 000
66FQ 07, Command 7 u32 i RO NO - - - 4
RESTART_ACK
6632 000
66FQ, 08, Command 8 u32 q RO NO - - - 4

ERROR_ACK

Safety Controlword 2 a 8

Data Default Access PDO . Lower Upper Size in

66F1%,

to 00, Number of entries us 08, RO NO - - - 1
66F§
66F1 RW

to 01, Command 1 u32 0000 000Q NO - - - 4
66F§, ’
66F1, RW

to 02, Command 2 u32 0000 000Q NO - - - 4
66F§, ;
66F1, RW

to 03, Command 3 u32 0000 000Q NO - - - 4
66F§ ’
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VIDEC ez-wheel

66F1, RW

to 04, Command 4 u32 0000 000Q NO - - - 4
66F§ ’
66F1, RW

to 05, Command 5 us2 0000 000Q NO - - - 4
66F§ ’
66F% RW

to 06, Command 6 us2 0000 000Q NO ° ° = 4
66F§ ’
66F% RW

to 07, Command 7 us2 00000000, NO - - - 4
66F8§ ’
66F% RW

to 08, Command 8 u32 0000 000Q NO ° ° = 4
66F8§ ’

Safety Controlword Safein 1

Dans sa configuration par défaut, les entrées de sécurité sur le connecteur ne sont pas associées a une
commande. Laonfiguration doit étre réalisée par le fabricant de la machine en fonction de son architecture et
des fonctions de sécurité a affecter.

La configuration des entrées STO_1 et STO_2 est en lecture seule et ne peut étre modifiée par configuration. Ces
entrées du connecteur sont toujours associées a la fonction STO.

Name Data Default Access Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

2620, Number of entries
6640 000
2620, 01, Command STO_1 u32 ? RO NO - - - 4
STO command
6640 000
2620, 02, Command STO_2 u32 9 RO NO - - - 4
STO command
RW
2620, 03, Command INSafe_1 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
RW
2620, 04, Command INSafe_2 u32 0000 000Q NO - - - 4
1
RW
2620, 05, Command INSafe_3 u32 00000000, NO - - - 4
s
RW
2620, 06, Command INSafe_4 u32 0000 000Q NO - - - 4

Safety Statusword 1

Name Data Default Access Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

66F8 Number of entries
6644 000Q
66F8 01, Status 1 u32 RO NO - - - 4
STO status
RW
66F8, 02, Status 2 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
RW
66F8, 03, Status 3 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
RW
66F8, 04, Status 4 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
RW
66F8, 05, Status 5 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
RW
66F8, 06, Status 6 u32 0000 000Q NO - - - 4
s
6631 000!
66F8 07, Status 7 u32 @ RO NO - - - 4
RESTART_ACK
6633 000
66F8 08, Status 8 u32 i RO NO - - - 4
ERROR_ACK
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VIDEC ez-wheel
Safety Statusword 2 4 8

1dx Sub Name Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

66F%

to 00, Number of entries us 08, RO NO - - - 1
66FFK
66F%

to 01, Status 1 u32 6644 000Q RW NO - - - 4
66FF STO status y
66F% RW

to 02, Status 2 u32 0000 000Q NO - - - 4
66FFK ’
66F% RW

to 03, Status 3 u32 0000 000Q NO - - - 4
66FF ;
66F% RW

to 04, Status 4 u32 0000 000Q NO - - - 4
66FF ’
66F% RW

to 05, Status 5 u32 0000 000Q NO - - - 4
66FF ’
66F% RW

to 06, Status 6 u32 0000 000Q NO - - - 4
66FF ’
66F% RW

to 07, Status 7 u32 0000 000Q NO - - - 4
66FF ’
66F%

to 08, Status 8 u32 6633 000Q RW NO - - - 4
GGFE Error status 5
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11.5. wSO2YYIlIyRIGA2ya RS YAaSa Sy dzdzNB

'OQGAGIGAZ2Y Rdz {¢h LI NJINNksdG RQdzZNESYOS

LOGAGI GA2Y Rdz { ¢@A LI ENQ A yNINSNIF | RESizNAERE§yOSAdr SAdBNS LRAGhS Y 1 NB S {
STO2RYF2NNAGS 2diHtalzQt {L[o «k t[ S

E-Stop E-Stop

-~ -
1. CANH 1. CANH
2. INSafe_4 2. INSafe_4
3. CANL 3. CANL
4. 24VDC 4. 24VDC

~U 5. STO_1 J 5. STO_1

NG 6. GND NC 6. GND
7. INSafe_1 7. INSafe_1

NGy 8. STO_2 NGy 8. STO_2

~J ) wJ .
9. INSafe_3 24 VD 9. INSafe_3
10. INSafe_2 T 10. INSafe_2
11. GND 11. GND

12. ON

12. ON

Un interrupteur conforme a la norme ISO 13850, a ouverture positive selon la n&@&09475-1, ou un
contrbleur de sécurité certifié dbétre utilisé comme élément d'actionnement.

En entréedé composantle sécuritédoit étre choisi pour satisfaire le niveau global de la fonction de sécurité.

Réarmement du STO

Réarmement du ST@Ear un appuisur unbouton normalement ouvertigiQd G A |
£ £ QSYy G NBS AlyWi{AISY S yh&ios: |j dzQt mnan

t QA Y SNR6OS / 2yy:

E-Stop
)
1. CANH
2. INSafe_4
3. CANL
4. 24VDC
~J 5. STO_1 110
NC|
6. GND 10 231
O ON\4
7. INSafe_1 (o oo% s
NC! )
~J 8. STO_2 2005
9. INSafe_3
10. INSafe_2
11. GND
12. ON
Rearm
-~
1
1
i
24VDC—— i
1
{
NO!
1
1
1
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Version 2.0¢-b FR- SWD@&safety Drive & Wheel Drive

Page91surl29



IDEC

[ QSYy (i NBS a Advit8freSonligbréetomBeallevsignalle réarmementde la fonctionSTODEs lors, o

front montant de 0 & 24 VDC stette entrée, permet derétablir le couple sur le moteuSTO State J Q206 2 S i
664LhW{ ¢h NBAaGINI | Ogsty D@ADBIS +d $SIdMA 2NmM0o > SiG £ QSYadNBS R
la fonction de demande de réarmement du SAE30W S A G F NI | O1y26f SRIS O2YYI yRQO®

En entrée és composantsle sécuritédoivent étre choisis pour satisfaire le niveglobal de la fonction de
sécurité.

Le maintien de la fonction de sécurité avant réarmementassturépendant 100h maximum.

Activation du STO et réarmemertvecun relais de sécurité a réarmement

Activation du ST@vecO2 Yy F2 N A (i S 2 dzé@djédzrdémerft indintient audeld d8 Z0Oh en utilisant
un relai de sécurité

Pour les réglementations de la directive sur les machines en Europe, les exigences supplémentaires de la norme
EN ISO 14118:2018 pour le n@démarrage doivent étre prises en compte.

Les niveaux de performance des fonctions de sécurité et la garantie de la position STO sont garantis pour une
période de 100 heures.

En cas de coupure de I'alimentation électrique, cette périodicité de temps est garantie, car en fonctionnement
normal, le variateur doit étre redémarré aprés une action physique de I'utilisateur.

Aprés cette période de 100 heures, le variateur peut accumuler les défaillances et, afin d'éviter une situation
dangereuse, I'ajout d'un relais de sécurité est nécessaire pocors®rmer a la norme EN 1SO 14118:2018 pour
les exigences de neredémarrage.

Safety
device

elaisde sécurit
avecréarmement

CAN H
INSafe_4
CAN L
24 VDC

STO 1 I/O

GND 10 231

N 0064
INSafe_1 'foo(
~  s\o.o °)F
STO_2 120 094
8
7

INSafe_3
10. INSafe_2
11. GND

12. ON

r
&l
1
L]

© ® N o 0 M W N R

|
L]

i
24VDC_— L

Les composants de sécurité en entrée doivent étre choisis pour satisfaire le niveau global de la fonction de
sécurité.
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L OGA@GEGAZ2Y RQdzy SOMI2 ydiSh 21y ARNGE aRSMINANIESS RS aSOdzNR UGS

L OQGAGlIGAZ2Y RQdzyS T2y OlA2y R S2-pdl&odrdknies fefm2 @NQYA St S | @3S C
O2y T2NNAGS 2dzaljdzQt {L[H k t[R k /[l Goo®

BP 2NC

1. CANH 1. CANH
—~ 2. INSafe_4 2. INSafe_4
3. CANL BP 2NC 3. CANL
4. 24VDC — 4. 24VDC
5. STO_1 i 5. STO_1
6 GND_ E 6 GND_
. \ > 1 !
I / 1
,\E# 7. INSafe_1 Nc’J 7. INSafe_1
o 1
8. STO_2 S i 8. STO_2
7 1
NG 9. INSafe_3 4D NCE 9. INSafe_3
~J 10. INSafe_2 -|— RJ 10. INSafe_2
11. GND 11. GND

12. ON 12. ON

Un interrupteur conforme a la norme ISO 13850, & ouverture positive selon la n&@&9475-1, ou un
contrbleur de sécurité certifiéoit étre utilisé comme élément d'actionnement.

En entrée és composants de sécurité doivent étre choisis pour satisfaire le niveau global de la fonction de
sécurité.

5Fya S OFlada RF2yOHABNVIIREA ABORMAS t 23A0ASEES LI NI £ QAy
configurer pour chacune des entrées de sécurité la fonction de sécurité associée.

Désactivation permanente du ST®OG | OGA DI A2y RQdzyS F2yOiGAz2y RS asSOdz2NA

5Sal QGAGriAz2y LISN¥YIFySyas
Hb/ >

dz {¢h SG | OGAQI Gpory RQdzyS |
Y2NXIESYSyd FSN¥S 6 2

YF2NNYAGS 2dzaljdzQt {L[H Kk t]

R
0

1. CANH
2. INSafe_4
3. CANL
4. 24VDC
5. STO 1 Ie]
6. GND 10 237
NEERY
7. INSafe_1 ‘(oco'c s
9\0_0 OO
8. STO_2 ‘2\&/5
T
9. INSafe_3
10. INSafe_2
11. GND
BP 2NC 12. ON
-
1
1
1
1
1
]
NG
1
1
1
/
NG

+

Un interrupteur conforme a la norme ISO 13850, a ouverture positive selon la n&@&9475-1, ou un
contrbleur de sécurité certifié doit étre utilisé comme élément d'actionnement.
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En entréed composant de sécurité doit étre choisi pour satisfaire le niveau global de la fonction de sécurité.

Activation du STO par sorties OSSD

Activation du STOpa&a 2 NIIAS&a h{ {52 O2y F2NNXAGS 2dzaAljdzQt {L[o k t][ Sd

CAN H
INSafe_4
CAN L
24 VDC
STO 1
GND
INSafe_1
STO 2
INSafe_3
10. INSafe_2
11. GND

12. ON

Safety
device

1.
2.
3.
4,
5.
6.
7.
8.
9.

Ly OF LJG SdzNJ OS NI A FR SQh Ripp Saptiigun opnirdleRrldze&uritd J- A NB

En entréeé composant de sécurité doit étre choisi pour satisfaire le niveau global de la foncts#tdeté.

Utilisation R Q deyit&e simplede sécurité

P GATAALFGAZY RQdzy S T AORLYETR NOWAGINS S8 oS dacBtO dgNA[GHS k t [ R Kk /

BP 1NC 1. CANH 1. CANH
~ 2. INSafe_4 2. INSafe_4
1
H 3. CANL 3. CANL
i BP 1INC
! 4. 24VDC - 4. 24VDC
1
i 5. STO 1 i 5. STO_1
| 6. GND 0 i 6. GND

-~} 7. INSafe_1 SR J 7. INSafe_1
NG . NCI
[ 8. STO_2 < i 8. STO_2
:
9. INSafe_3 24 VD ! 9. INSafe_3
10. INSafe_2 -|_ 10. INSafe_2
11. GND 11. GND

12. ON 12. ON

En entréed composant de sécurité doit étre choisi pour satisfaire le niveau global de la fonction de sécurité.

I QUAGIGA2Y Rdz {¢h LI N RSdzE I NNsidG& RQdANBSYyOS

' QGAGIGAZ2Y Rdz {¢h D K2RFE&RNANISE RazafdNBESYO® k tf Sz Si
T2yOdA2ya LI NJ AAIylrdzE h{{53% O2yT2NN¥AGS 2dzljdQt {L[H K
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EStop EStop

0 0
1 1
: H 1. CANH
1 1
i H 2. INSafe_4
1 1
i i 3. CANL
1 1
i i 4. 24VDC
1 1
e 5. STO_1 1/0
NC! NCI
H H 6. GND 10 231
1 1 N0 ON4
i i 7. INSafe 1 'fo Oo'% .
——\..Nq l—\Nq } 8. STO2 12000
Safety . : T s
1 ]
. 9. INSafe_3
device -
10. INSafe_2
11. GND
12. ON

Les composants de sécurité en entdigvent étre choisi pour satisfaire le niveau global de la fonction de
sécurité.
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EchangeR S { Q Sitréas deRé&dritésur le bus CANopen Safety

[ QA Y T 2 Nl te® ofitrées de sécurité eStOKF yISS &adzNJ £ S o6dza /! b2LISYy { | F
j dzSf LISNRLIKSNRIjdzS O2yySOGS Ildz 6dza /! b2LISys LISdzi O2yy!l
est échangée a travers un message de sécurité sur le bus CANopen Safety, appelé SR38adgeeSRDO

O2y UASy (G dzy 20 2 Safe Cerfirol WQdeSMWERSUS lequelleds@iitr&ede"écurité sont cabks

Sad RlIya OS OFa RQdzatl 3IS SYSGGSdzNJ Rdz {ws5h EWRISYIl yi
consommat le Safe Control Word contenu dans ce SRD@Q.y a A =X Af a LISdz@Syd NBIFIANI t
ASOdzZNA (S RQdzy I dziNB LISNRALIKSNARIdzZSE | SO dzy yA @Sl dz RS &

La configuration des commanslde fonction de sécuritéloit étre réalis@& sur chacun deSWECR)

Eled QSTFTFSOG dzS LI bsdfd®@nfirdl wardishdiequel2eg entkéds de sécurité sont cabléepar
configuration dusafe control wordHecu par CANopen safety suslautresSWER

2620 0@ : safe_incontrolword

PIN# 2 9 10 7 8 5
Si Safe Safe Safe Safe STO STO
9 IN4 IN3 IN2 IN1 2 1

SDI  sDI  sSDI  SDI
n[l] n[] ph] pl

STO STO

EStop
-
1. CANH 1. CANH
2. INSafe_3 2. INSafe_3
3. CANL 3. CANL
4. 24VDC 4. 24VDC
~J 5. STO_1 1/0 5. STO 1 I/10
NC!
6. GND 10 231 6. GND 10 231
N0 OAN\4 NO ON\4
7. INSafe_1 'foo d° s 7. INSafe_1 '[oo 4° s
NCl 9\0_0 oo s\0 o Oo
~Ut 8. STO_2 ‘2503 % 8. STO_2 1280? A
9. INSafe_4 9. INSafe_4
10. INSafe_2 10. INSafe_2
11. GND 11. GND
12. ON 12. ON
Rearm
—~
1
1
1
24VDC—— i
1
{
NOI
1
i
b20A0S RQAYAUNHzOUA2Z2Y Paged6 sur129
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VIDEC ez-wheel

Connexion a urcontrolleur de sécurité CANopen safety

SafetyPLC
SWDG@®Core
Application Application relative & la
(fonctionnel) securite
CANopen CANopen Safety
| |
CAN interface driver
I CAN bus

/1 b2LSYy 6{5hX t5hX X0

O

: Linux PC } SafetyPLC / autre SWD®
1

: : SWD@&ore

: Application I Application relative a la

1 (fonctionnel) : securite

! I

I |

I 1

I CANopen 1 CANopen Safety

I x !

I 1

1 CAN interface driver :

! !

CAN interface driver
CAN bus

/1 b2LISY 6{5h% t5hsx X0

11.6. Etats de fonctions de sécurités

[ QSGIO2 YREFRSE RSa FT2yOGtAzya RS asSOdzNRIBRG & OQidnydGEm2 ya 2h
(263@). Cet objet en lecture seule est configurable en TxPDO. Il contient les deuxdexas suivants

Data Access PDO . Lower Upper Size in
Id Sub N Default Val ) Unit o L
Type e e | Type Mapping Limit Limit Bytes

Safety Function Output

00, Number of entries us 02, RO NO - 02, - 1

2630, Ol Safew—funclt'O”—OUtp”t u16 - RO TPDO . O FFFF 2

02, safety_funcztlon_output U16 B RO TPDO B 0, FFFF 2
b2GA0S RQAYyalGNHzOGAZ2Y Paged7surl29
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safety_function_output 1
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
;' ;' 2' :' il EE el el B DA D DA I IR DR IS
N e I A N A N I A B I I I =
[a) [a)
9) 9) 2 2 n n n n n n n n ) n n
MSB LSB
safety_function_output 2
15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
i E el BCE I A B I > o
© © © © © © © © 2} D << X (G4
Not used nlunjonlonlonlonlunlunl]l=2| o = O x O
1 — — — — — — 1 %) %) 0 < xr <
njlonljlolonlon|ln|ln]|lwn Iﬁ':J ]
MSB LSB
Safety function Deactivated Activated
Bit value 0 1
11.7. Fonctions de sécurité
Activation du STO
Le STO est activé par la commande 0x6640, atti€2S G I G o6 a ®
I'LINBA Sy3r3asSySyid RQdzy {¢hsx S Y§0B tNFuSdudnscqiples Cald NR Ij dzS'Y
GAGSaasS NIfSyidAadGsE YIAa Rilhya £S OFLa RS tQFEOGAGFGAZY R
GAGS&aasS Sald FT2yO0iAiAzy RS ftQAYSNIAS RS ftQSYydNIAySYSyilo
IQSOFd Rdz {¢h Sai wee&{e i A § UnEtatRagignifiié qU'E éseastil et restactif

2dzalj dzQl dz NBI NX¥SYSy i o

b2GA0S RQAYyalGNHzOGAZ2Y
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VIDEC ez-wheel

Activation du STO

Commande
6640 0Q o

) STO

Vitesse /'\\/ ﬁ\

Couple sur
le moteur

b

1
1
Réarmement auto ! Réarmement suAck
!
'
[

Statut
6644 0Q

-~

Paramétr
Restart ! age b True Réarmement sukck em——————— =
acknowledgetatus : :

1 1

663100,

6641 0Q b False: Réarmement auto

'I*--_r_____--’

command:
663000,

->--
,.---l

Restart acknowledge‘
[

Figure42 - Diagramme d'activation et d'acquittement du STO

Le mode de réarmement est paramétpér le registre@x6641{ ¢ h NBXadG I NI | Ol yhevaelB RIS 0 S+
Pals@engage un réarmement automatique a la disparition du signal. 3F@ valeur WrueQexige un

acquittement pourétre réarme.

5Fya £S5 Ol a RQdmknoWN&IgaENNVSSy S/l GLaziN Sad 1 OGAF £ fQSil G K
FGGSYyRdzd [ Acknéwdedgey RE ®E® FFANB LI N S LJIaalr3asS RS 1 02y
RSOt SYyOKIyild tQFOljdAiddSYSyido

Default Access Lower Upper Size in
I\ Data T
-- Mapplng

Restart
acknowledge BOOLEAN - \Ye] NO - 1 1
command
Restart
6631n 00 acknowledge BOOLEAN - RO NO - 0 1 1
status
6640, 00 STO Command BOOLEAN - RO NO - 0 1 1
STO restart RW
6641 00 acknowledge BOOLEAN 0 NO - 0 1 1
behavior ’
0000 000Q
. 0x66600 RW 6660 0100
6643 00 STO active SB( u32 300 ) NO - 6660 0200 4
6660 0300
6644, 00 STO status BOOLEAN 0 RO NO - 0 1 1
b2GA0S RQAYAUGINHzOGAZ2Y Page99sur129
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Activation du SBC

LeSWD®ére deux modes de freinage moteur. Un freinage interne au moteur et un freinage externe. Le freinage

interne fonctionne par courtircuitage des phases moteurs. Alors que le frein externe fonctionne par manque

RS O2dzN} yiGo Lt 4SS YQIlyNISR SANIENJ R d2 | ISR RARAIIS®RIZNE Q dzii Aff A & 1 G A
configurablé®:

Braking applied according to the configuration used

SBC commands Internal brake External brake
No SBC

SBC command 1 \Y \

SBC command 2 \%

SBC command 3 \%

A9y OF& RS O2yFTAIdzNI GA2Yy &dzNJ W{./ O2YYFIYR 0Q3 I dzOdz
celuici ne sera pas alimenté, et8WBserait freiné pate frein externe

[ 2NE|j dz2Qdzy FNBAY SEGSNYS 8 aefidant B yhargpiédie Qudittiorindira CANGpeENI R 2 A (i
W. NI 1S LINHaSyidQ owHccnh

Data Default Access PDO Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes

2660, 00, Brake present BOOL

2660:: Brake present No external brake mounted External brake mounted

Value 0 1
[ § TNBAYy SEGSNYyS Said LINBaSyid aQat I+ SGS O2NNBOGSYSyi
dédié.

LA AAS LA

i {A £ O2yFAIdzNI GA2Yy AYRAI dzS | d&hdzyy CFSNERIA yLIF SHE (RSN (1SS
sous forme de message EMCY est envoyé, avec le codeB0T&Brake Lock Check).

i {A fF O2yFTAIdNI GA2Yy AYRAIdzS | dzQ I-adi=Stdigfect®, Nde erseur SE i S N/
sous forme de message EMCY est envoyé, avec le code(BXI0 BRAKE_PRESENCE).

LeFNBAYIF IS LISdzi siGNB | OGAGS f2NE RBW{xH OUGIN dIARS {R YAV
Par défaut, le mode de freinageSBC command3 & Q OGA @S & dzNJ dzy aA3Iyltft {¢hX A

Une commande SBC, peut aussi étre aetivdt NJ f QAY G SNYSRAIFIANBE RQdzyS O02YYIl yRS
I 2YGNRE 6ANRQ O6ccHN

/N Si un mode SBC command incompatible avec le matériel a été paramnéér@rreur sous forme de
message EMCY est enveyévec le code 602CANOPEN_PARAMETER_ERROR)

B2y FAIANI GA2Y LIR&&AOE S L LI 2NMUSBG cBrfnafid3 pad@@id girery & f 2 34 O

MgruglJ2 dzNJ £ S& LINPRdzA Ga | 9SO T NEBaksifein®iein& Ny ST WCHf 4SQ LJ2dz

b2GA0S RQAYAUGINHzOGAZ2Y Pagel00sur129
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5SLJzAa fF OSNBRAZ2Y f23IA0ASEt WCANNGINBE mMomodnQs €S FTNBAY

1. Entrainement par des moyens extérieurs du moteur (tractage)

2. 5502yySEAZ2Y RQdzyS &2dzNDS RQlFfAYSyidl Ay yLAS NIGEIILAH Sy
plus de courant en entrée.

3. 5SGS0OGA2Y RQdzyS &adzNOKI dzZFFS RS f QSt SOUNRYAIjdzZS Rdz Y

[ S GNI OGI3S Sait OABSYSyil RSO2yaSAttsSzE SG R2AG NBai

(s

NJ

Activation du SBU

Le SWI® prévoit un mode de débrayage du moteur sire, afin de faciliter les opérations de maintenance des
plateformesmobiles Ce mode SBU (Safe Brake Unlock), permet de désactiver les freins et de mettre le moteur
en roue libre.

Ce mode peut étre activé par un signal sur une entrée de séauwi@WDR2 dz LJ- NJ NBOSLIiA 2y RQdzy
sécuritésur le bus CANopen safety

[ 2N&IjdzS OS Y2RS Said | OGA@SE dzy YSaalhSBBUBRIWZNEHSY OS 9al ,
L'activation du SBU est limitée aux modes SWITCHED_ON_DISABLED et READY_TO_SWITCH_ON de la machine a
Sttt d Rdz GFNRAFGSdzNI Y2GSdzN®D {Ay2y fQFOlABFGA2Yy RS OS Y2
lecode8018b{ . ! w! / ¢L+x! ¢Lhby9wwhwhI LINR@G20Fyd S LI aal3as t

Activation du SDI

58dze O2YYlIyRSa {5LL) Si {5Ly az2yd OGAQOlIotSa t fQSal i
positif et négatif du moteur

[ 4 RSdzE O02YYIyRS& RAaLIRASY({ OKI OdzyS RS RSdzE AYRSE LIS
nZero_SDitesse errpm) différents dans le mécanisme de déclenchement du SDI. Au total quatre commandes

sont pilotables

- 66D0 0%: SDI positif awdela du seuil r/Zero_SDWaleur di sousindex 01
- 66D1L01n: SDI négatif adlela du seuitnZero_SDaleurdu sousindex01
- 66D0032: SDI positif audela du seuil ’Zero_SDaleurdu sousindex02
- 66D1032: SDI négatif adela du seuitnZero_SDaleurdu sousindex02

Les seuils de déclenchemamnfero_SDdont paramétrables par les registres 68I5et 66D5 02.

[ S RSLI 3aSYSyid Rdz aSdzAf LI N £+ @AiSaasS RS NRGFIGAZ2Y R
GA2t L GA2Y RQdzy {5L SiG S RSOt SyOKSYSyid Rdz {¢ho

[ S Y2RS RS NBINXYSYSyld F2yO0lGAiz2yyS SyadaAaidiS RS I YsYS
Activation du STO).

b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Pagel01sur129
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Activation du SDI

Commande
66DO0 0¥

Commande
66D1 0¥

Vitesse

© . F/-\

Couple sur
le moteur

Statut
66DE Ox  —

Statut
66DF Ox  —

Y

N

/_\sm

SN

DA

Sens

, Paramétrage

66D5 0y M nZero_SDI (valeur 0x)

o~ \\//
Violation
\J SDI
d

STO

Réarmement suivant Param. 6641
(voir Activation du STO)

4

Figure43 - Diagramme d'activation du SDI

Deux statutsSDIp Activet SDIn Activeont disponibles, méme sans activation des fonctions SDI, pour indiquer
si la vitesse de rotation est alela du seuil de déclenchememZero_SDLes seuils utilisent les valeurs des deux
index paramétrés, ce sont donc au total quatre statuts de détection de sens de rotation qui peuvent utilisés pour
Y2YAG2NBNI £ QFHOGABAGS Rdz Y23 SdzNJ

66DE 04.:
66DF Od.:
66DE OR:
66DF 0R:

rotation sens positif awela du seuil ”Zero_SDValeur du sousndex01
rotation sens négatif adela du seuitnZero_SDValeur du sousndex01
rotation sens positif awela du seuil ”Zero_SDValeur du sousndex02
rotation sens négatihu-dela du seuitnZero_SDValeur du sousndex02

Data Default Access Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes

66DG,

66D%

66D5,

66DE

66Dk

001 to

OOn to
02

00

00 to
02,
00n to
02,

BOOL

SDIp Commands EAN
BOOL

SDIn Commands EAN

SDI vglomty Zerc \yay

window

BOOL

SDIp statuses EAN
BOOL

SDh statuses EAN

RO
RW

RO

RO

NO

NO RPM 0 1 1
NO - 0 1 1
NO = 0 1 1

A\ La fonction de sécurité SDI est garantie & partir de 500pRR G F G A2y & LI NJ YAy dzi S0
moteur. En dessous de cette valeur, le niveau SIL et les critéres associ®ghrje ne sont pas

garantis.

b2GA0S RQAYyalGNHzOGAZ2Y
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Activation du SLS
Huit niveaux de limitation de vitesse SLS sont activables par la commandg i66@8 01 a 08.

LeSLSe6698 a i FOGAT t fQSildG olasx S S Y2yAG2NAy3I RS 1 ¢
par le premier de ces deux évenements

- [S dSyLa Gue{[{ oSy Yauv $SO2dzZ S RSLMzAa t QI OGAQBI{iAZ2Y
- Letempst_L_SLS (en ms) écoulé apres le passage de la vitesse dans la fenétre autorisée

La vitesse autorisée est limitée par la valeur n_SL&(B)) dans les deux sens de rotation.

Pour chacun des huit SLS actionnables, les valeurs sont paramétrables par les registres

- 6693 0x: +A08484S yy{[{Z OFIfSdN LI2dzNJ f QAYRSE nE onmod
- 6691 Ox: ¢SYLE Gu{[{=Z O fSdzNJ LI2dz2NJ f QAYRSE nE ownmoddn
- 6694 0x: ¢SYL Gl w{[{=Z OIfSdzNJ LI2dzNJ f QAYRSE nE wnmo

Le dépassement du sele A 1 S&44S RS NROIFGAZ2Y Rdz Y23GSdzNJ f 2N& I dzQdzy S
@A 2t | GA 2 gelaRedddgcledchief un signdff@ Sy F2y O0iA2y RS f+ O2y FTAIdzNI
NEI OGA2y.Dans ceBasSt g2 RS RS NBIFNXSYSyid F2yOiAzyyS$S RS 1 Y
du STO seul (voir Activation du STO).

Activation du SLS

A
Commande
6690 0x »>
SLS
) 4 SLS
Vitesse S~
Sens /_\ / \J \
Sens
, Paramétrage Violation
6693 0x M n_SLgvaleur Ox) SLS
6691 0x b t_SLgvaleur 0x) d
6694 0x p t_L_SL$valeur Ox)
) % STO
Couple sur Ré it suivant P: 6641
earmement suivani aram.
le moteur (voir Activation du STO)
A
s — » ¢SYLBA RQFOGADIGA2Y adABlyd LINBYASN
Statut < déclenchementt( SLSut_L_SLB
669F Oy  —

Figure44 - Diagramme d'activation du SLS

Le statutr OOS & & A 0 f SSLRSta€597 D0 @ &iidex P1.ny 8 Sad +FOGAT t € QSil
monitoring de vitesse déclenché par la commande SLS 6G6#30active.

b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Pagel03sur129
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Defau o Non-
Name Data Type It /:f:ceess MaPD(i?1 Unit Lower Limit liﬁﬁir ?3';(?3” volatile
Value P pping storage
RO NO 0 1 1

6690, oq, ©  siscommands BOOLEAN

Temps avant

6691, 0818:0 démarrage du ul6 0 RW NO MS 0 uU16 2 oul
Monitoring
00, to Limite de vitesse
6693, 08, sLs u32 0 RW NO rpm 100 u32 4 Ooul
00, to Temps avant
6694, 08, démarrage SLS ul6 0 RW NO MS 0 uU16 2 Ooul
«dans la limite»
00, to SLS reactions en 0 0: pas de reaction
6698, 08, OFa RQS us2 0?100 RW NO ) 6640 0000 STO 4 oul
669F 03“2:0 SLS statuses = BOOLEAN - RO NO - 0 1 1

A1 Qdzi At Aal G§SdzNJ LISdzi OK2A&aAN) RS WBUWHUGSHS\p8 d attle NB | O
usage. Cette configuratiotépendR dz O} a RWEREtles SHushadesponsabilité du fabricant de
la machine.

ANTF F2yO0liAzy RS aSOdaNAGS {[{ Sad 3IFINIyGiAS £t LI NIAN
moteur. En dessous de cette valeur, le niveau SIL et les critéres associés PL, catégorie ne sont pas
garantis.

Activation du SLSa
Huit niveaux de limitation de vitesse SLSa sont activables par la com@a@b@iesousindex 01 & 08.

LeSL®3050nS&a G FOGAT £ fQSidld o6lrax Si €S Y2yAdG2NRy3 RS I ¢
par le premier de ces deux événements

- Letempst Sla® Sy Ya0 SO2dzZ S RSLJzAa faQl OGAGrGA2y RS I O
- Letempst_L_Sh$%en ms) écoulé apres le passage de la vitesse dans la fenétre autorisée

La vitesse autorisée est limitée par la valeur na%&isrpm), dansin seulsens de rotation.
Pour chacun des huit SA &ctionnables, les valeurs sont paramétraléde®c les objets

- 305k 01X wmTempst SLSa+

- 3052:01n X m\Mitesse positive n_SLSa+
- 3053: 01X wmTemps limitest_L_SLSa+
- 3054: 01X mTempst_SLSa

- 3055::01n X mMitessenégative n_SLSa

- 3056:01n X wmTemps limitest_L_SLSa

[ S RSLI &4SYSyid Rdz aSdzAif RS @A S 4S8 RS NROIFIGAZ2Y Rdz Y2
A2t A2y RQdzy {[{l ® /St LISdzi GRSYOR ASTdAKISING 2dyy RSk Iy X6 @
NB I Ol A 2 yda 5 lnyeo nd& Ol ax €S Yzﬁeé RS NBFINXSYSyild FT2yOiAzy
du STO seul (voir Activation du STO).

b2GA0S RQAYAUGINHzOGAZ2Y Pagel04sur129
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3050,

Speed . SLSa
A , Settings : SLSa
3051, A t_ SLSa

3052, n_SLSa —
3053, A\t_L_SLSp

0
, Settings : SLSa|
| 3054,A t_SLSa Viola
3058, ‘ 3055.A n_SLSa ‘ tion
3056,A t L_SLSa
N STO
Torque onmotor
Rearming according to Param. 664
(cf. STO Activation)
3059,
I A > Activation time according to the 1st trigger§LSaut_L_SL9a

Figure45 - Diagramme d'activation du S&S

[ S adGl Gdzi I+ OO0 Samhate8059, &ulsglsindek P12 28y Sad I OGAT t
monitoring de vitesse déclenché par la commandeaS0S0, est activé.

Defau Access Upper Size in
Name Data Type . Ma in Unit Lower Limit Lll)nﬁlt Bytes volatlle
Value P pp 9 storage

00“ ©  Slaommands  BOOLEAN
00, to SLSa time to
3051, 08, positive velocity U16 0 RW NO MS 0 U16 2 Oul
monitoring
00, to SLSa positive
3053, 08, velocity limitu32 u32 0 RW NO RPM 0 u32 4 Oul
00, to SLSa time for
3053, 08, positive velocity in u16 0 RW NO MS 0 uUi16 2 oul
limits
00, to SLSatime to
3054, 08, negative velocity uie6 0 RW NO MS 0 uUi16 2 Oul
monitoring
00, to SLSa negative
3055, 08, velocitylimit u32 u32 0 RW NO RPM u32 4 Oul
00, to SLSa time for
3056, 08, negative velocity U16 0 RW NO MS U16 2 Oul
in limits
6640 .
00, to SLSa error 0 =pas de reaction
3054, 08, reactions us2 0?]00 RW NO . 6640 0000=-STO 4 oul
SLSaafety
00, to application
3058, 08, configuration uU16 RW NO 0 1 2 Oul
signature
00, to
3059, 08, SLSa statuses BOOLEAN - RO NO - 0 1 1 oul

A Qdzi A f A alr L] SdzNJ LISdzi OK2A&ANI RS RSal OlapaduNautre:
GGS 02y ¥FA3dzNI SWDRt/est Bofd l3&esponsRhilité dulfaibricandza |

dzal 38 / §
la machine.

A Lafonctiondesécuritt SASa i I NF yiAS £ LI NIGANI RS mnann NLIY ONRBGI
moteur. En dessous de cette valeur, le niveau SIL et les critéres associés PL, catégorie ne sont pas

garantis.
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VIDEC

Activation du SMS

5S8dzE O02YYlIyRS&a {a{ @St20Ai¢@ Y EAYdzy LR2aAGABS S ys3al
RSLI aaSYSyid RQdzy aSdzif RS @gAadSaasSo

[ $4 RSdzE T2y OilArz2ya {a{ RAaLRAa&SYyl Kl OdzyS RQAYRSE LJISN.

(RPM), pour une vitesse positive et pour une vitesse négative.

O

- B66AA0%: SMS velocity maximum positive, valewr sbusindex 01
-  66AC Ok: SMS velocity maximum negative, valelursousindex 01

Le dépassement du seuil de vitesse de rotation du moteur lorsque le SMS est activé, entraine la violation du SMS
Si £S RSOf SYyOKSYSyid RQdzyS NBIFIOGA2Y LI NI YSGNIoOfSO

- 66AD 0%: SMS error reactionyaleur du sousndex 01

t I NJ RSFldziz £S Y2RS RS NBFOGAZ2Y LI NI ViQUGHB2 8 KT !
STO{ A | dzOdzy S pHBaméiréer 12 wiessé Sefaxainenée dans la plage de vitesse donnée.

(@]
;;\
>
Qx
s
[~

Speed
A SMS

N

0

66AG 3MIS , Settings :

lola 66AAA Max speed positive
e SMS 66AGA Max speeq negative
sTO 66AD,A Errorreaction

Torque on

motor Rearming according to Param. 6641

(cf. STO Activation)
A
66A8,

Activation according to maximum speed set (SMS velocity maximum)

Figure46 - Diagramme d8MS (Safe Maximum Speed)

Lestatut du SMSestdisponible, pour indiquer sine vitesse de rotatiormaximale a été paramétré&i aucun
aSdzAt RS @gAGSaasS yQSaid LI NIYSGNB 601t SdNJ RS £t QAYRSE n

- 66A801n: SMS statusvaleur di sousindex 01

Data Default Access Unit Lower Upper Size in
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes
EAN

00n to
o1, SMS statuses
SMS velocity
66AA, 08‘;0 maximum Us2 0 RW NO RPM 0 Us2 4
positive u32 ’
SMS velocity
66AG OO0 maximum u32 0 RW NO RPM 0 Us2 4
0ln - ,
negative u32
66AD, | O sMSeror 3 ega000 NO : 0 u32 4
(O reactions ,
SMS safety
g66Ag | Xt application ;¢ ; RW NO ; 0 U16 2
01, configuration ,
signature
b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Pagel06sur129
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VIDEC ez-wheel

11.8. Signatures
Les configurations de sécurité inchiaune signature de type CRC visant a garantir leur intéddine erreur de
AA3AYlF GdzNE SYLISOKS S LI aal3sS RIya fQSGlFd ba¢ 2LISNY GA2

9y OF& RQSNNBdzNJ &dzNJ f | aA 3yl (@080, Saedapdicativs confiutao® G A 2 v &
validQprend la valeurOGn, sinon il vaut A& Les signatures doivent étre mises a jour en mode NMT Pre
Operational.

Name Data Default Access PDO Lower Upper Size in Non-volatile
Type Value Type Mapping Limit Limit Bytes storage
Safety application

6607, 0 configuration us
valid

00n Safety configuration invalid

A% Safety configuration valid

Méthode de calcul

Le calcul des CRC des groupes de données de sécurité est effectué avec le polyndme de généraéion CRC
CCITTG(x) = ¥+xX20+1

9ESYLX S ROAYLIX SYSyildAazy

UNSIGNED16 crc = Ou;
Pour chaque octet faire
crc = CrcCalc(cre, octet );

Exemple ddonctionde calcul de CRrcCalg :
UNSIGNED16 CrcCalc(

UNSIGNED16 cre, /* start value for CRC */
UNSIGNEDS value /* pointer to data for CRC */
)
{
static const UNSIGNED16 crc_tabccitt[256] = {
0x0000u, 0x1021u, 0x2042u, 0x3063u, 0x4084u, 0x50a5u, 0x60c6u, 0x70e7u,

0x8108u, 0x9129u, Oxal4au, 0xbl6bu, Oxcl8cu, Oxdladu, Oxelceu, Oxflefu,
0x1231u, 0x0210u, 0x3273u, 0x2252u, 0x52b5u, 0x4294u, 0x72f7u, 0x62d6u,
0x9339u, 0x8318u, 0xb37bu, Oxa35au, 0xd3bdu, 0xc39cu, 0xf3ffu, Oxe3deu,
0x2462u, 0x3443u, 0x0420u, 0x1401u, 0x64e6u, 0x74c7u, Ox44adu, 0x5485u,
Oxab56au, 0xb54bu, 0x8528u, 0x9509u, Oxe5eeu, Oxf5cfu, Oxc5acu, 0xd58du,
0x3653u, 0x2672u, 0x1611u, 0x0630u, 0x76d7u, 0x66f6u, 0x5695u, 0x46b4u,
O0xb75bu, Oxa77au, 0x9719u, 0x8738u, 0xf7dfu, Oxe7feu, 0xd79du, Oxc7bcu,
0x48c4u, 0x58e5u, 0x6886u, 0x78a7u, 0x0840u, 0x1861u, 0x2802u, 0x3823u,
0xc9ccu, 0xd9edu, 0xe98eu, 0xf9afu, 0x8948u, 0x9969u, 0xa90au, 0xb92bu,
O0x5af5u, Ox4ad4u, Ox7ab7u, 0x6a96u, 0x1a71u, 0x0a50u, 0x3a33u, 0x2al2u,
Oxdbfdu, Oxcbdcu, Oxfbbfu, Oxeb9eu, 0x9b79u, 0x8b58u, 0xbb3bu, Oxablau,
Ox6cabu, 0x7c87u, 0x4cedu, 0x5ccbu, 0x2c22u, 0x3c03u, 0x0c60u, Ox1cdlu,
Oxedaeu, 0xfd8fu, Oxcdecu, 0xddcdu, Oxad2au, OxbdObu, 0x8d68u, 0x9d49u,
0x7e97u, 0x6eb6u, Ox5ed5u, 0x4ef4u, 0x3el3u, 0x2e32u, 0x1le51u, 0x0e70u,
0xffofu, Oxefbeu, Oxdfddu, Oxcffcu, Oxbflbu, Oxaf3au, 0x9f59u, 0x8f78u,
0x9188u, 0x81a9u, Oxblcau, Oxalebu, 0xd10cu, 0xc12du, Oxfl4eu, Oxel6fu,
0x1080u, 0x00alu, 0x30c2u, 0x20e3u, 0x5004u, 0x4025u, 0x7046u, 0x6067u,
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0x83b9u, 0x9398u, 0xa3fbu, Oxb3dau, 0xc33du, Oxd31cu, 0xe37fu, Oxf35eu,
0x02b1u, 0x1290u, 0x22f3u, 0x32d2u, 0x4235u, 0x5214u, 0x6277u, 0x7256u,
Oxb5eau, Oxa5cbu, 0x95a8u, 0x8589u, 0xf56eu, 0xe54fu, Oxd52cu, 0xc50du,
0x34e2u, 0x24c3u, 0x14a0u, 0x0481u, 0x7466u, 0x6447u, 0x5424u, 0x4405u,
Oxa7dbu, Oxb7fau, 0x8799u, 0x97b8u, 0xe75fu, Oxf77eu, Oxc71du, Oxd73cu,
0x26d3u, 0x36f2u, 0x0691u, 0x16b0u, 0x6657u, 0x7676u, 0x4615u, 0x5634u,
0xd94cu, 0xc96du, 0xf90eu, 0xe92fu, 0x99c8u, 0x89e9u, 0xb98au, Oxa9abu,
0x5844u, 0x4865u, 0x7806u, 0x6827u, 0x18c0Ou, 0x08elu, 0x3882u, 0x28a3u,
0xcb7du, Oxdb5cu, Oxeb3fu, 0xfbleu, 0x8bfou, 0x9bd8u, Oxabbbu, Oxbb9au,
Ox4a75u, 0x5a54u, 0x6a37u, Ox7al6u, 0xOaflu, OxladOu, Ox2ab3u, 0x3a92u,
Oxfd2eu, Oxed0Ofu, Oxdd6cu, Oxcd4du, Oxbdaau, Oxad8bu, 0x9de8u, 0x8dc9u,
0x7c26u, 0x6¢07u, 0x5¢c64u, 0x4c45u, 0x3ca2u, 0x2c83u, 0x1ceOu, 0xOcclu,
Oxeflfu, Oxff3eu, Oxcf5du, Oxdf7cu, Oxaf9bu, Oxbfbau, 0x8fd9u, 0x9ff8u,
0x6el7u, 0x7e36u, 0x4e55u, 0x5e74u, 0x2e93u, 0x3eb2u, 0xOedlu, O0x1efOu

h

UNSIGNED16 tmp, X;

x = (UNSIGNEDL6) value ;
X &= Oxffu;

tmp = (crc >> 8) " x;
crc = (UNSIGNED16)((crc & 0xffu) << 8) ~ crc_tabccitt[tmp];

return(crc);

}

Signature des SRBO

Les configurations des messages de sécurité incluent une signature de type CRC visant a garantir leurs intégrités.
''yS SNNBdzNJ RS aA3dyl GdzNB SYLISOKS €S LJaal3sS REya fQsSil

9y Ol a RQSNNBdzNJ adzNJ f I @OA 2y FUAdANIBN I RiQhd2yysinp@in Siduit REM@ 200 20&ii  ndh
signatures doivent étre mises a jour en mode NMT-@perational.

Name Data Default Access Lower Upper Size in Non-volatile
Type Value Type Mappmg Limit Limit Bytes storage

13FE 0 Configuration OXAS

valid
00n Safety configuration invalid

AS Safety configuration valid

584 f2NR 1jdzS tF O2yFAIdzNI GA2y RQdzy {w5h | SGS Y2RA
Fdzi2YF GAljdzSYSYyd RIEya fQSiltd Ay@lItARS WnnKQo®

Il existe une signature powrhaqueSRDO] S& &A 3yl (dzNBa a2 y@afetp dodfiifaBoBa R y a
checksun@3Fk au Chaque susindexcorrespondt. f I & A I§RDO dzNB R Qdzy

Name Data Default Access Lower Upper Size in Non-volatile
Type Value Type Mapplng Limit Limit Bytes storage

Number of entries

0L,  SRDO1signature U6 = 70AB = RW NO - 0 65535 2 Yes
13FR
02,  SRDO2signatire U6 = 8C5F  RW NO - 0 65535 2 Yes
09, = SRDOO9signatire U6 = 6C9R = RW NO - 0 65535 2 Yes
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0A,
0B,
0G
0Dy
Y=
OF,

10,

SRDO 10 signature
SRDO 11 signature
SRDO 12 signature
SRDO 18ignature

SRDO 14 signature
SRDO 15 signature

SRDO 16 signature

u16

uUl16

uU16

u16

uU16

uUl16

ul6

2274,
78AR
4053
9968,
1BF§
3A94,

9941,

RW

RW

RW

RW

RW

RW

RW

NO - 0
NO - 0
NO ° 0
NO - 0
NO ° 0
NO - 0
NO - 0

Les configurations de chaque SRDO stutkées dans les objets suivants

Index des parametres de Index des parametres de mapping
communication

SRDO 1
SRDO 2
SRDO 9
SRDO 10
SRDO 11
SRDO 12
SRDO 13
SRDO 14
SRDO 15
SRDO 16

[ Sa

[ $4 {w5h

2yysSSa t

(0]

130
1302
1309
130A
1308,
130G
130Dx
130k
130k
131G,

Ly YyQSEA&GSyd

LINBY RNB :Sy O2 YLIi $

Information direction

ez-wheel

65535
65535
65535
65535
65535
65535

65535

1381
1382
1389,
138A
138B
138G
138D
138k
138
139G,

LI a o

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

Yes

az2yiGz RIya fQ2NRNB

SRDO Communicatidtarameter: 02 Refresh time ou SCT 2
130%; 130%; 130%; 130A:; 1308, 130G; 03  SRVT 1
1300; 130k; 130M; 1310 05 COBD1 4
06 COBID 2 4
Index of mapping parameters 00  Number of mapping parameters 1
C2NJ S OK 20628004 ¥-Q Ay (GKS YIFLLAyYy3Y
SRDO MappinBarameter: 00 | Number of mapped objects 1
1381n; 1382; 1389; 138A; 138B,; 138G; .
1380: 138E: 138F: 1390 Ox  Mapped object entry 4
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Signaturede la fonctionSTO
[ aA3ylFGdz2NE RS tI O2yF¥A3IdzaNI éiA2y {¢h Sad adG201SS RIya
LesR2yySSa t LINBYRNB Sy: O2YLIiS az2yids RlIya fQ2NRNB

6645 STO acknowledge behavior

66F0 01 to 08 Safety Controlword 1 4 (for each subindex)
66F% 01 to 08 Safety Controlword 2 4 (for each sulindex)
66F2 01to08 Safety Controlword 3 4 (for each sudindex)
66F3 01 to 08 Safety Controlword 4 4 (for each subindex)
66F4 01 to 08 Safety Controlword 5 4 (for each subindex)
66F 01 to 08 Safety Controlword 6 4 (for each subindex)
66F6 01 to 08 SafetyControlword 7 4 (for each subindex)
66F% 01 to 08 Safety Controlword 8 4 (for each subindex)
66F8 01 to 08 Safety Statusword 1 4 (for each subindex)
66F9 01 to 08 Safety Statusword 2 4 (for each subindex)
66FA 01 to 08 SafetyStatusword 3 4 (for each subindex)
66FR 01 to 08 Safety Statusword 4 4 (for each subindex)
66FG 01to 08 Safety Statusword 5 4 (for each sudndex)
66FD 01 to 08 Safety Statusword 6 4 (for each subindex)
66FEkR 01to 08 Safety Statusword 7 4 (for each subindex)
66Fk 01 to 08 Safety Statusword 8 4 (for each subindex)
26F% 01 to 06 Safety Controlword Safe_in 4 (for each sudndex)
26F8 01 to 04 SafetyStatusword Safe_out 4 (for each subndex)
2624, 01to 08 Permanent SafetZontrolword 1 4 (for each sudndex)
2625 01 to 08 Permanent Safety Controlword 2 4 (for each subndex)

Signaturedes fonctionsSBQ SBU
Il existe une signature pour chacune des 3 fonctions SBC.

Les signatures sont enregistrées dan® 2 §6629%, le sousindex x correspondant au numéro de
configuration SBC.

[ S& R2yySS&a t LINBYRNB :Sy 02YLIiS az2yiés RIFEya fQ2NRNB

6600, Time unit
01 to 03
6661 (01 forinstance 1, = SBC brake time delay 2
to 03 for instance B

2660, 00 Brake present 1

66F0O 01 to 08 Safety Controlword 1 4 (for each subindex)
66FL 01 to 08 Safety Controlword 2 4 (for each subindex)
66F2 01 to 08 Safety Controlword 3 4 (for eachsubindex)
66F3 01 to 08 Safety Controlword 4 4 (for each subindex)
66F4 01 to 08 Safety Controlword 5 4 (for each subindex)
66F5 01 to 08 Safety Controlword 6 4 (for each sulindex)
66F6 01 to 08 Safety Controlword 7 4 (for eachsubindex)
66F# 01 to 08 Safety Controlword 8 4 (for each sulindex)

b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Pagel10sur129

Version 2.0¢-b FR- SWD@&safety Drive & Wheel Drive



VIDEC

66F8& 01 to 08 Safety Statusword 1 4 (for each subindex)
66F9 01 to 08 Safety Statusword 2 4 (for each subindex)
66FA 01 to 08 Safety Statusword 3 4 (for eachsubrindex)
66FB 01 to 08 Safety Statusword 4 4 (for each subindex)
66FG 01 to 08 Safety Statusword 5 4 (for each subindex)
66FD 01 to 08 Safety Statusword 6 4 (for each subindex)
66Fk 01 to 08 Safety Statusword 7 4 (for each subindex)
66Fk 01 to 08 Safety Statusword 8 4 (for each subindex)
26F% 01 to 08 Safety Controlword Safe_in 4 (for each subindex)
26F8 01 to 08 Safety Statusword Safe_out 4 (for each subindex)
2624 01 to 08 Permanent Safety Controlword 1 4 (for eachsubrindex)
2625 01 to 08 Permanent Safety Controlword 2 4 (for each subindex)

Signatures des fonctionSLS
Il existe une signature pour chacune @f®nctions SLS.

Les signatures sont enregistrées dan® 2 §6898xi, le sousindexx correspondant au numéro de
configuration SLS.

[ S& R2YyySSa t LINBYRNB :Sy 02YLIIS az2yidsz RIya f Q2NRNB
6600, 00 Time unit 4
6602 00 Velocity unit 4
6603 00 Acceleration unit 4

01 to 08
6691 (01 for instance 1, SLS time to velocity monitoring 2
to 08 for instanceB)
01 to 08 SLS velocity limit ul6
6692 (01 for instance 1, (object does not exist, a null value 00@@ust be 2
to 08 for instance8) = used in the calculation)
01to 08
6693 (01 for instance 1, SLS velocity limit u32 4
to 08 for instanceB)
01to 08
6694 (01 for instance 1, SLS time for velocity in limits 2
to 08 for instanceB)
01 to 08 SLS time delay deceleration monitoring
6695 (01 for instance 1, (object does nogxist, a null value 00@@nust be 2
to 08 for instance8) used in the calculation)
01 to 08 SLS deceleration limit ul6
6696, (01 for instance 1, (object does not exist, a null value 0Q@fust be 2
to 08 for instance8) = used in the calculation)
01to 08 SLS deceleration limit u32
6697 (01 forinstance 1, (object does not exist, a null value 0000 G000 4
to 08 for instance8) = must be used in the calculation)
01to 08
6698, (01 for instance 1, SLS error reactions 4
to 08 for instanceB)
66F0O 01 to 08 SafetyControlword 1 4 (for each sukindex)
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66F% 01 to 08 Safety Controlword 2 4 (for each sukindex)
66F2 01 to 08 Safety Controlword 3 4 (for each sukindex)
66F3 01 to 08 Safety Controlword 4 4 (for each sukindex)
66F4 01 to 08 SafetyControlword 5 4 (for each sukindex)
66F5 01 to 08 Safety Controlword 6 4 (for each sukindex)
66F6 01 to 08 Safety Controlword 7 4 (for each sukindex)
66F% 01 to 08 Safety Controlword 8 4 (for each sukindex)
66F8 01 to 08 SafetyStatusword 1 4 (for each sukindex)
66F9 01 to 08 Safety Statusword 2 4 (for each sukindex)
66FA 01 to 08 Safety Statusword 3 4 (for each sukindex)
66FB 01 to 08 Safety Statusword 4 4 (for each sukindex)
66FG 01to 08 Safety Statusword 5 4 (for each subindex)
66FD 01 to 08 Safety Statusword 6 4 (for each sukindex)
66Fk& 01 to 08 Safety Statusword 7 4 (for each sukindex)
66Fh 01 to 08 Safety Statusword 8 4 (for each sukindex)
26F% 01 to 08 Safety Controlword Safe_in 4 (for eachsubrindex)
26F8 01 to 08 Safety Statuswor&afe out 4 (for each sukindex)
2624 01to 08 Safety Controlword permanent 1 4 (for each subindex)
2625 01 to 08 Safety Controlword permanent 2 4 (for each sukindex)

Signaturedes fonctionsSLSa

Il existe une signature pour chacune des 8 fonctions SLSa.

Les signatures sont enregistrées d&n® 2 0838xi, le sousndex x correspondant au numéro de
configuration SL&

Les données & prendre en compte sont, dan@ 2 NR NB

Size (Bytes)
4

Subindex
00

6600, Time unit
6602 00 Velocity unit 4
01 to 08
3051 (01 for instance 1, SLSa time to velocity monitoring 2
to 08 for instanceB)
01to 08
3052 (01 for instance 1, SLSgositive velocity limit u32 4
to 08 for instanceB)
01to 08
3053 (01 for instance 1, SLSa time for positive velocity in limits 2
to 08 for instanceB)
01 to 08
3054 (01 for instance 1, SLSa time to negative velocity monitoring 2
to 08 for instanceB)
01 to 08
3055 (O1forinstance 1, SLSa negative velocity limit u32 4
to 08 for instanceB)
01to 08
3056, (01 for instance 1, SLSa time for negative velocity in limits 2
to 08 for instanceB)
305 01 to 08 SLSa errareactions 4
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(01 for instance 1,

to 08 for instanceB)

66F0 01 to 08 Safety Controlword 1 4 (for each sukindex)
66F% 01 to 08 Safety Controlword 2 4 (for each sukindex)
66F2 01 to 08 Safety Controlword 3 4 (for each sukindex)
66F3 01 to 08 Safety Controlword 4 4 (for eachsubrindex)
66F4 01 to 08 Safety Controlword 5 4 (for each sukindex)
66F5 01 to 08 Safety Controlword 6 4 (for each sukindex)
66F6 01 to 08 Safety Controlword 7 4 (for each sukindex)
66F# 01 to 08 Safety Controlword 8 4 (for eachsub-index)
66F8 01to 08 Safety Statusword 1 4 (for each subndex)
66F9 01 to 08 Safety Statusword 2 4 (for each sukindex)
66FA 01 to 08 Safety Statusword 3 4 (for each sukindex)
66FB 01 to 08 Safety Statusword 4 4 (for each sukindex)
66FG 01 to 08 Safety Statusword 5 4 (for each sukindex)
66FD 01 to 08 Safety Statusword 6 4 (for each sukindex)
66Fk& 01 to 08 Safety Statusword 7 4 (for each sukindex)
66Fh 01 to 08 Safety Statusword 8 4 (for each sukindex)
26F% 01 to 08 Safety Controlword Safe_in 4 (for each sukindex)
26F8 01 to 08 Safety Statuswor&afe out 4 (for each sukindex)
2624 01 to 08 Safety Controlword permanent 1 4 (for each sukindex)
2625 01 to 08 Safety Controlword permanent 2 4 (for eachsub-index)

Signatures des fonctionsSDI

Il existe une signature pour chacune des 2 fonctions SDI.

Les signatures sont enregistrées dan® 2 @&B68xj, le sousndex x correspondant au numéro de configuration

SDI.

Les données a prendre en comg@te2 y (i =

Rlzya f Q2NRNB

S Sze rey

6601 Position unit
6604 00 Velocity unit 4
01 to 02 SDI position zero window ul6
66D2 (01 for instance 1, (object does not exist, a null value 0Q@fust be 2
to 02 for instance?) used in the calculation)
01 to 02
66D3 = (01 forinstance 1, SDI position zero window u32 4
to 02 for instance?)
01to 02 SDI velocity zero window ul6
66D4 (01 for instance 1, (object does not exist, a null vald®00, must be 2
to 02 for instance2) used in the calculation)
01to 02
66D, (01 for instance 1, SDI velocity zero window u32 4
to 02 for instance?)
66FO 01 to 08 Safety Controlword 1 4 (for each sukindex)
66F% 01 to 08 Safety Controlword 2 4 (for eachsub-index)
66F2 01 to 08 Safety Controlword 3 4 (for each sukindex)
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66F3 01 to 08 Safety Controlword 4 4 (for each sukindex)
66F4 01 to 08 Safety Controlword 5 4 (for each sukindex)
66F5 01 to 08 Safety Controlword 6 4 (for eachsub-index)
66F6 01 to 08 Safety Controlword 7 4 (for each sukindex)
66F% 01 to 08 Safety Controlword 8 4 (for each sukindex)
66F& 01 to 08 Safety Statusword 1 4 (for each sukindex)
66F9 01 to 08 Safety Statusword 2 4 (for eachsub-index)
66FA 01 to 08 Safety Statusword 3 4 (for each sukindex)
66FB 01 to 08 Safety Statusword 4 4 (for each sukindex)
66FG 01 to 08 Safety Statusword 5 4 (for each sukindex)
66FD 01 to 08 Safety Statusword 6 4 (for each sukindex)
66FkR 01 to 08 Safety Statusword 7 4 (for each subndex)
66Fh 01 to 08 Safety Statusword 8 4 (for each sukindex)
26F% 01 to 08 Safety Controlword Safe_in 4 (for each sukindex)
26F8 01 to 08 Safety Statuswor&afe out 4 (for each sukindex)
2624 01to 08 Safety Controlword permanent 1 4 (for each sukindex)
2625 01 to 08 Safety Controlword permanent 2 4 (for each sukindex)

Signaturede la fonctionSMS
Il existe une signature polmfonction SMSLasignaturees enregistrée dan$ Q 2 G6RESq.

[ S& R2YyySSa t LINBYRNB :Sy 02YLIIS az2yidsz RIEIya f Q2NRNB

6602 Velocity unit

SMS velocity maximum positive ul6
66A% 01 (object does not exist, a null value 0Q@Qust be 2

used in the calculation
66AAh 01 SMS velocity maximum positive u32 4

SMS velocity maximum negative ul6
66ABh 01 (object does not exist, a null value 00@@ust be 2

used in the calculation
66ACh 01 SMS velocity maximum negative u32 4
66ADhI 01 SMS error reactions 4
66F0 01to 08 Safety Controlword 1 4 (for each sukindex)
66FL 01to 08 Safety Controlword 2 4 (for each sukindex)
66F2 01to 08 Safety Controlword 3 4 (for each sukindex)
66F3 01to 08 Safety Controlword 4 4 (for each sukindex)
66F4 01to 08 Safety Controlword 5 4 (for each sukindex)
66F5 01to 08 Safety Controlword 6 4 (for each sukindex)
66F6 01to 08 Safety Controlword 7 4 (for each sukindex)
66F# 01to 08 Safety Controlword 8 4 (for eachsubindex)
66F8 01 to 08 Safety Statusword 1 4 (for each sukindex)
66F9 01 to 08 Safety Statusword 2 4 (for each sukindex)
66FA 01 to 08 Safety Statusword 3 4 (for each sukindex)
66FB 01 to 08 Safety Statusword 4 4 (for each sukindex)
66FG 01 to 08 Safety Statusword 5 4 (for each sukindex)
66FD 01 to 08 Safety Statusword 6 4 (for each sukindex)
66Fk& 01 to 08 Safety Statusword 7 4 (for each sukindex)
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66Fk 01 to 08 Safety Statusword 8 4 (for each sukindex)
26F% 01 to 08 Safety Controlword Safe_in 4 (for each sukindex)
26F8 01 to 08 Safety Statuswor@afe_out 4 (for each sukindex)
2624, 01 to 08 Safety Controlword permanent 1 4 (for each sukindex)
2625 01 to 08 Safety Controlword permanent 2 4 (for eachsub-index)

11.9. Contrbles périodiques

Le fonctionnement correct des fonctions de sécurité doit étre vérifié périodiquement sur la machine pour
garantir le fonctionnement avec un niveau de sécurité correct.

La nécessité de réaliser ce contrélda périodicité de ce contrdldoivent apparaitre dans ldocumentationde
fl YFEOKAYS 2dz RS f QS| dZALISYSY (i |j dzA SWDRG 8§ ANB dzy S NRF (Sd

Le contrble permet de vérifier la capacité des fonctions de sécurité a réaliser la fonction de sécurité associée.
La périodicité de contréle dépend du niveau de sécurité de la fonction. Le contrdle est a réaliser une fois par an

pour les fonctions SIL2, une fois par mois pour la fonction STO SIL3.

11.10.CANopen safety SRDO

Les ingénieurs d'application dedeésente partie doivent fournir un manuel de sécurité comportant au minimum
les informations suivantes :

a) Le manuel de sécuritéevantinformer les utilisateurs des contraintes liées au calcul des caractéristiques du
systeme (voir 9.4) ;

b) Le manuel de sécuritélevant informer les utilisateurs de leurs responsabilités pour ce qui concerne le
paramétrage correct des dispositifs (6.4) ;

c¢) Le manuel de sécuritdevantcomprendre des conseils sur le calcul du temps de réaction maximal prévu du
réseau.

Contraintes liées au calcul des caractéristiques du systeme
Nombre de SRDO

Le nombre de producteurs SRDO est limité a 64 dans un systeme SR. Le nombre de consommateurs SRDO n'est
pas limité.

i Le nombre de producteurs SRDO est limité en raison de la compatibilité avec 'lENI50B2fe spécifie
que 128 Identifiants CAN de haute priorité réservés, et de la largeur de bande disponible limitée. Un
plus grand nombre de producteurs SRDO augmergedbabilité d'un trafic excessif sur le CAN donnant
lieu a des réactions SR du fait d'une simple surcharge.

Probabilité d'erreur résiduelle du SRDO

Le présent paragraphe décrit les calculs utilisés pour déterminer la probabilité d'erreur résiduelle du SRDO.

La probabilité d'erreur résiduelle la plus défavorable du CAN selon [17], [18)]ezdtlBonnée en (4). Cette
probabilité d'erreur résiduelle la plus défavorable s'applique car la couche de liaison de données est utilisée dans
le cadre de la méthode du canal blanc qui se différencie de la méthode du canal noir définie par les FS&P spécifi
dans I'EN 617838-X.
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R(Ray=7x10°1x 16

La probabilité d'erreur résiduelle la plus défavorable est mise au carré conformément -&FZBSpour
l'utilisation du Modéle Il (voir A.4) tel qu'indiqué en (Bes autres modeéles peuvent étre utilisés mais il doit
alors étre démontré que la formule suivante est toujours valide.

Rai(P) = R(®W2 = 4,9 x 10/

i La définition du canal blanc (EN 617B4nécessite une évaluation de la solution compléte avec toutes
les erreurs et défaillances possibles du canal de transmission conformément a la série EN 61508.

i La probabilité d'erreur résiduelle calculée dans le présent paragraphe et la formule utilisée sont fondées
ddzNJ f UK@LI2(Ks8&aS asStz2y ftF1jdzSttS tF YAasS Sy dzdzoNB
méthodes diversifiées pour maintenir la sécurité

wSallRyaloAtAidsSa RS f QdziAt Aal GSdzNJ

La configuration des SRDO est ré@lisé2 dza f I NBalLl2yaloAfAdS RS
du produitLJr NJ NI LILI2 NI | dz aSaz2Ay RS fQF LILX AOlFGAz2yYy

Temps de réaction

Le temps de réponse de la fonction de sécurité (SFRT) représente le temps le plus défavorable a partir d'un
événement SR, considéré commee entrée pour le systéme ou comme défaut au seinsglatéme, jusqu'au
moment ou le systéme est a I'état de sécurité. Afin de pouvoir déterminer le SFRT le plus défavorable de toute
boucle de régulation SR, l'utilisateur doit faire la somme de tous les temps de réaction de sécurité les plus
défavorables delraque soussysteme de la boucle de régulation SR (voir les définitions dans I'EN-81L.T84
exemple d'étendue de temps de réaction est illustrélessous

Sensor Input Logic Ouput Action
Optional
Input Transport Logic Transport Output
Optional
Producer

A
\ 4

Responsdime of the network

Figure47 - Exemple de plages de temps de réactions
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Exemple:

LeSFRT illustréurla Figureprécédentecomprend les éléments suivants :

1 Tempsde réaction dulétecteur ;

Tempsde réactionR Q Sy dieMjis 8le rdaction du résegu

1 Tempsde réaction du gestionnaire, si un gestionnaire gsisent ;temps de réaction du réseau, si un
gestionnaire est présenttemps de réaction de sortieet

1 Tempsde réaction de I'actionneur.

Puis, le SFRT est la somme des temps de réaction les plus défavetenemntionnés

+ temps de réaction le plus défavorable du détecteur

+ temps de réaction le plus défavorable d'entrée

+ temps de réaction le plus défavorable du réseau

+ temps de réaction le plus défavorable du gestionnaire

+ temps de réaction le plus défavorable du réseau

+ temps de réaction le plus défavorable de sortie

+ temps de réaction le plus défavorable de l'actionneur

+ différence de temps la plus défavorable d'un seustéme défaillant lorsque la fonction de sécurité
se déclenche

= temps de réponse de la fonction de sécurité

Pour 1eSWDR), le SFRT maximum est de 100 millisecondes.
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Information & contact

t 2dzNJ LX dzZA RQAY T2 NBWHERA 2y &dzNJ f+F GSOKy2t23AS

O  nhttps://github.com/IDEGezWheel

@  nhttps://lez-wheel.com/en

APEM SAS

Division IDEC Mobility Solutions

az2dzf Ay RS ftQloolé&Ss mop NRdzi$S RS . 2NRSI dzE
16400 La CouronneFrance

Phone +33 (0)5 31 61 55 80
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AnNnexes

- Récapitulatif des versions
- Notesde diffusion
- SWD®- Quick start
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Récapitulatif des version? CA NI g I NB Q

O [ master | 2.05

2.04
2.0.2

e—e—a—

10x] 1.03

1.1.4

S

1.01

TR

1.0.0

Version Date de
WCANXg diffusion

Contenu

LSS Store indisponible en NMT OPER
Valeurs exactes pour les rapports eluctions
Correction du démarrage a basse tension

2.0.5 Avril 2025 Mise a jour du « Device type » conforme au profile-@A&
Correction des mappings PDO
Correction du délai de démarrage lors de l'autotest a basse
température
Odométrie etmesure de itesse améliorée
Ajout des valeurs par défaut des objets du dictionnaire CANopen
0 0x6046¢ vl_velocity_min_max_amount
0 0x6048¢ vl _velocity acceleration
0 0x6049¢ vl_velocity deceleration
0 0x604ac vl_velocity quick_stop
0 0x604bg vl_set_point_factor
2.0.4 Septembre o  0x607ec polarity
2024 o0 0x6607- Safety application configuration valid
0 0x6608- Safety application configuration failed
{ dzZLILINBaaAzy RS tF @Ff SdzNJ LI NJ
CANopen
o 0x60B1c¢modes of operation_display
{ dzZLJLINBaaAzy RS tQ2062S0 Rdz RAO
0 0x6092¢ feed_constant
2.02 Seggezn:;bre Ajout des fonctions de sécurités SMS, SLSa, SBC et SBU
'YSEAZ2NX GA2Y RS fQlFaaSNBAaasSy
Support duprotocole LSS (NodelD, Baudrate)
1.2.0 Mars 2023 l22dzi RQdzy ¢t5h NBFESGlryld QS
{5[{%Z X0
aSadz2NBE RS @OAGSaasS RAalLRYyAoOfS
Protection électronique en cas de tractage
A Octobre aAasS L 22 dzNinteHade §dphiubls Q LI NJ
o 2022 Implémentation SRDO 10 (Envoie message Ssécuritaire avec pos
et vitesse)
103 Décembre P'YSEAZ2NI GA2Y RS fQAYTF2NXYIGAZ2Y
e 2022 Amélioration de la calibration des moteurs
b20A0S RQAYAGINHOGAZ2Y Pagel20sur129
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Notes diffusion

b2GSa RAFTFAzZAAZ2Y WCANXGI NB mMdndoQ

LYLX SYSyGlGdA2y RQdzyS YSAttSdNBE OFft ANl A2y RSa Y20S
comportement moteurs. Le control moteur prend en compte les variations géométriques de la position des
aimants sur le rotor.

Une nouvelle méthode de calcul renseigne de fagon moins bruitée la vitesse du moteur. Cette donnée est
RA&ALRYAOES RIya tQ2062SiG /! b2LSy W2RY@St20AdGe gt OlGdzk t ¢
plus stable sur un temps donné.

b20iSa RATTFdzZAAZ2Y WCANNGINB momdnQ

LYGSaNridAzy RQdzy YSOlFIyAayvY$S RS LENRGS Gidxa20/S LRSS t SdzNIR 4.
Y23GSdzNJ Sad SyiaNInyS LI N dzy Y2éeSy SEGSNRASdNY 904G f 2NE&
f OSYSNHAST yQSaid LAdzay D20/QSLAGS 13tddza) diSS OGX NS yi Sy Sy
RQdzy S & dzNOKI dzZFFS Y2 G SdzNWw

Cette protection entraine la désactivation du freinage interne par courduit des phases du moteur, lorsque le
aeaitsysS yQSaid LiXda ftAYSyGSs 2dz f2NBR RS fI RSGSOGAzY
YQF LILX Alj dzSNS A &SKISS FTRHPAGHE A RS LISNI S Renpétatured Birgrider G A 2 y =
Sii RS RSGSOGA2Yy RQdzy SYidNInySYSyid LI N £t QSEG SNR S dzNI

/N Attention : cette modification supprime le freinage lors de la déconnexion batterie, une analyse
RQAYLI OG Said ysOSaalANB +dz yA@dSlkdz RS tQlyrfteasS RS
AN TQSYGNI nySYSyid LI N f QSEGSNASHZNI NBaiS RSO2yasSatfss
'Y YSOlIyAaYS RS OSNAFAOIGAZ2Y RS O2YLI GAOGAEAGS t23AXA0AS
GSNEAZ2Y f23A0AStX fI G@GSNEA2Y RS OFNIGS St SOUNBYAIdzS d
déroulement de la mise ajw.

A TyYyS SNNBdzNJ RS O2YLJ (GA0Af A (SVIRIdposkildeh yhé Sodaville tiSe aNBy R €
jour sera alors nécessaire.
AN t2dNJ £ S48 YAaSa t 2ABodti@adek @Hof étra iliséeQ | LILX A OF GA2Y

Les informations de vitesse et de position slres sont désormais disponibles dans un message CANopen Safety
Cette information est envoyée dans le SRDO 10 émis [BWER

b20Sa RATTFdAzZAAZ2ZY WCANNGI NBE MOHOPNQ
La version 1.2.0 intégre une amélioration du contrdle moteur

9 [QFOGA2Y AYyUdSANIES Rdz 02y (auli-wirtluzNparmeant@lSlimig@elda § R2 (G S
aF GdzN>F A2y RS tQFOGA2Y AYyGSaAINIESd [ Oz2yadlyds
«motctrl_speed_pid_tw.

T [ QFOGA2Y RSNAGDSS Rdz O2yiNbf SdzNJ t L5 AyaGS§3INBE dzy FAl
RS LJzA & f Q2 oo $notctrl dpbed piSth o [ S IFAY RS f QI OGA2y RSNAC
O2YLIIS Si NB3ItIlofS ol dbicirhspeedl Pp@d 2SS /! b2 LISy U

{1 La consigne de vitesse minimum est abaissée a 5 tout.mateur (avant réduction).

'YS FTYSEAZ2NI GA2Yy RSa YSadsaNBa RS @GAiSaasSsz KHgnSeur dzy S A
(avant réduction).
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[ QAYLX SYSyYy Gl GA2y RSetingdBetvizged 2dnfBrmdmentt a la harmie D& Ce service

LISNY¥SG RS O2yFAIdzZNBNI £S . FdzZRNFGS S €S b2RSL5 RQdzy
individuellement a partir des parameétres de sofdentity Object»>. Cet objet contient notammere numéro

RS ASNRARS Rdz ydzzR® / SGGS YSGK2RS LISNXYSG RS O2y FTAIdzNBNJ
ydzdzZR&d oNJ} yOKSa adzNJ S o6dza /! b2LISy 2yi S YsYS b2RSL5d
[QFl22dzi RQ202SG&a LISN¥YSGdGlIyd RS O2yyFAGUNB tQSiGli RS3
«safety function_output_ » et «safety function_output 2, permettent de savoir si une demande
RQFOGAGIGA2Y RQdzyS F2yOiAz2y RS &aSOdz2NAGS Sad Sy O2dzNad
est a 3. Ces objets sont disponibles en lecture seulement et peuvent étre transmis dans un TPDO.

Safety function_output_1
Bit 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 | 12 13 14 15
— I3V ™ — I3V ™ < To) © ~ © ~ N A N
safety | O | o' | &' |0 ||| 0] d || ]| o' | o Zl Zl
Function| & % % (D/D) o o|lo|o|o|o| 0|0 8 8 8 8

Bit = 04 Safety Function command deactivated

Bit = 14 Safety Function command activated

Safety_function_output_2

Bit 0 1 | 2|3]4|5[6|]7]8]9]10][11]12][13]14]15
—
x o
< X
Safe.ty 8 6 0 &E) Not used
Function %<§ |

Bit = 04 Safety Function command deactivated
Bit = 14 Safety Function command activated

[ Sa OSNEA2Y A WIIFNRgINBQS WCANNGFINBQ AyaA ljdzS fF RSa&;
objets du dictionnaire CANopen Hardware versiom, « Software versiom, et «Product 1D.

'y O2NNBOGAT RS fI OGSNEAZ2Y WCANYSINBE mMdmMdnQ ljdzA Sy d N
était connecté.

b2i8a RATTAAAZY WCANNGINB HOnod

Ajout des fonctions de sécurités SMS, SLSa, SBC et SBU.

SMS

[ F2yO0GA2y RS aSOdz2NARGS {a{ LISN¥SGI RQAYLIZASNI dzyS f A YA
marche avant et en marche arriére est paramétrable indépendamment via deux seuils distincts.

Suivant la configuration, le SMS peut brider la vitesse du moteur aux seuils, ou déclencher un STO si un seuil est
franchi.

SLSa
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Le SLSa reprend le principe de fonctionnement du SLS, mais en permettant de paramétrer indépendamment les
seuils applicables en marche avant et en marche arriére.

SBC

Il est désormais possible de configurer le freinage du moteur via la fonction SBC.

4 modes sont disponibles

- SBC NONHoue libre

- SBC 1lapplication du frein interne et du frein externe
- SBC 2application du frein externe uniquement

- SBC 3application du frein interne uniqguement

Pl
)

[ RAALRYAOATAGS RS 0Sa Y2RS&a RSLISYR fl hLINBaASYC

Hrake_ presen®

91 Sifrein externe présentSBC NONE, SBC 1, ou SBC 2
M Sifrein externe absentSBC NONE ou SBC 3.

[ S FNBAYF3IS LISdzi siGNB | OGADS nBRPONRtivaRSBS { ¢hX Sy O2y ¥FA3
Lf Sad S3rtSySyid LRraarofS RQFOGAGBSNI dzyS F2yO0lGAazy { ./
SBU

La fonction SBU permet de désengager les freins du moteur pour les opérations de maintenance. Cette fonction
est activable via un controlword. Son activation est limitée aux états PDS SWITCHED_ON_DISABLED et
READY_TO_SWITCH_ON.

e}

b20iSa RATTFdzZAAZ2Y WCANXNGI NB Hodndn

¢
w
(Y
>«
[N
w»
ax
Q)

tF YSada2NB

puf
w

' YSEAZ2NX GA2yY RS fQ2R2YSGNRS Si
capteuss Hall numériques

Correctfs sur les/aleurs par défautelR S a R hicReéketi l2ctufe Décriture, des objets du dictionnaire.

- Ajout de la valeur par défaut des objets:

0x6046¢ vl_velocity_min_max_amount
0x6048¢ vl_velocity acceleration

0x6049¢ vl_velocity deceleration

0x604ac vl_velocity _quick _stop

0x604b¢ vl_set_point_factor

0x607ec polarity

0x6607- Safety application configuration valid
0x6608- Safety application configuration failed

O O O 0O o o o o

dzLILINBaaA2y RS 1 @t SdzNJ LI NJ RSFrdzi RS Q2028
0x6061¢ modes_of operation_display

1
—~

o

- Objet supprimé, car non implémenté :
0 0x6092¢ feed constant
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b20Sa RATTFAZAARY WCANNGINB HoOnod

- Lasauvegarde en EEPROM via LSS est désormais interdite ®iMEKaDPERTIONAQ

- Utilisation des valeurs exactéd2 dzNJ £ S NI LJLJ2 NIi R S09NFehrdaddaudigh R ya f Q
valeurs arrondies dans le numérateur et le dénominateur.

- Améliorationlors dudémarragedu produit a basse tensiofx24VDC)Le produipouvaitétre bloqué en
PDSPC! | [ ¢ é&het delBotestsau démarrage

- Le produit est désormais reconnu comme périphérique compa@#et02 L @ f S dzZNPOBIS f Q206 2 ¢
Device Typ@ | Sip®. YA & t

- CorrectiongdesvaleursDO mappabk€dans le dictionnaire

2064, accurate_position_valug.J; & & BOTREYPDO on ®

3041, SBU statuspasse déPPDO ongh WONE) ©

6042 vl_target_velocity passe déBOTHA'RPDO onip

6043 vl_velocity_demandpassede BOTHA WPDO oni@ ¢

6044 vl_velocity_actual_valugasse déBOTHA WPDO oni@ ¢

- Amélioration lors dudémarrage du produit & basse températufe.S WG A YS2dzi Q L2 dzNJ £ S
moteur passe de 200us a 10ms

O O 0 oo
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SWIR- Quick start

SWI® standalone without load

Hardware seup:
1. Connect the power to th&WD®(~5A max. required):

2. ConnectSWDr Q& { ¢h AyLlLldzia G2 HnzxY

E-Stop

3. Connect yoiwcontroller to the CAN bus
Either onSWI® IO connector: Or on dedicatecSWE® CAN connector:

R 1200
. FE CAN

. +24VDC @ ®\
. GND ( O@O |

\ @ )
. CAN High p\=gg

. CAN Low

,2dz Oy FRR | NBaAad2NI 2 F@2AR | LI aair@dsS odza Ay @&2dz

. Can High
. INSafe_4
CAN Low
24VDC
STO_1
GND

. INSafe_1
STO_2

. INSafe_3
10. INSafe_2
11. GND

12. ON

© @ N o s e N e

IR 1200
1

A configurable internal resistor is integrated witl8WVI® between CAN High and CAN Low.
Default CANopen bus parameters

1 NodelD = 0x10
1 Baudrate = 1.000 kbits/s
If you need to change those parameters, report to the secBosCAN eProtocoleCANoperof the manual.
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Once the hardware has been agp, there are two different ways to continue:

- Method A: Using your own controller (e.g. PLC)
- Method B: Using an IPC with Lingan-utils and swdservices API delivered as a Debian package

Method A: Using a PLC controller

4. Disable SRDOL1 (RX), or send the safety message, i.e. SRDO1:

Disable reception of SRDO1 SWI®: Or send the SRDO1 to tisaVER
Set SRDOL1 field direction 0x1301:01 to: Send the safety message on bus can with the
Value = 0x00 following parameters:
CANID Length Data CANID Length Data
610, 8h 2F 01 1301 11k 1n FR
00 00 00 0 120 1n 00n

Update SRDO1 safety signature Ox13FF:01 to:
Value = OXBABD

CANID Length Data
610, 8h 2B FF 1301
BD BA 00 G0

Set SRD@onfiguration to valid by setting object
Ox13FE:00 to:

Value = OxA5
CANID Length Data
610 8n 2F FE 13 00

A5 00 00 0p

5. Save configuratiofoptional)
{Si GKS 2062800 WYWa2dBi t YNNI FS (0 ISiNEo Qe NEREES B SASESQthat n M 1 Y 1 M
the configuration will be saved after GDIff.

CANID Length Data
610, 8n 23101001 736176 K5

35 Cf.Sauvegarde etestitution desconfigurations
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6. Start NMT state machine:

Send NMT start to SWD node (0x10): | Or Broadcast NMT start to all nodes:
CANID Length Data CANID Length Data
000, 2h 0110n 00y 2n 010Gy

NB SWI® CAN led should be solid gre8@WD® heartbeat (CAND 0x716) should display value 95

7. Start PDS state machine:
¢tKS W/ 2yGGNRf6g2NRQ 202800 nEcannnYnnI A& dzZaSR F2NJ 02y (N
TheW{ (i (dza¢62NRQ 202S00i nEcnnmYnnI A& dzaASR (2 20aSNWBS A

State Statusword value Command Controlword
value:
Fault 00 28, WwS & S {If neckesdaiyli Q 008G,
00 08, 0 1Bit7 rising edge)
Switch on disabled 00 4G, D2 G2 WwwSI Re { 0006
00 6G:
Ready to switch on 00 2% D2 (2 W{o6AlGOKS 000%
Switched on 00 23 D2 (G2 WhLISNI A 00OR
Operation enabled 00 24
Quick stop 00 0% D2 (G2 WhLISNI (A 00O

NB:SWI® Status led should be solid green. If it is r&!iT@ is activated. Release the emergency stop or check
your STO wiring.
{5h NBIl|jdzSad G2 NBFIR W{{il (GdzAgs2NRQ @I fdz2S FyR 3SG t5{ 4&ai

CANID Length Data
Request 610 8h 40 41 60 00 00 00 00 PO
Response 590, 8n 4B 41 60 0XX00 00 0@

2 K S NB r€ptesents the first Sits value of the Statusword.
{5h NBljdzSaid (2 6NARGS W/ 2y(iNRBfg2NRQ @Ol ftdzS YR O2y (NPTt

Command CANID Length Data

wwSasSia ClI dzZ 4Q 610 8h 2B 40 60 00 80 00 00 D0
D2 (G2 WwYwSlI Reée 61h 8h 2B 40 60 00 06 00 00 D0
D2 (2 W{g6AlOK 610 8h 2B 40 60 00 07 00 00 DO
D2 (2 WhLISNY G 610 8h 2B 40 60 00 OF 00 0000
Halt 610 8h 2B 40 60 00 40 00 00 D0
Quick stop 610, 8h 2B 40 60 00 02 00 00 D0

8. Send velocity commands:
Write the desired targe@ St 2 OA & Ay nEcnnuYnn W@t il NBSGwaSt 20AG8QY

Speed(RPM on motor shaft) CANID Length Data

012A = +2943 61 8n 2B 42 60 00 2A 01 0000

FEDG=-298& 61 8n 2B 42 60 00 D6 FE Fk FF

0578 = +140Q 61 8n 2B 42 60 00 78 05 00 00

FA88, =-140Q 61 8n 2B 42 60 00 88 FA FmFF
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Method B: Use an IPC witkwd-servicesDebian package.

1 Install the package, following the installation guide on our GitHub page:
https://github.com/IDEGez\Wheel/swdservices/blob/main/docs/md/installation.md

9 Start using it, following the usage guide on our GitHub page:
https://github.com/IDEGzWheel/swdservices/blob/main/docs/md/usage.md

Once your CAN is configured, you can create a bash script to execute the same steps as explatiemtliA.

printf  "Set SRDOL field direction to O \n"
cansend can0 610#2F01130100000000

printf  "Update SRDO1 safety signature to: OXBABD
cansend can0 610#2BFF1301BDBA0000

printf  "Set SRDO configuration to valid (Value = 0xA5)
cansend can0O 610#2FFE1300A5000000

printf  "Store Parameters \n"
cansend can0 610#2310100173617665
sleep 1

printf  "Broadcast NMT start to all nodes
cansend can0O 000#0100 & sleep 1

printf  "Reset Fault \n"

cansend can0O 610#2B40600080000000 & sleep 1

printft v' 1T O p2AAAU ON\n"OxEOAE I11R
cansend can0 610#2B40600006000000 & sleep 1

printtt v' 1 O p3xEOAEAA T1R
cansend can0 610#2B40600007000000 & sleep 1
printt v' T O p/ DAOAOEInT AT AAIT AAR
cansend can0O 610#2B4060000F000000 & sleep 1

printf  "Speed +298d RPM \ n"
cansend can0 610#2B4260002A010000 & sleep

printf  "Speed -298d RPM\n"
cansend can0 610#2B426000D6FEFFFR sleep

printf  "Speed - 1400d RPM\ n"
cansend can0 610#2B42600088FAFFFF& sleep

printf "Quick Stop \n"
cansend can0 610#2B40600002000000 & sleep

printf  "Speed +1400d RPM \ n"

cansend canO 610#2B42600078050000

printt v' T O p/ DAOAOEInT AT AAT AAR
cansend can0 610#2B4060000F000000 & sleep 5
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printf  "Speed 0 RPM \n"
cansend can0 610#2B42600000000000 & sleep 5

printt  "Halt \n"
cansend can0 610#2B40600040000000 & sleep 5

NB: ,2dz Oy ONBIGS || adevyoz2tA0 ftAy] 2®ptiorld NBY2:GS aONR

In /opt/ezwl/usr/sbin/remote.py =

I Start the remote in a new terminal:

~/remote.py smc_drive
Keyboard commands are listed at the end.

You can also usemote.py for steps 6, 7, and 8.

E B
w W

For further information, see our GitHub repositoriéstps://github.com/IDE@zWheel/

b2GiA0S RQAY&GNUOGA2Z2Y
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